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Zakladni popis

FMS OEM CHIP je predprogramovany microcontroller PIC 18F4680 v pouzdie
44-pin TQFP, ureny kintegraci do systému pro sledovani vozidel, systémua pro
spravu vozového parku apod. Chip provadi pfedzpracovani dat z vozidlové sbérnice
CAN a pfipadné i z digitalniho tachografu DTCO 1381, ke kterému je pfipojen
prostfednictvim jeho info interface. Sou€asna verze firmware podporuje zpracovani
dat ze sbérnice CAN u vozidel, ktera vyuzivaji protokolu SAE J1939 a dale
zpracovani dat ze sbérnice CAN u casti vozidel koncernu VW (v€etné Skoda),
Mercedes Sprinter, Nissan atd.. Tato predzpracovana data poskytuje do
nadfazeného systému prostfednictvim sbérnice SPI pracuje v rezimu SPI slave nebo
RS232 (UART).

Do firmware lze na prani zdkaznika zapracovat jiny viz vybaveny sbérnici
CAN. Podminkou je kratké zapuj€eni tohoto vozidla pro sérii méfeni, jejichz ukolem
je identifikovat poZzadovana data na sbérnici CAN tohoto vozidla.
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Obr. 1: Pouzdro FMS OEM CHIPu
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Integrace FMS chipu do systému

Obvod vyzaduje pro svoji ¢innost napajeci napéti 5V a zdroj hodinového
kmito¢tu 10MHz. Aby byla mozné provadét update firmware obvodu, je doporu¢eno
vybavit jej programovacim konektorem.

Dale je vhodné pfi navrhu pocitat s volitelnym zapnutim/vypnutim
zakoncovaciho odporu CAN sbérnice o velikosti 120 ohmu. Tento zakoncovani odpor
se vyuziva pfi pfipojeni na tzv. FMS branu u ndkladnich vozidel. CAN bus je obvykle
zakoncen na kazdé strané zakoncovacim odporem 120 ohmu (mezi CAN H a CAN L
se naméfi odpor 60 ohmu).

Signal MCLR je vhodné zapoijit jako externi reset obvodu z nadfazeného
vystupu. Signal SDO je v dobé, kdy je CS neaktivni pfepnut jako vstup.

K chipu je mozné pfipojit 2 indika¢ni LED. LED pfipojena k pinu RCO indikuje
¢innost CANu, pfi pfijmu zpravy, kterd nese data o rychlosti vozidla, vystup zméni
stav. LED pfipojena k pinu RC1 pak indikuje €innost tachografu. Pfi pfijmu celé
validni zpravy z tachografu vystup zméni stav.

Rozhrani CAN je po zapnuti aktivni nebo neaktivni, je li poZadovano
v objednavce aktualni rozhranni bez nutnosti jeho inicializace, je tuto funkénost tfeba
specifikovat v objednavce, pak je nastaveni ulozeno v interni EEPROM. Je vsSak
nutné spravné nastavit zarizeni pred pripojenim do vozidla. Tachografovy vstup
je aktivni po startu vzdy a zpracovava data ihned po pfipojeni napajeciho napéti a
vnitfni inicializaci chipu (do 100ms dle varianty firmware).

Chip poskytuje data ze sbérnice CAN ktera jsou dostupna odposlechem. Na
riznych vozidlech, modelovych Ffadach a rocich vyroby jsou dostupné rizné kolekce
zprav.

Interface do nadiazeného systému

Pro pfipojeni do nadfazeného systému (tedy toho. ktery vyuzivda FMS OEM
CHIP k ziskavani dat z vozidla) je mozné vyuzit jednoho ze dvou moznych rozhrani a
to SPI nebo RS232. Vybér pouziteho rozhrani se voli logickou urovni, ktera je
privedena na pin RD7. Je li na tomto pinu po zapnuti napdjeni logicka 0, je jako
rozhrani pouzito RS232. V pfipadé logické 1 pak vyuziva nadfazeny systém rozhrani
SPI.

Rezim RS232 dovoluje pfipojit pouze sbérnici CAN. Rezim SPI dovoluje
pFipojit sbérnici CAN a digitalni tachograf.
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SPI interface

FMS OEM CHIP poskytuje data prostfednictvim rozhrani SPIl. Rozhrani
pracuje v SPI médu 01. Obvod Ize dodat i ve varianté s aktivni drovni signalu CS ve
stavu H. Maximalni rychlost SPI (Fsckuax) je 2 MHz. Pfi komunikaci po SPI je nutno
dodrzet tato pravidla:

CSH
CSL

SCK

sDO
sDl

JL

FSCK <= 2.25MHz

¢as mezi pfechodem signalu CS do aktivni urovné (logickd 0) a
odeslanim-&tenim prvniho bajtu (T1) musi byt >= 12uS.

¢as mezi ukonCenim pfenosu bajtu command a pocatkem c&teni
prvniho datového bajtu pfenosu (T2) >= 12uS.

¢as mezi ukonCenim pfenosu datového bajtu a c&tenim dalSiho
datového bajtu (T3) >= 1uS.

¢as po prenosu posledniho datového bajtu a deaktivaci CS (T4) >=
10uS.

aby mohla byt zaru€ena rychlost zapisu dat do interniho registru SPI
vrezimu SPl slave, je vokamziku aktivniho signalu CS je
pozastaveno zpracovani dat z CAN sbérnice. Pfijem dat do HW
registrd integrovaného CAN fadice je i nadale aktivni, tudiz v praxi
nedochazi k vyznamné ztraté dat. Dilezitq data na CAN sbérnici se
periodicky opakuji a tedy maximalné dojde kjejich pozdéjsi
aktualizaci. Jeho délka je zavisla na délce aktivace signalu CS.

—| | —
| womma d
™ T2 T3 Fmax T4

CS H — Varianta firmware s aktivnim Signalem CHIP SELECT v logické 1.
CS L — Varianta firmware s aktivnim Signalem CHIP SELECT v logické O.
Variantu signalu CS si voli zakaznik dle jeho potfeby.

Obr. 3: Rozhrani SPI
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Pfenos na SPI zahajuje master zaslanim bajtu ,command®. Tento bajt
specifikuje dalsi ¢innost. Za timto bajtem muiZze nasledovat pole dat ¢tenych z FMS
OEM CHIPu. Jednotlivé pfikazy jsou specifikovany v nasledujici tabulce:

Nazev prikazu Hodnota Popis
pfikazového
bajtu (binarné)

READ 0000 OXXX XXX: 000 — Verze firmware

001 — CAN bus data

010 — Tachograph data

011 — Status(caN enabled, TEC,REC)
110 — Settings 2

111 — Settings

SETTINGS 01ZY XXXX | Z: 0 — Normalni méd CANu
1 — Listen only mdéd CANu
Y: 0 — Standardni 11 bitovy CAN ID
1 — RozSifeny 29 bitovy CAN ID
XXXX : Rychlost CAN sbérnice

0001 — 20k

0010 — 33.3k

0011 — 50k

0100 — 62.5k

0101 — 83.3k

0110 — 100k

0111 — 125k

1000 — 250k

1001 — 500k

1010 — 1M

1111 — autodetekce *

SETTINGS2 IXXX XXXX | Pfidavna informace pro vybér typu

(low byte) vozidla (CAR TYPE). Tato informace je
vyzadovana v pripadech, kdy u 2
XXXX XXXX | riznych typl vozidel nese CAN zprava
(high byte) se stejnym identifikatorem stejnou
informaci.

* Funkce zatim neni implementovana. Jeji funkce vyzaduje aby kromé& FMS OEM CHIPu byly na
sbérnici CAN alespon 2 dalS§i CANovska zarizeni, ktera spolu komunikuji.
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Prikaz SETTINGS
POWER UP
A 4
COMMAND: SETTINGS
A 4
COMMAND:
READ SETTINGS
CONTINUE
Prikaz READ

Pfikaz READ je urCen k blokovému ¢teni dat z FMS OEM CHIPu. Master
odesle prvni datovy bajt s pfikazem READ, a pfijme hodnotu 0. Dal§im &tenim z SPI
prijimé& data. Cteni je ukon&eno po preéteni celé velikosti struktury dat, mdze viak
byt ukon&eno i dfive vracenim signalu CS do neaktivni urovné (logicka 1).

READ: FIRMWARE

Tento pfikaz je urCen ke c¢teni verze firmware FMS OEM CHIPu. Délka
¢tenych dat je 13 bajtu. Cely prenos je tedy dlouhy 14 bajtd, 1 bajt pro pfikaz READ
FIRMWARE a 13 datovych bajti. Vracena hodnota je textovy fetézec s oznacenim
verze firmware, napfiklad ,FMSOEMV4002CT__“. Retézec neni ukongen z&dnym
zakon&ovacim znakem.

FMSOEMV4002CT___ (FMSOEMV4yyyab_ )

yyy - verze firmware

a - C-podporuje CAN, X-nepodporuje CAN

b - T-podporuje digitalni tachograf DTCO 1381, X-nepodporuje tachograf

- rezerva (2 znaky)

7122 Verze dokumentu 2.5
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l¢
|‘

CS ACTIVATF

A 4

SPI 1st BYTE
READ: FIRMWARE

y

SPI2nd BYTE
WRITE: VALUE 0 WATT: 10 microseconds
READ : 1st FIRMWARE 7y
ID BYTE

CS DEACTIVATE
A

VERIFY: 1st
FIRMWARE ID
BYTE

1st FIRMWARE ID BYTE == 'F’

READ: OTHER BYTES

A 4
CS DEACTIVATE

A 4
CONTINUE

READ: CAN BUS DATA

Tento pfikaz je uréen ke ¢teni dat z rozhrani CAN. Jsou ¢tena data, ktera tvori
nasledujici strukturu:

#define BYTE
#define UINT
#define SINT
#define ULONG

// 8 bitovy datovy typ bez znaménka

// 16 bitovy datovy typ bez znaménka
// 16 bitovy datovy typ se znaménkem
// 32 bitovy datovy typ bez znaménka

unsigned char

unsigned __intl6
signed __intle6
unsigned __int32

Definice struktury FMS do verze 1.10 v€etné:
typedef struct _FMS ({

BYTE
UINT
UINT
BYTE
BYTE
ULONG
ULONG
BYTE
UINT
BYTE
BYTE
UINT
ULONG
UINT
SINT

8/22

begin_check; // sizeof (FMS) = 0x52
rpm;

speed;

acc_pedal;

brake_pedal;
total_fuel_used;
total_engine_hours;
fuel_level;
fuel_consumption;
axle_weight_captured[1l2];
axle_weight_location[1l2];
axle_weight[12];
total_vehicle_distance;
daily_vehicle_distance;
service_distance;

Verze dokumentu 2.5
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BYTE engine_coolant_temperature;

UINT tachograph_speed;
BYTE tachograph(4];
BYTE end_check;

} FMS;

// OxAA

Definice struktury FMS od verze 1.11 v€etné:

typedef struct _FMS {
BYTE Dbegin_check;
UINT rpm;
UINT speed;
BYTE acc_pedal;
BYTE Dbrake_pedal;
ULONG total_fuel_used;

ULONG total_engine_hours;

BYTE fuel_level;
UINT fuel_consumption;

// sizeof (FMS) = 0x7C

BYTE axle_weight_captured[12];
BYTE axle_weight_location[12];

UINT axle_weight[12];

ULONG total_vehicle_distance;
UINT daily_vehicle_distance;

SINT service_distance;

BYTE engine_coolant_temperature;

UINT tachograph_speed;

BYTE tachograph[4];

BYTE tire_pressure_captured[1l2];
BYTE tire_pressure_location[1l2]
BYTE tire_pressure[l2];

UINT door;

UINT fuel_instantaneous;

UINT fuel_rate;
BYTE end_check;

} FMS;

4
4

CANLAB s.r.o.
www.canlab.cz

Platna hodnota polozek begin_check a end_check oznaluje platna data.
Pokud tyto 2 poloZky nemaji spravné hodnoty, je tfeba data z vozidla ignorovat. Jsou
li vS8echny byty polozek nastaveny na OxFF, je indikovano nepfijeti téchto dat

z CANu.

Data ze struktury je mozné prevést na skute¢né hodnoty pomoci této tabulky:

Data Pocet bitt Vaha 1 bitu Offset
Rychlost 16 1/256 km/h 0
Poloha pedalu akcelerace 8 0.4 % 0
Poloha brzdového pedalu 8 0.4 % 0
Celkové spotfebované palivo 32 0.5 litru 0
Stav palivové nadrze 8 0.4 % 0
Otacky motoru 16 0.125 otacky 0
Zatizeni napravy 16 0,5 kg 0
Celkovy pocet motohodin 32 0,05 hod. 0
Celkové najeté kilometry 32 5m 0
Vzdalenost v kilometrech do servisni prohlidky 16 5 km -160 635
Teplota chladici kapaliny. 8 1°C -40
Primérna spotieba. 16 1/512 km/L 0

9/22
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Axle weight

Polozka axle_weight_location[x] udava lokaci hodnoty zatiZzeni napravy v
polozce axle_weight[x]. Hodnota axle_weight captured[x] = 0 udava, Ze polozka
neobsahuje zadnou (platnou) hodnotu, axle weight captured[x] = 1 udava, Zze
polozka obsahuje platnou hodnotu.

V polozce axle_weight_location[x] je zakdédovana informace o Cisle méfené
napravy a kole této napravy. Dolni 4 bity udavaji index kola, horni 4 bity udavaji
index napravy. Jsou-li vSechny 4 bity nastaveny na 1, lokace neni znama.

Polozka tachograph[4]

Tato polozka obsahuje informace, které je mozno dekddovat dle nasledujiciho
popisu:

tachograph[0]

Bit 2..0 :Driver 1 working state
000 = Rest
001 = Driver available
010 = Work
011 = Drive
110 = Error
111 =

Bit 5..3 :Driver 2 working state
000 = Rest
001 = Driver available
010 = Work
011 = Drive
110 = Error

111 = not available

Bit 7..6 :Drive recognize
00 = Vehicle motion not detected
01 = vehicle motion

tachograph[1]

Bit 3..0 : Driver 1 time rel states
0000 = normal
0001 = 15 min bef. 4 Y2 h
0010 =4 Y2 h reached
0011 =15 min bef. 9 h
0100 = 9 h reached
0101 = 15 min bef. 16 h
0110 = 16h reached
1110 = Error
1111 = not available

Bit 5..4 :Driver 1 card
00 = Card not present
01= Card present

10/ 22 Verze dokumentu 2.5
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Bit 7..6 :Overspeed
00 = No overspeed
01 = Overspeed

tachograph[2]

Bit 3..0 : Driver 2 time rel states
0000 = normal
0001 = 15 min bef. 4 Y2 h
0010 =4 Y2 h reached
0011 =15 min bef. 9 h
0100 = 9 h reached
0101 = 15 min bef. 16 h
0110 = 16h reached
1110 = Error
1111 = not available

Bit 5..4 :Driver 2 card
00 = Card not present
01= Card present

Bit 7..6 :Not used

tachograph[3]

Bit 0..1 :System event
00 = no tachogr. Event
01 = tachogr. Event

Bit 2..3 :Handling information
00 = no handling information
01 = handling information

Bit 5..4 :Tachgraph performance
00 = Normal performance
01 = Performance

Bit 7..6 :Direction indicator

00 = Forward
01 = Reverse

11/22
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CS ACTIVATF I4

A 4

SPI 1st BYTE
READ: CAN DATA

y

SPI12nd BYTE

WRITE: VALUE 0

WAIT 10 microseconds

READ : BEGIN CHECK
BYTE

4

A

CS DEACTIVATE

VERIFY:

A

BEGIN CHECK
BYTE

READ: OTHER BYTES

A 4
CS DEACTIVATE

A 4
CONTINUE

READ: TACHOGRAPH DATA

typedef struct _DTI{

BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
UINT
LONG
LONG
INT

INT

INT

BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE
BYTE

12/22

begin_check; // sizeof (DTI)
seconds;

minutes;

hours;

month;

day;

year;
local_minute_offset;
local_hour_offset;
work_states;
driver_1_states;
driver_2_ states;
tachograph_status;
tachograph_vehicle_speed;
total_vehicle_distance;
trip_distance;
k_factor;

engine_speed;
additional_information;
vehicle_id_len;
vehicle_id[20];
vehicle_reg_len;
vehicle_reg[20];
driver_1_1len;
driver_1[20];
driver_2_1len;
driver_2[20];

end_check; // OxAA

Verze dokumentu 2.5
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} DTI;

CS ACTIVATFE I:

A 4

SPI 1st BYTE
READ: TACHO DATA

v

SPI12nd BYTE

CANLAB s.r.0.
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READ : BEGIN CHECK

WRITE: VALUE 0 WAIT 10 microseconds

BYTE

A

CS DEACTIVATE

VERIFY:
BEGIN CHECK

A

BYTE

BEGIN CHECK BYTE == 0x72

READ: OTHER BYTES

A 4
CS DEACTIVATE

A 4
CONTINUE

READ: SETTINGS

Tento pfikaz je urCen ke zpétnému &teni aktuélniho nastaveni. Odpovédi je jeden
datovy baijt, jehoz bity maji nasledujici vyznam:

AAZY XXXX
AA: Urceno pro testy firmware.
Z: 0 — Normalni méd CANu
1 — Listen only mdéd CANu
Y: 0 — Standardni 11 bitovy CAN ID

1 — Roz&ifeny 29 bitovy CAN 1D

XXXX : Rychlost CAN sbérnice

0001 — 20k

0010 — 33.3k
0011 — 50k

0100 — 62.5k
0101 — 83.3k
0110 — 100k
0111 — 125k
1000 — 250k
1001 — 500k
1010 - 1M

1111 — autodetekce * (zatim nepodporovano)
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Car type
Vozidlo Car type CAN
FMS/SAE1939 0 250k, ext
VW 0 500k, st
OBD 11 bitovy 1024 250/500K, st
OBD 29 bitovy 1025 250/500k, ext
Mercedes Sprinter 48 500k, st
Mercedes Vito 49 500Kk, st
Nisan/Renault 64 250/500k, st
Nisan/Renault 65 250/500K, st
Toyota 96 500k, st
Ford Mondeo 128 500k, st
Ford Tranzit 129 500k, st
Fiat 144 250/500K, st
Mazda 160 500K, st
RS232 interface
Souc€asna verze firmware generuje tato data:
Znak ASCII - dec ASCII — hex Popis
R 82 52 Otacky motoru
S 83 53 Rychlost vozidla
A 65 41 Poloha pedalu akcelerace.
B 66 42 Poloha brzdového pedalu.
F 70 46 Hodnota celkové spotfebovaného paliva.
H 72 48 Celkovy pocet motohodin.
L 76 4C Ettra;v palivové nadrze. V kamionu procenta, VW-
C 67 43 Primérna spotreba.
W~ 87 57 Zatizeni napravy.
T 84 54 Celkové najeté kilometry.
D 68 44 Denni najezd kilometru.
V 86 56 Vzdélenost v kilometrech do servisni prohlidky.
N 78 4E Teplota chladici kapaliny.
I Jméno fidi¢e z tachografové karty
K PrekroCeni délky jizdy bez bezpecnostni
prestavky dle tachografu.
E Chybové kédy
Z Tachografova rychlost
J Pratok paliva
P Aktualni spotfeba.
U Tlak v pneumatikéch
Q Bitové stavy dvere, kufr apod. 16 bitové cislo
uvedené hexadecimalné. Bit 0 - zavfeno.

*Pfikaz v odpovédi pfendsi zatizeni na vice napravach. Pfed kazdou hodnotou
zatizeni napravy jsou uvedeny dva znaky, které specifikuji lokaci zméreného
zatizeni. Prvni znak specifikuje Cislo napravy, druhy pak pozici kola. Indexy napravy
maji rozsah 0-15 a jsou zadavany znaky O0...F, tzn hexadecimalné. Hodnota F
znamena Ze poloha neni znama.

14 /22
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Teoreticky tak zprava se zatizenim naprav muize obsahovat zatizeni az 15
napravtakovouto sekvenci:

W15:0-F-3245:1-F-2252:0-F-1763......... E-F-1223

Zatizeni na prvni napravé (pfedni) je 3245 kg, lokace kola ne kterém je méfeno neni
znama (F), zatizeni dalSi ndpravy je 2252kg, a tak dale.

Zafizeni je schopno automaticky generovat prfednastavena data s nastavitelnou
periodou generovani 1s - 255 minut.

Konfigurace je po startu nactena z interni EEPROM. Do EEPROM je nastaveni
uloZen pfi kazdé zméné .nastaveni

Rozsahy jednotlivych veli¢in jsou dany takto:

Data Pocet ciselnych Vaha 1 bitu
znaku
Rychlost 1.3 km/h
Poloha pedalu akcelerace 1.3 Y%
Poloha brzdového pedalu 1.3 %
Celkové spotfebované palivo 1..10 litry
Stav palivové nadrze 1.3 Y%-nakladni /litry-
osobni
Otacky motoru 1.4 rpm
Zatizeni ngpravy 1.5 kg
Celkovy pocet motohodin 1..10 hod.
Celkové najeté kilometry Km
Vzdalenost v kilometrech do servisni prohlidky Km
Teplota chladici kapaliny. °C

Primérna spotreba. 0.1litrd/100 km

Okamzitda spotreba. 0.1litrd/100 km

Pratok paliva. 0.05litrd/hod

==
oo ur|wo|oo |

Tlak v pneumatikach kPa

Priklady komunikace:

Od verze 1.10 je kazdy komunikacni fetézec doplnén o kontrolni kod. Tento kod je
xor znakl které nasleduji za znakem $ do znaku * Tyto znaky nejsou v kontrolnim
kodu zahrnuty.

Start
$PSGS,C,VER,1.00,CANLABsro<enter> do1.09
$PSGS,C,VER,1.10,CANLABsro,*41 od1.10 véetné

Po startu zasila zafizeni na RS232 1x uvedenou informaci. Text 1.00 identifikuje
verzi firmware a v kazdé nové verzi je hodnota zménéna. Jako znak <enter> je
pouzita dvojice znaku CR LF; 0X0D 0x0A (konvence Win/DOS).
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Zadost o data zaslana do CAN jednotky z nadiazeného systému

$PSGS,C,GET,#Q##<enter>
$PSGS,C,GET,#Q## *7B<enter>

Pozaduje se Udaj o stavu dvefi a krytu.
$PSGS,C,GET,Q0000,*58<enter>

Zadné dvefe & kryt nejsou otevieny. 4 znaky za symbolem Q jsou hexadecimalni
Cislo s kdy jednotlivé bity reprezentuji stav dvefi.

Pro nakladni vozidla plati Ze je indikovan stav

n stav:

Q0000 - vSechny dvere zavieny

Q0001 - nékteré dvere otevieny

Pro vozidla VW:

Q0000 - vSechny dvere zavieny

Q0001 - otevieny dvere fidice

Q0002 - otevieny dvefe spolujezdce

Q0004 - otevieny levé zadni dvere

Q0008 - otevieny pravé zadni dvere

QO00F - otevieny vSechny 4 dvere

Q0010 - oteviena kapota motorového prostoru
Q0020 - oteviena kapota zavazadlového prostoru

Zadost o data zaslana do CAN jednotky z nadiazeného systému

$PSGS,C,GET #W##,*76
$PSGS,C,GET, #W#t<enter>

Pozaduje se Udaj o zatizeni naprav — znak W viz. tabulka.
Odpoveéd z CAN jednotky

$PSGS,C,GET,W3:1-F-5384:2-F-0:0-F-5343<enter>
$PSGS,C,GET,W3:1-F-5384:2-F-0:0-F-5343,*12

Jednotka signalizuje, Ze bylo zméfeno zatizeni na 3 ndpravach, vracena data
signalizuji lokaci napravy a hodnotu zatizeni. Ngprava €. 1, 2 a 0, Udaj o kole na
kterém se méfi neni k dispozici (F) a hodnota v kg. Jako oddélova¢ mezi ndpravami
je pouzit znak ‘’ (dvojtecka).

Alternativni odpovéd’ z CAN jednotky

$PSGS,C,GET,WX<enter>
$PSGS,C,GET,WX, *0D<enter>
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Jednotka signalizuje, ze pozadovana data nejsou k dispozici (za znakem W lezi znak
X ktery oznacuje data ktera nejsou zméfena - nebyla pfijata z CAN sbérnice).

Zadost o data zaslana do CAN jednotky z nadfazeného systému

$PSGS,C,GET,#SRT##<enter>
$PSGS,C,GET,#SRT##,*74<enter>

Je poZzadovan udaj o rychlosti, otd¢kach motoru a celkovém najezdu kilometrQ
(znaky S, RaT).

Odpoveéd z CAN jednotky

$PSGS,C,GET,516R1313T7398405<enter>
$PSGS,C,GET,S16R1313T7398405,*53<enter>

Jednotka vraci udaj o rychlosti (16km/h), otackach (1313 rpm/min) a stav tachometru
(398405 km).

Alternativni odpovéd’ z CAN jednotky
$PSGS,C,GET,SXRXTX<enter>

Jednotka vraci Udaj o tom, Ze data nejsou k dispozici. Pravdépodobnost neexistence
téchto dat je nizka, proto u takovéto zpravy se da predpokladat ze doSlo k preruseni
CANovského vedeni k jednotce, zavadé/Spatnému nastaveni CANu nebo vozidla na
jednotce, nebo je jednotka aktivni, avSak vozidlo je vypnuté (CAN vozidla je vypnut)
— chyba signalu 15.

Periodicky generovana data podle prednastavené masky maji stejny tvar jako
odpovédi jednotky.

Zadost o data zaslana do CAN jednotky z nadiazeného systému

$PSGS,C,GET,#K##<enter>
$PSGS,C,GET,#K##, *61<enter>

Pozaduje se udaj o prekroceni délky jizdy bez prestavky pokud je tato informace
z digitalniho tachografu pfenasena na CAN sbérnici.

$PSGS,C,GET,K77,*42<enter>
Za znakem lezi 2 hexadecimalni kédy, kazdy udava stav pro jednu z karet
v tachografu. Kody maji tento vyznam:

0 = Rest

17/ 22 Verze dokumentu 2.5



FMS OEM CHIP V4+ CANLAB s.r.0.
www.canlab.cz

1 = Driver available

2 = Work
3 = Drive
6 = Error

7 = Not available

Zprava s nastavenim do CAN jednotky 1

$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,P10,T0,#SRTL##<enter>
$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,P10,TO,#SRTL##,*14

C9 - nastaveni CANovske rychlosti (obvykle 8-kamiony, 9-motorovy CAN u
VW)
EXT - typ CANovskeho identifikatoru, EXT oznaluje rozsifeny identifikator,

neni li EXT uvedeno, je nastaven standardni identifikator (rozSifeny
identifikator — kamiony, neuveden-standardni u VW)

P10 - generovat automaticky data kazdych 10 minut, neni li identifikator P
uveden, data nejsou automaticky generovana.

LISO - je li identifikator uveden, zafizeni pracuje v modu, ktery zabezpecuje,
Ze jednotka nemuze ovlivnit praci CAN sbérnice ve vozidle

T<n> - typ vozidla, pouzito v pfipadech, kdy 2 stejné identifikatory CAN zprav

nesou u rlznych vozidel rizna data, hodnoty: 0-kamiony ; 16-Basic VW
; 48-Basic Mercedes ; 64- Basic Nisan ; 80- Basic Opel ; 96- Basic
Toyota

#SRTL## - mezi znaky # a ## je pak seznam automaticky generovanych dat.V
tomto pfipadé S-rychlost, R-otacky, T-stav tachometru, L-stav nadrze.

Po obdrzeni této zpravy jednotka data zpracuje, ulozi (EEPROM), odpovi zpét
zaslanim stejné zpravy a provede svuj restart. Po restartu pokracuje v ¢innosti dle
nového nastaveni.

$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,P0+10,T0,#SRABFHLCTDVNIWU##<enter>
$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,P0+10,T0,#SRABFHLCTDVNIWU##,*56<enter>
A kazdych 10 sekund je generovana zprava

$PSGS,C,GET,,S45R1432A88B0F2428H341L56CXT33457DXVXN93IX<enter>

ProtoZe je poZadovano i zatizeni naprav a tlak v pneumatikach, kdy tyto 2
zpravy mohou nést kazda az 12 udaja, jsou tyto 2 zpravy generovany
samostatné pro zjednoduseni jejich parsovani. Jsou tedy -celkové
vygenerovany 3 zpravy:

$PSGS,C,GET,,S45R1432A88B0F2428H341L56CXT33457DXVXN93IX<enter>
$PSGS,C,GET,W2:0-F-5792:1-F-2055, “66<enter>
$PSGS,C,GET,UX, *04<enter>

Zprava s nastavenim do CAN jednotky 2
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$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,P1+40,TO,#SRTL##<enter>
$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,P1+40,T0,#SRTL##,*0B

Zprava je stejna jako predchozi. Jedinym rozdilem je perioda generovani. Ta je
nastavena na 1 minutu a 40 sekund, tedy celkové 100 sekund.

Zprava s nastavenim do CAN jednotky 3

$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,PO0, TO<enter>
$PSGS,C,SET,C9,EXT,LISO,P0,T0,*33<enter>

Zprava je stejna jako predchozi co do nastaveni CANu. Nejsou vSak generovany
periodické zpravy. Zafizeni tedy poskytuje data na dotaz.

Chybové kédy

U nakladnich vozidel a vozidel se SAE1939 je chybovy kdd (ze zpravy DM1-Active
Diagnostic Trouble Code)

Prikaz SETTINGS u nej¢astéji monitorovanych vozidel.

Nakladni vozidla — pateini CAN bus
- listen only
- rozSifeny CAN ID
- rychlost 250k
$PSGS,C,SET,C8,EXT,LISO,P0+10,TO,#SRTL##,“05<enter>

Nakladni vozidla — FMS gateway (FMS brana)
- normalni méd
- rozSifeny CAN ID
- rychlost 250k
$PSGS,C,SET,C8,EXT,P0+10,TO,#SRTL##,*30

Vozidla Skoda/VW, motorovy CAN bus
- listen only
- standardni CAN ID
- rychlost 500k
$PSGS,C,SET,C9,LISO,P0+10,T16,#SRTL##,"56

Vozidla Nissan, Renault, Dacia varianta 1 (Nissan Micra)
- listen only
- standardni CAN ID
- rychlost 500k
- experimentalni podpora
$PSGS,C,SET,C9,LISO,P0+10,T64 #SRTL##,*53

Vozidla Nissan, Renault, Dacia varianta 2
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- listen only

- standardni CAN ID

- rychlost 250k

- experimentalni podpora
$PSGS,C,SET,C8,LISO,P0+10,T65,#SRTL##,*53

Vozidla Ford Mondeo
- listen only
- standardni CAN ID
- rychlost 500k
- experimentalni podpora
$PSGS,C,SET,C9,LISO,P0+10,T128,#SRTL##,*6A

Vozidla Ford Tranzit
- listen only
- standardni CAN ID
- rychlost 500k
- experimentalni podpora
$PSGS,C,SET,C9,LISO,P0+10,T129,#SRTL##,*6B

U dalSich vozidel které podporuji CAN diagnostiku Ize Cist néktera obecna data:
- teplota motoru
- ota¢ky motoru
- rychlost vozidla
- pedal akcelerace
- stav paliva

Funkce je v experimentalni stadiu.

Obecné OBD vozidlo, 11 bitovy ID, 250k
$PSGS,C,SET,C8,P0+10,T1024,#SRTL##,*62

Obecné OBD vozidlo, 11 bitovy ID, 500k
$PSGS,C,SET,C9,P0+10,T1024 #SRTL##,°63

Obecné OBD vozidlo, 29 bitovy ID, 250k
$PSGS,C,SET,C8,EXT,P0+10,T1025,#SRTL##,“06

Obecné OBD vozidlo, 29 bitovy ID, 500k
$PSGS,C,SET,C9, EXT,P0+10,T1025,#SRTL##,*27

Cteni chybovych kodi vozidla

OBD kompatibilni vozidla dovoluji €ist chybové kddy (DTC). Tyto kddy popisuji chyby
ve vozidle detekované fidicimi jednotkami. CAN musi byt pfipojen na diagnostivky

konektor a nesmi byt aktivovan méd LISTEN ONLY. Je li tento méd ve vozidle
aktivni, je mozné jej deaktivovat (pfednastavit nastaveni s vypnutym listen only
modem, precist chyby vozidla a opét jej aktivovat).
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Zda OBD diagnostika v této standardizované formé funguje zavisi na typu vozidla.
Nicméné zaslani dotazu do vozidla které tuto funkci nepodporuje nema na vozidlo
zadny vliv.

Za dotazem na DTC chyby jsou uvadény 2 parametry:

s — standardni CAN identifikator
e — rozSifeny CAN identifikator

Jaky identifikator je pouzit zavisi na typu vozidla, nejjednodus$si je otestovat nejprve
standardni, pokud nefunguje zkusit méné Casty rozSireny.

3 - diagnostika méd 3, ulozené chybové kody
7 - diagnostika méd 7, chybové kédy v sou€asné nebo minulé jizdé

Funkce je v experimentalni stadiu.

Dotaz 1:
$PSGS,C,GET,#E<s3>##,“26

Odpovéd’:

$PSGS,C,GET,E:P0107P0113,*78

Jsou vraceny 2 chybové kédy: P0107 a P0113.

Vyznam kodu Ize najit napfiklad zde: http://www.obd-codes.com/ .

P0107 - Manifold Absolute Pressure/Barometric Pressure Circuit Low Input
P0113 - Intake Air Temperature Circuit High Input

Dotaz 2:
$PSGS,C,GET,#E<s3>##,“26

Odpovéd’:

$PSGS,C,GET,E:U0073P0420,*7A
$PSGS,C,GET,E:U0101U0155C0444,*3B
$PSGS,C,GET,E:C0534C0446C2647C3700,*7A
$PSGS,C,GET,E:P0011P0012,*7E

V tomto pfipadé pfislo nékolik odpovédi na dotaz na chybové kdédy. Ddvodem je bud
skutecnost ze néktera fidici jednotka obsahuje mnoho chybovych kodu nebo
odpovida nékolik RJ.

Dotaz 3:
$PSGS,C,GET,#E<s7>#i,*22

Dotaz 4:
$PSGS,C,GET,#E<e3>#i#,*30

Dotaz 5:
$PSGS,C,GET,#E<e7>#i#,"34
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Power control

Volitelné mize zakaznik objednat chip obsahujici funkci POWER CONTROL.

V tomto pfipadé je pin REO ur€en Kk pfipojeni signalu zapalovani nebo jiného fidiciho
signalu. Pin RE2 pak ovlada zdroj. Pfislusné schéma zdroje a pfipojeni signalu Ize
vyzadat.

Specifikace objednavky

V objednavce je nutno specifikovat nékolik parametru:

1) Bude-li chip v reZzimu SPI, Ize volit pozitivni nebo negativni CS. Standardné
negativni CS, tedy chip komunikuje je li CS v low.

2) Je li chip pouzit s SPI na nizké rychlosti CLK (napfiklad s GSM/GPS moduly
Telit) je nutno toto taktéz specifikovat.

3) Zapnuta nebo vypnuta funkce Power control.

4) CAN po startu aktivni (nastaveni ukladano pfi zméné do EEPROM) nebo
neaktivni, kdy je nutno vzdy po startu zafizeni nastavit (preferovano).

5) Na prani je mozné chovani chipu upravit, napfiklad prednastavit konkrétni
nastaveni béhem jeho programovani.

Upozornéni

Chip pfipojuje zakaznik k vozidlu na vlastni riziko. Nespravné nastaveni chipu
muze zpUsobit nespravnou funkci Fidicich jednotek vozidla. Za Skody na vozidle firma
CANLAB s.r.0. neodpovida.
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