PROJEKTY

Najwazniejsze parametry:

« konstrukcja oparta o scalony transceiver CAN typu SN65HVD1050,

+ dwie opcje terminacji magistrali,

» wbudowane zabezpieczenia ESD i bezpieczniki polimerowe,

« zasilanie: 6..24V,

« automatyczny wybor linii danych w przypadku wspoétpracy z mo-
dutami UNO R4 Minima i UNO R4 Wi-Fi.

* Uwaga! Elektroniczne zestawy do samodzielnego montazu.
Wymagana umiejetnos¢ lutowania! Podstawowg wersjg ze-
stawu jest wersja [B] nazywana potocznie KIT-em (z ang.
zestaw). Zestaw w wersji [B] zawiera elementy elektroniczne
(w tym [UK] - jesli wystepuje w projekcie), ktére nalezy
samodzielnie wlutowac¢ w dotaczona ptytke drukowang (PCB).
Wykaz elementéw znajduje sie w dokumentacji, ktéra jest
podlinkowana w opisie kitu. Majgc na uwadze rézne potrzeby
naszych klientéw, oferujemy dodatkowe wersje:

i dokumentacji.

W ofercie AVT*

AVT6039

Dodatkowe materiaty do pobrania ze strony www.ulubionykiosk.pl/media

AVT6034
AVT6028
AVT6023
AVT5850
AVT5819
AVT5777

* wersja [C] - zmontowany, uruchomiony i przetestowany
zestaw [B] (elementy wlutowane w ptytke PCB),
* wersja [A] - ptytka drukowana bez elementéw

Naktadka z wyswietlaczem OLED do AVTDuino UNO R4 (EP 4/2024)
Sterownik silnikéw do AVTDuino UNO R4 (EP 3/2024)

Naktadka Ethernet PoE do AVTDuino (EP 2/2024)

Ptytka bazowa dla Arduino Nano Every (EP 3/2021)

Ptytka bazowa dla Arduino MKR (EP 11/2020)

Modut interfejsu ethernet dla Arduino MKR Zero (EP 6/2020)

Nie kazdy zestaw AVT wystepuje we wszystkich wersjach! Kaz-
da wersja ma zataczony ten sam plik PDF! Podczas sktadania
zamOwienia upewnij sig, ktdra wersje zamawiasz!
http://sklep.avt.pl

Kity, w ktérych wystepuje uktad scalony wymagajacy zapro-

gramowania, majg nastepujgce dodatkowe wersje:

* wersja [A+] - ptytka drukowana [A] + zaprogramowany uktad
[UK] i dokumentacja,

* wersja [UK] - zaprogramowany uktad.

W przypadku braku dostepnosci na stronie sklepu osoby
zainteresowane zakupem ptytek drukowanych (PCB) prosimy
o kontakt via e-mail: kity@avt.plL

Nakiadka

z transceiverem CAN
do AVTduino UNO R4 Plus

Procesor R7FA4M1 — zastosowany
w nowym Arduino UNO R4 — ma
wbudowany kontroler CAN. Aby
skorzystaé z mozliwosci komuni-
kacji opartej o te magistrale we
wilasnych aplikacjach, wystarczy
tylko dodaé odpowiedni transceiver,
na przyktad w postaci zaprezento-
wanej naktadki.

Naktadka korzysta z uktadu transceivera
CAN typu SN65HVD1050, ktérego budowe
pokazano na rysunku 1.

Uklad zawiera wszystko, co jest konieczne
do spelnienia wymogéw standardéw CAN
zgodnie z normg 1SO11898-2, a jego aplika-
cja ogranicza sig do zaledwie kilku elemen-
téw zewnetrznych.

Schemat naktadki pokazano na rysunku 2.
Aplikacje SN65HVD1050 uzupelniajg ele-
menty zabezpieczajace U1l oraz terminujace
magistrale CAN. Dioda TVS1 zabezpie-
cza transceiver przed skutkami przepiec,
abezpieczniki polimerowe F1, F2 — przed skut-
kami zwar¢ magistrali. Przetacznik RT umoz-
liwia odlaczenie rezystoréw terminujacych
R4, R5, gdy naktadka jest nie jest ,,skrajnym”
urzadzeniem magistrali CAN. Sposéb termi-
nacji i aktywacje napiecia VREF mozna do-
stosowa¢ do wymogé6w aplikacji. Domy$lnie
przy uzyciu rezystoréw R4, R5 i kondensatora
C3 realizowany jest schemat terminacji dzie-
lonej, z mozliwoscig zastosowania napiecia

Z transceivera magistrala CAN wyprowa-
dzona jest na zlgcze sprezynowe CAN typu
WAGO250 oraz na zlagcze DB9 ODB2CAN.
W przypadku tego ostatniego za pomoca
zwoér mozemy ustali¢ sposéb wyprowa-
dzenia sygnaléw na zgodnosé z ODB2 lub
CAN. Kazdorazowo jednak przed podis-
czeniem nalezy sprawdzi¢ poprawno$¢ in-
stalacji przewodu i zastosowanego gniazda
ODB/CAN, gdyz zdarzajg sie¢ modyfika-
cje. Kazde z zastosowanych w nakladce
gniazd CAN umozliwia doprowadzenie
zasilania do plytki bazowej ARDUINO.
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Napiecie powinno spetnia¢ wymogi UNO
R4, czyli miescic sie w zakresie 6...24 V z do-
datkowym uwzglednieniem spadku na dio-
dach D1, D2 zabezpieczajacych plytke
przed odwrotnym podigczeniem zasila-
nia. Napigcie zewnetrzne doprowadzone
jest do ztagcza PWR na wyprowadzenie VIN.
Dodatkowy przetacznik SW umozliwia
wylaczenie zasilania bez wypinania prze-
wodéw magistrali, bezpiecznik F3 zabez-
piecza natomiast Arduino i zasilanie CAN
przed skutkami ewentualnych zwaré¢ pod-
czas prototypowania.

VREF=VCC/2 ukiadu U1l w celu stabiliza-
cji punktu pracy trybu wspéibieznego (CM)
po zwarciu zwory REF. Usuwajac kondensator
C3 izwore REF wdrazamy schemat terminacji
standardowej z obcigzeniem magistrali wy-
lacznie rezystancjg R4+R5~120 Q.
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PROJEKTY

Pewng niekonsekwencja projektowg kom-
plikujaca schemat naktadki okazuje sig r6zne
przyporzadkowanie wyprowadzen kontrolera
CAN na plytce UNO R4 Minima i UNO R4
Wi-Fi. W przypadku R4 Minima sg to wy-
prowadzenia D4:CANTXO0 i D5:CANRXO,
a w przypadku Wi-Fi wyprowadzenia
D10:CANTXO0 i D13:CANRXO0. Aby unikna¢
kolejnych wymagajacych recznej konfiguracji
elementéw oraz zachowac zgodno$¢ z dwiema
wersjami, do automatycznego przetaczania
przyporzadkowania wyprowadzen uzylem
istniejacego w wersji Wi-Fi zlgcza baterii.
Jezeli nakladka wspélpracuje z R4 Wi-Fi,
na §rodkowym wyprowadzeniu ztacza wy-
stepuje potencjal masy — ustala on stan ni-
ski sygnatu SELW (Select Wi-Fi). Inwerter
U3 generuje wéwczas sygnal zanegowany
SELM (Select Minima), natomiast sygnaly
doprowadzone do bramek tréjstanowych
uktadu U2 kluczujg odpowiednio wyprowa-
dzenia interfejsu CANRX/CANTX pomig-
dzy wyprowadzeniami plytki bazowej (D10,
D13) a transceiverem Ul. Wersja Minima
nie ma zlacza baterii, wiec stan sygnatu
SELW jest wysoki i przyporzadkowanie wy-
bierane przez U2 zmienia sig na zgodnosé
z R4 Minima (D4, D5). Sygnaly z kontrolera
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Rysunek 1. Budowa wewnetrzna SN65HVD1050 (za nota Tl)

CAN, po odpowiednim kluczowaniu, do-
prowadzone sa do wej$¢ transceivera CAN
U1 i dodatkowo — po buforowaniu przez
U4, U5 - sa sygnalizowane diodami TXD/
RXD. Zwora SLM, domy$lnie rozwarta, umoz-
liwia sterowanie stanem transceivera Ul.
Ustawienie stanu niskiego na wyprowadzeniu
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Rysunek 2. Schemat naktadki

D7 aktywuje tryb High-Speed i pelng funk-
cjonalno$é U1, a stan wysoki D7 ustala tryb
nastuchu, w ktérym aktywny jest tylko odbior-
nik transceivera. W przypadku wspétpracy
z R4 Wi-Fi na zlacze BAT wyprowadzone
jest napiecie baterii, umozliwiajace podia-
czenie zewnetrznej baterii podtrzymujace;j
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Wykaz elementéw:

Rezystory:

R1...R3, R6: 10 kQ (SMD 0603, 1%)

R4, R5: 60,4 Q (SMD 0805, 1%, typ ERJPO6F60R4V)
R7, R8: 1 kQ (SMD 0603, 1%)

Potprzewodniki:

D1, D2: dioda Schottky'ego S2M (SMB)

LD1, LD2: dioda LED czerwona/zé6tta (SMD 0603)

TVS1: dioda zabezpieczajaca PESD2CANFD24U (SOT-23)
U1: SN65HVD1050 (SO8)

U2: HC125 (SO14)

U3, U4, US: 74HC1GOOGW (TSSOPS5)

Kondensatory:

C1: 10 uF (SMD 0603, X7R 10 V)

€2, C6...C8: 100 nF (SMD 0603, X7R 10 V)
€3: 10 nF (SMD 0805, X7R 50 V)

C4, C5: 10 uF (SMD 0805, X7R 25 V)

Pozostate:

AD: ztacze szpilkowe SIP6 2,54 mm (13..15 mm)
AUX: ztacze meskie SIP3

BAT: ztacze JST 2 pin. 2 mm (opcja)

CAN: ztacze sprezynowe Wago (WAGO250-4)
CG, CH, CL: ztacze szpilkowe SIP3 2 mm + zwory

F1, F2: bezpiecznik polimerowy 24 V/0,5 A 0,55 Q (typ
0ZCJ0025AF2E, SMD 1206)

F3: bezpiecznik polimerowy 24 V/1,5 A 0,04 Q (typ
0ZCGO150BF2C, SMD 1812)

12C, UART: ztgcze Grove katowe

10H: ztacze szpilkowe SIP10 2,54 mm (13..15 mm)
10L, PWR: ztacze szpilkowe SIP8 2,54 mm (13..15 mm)
ODB2CAN: gniazdo DB9 meskie (DB9RA/M)

RT: przetacznik SDIP OMRON (typ A6H-2101)

SW: przetacznik suwakowy (typ MSS-2235)

12 ELEKTRONIKA PRAKTYCZNA 5/2024



Naktadka z transceiverem CAN do AVTduino UNO R4 Plus
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Rysunek 3. Rozmieszczenie elementéw na ptytce modutu

dziatanie RTC (o ile jego uzycie zostanie
wreszcie poprawione w oprogramowaniu).
W celu ulatwienia zastosowania naktadki
na zlgcza Grove wyprowadzono magistrale
12C (wyprowadzenia A4, A5) oraz UART (DO,
D1) umozliwiajgce podigczenie czujnikéw za-
silanych napieciem 5 V.

Uktad zmontowany zostal na dwustron-
nej plytce drukowanej zgodnej z Arduino
Shield Rev3. Rozmieszczenie elemen-
téw pokazano na rysunku 3. Sposéb mon-
tazu nie wymaga opisu. W zaleznosci
od przewidywanego zastosowania prze-
dluzane zlgcza szpilkowe PWR, AD, IOL,
IOH (wysoko$¢ 13...15 mm) mozna zastapi¢
,stackowalnymi” ztagczami Arduino, umozli-
wiajgcymi montowanie moduléw w kanapki.

Niewykorzystana powierzchnia plytki zostata
przeznaczona na pole prototypowe, a ozna-
czone pady umozliwiajg wyprowadzenie na-
piec zasilania (5 V) i masy (GND).

Zmontowany modut konwertera zaprezen-
towano na fotografii 1.

Modut
Szybkiego

nie wymaga uruchamia-

nia. sprawdzenia dziala-
nia naktadki mozna dokonaé przy
uzyciu szkicéw dostepnych w $rodowi-
sku ArduinoFile>Examples>Arduino_CAN
>CANWrite/CANRead z opisem wg https://
docs.arduino.cc/tutorials/uno-r4-minimaj/can.
Do tego celu potrzebne sg dwa moduty UNO
R4 w dowolnej wersji: na plytkach rozszerzen
aktywujemy przetgcznikiem RT (obie pozycje
wlaczone) rezystory terminujace, a nastepnie
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Fotografia 1. Zmontowany modut

taczymy odcinkiem skretki wyprowadzenia
CANH i CANL zlgczy CAN w obu naklad-
kach. Na jedna z ptytek R4 tadujemy szkic
CANWrite, na drugg CANRead i spraw-
dzamy poprawno$¢ dzialania. Ze wzgledu
na identyczne identyfikatory USB Minima
i Wi-Fi tadowanie szkicu najlepiej wykonaé
sekwencyjnie, podlaczajac najpierw jedna,
p6zniej druga plytke, bo srodowisko nie
jest w stanie poprawnie wykry¢ dwéch mo-
dutéw z identycznym VID/PID. Po resecie
plytek szkice powinny nadawac i odbiera¢
testowq transmisje.
Jezeli wszystko dziata poprawnie, modut
mozna zastosowac we wilasnej aplikacji.
Adam Tatus, EP
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Nie przegap majowego wydania ,Elektroniki dla Wszystkich”

PROJEKTY dla elektronikow

[> Cyfrowy przedwzmacniacz z ekranem dotykowym i zdalnym

sterowaniem

[> Autotransformatorowy regulator/stabilizator napiecia sieciowego
[> Uzywanie swiatta do generowania efektow dzwiekowych. Sterowany
napieciem filtr syntezatora 24 dB/okt. z uzyciem fotorezystorow

[> Tester kabli USB, cze$¢ 1

DIY dla wszystkich

[> Bezdotykowy dozownik wody w umywalkach

> Prosty odbiornik Stereo FM

> Wykrycie i zabezpieczenie przed ulatnianiem sie gazu LPG

TUTORIALE
> Podzespoty: lampy elektronowe
> Know How: Petle masy

> Ekscytacje Maxa: » Migajace diody LED i $linigcy sie inzynierowie
> Audio OUT: Przedwzmacniacz mikrofonowy (do wokodera), czes$¢ 2
[> Chirurgia obwodowa: Transformatory i LTspice, cze$¢ 3
> Pokdj Nauczycielski: Zabezpieczenie urzadzen przed zbyt niskim

i zbyt wysokim napieciem sieci energetycznej

przejrzysz i kupisz na

www.ulubionykiosk.
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