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混合动力汽车中 CAN总线技术的应用 
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摘 要：介绍了CAN总线在混合动力汽车中的应用，研究了CAN通信技术和基于 CAN节点的设 

计，给出了网络结构模式，为新一代汽车的控制提供了理论基础与依据，并介绍了CAN节点硬件的组成 

和软件的实现方法． 
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混合动力汽车是一个非常复杂的系统，它是涉及 

机械、电力、电子、计算机控制等多种学科的高技术产 

品，各个单元和部件的运行情况错综复杂，涉及到大量 

的信息交换和处理．因此，不仅需要复杂缜密的控制系 

统对其进行控制，同时各个单元之间需要进行大量的 

实时准确的数据交流，使各个部件能够协调工作，并将 

整车和各单元的状态、运行模式、控制指令等参数及时 

显示，以便给驾驶员提供准确的信息，使驾驶员随时了 

解汽车的运行情况，确保行车安全，同时为用户、制造 

厂家乃至维修部门提供各种性能指标和环境参数． 

CAN协议提供了这样的通讯平台标准．CAN也叫 

控制器局域网络(Controller Area Network)，它是德国 

波许(Bosch)公司从20世纪80年代初开始，为解决当 

代汽车中日益增多的控制与测试仪器之问的数据交换 

而开发的一种能有效支持分布式控制或实时控制的串 

行通信网络．它具有独特的性能、优越的可靠性和新颖 

的设计理念，并且很好地顺应了现代控制理论对工业 

控制系统对象分散化、运作实时化、策略多样化的潮 

流．下面将介绍 CAN技术及其在混合动力汽车中的 

应用． 

1 CAN总线 

CAN总线广泛应用于汽车、船舶、机器人、液压系 

统、楼宇自动化等场合，它具有以下特点⋯：1)CAN总 

线是基于“载波监听多点接 冲突检测”(CS~ACCD) 

的通讯模式，这就允许在总线上的任一设备有同等的 

机会取得总线控制权来向外发送信息．2)所有信息报 

文在传送时不是基于目的站点地址，这就允许不同的 

信息采用“广播”的形式发送到所有节点，并且可以在 

不改变信息格式的前提下对报文进行不同配置．3) 

CAN总线是一种高速的、具备复杂错误检测和恢复能 

力的高可靠性强有力的实时网络． 

2 基于 CAN总线智能节点的设计 

针对混合动力汽车内部各部件通信的要求，笔者 

选用的 CAN总线通信控制器选用 PHILIPS公司的 

SJAIO00芯片．SJA1000是独立CAN通信控制器 ，它 

是 PHILIPS公司的PCA82C200 CAN控制器的替代产 

品，SJAIO00具有 BasicCAN和 PeliCAN两种工作方 

式，其中PeliCAN工作方式具有支持 CAN 2．0B协议． 

此外，SJA1000可连接各种微控制器接口，并具有总线 

访问优先权控制、强有力的错误处理能力、无损结构的 

逐位仲裁等特性． 

2．1 CAN节点硬件设计方法 

CAN总线系统智能节点硬件电路原理如图 1所 

示 ]，从图中可以看出电路主要由4部分所构成：微 

处理器(选用单片机或 DSP处理器)、独立 CAN通信 

控制器 SJAIO00、CAN总线收发器 82C250和高速光电 

耦合器6N137．微处理器负责SJA1000的初始化，通过 

控制 SJA1000实现数据的接收和发送等通信任务． 
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差 3基于cAN总线的整车系统网络设计 
整车控制系统的网络拓扑结构如图 2所示．采用 

总线控制方式，各控制模块组成了网络中的各节点．整 

车控制模块 VCM负责汽车运行工况的判断和系统中 

各控制模块问的协调及通信故障的判断． 

图 1 CAN总线系统智能节点硬件电路原理图 

SJA1000的ADO～AD7连接到微处理器(采用单 

片机)的 P0口，CS连接到微处理器的 P2．0，P2．0为 0 

时微处理器片外存贮器地址 可选 中 SJA1000，微处理 

器通过这些地址可对 SJA10o0执行相应的读写操作． 

SJA1000的 RD、WR、ALE分别与微处理器的对应引 

脚相连，INT接微处理器的 INT，微处理器可通过中断 

方式访问 SJA1000． 

82C250为高性能 CAN总线收发器，其功用是提 

供向总线的差动发送能力和对 CAN控制器的差动接 

收能力，它具有降低射频干扰、热防护、抗汽车环境下 

的瞬间干扰等特性． 

为了增强 CAN总线节点 的抗干扰能力，SJA1000 

的TX0和 RX0并不是直接与82C250的 TXD和 RXD 

相连，而是通过高速光耦 6N137后与82C250相连，这 

样就很好地实现了总线上各 CAN节点间的电气隔离． 

光耦部分电路所采用的两个电源 VCC和 VDD完全隔 

离．82C250与 CAN总线的接口部分也采用了一定的 

安全和抗干扰措施． 

2．2 CAN节点软件驱动程序的设计 

CAN总线节点的软件设计主要包括三大部分： 

CAN节点初始化、报文发送和报文接收． 

2．2．1 初始化子程序 

SJA1000的初始化在复位模式下进行，初始化主 

要包括工作方式的设置、接收滤波方式的设置、接收屏 

蔽寄存器 AMR和接收代码寄存器 ACR的设置、波特 

率参数设置和中断允许寄存器 IER的设置等，在完成 

SJA1000的初始化设置以后，SJA1000回到工作状态进 

行正常的通信任务． 

2．2．2 发送子程序 

发送子程序负责节点报文的发送．报文的传输由 

CAN控制器 SJA1000独立完成，发送方式有中断控制 

发送和查询控制发送．设计方法根据系统的要求． 

2．2．3 接收子程序 

报文的接收由CAN控制器SJA1000独立完成，收 

到的报文放在接收缓冲器中．接收方式有中断控制接 

收和查询控制接收．设计方法根据系统的要求． 

图2 CAN节点网络拓扑图 

在有些控制模块里需要提供 CAN与 RS一232的 

转换接口，采用下面的电路图实现． 

图 3 CAN一232援 口 

在整个 CAN网络的通信中，需要解决的关键问题 

是 CAN的仲裁和通信的错误检测．CAN总线物理层 

通常是双绞线 当逻辑“1”被写进总线里，两条线的电 

平是 2．5 V，并被定义为隐性位．当逻辑 “0”被写进总 

线里一条线并被上拉到5 V(CAN高)，另一条线被下 

拉到地(CAN低)，这叫做显形位．但是如果显形位和 

隐性位都被不同的节点同时写进总线里，总线显示显 

形位．所以显性位覆盖了隐性位，这就会造成 CAN网 

络冲突，因此需要进行仲裁，见图4． 

童+2．5 

O 

隐性的 显性的 

图 4 CAN电平 

笔者采用非破坏性逐位仲裁的技术来实现它．其 

原理是，当节点开始传送它们各自的报文时，标识符的 

每一个位都被写到总线里而且能够被每一个节点读 

回．如果一个节点写进了隐性位而读回显性位，它就会 

判断另一个较低标识符号码的高优先权节点正在访 

问．总线就会停止传送报文并继续接收更重要的报文． 

从而保证了如果发送一个高优先权报文它就会赢得仲 

裁，并能够在一个保证的时间限度里到达它的目的节 

点，这样就可以由系统设计者来控制．但是必须注意如 

果两个节点用同样的标识符发出数据，两个都会得到 

总线的仲裁并开始传输数据，在某一点数据会不同并 

产生错误：两个节点都会后退并且重新开始整个传输 

过程，在最坏的情况下它会造成网络的锁死． 

解决了CAN通信的仲裁问题后，下一个就是通信 
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确地反映 CAN总线上传送的信息，包括汽车各模块的 

工况参数及通信状态． 

图 6 信息显示终端 

4 结 语 

将混合动力汽车控制系统首先在实验室对基于 

CAN的数据通讯技术进行结点调试，然后安装于长安 

混合动力汽车样车上实际运行，结果表明，其系统工作 

运行正常． 
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Abstract：The paper introduces the application of CAN bus in the Hybrid Electric Vehicle，studies the CAN bus tech— 

nique and the design based on the node of CAN bus，an d provides a network topology mode．The theories foundation and 

basis for new generation automotive are provided．which are combined to introduce the hardware constitutes and software 

method for the nod e of CAN bus． 
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