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CAN BUS Grundlagen

Eigenschaften Bus-System
Bussystem für Automotive-Bereich und Industrieanwendungen
Gleichwertige Busteilnehmer
Übertragungsrate 125-500kBit/s
Buszugriff wird immer 1 Teilnehmer gewährt
− Bitweise Arbitrierung
− Keine Taktleitung notwendig, Taktinformation über Bit Stuffing
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CAN BUS Grundlagen

Physikalischer Aufbau
„Wired And“ Verknüpfung
2 Leitungen: CAN High, CAN Low

− Abschlusswiderstände 120 Ω
− „Split Termination“ 

 Buspegel
Logisch „0“: Dominant 
− UCAN_H  - UCAN_L > 0.9 V

Logisch „1“: Rezessiv
− UCAN_H  - UCAN_L < 0.5 V
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CAN BUS Grundlagen

Nachrichtenprotokoll (Bsp. „CAN FD“)
Identifier (11 Bit bzw. 29 Bit in der „Extended“ Version)
Error Frame
Data Frame (Datenanforderungsrahmen, 0 bis 64 bytes)
Overload Frame
Interframe Space (zur Trennung zweier Rahmen)



OBD-2 Schnittstelle

On-Board-Diagnose System für Fahrzeuge
Zugriff auf Informationen von abgasrelevanten Bauteilen und 
anderen Elektronikkomponenten
Genormter 16 poliger Stecker nach ISO 15031-3 / SAE J1962
Unterschiedliche Protokolle  häufig CAN
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OBD Stecker, Quelle: http://www.emotive.de/documents/WebcastsProtected/Transport-Diagnoseprotokolle.pdf

http://www.emotive.de/documents/WebcastsProtected/Transport-Diagnoseprotokolle.pdf


OBD Protokoll
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Baudrate von 250 oder 500 kbit/s
Unterschiedliche Diagnose Requests („Test Modes“, SID)
Tester sendet Anfrage an Adresse 0x7DF
Angefragter Wert steht im PID Feld (z.B. 0x09 für Motorlast)
Steuergerät antwortet mit angefragten Wert
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Beispiel Abfrage aktuelle Motorlast

Anfrage vom Tester:

Antwort vom Steuergerät:

Berechnung:

CAN ID OBD SID OBD PID

7DF 01 09

Diagnose Request Abfrage von 
Messdaten

Motorlast

CAN ID OBD SID OBD PID OBD Data

7E8 41 09 A7

Adresse des Testers SID + 0x40 Motorlast Aktueller Wert



Arduino MKR 
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Hardware Aufbau
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Testumgebung
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DIAMEX OBD2 Simulator
https://www.diamex.de/dxshop/Diamex-OBD2-Simulator-alle-Protokolle

PCAN USB Adapter
https://www.peak-system.com/PCAN-USB.199.0.html

Herzlichen Dank an 
die Firma AVL für 
die Bereitstellung 
der Utensilien
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Software

     Verwendete Bibliotheken:

#include <OBD2.h> //Zugriff auf OBD2 Protokoll
#include <CAN.h> //CAN Kommunikation
#include <SPI.h> //Zugriff auf Arduino PINs
#include <SD.h> //Zugriff auf SD Karte

CAN und OBD2 Bibliothek: https://github.com/sandeepmistry
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Setup Block

Serielle Verbindung starten für Monitoring

Starten der SD Karte für Logging

Starten der OBD2 Kommunikation

Erstellen eines Arrays der von der ECU 
unterstützten OBD2 PIDs



Projektpräsentation vom 04.02.2022 – Florian Strauß, Lukas Stocker, Severin Gruber

Loop Block

Starten der OBD2 Verbindung falls deaktiviert

Durchschreiten von 200 Werten, bei richtigem 
Eintrag in Array der unterstützten PIDs 
durchführen der Hilfsfunktion „processPID“

Durchführung jede Sekunde
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Funktion processPID

Überspringen von nicht verfügbaren PIDs

Speichern der relevanten Informationen in Hilfsvariable 
„datafile“

Ausgabe der Variable an die Serielle Schnittstelle 

Ausgabe an die SD Karte
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Herzlichen Dank für 
Ihre Aufmerksamkeit!
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