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บอรด์ ET-CAN HAT

 บอรด์ ET-CAN HAT  เป็นบอรด์เช่ือมตอ่ CAN ท่ีออกแบบมาใชง้านกบับอรด์ Raspberry Pi โดยการเช่ือมตอ่ผ่านทาง
พอรต์ SPI

คุณสมบัตขิองบอรด์ ET-CAN HAT

 สามารถใชง้านรว่มกบับอรด์ Raspberry Pi
 มีสว่นเช่ือมตอ่ ID EEPROM (OPTION)
 ใชไ้อซี CAN Controller เบอร ์ MCP2515
 ใชไ้อซี CAN Bus Transceivers เบอร ์ SN65HVD232
 ใชค้อนเน็คเตอรเ์ช่ือมตอ่แบบขายาว  ท ำใหส้ามารถตอ่บอรด์ HAT อ่ืนๆ ซอ้นได้
 ขนาดของบอรด์ 6.5 cm x 5.6 cm

ส่วนประกอบของบอรด์  ET-CAN HAT
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 หมายเลข 1 ไอซี CAN Controller เบอร ์MCP2515
 หมายเลข 2 LED แสดงสถานะเม่ือมีไฟเลีย้งจ่ายเขา้บอรด์
 หมายเลข 3 ไอซี CAN Bus Transceivers เบอร ์ SN65HVD232
 หมายเลข 4 จั๊มเปอรส์ ำหรบัเลือกใชต้วัตา้นทาน Termination ( RT ) แนะนำใหเ้ลือกใชเ้ฉพาะบอรด์ตน้ทางและ

ปลายทาง
 หมายเลข 5 ขัว้ตอ่สญัญาณ CAN

ตัวอย่างการใช้งานบอรด์  ET-CAN HAT ร่วมกับบอรด์ Raspberry Pi

1. ตวัอย่างการใช ้ET-CAN HAT รว่มกบับอรด์  Raspberry Pi   แสดงดงัรูป

2. ใหท้ ำการเช่ือมจ่ายไฟเขา้บอรด์ Raspberry Pi และเช่ือมตอ่อินเตอรเ์น็ตใหเ้รยีบรอ้ยจากนัน้ใหท้ ำการอพัเดทเวอรช์ั่นของระบบ
ปฏิบติัการเป็นเวอรช์ั่นลา่สดุก่อนโดยใชค้ ำสั่ง  sudo apt-get update และ sudo apt-get upgrade จากนัน้ใหท้ ำการ reboot บอรด์ 
Raspberry Pi โดยใชค้ ำสั่ง sudo reboot 
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3. จากนัน้ใชค้ ำสั่ง  sudo nano /boot/config.txt เพ่ือแกไ้ขไฟล ์config.txt  ดงัรูป  

4. ใหม้องหาบรรทดัท่ีมีขอ้ความ #dtparam=spi=on ดงัรูป

5. ทำการเปิดการใชง้านโมดลู spi โดยการเอาเครื่องหมาย # หนา้ขอ้ความ  #dtparam=spi=on ออก  ดงัรูป

6.  จากนัน้ใหท้ ำการเพิ่มขอ้ความ  dtoverlay=mcp2515-can0,oscillator=8000000,interrupt=25 ลา่งบรรทดั  dtparam=spi=on 
ดงัรูป
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7. ทำการบนัทกึไฟล ์ config.txt  โดยการกดปุ่ ม   CTRL+X    และตอบ  Y
8. จากนัน้ให ้reboot บอรด์ Raspberry Pi โดยใชค้ ำสั่ง  sudo reboot
9. ทำการตรวจสอบวา่โมดลู spi ไดท้ ำงานหรอืยงั  โดยใชค้ ำสั่ง  dmesg | grep -i spi  จะเห็นขอ้ความ  ดงัรูป

10. ทำการตรวจสอบวา่โมดลู can ไดท้ ำงานหรอืยงั  โดยใชค้ ำสั่ง  dmesg | grep -i can  จะเห็นขอ้ความ  ดงัรูป

11. หลงัจากนัน้ใหท้ ำการติดตัง้โมดลู python-can ส ำหรบัเขียนโปรแกรมภาษา Python เพ่ือติดตอ่กบั CAN โดยใชค้ ำสั่ง
sudo pip install python-can  โดยท่ีค ำสั่งนีจ้ะติดตัง้โมดลูส ำหรบั Python 2 แตถ่า้ผูใ้ชต้อ้งการติดตัง้โมดลูส ำหรบั Python 3 ก็ใหใ้ช้
ค ำสั่ง sudo pip3 install python-can
12. เม่ือติดตัง้โมดลู python-can เสรจ็เรยีบรอ้ยแลว้  ใหท้ ำการ reboot บอรด์ Raspberry Pi โดยใชค้ ำสั่ง  sudo reboot
13. เม่ือทกุอย่างเรยีบรอ้ยขัน้ตอ่ไป  จะเป็นการทดสอบรบัสง่ขอ้มลูผ่าน CAN  ซึง่ในตวัอย่างนี ้  จะใชบ้อรด์  Raspberry Pi  จำนวน
2 บอรด์  ซึง่ไดท้ ำการติดตัง้บอรด์  ET-CAN HAT  เรยีบรอ้ยแลว้    โดยท่ีจะใหบ้อรด์แรกเป็นตวัสง่ขอ้มลูและอีกบอรด์เป็นตวัรบั
ขอ้มลู  ซึง่ทัง้ 2 บอรด์นีจ้ะเช่ือมต่อเขา้ดว้ยกนัทางขัว้ตอ่ CAN  ( CANH ตอ่กบั CANH  และ CANL ตอ่กบั CANL )  จากนัน้บอรด์
แรกตวัสง่ขอ้มลูใหท้ ำการรนัโปรแกรม can_send.py  โดยใชค้ ำสั่ง sudo python can_send.py    และบอรด์ท่ีสองตวัรบัขอ้มลูให้
ทำการรนัโปรแกรม can_receive.py  โดยใชค้ ำสั่ง sudo python can_receive.py  จากนัน้ท่ีบอรด์ตวัรบั  จะเห็นขอ้มลูท่ีรบัเขา้มา
ทางพอรต์ CAN ได ้ดงัรูป
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รายละเอยีดของโปรแกรม  can_send.py

import os
import can
import time

os.system("sudo ip link set can0 type can bitrate 500000")
os.system("sudo ifconfig can0 up")

can0 = can.interface.Bus(channel = 'can0', bustype = 'socketcan_ctypes')# socketcan_native

print("Test CAN send")
print("Press CTRL-C to exit")

try:
while True:

msg = can.Message(arbitration_id=0x123, data=[0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7], extended_id=False)
can0.send(msg)
time.sleep(1)

except KeyboardInterrupt:
os.system("sudo ifconfig can0 down")
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รายละเอยีดของโปรแกรม  can_receive.py

import os
import can
import time

os.system("sudo ip link set can0 type can bitrate 500000")
os.system("sudo ifconfig can0 up")

can0 = can.interface.Bus(channel = 'can0', bustype = 'socketcan_ctypes')# socketcan_native

print("Test CAN receive")
print("Press CTRL-C to exit")

try:
while True:

msg = can0.recv(10.0)
print (msg)
if msg is None:

print("Timeout occurred, no message.")

except KeyboardInterrupt:
os.system("sudo ifconfig can0 down")
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