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Opis
KAmod RPI 485&CAN Hat - Modut z dwoma interfejsami RS485 oraz interfejsem CAN dla Raspberry Pi

KAmod RPI 485&CAN Hat pozwala w tatwy sposéb rozbudowac komputerki Raspberry Pi 5 o dwa interfejsy RS485 oraz jeden
interfejs CAN 2.0B. Interfejsy zawierajg rozbudowane obwody zabezpieczajgce oraz sg odizolowane galwanicznie od
obwoddéw sterujgcych, co gwarantuje stabilno$¢ dziatania i odporno$¢ na zaktécenia i awarie. Modut zostat zaprojektowany
tak, aby byt kompatybilny z ptytkami serii Raspberry Pi nie tylko w wersji 5. Jest sterowany poprzez 2 interfejsy SPI, dostepne
na 40 szpilkowym ztgczu RPi, oraz w wielu innych ptytkach, np Arduino, STM32 itd.
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Podstawowe cechy i parametry

2 interfejsy RS485 - sterowane kontrolerem SC161S752 (SPI-2xUART)

1 interfejs CAN 2.0B - sterowany kontrolerem MCP2515 (SPI-CAN)

Interfejsy RS485 wyposazone w 2 izolowane transceivery ADM2483

Interfejs CAN wyposazony w izolowany transceiver TJA1052

Interfejsy R5485 i CAN odseparowane galwanicznie od odwodéw sterujacych

Mozliwos¢ dotaczenia rezystoréw terminujacych 120 Q do linii kazdego interfejsu

Maksymalna szybkos$¢ komunikacji intereséw RS485: 500 kbps

Maksymalna szybkos¢ komunikacji interesu CAN: 1 Mbps

Sterowanie poprzez dwa interfejsy SPI pracujace z napieciem 3,3V

Automatyczne sterowanie kierunkiem transmisji transceiveréw RS485

Zasilanie 5 V/0,3 A pobierane z ptytki Raspberry Pi lub z dodatkowego Zrédta

Opcjonalne wejscie zasilajgce dostosowane do napiecia z zakresu 8...32 V

Stabilizowane wyjscie zasilania 5V, max 0,5 A

tatwy montaz na Raspberry Pi 5, takze w wersji z radiatorem RPi Active Cooler

Moze wspoétpracowac z wieloma ptytkami z rodziny Raspberry Pi oraz innymi wyposazonymi w interfejsy SPI pracujace
z napieciem 3,3V

Wymiary modutu 65x56 mm, wysokos$¢ ok. 15 mm (oraz ztacze pod ptytka o wysokosci ok. 13 mm)
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Wyposazenie standardowe

Kod Opis
KAmod RPI 485&CAN Hat| ¢ Zmontowany i uruchomiony modut
Zestaw montazowy » Zestaw Srubek oraz dystanséw umozliwiajgcy przykrecenie naktadki do ptytki Raspberry
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Schemat blokowy
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Schemat elektryczny

Schemat elektryczny modutu KAmod RPI 485&CAN Hat mozna pobra¢ tutaj: Schemat KAmod RPI 485&CAN Hat
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Interfejsy RS485

Interfejs

Element

Funkcja

RS485-1

Ztacze
Szpilki 3x1,2,54 mm
R1j1

Dotaczenie rezystora terminujacego 120 Q do linii magistrali RS485-1,
gdy zworka zatozona na szpilkach 2-3

Ztacze
Phoenix MC 3,81 mm
R1)2

Gtéwne ztgcze magistrali RS485-1, styk 1 - GND; styk 2 - B(-); styk 3 - A(+)

Ztacze
Szpilki 3x1, 2,54 mm
R1j3

Dodatkowe ztgcze magistrali RS485-1, szpilka 1 - GND; szpilka 2 - B(-); szpilka 3 - A(+)

RS485-2

Dioda LED Swiecenie diody sygnalizuje nadawanie/odbieranie danych na liniach sygnatowych
D7 interfejsu RS485-1
Ztgcze

Szpilki 3x1,2,54 mm
R2jJ1

Dotgczenie rezystora terminujgcego 120 Q do linii magistrali RS485-2,
gdy zworka zatozona na szpilkach 2-3

Ztacze
Phoenix MC 3,81 mm
R2)2

Gtowne ztgcze magistrali RS485-2, styk 1 - GND; styk 2 - B(-); styk 3 - A(+)

Ztacze
Szpilki 3x1, 2,54 mm
R1)3

Dodatkowe ztgcze magistrali RS485-2, szpilka 1 - GND; szpilka 2 - B(-); szpilka 3 - A(+)

Dioda LED
D7

Swiecenie diody sygnalizuje nadawanie/odbieranie danych na liniach sygnatowych
interfejsu RS485-2

Interfejsy R5485 sg sterowane transceiverami typu ADM2483, ktére zapewniajg jednoczesnie separacje galwaniczna
pomiedzy sygnatami sterujgcymi, a liniami magistrali RS485.

Linie magistrali sa oznaczone jako: A(+), B(-) oraz masa GND i sa dostepne na ztgczu typu Phoenix MC (R1)2, R2J2) oraz na
szpilkach goldpin o standardowym rastrze 2,54 mm (R1J3, R2)3). Ich rozmieszczenie zostato pokazane na rysunku oraz jest
opisane na dolnej stronie ptytki modutu.

Linie magistrali RS485 sa wyposazone w obwody chronigce przed przepieciami. Zatozenie zworki na szpilki 2-3 RxJ1 pozwala
na dotgczenie rezystora terminujgcego 120 Q pomiedzy linie A i B interfejsu.
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Interfejs CAN

Interfejs Element Funkcja
Z*QC.ZFT Dotaczenie rezystora terminujacego 120 Q do linii magistrali CAN,
Szpilki 3x1,2,54 mm . :
o1 gdy zworka zatozona na szpilkach 2-3
Ztacze

Phoenix MC 3,81 mm |Gtéwne ztgcze magistrali CAN, styk 1 - GND; styk 2 - CAN L; styk 3 - CAN H
CAN CJ2

Ztacze . .

Szpilki 3x1, 2,54 mm Dodatkowe ziqc'ze |n.terfejsu CAN,. _

Q3 szpilka 1 - GND; szpilka 2 - CAN L; szpilka 3 - CAN H

nga HEp Swiecenie diody sygnalizuje nadawanie/odbieranie danych na liniach interfejsu CAN

Interfejs CAN jest sterowany transceiverem typu TJA1052, ktéry zapewnia jednoczesnie separacje galwaniczng pomiedzy
sygnatami sterujgcymi, a liniami magistrali CAN.

Linie magistrali s oznaczone jako: CAN H, CAN L oraz masa GND i sg dostepne na ztaczu typu Phoenix MC (CJ2) oraz na
szpilkach goldpin (CJ3) o standardowym rastrze 2,54 mm. Ich rozmieszczenie zostato pokazane na rysunku oraz jest opisane
na dolnej stronie ptytki modutu.

Linie magistrali CAN sg wyposazone w obwody chronigce przed przepieciami. Zatozenie zworki na szpilki 2-3 CJ1 pozwala na
dotgczenie rezystora terminujgcego 120 Q pomiedzy linie CAN H i CAN L.
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Sterowanie RS485

Interfejsy RS485
Sygnat sterujacy Funkcja
MOSI1 (SPI 1) Wejscie danych SPI kontrolera SC1615762, potaczone do GPI020 RPi (pin 38 ztacza J3)
MISO1 (SPI11) |Wyjscie danych SPI kontrolera SC161S762, potaczone do GPIO19 RPi (pin 35 ztacza J3)
SCLK1 (SPI 1) Wejscie sygnatu zegarowego SPI kontrolera SC161S762, potgczone do GPIO21 RPi (pin 40 ztgcza J3)
Wejscie aktywujace interfejs SPI kontrolera SC1615762

RS CE DomysInie potaczone do GPIO18 (pin 12 ztacza )3) - Zwarta zwora P4
Opcjonalnie potgczone do GPIO07 (pin 26 ztgcza J3) - Zwarta zwora JP3
RS INT Wyjscie przerwania IRQ kontrolera SC161S762 potaczone do GPI024 (pin 18 ztacza J3)

Wszystkie sygnaty sterujgce sa wyprowadzone na ztaczu J1 (40-stykowe, kompatybilne z ptytkami Raspberry Pi) oraz na
ztaczu szpilkowym J2. Rozmieszczenie sygnatéw zostato pokazane na ponizszym rysunku, dodatkowo sygnaty na ztgczu J2 sa
opisane na dolnej stronie ptytki KAmod RPI 485&CAN Hat.

Interfejsy RS485 sg realizowane poprzez kontroler SC161S762, opis dziatania tego uktadu jest dostepny w dokumentacji
producenta.
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Sterowanie CAN

Interfejs CAN
Sygnat sterujacy Funkcja
MOSIO (SPI 0) Wejscie danych SPI kontrolera MCP2515 potgczone do GPIO10 RPi (pin 19 ztgcza J3)
MISOO0 (SPI 0) Wyjscie danych SPI kontrolera MCP2515 potgczone do GPIO09 RPi (pin 21 ztgcza )3)
SCLKO (SPI 0) Wejscie sygnatu zegarowego SPI kontrolera MCP2515 potgczone do GPIO11 RPi (pin 23 ztacza J3)
Wejscie aktywujace interfejs SPI kontrolera MCP2515

CAN CE DomysInie potgczone do GPIO08 (pin 24 ztacza )3) - Zwarta zwora JP1
Opcjonalnie potgczone do GPIO07 (pin 26 ztgcza J3) - Zwarta zwora JP2
CAN INT Wyjscie przerwania IRQ kontrolera MCP2515 potaczone do GPIO25 (pin 22 ztacza J3)

Wszystkie sygnaty sterujgce sa wyprowadzone na ztaczu J1 (40-stykowe, kompatybilne z ptytkami Raspberry Pi) oraz na
ztaczu szpilkowym J2. Rozmieszczenie sygnatéw zostato pokazane na ponizszym rysunku, dodatkowo sygnaty na ztgczu J2 sa
opisane na dolnej stronie ptytki KAmod RPI 485&CAN Hat.

Interfejs CAN jest realizowany poprzez kontroler MCP2515, opis dziatania tego uktadu jest dostepny w dokumentacji
producenta.
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Zasilanie
Element Funkcja
Zlacze Opcjonalne wejscie zasilania dostosowane do napiecia z zakresu 8...32 V. Zasila zintegrowany stabilizator
jlaPWR impulsowy, ktdry dostarcza napiecia 5 V o wydajnosci do 0,5 A, do zasilania komponentéw modutu
KAmod RPI 485&CAN Hat.
Ztacze Na zfaczu J2 dostepne jest napiecie 5 V ze zintegrowanego stabilizatora. Moze postuzy¢ jako Zrédto
J2 zasilania dla dodatkowych obwodéw lub modutéw. Pobér pradu nie powinien przekraczac 0,5 A.

40-pinowe zlacze Na ztaczu )3 dostepne jest napiecie 5 V dostarczane z ptytki bazowej, np. Raspberry Pi. Napiecie to jest
P a potgczone przez diode prostowniczg z zasilaniem 5 V modutu KAmod RPI 485&CAN Hat, zatem modut jest

)3 zasilany z ptytki bazowej, ale modut nie moze dostarczac zasilania do ptytki bazowej.
Dioda LED D12 |Swiecenie diody LED D12 oznacza obecno$¢ zasilania

Modutu KAmod RPI 485&CAN Hat oferuje rézne opcje zasilania:

e moze by¢ zasilany napieciem 5V z ptytki bazowej dotgczonej do 40-pinowego ztgcza )3, np. Raspberry Pi. Nie jest
wymagane zewnetrzne zasilanie;
® moze by¢ zasilany napieciem z zakresu 8...32 V dotagczonym do zfacza J1 PWR. Wtedy stabilizowane napiecie 5 V jest

dostepne na ztgczu J2, ale nie zasila ono ptytki bazowej dotagczonej do 40-pinowego ztacza J3;
e moze by¢ zasilany napieciem stabilizowanym 5 V dotaczony do ztgcza J2, ale nie zasila ono ptytki bazowej dotaczonej

do do 40-pinowego ztgcza J3;

Rozmieszczenie ztacz i stykéw oraz ich polaryzacje pokazano na rysunku.
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KA

Kontrolki sygnalizujace

Kontrolka Funkcja

D7 Swiecenie diody sygnalizuje nadawanie/odbieranie danych na liniach sygnatowych interfejsu R5485-1
D5 Swiecenie diody sygnalizuje nadawanie/odbieranie danych na liniach sygnatowych interfejsu RS485-2
D10 Swiecenie diody sygnalizuje nadawanie/odbieranie danych na liniach sygnatowych interfejsu CAN
D12 Swiecenie diody oznacza obecno$¢ zasilania

Rozmieszczenie kontrolek sygnalizacyjnych na ptytce KAmod RPI 485&CAN Hat zostato pokazane na rysunku.
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Konfiguracja sygnatow SPI CE

Sygnat Funkcja

Wejscie aktywujace interfejs SPI kontrolera MCP2515

CAN CE Domyslnie potgczone do GPIOO08 (pin 24 ztacza )3)

Zwarta zwora JP1

Opcjonalnie potgczone do GPIO07 (pin 26 ztacza J3)

Zwarta zwora JP2

Wejscie aktywujace interfejs SPI kontrolera SC161S7

62

RS CE |Domyslnie potagczone do GPIO18 (pin 12 ztgcza J3)

Zwarta zwora JP3

Opcjonalnie potagczone do GPIO07 (pin 26 ztacza J3)

Zwarta zwora JP4

Modut KAmod RPI 485&CAN Hat realizuje komunikacje z ptytka bazowa np. Raspberry Pi poprzez dwa interfejsy SPI. Sygnaty
CE - Chip Enable, obu interfejséw moga by¢ potaczone w dwdch konfiguracjach, w zaleznosci od ustawienia zworek JP1...P4,

tak jak opisano w powyzszej tabeli.

Zworki s3 umieszczone na dolnej stronie ptytki modutu, co doktadnie obrazuje ponizszy rysunek. Domysinie potagczone sg
zworki JP1 i JP3. W przypadku zmiany konfiguracji nalezy rozcig¢ potaczone zworki i potaczy¢ odpowiednie zworki za pomoca

lutownicy i kropli spoiwa lutowniczego.
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Konfiguracja trybu pracy RS485

Sygnat Funkcja

Sygnat sterujacy transceiverem interfejsu RS485-1

RS1 DE Domyslnie aktywne jest automatyczne sterowanie sygnatem TXD|Zwarta zwora JP8
Opcjonalnie mozliwe jest sterowanie sygnatem RTS Zwarta zwora JP7
Sygnat sterujacy transceiverem interfejsu RS485-2
RS2 DE Domyslnie aktywne jest automatyczne sterowanie sygnatem TXD|Zwarta zwora JP10
Opcjonalnie mozliwe jest sterowanie sygnatem RTS Zwarta zwora JP9

Transceivery interfejséw RS485 wymagajg sygnatu sterujacego nadajnikiem magistrali -aktywujgcego tryb nadawania.
Sygnat sterujgcy moze by¢ uzyskiwany z sygnatu danych wysytanych na magistrale - TXD, lub moze by¢ doprowadzany
niezaleznie - poprzez stan linii RTS. Modut KAmod RPI 485&CAN Hat pozwala na wybranie jednej z tych opcji dla kazdego z
interfejsow RS485-1 i RS485-2, poprzez ustawienie zworek JP7...JP10, tak jak opisano w powyzszej tabeli.

Zworki sg umieszczone na dolnej stronie ptytki modutu, co doktadnie obrazuje ponizszy rysunek. Domysinie potgczone sg
zworki JP8 i JP10 - tryb automatyczny dla obu interfejséw. W przypadku zmiany konfiguracji nalezy rozcig¢ potgczone zworki i
potaczy¢ odpowiednie zworki za pomoca lutownicy i kropli spoiwa lutowniczego.
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Wymiary

Wymiary ptytki KAmod RPI 485&CAN Hat to 65x56 mm. Wysokos¢ ptytki to ok. 15 mm, dodatkowo ztacze na dolnej stronie
ptytki, pasujace do ptytki bazowej, ma wysokos¢ ok 13 mm.
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Uruchomienie

Uruchamiamy Raspberry Pi 5 z systemem operacyjnym zainstalowanym na karcie pamieci lub innym, nosniku. Po
wyswietleniu pulpitu systemu otwieramy okno konsoli (Terminal) np. za pomocg kombinacji klawiszy Ctrl+Alt+T i wpisujemy:

sudo nano /boot/firmware/config.txt

(we wczesdniejszych wersjach systemu operacyjnego plik config.txt byt umieszczony bezposrednio w katalogu /boot)

W pliku, ktérego tres¢ zobaczymy, nalezy usuna¢ komentarz (usunaé znak #) z linii:
dtparam=spi=on

Natomiast, jezeli takiej linii nie ma to nalezy jg dopisac.

am=spi=on

Nastepnie na koncu pliku (przewijamy strzatkami do samego dotu) nalezy dopisac linie:

dtoverlay=mcp2515-can0,o0scillator=16000000,interrupt=25, spimaxfrequency=10000000

oraz

dtoverlay=scl16is752-spil,int pin=24

=25, spim

Nastepnie nalezy zapisa¢ zmiany za pomoca klawiszy Ctrl+0, zamkna¢ edytor za pomoca klawiszy Ctrl+X i uruchomic
system ponownie, np. wpisujac polecenie:

sudo reboot

Po wyswietleniu pulpitu systemu otwieramy okno konsoli (Terminal) np. za pomoca kombinacji klawiszy Ctrl+AIt+T i
wpisujemy:

sudo dmesg | grep -i spi

Jesli wczesniejsze etapy zostaty wykonane prawidtowo powinno pokazad sie takie podsumowanie:

Oznacza to, ze zaréwno kontroler SC161S762, jak i MCP2515 zostaty prawidtowo zainstalowane w systemie.
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Przetestowanie interfejsu CAN wymaga wpisania 3 komend:

sudo ip link set can® up type can bitrate 1000000
sudo ifconfig can0O up
cansend can0 000#11.22.33.44

Powinna miga¢ dioda LED D10 sygnalizujgca aktywno$¢ na magistrali CAN.
Interfejsy R5485 mozna przetestowac z uzyciem programu minicom, dla R5485-1 nalezy wpisac:

minicom -D /dev/ttySCO

natomiast dla RS485-2 nalezy wpisac:

minicom -D /dev/ttySCl

Program minicom pozwala wysyta¢ znaki wpisywane z klawiatury oraz wyswietla znaki odebrane przez wybrany interfejs
RS485. W czasie aktywnosci interfejséw beda migaty diody D5/D7, ale przy znacznych predkosciach transmisji, np. 115200,
miganie diod LED bedzie ledwo zauwazalne.
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Linki

Karta katalogowa MCP2515

Karta katalogowa SC16IS762IPW

Karta katalogowaADM2483

Karta katalogowa TJA1052

Karta katalogowa TPS5401

Model CAD (STEP)

L(IMAN
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ul. Lwowska 5

tel.: (22) 767-36-20

faks: (22) 767-36-33
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sprzedaz@kamami.pl

https://kamami.pl

Zastrzegamy prawo do wprowadzania zmian bez uprzedzenia.

Oferowane przez nas ptytki drukowane moga sie rézni¢ od prezentowanej w dokumentacji, przy czym zmianom nie ulegaja
jej wtasciwosci uzytkowe.

BTC Korporacja gwarantuje zgodnos$¢ produktu ze specyfikacja.

BTC Korporacja nie ponosi odpowiedzialnosci za jakiekolwiek szkody powstate bezposrednio lub posrednio w wyniku uzycia
lub nieprawidtowego dziatania produktu.

BTC Korporacja zastrzega sobie prawo do modyfikacji niniejszej dokumentacji bez uprzedzenia.
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