Serielle
Kommunikationsprotokolle




Seriell vs. Parallel

Device A Device B

* Ein paralleler Bus Ubertragt
alle Bits eines Datenwortes
gleichzeitig

Parallel

* Ein serieller Bus Ubertragt die
einzelnen Bits nacheinander
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Seriell




Merkmale serieller
Kommunikation

* Synchron / Asynchron
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UART

Universal Asynchronous Receiver Iransmitter

* Asynchron, Full Duplex
e Point-to-Point Verbindung
e 2 Leitungen (RX + TX)
- * Optionaler Hardware Handshake (CTS/RTS)

&




USART

Universal Synchronous/Asynchronous
Receiver Transmitter

 Wie UART aber mit (optionaler) Taktleitung,
daher kompatibel zu UART




UART Protokoll

Start bit Word data Parity Stop bit

logic 0 bit logic 1
| |—‘—| (optional) |

Start by Incoming data sampled at the bit-pulse center Sample
detecting stop bit
transition

from logic 1

to logic 0

1 Start-Bit, 5-9 Datenbits, optionales Parity Bit,
Stop Bit




12C

Inter-Integrated Circuit

Wird auch als TWI (Two Wire Interface) bezeichnet
2 Leitungen - SDA (Daten) und SCL (Takt)

Synchron, Half-Duplex
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|2C - Elektrisch

* Open-Collector Anschlisse mit Pull-Ups an VCC

e Pull-Ups typischerweise zwischen 4k7 und 22k Ohm. Je hdher die
Geschwindigkeit und die Anzahl der Slaves desto niedriger sollte
der Widerstand sein.
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12C Master 12C Slave 12C Slave
e.g. Microcontroller e.g. Senal EEPROM eg. RTC




|2C - Protokoll

e Start, Adresse, R/W, Data, Stop




|2C - Protokoll

e Daten vom Master zum Slave

| sooness [wlAK| oo [AN]  ow  [ak] r

sent by master

sent by slave

e Daten vom Slave zum Master




SP

Serial Peripheral Interface

o Synchron, Full-Duplex
e 3 Leitungen (CLK, MOSI, MISO) + n Select-Leitungen fur n Slaves
e Select Leitung heisst CS, SS, oder STE (invertiert)

« MOSI wird auch of als SDI, MISO als SDO am Slave
g -- - 61 hnet
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SPI| - Elektrisch

SCLK
MOSI

MISO
SSil
557
SS3

SCLK
MOSI
MISO
SS




SPI| Protokoll

Fur die verschiedenen

* \erschiedene mogliche
Konfigurationen von Takt-
Polarisation (CPOL) und existiert die
Taktphase (CPHA)

Konstellationen

Bezeichnung Modes

e Bei CPOL=0 ist der Clock Idle Mode CPOL CPHA
Low, bei CPOL=1 ist der
Clock Idle High

« CPHA gibt an, bei der
wievielten Flanke die Daten
Ubernommen werden sollen




SS )\

Cycle # I3

CPHA=0 MISO 21
MOSI z3

Cycle # X

CPHA=1 MISO 2xX
MOSI| z)XX




CAN Bus

* Synchron?, Half-Duplex

 Multi-Master Bussystem

e 1983-86 von Bosch fur die Automobilindustrie entwickelt




CAN-Bus Elektrisch

« Differentielle Signalubertragung

o Spezielle Transceiver benodtigt

Output Pulse

Subtractor
Input Pulse
Source
, Subtractor
Noise
AN [+
Source
—\A\r— [




CAN-Bus Elektrisch

o Twisted-Pair Verkabelung mit einer Leitung (Keine Sternverkabelung)

e 120 Ohm Widerstande an den Leitungsenden zur Terminierung

120 Q
120 O

CAN-Low



120 Ohm Widerstande an den Leitungsenden zur Terminierung

11 Addressbits
Max 64 Datenbits

CAN-Bus Protokoll (2.0A)
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