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Bit mit dem niedrigsten Stellenwert  (en: least significant bit) 

höchstwertiges Bit  (en: most significant bit) 

Netzwerkmanagement  (en: network management) 

Verbindung zwischen offener Systeme  (en: open systems interconnection) 

Leiterplatte  (en: printed circuit board) 

Protokolldateneinheit (en: protocol data unit) 

Prozessdatenobjekt  (en: process data object) 

erhalte Prozessdatenobjekt  (en: receive PDO) 

Anfrage für Fernübertragung  (en: remote transmission request) 

Service-Zugriffspunkt  (en: service access point) 

Im Raumfahrzeug abgelaufene Zeit  (en: spacecraft elapsed time) 

Servicedatenobjekt  (en: service data object) 

Synchronisierungsobjekt  (en: synchronisation object) 

übertrage Prozessdatenobjekt  (en: transmit PDO) 

 

 

  Das wichtigste Bit in einem n-Bit-Feld ist: 

  das mit n-1 nummerierte Bit, 

  das erste übertragene Bit, 

  das äußerste linke Bit einem Formatdiagramm. 

  Das niedrigstwertige Bit in einem n-Bit-Feld ist: 

  das mit 0 (Null) nummerierte Bit, 

  das letzte übertragene Bit, 

  das äußerste rechte Bit einem Formatdiagramm. 

Dies wird in Bild 3-1 dargestellt 

Diese Konvention widerspricht den meisten ECSS- und CCSDS-Dokumenten. Die Auswahl wird von der in 

den CAN-Netzwerkspezifikationen angewandten Bit-Nummerierungskonvention vorgeschrieben. 
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Die folgende Nomenklatur findet im gesamten Dokument Anwendung: 

a) Das Wort „müssen“ steht in diesem Dokument als Ausdruck für Anforderungen. Alle Anforderungen 

werden mit dem Verb „müssen“ ausgedrückt. 

b) Das Wort „sollen“ steht in diesem Dokument als Ausdruck für Empfehlungen. Alle Anforderungen 

werden mit dem Verb „sollen“ ausgedrückt. 

ANMERKUNG Es wird erwartet, dass bei der Anpassung dieses Dokuments alle enthaltenen Empfehlungen entweder 

in Anforderungen umgewandelt oder im Rahmen der Anpassung entfernt werden. 

c) Die Wörter „dürfen“ und „nicht brauchen“ werden in dieser Norm als Ausdruck positiver und negativer 

Erlaubnisse verwendet. Alle positiven Erlaubnisse werden mit dem Wort „dürfen“ ausgedrückt. Alle 

negativen Erlaubnisse werden mit dem Wort „nicht brauchen“ ausgedrückt. 

d) Das Wort „können“ wird in dieser Norm als Ausdruck von Fähigkeiten oder Möglichkeiten verwendet 

und impliziert daher, wenn es nicht durch eines der vorgenannten Wörter begleitet wird, einen 

beschreibenden Text. 

ANMERKUNG Bei ECSS-Normen haben „dürfen“ und „können“ völlig andere Bedeutungen: „dürfen“ gilt hier als 

normative Erlaubnis während „können“ eine Beschreibung ausdrückt. 

e) Das Präsens und Präteritum werden in dieser Norm als Ausdruck von Fakten verwendet und implizieren 

daher einen beschreibenden Text. 
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1 
Scope 
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2 
Normative references 
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3 
Terms, definitions and abbreviated terms 

3.1 Terms from other standards 

3.2 Terms specific to the present standard 

3.2.1 asynchronous data transmission 

 

 

3.2.2 CAN-ID 

3.2.3 cold redundant bus 
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3.2.4 communication bus system latency  

3.2.5 cross-strapping 

 

3.2.6 cyclic data transmission 

3.2.7 dominant and recessive states of CANbus signals 

 

3.2.8 dominant bit level 

3.2.9 hard coded (or Hardcoded) data 
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3.2.10 hot redundant bus 

3.2.11 isochronous data transmission 

 

 

3.2.12 local SCET 

3.2.13 multimaster-capable, event-oriented message 
transmission 

 

 

 

3.2.14 NMT master 
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3.2.15 NMT slave 

3.2.16 propagation time 

p��p t

 � ����

 

3.2.17 recessive bit level 

3.2.18 redundancy master 

 

3.2.19 redundant bus 

3.2.20 redundant node 
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3.2.21 spacecraft elapsed time (SCET) 

 

3.2.22 synchronous data transmission 

 

 

 

3.3 Abbreviated terms 
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Abbreviation Meaning 

SAP 

SCET 

SDO 

SYNC 

TPDO 

3.4 Bit numbering convention 

  

- 

- 

- 

  

- 

- 

- 

Bit n-1 (MSB) Bit 0 (LSB)

First Bit Transmitted

n-bit Data Field

 

Figure 3-1: Bit numbering convention 

3.5 Nomenclature 
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4 
Overview of the standard and principles 

4.1 Document organization 

  

  

  

  

  

  

  

4.2 Relationship of CAN Bus Network to existing 
Architectures 
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Figure 4-1: Relationship between ISO layering, ISO 11898, CiA 301 and ECSS CAN 

standard definitions 

4.3 CANbus network 

Texas Instrument’s - Application Report SLOA101A – August 2002 – Revised 

July 2008 - Introduction to the Controller Area Network (CAN) by Steve 

Corrigan [4] 
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4.4 Physical layer 

4.5 Communication model 

Matching Plug 

Prime

Matching Plug 

Redundant

CAN Slave Node i CAN Slave Node j

CAN Bus Master Prime

CAN Bus Prime

CAN Bus Redundant

CAN Bus Master Redundant

  

Figure 4-2: Example of minimal implementation topology 

4.6 CANopen higher layer protocol 
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1 Administrative messages

2 Service Data Object (SDO): 

3 Process Data Object (PDO): 
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4 Predefined messages or Special Function Objects: 

 

 

 

 

 

4.7 Time distribution 

4.7.1 Overview 
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4.7.2 SYNC message and protocol 

4.7.3 Bit timing 

4.8 Redundancy management and monitoring 

4.8.1 Overview 
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