48824 Universitatea
\l Stefan cel Mare AneXa 1. Fi§a diSCiplinei R40 — Fol

USU Suceava
FISA DISCIPLINEI
1. Date despre program
Facultatea Inginerie Electrica si Stiinta Calculatoarelor
Departamentul Electrotehnica
Domeniul de studii Ingineria autovehiculelor
Ciclul de studii Licenta, invatamant cu frecventa
Programul de studii Echipamente si sisteme de comanda si control pentru autovehicule
2. Date despre disciplina
Denumirea disciplinei ‘ RETELE SI PROTOCOALE DE COMUNICATII PENTRU AUTOVEHICULE
Anul de studiu I v | Semestrul | 8 | Tipul de evaluare | Examen
Regimul Categoria formativa a disciplinei DS
disciplinei DF - fundamentald, DS - de specializare, DC — complementard
Categoria de optionalitate a disciplinei: DO
DOB — obligatorie(DI), DOP — optionala(DO), DFA - facultativa
3. Timpul total estimat (ore alocate activitatilor didactice)
I a) Numar de ore pe saptamana 3 Curs |2 Seminar |0 Laborator/ 1 Proiect |0
Lucrari practice
1b) Totalul de ore pe semestru din planul 42 | Curs |28 | Seminar |0 Laborator/ 14 Proiect |0
de Invatamant Lucrari practice
Distributia fondului de timp pe semestru ore
II.a) Studiu individual 30
IL.b) Tutoriat (pentru ID) 0
III. Examinari 3
IV. Alte activitati (precizati): 0
Total ore studiu individual (IL.a+I1.b+III) 33
Total ore pe semestru (I.b+ILa+ILb+IIT+IV) 75
Numarul de credite 3
4. Competente specifice acumulate
Competente C4. Aplicarea cunostintelor conceptelor si metodelor de baza cu privire la sistemele electrice, electronice

profesionale/generale | si IT utilizate la autovehicule rutiere;

C5. Proiectarea si aplicarea tehnologiilor de mentenantd pentru autovehicule rutiere;

simulare, sa

sistemelor 1
lucru si sa propund solutii tehnice de |de retea CAN) pentru testarea si
optimizare sau remediere. configurarea sistemelor auto.

Competente
transversale
5. Rezultatele invatirii
Cunostinte Aptitudini Responsabilitate si autonomie
tudentul lventul tili t tul/absolventul folosest . o
.S entul/abso ventu utiizeaza S u.d e absolventu 1 O10SESLE g dentul/absolventul manifestd o atitudine
instrumente specifice de masurare si |aplicatii software specifice (ex:

profesionald, responsabilitate in respectarea
normelor tehnice si de siguranta, autonomie in
rezolvarea problemelor tehnice si deschidere]
spre Invatare continua.

analizeze functionarea [simulatoare, platforme de
n diverse regimuri de [programare ECU, analizatoare

6.

Obiectivele disciplinei (reiesind din grila competentelor specifice acumulate)

Obiectivul general al disciplinei . Cursul prezinta principalele aspecte teoretice si practice a retelelor folosite in cadrul

autovehiculelor, permite formarea abilitatilor de analiza si proiectare a unor sisteme de
comunicatie auto pentru interconectarea ECU-urilor.

° Definirea bazelor teoretice pentru retelele din sistemele autovehiculelor rutiere si
identificarea aplicatiilor practice ale acestora

o Cunoasterea principalelor aspecte teoretice si practice pentru retelele CAN, CAN-
FD, LIN, FlexRay si MOST

. Promovarea ultimilor tendinte in privinta retelelor utilizate in autovehiculele rutiere
moderne

. Identificarea si analiza riscurilor legate de securitatea si confidentialitatea datelor in
retele pentru autovehicule rutiere.
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7. Continutul predirii si invatarii

Curs

Nr. ore

Metode de predare

Observatii

1. Scurt Istoric al comunicatiilor si modelul OSI

1.1. Aparitia comunicatiilor

1.2. Comunicatiile in Romania 1n perioada pre-moderna si
moderna

1.3. Comunicatiile cu fir

1.4. Comunicatiile fara fir

1.5. Comunicatia digitala

1.6. Sisteme de comunicatie radio celulare pentru automobile

1.7 Modelul de referinta OSI si TCP/IP pentru retele de
comunicatii

2. Comunicatia seriala (asincrona si sincrona)
2.1. Modelul electric al unei linii de comunicatie
2.2. Topologii de retele de comunicatie
2.3. Parametii comunicatiei seriale
2.4. Controlul fluxului de date
2.5. Adaptarea de nivel
2.6. Comunicatia seriala asincrond
2.7. Comunicatia seriala asincrond
2.8. Codarea Manchester de baza si diferentiala
2.9. Alte tipuri de codare a informatiei
2.10. Standardele de comunicatie: RS232, RS422, RS485
(diferential), nivelul fizic

3. Comunicatia SPI i I2C

3.1. Comunicatia SPI, descrierea protocolului, exemple,
implementari, izolarea galvanica

3.2. Comunicatia 12C, descrierea protocolului, exemple,
implementdri, izolarea galvanica

4. Comunicatia 1Wire®, OW a senzorilor si protocolul LIN din
automotive
4.1. Comunicatia 1 Wire®, descrierea protocolului, exemple si
implementari
4.2. Comunicatia OW, descrierea protocolului, exemple si
implementari
4.3. Izolarea galvanica
4.4. Comunicatia LIN, descrierea protocolului, exemple,
implementari, izolarea galvanica

5-6. Protocolul CAN-standard

5.1. Scurt istoric

5.2. Caracteristici generale, detalii tehnice, nivelurile OSI

5.3. Nivelul fizic

6.4. Nivelul legaturii de date (LLC = Logical Link Layer)

6.5. Structura cadrelor CAN-standard, cadrul Remote
Frame, cadrul Error Frame, cadrul Overload Frame

6.6. Identificatori si arbitrajul pe CAN, bitul ACK,
prioritizarea mesajelor dupa ID

6.7. CAN-basic versus CAN-full

6.8. Functiile de Sleep si Wake-Up

6.9. Alte variante de implementare CAN, Low Speed, High
Speed, TTCAN, CANOpen, SAE J1939, MilCAN

7. Protocolul CAN-FD
7.1. Caracteristici generale, detalii tehnice
7.2. Motivarea aparitiei si costurile de migrare de la CAN-
standard la CAN-FD
7.3. Structura cadrelor de baza, cadrul Error Frame, cadrul
Remote Frame, cadrul Overload Frame
7.3. Aplicatii. Avantaje si dezavantaje CAN-FD

8. Protocolul CAN-XL
8.1. Detalii tehnice
8.2. Compatibilitatea la nivelurile OSI 1 i 2
8.3. Comparatii cu alte protocoale
8.4. Indicatorii de performantd (KPI)

9-10. Protocolul de nivel 1nalt bazat pe CAN, TTCAN
9.1. Aspecte legate de event-triggered si time-triggered
9.2. Referinta de timp si generarea timpului
10.3. Modulul hardware M_TTCAN (ASIC, Bosch @2019)
10.4. Formate de cadre

11-12. Magistrala FlexRay

expunerea, prelegerea-
dezbaterea

expunerea, prelegerea-
dezbaterea

expunerea, prelegerea-
dezbaterea
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11.1. Comunicare bazata pe evenimente si bazatd pe timp

11.2. Cicluri de comunicare: segmente statice si segmente
dinamice

11.3. Nivelul fizic

12.4. Formatul unui cadru

12.5. Aplicatii in domeniul auto

13. Comunicatia RF si mini-retele fara fir

13.1. Comunicatia radio, GSM, BlueTooth, WiFi (IEEE
802.11x), NFC (Near Field Communication)

13.2. Sistemul PKE (Passive Keyless Entry)

13.3. Sistemul TPMS (Tire Pressure Monitoring Sistem)

14. Magistrala MOST (Media Oriented System Transport)
14.1. Standardizare si specificatii
14.2. Nivelul fizic
14.3. MOST25
14.4. MOST50
14.5. MOST150
14.6. Aplicatii MOST

expunerea, prelegerea-
dezbaterea

expunerea, prelegerea-

dezbaterea
Bibliografie minimala recomandata
. Computer Networks, 6th Edition, Kindle Edition, ,Andrew S. Tanenbaum
. CAN: Controller Area Network: Grundlagen, Design, Anwendungen, Testtechnik (W. Lawrenz, N. Obermdéller), VDE
Verlag 2011
° Andreas Grzemba, MOST : the automotive multimedia network ; from MOST25 to MOST150, Poing : Franzis, 2011.

https://www.mostcooperation.com/specifications/download/most-the-automotive-multimedia-network

Aplicatii (seminar / laborator / lucrari practice / proiect)

Nr. Ore

Metode de predare

Observatii

1. Comunicatia seriald asincrona, Local Interconnect
Network (LIN), aplicatii pe microsistemul cu Linux
Embedded “BeagleBone Green”.

2

2. Comunicatia pe magistralele locale 12C si SPI, aplicatii pe
pe microsistemul cu Linux Embedded “BeagleBone
Green”.

3. Controller Area Network (CAN) — Frame structure, CAN
ID, Frame data, aplicatii pe microsistemul cu Linux
Embedded “BeagleBone Green” utilizdind pachetul SW
can-utils.

4. Controller Area Network (CAN) - ID filtering, Error
detection, aplicatii pe microsistemul cu Linux Embedded
“BeagleBone Green” utilizdind pachetul SW can-utils.
Utilizare software Vector dbc Editor pentru constructia
mesajelor CAN.

Lucrari practice, utilizare
analizor logic, experiment

5. Aplicatii CAN-basic pe microsistemul cu Linux Embedded
“BeagleBone Green” utilizind platforma Node-RED.
Constructia de intefete grafice web.

6. CAN with Flexible Data-Rate - CAN-FD, Frame structure,
CAN ID, Frame data, aplicatii pe microsistemul cu Linux
Embedded “BeagleBone Green” utilizdind pachetul SW
can-utils si libraria SLCAN. Utilizare software Vector dbc
Editor pentru constructia mesajelor CAN-FD.

7. Aplicatii CAN-FD pe microsistemul cu Linux Embedded
“BeagleBone Green” utilizdnd platforma Node-RED.
Constructia de intefete grafice web.

Bibliografie minimala recomandata

. CAN: Controller Area Network: Grundlagen, Design, Anwendungen, Testtechnik (W. Lawrenz, N. Oberméller), VDE

Verlag 2011
[ indrumar laborator, www.eed.usv.ro/~ioanu

8. Evaluare

Tip activitate Criterii de evaluare

Metode de evaluare

Pondere din nota

finala
Curs -Cunoasterea generala cu privire la terminologia
specifica domeniului, insotita de capacitatea de a
utiliza aplicativ notiunile din continut Evaluare continud
e[nsusirea notiunilor elementare cu privire la (prin participare activi si 10%

functionarea si operarea sistemelor de comunicatii
e Distingerea functionalitatilor de baza ale
elementelor implicate in reselele si protocoalele de

apreciere periodica)
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comunicatii auto

Evaluare finala
(prin proba orala si 10%
proba scrisa)

Laborator/ [Explica clar si corect structura si functionarea Evaluare continua (prin probe 50%
Lucrari practice  protocoalelor (LIN, 12C, SPI, CAN, CAN-FD) si orale si practice)
diferentele dintre ele; ofera exemple.

Proiect - - L

Data completarii Grad didactic, nume, prenume, Grad didactic, nume, prenume,

P semnatura titularului de curs semnatura titularului de aplicatie
2025-09-22 Sef Lucréri dr.ing. FECHET Radu Sef Lucrari dr.ing. FECHET Radu
Data avizarii Grad didactic, nume, prenume, semnatura responsabilului de program

25.09.2025 S.1. dr. ing. Elena LUPU

Data avizdrii in departament Grad didactic, nume, prenume, semnatura directorului de departament
25.09.2025 Conf. dr. ing. Daniela IRIMIA

Data aprobarii in consiliul facultatii Grad didactic, nume, prenume, semnatura decanului

26.09.2025 Prof. dr. ing. Laurentiu Dan MILICI
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