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Anschliisse:

Der Anschluss fir den CAN-Bus wie auch flr die Ver-
sorgung liegt auf der Seite der Status LED. Flr den
normalen Betrieb werden hier lediglich Masse, +12V
sowie die beiden CAN Bus Leitungen bendtigt. +12V
sollte mit der Zindung geschaltet werden.

Auf der Leiterplatte befindet sich auBerdem ein L6t-
jumper (SJ]1) fir den CAN Bus Abschluss mit einem
1200hm Widerstand. Das erste und das letzte Device
auf dem Bus sollten mit 1200hm abgeschlossen wer-
den. Die Megasquirt hat diesen Abschlusswiderstand
eingebaut, beim Controller ist der Lotjumper flr den
Abschluss standardmaBig auch gesetzt. Verwendet
man nur ein Device sollte das so belassen werden.
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Der 4xCAN-TC Controller ist auf den Betrieb mit Typ K Thermoelementen ausgelegt.
Diese werden am unteren Ende der Leiterplatte an die Steckklemmen angeschlossen.
Auf die Polung der Thermoelemente muss unbedingt geachtet werden. Ist an einem
Port kein Thermoelement angeschlossen liefert der Controller den Wert 0.




CAN-ID:

Jedes Gerat am Megasquirt CAN-Bus wird durch seine ID addressiert. Der mdgliche
Bereich bei der MS ist 0-15. Die Megasquirt selbst hat standardmaBig immer die ID 0.
Der 4xCAN-TC Controller hat eine einstellbare ID im Bereich von 2-10. Per default ist
die ID auf 3 eingestellt. Wird auBer der Megasquirt nur ein CAN Device verwendet be-
steht keine Notwendigkeit die ID zu andern.

Falls man jedoch mehrere CAN Devices auf dem Bus verwendet kann die ID folgen-
dermaBen gedandert werden:

1. Dricken und halten Sie die Taste auf der Leiterplatte bis die Status LED aus geht.
Die Status LED zeigt mittels einer roten Blinksequenz die aktuell eingestellte ID an
(3x Blinken flr ID 3).

2. Um die ID zu erhdhen dricken Sie kurz auf die Taste. Der Tastendruck wird mittels
der kurz grun aufblinkenden Status LED signalisiert und die ID wird um eins erhéht.
Driicken Sie so oft auf die Taste bis sie die gewlnschte ID eingestellt haben. Nach der
ID 10 springt der Controller wieder auf 2.

3. Um die neue ID zu speichern dricken und halten Sie die Taste bis die Status LED
gelb aufleuchtet.

ACHTUNG: Nach Anderung der ID muss der Controller kurz von der Spannungsversor-
gung getrennt werden damit er sich beim erneuten Einschalten neu initialisiert.
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Der 4xCAN-TC Controller liefert auf Anfage der CAN Parameters

Megasquirt seine Daten. Daher muss der MS See F1 help

noch gesagt werden dass der Controller vorhan- R —— = -

den ist. Bei der MS2 mussen die Einstellungen ‘SB?,::TD?AN'D P&

wie rechts abgebildet aussehen. Diese finden Poll remole: [GenericBoard | =]

Sich im Menu ADVANCED. Remote CAN ID 3 [~]
CAM Polling Master/Slave Master -
Enable ADC polling Enable -

Anzeige in Tunerstudio:

Remaote table number for ADC data

7 E
Remuote table offset for ADC data(bytes) 0 E
Die Werte der 4 einzelnen Thermoelemente wer- Enable PWM polling Disable v

den auf GPIO ADC 0 bis GPIO ADC 3 abgebildet. ; = H
Zu finden sind die Anzeigen bei Sensor Inputs 2. B ,7%'
Der Wert entspricht 1:1 der Temperatur in °C. | e e

Enable ports polling Disable |v
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MS2 Innovate EGO:

Zusatzlich bietet der Controller die Mdglichkeit
einen Innovate LC-1 oder LC-2 Controller digi-
tal auszulesen und auch diesen Wert der MS zur
Verfigung zu stellen. Bei der MS2 funktioniert
das aber nicht bei allen Firmware Versionen.
Wenn die Einstellung 1st EGO sensor port in EGO
Control vorhanden ist dann ist dies mdglich. Hier
muss wie rechts abgebildet der Remote ADC4

Port eingestellt werden.

MS2 General Settings / Lag Factors:

Eine wichtige Rolle bei der Anzeige des Wertes
spielt der Lag Factor. Stellt man diesen auf 100
(kein Smoothing) wird der digitale Wert 1:1 an-
gezeigt (also z.b. in der Warm-Up Phase genau
14,7 AFR). Bei einem Wert unter 100 werden die
Werte durch die Smoothing Berechnung manch-

mal leicht verfalscht.

MS3 Einstellungen:

Bei der MS3 sehen die Einstel-
lungen ein wenig anders aus.
Man findet Sie im Menlu CAN-
BUS/TESTMODES. Fir die Ab-
frage der Thermoelemente muss
man das ADC Polling einschalten
und die Gruppe CAN ADC 1-4

so wie im Bild rechts einstel-
len. In diesem Fall kdnnte man
auch mehrere der 4xCAN TC
Controller anschlieBen und ent-
sprechend einlesen. Jeder der
Controller braucht naturlich eine
eigene ID.

File

File
-EGO Control
EGO Sensor Type  |Single Wide Band |+ |
1st EGO sensor port |RemﬂlEﬁDC4 |V|
2nd EGO sensor port [M32 ADGSS | |
" @ 1gnition Events per Step e H
Controller Step Size(%) [ B
@ Controller Auth +-(%) o Hil
@ Active Above Coolant(*C) Bso  H
@ Active Above RPM oo H |
' @ Active Below TPS(%) oo H|
Lower nmitkHa) | E
Default baro(kPa) Iig
Input Smoothing Lag Factors
" 9 MAP Averaging Lag Factor IFE
" i RPM Averaging Lag Factor Irg
" TPS Averaging Lag Factor Irg
/ Lambda Averaging Lag Factor WE
'@ CLTMAT/Battery Lag Factor ko H
MAP sample window(deg) lmig
MAP sample angle(deg) IWE

( L. CAN Parametel

rCAN Parameters
My CAN 1D
' Enable PWM polling

Remote CAN Id

Remote clock{MHz)
Remote prescale

Remote divider

" Enable ADC polling

H—E Digital ports
: Remote CAN Id

Remote table number for PWM data

Remote table offset for PWM data(byles) E

I—E Table
5

S
S
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Eve ]

Enable input port
Offset(bytes)
Enable output port

Offsetibytes)

Enable PWM outputs
Remote CAN Id
Table

Offset(bytes)
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Disable

|

Disable
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rCAN ADC selectic
CAN ADC group on/off

' CANADC 1-4 |On

CANId

Table

" CANADC 5-8

-
g

| CANADC 912

© CANADC 17-20

Off
Off
© CANADC 13-16 | Off
Off
off

CAMADC 21-24

-
|
|
|
|
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MS3 EGT Einstellungen:

Bei der MS3 kann man die Sensoren
dann auch dezitiert als Abgastempe-
ratursensoren angeben. Dies findet
sich im Menli ADVANCED ENGINE.
Man weist hier jedem EGT Kanal den
passenden Eingang zu, in unserem
Fall die 4 CAN ADC Eingange. Die Ka-
libration ist wie im Bild rechts einzu-
stellen. Zusatzlich kann man hier bei
Bedarf auch auf zu hohe Abgastem-
peraturen reagieren.

Es gibt dann in Tunerstudio eigene
Eingange fur die Anzeige (EGT in-
puts). Die sollten dann wie unten
abgebildet aussehen.
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T/ Thermocouple inj
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File

rEGT | Thermocouple inputs

~Configuratic

Calibration - see documentation

' Temp atOV(C) 0 B
' Temp at5v(-C) 1023 [
~Actio

Warning LED same as AFR safety

a0
Added fuel{ms) '—E
Add to .

S
S

See AFR safety for shutdown options

Warn temperature(*C)

Time =warn temp(s)

Max temperature(°C)

-Data capture
EGT 1 channel
EGT 2 channel
EGT 3 channel
EGT 4 channel
EGT 5 channel
EGT 6 channel
EGT 7 channel
EGT & channel
EGT 9 channel

EGT 10 channel

EGT 11 channel

EGT 12 channel

EGT 13 channel

EGT 14 channel

EGT 15 channel

EGT 16 channel

CAM ADCO1 -
CAM ADCO02 -
CAM ADCO3 -
CAM ADCOD4 -
CAM ADC13
CAM ADC14
CAM ADC15
CAM ADC16
CAM ADCAT

CAM ADC18

CAM ADC19

CAM ADC20

CAM ADC21

CAM ADC22

CAM ADC23

CAM ADC24

MS3 Innovate EGO: D'at'a'ste o ' |u|
Auch bei der MS3 kann man zusatzlich einen In- Gear# offset B
novate Controller digital einlesen. Diese Einstel- e

lungen finden Sich wieder im Menu CAN-BUS/
TESTMODES unter CAN VSS, Gear, EGO. Das
Einlesen der EGO Daten muss hier aktivert wer-

den.

AuBerdem muss man im Menu FUEL SETTINGS
bei AFR/EGO Control den CAN EGO Eingang dem
richtigen EGO Port (normalerweise EGO 1 port)

zuweisen.

AFR / EGO Control

Table

Offset(bytes)

Fetch Innovate EGO data |[Enable

Remote CAN id

Burn

File

rAFR [ EGO Control

J

Simple

' EGOSensorType |Wide Band ﬂ

MNumber of sensors

Algorithm

" lgnition Events per Step
" Controller Step Size(%)
" Controller Auth +/-(%)

" Only correct above:(AFR) |9 EGO ports
" and correct below:(AFR) [20.0 EGO channel
' EGO1port CAN EGO =

" Active Above Coolant{*C) [71.1

" Active Above RPM 300

" Active Below TPS(%) 0.0

" Active Below Load(%) 0.00

" Active Above Load(%) 0.00

" EGO delay after start(sec) |20
PID Proportional Gain(%)

EGO 2 port Off

EGO 3 port Off

EGO 4 port on

EGO 5 port Off

EGO & port Off

EGO 7 port Off

EGO 8 port Off

NANRRRARNIN

13 2 I3 o € 3w 3 13 0 32 R 3 0

PID Derivative(%)

~AFR | EGO sensor mapping

Injector Sensor

wsseme ¢ BT 7]
wsxwp © [E51 7]
wssxims + Eo1 <]
T —

| @

o
=3
9




