
在未来的5至10年里，传统的汽车机械系统(如刹车和驾驶系统)将变成通过高速容错通信总线与高性能CPU相连的电气系统。在一辆装备了综合驾驶辅助系统的汽车上，诸如电控(control by-wire)刹车、电控驾驶和电子阀门控制等特性将为驾驶员带来终极驾驶体验。为了提供这些系统之间的安全通信，就需要一个高速、容错和时间触发的通信协议。 

FlexRay是一种新的特别适合下一代汽车应用的网络通信系统。目前已经成立了FlexRay协会，以促使业界在这些电控系统上采用同一个标准。BMW、DaimlerChrysler、摩托罗拉和飞利浦半导体联合开发和建立了这个FlexRay标准，该标准不仅提高了一致性、可靠性、竞争力和效率，而且还简化了开发和使用，并降低了成本。 
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FlexRay将使汽车发展成百分之百的电控系统，完全不需要后备机械系统的支持。电控应用需要既具有确定性和容错性又支持分布式控制系统的高速总线系统。此外，该技术可以满足关键的汽车应用要求，如可靠性、可用性、灵活性和高数据速率，以弥补目前汽车内主要的联网标准(如CAN、LIN和MOST等)的不足之处。 
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该通信系统远比一个通信协议更复杂，它还包含一个专门设计的高速数据收发器，并且定义了FlexRay节点内各组件间的硬件和软件接口。FlexRay协议定义了网络化汽车系统内通信处理的格式和功能。 

不同于现有的汽车协议MOST、CAN、LIN和J1850，FlexRay可满足至关重要的可靠性要求，并在汽车各电子系统之间的通信中扮演重要角色。 

对速度的需求 

在今天的汽车中，车体和舒适性控制模块都连接到控制器区域网络(CAN)总线上，并借助本地互连网络(LIN)进行外围设备控制。远程信息处理和多媒体连接需要高速互连，视频传输又需要同步数据流格式，这些都可由MOST协议来实现。在很多情况下，高速汽车控制系统如动力系统和传送控制，如今都使用专用CAN和J1850网络连接在一起。 

随着电子控制单元之间数据通信数量的增加，获得高速数据传输速率变得很重要。FlexRay最初设计目标大约是10Mbps数据率，不过，该协议允许达到更高的速率。 

FlexRay是一种可伸缩的通信系统，支持同步或异步数据传输。同步数据传输可实现时间触发通信，以满足系统可靠性要求；基于Byteflight协议基本原理的异步数据传输，在事件驱动的通信中允许每个节点利用全部带宽。 

FlexRay的同步数据传输是确定性的，同时保证提供最小的消息传输时延和消息抖动。与CAN的判优方法相比，该性能更优越。CAN判优方法可使低优先级消息延迟发送，而让高优先级消息先行发送，因此除了最高优先级消息，其它任何消息的时延都无法事先确定。FlexRay保证为同步传输部分中的每个消息预先设定传输时间，而不影响其它消息。 

FlexRay支持全球标准时间基础上的冗余和容错分布式时钟同步，从而保证所有网络节点都能在一个紧凑的预先设定的精确时间窗中有秩序地工作。在同步通信部分，每个电子控制单元都分配到一个固定时隙号，这可确保每个消息都能得到所需的带宽和时隙。这种分配保证了全部消息无须竞争带宽或经过判优就可进行传输。 

一个独立的总线监控电路用于发现物理层错误，以确保在通信控制器出现故障的情况下也不会发生数据传输冲突。在电控应用中，分布式系统中的所有应用信息都通过通信协议连接在一起，这一点非常重要，它使得应用功能可在一个已知的时间范围内执行完毕。 

FlexRay通信系统同时支持光纤和电气物理层，这使得用户可根据最适合自己的需要采用何种布线方案。光纤数据传输具有不受电磁干扰影响的优点，而电磁干扰可对电气线路上的通信造成很大破坏性影响。 

令人遗憾的是，至今仍没有一个通信网络可以满足未来汽车的所有成本和性能要求。因此，汽车OEM商仍将继续采用多种联网协议(包括CAN、LIN和MOST)。未来的汽车将布满网络。


