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2.3. Zasada pracy szyny CANBUS i ISOBUS

Wyposazenie stanowiska: Instalacja ISOBUS fabrycznie zamontowana
w pojezdzie lub zestaw modernizacji pojazdu wyposazony w czujniki i terminal
z oprzyrzadowaniem zgodny z ISO 11783.

Podtaczenie w pojazdach coraz wiekszej liczby urzadzen kontrolno-pomia-
rowych wymusito na producentach wprowadzenie uporzgdkowanego systemu
zarzadzania komunikacjg pomiedzy nimi. Pierwsze systemy przesytajgce dane
wewnatrz pojazdéw zastosowano w 1992 roku i opisano protokotem CAN
(Bosch). Dane byty przesytane przez jedng centralng wigzke przewoddéw na-
zywang szyng danych. Wprowadzenie jednej szyny danych, do ktérej mozna
dotaczyé kolejne urzadzenie bez koniecznosci jej znacznej przebudowy, byto
niewatpliwie duzym osiggnieciem. Protokoty i szyna danych ze wzgledu na
swoje uniwersalne dziatanie, jako srodek do biezgcej obstugi urzadzen i diagno-
styki pojazdu, zostaty nazwane CAN (ang. Controller Area Network). Z punktu
widzenia automatyki zasada dziatania algorytmu wykorzystywanego w CAN,
przedstawia szeregowy protokoét komunikacyjny, obstugujgcym systemy stero-
wania rozproszonego. Magistrala przesytania danych, ze wzgledu na fizyczne
jej dziatanie wykorzystujgce sygnaty cyfrowe (ang. Binary Unit System — BUS),
przyjeta nazwe CANBUS. Wtedy réwniez pojawit sie standard dla sygnatéw
przesytanych pomiedzy urzadzeniami w pojezdzie opisany normg ISO 11898
zgodng z normg J1939. Obie normy opisywaty standardy przesytania danych
wykorzystywanych w pojazdach roboczych i autobusach. W 1999 roku wpro-
wadzono norme ISO 11992, standaryzujgcg komunikacje pomiedzy ciggnikami
drogowymi i przyczepami. Norma I1SO 11783, réwniez znana jako ISOBUS,
wprowadzona zostata w 2002 roku i opisuje zasady komunikacji pomiedzy
urzgdzeniami elektronicznymi zamontowanymi w ciggnikach oraz w maszynach
rolniczych i lesnych. Wszystkie wymienione wyzej standardy sg ze sobg kom-
patybilne. Ze wzgledu na otwarty charakter sieci CAN, mozliwe byto jej wyko-
rzystanie praktycznie we wszystkich urzadzeniach wymagajgcych diagnostyki,
wprowadzajac nowe standardy. Opracowany standard zaprojektowano tak,
aby umozliwi¢ sterownikom i systemom zainstalowanym w pojezdzie tgczenie
sie miedzy sobg z pominieciem zewnetrznej jednostki sterujgcej (komputera).

Duzg zaletg szyny CAN jest mozliwos¢ wykorzystania jednej grupy prze-
woddéw do przesytania sygnatéw od réznych urzadzen. Kazdy podsystem
maszyny (silnik, pompy hydrauliczne) ma swoje wtasne sterowniki (ECU).
Sterowniki podfgczone sg wtasnie za pomoca szyny CAN w uktadzie ,rybiej
osci” w jedng sie¢ informacyjng. Aby mozliwe byto zapewnienie niezawodnosci
i tatwej diagnostyki systemu CAN, wprowadzono uktad réznicowy napiecia
jako standard przesytania informacji.
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Rysunek 2.3.1. Idea przesytania sygnatéw sterujacych pomiedzy ciggnikiem
i maszyna.

W pojazdach rolniczych szyna i standard CAN wykorzystywane sg podobnie
jak w pojazdach do komunikacji wewnetrznej pomiedzy oprzyrzagdowaniem.
Ze wzgledu jednak na mozliwosc¢ ich wspétpracy z réznego rodzaju maszyna-
mi, konieczne stato sie wprowadzenie systemu zarzadzania nimi z poziomu
systemu CAN. Konieczno$é opracowania standardu przesytania sygnatéw
(protokotu) pomiedzy réznymi maszynami, wykonanymi przez réznych
producentéw, wymusita opracowanie protokotu komunikacji, nazwanego
ISOBUS — od nazwy International Standard Organization. Protokét transmi-
sji, wykorzystujacy protokdt CAN zostat opracowany pierwotnie przez firme
Bosch w 1991 roku. Protokét danych jest zgodny z pdzniej opracowanym
standardem przesytania danych ISO 11783, przeznaczonym dla pojazddw
rolniczych i le$nych i wykorzystuje standard CAN zgodny z norma ISO 11898.
Podtaczenie do istniejgcej w pojazdach szyny CAN umozliwia uzytkownikom
wykorzystanie wyswietlaczy zamontowanych fabrycznie w pojazdach do
wyswietlania informacji przekazywanej z dotagczonych maszyn lub narzedzi.
Przytgczenie nowych uzytkownikéw do sieci ISOBUS odbywa sie bezinsta-
lacyjnie (ang. Plug and Play), poprzez wykrycie nowego uzytkownika przez
system i ukazanie go na ekranie monitora.

Podstawg rozwoju tej technologii, odgrywajgca obecnie bardzo wazng
role w rozwoju i diagnostyce maszyn i pojazdéw rolniczych jest tzw. model
warstwowy OSI. Stanowi on podstawe do projektowania protokotéw umoz-
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liwiajgcych interakcje pomiedzy komponentami elektronicznymi w sieci. Mo-
del warstw sieci sktada sie z 7 warstw i opisany jest w normie 1SO 11898-1
(rys. 2.3.2). Struktura ISOBUS wykorzystuje standard CAN i sktada sie z kolej-
nych, wspoétpracujacych ze sobg warstw. Strukture warstw mozna generalnie
podzieli¢ na czesé fizyczng i logiczng, wymieniong w normie ISO 11783. Na
rysunku 2.3.2 przedstawiono kolejne warstwy sieci, na ktére sktadajg sie:
protokot przesytania danych, warstwy wspierajgce szeregowe przesytanie
danych pomiedzy maszynami i pojazdem oraz oprogramowanie pozwalajgce
na komunikacje z jednostka sterujgcy urzgdzeniami w pojezdzie — ECU (ang.
Electronic Control Unit). Zgodnie ze standardem OS| w systemie CANBUS
mozna wyrdzni¢ réwniez siedem warstw opisanych w kolejnych normach.

ISOBUS STACK

Rysunek 2.3.2. Architektura sieci ISOBUS zgodna z modelem OSI, warstwy sieci
opisane w normie ISO 11783.

2.3.1. Warstwy logiczne sieci ISOBUS

7: Terminal wirtualny ISOBUS (ang. Virtual Terminal) — jest to oprogra-
mowanie, ktdre stanowi podstawe systemu komunikacji z urzadzeniami wy-
Swietlajgcymi i urzadzeniami pomiarowymi. Dzieki wirtualnemu terminalowi
mozna zamieni¢ sygnaty wychodzace z monitora umieszczonego w pojezdzie
na sygnaty sterujgce, przyjmowane przez ECU dowolnego urzadzenia przy-
faczonego do sieci. Dziatania sterujgce sg przejmowane przez te warstwe.



