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Porownanie

(CAN, MODBUS, PROFIBUS) vs (12C, SPI, 1-Wire)

o 12C, SPI, 1-Wire - interfejsy wykorzystywane do komunikagji
miedzy sterownikami mikroprocesorowymi , a peryferiami bez
ktérych wspétczesny uktad sterowania nie mégtby istniec.
Peryferia te to przetworniki A/C i C/A , uktady rozszerzen
portéw , pamieci nieulotne, zegary czasu rzeczywistego,
réznego rodzaju czujniki itp.

o CAN, MODBUS, PROFIBUS - interfejsy wykorzystywane do
komunikacji miedzy elementami sterowania jakimi moga by¢
pojedyncze sterowniki mikroprocesorowe, czy tez sterowniki
PLC, ktére stanowia cze$¢ sieci monitorujacych, sieci
sterujacych i nadzorujacych.



MODBUS

W 1979r firma Modicon wprowadzita na rynek nowy protokét
wymiany informacji w systemach automatyki przemystowej. System
zostat uznany za standard inzynierski przez wielu producentéw
sterownikéw przemystowych. Umozliwia on asynchroniczna
szeregowa wymiane informacji pomiedzy urzadzeniami systeméw
pomiarowo kontrolnych, komunikacji sterownikéw programowalnych
PLC itp. Obecnie istnieja trzy rodzaje protokotu Modbus:

o Modbus ASCII oparty na warstwie sprzetowej RS232/RS485
o Modbus RTU oparty na warstwie sprzetowej RS232/RS485

o Modbus TCP/IP oparty na warstwie sprzetowej tacza
Ethernetowego
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MODBUS

Pierwszy z nich jest obecnie rzadko wykorzystywany gdyz, oparty
jest na wysytaniu danych w postaci znakéw tekstowych ( kod
ASCII ) co jest niewygodne dla mikroprocesoréw i mato wydajne.
Drugi, zostat zaaplikowany w wielu sterownikach programowalnych
oraz falownikach i jest powszechnie uzywany. Modbus TCP/IP
wykorzystuje format danych wysytanych jak w Modbus RTU tylko
zaaplikowany w standardowa ramke protokotu TCP/IP i stanowi
jego alternatywe. W zwiazku z coraz wieksza popularnoscia
Ethernetu zaczyna by¢ coraz czesciej wykorzystywany.



MODBUS

Protokét komunikacyjny MODBUS jest protokotem z jednym
masterem inicjujacym wymiane informacji ze slave’ami. Opiera sie
na rozkazach, ktére powoduja zapis lub odczyt do réznych
obszaréw pamieci slave'a. Na kazdy wystany rozkaz przez mastera

zaadresowany slave powinien odpowiedzie¢ albo potwierdzeniem,
albo przestaniem danych.

Przerwa w nadawaniu na linii miedzy bajtami
ramki rozkazu mastera i odpowiedzi slave'a

> ‘_ moze by¢ maksymalnie o diugosci 1,5 znaku

Ruch na linii RS485 (protokét MODBUS)

._ OGWIMZ ...... ._-
Slave 1

\‘Przerwaw na linii przynaj gosci 4 znakow




PROFIBUS

Typowym przyktadem sieci sterujacej i nadzorujacej jest
PROFIBUS. Opracowang ja w firmie SIEMENS i oparto przede
wszystkim na interfejsie UART z tanceiver'em RS-485. Jest to
elastyczna sieé, do ktérej mozna podtaczy¢ urzadzenia réznych
producentéw o skrajnie réznej funkcjonalnosci. Weztami sieci moga
by¢ zaréwno proste urzadzenia wejscia/wyjscia analogowe i
cyfrowe, czujniki lub elementy wykonawcze, jak i komputery,
sterowniki programowalne, falowniki, czy tez terminale
operatorskie.



PROFIBUS

Przyktad sieci Profibus

Urzadzenie master-DP ( PLC )

PROFIBUS-DP

Uklady Slave = Czujniki  Regulatory Uklady wej$é-wyjs¢



CAN - Controller Area Network

Innym przyktadem sieci sterujacej moze by¢ sie¢ typu CAN
(Controller Area Network) uzywana w sterowaniu pojazdéw
trakcyjnych czy tez samochodéw. W pojazdach sie¢ taka sktada sie
z dwéch podsieci o réznej predkosci transmisji. Szybka obstuguje
sterowanie silnikami i elementami trakcyjnymi. Sie¢ wolna steruje
klimatyzacja, elementami drzwi i panelami sterowania.



CAN to szeregowy, asynchroniczny, multi-master (czyli kazdy

przemystowych.

element podtaczony do sieci ma takie same prawa) protokét i
interfejs komunikacyjny stuzacy do przesytu danych w aplikacjach
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CAN

Wihasciwosci protokotu:

Qo

Qo

Qo

Oparty jest na wiadomosciach i ich priorytetach
Zapewnia elastyczno$é systemu

Kazde urzadzenie podfaczone do sieci ma takie same prawa
(multi-master)

Gwarantuje wysoka synchronizacje urzadzen
Zapewnia detekcje i sygnalizacje btedéw

Zapewnia automatyczng ponowna transmisje danych po
odbiorze btedu

Pozwala na odréznianie btedéw zaktéceniowych (chwilowych)
od tych zwiazanych ze ztym dziataniem urzadzen i wytaczanie
tych urzadzen

Moze dziata¢ w dwdch trybach adresowych standard i
extended

Transmisja moze odbywac sie nawet do szybkosci 1000 000
bodéw



CAN

Praca nad CAN polegata na tym by wypracowac sposéb
przesytania danych, ktéry zapewnia najwieksze
prawdopodobienstwo przesytania nieznieksztatconych informacji i
natychmiastowe powtdrzenie transmisji jezeli na linii transmisyjnej
CAN wystapig btedy . Prawdopodobienstwo nie wykrycia btedu w
tym protokole jest minimalne i wizualizuje je nastepujacy przyktad
. Nierozpoznanie btedu transmisyjnego moze wystapié jeden raz na
1000 lat przy transmisji 500 kiloboddw, pracy sieci 8 godzin
dziennie przez 365 dni w roku i wystepujacym btedzie na linii co
0,7 sek.



CAN

CAN jest protokotem warstwowym. Od strony sterownika CAN
sktada sie z warstwy fizycznej i warstwy danych. Kazda z tych
warstw jest bardzo rozbudowana i skfada sie z kilku elementéw

Logical Link Control

tworzenie danych do transmisji
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CAN

Sie¢ CAN oparta jest przewaznie na kablu typu skretka (dwie zyty
sygnatowe plus masa) i tranceiverach generujacych sygnaty CANH
i CANL. Na koncach linii jak w przypadku RS485 s3a terminatory —
rezystory o rezystancji w okolicach 1202. Sterownik CAN ma dwa
sygnaty TX i RX. Pierwszy stuzy do wymuszania stanu na linii,
drugi do testowania linii réwniez w trakcie wysyfania danych.
Umozliwia to analizowanie czy transmisja przebiega prawidtowo i
szybkie reagowanie na btedy.
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