dr inZ. Stanistaw Bocian
mgr inZ. Jerzy Frqczek
Instytut Pojazdow Szynowych ,, TABOR’

Program do badan ukladu sterujaco — pomiarowego,
pracujacego w sieci CANopen,
przeznaczonego do pojazdu szynowego

W artykule opisano program do badania uktadu sterujqco — pomiarowego pracujqcego w
sieci CANopen. Wykorzystano do tego jezyk programowania ogolnego (jezyk C++). Przez
autorow artykutu zostaly zrealizowane funkcje dotyczqce sieci CANopen zwiqzane z
konfiguracjq i monitorowaniem pracy w sieci oraz funkcje zwiqzane z uruchomieniem
programow badawczych. Przedstawiono przyklad uruchamiania programu sterujqcego
hamulcem pneumatycznym pojazdu szynowego z wykorzystaniem 12 - pozycyjnego
zadajnika. Praca jest kontynuacjq artykutu ,, Przysztosciowe wspotbiezne mikroprocesorowe
inteligentne systemy mechatroniczne w sterowaniu i diagnostyce pojazdow szynowych”

przedstawionego w czasopismie ,, Pojazdy Szynowe” 4/2007; 1/2008; 2/2008.
Artykut powstat w wyniku realizacji projektu badawczego KBN 4T 12C 04929
pt.” Rozproszone wspotbiezne mikroprocesorowe inteligentne podsystemy mechatroniczne w

sterowaniu i diagnostyce pojazdow szynowych”.

1. Wprowadzenie

W pracach [1, 2, 3 i 4] przedstawiono wiadomosci na

temat sieci CAN. W artykule opisano

program Copen zrealizowany przez autoréw artykutu,

spelniajacy rol¢ pomocnicza przy tworzeniu i badaniu

algorytmow sterujaco - pomiarowych. Algorytmy te

maja by¢ realizowane przez uklady komputerowe

pracujace w sieci CANopen.

Docelowy uktad moze sktada¢ si¢ np. z kosztownych

sterownikow i komputeréw przemystowych, dlatego

korzystne jest wstgpne dopracowanie algorytmu przy

wykorzystaniu sprzg¢tu PC powszechnego uzytku.

Funkcje programu dziela sig¢ zasadniczo na dwie

grupy:

- funkcje dotyczace sieci CANopen zwiazane z
konfiguracja i monitorowaniem pracy sieci

- funkcje zwiazane z uruchamianiem programow
badawczych.

Typowy komputer PC, aby mogl wspotpracowac z

siecia CAN (ktora jest podstawa standardu

CANopen), musi by¢ wyposazony w sprzeg do tej

sieci. Obecnie program moze korzystaé z trzech

rodzajow sprzegow. Sa to konwertery:

- USB / CAN, typu USB-8473 firmy National
Instruments

- RS232/ CAN, typu i-7530 (Tech base)

- PCMCIA / CAN, typu CANcardXL firmy Vector
Informatik.

Wyboru typu sprzggu dokonuje si¢ przy starcie

programu, co pokazuje rys. 1.

Mozliwe do wyboru sa te pozycje, ktore sa aktualnie

zainstalowane w komputerze.
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B W ybdr typu konwertera CAM

= I15B-B473, Mational Instruments [USE}
07530, [RS-232]
= Cablcard=L, “Yectar |nfarmatik [FCHTA]

R ezygruj Zatwierdz

Rys. 1. Okno wyboru typu ztacza CAN

Po dokonaniu wyboru mamy na ekranie okno gléwne
przedstawione na rys. 2. Funkcje dotyczace sieci sa
dostepne przez menu "Sie¢", a funkcje programéw
badawczych przez menu "Programy".

2. Funkcje konfiguracyjne programu

Funkcje dotyczace konfiguracji, testowania i
monitorowania sieci sa skupione w oknie otwieranym
z menu: Sie¢ | Konfiguracja (rys. 2). Funkcje sa
pogrupowane na oddzielnych kartach odpowiednio do
serwisow CANopen: NMT, SDO, PDO. Serwisy
CANopen sa omowione w [2]. Karty Canl i Can2
stuza do monitorowania sieci na poziomie
komunikatow CAN.
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™" CaNopen, master (WAGD) ] 1
Ogdlne | Sied  Programy
Konfiguracja

(Can ok, korwerter: NI-USE-5473 y

Rys. 2. Okno gltoéwne programu

2.1. Serwis NMT

Karta Nmt (rys.3) pozwala na wykonywanie przez
program  funkcji mastera serwisu:  Network
Management (NMT). W kazdej sieci CANopen musi
by¢ wezet pelniacy taka funkcje. Aby wykonaé
operacj¢ nalezy wybraé¢ adres wezta slave (Slv ID),
funkcj¢ (Start remote node, ...) i wysta¢ komunikat
naciskajac klawisz Tx.

B Konfiguracja wezhow slave - CANopen ;lglﬂ
Plik.
Mrt |dol | Sdo2 | Sdo3 | Pdat | Pdo2 | Cand | Can2 |

Mmt, node=3, reset node : ok @ id=0, dle=z, 81 0% =]

seip [+ = Mur . noda=3,

Mut, node=d,
Mut, node=d,

start node : ok : id=0, dle=z, Ol 03
, dle=z, 81 04
, dle=z, 01 04
, dle=sz, 0z 03
, dle=z, 0z 04
., dle=z, 80 03
, dle=z, 80 04

reset node : ok I
start node : ok : i
" Staitremote node  [|ypr, mode=3, stop node @ ok o i
(" Stopremote node |[Wmr, node=4, stop node - ook -
i+ Enter pre-operat. Mmt, node=3, pre-operat.: ok -
~
~

Rezet node Mmt., node=4, pre-operat. : ok - i

Fleseat

— Iy o

[Can ok, konwerter: NI-USE-g473 [ 4

Rys. 3. Karta serwisu: Network Managment (NMT)

2.2. Serwis SDO

Karty Sdol, Sdo2, Sdo3 (rys. 4, 5, 6) pozwalaja na
wykonywanie przez program funkcji klienta serwisu:
Service Data Objects (SDO). Serwis SDO stuzy do
konfiguracji slownika obiektow weztow slave.
Funkcje polegaja na odczycie (Upload) i zapisie
(Download) pozycji stownika.
Poszczegolne pozycje stownika sa okreslone przez
indeks 1 subindeks i moga zawiera¢ dane ztozone z 1
8 bajtow. Karta Sdol pozwala na dostgp do
dowolnej pozycji stlownika. Aby odczytaé pozycje
nalezy poda¢ indeks i subindeks i klikna¢: Upload.
Aby zapisa¢ pozycje nalezy dodatkowo podaé liczbe
zapisywanych bajtow (pole Dlc) oraz ich wartosci
(pola D1 .. D8). Aby korzysta¢ z tej karty trzeba znaé
szczegotowy opis pozycji stownika obiektow zawarty
np. w opisach standardu CANopen [4], [5] lub w
dokumentacji konkretnego wezta slave.
W polu informacyjnym pokazywana jest wymiana
komunikatow w ramach kazdej operacji SDO. Przez
tx: oznaczone sa komunikaty wysylane, przez rx:
odbierane
Karty Sdo2 1 Sdo3 ulatwiaja wykonywanie
wybranych operacji SDO. Modyfikowane parametry
sa przedstawione w sposob wygodny dla
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Bl Konfiguracja wezlow slave - CANopen
Plike

Nmt  Sdol |5do2 | Sdo3 | Pdel | Pdo2 | Canl | Carz |

0 [ |

Sdo ok =1
e E | tx: 1d4=0603, dle=8, 40 00 10 00 00 00 00 0O
£x: id=0583, dle=8, 43 00 10 00 51 01 02 00

SDO fhexk———
: e

Sdo ok

Download tx: id=080%8, dle=8, 40 08 10 00 00 0O OO0 OO
rx: id=0583, dle=5, 41 02 10 00 07 00 00 OO
Index  Sublnd (e N id=080%, dle=8, &0 00 00 OO0 OO OO0 OO0 OO

|1D17 a Is vl rx: id=0583, dle=g8, 01 37 35 30 2D 38 33 37

sdo ok
tx: id=0603, dle=5, 40 17 10 00 00 00 00 OO0
D& |5 rx: id=0583, dle=6, 4B 17 10 00 0O 0O

os [6
o7 I7
pe [
Dl: MSE _,pl
DE: LBE

Clr

Dane download:

m [
D2|2—
pa i

—

D4

Ly o

[Can ok, konwerter: MI-USE-8473 [ Y

Rys. 4. Karta ogolna serwisu Service Data Objects (SDO).

uzytkownika. Ustalenie indeksu, subindeksu i zestawu
bajtow danych wykonuje program. Przykladem na
karcie Sdo2 rys. 3 jest parametr Heartbeat producer
[2], zwiazany z kontrola poprawnosci pracy sieci.
Parametr ten ustala odstgp czasowy wysylania
kolejnych komunikatow Heartbeat przez wezet slave.
Nalezy tylko poda¢ czas w ms i klikna¢ klawisz:
Ustaw.

Karta Sdo3 rys. 6 zawiera elementy zwiazane z
konfiguracja obiektow PDO (transmisja danych
procesowych). Zadanie obejmuje ustalenie para-
metrOw mapowania (powiazania danych PDO z
odpowiednimi pozycjami stownika obiektow wezta
slave) 1 parametrow komunikacyjnych obiektow PDO
[2]. Konfiguracja PDO jest konieczna, gdy domyslny
zdefiniowany w [4] ukltad PDO jest w danym
zastosowaniu niewystarczajacy. W szczegolnosci
potrzeba taka zachodzi. gdy oprocz stanow wejsc i
wyj$¢ fizycznych nalezy przesyta¢ migdzy weztami
wartosci zmiennych obliczeniowych. W takiej
sytuacji nalezy ustali¢ rozszerzony uktad identy-
fikatorow COB-ID dla obiektow PDO. W [3], p.4.2
przedstawiono przyktad takiego uktadu. Elementy na
karcie Sdo3

rys. 6 ulatwiaja konfiguracj¢ wedlug powyzszego
uktadu.

Wl Konfiguracja weziéw slave - CANopen
Plik
Mmt | Sdot

swip [ =l

1ol %]

Sdo2 | Sdod | Pdot | Pdo2 | Cant | Can2 |
Zapis | odtwarzanie parametiéw—
Store params

~Analog Input Global——
Interupt: 046423 / 0

I~ Enabid

Fiestors params [na stake]

Fiestare params (jsdnorazawo)

Store: 0x1010 A1

Deka Al [} Restore: 0x1011 41 lub 4

0=6426 /1.2,
Tor Al |1 'I
|1 s Ustaws

~Heartbeat - produser—
01017 /0

[1000 " ms | Ustaw |

Restare: od nastepnege
zasilenia lub resetu
moduky.

|Can ok, kemwerter: MI-USB-8473 [ A

Rys. 5. Karta wybranych funkcji serwisu Service Data Objects
(SDO)
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=101 x|

Bl Konfiguracja wezléw slave - CANopen
Pl
Nmt | Sdo1 | Sdo2

5do3 |Pdot | Pdo2 | Cant | Canz |

Ze wzgledu na prayjeta zasadg
przydziatu identyfikatordw COB-ID
dla Pdo o numerach wyzszpch od 4

Konfiguracia RPdo, TPdo wezta slave

rogram zawiera nastepuiace
Slv1D Nr Pdo * RPda COEBID Egrgniczenia- S
 TPdo -ma. liczba RPdo. TPdo: po 12

| N | | e ~max. liceba weekdw slave: 40

Mapping 1602 Communication 140;

Indew HEX) [5411 = Transmission [265 -

type
Sub-index 5 hd
a It tirne:
D bity] |16 -
e L (XL I T
Nr obiekbu 1 b [tylko TPdo)
mapowanego
Ustaws Pda |
|Can ok, konwerter: NI-USE-8473 | v

Rys. 6. Karta serwisu Service Data Objects (SDO) dla
konfiguracji obiektow PDO

2.3. Serwis PDO

Serwis Process Data Objects (PDO) sluzy do
transmisji danych procesowych podczas normalnej
pracy wezla za pomoca objektéw PDO. Karta Pdol
(rys. 7) shuzy do wystania i odbierania obiektow PDO.
Przy wysltaniu nalezy poda¢ adres wezta slave, numer
PDO, liczb¢ wysytanych bajtéw (DIc) i wartosé
bajtow (pola D1 .. D8). Program ustala identyfikator
komunikatu (COB-ID) przy czym dla PDO nr 1..4
wedlug domyslnego uktadu identyfikatorow [4] a dla

=10l

Il Konfiguracja wezlow slave - CANopen
Pk
Mmt | Sdof | 5do2 | Sdo3 | Past  Pdo2 |Canit | Can2 |
WE W WE WY WE WY WE W
(oo (oo {oo (oo (oo (oo (oo (oo
o0 eo® o0 |00 oo SO Q0 |0

WE [, W [

oo ([
oo (2
Fe o

IDpelatiDnaI |

Can ok, korwerter: MI-USE-8473 &

Rys. 8. Karta pomocnicza serwisu Process Data Objects (PDO)

2.4. Transmisja CAN

Na karcie Canl (rys. 9) mozna wysta¢ i odebrac
dowolny komunikat CAN. Komunikaty sa pre-
zentowane odpowiednio w gérnym i dolnym polu
informacyjnym. Dla komunikatéw odbieranych
mozna zastosowa¢ jednozakresowy filtr powodujacy
pomijanie pewnego zakresu identyfikatorow.

. e . ordiguracis wezhiw slave - CANGpen =100
pozostatych wedtug wspomnianego wcze$niej uktadu 55 —
Ml | Sel | Sz | Sted | Pl | P2 Gt | Can2 |
przykladowego [3]9 p‘4'2‘ 1. ide123, dlesl, 01 [LOOSTIME, 35} |
. . r Tw [hew) i (o] 2. id=123, dlesl, 01 [LODSTIME, 35}
W polu informacyjnym gérnym pokazywane Sa s [ eoee | 0o s pen mm o
wysylane komunikaty okreslane jako TPDO. W polu “g G cabgu || 5 ez sie o3 02 os i 0% 0 o7 os oo, 36
. 1 5
dolnym pokazywane sa odbierane przez program o it g ]
obiekty okreslone RPDO. oo [ o | [P |l o]
e [f el I LooadelEs, @leel, UE (EOSTRAOL, 31 = |
Kon[iguraciawgzlﬁwslavefEANupen N ] 54| # W wipitkie : iEE:‘ Eiii E;‘ EEEEEE;‘:EE :Ii
Nt | Sdot | Sdo? | Sd03 Pdol |Pdoz | Canl | Can2 | rEm— -]
TPdol, id=z03, dle=1, 01 00 00 00 00 00 00 0d
Sl 1D |3 'I TPdoZ, id=202, dle=Z, 01 02 00 00 00 00 00 00 Znacznnie Mo Id w CANDen - detauk
TPdoz, id=403, dle=2, 04 OA 00 OO0 00 00 00 00
IPdod, id=50%, dle=z. OC 07 00 00 00 00 00 DD Migld 0.7°F |25
_]:PDD [hEH — TPdoZ, id=303, dle=Z, 03 OF 00 00 00 a0 00 ad
H TPdo?7, id=3ZE, dlc=8, 01 0OZ 03 04 05 06 07 0%
= < | llTrdog, id=353, dlc=2, 01 02 03 04 05 05 07 08 Furkc [BE00 00051 = TPde2
Mi Pdo Dl e
[o =] [s =] ' »
Kl ] o
B! F bs IE_ PPdal id=123, dle=1, 00 00 00 00 00 00 00 00 .rmmjmnlm'm“n .' &
D2|2_ DE IB_ RPdol: id=183: dlc:J.: 00 00 00 00 00 @0 40 00
RPdol, id=122, dle=l, 0Z 00 00 OO0 00 00 00 0O
D3 |3_ D7 IT_ RPdol, id=183, dle=1, 00 00 00 OO 00 a0 00 ad . . . . . ,
sl psfE Rpdol, 1d-183, dle-L, 01 00 00 00 0D 00 0D 00 Rys. 9. Karta wysytania i odbierania komunikatow CAN
RPdol: id=183: cU.c=J.: 0z 00 00 00 00 00 00 a0
PPdol, id=182, dle=l, 00 00 00 00 00 00 00 0O . .. .
Rpdol, 1d=1ss, dlesi, 0100 0D 00 0O 0O 00 00 Karta Can2 (rys. 10) stuzy do prezentacji odbieranych
RPdol, id=183, dle=1, 00 00 00 OO 00 a0 00 ad . . .
sop | ov | komunikatow CAN. W odroznieniu od karty Canl
L komunikaty o tym samym identyfikatorze sa

|Can ok, konwerter: MI-USB-6473 [

Rys. 7. Karta ogodlna serwisu Process Data Objects (PDO)

Karta Pdo2 (rys. 8) obsluguje wybrane obiekty PDO
w sposob wygodny dla uzytkownika. Obstuga dotyczy
czterech wejs¢ i1 czterech wyj$¢ binarnych oraz dwoch
wejsc 1 dwoch wyjs¢ analogowych.

Jednoczesnie mozna obstugiwac do czterech weztow
slave o wybranych adresach (Slv ID).
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prezentowane w tym samym wierszu zawierajacym
licznik odebranych komunikatow (kolumna N).

3. Funkcje badawcze programu

Program Copen zawiera program badawczy: Hamo-
wanie 1. Algorytm tego programu jest omowiony w
[3]. W skrocie algorytm polega na realizacji hamo-
wania sterowanego 12 - pozycyjnym zadajnikiem.
Hamowanie sktada sig¢ z zadanej liczby odcinkow
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B Konfiguracja wezitw slave - CANopen L

Pk
Nt | Sdo | Sce2 | 53 | Peo | Pee2 | Cant Can2 |

-l

Lp |M3g mlma' Dane | N | CiNopen: funkeja, (SlvId: dec, hex) |ﬂ

1 703 1 0s 61 700=ErrCtr, { 3, 3}

2| oes 6 | 00 50 81 00 01 00 00 0O 4 os0= EMCY, ( 3, 3)

3| 183 1 00 18 180= TPdol, | 3, 3}

4 | 203 1 0E 4 200= RPdo1, ( 3, 3)

5 | 303 2 | 03 OF 2 300= RPdoz, { 3, 3}

6 403 2 | 04 0A 1 400= RPdo3, ( 3, 3}

7 | 503 2 oco? 1 s00= RPdod, { 3, 3)

8 | 328 6 0102 03 04 05 06 07 08 1 300= RPdoz, [ 43, 2B)

9| 353 6 010203 0405 0607 09 1 300= RPdoz, [ 83, 53)

0 123 § 010z 03 0405 06 07 08 6 100= TIME, | 35, 23)

11

12

13 |
[Can ok, konwerter: NI-USE-8473 4

Rys. 10. Karta dodatkowa dla prezentacji odbieranych
komunikatéw CAN

hamowania o zadanym czasie trwania. Na kazdym
odcinku zataczona jest wybrana pozycja zadajnika
hamowania. Uktad hamulcowy jest sterowany dwoma
zaworami sterowanymi analogowo napigciem 0
10V. Jeden z zaworow podnosi cisnienie w uktadzie,
a drugi opuszcza wedtug ustalonego algorytmu [3].

3.1. Przygotowanie programu badawczego

Mozna przygotowa¢ dowolna liczbg zestawow danych
1 wykonywa¢ program z tym zestawem wielokrotnie.
Okno na rys. 11 shuizy do organizowania i urucha-
miania programu z poszczegolnymi zestawami da-
nych.

L Hamowanie 1 ﬂ

Przyg tawy danych (2)

| 1. Zestaw dan:lch 1
2. Zestaw danych 2

HNowy

Drukuj

Kopiuj
Wstaw

Usuri

START

Zamknij

Rys. 11. Okno organizowania zestawow danych i uruchamiania
programow badawczych

Przygotowanie poszczegdlnych zestawow danych
odbywa si¢ w kolejnym oknie (rys. 12). Po ustaleniu
liczby odcinkéw programu dla kazdego odcinka ustala
si¢ czas jego trwania (t_odc) 1 wybiera z listy pozycj¢
zadajnika hamowania.
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T Festaw danych programu: Hamowanie 1 o | Ellél
|2 IZestaw darych 2
Parametry adinkdw I
rLiczba odoinkdw ~Pozycie manipulatora————————————
I‘ID zatwierdz | = Luzow, wys. cisn. (L)
= Whrdwnanie (W)
: = Napeknianie [N]

Mrodoinka | Poz. MH | t_odcfz] I & Botowose 6]

1 HS1 10

Z T 15 i Hamow, shuzbowe 1 [H51)
i Hamow, shuzbowe 2 [(HS2)

3 RS [0  Hamow. shuzhowe 3 [H53)

4 H54 20 " Hamow. shuzbawe 4 [HS4)

5 HS5 28 i Hamow, shuzbowe 5 [H55)

53 HSE 2.5 " Hamow. shuzbowe & [HSE]

= HS7 7 i Hamow, shuzbowe 7 [(HS7)

P Haa 78 i Hamow, shuzbowe 8 (H58)

5 e 2 i Hamow, shuzbowe 3 (H59)
= Hamow. shuzbowe 10 [H510)

10 b 12  Hamow, shuzbowe 11 (H511)
i Hamow. shuzbowe 12 [H512)

" Hamowanie nagte [HN]
Zatwierdz | Rezpgnuj |

Rys. 12. Okno przygotowania danych programu Hamowanie 1

Algorytm regulacji ci$nienia jest okre§lony zestawem
parametréow ustalanych wspolnie dla wszystkich
zestawOw danych w oknie pokazanym na rys. 13.

Parametry hamowania 5'
1. gradient cignienia dla stopnia hamow. 1 [kPads] 200
2. gradient cignienia dla stopnia hamow. 2,12 [kPads] 185
3. gradient cignienia przy luzow. podozas hamow. sbuzb. [kKPads] 100
4. nominalna wartoge cignienia w przewodzie ghéwnym [kPa) a00
. przyrost cignienia na pienasszpm stopniu luzowania [kFa) 25
B. wartost 1 cign. pray luzowaniu wpzokim cignieniem [kPa] 900
7. wartost 2 cign. pray luzowaniu wyzokim cignieniem [kPa) 540
8. gradient 1 pray luzowaniu wysokin cignieniem [kPalz] 1800
9. gradient 2 przy luzowaniu wysokin cignieniem [kPalz] 200
10, gradient 3 pray luzowaniu wypsokim cignieniem [kKPads] 025
11. progowa wartogc 1 pray luzowaniu wizokin cignienien [kPa) 431
12. progowa wartogc 2 pray luzowaniu wizokin cignienien [kPa) 399
13. progowa wartogc 3 pray luzowaniu wisokin cignieniemn [kPa) 367
14. czaz trwania impulzu 1 pray luzowaniu wyzokim cignieniem [z] 3
158 czaz tnwania impulsu 2 przy luzowaniu wysokim cignieniem [z] [
1E. czas trwania impulzu 3 pray luzowaniu wyzokim cignieniem [z] 9
17. czas tiwania fazy z cignieniem P_LW2 [s] 0]
18. nadwmzka cisnienia nad PN - spozdb realizacji stanu G i N [kPa] |30
Drubeu | Fezwvgnuj Zatwierd:z

Rys. 13. Okno ustalania parametréw hamowania

3.2. Realizacja programu badawczego

Po wybraniu klawisza: Start w oknie zestawow da-
nych (p.3.1) otwiera si¢ okno z rys. 14. Po wybraniu
kolejnego klawisza: Start rozpoczyna si¢ realizacja
algorytmu programu badawczego.

W oknie sa prezentowane roézne elementy zwigzane z
przebiegiem programu. W dolnym panelu sa wartosci
zadane ustalane zgodnie z przygotowanym zestawem
danych i wysylane do stacji slave realizujacych
hamowanie. W gornej czesci okna jest prezentowany
aktualny stan we¢ztow slave (jednoczes$nie do pigciu
weziow).
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Il Program badawczy: Hamowanie 1

Ogdlne  Parametry  Zestawy danych

=10l x|

—WE an W' ana | WE an W' ana | WE an W ana | | WE an Wt ana | WE an W ana
P [tPa] Ip [m] P [kPa] Ip [m] P [rPa] Ip [md] P [rPa] Ip [ms] P [tPa] Ip [me]

jon joo jon jon fo.o jon [0 fo.o joo [0
Maza [ka] lu [rdy] Maza [ka] lu [rdy] Maza [ka] Iu [rndy] tMaza [ka] Ju [rns] taza [ka] Ju [rnis]

jon joo jon jon fo.o jon [0 fo.o joo [0

—Zmienne FCL —Zmienne PCL rZmienne PCL —Zmiente FCL —Zmienne FCL

Statusz Istart Statuz Istart Statuz Istart Statusz Istart Status Istart

Pz_k [MPa] ID.EI Pz_k [MFa] ID.EI Pz_k [MPa] IEI.D Pz_k [MPa] IEI.D Pz_k [MPa] ID.D
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4. Podsumowanie

Rys. 14. Okno realizacji programu badawczego.

Przedstawiono program wspierajacy badanie uktadu
pomiarowo - sterujacego pracujacego w sieci CAN
open na etapie jego projektowania i uruchamiania.
Program umozliwia konfiguracj¢ i monitorowanie
pracy sieci oraz realizacj¢ algorytmoéw pomiarowo -
sterujacych. Powyzsze funkcje pozwalaja na badanie
roznych wariantéw pracy uktadu przeznaczonego do
pojazdow szynowych przed wykonaniem jego wersji

docelowe;j.

18

Literatura

[

2]

[3]

[4]

[3]

Bocian S.: Przyszlosciowe wspotbiezne mikropro-
cesorowe inteligentne systemy mechatroniczne w
sterowaniu i diagnostyce pojazdow szynowych (1).
Pojazdy Szynowe Nr 4/2007.

Koncepcja ukiadu do badania algorytmow steru-
jacych w  pojazdach  szynowych. Opis uktadu
sieciowego CANopen. Instytut Pojazdow Szynowych
., Tabor” w Poznaniu, OR-9200.

Koncepcja  uktadu  do  badania  algorytmow
sterujqcych w pojazdach szynowychw oparciu o sie¢
CANopen. Program testowy algorytmow sterujqcych.
Instytut Pojazdow Szynowych ,,Tabor” w Poznaniu,
OR-9280.

CANopen. Application Layer and Communication
Profile. CiA Draft Standard 301. CAN in Automation,
Am Weichselgarten 26, D-91058 Erlangen, 2002,
www.can-cia.org

CANopen. Device Profile for Generic 1/0 Modu-les.
CiA Draft Standard 401. CAN in Automation, Am
Weichselgarten 26, D-91058 Erlangen, Version 2.1,
2002, www.can-cia.org

POJAZDY SZYNOWE NR 4/2008



