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Interfejs do sterowania
czujnkami | elementami
wykonawczymi w automatyce
przemysiowe})

W elektronice i automatyce
przemystowej stosuje sie

wiele przeréznych interfejsow.
Wiekszo$é z nich to opracowania
firmowe. Wsréd nich znajduje
sie interfejs BiSS opracowany
przez firme iC-Haus. Jest on
przeznaczony do pobierania
danych z czujnikéw i wymiany
informacji z réznego rodzaju
elementami wykonawczymi
systemu automatyki.

BiSS
wspolpracy z sensorami i elementami wyko-

jest cyfrowym interfejsem do
nawczymi. Zostal opracowany w 2002 roku
przez firme iC-Haus udostgpniony z otwar-
tym protokotem transmisji. Protokét BiSS ze
wstepng specyfikacjg zostal opublikowany
na zasadzie open-source. Dlatego tez logo
BiSS moze by¢ stosowane przez producen-
tow urzadzen elektronicznych bez wnosze-
nia oplat licencyjnych.

Warstwa sprzetowa interfejsu BiSS jest
zgodna ze specyfikacja przemystowego in-
terfejsu SSI (Serial Synchronous Inteface),
jednakze oferuje on dodatkowe mozliwosci:

— komunikacja jest dwukierunkowa,

— wieksza niz dla podobnych czestotli-
wo$¢ sygnalu zegarowego (do 10 MHz
dla RS422 i do 100 MHz dla LVDS),

— kompensacja opéznienia linii przez kon-
troler,
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— obstuga zabezpieczenia transmisji CRC,
bted6w i ostrzezen,

— mozliwo$¢ pracy magistralowej (wyjscie
danych uktadéw podrzednych).

BiSS jest interfejsem synchronicznym,
szeregowym i cyklicznym. W podstawowej
wersji ma dwie jednokierunkowe linie. Jedng
z najwazniejszych cech tego interfejsu jest moz-
liwos¢ komunikacji dwukierunkowej w trybie
B i C. Interfejs w trybie komunikacji jednokie-
runkowej C-mode moze ,uczy¢ sig” czasow
transmisji i synchronizowac sig ze sterowni-
kami (do 10 MHz przy pracy w trybie RS422
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Rys. 1. Minimalna konfiguracja tacza interfejsu BiSS
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i do 100 MHz trybie LVDS). BiSS moze by¢
stosowany w aplikacjach, w ktérych istotne jest
bezpieczenstwo transmisji — zapewnione wsku-
tek zastosowania kodéw CRC oraz przesylania
komunikatéw o btedach i ostrzezeniach.
W minimalnej wersji interfejsu BiSS wy-
maganych jest jedynie 6 przewodéw (rys. 1):
— 2 linie zasilania (+ i-),
— 2 linie dla sygnalu zegarowego MA i da-
nych kodowanych PWM,
— 2 linie dla sygnalu danych z uktadu pod-
rzgdnego, np. czujnika.
Interfejs BiSS moze pracowaé w 2 wa-
riantach: B i C (tryb pracy ciaglej).

BiSS B-mode

System BiSS sklada sie z nadrzedne-
go sterownika (master) oraz od jednego do
oémiu urzadzen podrzednych (slave). Wyj-
Scia urzadzen typu slave moga by¢ polaczo-
ne kaskadowo lub kaskadowo-réwnolegle.
Niezaleznie od podiaczenia wyjsé, wszystkie
uktady sg dotaczone do linii MA sterownika
(rys. 2). W polaczeniu kaskadowym wyijscia
danych urzadzenia podrzednego (SLO) sg
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Rys. 2. Sposob taczenia uktadéw podrzednych a) kaskadowe, b) kaskadowo-réwnolegte

laczone z wejsciami (SLI) urzadzen nastep-
nych w szeregu (faficuchu). Ostatnie urzag-
dzenie w szeregu jest dolaczane do wejscia
danych w urzadzeniu nadrzednym (SL).
W polaczeniu kaskadowo-réwnoleglym wyj-
$cia kazdego z uktadéw podrzednych (SLO)
sg dodatkowo dolgczane do wejs¢ SL1...8
uktadu nadrzednego. Polaczenie to umoz-
liwia szybsze odczytywanie odpowiedzi
z urzadzen podrzednych.

Protokdt interfejsu BiSS definiuje dwa ro-
dzaje komunikacji: tryb czujnika oraz tryb re-
jestrowy. W trybie czujnika uktad nadrzedny
moze wydaé komende szybkiego odczytu bez
potrzeby adresowania konkretnego uktadu pod-
rzednego. Wéwczas uklad nadrzedny przesyta
sygnal zegarowy do uktadu podrzednego (MA),

ktory jest wykorzystywany przez uktad pod-
rzedny do wystania danych na linii SL (rys. 3).

W trybie rejestrowym rejestry ukladow
podrzednych moga by¢ adresowane bezpo-
$rednio. Umozliwia to ich odczytywanie lub
zapisywanie. Do adresowania rejestrow zdefi-
niowano sekwencje adresowania (rys. 4a). Po
wystaniu bitu start sekwencji, kolejne 3 bity
sluzg do adresowania ukladu podrzednego,
a nastepnych 7 do adresowania rejestréw ukla-
déw. Bit WNR ustawia tryb odczytu lub zapisu
danych. W celu zabezpieczenia komunikacji,
na koncu sekwencji przesylany jest kod CRC.
W operacji zapisu uktad nadrzedny zapewnia
sygnal zegarowy dla ukladu podrzednego (rys.
4b). W sekwencji zapisu (rys. 4c) dane prze-
sylane do uktadu podrzednego kodowane sg
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Rys. 5. Komunikacja w trybie C
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z zastosowaniem modulacji PWM. Jako po-
twierdzenie, uklad podrzedny odsyla zdeko-
dowane dane do uktadu nadrzednego.
Podczas rozpoczynania komunikacji
ukfad nadrzedny testuje op6znienia linii do
poszczegblnych uktadéw podrzednym, dzie-
ki czemu sg one automatycznie uwzglednia-

ne podczas komunikacji.

BiSS C-mode

W trybie pracy C BiSS moze by¢ interfej-
sem dla czujnikéw lub elementéw wykonaw-
czych. Ten tryb oferuje ciagly transfer da-
nych bez przerw na przelaczanie trybu pra-
cy. Mozliwe jest réwniez réwnoczesne stero-
wanie elementami wykonawczymi i zbiera-
nie danych z czujnikéw. Uklady podrzedne
pracujace w trybie C maja stalg i cyklicznie
powtarzang sekwencje przesylanych danych
do ukladu nadrzednego. Uktad nadrzedny
rozpoznaje koniec sekwencji w danym cyklu
(sygnal TIMEOUT).

Przykladowa sekwencja danych przesy-
fanych przez uktad podrzedny (enkoder) zo-
stala przedstawiona na rys. 5.

Uklady podrzedne pracujace w trybie C
mogg by¢ polaczone kaskadowo jak na rys. 2.
Dane do uktadu nadrzednego, w tym przy-
padku pozycja enkodera, sa przesylane wy-
facznie podczas przesylania sygnatu zegaro-
wego na linii MA.

Jak juz wspominano, uklady nadrzedne
kompensujg op6znienia linii, dzieki czemu
mozliwa jest komunikacja z sygnatem zegaro-
wym do 10 MHz w przewodach o dlugosci do
1000 m (RS422). Nie jest to jednak sztywne
ograniczenie. W uktadach nadrzednych moz-
na stosowac rowniez sygnaly zgodne ze stan-
dardem LVDS, dzieki czemu mozna uzyskaé
przeplywnos¢ danych powyzej 100 Mb/s.

Wiecej na temat interfejsu BiSS mozna
przeczytaé na stronie internetowej www.biss-
interface.com.
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