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Доклад описывает разработку программного комплекса для мониторинга и обра-

ботки данных в электрических транспортных средствах с использованием стандарта 

ISO 11898. В работе представлены выбранные программно-аппаратные средства, ос-

новные модули приложения и их функциональность. Рассматривается пример подклю-

чения каналов управления и отображение полученных данных для электродвигателя и 

аккумуляторной батареи. Результатом разработки стало приложение, обеспечивающее 

получение, обработку и отображение данных в режиме реального времени. 
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Развитие электрических транспортных средств (ЭТС) является одним 

из ключевых направлений в автомобильной индустрии. Электрические ав-

томобили и другие ЭТС предлагают экологически более чистые и энер-

гоэффективные альтернативы автомобилям с двигателями внутреннего 

сгорания. 

Диагностика стала неотъемлемой частью современного автомобиля, 

так как электронные системы, встроенные в автомобиль, становятся все 

сложнее. Они включают в себя множество микроконтроллеров, которые 

взаимодействуют друг с другом для обеспечения различных функций. По-

этому важно иметь систему, способную собирать и анализировать инфор-

мацию о состоянии автомобиля. Так как она позволит обнаруживать и со-

общать о возможных неисправностях, используя стандартизованные коды 

ошибок. Благодаря стандартизации, собранные данные могут быть анали-

зированы с помощью специальных устройств [1]. 

CAN-интерфейс является стандартом коммуникации между различ-

ными компонентами в автомобиле и обеспечивает передачу информации 

о состоянии различных систем, таких как двигатель, тормозная система, 

аккумуляторная батарея и другие. ISO 11898 – это международный стан-

дарт, который определяет физический и логический уровни для передачи 

данных по CAN-шине в автомобилях и промышленных приложениях [1, 

2]. Поэтому стоит вопрос о создании программного обеспечения, которое 

можно интегрировать в ЭТС для считывания и обработки данных исполь-

зуя CAN-интерфейс. 
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Отслеживать состояния ЭТС можно двумя способами: встроенная ди-

агностика и с использованием диагностического сканера. Встроенная ди-

агностика отображает данные, которые были заложены производителем. 

А способ с использованием диагностического сканера нуждается в дополни-

тельном устройстве(ноутбук/телефон), на которое буде установлено специ-

альное ПО для обработки и визуализации данных [3, 4]. 

В следствии этого возникает потребность в создании комплекса, ко-

торый будет легко масштабироваться (иметь возможность добавления об-

работки требуемых данных) и содержать в себе необходимые средства для 

обработки данных (ПО) и их визуализации. 

Для разработки приложения выбраны следующие программно-аппа-

ратные средства: Raspberry PI 4 8GB [5] с использованием операционной 

системы Raspberry OS (на базу Linux Debian), для работы с CAN-шиной 

применяется модуль RS485 CAN HAT [6] (на основе CAN контроллера 

MCP2515 [7]).   

Приложение состоит из трех основных модулей:  

1. Модуль CAN-шины выполняет следующие функции: отправка за-

просов данных в CAN-шину, проверка буфера сообщений, чтение данных 

из буфера сообщений и отправка их в модуль обработки данных.  

Алгоритм работы модуля CAN-шины состоит в получении данных от 

устройств через CAN-интерфейс (на основе ISO 11898). Эти данные могут 

быть запрошены или автоматически получены с заданным периодом для 

каждого сообщения. Информация извлекается из буфера сообщений и пе-

редает ее в модуль обработки данных [8]. 

2. Модуль обработки данных имеет следующий функционал: прием 

данных от модуля CAN-шины, обработка данных в соответствии с их ти-

пом, отправка данных в модуль графического интерфейса.  

Модуль обработки данных при получении сообщения от модуля 

CAN-шины, используя сдвиг и размер полезных данных соответствую-

щий конкретному сообщению, получает нужную информацию, обрабаты-

вает её, в зависимости от типа сообщения, и передает в модуль графиче-

ского интерфейса. Для нахождения полезных данных используется от-

дельный масштабируемый класс. Этот механизм позволяет легко расши-

рять список CAN сообщений и тем самым добавлять новые устройства в 

систему. 

3. Модуль ГИ занимается приемом информации от модуля обработки 

данных и отображением заданных параметров. 

Основной цикл работы приложения представлен на рис. 1. При под-

ключении к блоку управления (БУ) электродвигателя (ЭД) и батареи через 

RS485 CAN HAT структура системы будет выглядеть следующим образом 

(рис. 2). 
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Рис. 1. Блок-схема работы основного цикла приложения. 

 

 

Рис. 2. Схема подключения компонентов к CAN-шине. 

С ЭД получаем скорость, обороты, пробег, режим движения и ошибки. 

С батареи получаем заряд, состояние зарядки, температуру ячеек. Заряд бата-

реи позволяет рассчитать примерное расстояние, которое ЭТС сможет про-

ехать до полной разрядки. Температура батареи и ЭД сигнализирует о пере-

греве. Ошибки ЭД сигнализируют о неисправностях и их характере.  

На рис. 3 представлен скриншот приложения с отображаемыми дан-

ными. 
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Рис. 3. Скриншот приложения. 

В результате разработана структура системы мониторинга и обра-

ботки данных по стандарту ISO 11898 для ЭТС, на основе которой было 

создано приложение, позволяющее в режиме реального времени получать 

данные по CAN-интерфейсу, обрабатывать их и визуализировать. Это поз-

воляет пользователю контролировать состояние машины и вовремя заме-

чать неисправности, которые могут привести к аварии. 

Преимуществом системы является ее гибкость и расширяемость: 

можно настраивать под различные компоненты и добавлять новые устрой-

ства. Для этого достаточно добавить поля в класс с CAN сообщениями и 

создать новый элемент ГИ в приложении для отображения информации. 
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