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前    言

本部分按GB/T1.1-2009《标准化工作导则  第1部分：标准的结构和编写》的规定编写。
GB/T ××××× 《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》分为如下部分：

——第1部分：移动数据通讯通用标准

——第2部分：物理层

——第3部分：数据链层

——第4部分：网络层

——第5部分：网络管理

——第6部分：虚拟终端

——第7部分：机具信息应用层
——第8部分：动力传动系信息
——第9部分：拖拉机电子控制单元

——第10部分：任务控制器和管理信息系统数据交换

——第11部分：移动数据元字典

——第12部分：诊断维修

——第13部分：文件服务器
——将来会在第14部分中规定自动化功能。
本部分为GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》的第7部分。

本部分使用重新起草法修改采用ISO 11783-7：2002《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第7部分：机具信息应用层》。
本部分与ISO 11783-7：2002的技术性差异及其原因如下：

——关于规范性引用文件，本部分做了具有技术性差异的调整，以适应我国的技术条件，调整的情况集中反映在第2章“规范性引用文件”中，具体调整如下：

· 用修改采用国际标准的GB/T 4880代替了ISO 639；

· 用修改采用国际标准的GB/T ×××××.1代替了ISO 11783.1；

· 用修改采用国际标准的GB/T ×××××.3代替了ISO 11783.3；

· 用修改采用国际标准的GB/T ×××××.6代替了ISO 11783.6；

· 用修改采用国际标准的GB/T ×××××.9代替了ISO 11783.9；

· 用修改采用国际标准的GB/T ×××××.11代替了ISO 11783.11。
本部分做了下列编辑性修改： 

——“ISO 11783本部分”一词改为“本部分”； 
——删除了国际标准的前言。

本部分由中国机械工业联合会提出。

本部分由全国农业机械标准化技术委员会（SAC/TC201）归口。

本部分起草单位： 

本部分主要起草人：。

农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络

  第7部分：机具信息应用层
1  范围

GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》规定了农林拖拉机及悬挂、半悬挂、牵引或自走式机具进行控制与通信的串行数据网络，其目的是标准化传感器、驱动器、控制元件，信息存储和显示单元之间的数据传输方法和格式，这些器件安装在或悬挂在拖拉机上。
本部分描述了拖拉机与农具所需的信息。
2  引用标准
下列引用文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅所注日期的版本适用于本文件。凡是不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修订）适用于本文件。
GB/T 4880，语种名称代码
GB/T ×××××.1， 农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第1部分：移动数据传输通用标准 
GB/T ×××××.3，农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第3部分：数据链层
GB/T ×××××.6, 农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第6部分：虚拟终端
GB/T ×××××.9，农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第9部分：拖拉机电子控制单元
ISO 11783-10，农林拖拉机和机械  串行控制和通信数据网络  第10部分：任务控制器和管理信息系统数字交换
GB/T ×××××.11, 农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第11部分：移动数据元词典
IEC 61162-3，海事导航和无线电通信设备和系统—数字接口—第三部分：串行数据工具网络

3 一般要求和建议

3.1 概述

本部分内容指定的消息组设计为可支持农机具从拖拉机获取信息的基本需求，同时也能够支持农机具和拖拉机间相互协调的有限控制。消息组支持的信息如下所示：

— 时间，

— 地面速度，

— 距离，

— 导航，

— 动力参数，

— 三点悬挂，

— 一般过程数据，

· 照明功能参数。

消息是以固定的间隔有规则地重复。

消息参数定义在了附录A中；参数组附录B中进行了说明。

附录C中是拖拉机电控单元消息的示例。

3.2信号特征

GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》网络的设计目的是使电控单元（ECU）目前所提供的数据，可以传输到网络上的其它电控单元并被它们使用。

建议：一个信号的实际数据获得与数据传输之间的间隔时间不应该超过该数据定义的重复率的两倍。
3.3消息格式

3.3.1 概述

GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》的消息格式使用参数组编号作为一组参数的标号。参数组的每个参数可以为字符、其范围由3.3.3节中数值范围定义的比例数据、或者由1位或多位表示的功能状态。字符类型的参数先传输最左边的字符。
由两个或两个以上字节组成的数值参数，应该首先传送最低有效字节。当参数由于在数据段中位置的原因放置在一个以上的字节上时，参数最低有效位放在最低有效字节上、而其余最高有效位放在紧邻的高字节上并从从第一位开始放置。见图1.
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a)位数低于于1字节的数据参数跨越1个字节的情况
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B） 大于一字节的数据参数终止于一个字节
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c）大于一字节的数据参数起始于一个字节

图1 在大于1字节的位置放置数据参数

3.3.2数据类型

每一个参数均标识为命令数据或测量数据类型。

——命令

 命令数据指定为多状态参数理想状态、功能或ECU传输要求的一组设置点的数值型值。这个操作不需要有特定的确认信息。例如，命令要求一个电磁阀被激活，但不需要采取措施确保此电磁阀已经实现它的功能。
例1 动力输出接合，扩展辅助阀状态，启动顶灯的远光灯，移动后牵引机构。

—— 测量

测量数据反映了参数的当前值，由传输的ECU进行测量或观测，用于确定所定义参数的状态。

例2 对地速度，挂接位置，动力结合，农机具位置

3.3.3 参数范围

表1定义了用于确定传输信号有效的数值范围，表2定义了用于表示离散参数状态的数值范围，表3用于表示控制模式命令状态的数值范围。ECU可根据“错误指示”范围内的数值立即指出由于传感器、子系统或ECU中出现某种错误类型当前没有可用的有效参数数据。

如果一个ECU故障使某个参数有效数据不能传输，应当使用表1或表2给定的相应错误指示值代替参数数据。然而，如果测量或计算的数据是有效值，但它超出了已定义参数范围，就不应该使用错误指示，而应该用相应的最小或最大参数值进行传输。如果传感器不能确定检测或计算的数据的有效性，则它发送一个错误指示符。
3.3.4 参数组中添加参数

一些参数组包含尚未定义的字节，这些字节可以由将来定义的新参数代替。如果现有的参数组定义不允许包含新的参数，则需要定义一个新的参数组。
有关在参数组中添加新参数和请求新的参数组编号的定义与缩写的说明，请参考GB/T ×××××.1《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第1部分：移动数据传输通用标准》。

表1 传输的信号范围

	范围名称
	1字节
	2字节
	4字节
	ASCII码

	有效信号
	0-250

0016-FA16
	0-64255

000016-FAFF16
	0-4211081215

0000000016-FAFFFFFF16
	1-254

0116-FE16

	特定参数指示
	251

FB16
	64 256 - 64 511

FBxx16
	4 211 081 216 - 4 227 858 431

FBxxxxxx16
	无

	保留给将来指示使用的位范围
	251-253

FB16-FD16
	64256-65023

FB0016-FDFF16
	4211081216-4261412863

FB00000016-FDFFFFFF16
	无

	错误指示
	254

FE16
	65024-65279

FExx16
	4261412864-4278190079

FExxxxxx16
	0

0016

	不可用、无安装或不可被请求
	255

FF16
	65280-65535

FFxx16
	4278190080-4294967294

FFxxxxxx16
	255

FF16


表2离散参数的传输值（测量值）

	范围名称
	传输值

	禁止（关闭，非运行等）
	00

	启动（打开，正在运行等）
	01

	错误指示
	10

	不可用或无安装
	11


表3控制指令的传输值

	范围名称
	传输值

	用于停止功能的命令（关闭等）
	00

	用于启动功能的命令（打开等）
	01

	保留
	10

	无关/无动作（功能不变）
	11


3.4农机具配置偏移量

拖拉机/农机具的连接、与拖拉机农机具的参考点的偏移量，用于导航参数和农机具过程数据消息配置中。可参见ISO11783-10

附录A

(规范性附录)

参数定义

A.1 时间（UTC）
以下3个参数提供当前时间为世界标准时间（UTC）。若小时偏差参数（A.4）等于125（FA16），则时间参数为本地时间，而不是UTC。
   数据长度：     3字节

   分辨率：       字节1=0.25秒/位,0秒偏移量- SPN959
                  字节2=1分/位, 最小偏移量 0分  - SPN960    
                  字节3=1小时/位,0小时偏移量 - SPN961
   可调范围：     字节1=0到59.75秒                  

字节2=0分 到 59分                  

字节3=0小时 到23小时
类型：          测量

A.2 日期
  以下3个参数提供当前时间为世界标准时间（UTC）。若小时偏差参数（A.4）等于125（FA16），则时间参数为本地时间，而不是UTC。

 数据长度：     3字节

   分辨率：       字节1=1月/位,0月偏移量    SPN963
                  字节2=0.25天/位,0天偏移量 SPN962 
                  字节3=1y2)/位,+1985年偏移量 SPN964
   可调范围：     字节1=1月到12月                 

字节2=0.25天 到31.75天                 

字节3=+1985（年）到2235（年）
类型：          测量
注释：对于月（字节1）的0值是无效的。1表示一月，2表示二月，依次类推。对于天（字节2）的0值是无效的，字节2的值1，2，3，4用于表示月份的第一天；值5，6，7，8表示月份的第二天，依次类推。对于年（字节3）的0值表示1985年；1值表示1986年，依次类推。
A.3 本地分钟偏移量
    本地分钟偏移量为UTC与本地时间日期之间的相差的分钟数。将UTC日期时间与分钟偏移量相加确定本地时间日期。从东本初子午线到日界线本地偏移量为正，从本初子午线到日界线本地偏移量为负。仅在时间日期参数为UTC时，才使用本地分钟偏移量。
数据长度：     1字节
分辨率：       1分/位,0分钟偏移量

可调范围：     -59分钟到59分钟               

类型：         测量数据
SPN           1601

A.4本地小时偏移量

本地小时偏移量为UTC与本地时间日期之间的相差的小时数。将UTC日期时间与分钟偏移量相加确定本地时间日期。从东本初子午线到日界线本地偏移量为正，从本初子午线到日界线本地偏移量为负。

数据长度：     1字节
分辨率：       1小时/位, -125小时偏移量

可调范围：     -23小时到23小时               

类型：         测量数据
SPN           1602

时间日期参数为UTC，与本地小时偏移量一起确定本地时间。表A.1为对本地小时偏移的时间日期解释.
	本地小时偏移量值
	接收参数解释

	
	时间日期
	本地偏移

	-125—  -24

(0016-6516)
	时间标准未知
	未知

	-23—  23

(6616-9416)
	UTC时间日期
	本地时间偏移

	24—  123

(6616-9416)
	时间标准未知
	未知

	124

(F916)
	UTC时间日期
	不提供偏移量 

	125

(FA16)
	本地时间日期
	不提供偏移量

	126—  130

(FB16-FF16)
	时间标准未知
	未知


A.5基于地面的行驶速度 
通过传感器（如雷达）测量得到的机械实际速度数据。
数据长度：     2字节

分辨率：       0.001米/秒/位,0米/秒 偏移量；高字节分辨率=0.256 米/秒/位
数据范围：     0米/秒到64255米/秒               

类型：         测量数据
SPN    1859

A.6地面行驶距离 
通过传感器（如雷达）测量得到的机具实际行驶距离。

当行驶距离超过4 211 081, 215米时，该值复位为0并随着额外距离而递增。
数据长度：     4字节

分辨率：       0.001米/位
数据范围：     0米到4 211 081,215米              

类型：         测量数据
SPN:           1860
A.7基于地面的行驶方向 
测量数据信号，可以指示行驶方向是前进或倒车。
当速度为0时，显示最后行驶的方向，直到检测出不同的方向。
注： 前进或倒退指拖拉机或农具底盘的正常方向。当驾驶员视角发生变化时（即驾驶员控制台反向时），方向不变。

例如，驾驶员控制台反向。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	倒车

	01
	前进

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1861
A.8车轮速度 
通过测量车轮或后传动轴转速来计算出的机具速度值。
数据长度：     2字节

分辨率：        0.001米/秒/位,0米/秒 偏移量

               高字节分辨率=0.256 米/秒/位
数据范围：     0米/秒到64255米/秒             

类型：         测量数据
SPN: 1862
A.9基于车轮的距离 
通过测量车轮或后传动轴转速来计算出的机具行驶的距离。
当距离超过4 211 081, 215米时，该值复位为0并随着额外距离而递增。
数据长度：     4字节

分辨率：       0.001米/位
数据范围：     0米到4 211 081, 215米              

类型：         测量数据
SPN: 1863

A.10车轮方向 
测量数据信号指示行驶时是前进或倒退。

当速度为0时，显示最后行驶方向，直到检测或选取和连接到不同的方向。

注： 前进或倒退指拖拉机或农具底盘的正常方向。当驾驶员视角发生变化时（即驾驶员控制台反向时），方向不变。

驾驶员控制台反向
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	倒退

	01
	前进

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1864
A.11 钥匙开关状态

表明拖拉机或动力单元的钥匙开关状态
这里不指示如启动发动机时所导致的无法预测的电源中断。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	钥匙开关关

	01
	钥匙开关开

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1865
A.12拖拉机电源最大持续时间

在当前负荷下给拖拉机或机组保持供电的最大持续时间。
此参数可能是估计值而非测量值。

数据长度：     1字节
分辨率：       1分/位,0偏移量

数据范围：     0到250              

类型：         测量数据
SPN: 1866
A.13 保持ECU供电
请求拖拉机ECU在下2秒保持 ECU_PWR。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	对ECU_PWR无进一步的要求

	01
	要求ECU_PWR至少2秒

	10
	保留

	11
	无关


类型：      命令数据

SPN: 1867
A.14 保持执行器供电 
请求拖拉机ECU在下2秒保持 PWR。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	对PWR无进一步的要求

	01
	要求PWR保持至少2秒

	10
	保留

	11
	无关


类型：      命令数据
SPN: 1868
A.15 农机具运输状态
显示连接到拖拉机或动力单元的在农机具的运输状态。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	农机具不能运输

	01
	农机具可以运输

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1869
A.16 农机具的停放状态

显示与拖拉机或动力单元断开连接的农机具的状态。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	农机具可能连接


	01
	农机具可能断开

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1870
A.17 农机具的工作状态

显示农机具连接到拖拉机或动力单元上并准备开始工作。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	农机具没准备好到田间作业

	01
	农机具已准备好到田间作业

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1871
A.18导航位置参数

GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》网络将使用在IEC61162-3（由20001)指定）中指定的导航参数。多数据帧请求消息使用用NMEA快速报文协议，而不是ISO11783-3中指定的传输协议。
注：导航接收天线安装在拖拉机/农机具上的导航接收点上。

A.19 悬挂装置参数

A.19.1 前悬挂装置位置

前置三点悬挂装置的测量位置，它表示为全程的百分比：0%表示完全放下的位置；100%表示最大上升的位置。
数据长度：     1字节
分辨率：       0.4%/位，0%偏移量

数据范围：     0%到+100%              

类型：         测量数据
   SPN:           1872
A.19.2 后悬挂位置

后置三点悬挂装置的测量位置，它表示为全运输状态下的百分比：0%表示低于完全放下的位置；100%表示最大提升的位置。

数据长度：     1字节
分辨率：       0.4%/位，0%偏移量

数据范围：     0%到+100%              

类型：         测量数据
A.19.3 前悬装置挂位置---命令

允许对前三点悬挂装置的位置进行设置的命令，它表示为全程的百分比：0%表示完全放下的位置；100%表示最大上升的位置。

数据长度：     1字节
分辨率：       0.4%/位，0%偏移量

数据范围：     0%到+100%              

类型：         命令数据
SPN: 1874
A.19.4 后悬挂装置位置--命令
允许对后三点悬挂装置的位置进行设置的命令，它表示为全程的百分比：0%表示完全放下的位置；100%表示最大提升的位置。

数据长度：     1字节
分辨率：       0.4%/位，0%偏移量

数据范围：     0%到+100%              

类型：         命令数据
SPN: 1875
A.19.5 前悬挂装置工作状态指示

测量信号指示前悬挂装置低于（工作状态）或高于（非工作状态）可调节的开关阈值。确定开关阈值的方法没有标准化，由生产商决定。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	悬挂位置为非工作状态

	01
	悬挂位置为工作状态

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
   SPN:   1876
A.19.6 后悬挂装置工作状态指示

测量信号指示前悬挂装置低于（工作状态）或高于（非工作状态）可调节的开关阈值。确定开关阈值的方法没有标准化，由生产商决定。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	悬挂位置为非工作状态

	01
	悬挂位置为工作状态

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1877
A.19.7 前牵引力

农机具对前悬挂装置施加的水平方向力。
正值表示施加给拖拉机力的方向与前进方向相反。

数据长度：     2字节

分辨率：        10牛顿/位，-320000牛顿偏移量

数据范围：     -320000牛顿到322550牛顿             

类型：         测量数据
SPN: 1878
A.19.8后牵引力
农机具对后悬挂装置所施加的水平方向力。

正值表示给拖拉机施加力的方向与前进方向相反。

数据长度：     2字节

分辨率：       10牛顿/位，-320000牛顿偏移量

数据范围：     -320000牛顿到322550牛顿             

类型：         测量数据
    SPN: 1879
A.19.9前悬挂装置下拉杆额定力

测量提供了前三点悬挂装置下拉杆牵引力的标识。

额定下拉杆力可认为与牵引力接近线性关系，并与单独牵引位置的牵引力成正比。此测量值是通过悬挂装置下拉杆上典型的传感器获得，并在牵引力典型控制中作为原始数据。正值表示给拖拉机施加的力的方向与前进方向相反。
数据长度：     1字节
分辨率：       0.8%/位，-100%偏移量

数据范围：     -100%到100%             

类型：         测量数据
   SPN: 1880
A.19.10后悬挂装置下拉杆额定力
测量提供了后三点悬挂装置下拉杆的牵引力的标识。

额定下拉杆力可认为与牵引力接近线性关系，并与单独牵引位置的牵引力成正比。此测量值是通过悬挂装置下拉杆上典型的传感器获得，并在牵引力典型控制中作为原始数据。正值表示给拖拉机施加的力的方向与前进方向相反。

数据长度：     1字节
分辨率：       0.8%/位，-100%偏移量

数据范围：     -100%到100%             

类型：         测量数据
SPN: 1881
A.19.11 前悬挂位置受限状态
此参数用于报告拖拉机ECU当前极限状态，极限状态与持续的前悬挂位置命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	没有限制

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的故障

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。
不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5150

A．19.12前悬挂位置受限状态
此参数用于报告拖拉机ECU当前受限状态，受限状态与持续执行的前悬挂位置命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5151

A.20 PTO参数

A.20.1 前置动力输出轴转速
所测的前置动力输出(PTO)轴转速。

对于拖拉机来讲监测PTO转速要优于离合器监测，只有当PTO接合时PTO转速才有效，不接合时无效。

数据长度：     2字节

分辨率：       0.1251/分/位，0.1/分偏移量

数据范围：     0.1/分到+8031875 1/分           

类型：         测量数据
SPN: 1882
A.20.2 后置动力输出轴转速
测量的后置动力输出(PTO)轴的转速。
对于拖拉机来讲监测PTO转速要优于离合器监测，只有当PTO接合时PTO转速才有效，不接合时无效。

数据长度：     2字节

分辨率：       0.1251/分/位，0.1/分偏移量

数据范围：     0.1/分到+8031875 1/分           

类型：         测量数据
SPN: 1882
A.20.3 前置动力输出轴转速设定点
前置动力输出（PTO）轴转速设定点的测量值。
数据长度：     2字节

分辨率：       0.1251/分/位，0.1/分偏移量

数据范围：     0.1/分到+8031875 1/分           

类型：         测量数据
SPN: 1884
A.20.4 后置动力输出轴转速设定点
后置动力输出（PTO）轴转速设定点 的测量值。
数据长度：     2字节

分辨率：       0.1251/分/位，0.1/分偏移量

数据范围：     0.1/分到+8031875 1/分           

类型：         测量数据
SPN: 1885
A.20.5 前置动力输出轴转速设定点命令

用来设定前置动力输出（PTO）轴转速的命令。
数据长度：     2字节

分辨率：       0.1251/分/位，0.1/分偏移量

数据范围：     0.1/分到+8031875 1/分           

类型：         命令数据
SPN: 1886
A.20.6 后置动力输出轴转速设定点命令

用来设定后置动力输出（PTO）轴转速的命令。

数据长度：     2字节

分辨率：       0.1251/分/位，0.1/分偏移量

数据范围：     0.1/分到+8031875 1/分           

类型：         命令数据
SPN: 1887
A.20.7 前置动力输出接合

测量数据信号显示前置动力输出（PTO）处于接合还是非接合。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	动力输出非接合

	01
	动力输出接合

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1888
A.20.8后置动力输出接合
测量数据信号显示后置动力输出（PTO）处于接合还是非接合。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	动力输出非接合

	01
	动力输出接合

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 2408
A.20.9 前置动力输出模式
测量信号显示前置动力输出（PTO）模式是540 rpm或1000r/min。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	动力输出模式是540rpm

	01
	动力输出模式是1000r/min

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1889
A.20.10 后置动力输出模式

测量信号表示后置动力输出（PTO）模式是540rpm或1000r/min。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	动力输出模式是540rpm

	01
	动力输出模式是1000r/min

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1890
A.20.11 前置动力输出经济模式

测量数据信号表示前置动力输出（PTO）经济模式是处于接合或非接合状态。

经济模式动力输出处于540 r/min，或在发动机低转速下其输出处于1000r/min。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	动力输出经济模式非接合的

	01
	动力输出经济模式是接合的

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1891
A.20.12 后置动力输出经济模式

测量数据信号表示后置动力输出（PTO）经济模式是处于接合或非接合状态。

经济模式动力输出处于540 r/min，或在发动机低转速下其输出处于1000r/min。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	动力输出经济模式非接合的

	01
	动力输出经济模式是接合的

	10
	错误标识

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 1892
A.20.13 前置动力输出接合命令

命令前置动力输出(PTO)接合或不接合。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	不接合动力输出

	01
	接合动力

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
SPN: 1893
A.20.14 后置动力输出接合命令

接合或不接合后端动力输出(PTO)的命令。
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	不接合动力

	01
	接合动力

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
SPN: 1894
A.20.15 前置动力输出模式命令

选择前置动力输出(PTO)模式的命令。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	选取540r/min模式

	01
	选取1000r/min模式

	10
	保留

	11
	无关


类型：      命令数据

SPN: 1895
A.20.16 后置动力输出模式命令

对于选取后置动力输出（PTO）模式的命令。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	选取540rpm模式

	01
	选取1000rpm模式

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
SPN: 1896
A.20.17 前置动力输出经济模式命令

接合和不接合前置动力输出（PTO）经济模式的命令。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	不接合动力输出经济模式

	01
	接合动力输出经济模式

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
SPN: 1897
A.20.18 后置动力输出经济模式命令

接合和不接合后置动力输出（PTO）经济模式的命令。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	不接合动力输出经济模式

	01
	接合动力输出经济模式

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
SPN: 1898
A．20.19 前置动力输出请求状态

用于报告拖拉机ECU状态的参数，该状态与瞬时的/暂时的/一次的前置PTO接合的请求有关。
数据长度：２位

	值
	含义

	００
	接受外部请求。　后续无驾驶员介入

	０１
	控制否决（因为驾驶员或拖拉机系统否决，大多数最近的外部请求被忽略）

	１０
	错误

	１１
	不可用（不支持的参数）


类型：     测量

SPN: ５１５２

A．20.２０ 前置动力输出模式请求状态

用于报告拖拉机ECU状态的参数，该状态与瞬时的/暂时的/一次的前置PTO模式请求有关。

数据长度：２位

	值
	含义

	００
	接受外部请求。　后续无驾驶员介入

	０１
	控制否决（因为驾驶员或拖拉机系统否决，大多数最近的外部请求被忽略）

	１０
	错误

	１１
	不可用（不支持的参数）


类型：     测量

SPN: ５１５３

A．20.２１ 前置动力输出经济模式请求状态

用于报告拖拉机ECU状态的参数，该状态与瞬时的/暂时的/一次的前置PTO模式请求有关。

数据长度：２位

	值
	含义

	００
	接受外部请求。　后续无驾驶员介入

	０１
	控制否决（因为驾驶员或拖拉机系统否决，大多数最近的外部请求被忽略）

	１０
	错误

	１１
	不可用（不支持的参数）


类型：     测量

SPN: ５１５４

A.２０.２２ 前置ＰＴＯ轴转速受限状态

此参数用于报告拖拉机ECU当前极限状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            515５
A．20.19 后置动力输出请求状态

用于报告拖拉机ECU状态的参数，该状态与瞬时的/暂时的/一次的后置PTO接合的请求有关。

数据长度：２位

	值
	含义

	００
	接受外部请求。　后续无驾驶员介入

	０１
	控制否决（因为驾驶员或拖拉机系统否决，大多数最近的外部请求被忽略）

	１０
	错误

	１１
	不可用（不支持的参数）


类型：     测量

SPN: ５１５６

A．20.19 后置动力输出请求状态

用于报告拖拉机ECU状态的参数，该状态与瞬时的/暂时的/一次的后置PTO接合的请求有关。

数据长度：２位

	值
	含义

	００
	接受外部请求。　后续无驾驶员介入

	０１
	控制否决（因为驾驶员或拖拉机系统否决，大多数最近的外部请求被忽略）

	１０
	错误

	１１
	不可用（不支持的参数）


类型：     测量

SPN: ５１５７

A．20.２５ 后置动力输出经济模式请求状态

用于报告拖拉机ECU状态的参数，该状态与瞬时的/暂时的/一次的后置PTO经济模式请求有关。

数据长度：２位

	值
	含义

	００
	接受外部请求。　后续无驾驶员介入

	０１
	控制否决（因为驾驶员或拖拉机系统否决，大多数最近的外部请求被忽略）

	１０
	错误

	１１
	不可用（不支持的参数）


类型：     测量

SPN: ５１５８

A.２０.２６ 后置ＰＴＯ轴转速受限状态

此参数用于报告拖拉机ECU当前极限状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义


	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的故障

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复的故障。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            515９
A.21 辅助阀参数

A.21.1辅助阀数

通过NAME标识的设备中辅助液压阀的数字化标识符。
辅助阀编号以0开始按顺序依次增加到设备中辅助水压阀的最大值。拖拉机中的辅助阀的标签与这些辅助阀的编号一致。在辅助阀消息被广播的互连系统中，传输的阀编号将与农机具或挂接在拖拉机上设备的辅助阀的标签编号一致。辅助阀的编号并不涉及到辅助阀的位置和安装。在系统中使用“超动力”技术，阀编号0将用于标识有超动力的阀门。
A.21.2 编号0的辅助阀扩展口流量测量

通过拖拉机上编号为0的辅助阀的扩展口进行流量测量，用最大流量的百分数来表达。
0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。

数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         测量数据
SPN:            1899

A.21.3编号为0的辅助阀回流口流量测量
对拖拉机上编号为0的辅助阀的回流口流量测量，用最大流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。

数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位, -125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         测量数据 
 SPN:            1900

A.21.4 编号为0的辅助阀扩展口估计流量
流量控制器记录的通过拖拉机上编号为0辅助阀扩展口的流量值，流量值可以基于阀位置命令。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回拖拉机的最大流量。当在反馈控制系统使用此参数时应当注意，因为此参数是估计值而非测量值。

数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         估计数据  
    SPN:            1901

A.21.5编号为0的辅助阀回流口估计流量
流量控制器记录的通过拖拉机上编号为0辅助阀回流口的流量值，流量值可以基于阀位置命令。
0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回拖拉机的最大流量。当在反馈控制系统使用此参数时应当注意，因为此参数是估计值而非测量值。
数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位,-125%偏移量
数据范围：     -125%到125%         

类型：         估计数据  

    SPN:            1902

A.21.6编号为0的辅助阀的状态

编号为0的辅助阀的测量状态。
阻断状态是指阀关闭，此时表明阀内没有流量流进或流出，流体处于压力状态。浮动状态意味没有控制流量流入或流出阀内，阀的端口直接与液压罐相连。这意味当启动时液压油可以从阀内进入或流出。流出状态意味着流量在阀的出口被控制并流回到回流端口。回流状态意味着流量在阀的回流口被控制并且流回到出口。
数据长度：  4 位
	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1110
	错误指示

	1111
	不可用


类型：            测量数据 
  SPN:            1903
A.21.7编号为0的辅助阀扩展口压力

在拖拉机上编号为0的辅助阀出口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：       5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据
SPN:            1904
A.21.8编号为0的辅助阀回流口压力

在拖拉机上编号为0的辅助阀回流口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：           5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据
SPN:            1905
A.21.9编号为0的辅助阀返回口压力

在拖拉机上编号为0的辅助阀返回口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：       5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据
SPN:            1906
A.21.10编号为0的辅助阀阀口流量
拖拉机上编号为0的辅助阀出口或回流口的流量控制设置命令，用流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此阀口回流到拖拉机的最大流量。

数据长度：     1字节
分辨率：      0.4%/位,0%偏移量

数据范围：     0%到100%         

类型：         命令数据
SPN:            1907
A.21.11编号为0的辅助阀状态

编号为0的辅助阀阀状态的设置命令

能提供浮动状态时，由农机具驱动的液压油可以流进或流出拖拉机。

数据长度：  4 位
	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1111
	无关


类型：           命令数据
SPN:            1908
A.21.12编号为0的辅助阀故障安全模式 -命令 
编号为0的辅助阀的故障安全模式 的设置命令

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	阻断

	01
	浮动

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
SPN:            1909
A.21.13编号为0的辅助阀故障安全模式 -测量数据
编号为0的辅助阀的故障安全模式 的测量状态

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	阻断

	01
	浮动

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN:            1910
A.21.14编号为0的辅助阀测量流量受限状态
此参数用于报告拖拉机ECU当前测量流量受限状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5160
A.21.15编号为0的辅助阀估计流量受限状态

此参数用于报告拖拉机ECU当前估计流量受控状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5161
A.21.16 编号为1到14的辅助阀参数
GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》的内容仅规定了编号为0和编号为15的辅助阀的参数。但阀1到14的数据结构是被标识的，除了阀编号数据也是被标识的。但阀1到14的数据结构是相同的，除了阀编号，阀1到14的数据也相同。
A.21.17 编号15的辅助阀扩展口测量流量
通过拖拉机上编号为15的辅助阀的扩展口进行流量测量，用总流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。

数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         测量数据

SPN:            2335

A.21.18 编号为15的辅助阀回流口测量流量
对拖拉机上编号为15的辅助阀的回流口流量测量，用总流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。

数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         测量数据

SPN:            2336

A.21.19 编号为15的辅助阀扩展口估计流量

通过基于阀位置命令的拖拉机上编号为15辅助阀的扩展口，阀流量值被流量控制器记录。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。当在反馈控制系统中使用此参数时要注意，因为此参数是估计值而非测量数据。

数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         估计数据

SPN:            2337

A.21.20 编号为15的辅助阀回流口估计流量

对拖拉机上编号为15的辅助阀的回流口流量的估计值，用流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。

当在反馈控制系统中使用此参数时要注意，因为此参数是被估计的而非测量数据。

数据长度：     1字节
分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         估计值
SPN:            2338

A.21.21 编号为15的辅助阀的状态

编号为15的辅助阀的状态测量。

阻断的状态是指阀关闭，此时表明阀内没有流量流进或流出，流体处于压力状态。浮动状态意味没有控制流量流入或流出阀内，阀的端口直接与流体压力罐相连。这意味当启动时液压油可以从阀内进入或流出。提供状态意味着流量在阀的出口被控制并流回到回流端口。回流状态意味着流量在阀的回流口被控制并且流回到出口。

数据长度：  4 位

	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1110
	错误指示

	1111
	不可用


类型：            测量数据

SPN:            2339

A.21.22 编号为15的辅助阀出口压力

在拖拉机上编号为15的辅助阀出口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：       5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            2340

A.21.23 编号为15的辅助阀回流口压力

在拖拉机上编号为15的辅助阀回流口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：           5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            2341

A.21.24 编号为15的辅助阀返回口压力

在拖拉机上编号为15的辅助阀返回口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：       5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            2342

A.21.25 编号为15的辅助阀阀口流量—命令
拖拉机上编号为15的辅助阀出口或回流口的流量控制设置命令，用流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，从对面阀口流回拖拉机。

数据长度：     1字节
分辨率：      0.4%/位,0%偏移量

数据范围：     0%到100%         

类型：         命令数据

SPN:            2343

A.21.26 编号为15的辅助阀状态—命令
编号为15的辅助阀阀状态的设置命令

能提供浮动状态时，由农机具驱动的液压油可以流进或流出拖拉机。

数据长度：  4 位

	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1111
	无关


类型：           命令数据
SPN:            2344

A.21.27 编号为15的辅助阀故障安全模式-命令 
编号为15的辅助阀的故障安全模式的设置命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	阻断

	01
	浮动

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
SPN:            2345

A.21.28 编号为15的辅助阀故障安全模式-测量数据
编号为15的辅助阀的故障安全模式的测量状态

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	阻断

	01
	浮动

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN:            2346

A.21.29 编号为15的辅助阀测量流量受限状态

此参数用于报告拖拉机ECU当前测量流量受限状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5190

A.21.30编号为0的辅助阀估计流量受限状态

此参数用于报告拖拉机ECU当前估计流量受限状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5191
A.21.31 通用阀扩展口测量流量
通过通用阀扩展口的测量流量，表示为最大流量的百分数。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到阀的最大流量。
数据长度：     1字节

分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         估计数据

SPN:            2337

A.21.32 通用阀回流口测量流量

对拖拉机上编号为15的辅助阀的回流口流量的估计值，用流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。

当在反馈控制系统中使用此参数时要注意，因为此参数是被估计的而非测量数据。

数据长度：     1字节

分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         估计值

SPN:            2938

A.21.33 通用阀扩展口估计流量
通过通用阀扩展口由流量控制器报告的流量值，可以基于已命令的阀位置。
0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。当在反馈控制系统中使用此参数时要注意，因为此参数是估计值而非测量数据。

数据长度：     1字节

分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         测量数据

SPN:            2939
A.21.34 通用阀回流口估计流量
通过通用阀回流口由流量控制器报告的流量值，可以基于已命令的阀位置。
0%表示无流量，100%表示最大流量，-100%表示通过此端口返回到拖拉机的最大流量。当在反馈控制系统中使用此参数时要注意，因为此参数是估计值而非测量数据。

数据长度：     1字节

分辨率：       1%/位,-125%偏移量

数据范围：     -125%到125%         

类型：         测量数据

SPN:            2940
A.21.35 通用阀的状态

通用阀的状态测量。

阻断的状态是指阀关闭，此时表明阀内没有流量流进或流出，流体处于压力状态。浮动状态意味没有控制流量流入或流出阀内，阀的端口直接与流体压力罐相连。这意味当启动时液压油可以从阀内进入或流出。提供状态意味着流量在阀的出口被控制并流回到回流端口。回流状态意味着流量在阀的回流口被控制并且流回到出口。

数据长度：  4 位

	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1110
	错误指示

	1111
	不可用


类型：            测量数据

SPN:            2932

A.21.36 通用阀出口压力

在拖拉机上通用阀出口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：       5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            2941

A.21.37 通用阀回流口压力

在拖拉机上通用阀回流口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：           5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            2942

A.21.38 通用阀返回口压力

在拖拉机上通用阀返回口额定压力测量数据。

数据长度：     2字节

分辨率：       5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            2942

A.21.39 通用阀阀口流量—命令
拖拉机上通用阀出口或回流口的流量控制设置命令，用流量的百分数来表达。

0%表示无流量，100%表示最大流量，从对面阀口流回拖拉机。

数据长度：     1字节

分辨率：      0.4%/位,0%偏移量

数据范围：     0%到100%         

类型：         命令数据

SPN:            2944
A.21.40 通用阀状态—命令
通用阀阀状态的设置命令

能提供浮动状态时，由农机具驱动的液压油可以流进或流出拖拉机。

数据长度：  4 位

	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1111
	无关


类型：           命令数据

SPN:            2933
A.21.41 通用阀故障安全模式-命令 
通用阀的故障安全模式的设置命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	阻断

	01
	浮动

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据

SPN:            2935

A.21.42 通用阀故障安全模式 
通用阀的故障安全模式的测量状态
数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	阻断

	01
	浮动

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据

SPN:            2934
A.21.43通用阀负载压力
通用阀工作口A、B当前测量的最大压力。

数据长度：     2字节

分辨率：       5kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            4086

A.21.44通用阀负载压力

通用阀先导口测量压力。

数据长度：     1字节

分辨率：       16kPa/位,0偏移量

数据范围：     0 kPa到4000 kPa         

类型：         测量数据

SPN:            4087

A.21.45通用阀组件负载压力
通用阀组件当前集合压力当前最大测量压力，其中，阀组件包含两个或两个以上阀门。
数据长度：     2字节
分辨率：       5kPa/位,0偏移量
数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据
SPN:            4088

A.21.46 通用阀组件供给压力
    阀组件液压供给口的测量压力。
数据长度：     2字节
分辨率：       5kPa/位,0偏移量
数据范围：     0 kPa到321275 kPa         

类型：         测量数据
SPN:            4089
A.21.47 通用阀测量受限状态
此参数用于报告拖拉机ECU当前测量流量受限状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5192
A.21.48 通用阀估计受限状态
此参数用于报告拖拉机ECU当前估计流量受限状态，极限状态与持续的ＰＴＯ轴转速命令有关。
数据长度：3字节
	值
	含义

	000
	不受限

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的错误

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。
不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。
类型：         测量数据
SPN:            5193

A.22 照明参数
A.22.1前照灯远光 
打开或关闭拖拉机远光灯的命令

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.2前照灯远光数据

提供拖拉机远光灯测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据
A.22.3前照灯近光
打开或关闭拖拉机近光灯的命令
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.4前照灯近光数据

提供拖拉机前照灯近光测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据
A.22.5前照灯闪烁
用来打开或关闭拖拉机的前照灯闪烁的命令（仅近光灯可提供前照灯闪烁）。闪烁位置灯用于载重和雪地耕作时，因为此时前照灯可能受到阻碍。

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.6 前照灯闪烁数据

提供前端灯闪烁测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用



类型：      测量数据
A.22.7 拖拉机前低位工作灯——命令 
打开或关闭拖拉机前低位工作灯的命令
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.8 拖拉机前低位工作灯——测量数据
提供拖拉机前低位工作灯测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据
A.22.9 拖拉机前高位工作灯——命令 
打开或关闭拖拉机前高位工作灯的命令

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.10 拖拉机前高位工作灯——测量数据
提供拖拉机前高位工作灯测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据
A.22.11拖拉机前下侧工作灯——命令

打开或关闭拖拉机前下侧工作灯的命令

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.12 拖拉机前下侧工作灯——测量数据
提供拖拉机前下侧工作灯测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据
A.22.13 拖拉机后低位工作灯——命令 
打开或关闭拖拉机后低位工作灯的命令

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	打开

	01
	关闭

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.14 拖拉机后低位工作灯 ——测量数据
提供拖拉机后低位工作灯测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据 

A.22.15 拖拉机后高位工作灯——命令

打开或关闭拖拉机后高位工作灯的命令

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.16 拖拉机后高位工作灯——测量数据
提供拖拉机后高位工作灯测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据
A.22.17 拖拉机侧低位工作灯——命令

打开或关闭拖拉机侧低位工作灯的命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	打开

	01
	关闭

	10
	保留

	11
	无关


类型：      命令数据

A.22.18 拖拉机侧低位工作灯——测量数据

提供拖拉机侧低位工作灯测量数据的参数

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据 

A.22.19 拖拉机侧高位工作灯——命令

打开或关闭拖拉机侧高位工作灯的命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据

A.22.20 拖拉机侧高位工作灯——测量数据

提供拖拉机侧高位工作灯测量数据的参数

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据

A.22.21左转向信号灯——命令

打开或关闭拖拉机及其所有挂接农机具的左转向信号灯的命令
数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据
A.22.22左转向信号灯——测量数据
提供拖拉机及其挂接农机具左转向信号灯测量数据的参数

数据长度：  2 位
	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据
A.22.23 右转向信号灯——命令

打开或关闭拖拉机及其所有挂接农机具的右转向信号灯的命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据

A.22.24 右转向信号灯——测量数据

提供拖拉机及其挂接农机具右转向信号灯测量数据的参数

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据

A.22.25左停车灯——命令

打开或关闭拖拉机及其农机具的左停车灯的命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据

A.22.26 左停车灯——测量数据

提供拖拉机及其挂接农机具左停车号灯测量数据的参数

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据

A.22.27 右停车灯——命令

打开或关闭拖拉机及其农机具的右停车灯的命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据

A.22.28 右停车灯——测量数据
提供拖拉机及其挂接农机具右停车灯测量数据的参数

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据

A.22.29 中心停车灯——命令

打开或关闭拖拉机及其农机具的中心停车灯的命令

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：     命令数据

A.22.30 中心停车灯——测量数据

提供拖拉机及其挂接农机具中心停车灯测量数据的参数

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：      测量数据

A.22.31拖拉机标志灯——命令

打开或关闭拖拉机前位灯、红色后位尾灯、侧边黄色信号灯、牌照灯及设备和倒车灯的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.32拖拉机标志灯——测量数据
提供拖拉机前位灯、红色后位尾灯、侧边黄色信号灯、牌照灯及设备和倒车灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.33 农机具标志灯——命令

打开或关闭农机具上前位灯、红色后位尾灯、侧边黄色信号灯、牌照灯及设备和倒车灯的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据

A.22.34 农机具标志灯——测量
提供挂接的农机具的前位灯、红色后位尾灯、侧边黄色信号灯、牌照灯及设备和倒车灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：       测量数据

A.22.35 拖拉机示廓灯——命令

打开或关闭拖拉机的安装高度示廓灯和中心标识灯的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.36拖拉机示廓灯——测量数据 
提供拖拉机安装高度示廓灯和中心标识灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.37 农机具示廓灯——命令

打开或关闭农机具高位轮廓灯的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据

A.22.38农机具示廓灯——测量数据
提供挂接农机具高位轮廓灯的测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：       测量数据

A.22.39 转向信号灯——命令

打开或关闭拖拉机、附属设备（或两者）的低速行驶转向指示灯的命令。

车辆转向（缓慢移动）指示灯的打开意味着控制器应该适当操作灯光以保证车辆缓慢移动转向时的照明功能。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.40转向信号灯——测量数据
提供拖拉机或附属设备转向信号灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障检测

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.41 拖拉机前雾灯——命令

打开或关闭拖拉机前雾灯的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.42 拖拉机前雾灯——测量数据
提供拖拉机前雾灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.43 拖拉机后雾灯——命令

打开或关闭拖拉机后雾灯的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据

A.22.44 拖拉机后雾灯——测量数据
提供拖拉机后雾灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据

A.22.45 农机具后工作灯——命令

打开或关闭农机具后工作灯的命令。

注释： 这与货车倒车灯的应用相同。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.46 农机具后工作灯——测量数据
提供从农机具后工作灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.47农机具原始制造商配灯1——命令

打开或关闭农机具原始制造商配灯1的命令。这一指示灯是为了满足设备的特别要求而提供的，如液罐车液位检查或注满指示。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.48农机具原始制造商配灯1——测量数据
提供农机具原始制造商配灯1测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.49 农机具原始制造商配灯2——命令

打开或关闭农机具原始制造商配灯2的命令。这一指示灯是为了满足设备的特别要求而提供的，如液罐车液位检查或注满指示。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据

A.22.50农机具原始制造商配灯2——测量数据
提供农机具原始制造商配灯2测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.51倒车灯和报警喇叭——命令

打开或关闭倒车灯或者根据需要打开或关闭与之关联的报警的命令。
打开或关闭倒车灯命令，根据需要打开或关闭与之关联的报警的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.52倒车灯和报警喇叭——命令

提供倒车灯或与之关联的报警喇叭或它们二者测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.53 农机具左前工作灯——命令

打开或关闭照向农机具左后侧的农机具左前工作灯的命令。

数据长度      2位

	值
	含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.54农机具左前工作灯——测量数据
提供照向农机具左后侧的农机具左前工作灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.55 农机具右前工作灯——命令

打开或关闭照向农机具右后侧的农机具右前工作灯的命令。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据

A.22.56农机具右前工作灯——测量数据
提供照向农机具右后侧的农机具右前工作灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.57 农机具左侧灯——命令

打开或关闭安装在农机具用以指示超出农机具左后侧的工作灯的命令。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.58农机具左向灯——测量

提供安装在农机具用以指示超出农机具左后侧的工作灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.59 农机具右侧灯——命令

打开或关闭安装在农机具上的用以指示超出农机具右后侧的工作灯的命令。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据

A.22.60农机具右向灯——测量数据
提供安装在农机具上用以指示超出农机具右后侧的工作灯测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.61 日间作业灯

打开或关闭拖拉机或动力车辆日间工作灯。

注释：通常只用于公路上运行的车辆。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.62 运行指示灯数据

提供拖拉机或动力车辆运行测量数据的参数。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	故障诊断

	11
	不可用


类型：       测量数据
A.22.63 照明数据请求消息
所有照明控制器的照明数据请求消息命令，提供照明灯状态的控制命令。

数据长度      2位

	值
	  含义

	00
	关闭

	01
	打开

	10
	保留

	11
	无关


类型：       命令数据
A.22.64  背景照明度

设置仪器和控制照明度的命令

数值长度：      1个字节

分辨率：        0.4%/位,0偏移量
数值范围：     0%-100%

类型：         命令数据
A.23  特定语言参数

A.23.1  语言代码
给所有ECU发送操作者要求的语言信息的命令。
GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》网络根据ISO 639标准使用两个字符串的国家代码

例如      荷兰：nl； 法国：fr； 英国:en；德国:de 。
数值长度：       2字节

分辨率：         7位 1个ISO 拉丁字母
类型：          命令数据
A.23.2 小数符号 
向所有ECU发送的显示十进制符号的小数点或逗号的命令。
数值长度        2位

	值
	 含义

	00
	使用逗号

	01
	使用小数点

	10
	保留

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.3  日期

向所有ECU发送的日期显示顺序的命令

数值长度        8位

	值
	含义

	0
	ddmmyyyy(日月年 )

	1
	ddyyyymm(日年月)

	2
	mmyyyydd(月年日)


	3
	mmddyyyy(月日年)

	4
	yyyymmdd(年月日)

	5
	yyyyddmm(年日月)


类型：       命令数据
A.23.4  时间

向所有ECU发送指定时间显示格式的命令。
数值长度        2位

	值
	  含义

	00
	24小时

	01
	12小时（am/pm）

	10
	保留

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5  测量参数单位

A.23.5.1 概述
向所有ECU发送的信息显示所使用的特定测量单位的命令。

A.23.5.2 距离单位

指定距离单位的命令。

数值长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制（千米，米等）

	01
	英制（英里，英尺等）

	10
	保留

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5.3 面积单位

指定面积单位的命令。

数值长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制（公顷，平方米等）

	01
	英制（英亩，平方英尺等）

	10
	保留

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5.4 体积单位

指定体积单位的命令。

数值长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制（公升）

	01
	英制（加仑）

	10
	美制（加仑）

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5.5 质量单位

指定质量单位的命令。

数值长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制（吨，千克）

	01
	英制[长吨(英制)，英磅等]

	10
	吨/磅[短吨（美制），磅等]

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5.6 温度单位

指定温度单位的命令。

数据长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制（摄氏温度，开氏温度等）

	01
	英制（华氏温度）

	10
	保留

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5.7 压力单位

指定压力单位的命令。

数据长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制（千帕，帕等）

	01
	英制（磅/平方英寸）

	10
	保留

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5.8力的单位

指定力的单位的命令。

数据长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制（牛顿等）

	01
	英制（磅力等）

	10
	保留

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.5.9单位制

指定单位制的命令，用来显示任意单位或未在A.23.5.2—A.23.5.8给出的其它单位。

数据长度        2位

	值
	  含义

	00
	公制

	01
	英制

	10
	美制

	11
	无作用


类型：       命令数据
A.23.6  重复率—命令
定义与PNG相关消息传输的重复率的参数：数值0表示缺省值已经被设定，值65535表示重复率不变的请求。

数值长度：      2个字节

分辨率：        1毫秒

数值范围：      0-64255

类型：          命令数据
A.23．7重复率
具有PGN的消息的传输率的实际值
数值长度：      2个字节

分辨率：        1毫秒

数值范围：      0-64255

类型：          命令数据
   PGN：   5198

A.24  工作组参数
A.24．1  工作组成员数量

工作组参数通过工作组管理者的名字来标识，该名字与包含此参数消息的源地址相关，每个成员（通过特定的名字而不是ECU作为标识符）不能同时属于两个或两个以上的工作组，见GB/T ×××××.1《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第1部分：移动数据传输通用标准》和GB/T ×××××.6《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第6部分：虚拟终端》。

数值长度：        8个字节

分辨率：          1 

数值范围：        0-250
SPN:             2409

A.24.2 工作组成员名称

  参输为格式符合ISO-11783-5中规定名称，用于识别工作组各成员。该名称与它在声明相关源地址时使用的名称相同。

数值长度：      8字节

分辨率：        1计数/位

数值范围：      0-2^64-1

类型：          测量

SPN:            2845

A.25 机具运行状态参数

A.25.1 机具运行状态命令

设置已连接机具系统运行状态命令

数据长度：  2 位

	值
	意义

	00
	设置机具为田间工作状态

	01
	设置机具为运输状态

	10
	设置机具为停放状态

	11
	不设置


类型：      命令
SPN:  5139
A.25.2 农具开始/停止操作

标识启动或农机具可操作。启动或可操作状态可以是农机具置于可操作位置的结果。它是操作者将开关置于“开”的状态实现的，此开关的一个替代名称为“主控 开/关”开关。

数据长度：  2 位

	值
	意义

	00
	停止或农机具不能工作

	01
	启动或农机具可工作

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN：52030

A.25.3 停止所有机具运行

立即停止连接系统运行的开关状态或其他驾驶员输入. 当该开关用于停止所有机具运行时，一个允许所有即将于运行状态不会直接重启机具。这需要使用开始/停止开关或其他手段来重启。
	值
	意义

	00
	停止机具运行

	01
	允许所有机具运行on

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN：5140
A.26 拖拉机控制参数

A.26.1概述
这些参数应用于拖拉机挂接农机具或控制拖拉机牵引架的任务控制器，以及作业机组的参数优化。拖拉机必需要确定每种控制模式的约束并在适当时确认命令。这些参数是用在闭环控制，而不是定值绝对控制。

A.26.2 拖拉机控制

A.26.2.1 概述
在虚拟终端（VT）上使用拖拉机ECU界面，从挂接农机具、任务控制器或操作者发出命令，对拖拉机ECU控制模式功能选择进行设置。

这些模式实现不同组合的优化目标，集中在电源优化、速度和滑移及前进方向控制，每个控制模式分别在A.26.2.2到A.26.2.11中进行了描述。

数据长度：               5字节

	数值
	含义

	00000
	不能远程控制

	00001
	可以巡航控制

	00010
	前悬挂滑移控制

	00011
	后悬挂滑移控制

	00100
	前动力输出轴滑移控制

	00101
	后动力输出轴滑移控制

	00110
	减速滑移控制

	00111
	辅助阀滑移控制

	01000
	最大牵引功率控制

	01001
	动力输出轴转速常值控制

	01010
	动力输出轴恒速及巡航组合控制

	01011
	最小发动机转速控制

	01100
	发动机经济、巡航组合控制

	01101
	前动力输出轴转矩控制

	01110
	后动力输出轴转矩控制

	01111
	前牵引力控制

	10000
	后牵引力控制

	10001
	导航控制

	10010 到11110
	保留

	11111
	不可用


类型                               命令数据
A．26.2.2 巡航控制

命令拖拉机保持一个设定的地面移动速度。

这个速度可以通过轮速、地面移动速度或导航系统的速度得到。拖拉机的任务是确定在拖拉机当前可利用的测量中那些可为现场操作条件提供最精确的测量，并在控制中使用这些测量。见GB/T ×××××.9《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第9部分：拖拉机电子控制单元》.

	数值
	含义

	00001
	巡航控制


A．26.2.3 滑移控制

为减少拖拉机/地面间的功率损失而限制牵引设备滑移的命令。 
下面的模式采用不同的策略来限制滑移，它们各有优缺点：
——后悬挂滑移控制调整后悬挂农机具的工作深度，以减少牵引力和向拖拉机后部的重量转移。2WD和MEWD型拖拉机的重量转移通过增加后部驱动轮的载荷来改变牵引动力。4WD和履带式拖拉机重量转移只有一些或者基本没有效果。这种深度调整模式的结果是导致了工作深度不均匀。

——前悬挂滑移控制调整前悬挂农机具的工作深度，虽然减少牵引力但不会带来有效的重量转移。这种深度调整模式的结果也导致了工作深度不均匀。

——辅助阀滑移控制调整牵引式农机具的工作深度，虽然减少牵引动力但不会带来有效的重量转移，这种深度调整模式的结果是导致了工作深度不均匀。

——前置或后置动力输出轴滑移控制调整动力输出轴的转速来减少对机具的牵引力，通过变化动力输出轴的速度来减少牵引力的需求（例如动力耙）。这种模式可以提供恒定的工作深度和全部的功率输出（动力输出轴和牵引杆的功率），但是这种模式为了避免发动机不理想的工作转速要求发动机转速和动力输出轴转速相独立。
——减速滑移控制调整机车的地面运动速度以满足减少牵引力的要求。这种模式保证了均匀的工作深度，却导致了在小于最大输出功率的情形下作业。
	数值
	含义

	00010
	前悬挂滑移控制

	00011
	后悬挂滑移控制

	00100
	牵动力输出轴滑移控制

	00101
	牵动力输出轴滑动移制

	00110
	减速滑移控制

	00111
	辅助阀滑移控制


A.26.2.4最大牵引功率模式

命令设置动力传动系性能策略，通过改变传动比来实现牵引功率最大（比如，使发动机转速降低时缓慢下降，超负荷或恢复时发动机转速迅速升高）。
	数值
	含义

	01000
	最大牵引功率控制有效


A.26.2.5 动力输出轴恒速模式

命令在巡航控制模式下设置动力输出轴的恒定速度控制模式。

	数值
	含义

	01001
	动力输出轴恒速控制有效

	01010
	动力输出轴恒速巡航组合控制有效


A.26.2.6 发动机最小转速模式

命令通过改变发动机的速度来设置发动机最小转速控制模式，设置节流位置和齿轮传动比来减少噪音和燃油消耗。

	数值
	含义

	01011
	最小发动机转速控制有效


A.26.2.7 发动机经济控制模式

命令通过改变发动机的速度来设置发动机的经济控制模式，通过设置节流位置和齿轮传动比来实现最小燃油消耗。

	数值
	含义

	01100
	发动机省油、巡航组合控制有效


A.26.2.8 前PTO转矩控制模式

命令设置前PTO转矩控制模式，以保护过载下PTO驱动的农机具。

	数值
	含义

	01101
	前动力输出轴扭矩控制有效


A.26.2.9 后PTO转矩控制模式

命令设置后PTO转矩控制模式，以保护过载下PTO驱动的农机具。

	数值
	含义

	01110
	后动力输出轴扭矩控制有效


A.26.2.10 牵引力控制模式命令

A.26.2.10.1 后牵引力控制

调整后悬挂农机具工作深度的命令，用来减少牵引力和向拖拉机后部转移的重量。

2WD和MEWD型拖拉机的重量转移增加了后驱动轮的负载从而提高了牵引力。对于4WD型和履带式拖拉机，重量转移很少或者基本没有效果。这种模式产生的深度调节导致了工作深度不均匀。

	数值
	含义

	01111
	后牵引力控制


A.26.2.10.2 前牵引力控制

命令调整前悬挂农机具的工作深度，减少牵引力，但是不会给拖拉机带来有效的重量转移。

这种模式的结果是深度的调节导致了工作深度不均匀。

	数值
	含义

	10000
	前牵引力控制


A.26.3 参数值控制命令

A.26.3.1 概述

为农机具命令拖拉机ECU完成定值命令或定值更改命令提供参数。

A.26.3.2 车速命令
进行基于轮速、地面移动速度或导航系统速度的拖拉机速度的定值设定或定值更改的命令。

数据长度：           2字节

缺省值：             0

分辨率：             0.001米/秒/位，高字节0.256米/秒/位
偏移量：             0米/秒

变化范围：           0到64,225

单位：               米每秒

类型：               命令

A.26.3.3 PTO转速命令
前后动力输出轴转速的定值设定或定值更改的命令。

数据长度：           2字节

缺省值：             850

分辨率：             0，125  1/分/位
偏移量：             0  1/分

变化范围：           0，0  1/分到8，031875  1/分

单位：               分钟的倒数
类型：               命令
SPN： 5206

A.26.3.4 悬挂装置位置命令
前后的悬挂装置位置的定值设定或定值更改的命令。

数据长度：           1字节
缺省值：             0

分辨率：             0，4%/位
偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               命令

A.26.3.5 PTO转矩命令
前后动力输出轴的转矩的定值设定或定值更改的命令。

数据长度：           1字节
缺省值：             0

分辨率：             0，4%/位
偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               命令

A.26.3.6 辅助阀滑移控制命令
A.26.3.6．1 概述
  辅助阀滑移控制命令使用下列3个参数，见以下子条目。

数据长度  2字节

字节1    辅助阀流量（见A.26.5.7．1）
字节2    8-5位   辅助阀状态（A.26.5.7.2）
             4-1位  辅助阀编号（A.26.5.7．3）
类型     命令
A.26.3.6．2 辅助阀流量命令

对A.26.3.6.4给出的编号拖拉机辅助阀的滑移流量控制的定值设定或定值更改的命令。

数据长度：           1字节
缺省值：             0

分辨率：             0，4%/位
偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               命令
A.26.3.6．2 辅助阀状态命令

对A.26.3.6.4给出编号的辅助阀的状态设置命令。
数据长度： 4位

	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1111
	无关


类型：               命令
A.26.3.6.4 辅助阀编号
辅助阀编号标识了在滑移控制功能中流量的定值设定或定值更改。

注释                 此处阀编号使用限定值。

数据长度：           1字节
缺省值：             0

分辨率：             1/位
偏移量：             0 

变化范围：           1到15

单位：               阀编号
类型：               命令

A.26.3.7牵引力命令
前后下拉杆牵引力的定值设定或定值更改的命令。

数据长度：           1字节
缺省值：             0

分辨率：             1000牛/位
偏移量：             -100000牛

变化范围：           -100000牛到150000牛

单位：               牛顿

类型：               命令

A.26.4 拖拉机控制模式响应参数

A.26.4.1 概述

来自拖拉机ECU控制模式功能优化设置的测量参数，每个测量控制模式在A.26.4.2 到 A.26.4.10中分别进行了详细说明。

数据长度                             5位

	数值
	含义

	00000
	禁止远程控制

	00001
	地面速度巡航控制有效

	00010
	车轮转速巡航控制有效

	00011
	导航速度控制有效

	00100
	前悬挂装置滑移控制有效

	00101
	后悬挂装置滑移控制有效

	00110
	前置PTO滑移控制有效

	00111
	后置PTO滑移控制有效

	01000
	减速滑移控制有效

	01001
	辅助阀滑移控制有效

	01010
	最大牵引力功率控制

	01011
	恒定PTO转速控制有效

	01100
	恒定PTO转速地面巡航控制有效

	01101
	恒定PTO转速轮速巡航控制有效

	01110
	恒定PTO转速导航速度巡航控制有效

	01111
	发动机最小转速控制有效

	10000
	发动机经济地面速度巡航控制有效

	10001
	发动机经济转速轮速巡航控制有效

	10010
	发动机经济转速导航速度巡航控制有效

	10011
	前置PTO转矩控制有效

	10100
	后置PTO转矩控制有效

	10101
	前牵引力控制有效

	10110
	后牵引力控制有效

	10111
	导航控制有效

	11000 到11110
	保留

	11111
	不可用


类型                               测量数据
SPN：       5213

A.26.4.2 巡航控制

报告拖拉机ECU巡航控制设置模式功能优化的参数。

	数值
	含义

	00001
	地面速度巡航控制有效

	00010
	轮速巡航控制有效

	00011
	导航速度控制有效


A.26.4.3 滑移控制

报告拖拉机ECU滑移控制模式设置的参数。

	数值
	含义

	00100
	前悬挂装置滑移控制有效

	00101
	后悬挂装置滑移控制有效

	00110
	前置PTO滑移控制有效

	00111
	后置PTO滑移控制有效

	01000
	减速滑移控制有效

	01001
	辅助阀滑移控制有效


A.26.4.4 最大牵引功率控制

通过改变传动比实现牵引功率最大化，参数报告动力传动系性能策略的设置。

	数值
	含义

	01010
	最大牵引功率控制有效


A.26.4.5 PTO恒速模式

报告拖拉机ECU设置PTO恒速控制模式的参数。

	数值
	含义

	01011
	PTO恒速控制有效

	01100
	PTO恒速地面速度巡航控制有效

	01101
	PTO恒速轮速巡航控制有效

	01110
	PTO恒速导航速度巡航控制有效


A.26.4.6 发动机最小转速

报告发动机最小转速控制模式的参数，用于拖拉机改变其发动机转速、节流阀位置和齿轮传动比来减少噪音和燃油消耗。
	数值
	含义

	01111
	发动机最小转速控制有效


A.26.4.7 发动机经济控制

报告发动机经济控制模式的参数，用于拖拉机改变其发动机转速、节流阀位置和齿轮传动比来实现最小燃油消耗。
	数值
	含义

	10000
	发动机经济地面速度巡航控制有效

	10001
	发动机经济转速轮速巡航控制有效

	10010
	发动机经济转速导航速度巡航控制有效


A .26.4.8 前置PTO转矩控制

报告前置PTO转矩控制模式的参数，用来保护过载时PTO驱动的农机具。
	数值
	含义

	10011
	前置PTO转矩控制


A .26.4.9后置PTO转矩控制

报告后置PTO转矩控制模式的参数，用来保护过载时PTO驱动的农机具。

	数值
	含义

	10100
	后置PTO转矩控制有效


A.26.4.10 牵引力控制状态

报告拖拉机牵引控制模式设置的参数。
	数值
	含义

	10101
	前牵引力控制有效

	10110
	后牵引力控制有效


A.26.5 拖拉机控制值响应参数
A.26.5.1 概述

这些参数报告拖拉机命令控制模式的设定值命令。

A.26.5.2 车辆速度设定点

这些参数报告了拖拉机的轮速、地速或导航等速度控制模式的设定值。

数据长度：           2字节

分辨率：             0.001米/秒/位，高字节0.256米/秒/位

偏移量：             0米/秒

变化范围：           0到64,225

单位：               米每秒

类型：               测量

A.26.5.3  PTO速度设定点

报告前置或后置PTO速度的命令设定点数值的参数。
数据长度：           2字节

分辨率：             0，125 1/分/位

偏移量：             0 1/分

变化范围：           0，0 1/分到8，031875  1/分

单位：               分的倒数

类型：               测量

A.26.5.4 悬挂位置设定点

报告前后悬挂位置的命令设定点数值的参数。
数据长度：           1字节

分辨率：             0，4%/位

偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               测量

A.26.5.5  PTO转矩设定点

报告前后PTO转矩的命令设定点数值的参数。

数据长度：           1字节

分辨率：             0，4%/位

偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               测量

A.26.5.6 最大滑移设定点

报告辅助阀内部滑移控制功能的固定最大流量的参数。
注释：阀的选择通过阀编号和辅助阀内滑移控制模式命令产生的端口选择来标识。

数据长度：    1字节

分辨率：       0，4%/位

偏移量：       0 %

变化范围：     0，0%到100%

单位：         百分数

类型：               测量
A.26.5.7 辅助阀滑移控制

  辅助阀编号指出了滑移控制功能中的流量设定值。该参数也包括流向。

数据长度  2字节

字节1    辅助阀流量（见A.26.5.7．1）

字节2    8-5位   辅助阀状态（A.26.5.7.2）

             4-1位  辅助阀编号（A.26.5.7．3）

类型     测量
A.26.5.7.1 辅助阀流量

对A.26.5.7.3给出编号的拖拉机辅助阀的滑移流量控制的设定值参数。

数据长度：           1字节

缺省值：             0

分辨率：             0，4%/位

偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               测量/估计
A.26.3.6．2 辅助阀状态

为滑移控制功能内流量控制而选择的阀的状态参数。
数据长度： 4位

	值
	含义

	0000
	阻断

	0001
	流出

	0010
	回流

	0011
	浮动的

	0100到1101
	保留

	1111
	无关


类型：               测量
A.26.5.7.3 辅助阀编号

为滑移控制功能内流量控制而选择的阀的编号参数。
注释                 此处阀编号也被限定值使用。

数据长度：           1字节

分辨率：             1/位

偏移量：             0 

变化范围：           1到15

单位：               阀编号

类型：               测量
A.26.5.8牵引力设定点

报告前后下拉杆牵引力的命令设定点数值的参数。
数据长度：           1字节

分辨率：             10牛/位

偏移量：             -320000牛

变化范围：           -320000牛到322550牛

单位：               牛顿

类型：               测量  测量数据
A.26.6 控制限定参数

A .26.6.1 概述

这些参数报告了命令设定点的限值的设置，命令设定点由拖拉机控制器控制，的命令来自农机具发往拖拉机ECU的消息。
A.26.6.2 牵引力限制设定点

报告命令的前后下拉杆牵引力的限定值的参数。

数据长度：           1字节

分辨率：             1000牛/位

偏移量：             -100000牛

变化范围：           -100000牛到150000牛

单位：               牛顿

类型：               测量

A.26.6.3  PTO转矩限制设定点

报告命令的前置或后置PTO转矩的限定值的参数。

数据长度：     1 字节

分辨率：       0.4%位

偏移量：       0%

范围：         0.0% 到 100%

单位：         百分比

类型：         测量

A.26.6.4   540转/分时PTO绝对最大转矩限制设定点

报告540转/分时命令的前后置PTO转矩的绝对最大限值的参数。

数据长度：   1 字节

分辨率：      30 牛顿·米/位

偏移量：       0 牛顿·米

范围：         0 牛顿·米 到 75000 牛顿·米

单位：         牛顿·米

类型：         测量

A.26.6.5 辅助阀流限制设定点

 报告辅助阀内滑动控制功能的固定限定流量的参数。

 注释        辅助阀流量命令定义了辅助阀的编号。

 数据长度：  1 字节

分辨率:：    0.4%位

偏移量：    0%

范围：      0.0% 到 100%

单位：      百分比

类型：      测量/估计
A.26.7 拖拉机控制受限状态
此参数用于报告拖拉机ECU当前受限状态，受限状态与持续命令的参数有关。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	没有限制

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的故障

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            5227
A.26.8 限定参数控制

A .26.8.1 概述

这些参数提供由拖拉机控制器完成的定值限定值命令，并作为农机具发往拖拉机ECU消息的命令。
A.26.8.2 牵引力限定

前后下拉杆牵引力限定值命令。

数据长度：           1字节
分辨率：             1000牛/位
偏移量：             -100000牛

变化范围：           -100000牛到150000牛

单位：               牛顿

类型：               命令

A.26.8.3  PTO转矩限定

前后置动力输出轴转矩的限定值命令。

数据长度：           1字节
分辨率：             0，4%/位
偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               命令

A.26.8.4  540转/分时PTO转矩最大绝对值。

540转/分时前后置动力输出轴转矩的最大绝对值限值命令。

数据长度：           1字节
分辨率：             30牛.米/位
偏移量：             牛.米

变化范围：           0，0牛.米到7500牛.米

单位：               牛顿.米

类型：               命令

A.26.8.5 辅助阀门流量限制

利用辅助阀滑移控制功能实现辅助阀最大限定流量设置的参数。

用阀的编号标识选定的阀，并且在辅助阀滑移控制模式中对端口做出了选择。

注释                 限定值可参照阀控制参数的详细说明。

数据长度：           1字节
分辨率：             0，4%/位
偏移量：             0 %

变化范围：           0，0%到100%

单位：               百分数

类型：               命令

A.27 拖拉机设备参数

A.27.1 概述

用于请求和报告拖拉机ECU设备的参数

A.27.2 拖拉机ECU类请求

用于拖拉机ECU类请求的参数

数据长度       2位
	值
	含义

	00
	拖拉机电控单元分类1

	01
	拖拉机电控单元分类2

	10
	拖拉机电控单元分类3

	11
	没有请求


类型 ：                命令

A.27.3 拖拉机设备请求

用于请求一个拖拉机ECU设备的参数

    数据长度               1位
	值
	含义

	0
	无设备请求

	1
	有设备请求


   类型：        命令

A.27.4 拖拉机ECU分类响应

用于响应对拖拉机ECU分类请求的参数。

数据长度           2位
	值
	含义

	00
	拖拉机电控单元分类1

	01
	拖拉机电控单元分类2

	10
	拖拉机电控单元分类3

	11
	不可用


  类型：           测量数据
SPN: 5234
A.27.5 拖拉机设备响应

用于响应一个拖拉机ECU设备请求的参数。

数据长度               1位
	值
	含义

	0
	设备不可用

	1
	设备可用


类型：           测量数据
A.27.6 拖拉机保留位指示

该参数指出保留位为1或0.

注：向后兼容时该参数是必要的，因为标准兼容将设置保留位为1.以前的标准没有声明拖拉机设备保留位。

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	保留位设为0

	1
	保留位设为1


A.28 导向命令
A.28.1 转弯命令

 要求机器转向系统在地面取得的理想曲度。理想路径由自动导航系统确定，表示为转弯曲率瞬时半径的倒数。当机动车向前或向右转弯时，曲率为正。
数据长度：  2字节

分辨率:：    0.25km-1/位,  -8032km-1偏移量
范围：      -8032 到 8031.75 km-1
类型：      命令
SPN:      5237

A.28.2  估计的曲率
机器转向系统对当前转弯曲率的估计. 当机动车向前或向右转弯时，曲率为正。

数据长度：  2字节

分辨率:：    0.25km-1/位,  -8032km-1偏移量
范围：      -8032 到 8031.75 km-1
类型：      测量

SPN:      5238
A.28.3 转弯命令状态
该参数指出是否导航系统试图使用此命令控制导向。
数据长度：      2位

	值
	含义

	00
	不想转向

	01
	要转向

	10
	保留

	11
	不可用


类型：      命令

SPN:      5239

A.28.4 请求复位命令状态
机器转向系统请求自动导航系统将转弯命令状态从想转向变到不想转向。

数据长度：      2位

	值
	含义

	00
	不需要复位

	01
	需要复位

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量

SPN:      5240

A.28.5转向输入位置状态

机器转向系统指示是否手动转向在正确的位置。（可能是空挡）
数据长度：      2位

	值
	含义

	00
	不是正确位置

	01
	正确位置

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量

SPN:      5241

A.28.6转向系统准备状态

机器转向系统指示不存在阻止导航系统工作的故障。
数据长度：      2位

	值
	含义

	00
	系统没就绪

	01
	系统就绪

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量

SPN:      5242

A.28.7  机械系统锁定
锁定开关状态，能使驾驶员禁止自动转向系统功能。
数据长度：      2位

	值
	含义

	00
	没激活

	01
	激活

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量

SPN:        5243

A.29 ISOBUS兼容认证参数
A.29．1 ISOBUS兼容认证年
进行认证测试的兼容测试协议的年份，

数据长度：    6bit

分辨率:：    1年,  2000年偏移量
范围：     2000-2061
类型：      测试
SPN:        4313
A.29．1 ISOBUS兼容认证修订
进行兼容测试协议的修订，一年中对协议进行多次修订，除年之外，还需要字母后缀。
数据长度：    3 位

	值
	含义

	000
	第一次修订（无后缀）

	001
	第2次修订（后缀A）

	010
	第3次修订（后缀B）

	011
	第4次修订（后缀C）

	100
	保留

	101
	保留

	110
	保留

	111
	不可用


类型：      测量
SPN:        4314

A.29.3 ISOBUS兼容认证实验室类型
数据长度：    3 位

	值
	含义

	000
	无认证实验室/自认证

	001
	EU认证实验室

	010
	NA认证实验室

	011
	保留

	100
	保留

	101
	保留

	110
	保留

	111
	不可用(无认证)


类型：      测量
SPN:        4315

A.29.4  ISOBUS兼容认证实验室ID

进行兼容测试的实验室制造商代码. 在自认证ECU的情况下, 参数与地址声明PGN中包含的制造商代码匹配。参数值由委员会分配。（ISO11783 -1，表B.6）

数据长度：    11位t

分辨率:：   1/位

范围：     与ISO11783 -1，表B.6一致
类型：      测量
SPN:        4316

A.29.5 兼容认证类型—最小ECU
用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4317
A.29.6 兼容认证类型—TECU类1

用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4318

A.29.7 兼容认证类型—TECU 类2

用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4319
A.29.8 兼容认证类型—TECU 类2

用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4320
A.29.9 兼容认证类型—TECU 类3

用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4320

A.29.10 兼容认证类型—虚拟终端

用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4322

A.29.11 兼容认证类型—VT工作组协调中心

用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4323

A.29.12 兼容认证类型—VT工作组成员

用于指出进行的兼容测试类型的参数

数据长度： 1位

	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量

SPN:        4324

A.29.13 兼容认证类型—任务控制器

用于指出进行的兼容测试类型的参数
数据长度： 1位
	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量
SPN:        4325

A.29.14 兼容认证类型—TC 工作组协调中心

用于指出进行的兼容测试类型的参数
数据长度： 1位
	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量
SPN:        4326

A.29.15 兼容认证类型—TC工作组成员

用于指出进行的兼容测试类型的参数
数据长度： 1位
	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量
SPN:        4327
A.29.16 兼容认证类型—文件服务器
用于指出进行的兼容测试类型的参数
数据长度： 1位
	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量
SPN:        4328
A.29.17 兼容认证类型—GPS接收机

用于指出进行的兼容测试类型的参数
数据长度： 1位
	值
	含义

	0
	无认证

	1
	进行认证测试


类型：      测量
SPN:        4329

A.29.18兼容认证参考编号
认证参考编号由认证实验室分配. 该值可以认证实验室ID、制造商ID一起使用，唯一识别认证实验室测试文件。

数据长度：    16位t

分辨率:：   1/位

范围：     0-64255

类型：      测量

SPN:        4330

A．30 选择的速度控制参数
A．30.1 机器选择速度
机器从几个来源中确定的当前速度。该参数报告了当前可用机器速度之一的值，机器确定该值最恰当的表示了机器速度。
数据长度：           2字节

缺省值：             0

分辨率：             0.001米/秒/位，高字节0.256米/秒/位

偏移量：             0米/秒

变化范围：           0到64,225

单位：               米每秒

类型：               命令

SPN：                4305
A．30.2 机器所选距离

基于所选机器速度值，机器实际行驶的距离。（见A.30.1）

当行驶距离超过4 211 081, 215米时，该值复位为0，并随着附加距离的增加而递增。

数据长度：     4字节

分辨率：       0.001米/位

数据范围：     0米到4 211 081,215米  
单位：         米            

类型：         测量数据
SPN:           1860
A．30.3 机器所选方向

    表示机器当前行驶的方向
注： 前进或倒退指拖拉机或农具底盘的正常方向。当驾驶员视角发生变化时（即驾驶员控制台反向时），方向不变。

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	倒车

	01
	前进

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 4903

A.30.4机器所选速度源
机器速度参数中报告的有关速度来源的指示。仿真速度是系统产生的速度消息，在机器没有移动时，允许机具运行。混合速度为基于驾驶员或制造商所选择的逻辑实际速度源的组合的速度消息。即当地面速低于0.5m/s时，速度消息将发送车轮速度源。
	值
	含义

	000
	车轮速度

	001
	地面速度

	010
	导航速度

	011
	混合速度

	100
	仿真速度

	101
	保留

	110
	保留

	111
	不可用


类型：      测量数据
SPN: 4903

A.30.5机器所选设定点命令

根据所选速度源测量的机器速度设定点值命令
数据长度：           2字节

缺省值：             0

分辨率：             0.001米/秒/位，高字节0.256米/秒/位

偏移量：             0米/秒

变化范围：           0到64,225

单位：               米每秒

类型：               命令

SPN：                4305

A.30.6机器所选方向命令

机器行驶方向命令

注： 前进或倒退指拖拉机或农具底盘的正常方向。当驾驶员视角发生变化时（即驾驶员控制台反向时），方向不变。

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	倒车

	01
	前进

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      命令

SPN: 4903

A.30.6机器所选速度设定点极限

机器用于与拖拉机交流最大允许速度的参数

数据长度：           2字节

缺省值：             0

分辨率：             0.001米/秒/位，高字节0.256米/秒/位

偏移量：             0米/秒

变化范围：           0到64,225

单位：               米每秒

类型：               命令

SPN：                431
A.30.6机器所选速度受限状态、

此参数用于报告拖拉机ECU当前受限状态，受限状态与持续命令的参数有关（不是瞬时的、暂时的或一次）。

数据长度：3字节

	值
	含义

	000
	没有限制

	001
	驾驶员受限/受控(请求不能执行)

	010
	高端限制( 仅低端命令引起变化)

	011
	低端限制( 仅高端命令引起变化)

	100
	保留

	101
	保留

	110
	不可恢复的故障

	111
	不可用(不支持的参数)


注意受限条件(高端\低端受限)是暂时的，例如当设定点大的变化受限于斜率。在斜率完成防止由于控制值的响应造成的饱和与超调后，该位可以设置。

不可恢复故障指从机具来看不可恢复。驾驶员在拖拉机内操作可能解决该问题，导致驾驶员受限/受控状态变化。

类型：         测量数据
SPN:            4307

A.31 驾驶员反方向
该参数指出从驾驶员视角来说，报告的方向是否为反方向。（驾驶员控制台已向后转，这样向前行驶时，驾驶员向后行驶。）

数据长度：  2 位

	值
	含义

	00
	没有后转

	01
	后转

	10
	错误指示

	11
	不可用


类型：      命令

SPN: 4903

附录B
（规范性附录）

参数组

B.1 时间/日期
传输重复率                       请求
数据长度：                         8字节

数据页：                        0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 230

默认优先权：                       6

参数组数量                         65254（00FEE616）

字节 1到3：                       时间（协调世界时）（见条款A.1）

字节 4到6：                       数据（见条款A.2）

字节7：                           本地分钟偏移量（见条款A.3）

字节8：                           本地小时偏移量（见条款A.4）  

B.2 对地速度和距离
消息通常由机具总线上的拖拉机ECU发送，消息是关于施工机具和农机具提供给连接系统的当前测量的地速（也包括了空转距离计数器和行驶方向指示）。

注释：基于地面和基于车轮的原数据的精度是取决于速度的，在低速下精度会降低。在低速下基于车轮的信息在100毫秒速率下将不会更新。

传输重复率：                      100毫秒
数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 73

默认优先权：                       3

参数组数量                         65097（00FE4916）

字节 1,2：                         基于地面农机具速度（见条款A.5）

字节 3到6：                       基于地面距离（见条款A.6）

字节7：                           保留
字节8：                           位8到3：保留

位2，1：基于地面方向（见条款A.7）

B.3 基于车轮的速度和距离

    由拖拉机ECU发送给农机具和构件上的机具总线的标准消息，从而给连接系统提供当前基于车轮转速的测量值。另外，消息包括一个自由行驶距离计数器，一个行驶方向指示和机具状态指示）。当点火开关闭合时ECU_PWR和PWR都在2秒后保持发送此消息，当发动机曲柄开始转动时（启动时）这一点并不需要。启动/停车可由“地面”开关提供，一个“工作”或“主控 开/关”开关。如果拖拉机ECU没发送此消息则农机具ECU发送此消息。
注释：基于地面和基于车轮的测量速度是相互独立的，在低速下精度会降低。在低速下轮基速度信息在100毫秒速率下将不会更新。

传输重复率            100毫秒

数据长度：                         8字节

数据记录：                         0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 72
默认优先权：                       3

参数组数量                         65096（00FE4816）

字节 1,2：                         基于车轮的农机具速度（见条款A.8）

字节 3到6：                       基于车轮的地面距离（见条款A.9）

字节7：                           拖拉机电源最大供电时间（见条款A.12）
字节8：                           位8到5：保留

                                   位4，3：点火开关状态（见条款A11）

位2，1：基于车轮的地面方向（见条款A.10）

B.4 保持供电
由连接到机具总线的ECU发送消息。 要求拖拉机ECU在接收到轮速和距离消息表明点火开关已经关闭后，ECU两秒内不能断电。
传输重复率：      必须在接到指示点火开关已经从ON 转换到OFF或者状态参数已经改变信息。
数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 71

默认优先权：                       6

参数组数量                         65095（00FE4716）

字节 1：                           位8，7：保持ECU供电（见条款A.13）

                                   位6，5：保持制动器供电（见条款A.14）

                                   位4到1： 保留

字节2：                            位8，7：机具运输状态（见条款A.15）
                                   位6，5：机具停车状态（见条款A.16）

                                   位4，3：机具工作状态（见条款A.17）

                                   位2，1： 保留

字节 3到8：                      保留

B.5 导航系统消息
GB/T ×××××.7《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第7部分：机具信息应用层》网络上使用的导航信息组由IEC 61162-3指定（NAME 2000）,它优先于（最小）GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》的GNSS位置数据，位置和快速更新以及GNSS的伪随机噪音统计量。ISO传输协议中使用的多数据帧请求消息由快速封装协议指定而不是由GB/T ×××××.3《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第3部分：数据链层》中指定ISO传输协议。
B.6 次要的或前悬挂状态

提供当前的前悬挂参数测量值的消息。

传输重复率：                       100 毫秒
数据长度：                         8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 70

默认优先权：                       3

参数组数量                         65094（00FE4616）

字节 1：                           前悬挂位置（见条款A.19.1）

字节 2：                           位8到7：前悬挂工作指示（见条款A.19.5）

                                  位6到1：保留

字节3：                           前悬挂下拉杆额定牵引力（见条款A.19.9）

字节4，5：                        前牵引力（见条款A.19.7）

字节6到8：                       保留

B.7主要的或后悬挂状态

提供当前的后悬挂参数测量数据的消息。

传输重复率：                       100毫秒
数据长度：                         8字节

数据页：                        0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 69

默认优先权：                       3

参数组数量                         65093（00FE4516）

字节 1：                           后悬挂位置（见条款A.19.2）

字节 2：                           位8，7：后悬挂工作指示（见条款A.19.6）

                                   位6到1：保留

字节3：                           后悬挂下拉杆额定牵引力（见条款A.19.10）

字节4，5：                        后牵引力（见条款A.19.8）

字节6到8：                       保留

B.8 次要的或前端动力输出轴

提供当前的次级动力输出（PTO）轴参数或前端动力输出（PTO）轴参数测量值的消息。
传输重复率：                       确保100毫秒，另外在请求
数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 68

默认优先权：                       3

参数组数量                         65092（00FE4416）

字节 1，2：                        前动力输出轴转速（见条款A.20.1）

字节 3，4：                        前动力输出轴转速设定（见条款A.20.3）

字节5：                           前动力输出轴状态

                                   位8，7：前动力输出接合（见条款A.20.7）
                                   位6，5：前动力输出模式（见条款A.20.9）

                                   位4，3： 前动力输出经济模式（见条款A.20.11）

                                   位2，1： 保留

字节6到8：                        保留

B.9 主要的或后端动力输出轴

提供当前的初级动力输出（PTO）轴或后端动力输出（PTO）轴参数测量值的消息。

传输重复率：                       确保100毫秒，另外在请求
数据长度：                         8字节

数据页：                        0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 67
默认优先权：                       3

参数组数量                         65091（00FE4316）

字节 1，2：                        后动力输出轴转速（见条款A.20.2）

字节 3，4：                        后动力输出轴转速设定点（见条款A.20.4）

字节5：                           后动力输出轴状态

                                   位8，7：后动力输出接合（见条款A.20.8）
                                   位6，5：后动力输出模式（见条款A.20.10）

                                   位4，3： 后动力输出经济模式（见条款A.20.12）

                                   位2，1： 保留

字节6到8：                        保留

B.10 悬挂和动力输出命令

提供关于控制悬挂位置、动力输出轴设定转速和动力输出结合的消息。

传输重复率：                     消息间或参数请求改变状态时1秒内的最小速率
数据长度：                       8字节

数据记录：  数据页：                     0

协议数据单元格式：               254

协议数据单元细节：               66

默认优先权：                     3

参数组数量：                     65090（00FE4216）

字节 1：                        前悬挂位置命令（见条款A.19.3）

字节 2：                        后悬挂位置命令（见条款A.19.4）

字节 3，4：                     前动力输出轴转速设定点（见条款A.20.5）

字节 5，6：                     后动力输出轴转速设定点（见条款A.20.6）

字节7：                         动力输出轴接合
                                 位8，7：前动力输出接合（见条款A.20.13）
                                 位6，5：后动力输出接合（见条款A.20.14）

                                 位4到1：保留

字节8：                          位8，7：前动力输出模式（见条款A.20.15）

                                 位6，5：前动力输出模式（见条款A.20.16）

                                 位4，3：前端动力输出经济模式（见条款A.20.17）

                                 位2，1：后动力输出经济模式（见条款A.20.18）

B.11 辅助阀0估计流量
     用于提供辅助阀0的估计流量的消息 
     注释： 这些阀采用远程动力控制。
传输重复率：                       100毫秒
数据长度：                         8字节

数据页：                        0

协议数据单元格式：                 254

特定协议数据单元：                 16

默认优先权：                       3

参数组数量                         65040（00FE1016）

字节 1：                           阀0出口估计流量（见A.21.4）

字节2：                            阀0回流口估计流量（见A.21.5）

字节3：                           位8，7： 阀0故障安全模式（见A.21.13）

                                   位6，5：保留

                                   位4，1： 阀0阀状态（见A.21.6）

字节4到8：                       保留

B.12 辅助阀0测量流量
用于提供辅助阀0测量数据的消息。

注解： 这些阀采用远程动力控制。
传输重复率：                       100毫秒
数据长度：                         8字节

数据记录：                         0

协议数据单元格式：                 254

协议数据单元细节：                 32

默认优先权：                       3

参数组数量：                       65056（00FE2016）

字节 1：                           阀0出口测量流量（见A.21.2）

字节2：                            阀0回流口测量流量（见A.21.3）

字节3到4：                        阀0出口压力  （见A.21.7）

字节5到6：                        阀0回流口压力（ 见A.21.8）

字节7：                            阀0返回口压力（ 见A.21.8）

字节8：                            保留

 B.13 辅助阀0命令

提供编号为0的辅助阀流量控制的消息。

注释： 这些阀采用远程动力控制。 

传输重复率：        每个阀的消息间或参数请求改变状态时1秒内的最小速率
数据长度：  8个字节

数据页：     0

协议数据单元格式：254

特定协议数据单元：63
默认优先级：       3

参数组编号：       65072（00FE3016）

字节1：           阀0端口流量 (见A.21.10)
字节2：           保留（字节）

字节3：           位8，7：阀0 故障安全模式 (见A.21.12)

                   位6，5：保留

                   位4，1：阀0的阀状态 (见A.21.11)

字节4-8：          保留

B.14 辅助阀1-14消息
GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》的内容仅规定了编号为0和编号为15的辅助阀的消息，但阀1到14的消息定义与阀15在条款B.15、B.16和B.17中给出的是一样的，除了阀编号之外数据都是相同的。这些阀的参数组编号如下所示：

见 A21.14

辅助阀1估计流量       65041（00FE1116）

辅助阀1测量流量       65057（00FE2116）

辅助阀1命令           65073（00FE3116）

辅助阀2估计流量       65042（00FE1216）

辅助阀2测量流量       65058（00FE2216）

辅助阀2命令           65074（00FE3216）

辅助阀3估计流量       65043（00FE1316）

辅助阀3测量流量       65059（00FE2316）

辅助阀3命令           65075（00FE3316）

辅助阀4估计流量       65044（00FE1416）

辅助阀4测量流量       65060（00FE2416）

辅助阀4命令           65076（00FE3416）

辅助阀5估计流量       65045（00FE1516）

辅助阀5测量流量       65061（00FE2516）

辅助阀5命令           65077（00FE3516）

辅助阀6估计流量       65046（00FE1616）

辅助阀6测量流量       65062（00FE2616）

辅助阀6命令           65078（00FE3616）

辅助阀7估计流量       65047（00FE1716）

辅助阀7测量流量       65063（00FE2716）

辅助阀7命令           65079（00FE3716）

辅助阀8估计流量       65048（00FE1816）

辅助阀8测量流量       65064（00FE2816）

辅助阀8命令           65080（00FE3816）

辅助阀9估计流量       65049（00FE1916）

辅助阀9测量流量       65065（00FE2916）

辅助阀9命令           65081（00FE3916）

辅助阀10估计流量       65050（00FE1A16）

辅助阀10测量流量       65066（00FE2A16）

辅助阀10命令           65082（00FE3A16）

辅助阀11估计流量       65051（00FE1B16）

辅助阀11测量流量       65067（00FE2B16）

辅助阀11命令           65083（00FE3B16）

辅助阀12估计流量       65052（00FE1C16）

辅助阀12测量流量       65068（00FE2C16）

辅助阀12命令           65084（00FE3C16）

辅助阀13估计流量       65053（00FE1D16）

辅助阀13测量流量       65069（00FE2D16）

辅助阀13命令           65085（00FE3D16）

辅助阀14估计流量       65054（00FE1E16）

辅助阀14测量流量       65070（00FE2E16）

辅助阀14命令           65086（00FE3E16）

B.15 辅助阀15估计流量

提供辅助阀15估计流量的消息。

传输重复率：        100毫秒
数据长度：      8个字节

数据页：     0

协议数据单元格式：254

特定协议数据单元：31

默认优先级：      3

参数组编号：      65055（00FE1F16）

字节1：          阀15输出端口估计流量(见A.21.17)

字节2：          阀15输入端口估计流量(见A.21.18)

字节3：          7，8位：阀15故障安全模式(见A.21.13)

                  5，6位  保留

                  1，4位  阀15的阀状态(见A.21.26)

字节4-8：        保留

B.16 辅助阀15测量流量

提供辅助阀15测量流量的消息。

传输重复率：        100毫秒
数据长度：  8个字节

数据页： 0

协议数据单元格式：254

特定协议数据单元：47

默认优先级：      3

参数组编号：      65071（00FE2F16）

字节1：          阀15出口测量流量(见A.21.15)

字节2：          阀15回流口测量流量(见A.21.16)

字节3-4：        阀15出口压力(见A.21.20)

字节5-6：        阀15回流口压力(见A.21.21)

字节7：          阀15返回口压力(见A.21.22)
字节8：          保留

B.17 辅助阀15命令

提供通过辅助阀15控制流量的消息。

传输重复率：         1秒内阀间传递消息或参数要求改变状态的最小速率
数据长度：           8个字节

数据页：      0

协议数据单元格式：    254

特定协议数据单元：     63

默认优先级：           3

参数组编号：       65087（00FE3F16）

字节1：           阀15端口流量 (见A.21.23)

字节2：           保留（字节）

字节3：           8，7位：  阀15故障安全模式 (见A.21.25)

                   6，5位：  保留（位）

                   4，1位：  阀15的阀状态 (见A.21.24)

字节4-8：         保留

B.18 照明命令

拖拉机发往拖拉机及其挂接机具上的所有照明控制器的全局消息。

提供给拖拉机、作业农机具和驾驶照明的单独参数。附加命令在农机具上提供3个可选灯以满足特殊设备的需要，并提供常规标识和信号参数。

此消息用来控制所有照明功能的状态。每当一个灯的状态改变时，此消息都被发送，或周期性提供同步转向信号和危险警示闪烁。状态值表明灯是开还是关的状态。闪烁表示将所选择的开或关的照明信息传送完毕。一个照明信息命令在一秒内至少传送一次。提供正确的的灯具命令组合以满足当地立法机关的指示是拖拉机设计者的责任。

传输重复率：     灯开/关的状态，消息之间最长周期1秒。每秒的照明消息不能多于10条。
数据长度：      8个字节

数据页：    0

协议数据单元格式：254

特定协议数据单元：65

默认优先级：      3

参数组编号：    65089（00FE4116）

字节1：         8，7位： 拖拉机前照灯远光灯（见表A.22.1）

                 6，5位： 拖拉机前照灯近光灯（见表A.22.3）

                 4，3位： 拖拉机备用前照灯（见表A.22.5）

                 2，1位： 日间行驶照明灯（见表A.22.61）

字节2：         8，7位： 左转向信号灯（见表A.22.21）

                 6，5位： 右转向信号灯（见表A.22.23）

                 4，3位： 警示灯（见表A.22.39）

                 2，1位： 前雾灯（见表A.22.41）

字节3：          8，7位： 左制动灯（见表A.22.25）

                  6，5位： 右制动灯（见表A.22.27）

                  4，3位： 中心制动灯（见表A.22.29）

                  2，1位： 倒车灯及报警喇叭（见表A.22.51）

字节4：          8，7位： 拖拉机照牌灯（见表A.22.31）

                  6，5位： 农机具照牌灯（见表A.22.33）

                  4，3位： 拖拉机间隙灯（见表A.22.35）

                  2，1位： 农机具间隙灯（见表A.22.37）

字节5：         8，7位：拖拉机后高位工作灯（见表A.22.15）

                 6，5位：拖拉机后低位工作灯（见表A.22.13）

                 4，3位：拖拉机侧边工作灯（见表A.22.11）

                 2，1位：后雾灯（见表A.22.43）

字节6：         8，7位： 拖拉机前高位工作灯（见表A.22.9）

                 6，5位：拖拉机前低位工作灯（见表A.22.7）

                 4，3位：拖拉机侧高位工作灯（见表A.22.19）

                 2，1位：拖拉机侧低位工作灯（见表A.22.17）

字节7：         8，7位：农机具左进工作灯（见表A.22.53）

                 6，5位：农机具右进工作灯（见表A.22.55）

                 4，3位：农机具OEM选配灯1（见表A.22.47）

                 2，1位：农机具OEM选配灯2（见表A.22.49）

字节8：         8，7位：农机具后方工作灯（见表A.22.45）

                 6，5位：农机具左向工作灯（见表A.22.3）

                 4，3位：农机具右向工作灯（见表A.22.5）

                 2，1位：照明数据请求消息（见表A.22.61）

B.19   照明数据

    对照明命令消息中照明请求的响应。

收到请求时，拖拉机及其挂接机具上的每个照明控制器将传输该消息给拖拉机ECU。拖拉机将根据这些信息判断哪个照明系统正在运行。另外，这个照明控制器还具有灯光遥感功能，它可以指出照明中有故障的灯泡。
注释：                在很多领域这是合法的要求。

传输重复率：        依据请求
数据长度：             8字节

数据页：               0

协议数据单元格式：     254

特定协议数据单元：     64

默认优先级：           6

参数组编号：       65088（00FE4016）

字节1：               8，7位：    拖拉机高前照灯远光灯（参见A.22.2）

                       6，5位：    拖拉机前照灯近光灯（参见A.22.4）

                       4，3位：    拖拉机备用前照灯（参见A.22.6）

                       2，1位：    日间行驶照明灯（参见A.22.62）

字节2：               8，7位：    左转向灯（参见A.22.22）

                       6，5位：    右转向灯（参见A.22.24）

                       4，3位：    信号灯（参见A.22.40）

                       2，1位：    前雾灯（参见A.22.42）

字节3：               8，7位：     左制动灯（参见A.22.26）

                       6，5位：    右制动灯（参见A.22.28）

                       4，3位：    中间制动灯（参见A.22.30）

                       2，1位：    倒车灯和报警喇叭（参见A.22.52）

字节4：               8，7位：     拖拉机照牌灯（参见A.22.32）

                       6，5位：     农机具照牌灯（参见A.22.34）

                       4，3位：    拖拉机间隙灯（参见A.22.36）

                       2，1位：    农机具间隙灯（参见A.22.38）

字节5：               8，7位：    拖拉机后高位工作灯（参见A.22.16）

                       6，5位：    拖拉机后低位工作灯（参见A.22.14）

                       4，3位：    拖拉机底部工作灯（参见A.22.12）

                       2，1位：    后雾灯（参见A.22.44）

字节6：               8，7位：    拖拉机前高位工作灯（参见A.22.10）

                       6，5位：    拖拉机前低位工作灯（参见A.22.8）

                       4，3位：    拖拉机侧高位工作灯（参见A.22.20）

                       2，1位：    拖拉机侧低位工作灯（参见A.22.18）

字节7：               8，7位：     左进工作灯（参见A.22.54）

                       6，5位：    右进工作灯（参见A.22.56）

                       4，3位：    农机具OEM选配灯1（参见A.22.48）

                       2，1位：    农机具OEM选配灯2（参见A.22.50）

字节8：               8，7位：     后工作灯（参见A.22.46）

                       6，5位：    左工作灯（参见A.22.58）

                       4，3位：    右工作灯（参见A.22.60）

                       2，1位：    保留

B.20  背景照明等级命令
用来控制所有背景照明工作状态的消息，比如：仪表和开关。消息将在背景照明级别的每次变换时发送，消息间有5秒的最长周期。
传输重复率：             对于背景照明级别的变换，消息间有5秒的最长周期
数据长度：                  8字节

数据页：        0

协议数据单元格式：          208

特定协议数据单元：          DA

默认优先级：                3

参数组编号：    53248（00D00016）

字节1：                    8-1位：背景照明等级（参见A.22.55）

字节2-8：                  保留

B.21 命令语言

连接在GB/T ×××××《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络》总线系统中用全局消息通告所有ECU所用的语言，包括日期、时间格式及测量单位。

此系统完成上电和地址声明后，虚拟终端将发出此消息。如果要求的语言不被农机具ECU支持，则默认语言将被存储在拖拉机ECU和连接在系统上的虚拟终端中。另外虚拟终端还为操作者提供一个浏览挂接农机具或机群所支持的语言列表的方法，并从列表中选择语言。如果没有语言被操作者选中，比如新厂商生产的虚拟终端，该虚拟终端要求从拖拉机ECU获得此默认语言，并将其存储为默认语言。一旦操作者指定了语言，虚拟终端的语言消息总是取比拖拉机ECU默认语言高的优先级。操作者所选择的语言也将被存储在拖拉机的电子控制模块及已经安装的视觉跟踪中，或者它们同时，用在连接系统的下一次加电中。

传输重复率：          依据系统初始化和要求
数据长度：              8字节

数据页：                0

协议数据单元格式：      254

特定协议数据单元：      15

默认优先级：            6

参数组编号：         65039（00FE0F16）

字节1-2：               语言指令码（参见A.23.1）

字节3：                 数据格式
                        位8，7：小数点符号（参见A.23.2）

                        位6，5：时间格式（参见A.23.4）

                        位4-1：  保留

字节4：                 日期格式（参见A.23.3）

字节5：                 测量单位
                        8，7位：       距离单位（参见A.23.5.2）

                        6，5位：       面积单位（参见A.23.5.3）

                        4，3位：       体积单位（参见A.23.5.4）

                        2，1位：       质量单位（参见A.23.5.5）

字节6：                 测量单位
                        8，7位：       温度单位（参见A.23.5.6）

                        6，5位：       压力单位（参见A.23.5.7）

                        4，3位：       强度单位（参见A.23.5.8）

                        2，1位：       单位系统（参见A.23.5.9）

字节7-8：               保留

B.22 可变的重复速度
B.22.1 重复速度的请求
消息允许根据用户消息的需要适应系统总线的带宽。

有特殊特定参数组编号的用户消息可以请求一个特殊的需要重复速度，这包括可被000016请求的默认速度。如果有特定参数组请求的源消息，有可能以它所需的速度传递。并且忠实于请求。

每个ECU没有必要去监控这些消息。如果其它的ECU不能或不想利用这些重复速度请求，系统需要以固定的时间控制回路，并忽略此消息。若对接收的重复速度请求没有响应，则传输此消息德250毫秒后一个改变速度的请求会等待，并且请求会假定为请求没被接收。任何源特定参数组编号将对重复速度的请求将发送响应并忠实于此新的速度，并在在转换新的速度前等待250毫秒。如果源特定参数组编号请求在250毫秒内接收到了不同的重复速度，同时也接收了值为0000的重复速度请求，则它使用默认速度。
传输重复率：                      依据要求
数据长度：                           8字节

数据页：                             0

协议数据单元格式：                   204

特定协议数据单元：                    DA

默认优先级：                          6

参数组编号        52224（00CC0016）

字节1-3：                          参数组编号    按照要求的重复速度（参见GB/T ×××××.3《农林拖拉机和机械  串行控制和通讯数据网络  第3部分：数据链层》）

字节4，5：                        重复率（参见A.23.6）

字节6-8：                        如果特定参数组编号不是过程数据则保留

字节6：                         （如果特定参数组编号是过程数据）

                                  8位：   保留

                                  7，6位：数据格式/错误情况（参见A.25.2）

                                  5，4位：过程数据类型（参见A.25.3）

                                  3-1位： 数据修正（参见A.25.4）

字节7：                         （如果特定参数组编号是过程数据）

                                  8-5位：农机具类型（参见A.25.6）

                                  4-1位：农机具位置（参见A.25.7）

字节8：                         （如果特定参数组编号是过程数据）

                                  8-5位：数据字典行（参见A.25.8）

                                  4-1位：数据字典列（参见A.25.9）

B.22.2  重复速度响应
用全局消息对特定用户改变重复速度请求进行响应。

注释：请求的数据域是相同的，但重复速度是发送者的当前值。

传输重复率：                         依据要求
数据长度：                             8字节

数据页：                      0

协议数据单元格式：                     254

特定协议数据单元：                     14

默认优先级：                           6

参数组编号：                   65038（00FE0E16）

字节1-3：                             请求的特定参数组编号
字节4，5：                            重复速度（参见A.23.6）

字节6-8：                             与请求相同

B.23    工作组协调中心
B.23.1    概述
由工作组协调中心发出的确认组内成员数的消息。

主机包括组内全部成员，这些消息的源地址与主机的名字相关联，而且特殊的工作组也可以用它们的主机名字来标识。

传输重复率：                        依据要求

数据长度：                             8字节

数据页：                       0

协议数据单元格式：                     254

特定的协议数据单元：                   13

默认优先级：                           7

参数组编号：                           65037（00FE0D16）

字节1：                               工作组成员编号（参见A.24条款）

字节2-8：                             保留

B.23.2工作组成员
工作组主机发送的消息用于识别特定工作组中的成员个体（主机的源地址标识特定的工作组）。

这些消息的数量可以由任意的特定的主机发送，消息数量至少要比工作组成员数多1。没有获取主机NAME的请求消息，它将通过主机源地址的声明获得。工作组通信单元的消息结构请求必须检验它们获得了合适的工作组成员数量的消息，以便它们可以识别特定工作组中的所有成员。

传输重复率：                         依据要求
数据长度：                             8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                     254

特定协议数据单元：                     12

默认优先级：                           7

参数组编号：                        65036（00FE0C16）

字节1-8：                   通过消息源地址标识的此特定工作组成员的NAME
B.24  拖拉机控制消息

B.24.1 农机具远程控制命令

任务控制器或者农机具—拖拉机ECU的消息。

两个指令将合成为一个消息，很多的命令模式相互独立并相应成组。

传输重复率：       默认值是100毫秒，闭环巡航控制最大值是10毫秒。对设定的滑移控制功能，重复速度设在1-10秒，并且有改变状态的请求。如果在15秒后没有更新，拖拉机ECU将认为其没有滑动控制。

数据长度：                       8字节

数据页：                      0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               11

默认优先级：                     3

参数组编号：      65035（00FE0B16）

字节1：           8-4位：    控制命令#1（参见A.26.2。1）

                       3-1位：    保留
字节2：           8-4位：    拖拉机控制命令#2（参见A.26.2）

                  3-1位：    保留

字节3，4：       控制值1#（参见A.26.3）

字节5：          控制限制#1（参见A.26.8）

字节6，7：       控制值#2（参见A.26.3）

字节8：          控制限制#2（参见A.26.8）

B.24.2    拖拉机对农机具远程控制命令的响应

    传输重复率：         依据每个指令

数据长度：                         8字节

数据页：                      0

协议数据单元格式：                 254

特定协议数据单元：                 10

默认优先级：                       3

特定参数组编号：                    65034（00FE0A16）

字节1：             8-4位： 拖拉机控制模式响应#1（参见A.26.4）

                    3-1位：  拖拉机受限状态编号#1（参见A.26.7）

字节2：             8-4位： 拖拉机控制模式响应#2（参见A.26.4）

                    3-1位：  拖拉机受限状态编号#2（参见A.26.7）

字节3，4：          控制值响应编号#1（参见A.26.5）

字节5：             控制限制#1（参见A.26.6）

字节6，7：          控制值响应#2（参见A.26.5）

字节8：             控制限制#2（参见A.26.6）

B.24.3  拖拉机设备响应消息

拖拉机对农机具ECU或对拖拉机分类及设备的任务控制器请求的响应。

传输重复率：          依据上电和要求

数据长度：                         8字节

数据页：                   0

协议数据单元格式：                 254

特定协议数据单元：                 9

默认优先级：                       3

参数组编号：     65033（00FE0916）

字节1：            拖拉机类别（参见A.27.4）

                    位8，7：拖拉机类别

                    1类设备

                    位6：电源管理—开关状态（参见A.27.5）

                    位5：电源管理—拖拉机电源最大供电时间（参见A.27.5）

                    位4：电源管理—持续供电（参见A.27.5）

                        位3：速度管理—基于车轮的速度（参见A.27.5）

                        位2：速度管理—基于地面的速度（参见A.27.5）

                        位1：速度管理—发动机转速（参见A.27.5）

字节2：            位8：悬挂信息—后悬挂装置位置（参见A.27.5）

                    位7：悬挂信息—后悬挂装置工作状况（参见A.27.5）

位6：动力输出轴信息—后动力输出轴转速（参见A.27.5）

位5：动力输出轴信息—后动力输出轴接合（参见A.27.5）

位4：照明—存在拖车连接器时最小照明组（参见A.27.5）

位3：在拖拉机ECU中存储的语言命令（参见A.27.5）

位2：保留

位1：保留

                        类2设备

字节3：            位8：时间日期（参见A.27.5）

                    位7：速度和距离—基于地面距离（参见A.27.5）

位6：速度和距离—基于地面方向（参见A.27.5）

位5：速度和距离—基于车轮距离（参见A.27.5）

位4：速度和距离—基于车轮方向（参见A.27.5））

位3：附加悬挂装置参数—后部牵引力（参见A.27.5）

位2：照明—所有农机具照明消息组（参见A.27.5）

位1：估计或测量辅助阀状态（参见A.27.5）

3类设备

    字节4：     位8：悬挂指令—后悬挂装置位置（参见A.27.5）

                 位7：动力输出轴指令—后动力输出轴转速指令（参见A.27.5）

位6：动力输出轴指令—后动力输出轴接合指令（参见A.27.5）5位5：辅助阀指令（参见A.27.5）

位4-1：保留                    

    字节5：    位8：导航系统高输出位置（参见A.27.5）

                位7：导航系统位置数据（参见A.27.5）

位6：导航系统伪随机噪音统计量（参见A.27.5）

位5-1：保留

    字节6：   位8：悬挂信息—前悬挂装置位置（参见A.27.5）

               位7：悬挂信息—前悬挂装置工作状况（参见A.27.5）

位6：动力输出轴信息—前动力输出轴转速（参见A.27.5）

位5：动力输出轴信息—前动力输出轴接合（参见A.27.5）

位4：附加悬挂参数—前牵引力（参见A.27.5）

位3：悬挂指令—前悬挂装置位置（参见A.27.5）

位2：动力输出轴指令—前动力输出轴转速指令（参见A.27.5）

位1：动力输出轴指令—前动力输出轴接合指令（参见A.27.5）

        字节7：    保留 设置为0

        字节8：    位8-2 保留  设置为0

                    位1  保留位指示00设置为零表示保留位设置为0.

注： 若字节8位1设置为1，下列为应为保留

字节2  1-2位

字节4  1-4位

字节5  1-5位

字节7  1-8位

字节8  2-8位

注：保留位必须设为0，允许1表示支持新设备。因为前面版本没有提这些，通常保留位为1.

B.24.4  需要的拖拉机设备消息
农机具ECU或任务控制器向拖拉机ECU请求需要的拖拉机分类和设备。

传输重复率：       依据功率与要求

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 254

特定协议数据单元：                 8

默认优先级：                       3

参数组编号：    65032（00FE0816）

字节1：            拖拉机类别（参见A.27.4）

                    位8，7：拖拉机ECU类别请求（参见A.27.2）

                    1类设备

                    位6：电源管理—开关状态（参见A.27.3）

                    位5：电源管理—拖拉机电源最大供电时间（参见A.27.3）

                    位4：电源管理—持续供电（参见A.27.3）

                        位3：速度管理—基于车轮的速度（参见A.27.3）

                        位2：速度管理—基于地面的速度（参见A.27.3）

                        位1：速度管理—发动机转速（参见A.27.3）

字节2：            位8：悬挂信息—后悬挂装置位置（参见A.27.3）

                    位7：悬挂信息—后悬挂装置工作状况（参见A.27.3）

位6：动力输出轴信息—后动力输出轴转速（参见A.27.3）

位5：动力输出轴信息—后动力输出轴接合（参见A.27.3）

位4：照明—存在拖车连接器时最小照明组（参见A.27.3）

位3：在拖拉机ECU中存储的语言命令（参见A.27.3）

位2：保留

位1：保留

                        2类设备

字节3：            位8：时间日期（参见A.27.5）

                    位7：速度和距离—基于地面距离（参见A.27.3）

位6：速度和距离—基于地面方向（参见A.27.3）

位5：速度和距离—基于车轮距离（参见A.27.3）

位4：速度和距离—基于车轮方向（参见A.27.3））

位3：附加悬挂参数—后部牵引力（参见A.27.3）

位2：照明—所有农机具照明消息组（参见A.27.3）

位1：估计或测量辅助阀状态（参见A.27.3）

3类设备

    字节4：     位8：悬挂指令—后悬挂装置位置（参见A.27.3）

                 位7：动力输出轴指令—后动力输出轴转速指令（参见A.27.3）

位6：动力输出轴指令—后动力输出轴接合指令（参见A.27.3）

位5：辅助阀状态（参见A.27.3）

位4-1：保留                    

    字节5：    位8：导航系统高输出位置（参见A.27.3）

                位7：导航系统位置数据（参见A.27.3）

位6：导航系统伪随机噪音统计量（参见A.27.3）

位5-1：保留

    字节6：   位8：悬挂信息—前悬挂装置位置（参见A.27.3）

               位7：悬挂信息—前悬挂装置工作状况（参见A.27.3）

位6：动力输出轴信息—前动力输出轴转速（参见A.27.3）

位5：动力输出轴信息—前动力输出轴接合（参见A.27.3）

位4：附加悬挂参数—前牵引力（参见A.27.3）

位3：悬挂指令—前悬挂装置位置（参见A.27.3）

位2：动力输出轴指令—前动力输出轴转速指令（参见A.27.3）

位1：动力输出轴指令—前动力输出轴接合指令（参见A.27.3）

        字节7：    保留 设置为0

        字节8：    位8-2 保留  设置为0

                    位1  保留位指示00设置为零表示保留位设置为0.

注： 若字节8位1设置为1，下列为应为保留
字节2  1-2位
字节4  1-4位
字节5  1-5位
字节7  1-8位
字节8  2-8位
注：保留位必须设为0，允许1表示支持新设备。因为前面版本没有提这些，通常保留位为1.

B。25  通用阀消息

B.25.1 概述

通用阀消息是针对连接在ISO11783网络上具有内置控制器的液压阀。它们用于封闭系统，与机具总线上控制器的接口或者通过TECU、或者TECU作为协调中心的工作组或通过在机具总线上通信的封闭系统。
B25.2 通用阀估计流量

该消息提供了通用阀的估计流量。

传输重复率：      100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 198

特定协议数据单元：                 DA

默认优先级：                       3

参数组编号：    50688（00C60016）

字节1                   通用阀出口估计流量（见A.21.33）
字节2                  通用阀回流口估计流量（见A.21.34）

字节3          位8-7 通用阀故障安全模式（见A.21.42）

                位6-5  保留

                位 4,1  通用阀状态（见A.21.35）

字节4          位8-6   通用阀受限状态（见A.21.48）

                位5-1  保留

字节5-8        保留                

B25.3 通用阀测量流量

该消息提供了通用阀的测量流量。

传输重复率：      100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 197
特定协议数据单元：                 DA

默认优先级：                       3

参数组编号：    50432（00C50016）

字节1                   通用阀出口测量流量（见A.21.17）

字节2                  通用阀回流口测量流量（见A.21.32）

字节3-4                通用阀出口压力（见A.21.36）

字节5-6                通用阀回流口压力（见A.21.37）

字节7                 通用阀返回口压力（见A.21.38）

字节4                 通用阀受限状态（见A.21.47）

B25.4 通用阀命令

提供通用阀的流量控制的消息。

传输重复率：                      100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 198
特定协议数据单元：                 DA

默认优先级：                       3

参数组编号：          50176（00C40016）

字节1                   通用阀出口流量命令（见A.21.17）

字节2                  保留
字节3                位8,7          通用阀安全模式（见A.21.42）

                        位6-5  保留

                         位 4,1  通用阀状态（见A.21.35）

字节4-8                保留
B25.5 通用阀负载压力

提供通用阀测量的负载压力和先导压力的消息。若阀组有能力，该消息可提供阀组的负载压力机供给压力。

传输重复率：                      激活时100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 198

特定协议数据单元：                 DA

默认优先级：                       3

参数组编号：             1792（0070016）

字节1-2                   通用阀负载压力（见A.21.43）

字节3                    通用阀先导压力（见A.21.45）

字节4-5                   通用阀组合负载压力（见A.21.45）

字节6-7                   通用阀组合供给压力（见A.21.46）

字节8                保留

B.26 导航系统消息

B.26.1 导航机器命令

该消息目的是将自动导航控制系统与机器转向系统相连接。该消息提供转向命令并作为导航控制系统与转向控制系统的中心环节。
传输重复率：                      100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 173

特定协议数据单元：                 DA

默认优先级：                       3

参数组编号：               44288（00AD0016）

字节1-2                   转弯命令（见A.28.1）

字节3                    命令状态

               位3-8       保留

               位2,1       转弯命令状态（A.28.3）

字节4-8                  保留
B.26.2 导航机器zt

该消息提供了自动导航控制系统与机器转向系统连接的反馈。该消息提供从导航系统到转向控制系统的信息与状态。

传输重复率：                      100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 172
特定协议数据单元：                 DA

默认优先级：                       3

参数组编号：               44032（00AC0016）

字节1-2                   估计的转弯（见A.28.2）

字节3                    准备状态

               位8-7      请求复位命令状态（见A.28.4）
               位6-5       转向输入位置状态.28.5）

位4-3      转向系统准备（见A.28.6）

               位6-5       转向系统锁定（见A..28.7）

字节4--8                  保留

B.27  ISO总线兼容认证消息
该消息报告了特定电控单元的兼容认证状态。
传输重复率：                      根据请求

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 253

特定协议数据单元：                 66

默认优先级：                       6

参数组编号：               64834（00FD4216）

字节1          位8-7       ISOBUS兼容认证修订的低有效位（见A.29.2）

位6-1       ISOBUS兼容认证年（见A.29.1）。
   字节2           位8-6       认证实验室ID的最低有效位（见A.29.4）

位5       保留

位4-2      ISO兼容认证实验室类型（见A.29.3）

位1       ISOBUS兼容认证修订的最低有效位（见A.29.2）

  字节3            位8-1      认证实验室ID的最高有效位（见A.29.4）
                   兼容认证类型
字节4            位8       最小ECU（A.29.5）

                  位7       TECU 类型1（A.29.6）

                    位6       TECU 类型2（A.29.7）
位5       TECU 类型3（A.29.8）

                    位4       ECU 类型3（A.29.9）

                  位3       虚拟终端（A.29.10）

                    位2       VT工作组协调中心（A.29.11）

位1       VT工作组成员（A.29.12）

字节5            位8       任务控制器（A.29.13）

                  位7       TC工作组master（A.29.14）

                    位6       TC 工作组成员（A.29.15）

位5       文件服务器（A.29.16）

                    位4       GPS接收机（A.29.17）

                  位3       补充认证保留位----设置为0
                   位2       补充认证保留位----设置为0

位1       补充认证保留位----设置为0

字节6          位8       补充认证保留位----设置为0

位7      补充认证保留位----设置为0

                位6       补充认证保留位----设置为0

位5     补充认证保留位----设置为0

位4       补充认证保留位----设置为0

位3       补充认证保留位----设置为0

位2       补充认证保留位----设置为0

位1       补充认证保留位----设置为0

字节7-8          兼容认证参考编号（见A.29.18）
B.28机器所选速度消息

B.28.1 机器所选速度

提供当前机器所选速度、方向和来源参数的消息

传输重复率：                      100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 240

特定协议数据单元：                 34

默认优先级：                       3

参数组编号：               61474（00F02216）
字节1,2          机器所选速度（见A.30.1）

字节3-6          机器所选距离（见A.30.2）

字节7             保留

  字节8           位8-6    机器所选速度受限（见A.30.8）

位5-3    机器所选速度来源（见A.30.8）

位2,1     机器所选方向

B.28.2 机器所选速度命令

提供当前机器速度、方向控制的消息

传输重复率：                      100ms

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 253
特定协议数据单元：                 67
默认优先级：                       3

参数组编号：               64835（00FD4316）
字节1,2          机器所选速度设定点命令（见A.30.5）

字节3，4          机器所选速度设定点受限（见A.30.2）

字节5-7             保留

  字节8           位8-3    保留
位2,1     机器所选方向命令（A.30.6）
B.29  机具运行状态命令
在农林机具的机具总线上，拖拉机EDU发送的给互联系统提供当前命令的机具运行状态的消息。

传输重复率：                      1s或者根据状态变化

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 253

特定协议数据单元：                 03

默认优先级：                       3

参数组编号：                    64771（00FD0316）
字节1-7                        保留

 字节8                        位8-3    保留

位2,1     机具运行状态命令（A.25.1）

B.30   所有机具停止运行开关状态

在农林机具的机具总线上，拖拉机EDU发送的给互联系统提供所有机具停止运行开关状态的消息。

传输重复率：                      1s或者根据状态变化

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 253

特定协议数据单元：                 02

默认优先级：                       3

参数组编号：                    64770（00FD0216）
字节1-7                        保留

 字节8                        位8-3    保留

位2,1     所有机具停止运行开关状态（A.25.3）

附录C
（资料性附录）
拖拉机控制消息—实例
C.1 初始化、错误恢复和背景

本附录建议：在机具控制器或任务控制器与拖拉机之间通过TECU建立闭环以最大化协同工作能力、最小化系统运行所导致的不希望的结果。作为建议，可以不遵循ISO11783本部分的内容。拖拉机在不遵循本建议的情况下，仍能提供服务。尽管如此，这些建议使成功率提高，并已被拖拉机系统设计者用于TECU机具中。
为了初始化拖拉机发出的远程指令的接收，机具控制器必须将指令值与拖拉机传输的当前值相匹配的。一旦完成匹配，拖拉机改变相应的受限状态，开始接受来自机具控制器的变化指令。这就确保机具随着操作员操作而更新，允许平滑转换到机具请求值。
若驾驶员执行行为阻止了进行的机具请求，如手动抬高挂钩，这样就否决了辅助深度控制请求，拖拉机通知机具请求不被接受，状态为驾驶员受限/控制.机具可接受这个限制，在完成进一步控制之前等待移除该限制。或者可与驾驶员通过驾驶员界面进行交互，请求去除限制。（即机具命令挂钩下降）。
若拖拉机检测到通信故障，应当转到驾驶员受限/受控状态或信号不可恢复错误。拖拉机转向的状态与从给定故障状况下恢复需要采取的行动有关。若拖拉机在允许返回远程模式之前，需要驾驶员干预（在拖拉机网络上），应报告不可恢复故障。所需的干预手段要根据设计者的意见确定。
若拖拉机返回驾驶员受限/受控状态，则机具应使当前拖拉机设置与重新初始化的外部指令相匹配。机具仍需要驾驶员通过VT上的界面进行干预，干预措施与机具特性有关。
因为对来自机具的指令，拖拉机仅发送当前指令值作为响应。机具在开始获得当前拖拉机指令后需要初始化通信。可通过发送‘不请求’（均为1）的指令值来完成。拖拉机不执行该指令，但以当前的指令值作为响应。机具可将用当前拖拉机指令初始化远程指令的认可值。
若拖拉机不支持一个具体指令，响应中应在具体指令的受限状态中包括‘不可用’。若不支持机具请求的任意指令，拖拉机不对远程指令的认可进行初始化。

拖拉机或机具可决定到远程模式的转换是否可接受并阻止返回或不请求模式改变。
当已达到实际或驾驶员确定的限制时，拖拉机发送高端低端控制模式。机具知道移动受限，请求拖拉机忽略指定方向附加设定点变化请求。这可能是瞬态情况，例如，当拖拉机对设定点的变化的变化率进行限制。一旦叨叨请求的设定点，受限状态应返回‘不受限’。
C.2   巡航控制
实现车速单一控制的控制模式。
下列说明初始化远程指令认可的交换消息。

命令只使用参数、控制模式指令#1、控制值#1。其余的控制指令#2、控制动作#2、控制值#2和控制限制#2参数，全设置为“均为1”的无关状态。对于这个命令而言，要求设置非控制限制值，并且参数控制限制#1设置为“均为1”。
消息1—机具请求当前拖拉机巡航控制的指令值
数据长度：                       8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               11

默认优先级：                      3

参数组编号：                 65035（00FE0B16）

字节1：       位8-4： 拖拉机控制模式指令#1             000012      巡航控制

               位3-1： 保留                           1112         不请求
字节2：        位8-4： 拖拉机控制模式指令#2            111112      不请求
               位3-1： 保留                            1112         不请求
字节3，4：     拖拉机 控制值#1                         FFFF16      不请求
字节5：       拖拉机控制受限指令                       FF16      不请求
字节6，7：    拖拉机控制值#2                           FFFF16      不请求
字节8：       拖拉机控制受限指令                       FF16      不请求
消息2—拖拉机没有进入远程控制模式的响应
数据长度：                       8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               10
默认优先级：                      3

参数组编号：                 65034（00FE0A16）

字节1：       位8-4： 拖拉机模式响应#1        000012      巡航控制

               位3-1： 拖拉机控制受限状态#1    0012         驾驶员受限/受控
字节2：        位8-4：拖拉机模式响应#2        111112      不请求
               位3-1：拖拉机控制受限状态#2     1112         不请求
字节3，4：      拖拉机控制值响应#1             600         实际速度0.6m/s
字节5：       拖拉机控制受限#1                 FF16      不请求
字节6，7：    拖拉机控制值响应#2               FFFF16      不请求
字节8：       拖拉机控制受限#2                 FF16      不请求

消息3—机具请求巡航控制设定点调整
数据长度：                       8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               11

默认优先级：                      3

参数组编号：                 65035（00FE0B16）

字节1：       位8-4： 拖拉机控制模式指令#1         000012      巡航控制
               位3-1： 保留                        1112         不请求
字节2：        位8-4： 拖拉机控制模式指令#2       111112      不请求
               位3-1： 保留                        1112       不请求
字节3，4：     拖拉机 控制值#1                     600        实际速度0.6m/s

字节5：       拖拉机控制受限指令                    FF16       不请求
字节6，7：    拖拉机控制值#2                        FFFF16      不请求
字节8：       拖拉机控制受限指令#2                  FF16       不请求
消息4—拖拉机接受机具请求控制模式设定点调整后的响应
数据长度：                       8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               10

默认优先级：                      3

参数组编号：                 65034（00FE0A16）

字节1：       位8-4： 拖拉机模式响应#1        000012      巡航控制

               位3-1： 拖拉机控制受限状态#1    0012        不受限
字节2：        位8-4：拖拉机模式响应#2        111112      不请求
               位3-1：拖拉机控制受限状态#2     1112         不请求
字节3，4：      拖拉机控制值响应#1             600         实际速度0.6m/s

字节5：       拖拉机控制受限#1                 FF16      不请求
字节6，7：    拖拉机控制值响应#2               FFFF16      不请求
字节8：       拖拉机控制受限#2                 FF16      不请求

消息5—机具请求速度变化
数据长度：                       8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               11

默认优先级：                      3

参数组编号：                 65035（00FE0B16）

字节1：       位8-4： 拖拉机控制模式指令#1         000012      巡航控制
               位3-1： 保留                        1112         不请求
字节2：        位8-4： 拖拉机控制模式指令#2       111112      不请求
               位3-1： 保留                        1112       不请求
字节3，4：     拖拉机 控制值#1                     600        减速到0.6m/s

字节5：       拖拉机控制受限指令                    FF16       不请求
字节6，7：    拖拉机控制值#2                        FFFF16      不请求
字节8：       拖拉机控制受限指令#2                  FF16       不请求
消息6—拖拉机请求速度变化
数据长度：                       8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               10

默认优先级：                      3

参数组编号：                 65034（00FE0A16）

字节1：       位8-4： 拖拉机模式响应#1        000012      巡航控制

               位3-1： 拖拉机控制受限状态#1     0002       远程控制
字节2：        位8-4：拖拉机模式响应#2        111112      不请求
               位3-1：拖拉机控制受限状态#2     1112        不可用
字节3，4：      拖拉机控制值响应#1             500        0.5m/s

字节5：       拖拉机控制受限#1                 FF16      不请求
字节6，7：    拖拉机控制值响应#2               FFFF16      不请求
字节8：       拖拉机控制受限#2                 FF16       不请求

C.3  动力输出轴恒速和巡航联合控制

实现车速和PTO恒速联合控制的控制模式。

命令使用控制指令#1、控制值#1、控制限制#1、控制值#2等参数。其余的控制模式指令#2参数设置为“均为1”的无关状态。事实上，此命令是包括两个指令：控制值#1指PTO部分，另一个控制值#2涉及巡航控制部分。下列交换看不出初始进入远程控制模式，但说明驾驶员设置的最大速度而机具试图超过的速度。
机具响应

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 254

特定协议数据单元：                  11

默认优先级：                        3

参数组编号：                         65035（00FE0B16）

字节1：       位8-4： 拖拉机控制模式指令#1       010102      PTO与巡航组合
               位3-1： 保留                        1112         不请求
字节2：        位8-4： 拖拉机控制模式指令#2       111112      不请求
               位3-1： 保留                        1112       不请求
字节3，4：     拖拉机 控制值#1                     4320        最小540

字节5：       拖拉机控制受限指令                    FF16       不请求
字节6，7：    拖拉机控制值#2                        200016      2m/s（7.2km/h）
字节8：       拖拉机控制受限指令#2                  FF16       不请求
拖拉机响应
数据长度：                       8字节

数据页：                         0

协议数据单元格式：               254

特定协议数据单元：               10

默认优先级：                      3

参数组编号：                 65034（00FE0A16）

字节1：       位8-4： 拖拉机模式响应#1        010102      PTO与巡航组合
               位3-1： 拖拉机控制受限状态#1     0002       远程控制
字节2：        位8-4：拖拉机模式响应#2        111112      不受限
               位3-1：拖拉机控制受限状态#2      0102       高端受限
字节3，4：      拖拉机控制值响应#1             4320        最小540

字节5：       拖拉机控制受限#1                 FF16       不请求
字节6，7：    拖拉机控制值响应#2               1389      1389m/s
字节8：       拖拉机控制受限#2                 FF16       不请求

C.4   具有巡航控制的辅助阀滑移控制

通过改变辅助阀流量而提供的车辆滑移多种控制和速度控制模式。本例说明了一旦初始化连接完成由机具总线设备发送的消息.
辅助阀滑移控制命令仅使用控制指令#1、控制值#1等参数。巡航控制使用其它的控制指令#2、控制动作#2和控制值#2参数。控制限制#2的参数设置为“均为1”的无关状态。控制值#1包含辅助阀流量（3字节）和辅助阀数量（4字节），在这两个指令之间没有优先级区分，而且在参数在一个集合的情况下,指令参数#1和#2将可以翻转。

来自机具的消息
参数组编号：              65035（00FE0B16）

数据长度：                         8字节

数据页：                           0

协议数据单元格式：                 254

特定协议数据单元：                  11

默认优先级：                        3

参数组编号：                         65035（00FE0B16）

字节1：       位8-4： 拖拉机控制模式指令#1          001112      阀滑移控制
               位3-1： 保留                          1112         不请求
字节2：     位8-4： 拖拉机控制模式指令#2   000012     巡航控制               位3-1：         保留                                 1112         不请求
字节3，4：     拖拉机控制值#1                       4320        最小540

               位16-9  命令的辅助阀流量值            25         10%流量

               位8-5   命令的辅助阀状态             00012        扩展

                位4-1   命令的辅助阀编号             00102        阀2

字节5：       拖拉机控制受限指令                     FF16       不请求
字节6，7：    拖拉机控制值#2                        1389      13892m/s
字节8：       拖拉机控制受限指令#2                  FF16       不请求
附录D
（资料性附录）

拖拉机机具控制——控制实现
机具控制和远程控制消息的目的不是将控制从驾驶员转移到机具而是给拖拉机提供一种机制在总的控制方案中包含机具控制器能力. 建议机具控制器不对高速控制环中的参数进行调整. 对任意设置点变化响应的时间受到几个变量的限制, 包括CAN总线延时、滤波、拖拉机内的延时，这因系统的不同而不同。 
来自机具的悬挂位置指令要求拖拉机必须符合任意受限设置，或在启动机具请求之前与驾驶员采取的行动相一致。
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[1] CAN Specification Version 2.0, Parts A and B, Robert Bosch GmbH, September 1991
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[3] IEEE6) 754-1985, Standard for Binary Floating-Point Arithmetic
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