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LE MODULE CANSet

Définition du protocole

Le CAN (Control Area Network) est un protocole de communication série qui supporte des systémes temps rédl avec un haut
niveau de fiahilité. Il est avant tout a classer dans la catégorie des réseaux de terrain utilisés dans|'industrie (pour rempl acer
la boucle analogique 4-20 mA), dans |’ automobile et I’ aéronautique pour gérer les échanges entre capteurs et I'intelligence
embarquée.
La structure du protocole du bus CAN possede implicitement les principal es propriétés suivantes :

- Hiérarchisation des messages.

- Garantie destemps de latence.

- Souplesse de configuration.

- Réception de multiples sources avec synchronisation temporelle.

- Fonctionnement multimaitre.

- Détection et signalisation d' erreurs.

- Retransmission automatique des messages altérés des que le bus est de nouveau au repos.

- Distinction d' erreurs : d’ ordre temporaire ou de non-fonctionnalité permanente au niveau d’un noaud.

- Déconnexion automatique des noauds défectueux.

Attention : En aucun cas, la norme CAN statue sur la nature des données émises. L'interprétation des données est alalibre
discrétion des compaosants utilisant ce bus.

La gestion du CAN sous DataSet Pro est similaire a celle des autres protocol es déja disponibles sous DataSet Pro (Modbus,
ASCII, TCPetc...)

L'opérateur est en mesure de créer ses propres drivers ou de sélectionner des drivers pré-configurés.

La convivialité de I'interface de configuration permet de visualiser trés rapidement les voies disponibles.
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LeDriver d'appareil :

Chague driver décrit comment interpréter les octets de la trame, comment regrouper plusieurs adresses pour reconstruire une
valeur nécessitant plus de 8 octets de données pour ére mémorisée.

Delaméme fagon, lorsde I'émission d'une valeur, le driver offre la possibilité de mettre en formelavaleur et delaplacer ala
position adéquat dans latrame CAN.

DataSet Pro intégre une supervision en unité hexadécimale, binaire et octale. La représentation des graphiques se fait en

graphique & barre (horizontale ou verticale) avec la possibilité de forcer I'affichage des transitions (transition montante,
descendante, médiane).
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Figure 1 Les différents types de graphiques a barres Figure 2 : Les différents types de transitions

Lafonction Analyse:

Le module analyse de ligne, offre une gamme étendue de fonctionnalités avancées liées au réseau CAN ;
- Possihilité de programmer des objets CAN qui seront exécutés par |e contréleur de la carte CAN dans le but, par
exemple, de buffériser une émission ou une réception, de répéter a cadence fixe un ordre, etc...
- Gestion du mode dégradé a 1 fil (lecture uniquement).
- Possihilité de se mettre en mode Passif pour écouter |a ligne sans perturber les échanges.
- Reével sur 1 ou 2fils.
- Possibilité de paramétrer desfiltres (ou masques de lecture) pour ne visualiser que lesinformations utiles.
- Exportation desfichiers au format Texte ou Csv.

En plus de ces nouvelles fonctionnalités liées au driver, le module d'analyse de CANSet propose une interface Homme-
Machine s mplifiant |e dépouillement des informations échangées sur |atrame CAN.

Cetteinterface sera soit du type suivi des évenements de Windows soit sous forme de chronogramme.

Dansle cas du suivi en interface type Windows, il sera possible de lier uneicone a un code apparai ssant sur le CAN et le suivi
serasimilaire al'historique des évenements.

Waleur Messages Date

----- Essai Capteur HR.

----!Iix.ﬁ.llillil #4100 Chien de garde 12-12-2003 15:23:25.125

-------- *FF1 *FF1 - Initialisation du capkeur - 12-12-2003 15:23:26

------- R.e-init x00on 12-12-2003 15:23:30

' Erreur 1 Err Erreur M1 code 10023 12-12-2003 15123131

" Erreur 2 Err Erreur M*2 code 10023 12-12-2003 1523052

e U ErrELr 2 Err Erreur M°3 code 10023 12-12-2003 15:23:132.500

----- I Capkeur Hors L HL CAM ¢ Le capkeur ID 23 & &k& mis hors ligne suite a1 12-12-2003 152333

-------- Re-Inik x0000 - Initialisation du capkeur - 12-12-2003 15:23:25,125

Bl xA100 4100 Chien de garde 12-12-2003 15:25:00

----- = Mesures 45,23 12-12-2003 15:25:00,120

----- [~ Mesures 45.9 12-12-2003 15:25:00,125 -
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