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INTRODUCTION - LE CAN A DEJA FETE SESDIX ANS | . .. ... ... ..

L concept CAN en deux mots
le parcours du CAN
le marché du CAN

PARTIE 1
COMMUNICATION ET MODELE

——— e

CHAPITRE 1 - COMMUNICATION ET MODELE

1.1 Lle modéle ISO/OS
1.2 Architecture des couches
1.2.1
1.2.2 Couche 1 - physique : Physical Layer (PL)
1.2.3 Couche 2 - liaison de données : Data Link Layer (DLL) .
1.2.4  Couche 3 - réseau
1.2.5 Couche 4 - transport

1.2.6 Couche 5 - session
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1.2.8 Couche 7 - application

1.2.9 Les couches au-dessus des nuages

1.2.10 Couche (8) — Device Profiles

1.2.11 Couche (7 1/2) - Communication Profile
1.3 Une autre vue du modeéle ISO/OSI

1.3.1 Le point de vue utilisateur

1.3.2 le point de vue du transporteur

1.3.3 Couche obijet et couche transport

PARTIE 2
RAPPEL DU PROTOCOLE CAN

2.1 Remarque préliminaire & la seconde partie

2.1.1  Pourquoi effectuer un rappel du protocole 2
2.2 les grandes définitions

2.2.1 Propriétés du CAN et vocabulaire spécifique
2.3 les grands principes de la communication

2.3.1 Les différentes trames de communication du CAN
2.3.2 Le bit CAN

2.4.1

2.4.2

2.4.3 Champ d’arbitrage
2.4.4 Champ de commande
2.4.5 Champ de données

2.4.6 Champ de CRC
(Cyclic Redundancy Code : code & redondance cyclique) 33

2.4.7 Champ d’acquittement
2.4.8 Fin de trame de données
2.4.9 |Intertrame
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2.4.10 Quelques remarques trés importantes
2.4.11 Trame de requéte de données

Détection et traitement des erreurs de tfransmission

2.5.1 Lles différentes sortes d’erreurs pouvant se produire . . .

2.5.2 Notions de bulletin de santé d’un réseau
2.5.3 Mécanisme du traitement des erreurs de confinement
2.5.4 Signalisation des erreurs

2.5.5 Recouvrement des erreurs

2.5.6 Vadlidité des messages transmis

2.5.7 Sleep Mode et Wake-Up

Le CAN 2.0 B - format étendu

2.6.1

2.6.2 Identificateurs et champ d’arbitrage
2.6.3 Lle champ de commande

2.6.4 Obligations d’un contréleur CAN 2.0 B
2.6.5 Compatibilitts CAN 2.0 A et CAN 2.0 B
La couche physique CAN

2.7.1  Qualités fondamentales et spécifiques
que doit posséder le support physique

2.7.2 Architecture du bit CAN
273

2.7.4 Détermination des valeurs des segments
du Nominal Bit Time

2.7.5 Valeur du segment de synchronisation
2.7.6  Valeur du segment de propagation
2.7.7 Valeurs des segments de buffers de phase 1 et 2

2.7.8 Incidences de la précision, dérives et tolérances
des fréquences des oscillateurs

2.7.9 En guise de conclusion

2.7.10 Débit binaire du réseau (Bit Rate)

2.7.11 Temps de latence

2.7.12 Exemple de synthése

2.7.13 Qualités et limites des couches 1 et 2 du protocole CAN
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CHAPITRE 3 - RETOUR AU PROTOCOLE CAN ET AU MODELE ISO . ...

3.1 Imbrication du protocole CAN et du modéle ISO/OSI
3.1.1 Le document de référence Bosch et le modéle ISO/OSI .
3.1.2 Les documents CAN officiels ISO et le modele 1ISO/OSI

. 3.1.3 Le pourquoi de |'absence des couches 3 a 6

du modeéle ISO/OSI dans le CAN
Notion « d’objet CAN »
3.2.1 Entéte de trame
3.2.2 Champ de données
3.2.3 Quelques remarques
Imbrication des composants CAN et du modéle ISO/OSI

3.3.1 Découpage fonctionnel des composants CAN
dans un systéme

3.3.2 les différentes possibilités d'implémentation
du protocole CAN

Possibilités d’enrichissement du protocole CAN
par les composants

3.4.1 Au niveau de la couche 2 de communication de données
3.4.2 Au niveau des couches O — médium et 1 — physique . . .

En conclusion

PARTIE 3

APPLICATIONS CAN EN RESEAU
ET PROBLEMES SOULEVES

R T — - -

CHAPITRE 4 - LES APPLICATIONS BASEES SUR DES RESEAUX CAN

4.1 Les applications industrielles

4.2 les applications automobiles
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PARTIE 3

APPLICATIONS CAN EN RESEAU
ET PROBLEMES SOULEVES
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6.3.2 Remarques importantes concernant la présentation
des couches

éHAP!TRE 7 - CAL/CAN APPLiCATIO"N LAYER '

P

CAL en quelques mots

7.1.1  Le coeur des CAL

7.1.2 Conclusion concernant les CAL
CMS-CAN based Message Specifi cation

7.2.1 CMS, langage standard de modélisation
pour applications distribuées

7.2.2 les objects CMS
NMT — Network Management

7.3.1 NMT ou la coordination et supervision d'applications
distribuées
Le maitre et les esclaves NMT

7.3.2 Les services NMT

7.3.3 Les objets NMT

7.3.4 Lles classes de réseau CAL

7.3.5 Initialisation du réseau

DBT — (identifier) DistriBuTor

7.4.1 Méthode d’attribution des COB ID

LMT — Layer ManagemenT

LME-Layer Management Entity

Couche physique du CAL

7.7.1  Médium et connecteurs

7.7.2 Nominal bit time et position du point d’échantillonnage .
Implémentations logicielles d’applications basées sur CAL

7.8.1 Exemple d’outils d’'implémentation logicielle

8.1
8.2
8.3

Obijectif de CANopen
Relations entre CANopen et CAL

Architecture de CANopen
8.3.1 Le modéle de référence de communication de CANopen
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8.3.2 CANopen Communication Profile

8.3.3 CANopen Device Profile

8.3.4 En conclusion

Le modéle de communication de CANopen

8.4.1 Services et Process Data Object-SDO et PDO

8.4.2 les objets de communication prédéfinis de CANopen .

Administration du réseau et communication

8.5.1 Réseau allégé

8.5.2 Distribution des identificateurs

8.5.3 Initialisation du réseau et séquence de boot up
8.6 Les Device prof iles de CANopen

8.6.1 Dictionnaire d’objets
8.7 Fonctionnalités minimales supportées par un élément
8.8 En résumé

8.9 Implémentation de CANopen sur des éléments maitre ou esclave
8.10 Couche physique du CANopen

CHAPITRE @ - DEVICENET

9.1 Présentation générale de la couche applicative DeviceNet
@.1.1 Relation entre les couches ISO/QOSI et DeviceNet . . ..
9.2 Lla couche communication de données de DeviceNet
9.2.1 Messagerie et mode de connexion de station & station
9.2.2 Modes d’adressage de DeviceNet
9.2.3 Echange de données
9.2.4 Fragmentation de la messagerie
Profils de communication
Couche physique de DeviceNet
9.4.1 Généralités
9.4.2 Médium de transmission et topologie du réseau
9.4.3 Connexion au médium

9.4.5 Possibilités d'alimentation des stations par DeviceNet .
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CHAPITRE 10 - SDS — SMART DISTRIBUTED SYSTEM

10.1 Caractéristiques principales de SDS

10.2.1 Geénéralités

10.2.2 les services d
10.2.3 Compléments
10.2.4 Types de message
10.2.5 Notion de messag
10.2.6 Utilisation de la trame CAN en sSDS

10.3 Administration du réseau SDS
10.3.1 Phase de détection de débit
10.3.2 Phase de cartographie (du réseau mapping )

10.3.3 Phase de fonctionnement normal
s éléments

rie utilisables avec SDS
s courts, longs et longs fragmentés

10.3.4 Remplacement sur site de

10.4 les Device Models

10.5 Implémentation

10.6 La couche physique SDS
10.6.1 Topologie, longu
10.6.2 Purement électronique

eur et débit

10.6.3 Interface ligne

10.6.4 Cables et connecteurs
pérabilité, normalisation

10.7 Conformité, intero
bilité

10.7.1 Conformité, interopéra

10.7.2 Normalisation
10.7.3 Product selection guide

SUME ET SYNTHESE DES PERFORMA
CANOPEN, DeVICENET ET SDS

CHAPITRE “1 1 - R'E

11.1 Remarques importantes
11.2 Assignation des valeurs
11.3 Méthode d’échange et de traitemen

11.3.1 Architecture et organisation

des identificateurs des messages
t des données
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11.3.2 Déclenchement des messages 25

11.3.3 Cartographie (des « objets Application » mapping) .. 2
11.4 Communication point a point

11 A G i o O

11.4.2 CANopen
11.4.3 DeviceNet

12.1 Les performances de CAN Kingdom

12.2 Usage du CAN pour le CAN Kingdom

12.3 Fonctions de la couche applicative CAN Kingdom

12.4 Réponses aux nombreuses interrogations
12.4.1 Quel est le réle du Roi dans le CAN Kingdom 2
12.4.2 Qu'’arrivetil si le Roi meurt 2

12.4.3 Si seul le Roi connait tout le systéme, est-il possible
de le remplacer 2

12.4.4 Comment le Roi connaitil la place de chacun
des modules 2

12.4.5 Qu’arrive-til si I'on permute la localisation de
deux modules 2

12.4.6 Comment |'enregistrement de I'identité de chaque
module estelle effectuée 2

12.4.7 Comment régler les problémes liés & des débits différents 2 267

12.4.8 Le Roi peutl effectuer toutes sortes de changement
dans un module 2

12.4.9 Fautil des composants performants pour réaliser tout cela 2 268
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CHAPITRE 13 - M3S — MULTIPLE MASTER, MULTIPLE SLAVE

13.1 Architecture générale du systéme M3S
13.1.1 Les éléments de M3S

13.2 Les fonctions de key et de « dead man » switches
13.2.1 Key switch
13.2.2 Dead man

CHAPITRE 14 - LES COUCHES APPLICATIVES AUTOMOBILES

14.1 Situation a I'lISO
1404 5]
14.1.2 "Te2

15.1 Architecture de la couche OSEK
15.1.1 OSEK-OS-Operating System
15.1.2 OSEK-COM-Communication
15.1.3 OSEK-NM (Network Management)
15.1.4 Les couches basses ISO/OSI de I'OSEK/VDX
15.1.5 Implémentation OSEK/VDX
15.1.6 Certification de I'OSEK
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CHAPITRE 16 - LE SAE J1939

16.1 Pourquoi avoir choisi un identificateur de 29 bits 2
16.2 Le champ d’identification CAN du J1939
16.3 Lles types de messages du J1939
16.3.1 Messages de commandes
16.3.2 Messages de requétes
16.3.3 Messages de diffusion/réponse
16.3.4 Messages d’acquittements
16.3.5 Messages de groupes de fonctions
16.3.6 Quelques compléments
16.4 La couche applicative J1939

16.4.1 Les différents types de données transportées

PARTIE 5

OUTILS, TESTS, MISE EN CEUVRE, CONFORMITE

CHAPITRE 17 - LES OUTILS D’AIDE
AU DEVELOPPEMENT POUR RESEAUX BASES SUR CAN

17.1 Méthodologie de conception de systéme
17.1.1 Phase d'étude
17.1.2 Phase d'intégration du systéme complet
17.1.3 Phase de production
17.1.4 Phase de maintenance du systéme 305

Outils d’aide au développement
des couches basses de communication

17.2.1 Outils de démonstration et prise en main
17.2.2 Outils de simulation, émulation et analyse de protocole 306
17.2.3 Conformateur de performances
17.2.4 Outils de configuration de réseau
17.3 Outils d'aide au développement des couches hautes applicatives 310




LE BUS CAN * APPLICATIONY

17.3.1 Un exemple

17.3.2 En conclusion des systémes de développement et outils
de tests

17.4 Mises en ceuvre de réseaux (modélisation et installation)
17.4.1 Modélisation de réseaux

17.4.2 |nstallation du réseau

17.4.4 Mise en route et débuggage des réseaux

17.4.5 Outils de mise en ceuvre et test des réseaux

CHAPITRE 18 - CONFORMITE, CERTIFICATION, TESTS

18.1 Les problémes de conformité et certification
18.2 Conformité au protocole de communication CAN
18.3 Conformité des IC’s au protocole de communication CAN

18.3.1 Méthodologie de conformité
Ecriture d’un Plan De Test

18.4 Conformité aux protocoles des couches applicatives
18.5 Certification
18.6
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CAN et ISO

Couches applicatives « Industrielles »

Couches applicatives « Automobile »
Annexe 3 : les bonnes lectures

Revues, journaux, documentations

Ouvrages en langue allemande

Ouvrage en langue francaise

Annexe 4 : les bonnes adresses




