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Lorsque plusieurs périphériques se
partagent le méme bus, il convient de
définir la facon comment accéder a
ce bus. Le protocole CAN décrit avec
précision et en détail la connexion de
plusieurs dispositifs a un bus, cest un
bus trés répandu dans lindustrie. Le
protocole définit principalement la pré-
séance d'accés au bus et résout le pro-
bléme de collision au niveau matériel
dans le cas ou plusieurs périphériques
commenceraient a communiquer en
méme temps.

Matériel

Cet exemple montre un bus CAN confi-
guré de sorte que le premier dispositif
envoie des messages a ID 0x10 et 0x11,
tandis que le deuxiéme et le troisieme
dispositif envoient des messages res-
pectivement a ID 0x12 et 0x13. Nous
allons aussi configurer les nceuds CAN
de facon a ce que le deuxiéme nceud ne
réponde que a des messages entrants
a ID de 0x10, tandis que le troisiéme
répond seulement a ceux a ID 0x11. En
conséquence, le premier dispositif est
configuré pour recevoir des messages
a ID 0x12 et 0x13 (Figure 2). Le filtrage
de messages est facile a implémenter
grace a la fonction CANSPISetFilter qui
configure les registres du microcontré-
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leur et du module CAN SPI.

En général, le protocole CAN n’a pas be-
soin d’un maitre. Toutefois, pour faciliter
la compréhension de cet exemple tout
en lui conservant son objectif général,
nous autorisons seulement le premier
périphérique a initier la communica-
tion, les deux autres périphériques ne
font que répondre.

Logiciel

Si un message est envoyé, le nceud
maitre laisse un temps de réponse suffi-
sant au noeud appelé. Dans le cas ol un
nceud a distance ne répondrait pas dans
le temps prévu, le maitre signale une
erreur dans le message actuel et conti-
nue a appeler les autres noeuds (Figure
3). Dans le cas o un nceud répondrait
en méme temps qu’un autre, il y aurait
une collision sur le bus. Le protocole
CAN prescrit dans ce cas que le nceud
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Il arrive souvent qu'il est nécessaire"d‘intégrer plusieurs micfocontréleurs avec-des fonc-
_~~"tions différentes dans un seul systéme. Ici hous vous montrons comment connecter trois
microcontréleurs & un bus CAN et comment se servir de filtres dans les noeuds CAN avec
afin de filtrer des messages.

émettant le message ayant la plus basse
priorité se retire du bus, ce qui permet
au nceud émettant un message a prio-
rité plus élevée de continuer sa trans-
mission.

Comme mentionné ci-dessus, nous utili-
serons un module interne SPI du micro-
contréleur pour transférer les données
au bus CAN. Lutilisation du module
interne SPI du microcontroleur offre
certains avantages : la possibilité de gé-
nérer une interruption pendant l'envoi
et la réception de données ; le module
SPI opére indépendamment des autres
périphériques et est facile a mettre en
ceuvre. La librairie CAN SPI vous permet
de paramétrer le mode opératoire du
bus CAN et des filtres du noeud, de lire
les données depuis la mémoire tampon
du module CAN SP, etc.

Cet exemple utilise aussi les LED
connectées au microcontroleur et qui
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Figure 1. Filtrage de messages.
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Schéma 1. Connexion du module CAN-SPI au PIC16F887.

indiquent si le bus fonctionne correctement. Si le nceud 2 répond a I'appel du nceud
1, les LED du PORTB seront automatiquement allumées. Si le nceud 3 répond a I'appel,
les LED du PORTD seront allumées. Le code source pour les trois noeuds est inclus dans
I'exemple. Afin de créer un fichier HEX personnalisé pour chaque noeud, il suffit d'écrire
une unique directive DEFINE dans en téte de lI'exemple.
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Figure 2. Exemple de communication.

Nous avons décrit ici une facon de connecter des microcontréleurs au bus CAN. Nous
avons aussi décrit comment détecter des erreurs a l'aide du protocole de communica-
tion dans le cas ol un nceud a distance ne répondrait pas comme souhaité, comment
filtrer des messages, ainsi que la procédure de communication utilisée en général sur
le bus CAN.
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Programme montrant le fonctionnement d'un bus CAN.
~

#define NODEL  // Uncoment this line to build HEX for Node 1
//#define NODE2 // Uncommentt this line to builld HEX for Node 2
//#define NODE3 // Uncomment this line to builld HEX for Node 3
char Can_Init Flags, Can Send Fllags, Can Rev Flags; // Can flags

char Rx Data Len; // Received data length in bytes
char RXTx_Data[8]; // Can n/tx data buffer

char Msg Rovd; // Reception flag

long T _ID, Rx_ID; // Can rx and tx ID

char ErrorCount;

// CANSPI modulle connections

shit CanSpi_CS at RO bit; // Chip select (CS) pin for CANSPI hoard
shit CanSpi_CS Direction at TRISD bit; // Direction register for

CS pin

shit CanSpi_Rst at RC2 bit; // Reset pin for CANSPI hoard

shit CanSpi_Rst Direction at TRISC2 bit;  // Direction register for
Reset pin

// End CANSPI modulle connectiions

woid mainQ{

AVSEL = 0; ANSELH = 0; // Configure anallog pins as digital 1/0
PORTB =0; TRIB =0; // Initialize ports

PORD =0; TRID =0;

ErorCont = 0; // Error fleg

Can_Init Flags = 0; Can Send Fllags = 0; Can Rev_Flags = 0;// Cler flas

Can Serd Flags = _CANSPITX PRICRITY 0 & // Form valle o be used
TONSPITX XD FRAVE & 7/ with CANSPIVrite
“CANSPITXNO RTR FRAVE;

Can_Init_Flags = CANSPI_CONFIG SAVPLE THRICE & // Form vale to
be used

_CANSPI_CONFIG PHSEGR PRG ON & 7/ with CANSPIInit
“CANSPI_CONFIG XTD MG &
“CANSPI_CONFIG DBL_BUFFER ON &

“CANSPI_CONFIG VALTD XTD SG;

SPIL | H // Initialize SP1 modulle
CAPI alize(l, 3, 3, 3, 1, Can_Init Flags);
// Ini ze external CANSPI module

I

CANSPISetask(_CANSPI_VAK B1, -1, _CANSPI_CONFIG XTD MSG);
// Set all meskl bits to ones
CANSPISetask(_CANSPI_NVAK B2, -1, _CANSPI_CONFIG_XTD MSG);
// Set all mesi? bits to ones
#ifdef NODEL
CANSPISetFi Iter(_CANSPI_FILTER B2 F4, 0x12, _CANSPI_CONFIG_XTD MSG);
// Nodel acoepts messages with 1D Ox12
CANSPISetFi Iter(_CANSPI_FILTER BL F1, 0x13, _CANSPI_CONFIG_XTD MSG);
//INodel accepts messages with 1D 0x13
Helse
CANSPISetFi Iter( CANSPI_FILTER B2 F2, 0x10, _CANSPI_CONFIG_XTD MSG);
// Node2 and Node3 acoept messages with ID 010
CANSPISetFi Iter( CANSPI_FILTER BL P2, Ox11, _CANSPI_CONFIG_XTD MSG);
w and Node3 acoept messages with ID Ol
i
CANSPISetOperationiiode( CANSPI_MODE_NORVAL,0xFF);  // Sett NORVAL. mode
RXTx Data[0] = 0x40; // Set initial data to be sent
#ifdef NODEL
Tx_ID = 0x10; // Set transmit 1D for CAN message
#endif
#ifdef NODE2
TX_ID = 0x12; // set transmit 1D for CAN message
#endif
#ifdef NODE3
TX_ID = 0x13; // Set transmit 1D for CAN message

CANSPIVirite(Tx_ID, &RXTX Data, 1, Can Sed Flags);
// Nodel sends initial message

Herdlif

while (1) // Endless Top

{
Msg Rovd = CANSPIReed(8Rx_ID, 8RXTX Data,, &R Data Len, &Can Rov Flags);
// Atterpt receive message
if (Vsg Rowd) { // If message is received then check id
foef NODEL

if RxID = 0x12) // Check ID
PORTB = RTx Data[0];  // Output cata at PORTB

PORTD = RXTX Data[0];  // Qutput data at PCRTD

delay ms(50); // Vit for a while between messages
CASPIWrite(Tx_ID, &RXTx Data, 1, Can Send Flags); // Send ore hyte
TX_IDH; // Switch to next message

M;_ID > 0x11) Tx_ID = Ox10; // Creck overflow
i

#ifdef NODE2

if (< ID = 0x10) { // Check if this is our message

PORTB = RXTx Data[0];  // Display incoming data on PORTB

RXTx Data[0] = RXTX Data[0] << 1; // Prepare data for sending back

if (R Data[0] = 0) RXTX Data[0] = 1;  // Reinitialize if
// meximum reached
Delay ms(10); // Vit for a while
CANSPIWrTte(Tx_ID, &RXTX Data, 1, Can Send Flags); // Send one byte
// of data back
#endif
#ifdef NODE3

if (Rx_ID = OdAL){ // Check if this is our message

PORTD = RXTx Data[0];  // Display incoming data on PORTD

RXTX Data[0] = RXTX Data[0] >> 1; // Prepare data for sending back
if (R<Tx Data[0] = 0) RTX Data[0] = 128; // Reinitialize if

//meximum reached
Delay ms(10); // Vit for a while
CANSPIWrite(Tx_ID, &RXTX Data, 1, Can Send Fllags); // Send ore byte

) //of data back

#endif
else { // A error occured, wait for a while
#ifdef NODEL
ErvorCount:+; // Increnent ervor indicator
Delay ms(10); // Vit for 100ms
if ErorCount > 10) {  // Tineout expired - process errors
ErrorCount = 0; // Reset error counter
TX_IDH; // Switch to another message
if (Tx_ID > 0x11) Tx_ID = 0x10; // Check overflow

CANSPIWrite(TX_ID, &RXTX Data, 1, Can Send Flags);
// Send new message

#endif
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