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1 Décomposition fonctionnelle du système 
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2 Comportement d’un câble élastique 
 

Pression ou contrainte exercée sur le câble 

 
S
T

=σ  

 où T est la tension du câble 

  S la section du câble 

 

Cas d’un câble élastique : Loi de Hookes 

 
0l
lE ∆

=σ  

 où  

• E est le module de Young. C’est une constante caractéristique du matériau 

constituant le câble. 

• ∆l est l’allongement du câble. 

• l0 est la longueur du câble à vide. 
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3 Modélisation 1 coin 
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4 Système du second ordre : identification 
Soit la fonction de transfert du second ordre : 
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 où  ξ est l’amortissement réduit, 

 ωn est la pulsation naturelle. 
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5 Schéma bloc avec correcteur RST 
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R(z), S(z) et T(z) sont les polynômes du régulateur avec 

 ( ) 0 1R z r r z= + +K  

 ( ) 0 1S z s s z= + +K  

 ( ) 0 1T z t t z= + +K  

On désire trouver R(z), S(z) et T(z) de manière à obtenir en boucle fermée un modèle imposé 

 1 m

CONZ 1 1 m

Z(z) B (z)T(z) B (z)
N (z) A (z)S(z) B (z)R(z) A (z)

= =
+

 

La résolution de l’équation diophantine ou équation de Bezout : 

 ( ) ( ) ( ) ( ) ( )m 1 1A z A z S z B z R z= +  

conduit à l’identification des polynômes S et R. 

 

R et S jouent un rôle en régulation, tandis que T est déterminé de manière à avoir 

( ) ( ) ( )m 1B z B z T z= . 
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6 Table de transformées en p et en z 
Période d’échantillonnage T 
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d’après Analyse et Régulation des Processus Industriels, P. Borne, G. Dauphin-Tanguy, J.P. 

Richard, F. Rotella, Editions Technip, Paris, 1993 
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7 Critère de Jury 
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pôles instables n'est pas nécessaire, car les systèmes en boucle fermée instables ou à la limite 
d'instabilité ne sont pas désirables. 
 
Les calculs nécessaires à cette méthode sont plus complexes que ceux employés pour le 
critère de Jury, qu'il est préférable d'utiliser. 
 

 

d’après hadoc : http://www-hadoc.ensieg.inpg.fr 

 

 

 

 

 

8 Réponse Indicielle commande continue 
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9  Polynômes de Graham et Lathrop 
d’après Analyse et Régulation des Processus Industriels, P. Borne, G. Dauphin-Tanguy, J.P. 
Richard, F. Rotella, Editions Technip, Paris, 1993 

Transfert à erreur en position nulle : 

 

Transfert à erreur en vitesse et en position nulles 
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10 Liaisons Séries : Extraits de documentations 

10.1 RS232C 
The serial communication port built into every PC conform to the RS 232C standard does connecting 
to digital device point to point. 
Protocol/ Command /respond of direct Point 
Comm. Signals TX, RX, GND… 
Data Format  ASCII 
Parity  odd, even, none 
Stop bits  1 or 2 
Baud 110, 300, 600, … up to 19.2k  
Mode of operation  Single-ended 
Input Level  Mark = False = -3 V to –15 VDC  

Space = true = +3 V to +15 VDC 
Receiver sensibility  ± 3 V 
Vmax common Mode  ± 25 V 
Vmax emettor output  ± 15 V 
Input impedance receiver  3 k à 7 kOhm  
Charge impedance  3 k à 7 kOhm  mini  
Cable distance   15 m 
Timing Format  Asynchronous 
Isolation  None 
Duplex Half, Full 
Number of device One driver, one receiver 

10.2 RS422 
Protocol/ Command / respond  
Comm. Signals TX±, RX±, Common Shield  
Data Format  ASCII 
Parity  odd, even, none 
Speed up to 10M        max 115,2 kbits/s for 1200m 
Stop bits  1 or 2 
Mode of operation  Differential 
Input Level  Mark = False = -R+ > - by >200 mv  

Space = true = R+ < R- by >200 mv 
Receiver sensibility  ± 0.2V 
Vmax common Mode  ± 7V 
Vmax emettor  output  ± 5V 
Input impedance receiver  4 kOhm  
Charge impedance  100 Ohm mini  
Cable distance   1200 m for 115,2 kbits/s 
Timing Format  Asynchronous 
Isolation  None 
Duplex Half, Full 
Number of devices One driver, 10 receivers 
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10.3 RS485 
Protocol/ Command/respond with prependin address 
Comm. Signals TX±,  RX±,  Common Shield  
Data Format  ASCII 
Parity  odd, even , none 
Speed  up to 10M            max 115,2 kbits/s for 1200 m 
Stop bits  1 or 2 
Mode of operation  Differential 
Input Level  Mark =False =-R+ > -by >200mv  

Space =true = R+<R- by >200mv 
Receiver sensibility  ± 0.2V 
Vmax common Mode  12V to – 7V 
Vmax emettor  output  ± 5V 
Input impedance receiver  12 kOhm  
Charge impedance  60 Ohm  mini  
Cable distance   1200 m for 115,2 kbits/s 
Timing Format  Asynchronous 
Isolation  None 
Duplex Half, Full 
Number of devices up to 126   (with 3 repetors)  

up to 32 drivers/receivers by segments 
 

11 Réseau de Terrain MODBUS/JBUS  
(Extrait de la documentation de la société Applicom) 

11.4 Protocole Modbus/Jbus  
Les protocoles Modbus (Modicon) et Jbus (April) sont des protocoles de communication qui 
définissent une structure hiérarchique (un maître et plusieurs esclaves). L’accès physique est basé 
sur une transmission série du type half-duplex. L’interface électrique autorise la connexion en mode 
point–à–point (RS232) ou mode multipoint (RS485/RS422 et boucle de courant 20mA). 
Les échanges de données se font au moyen de trames au format suivant : 

• numéro esclave sur 1 octet 
• code de la fonction (commande) sur 1octet 
• données : n octets avec le poids fort en premier 
• code CRC16 sur 2 octets 

La trame comporte ni en-tête ni délimiteur de fin de trame. Un silence correspondant à 3,5 caractères 
indique que le prochain caractère reçu sera le premier d’une nouvelle trame. 
La transmission des données sur le support physique est réalisée suivant le mode RTU (Binaire) : 
Paramètre de la transmission : 1 bit de start, 8 bits de données, pas de parité, 1 bit de stop. 
L’adresse 0 est réservée au mode diffusion (envoi simultané à tous les esclaves). 
Le maître a toujours l’initiative des échanges. Une station esclave renvoie une trame d’acquittement 
(sauf en cas de trame de diffusion). 

11.5 Cartes intelligentes et logiciel : Société applicom 
applicom®

 inclut le logiciel et des cartes intelligentes spécifiques à chaque type de bus de terrain et/ou 
réseaux industriels. Grâce au concept de cartes intelligentes, les interfaces applicom®

 embarquent et 
gèrent l’ensemble des tâches de communication sans consommer le temps CPU du processeur de la 
machine. Il en résulte un gain de performance pour l’exécution des applications. 
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11.5.1 Caractéristiques générales Carte PC1000 

Type Carte PC au bus ISA 
Processeur Intel 80186 - 24 MHz 
Mémoire RAM dynamique / 512 KOctets 
Interruption 2, 3, 4, 5, 6, 7, 10, 11, 12, 14, 15 
Adresse DPRAM  C8000 à DE000 (2 KOctets / carte) 

Entrée T.O.R. 
Contact d’entrée T.O.R. opto-couplée avec LED, 
tension d’alimentation; +10 à +30V DC ou 24V AC (50 à 60 Hz) 

Sortie T.O.R. 
Contact de sortie T.O.R. "chien de garde" avec LED, 
contact libre de potentiel (24V DC, 0.25A) 

Technologie CMS; conforme à la norme CEM pour un usage industriel et bureautique 

11.5.2 Caractéristiques du port Série 

Type 1 port série asynchrone 
Connecteur Mâle Sub-D 9 points 

Voyant de transmission (LED) 1 voyant de transmission / 1 voyant de réception 

Interface électrique 
(Module additionnel installé sur la 
carte) 

RS232C avec ou sans isolation galvanique 500 V. 
RS485/RS422 avec ou sans isolation galvanique 500 V. 
Boucle de courant 20mA 
Module 485 Profibus avec ou sans isolation galvanique 500 V. 
Module Batibus 

Vitesse de transmission 50 à 38400 bauds 

Format des données 
Bit de données : 7 ou 8 
Bit de stop : 1 ou 2 
Parité : pair, impair, sans 

11.5.3 Protocoles disponibles (liste partielle) 

Protocoles Série  Désignation 
3964/3964R   (ou AS511) Siemens Simatic S5 (sur prise console) 
Batibus  Merlin Gerin (Domotique, GTC, GTB) 
Jbus/Modbus  Tous les périphériques Modbus & Jbus 
PPI, PPI+  Siemens S7-200 (sur prise console) 
Uni-Telway  Schneider Electric 
Kit4000TD  Kit de développement de protocoles sur port Série 

 
Le protocole applicom® maître Modbus/Jbus peut accéder jusqu’à 255 esclaves. Il gère le service de 
diffusion (requête écriture simple) en utilisant l’adresse esclave 0. 
applicom® peut lire et/ou écrire les principaux types de données des équipements via les interfaces 
applications fournies en standard (librairie/DLL, Serveur DDE, Serveur OPC et ActiveX). 

11.5.4 Liste des fonctions Modbus/Jbus supportées  

Liste des fonctions Modbus/Jbus supportées Description 
01 Lecture de N bits 
02 Lecture de N bits d’entrée 
03 Lecture de N mots [1] 
04 Lecture de N mots d’entrée 
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05 Ecriture d’1 bit 
06 Ecriture d’1 mot 
07 Lecture rapide de 8 bits 
08 Diagnostic des échanges 
11 Lecture du compteur d’événements 
12 Lecture du tampon Trace 
13 Commandes programme : Marche /Arrêt de l’unité 

centrale, Chargement/Déchargement de la mémoire 
14 Diagnostic des commandes programme 
15 Ecriture de N bits 
16 Ecriture de N mots 

11.5.5 Nombre maximal de variables par trame 

Bit  2048 
Mot   128 

 

 

12 Réseau de terrain PROFIBUS-DP 
(Extrait de la documentation de la société Applicom) 

12.6 Présentation  
PROFIBUS (PROcess FIeld BUS) est un bus de terrain ouvert, standardisé et indépendant. Il est 
utilisé pour une très grande variété d’applications tel que la fabrication, le process, la gestion 
technique de bâtiment. 
Son indépendance vis-à-vis des fabricants et son ouverture sont garanties par la norme européenne 
PROFIBUS EN 50170. 
Avec PROFIBUS, les périphériques de différents fabricants peuvent communiquer sans interface 
spécifique. PROFIBUS peut être utilisé aussi bien dans une architecture de communication à temps 
critique que pour des tâches de communication complexes et étendues. La norme EN 50170 de 
PROFIBUS spécifie les caractéristiques fonctionnelles, électriques et mécaniques d’un bus de terrain 
de terrain à transmission série. 
L’architecture du protocole est basée sur le modèle de référence OSI (Open System Interconnection). 
La norme PROFIBUS définit à la fois la couche application (Couche 7), la couche liaison de 
données (Couche 2) et la couche physique (Couche 1). 

12.6.1 Rappel 

Les périphériques Maîtres sont à l’initiative de la transmission des données sur le bus. Un maître 
peut envoyer des messages sans sollicitation externe quand il détient les droits d’accès au bus (le 
jeton). Les maîtres sont également appelés Stations Actives. 
Les Esclaves sont typiquement des blocs d’entrées/sorties, des capteurs, des actionneurs, des 
appareils de mesure, des régulateurs de vitesse... Les esclaves n’ont pas les droits d’accès au bus. Ils 
ne peuvent échanger des données qu’après y avoir été invités par une station active. Les esclaves 
sont également appelés Stations Passives. 
Le bus de terrain PROFIBUS-DP (Decentralized Peripherical) est issu de la norme européenne EN 
50170 (partie 2). PROFIBUS-DP est spécialement conçu pour la communication entre les systèmes 
de contrôle/commande et les périphériques d’entrées/sorties distribués. 
Les télégrammes PROFIBUS-DP peuvent transférer jusqu’à 244 octets de données, et il est possible 
de connecter sur le bus jusqu’à 126 périphériques esclaves. 
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12.6.2 Eléments de spécification issus de la norme 

Topologie  Architecture en ligne (Bus) avec résistance de terminaison 
ramification avec emploi de répéteurs 

Longueur maximale par segment 1200 mètres pour  93.75 kbits/s  
1000 mètres  pour 187.5 kbits/s  
400 mètres pour   500 kbits/s  
200 mètres pour  1,5 Mbits/s 
100 mètres pour 12 Mbits/s (Siemens uniquement) 

Longueur maximale  9600m 
7 répéteurs maximum  (93.75 kbits/s) 
maximum 4 répéteurs pour débit de 1,5 Mbits/s 
distance maximale entre 2 équipements 1200m (RS485) 

Nombre maximal d’équipements 
sur le réseau (logique, physique) 

126 abonnés actifs avec 3 répéteurs 
sans répéteurs 32 abonnés 

 

Spécifications générales Répétitions du message erroné 
Nombre de répétitions du message paramétrable 
Reprise automatique avec réduction du débit sur initiative du maître 

Type de trames  Service Send Data with No Acknowledge (message type SD1) 
Service Send Data and Request Data with Reply (message type SD2)

Détection d’erreur Données protégées par un checksum  
Nombre d’octets de 
données  

0 à 244 Octets par message 

Mode d’adressage  1 octet pour l’adresse des stations 
Hiérarchie  Multimaître et maître-esclave 

2 Priorités : haute et basse 
Mode d’accés au réseau 
(arbitrage) 

Passage de jeton entre maîtres 
Polling pour une communication maître esclave  

Longueur des informations  Données (0 à 244 Octets) 
+ Information de commande et d’encapsulation de trame associée : 
      6 à 9 Octets. 

 
Il y a deux types de services 

• Service Send Data with No Acknowledge (message de type SD1) ; 
• Service Send Data and Request Data with Reply (message de type SD2). 

Pour les messages de type SD2 avec des informations de données, le format est le suivant : 
• Adresse du destinataire (DA) (1 octet), adresse de l’émetteur (SA) (1 octet), octet de contrôle 

(FC), 244 Octets de données au maximum. 
Pour trame type SD2 avec des informations de contrôle, le format est le suivant : 

• Start Byte (SD2), Length Byte(LE), Length Byte repeated (Ler), Start Byte (SD2), Check Byte 
(FCS),End Délimiter (ED). 

Chaque octet est représenté physiquement sur le bus par 11 bits (Codage UART des caractères, bit 
de start, octet de donnée, bit de parité, bit de stop). 

12.7 Matériel et Logiciel Applicom : carte PC1500PFB 
applicom® inclut le logiciel et des cartes intelligentes spécifiques à chaque type de bus de terrain et/ou 
réseaux industriels. Grâce au concept de cartes intelligentes, les interfaces applicom® embarquent et 
gèrent l’ensemble des tâches de communication sans consommer le temps CPU du processeur de la 
machine. Il en résulte un gain de performance pour l’exécution des applications. 
Le protocole applicom® PROFIBUS peut gérer simultanément plusieurs types de messageries  
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L’interface applicom® configurée en PROFIBUS-DP est un Maître DP Classe 1 et Classe 2. Elle 
autorise le fonctionnement multimaître, afin de faire cohabiter plusieurs maîtres PROFIBUS sur le 
même réseau. 
La carte PC1500PFB dispose d’un port PROFIBUS. 

12.7.1 Caractéristiques générales :Carte PC1500PFB 

 Carte PC au bus ISA 
Processeur Intel 80186 - 24 MHz 
Mémoire RAM dynamique / 512 Koctets 
Interruption 2, 3, 4, 5, 6, 7, 10, 11, 12, 14, 15 
Adresse DPRAM  C8000 à DE000 (2 Koctets / carte) 

Entrée T.O.R. 
Contact d’entrée T.O.R. opto-couplée avec LED, 
tension d’alimentation; +10 à +30V DC ou 24V AC (50 à 60 Hz) 

Sortie T.O.R. Contact de sortie T.O.R. "chien de garde" avec LED, contact libre de 
potentiel (24V DC, 0.25A) 

Technologie CMS; conforme à la norme CEM pour un usage industriel et bureautique 

12.7.2 Caractéristiques du port Profibus 

Type 1 port PROFIBUS normalisé EN 50 170 
Connecteur Femelle Sub-D 9 points (brochage conforme à la norme) 
Voyant de transmission (LED) 1 voyant de transmission / 1 voyant de réception 
Interface électrique RS485 avec isolation galvanique (500 volts) 
Vitesse de transmission 9.6 à 500 Kbauds :   9.6   19.2     93.75    187.5    500 k 

Sortie T.O.R. Contact de sortie T.O.R. "chien de garde" avec LED, contact 
libre de potentiel (24V DC, 0.25A) 

Technologie CMS, conforme à la norme CEM pour un usage industriel et 
bureautique 

 

13 Réseau de Terrain CAN 
(extraits de documentation de la Société NSI Annecy Haute Savoie) 

13.8 Présentation du Bus CAN 
CAN (Controller Area Network) est un bus de communication série. Son architecture générale ainsi 
que les couches liaison de données et physiques sont définies par les normes ISO 11519-1 pour les 
débits jusqu’à 125 kbit/s (CAN basse vitesse) et ISO 11898 pour les débits jusqu’à 1Mbit/s (CAN 
haute vitesse).  
L’architecture CAN est conforme au modèle de référence pour l’interconnexion des systèmes ouverts 
(OSI) de l’ISO en ce qui concerne la décomposition en couches. Elle propose des services de 
transferts de données et de demandes de transmission distante sans connexion et acquittés. Tous les 
échanges sont réalisés en diffusion. 
Les messages de données peuvent être émis depuis n’importe quelle station. Le message ne contient 
ni adresse de destinataire et ni adresse de l’émetteur. En effet le mécanisme d’adressage sur le bus 
n’est pas associé à une station mais est associé à une donnée. Les données échangées sont 
identifiées par une adresse logique unique sur tout le réseau appelée « l’identificateur ». Chaque 
nœud du réseau reçoit ou filtre la trame suivant l’identificateur (nature de la donnée transmise). Cet 
identificateur détermine la priorité des messages. La valeur la plus basse de l’identificateur 
correspond à une donnée de priorité la plus élevée.  
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Lors de transmissions simultanées, l’ordre d’accès au bus est réalisé par un mécanisme d’arbitrage bit 
à bit basé sur l’identificateur et la nature de la trame (une trame de requête est moins prioritaire 
qu’une trame de transmission de donnée). 
Le protocole Standard CAN (version 2.0A) supporte des messages avec un identificateur sur 
11 bits.  
Le protocole Extended CAN (version 2.0B) supporte des messages avec un identificateur sur 
11 bits et sur 29 bits.  
CAN est un protocole multimaîtres qui peut utiliser plusieurs médias de transmission. Il utilise en 
particulier comme support de transmission une paire blindée ou non blindée. Les stations sont reliées 
entre elles par l’intermédiaire d’un bus série équipé de « terminateurs » de lignes. Les interfaces 
physiques sont de type différentiel en mode tension, proche du principe de la liaison RS485. Le 
codage utilisé est de type NRZ avec bits de stuffing. Les messages peuvent transporter jusqu’à 8 
octets de données utiles. 
La méthode d’accès proposée par la norme est de type aléatoire (CSMA/CD) avec détection de 
collisions et arbitrage bit à bit, non destructif pour le message le plus prioritaire. La notion de priorité 
de message est inhérente au principe d’accès. 
La norme établit une distinction entre les erreurs temporaires et les erreurs permanentes sur le bus. 
Elle préconise une déconnexion logique automatique des modules en erreur. L’émission automatique 
de trames de surcharges par les modules saturés assure la gestion du contrôle de flux. 
Les fondeurs de silicium comme PHILIPS, INTEL, NEC, SIEMENS proposent aujourd’hui des 
composants et des contrôleurs de protocole CAN. 
Des couches application (niveau 7 du modèle OSI) orientées systèmes d’automatismes industriels et 
s’appuyant sur CAN sont proposées aujourd’hui par DeviceNet (Allen Bradley), SDS (Honeywell), CAL 
(PHILIPS et CIA)... 

13.8.1 Réseau CAN : Eléments de spécification liés à la Couche Physique 

Topologie  Bus avec résistance de terminaison (CAN High Speed : norme 
ISO11898) 
Arborescence possible dans le cas de l’utilisation de répéteurs  

Media supportés  Paires différentielles : norme ISO11898 (HS) et norme ISO11519-2 
(LS) 
RS485, Infra rouge, CPL, Fibres optiques 

Débit maximal  1 Mbits/s pour longueur maxi de 40 m (HigH Speed) 
125 kbits/s pour Cmaxi 30 pF/m (Low Speed) 

Longueur maximale  
(par segment) 
(CAN High Speed) 
 

1000 m pour 50 kbits/s 
500 m pour 125 kbits/s 
200 m pour 250kbits/s 
100 m pour 500 kbits/s 
40 m pour 1 Mbits/s 

Nombre de répéteurs non spécifié, fonction de l’implémentation 
Nombre maximal 
d’équipements sur le 
réseau (logique, physique) 

dépend du média et des drivers de ligne utilisés (physique) 
dépend du nombre de messages différents associés à chaque 
équipement (logique)  
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13.8.2 Réseau CAN : Eléments de spécification liés à la couche Liaison de Données 

Spécifications générales Filtrage des messages  
Traitement des messages et statuts 
Détection d’erreur  
Validation des messages  
Acquittement des messages 
Gestion arbitrage des conflits de bus avec la notion de messages 
prioritaires 
Gestion et contrôle de la mise en forme de trame, du débit, et de la 
conformité temporelle du transfert (timing) 

Type de trames  Trame de données (Data Frame) 
Trame de requête (Remote Frame) 
Trame d’erreur (Error Frame) 
Trame de surcharge (Overload Frame) 

Détection d’erreur Données protégées par un checksum codé sur 15 bits. 
Signalement type d’erreur et faute de confinement (distinction 
entre les erreurs temporaires et permanentes). 
Validation du format des messages (Format Check) 
Ecoute et surveillance du bit émis sur le bus (Bit Check) 

Nombre d’octets de données  0 à 8 Octets par message 
Mode d’adressage  Orienté message (Adressage des messages) 

Adressage par identificateur associé aux messages  
Identificateur 11bits en mode standard (Format 2.0A) 
Identificateur 29 bits en mode étendu (Format 2.0B) 

Hiérarchie  Multimaître : priorité définie par les identificateurs de messages 
(2048 priorités en mode standard) 

Mode d’accès au réseau 
(arbitrage) 

Arbitrage bit à bit (non destructif) CSMA/CR (R=Resolve)  
arbitrage pendant le champ d’identification des messages  

Trame de donnée  
(Data FRAME) 
 

Données (0 à 8 Octets) 
Encapsulation des données 47 Bits pour le format standard 2.0A 
Encapsulation des données 66 Bits pour le format étendu 2.0B 

13.8.3 Organisation de la trame de données 

bit début de trame, 
• champ d’identificateur + bits identification (nature trame), (12 bits en mode standard, 31 bits en 

mode étendu) 
• champ de commande (6 bits) 
• champ de données (entre 0 et 8 octets) 
• champ de contrôle (16 bits = CRC 15 bits +1 bit) 
• champ d’acquittement (2 bits) 

fin de trame (7 bits) 
inter trame (3 bits) 

13.9 Cartes CANPCa, CAN104 & CAN PCMCIA 
Fabricant : Société NSI (Annecy Haute Savoie) 
Ces cartes permettent de raccorder le réseau CAN à des systèmes PC équipés de bus ISA/E-ISA, 
PC/104 ou PCMCIA type II. Elles sont fonctionnellement identiques. Une application peut être 
développée et mise au point dans l’environnement PC, puis embarquée dans un PC/104 par exemple. 
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13.9.1 Spécifications générales des cartes 

• CAN standard (CAN 2.0A) et étendu (CAN 2.0B). 
• CAN High speed : jusqu’à 1 Mbit /s. 
• CAN Low speed : jusqu’à 125 kbits /s. 
• CANPCa : format PC ISA 16 bits. 
• CAN104 : format PC/104 8 bits. 
• CAN PCMCIA : format PCMCIA type II 8 bits. 
• Interface physique externe personnalisable. 
• Cartes avec ou sans isolation galvanique. 
• Interface logicielle pour DOS, Win 3.1x, Win 95/98 et Win NT en option. 

13.9.2 Couche 2 OSI 

Les cartes intègrent toutes le contrôleur de protocole 82527 d’INTEL chargé de gérer intégralement la 
couche liaison (couche 2 OSI) de la norme CAN : 

• Trame de données CAN standard et étendu (identificateurs codés sur 11 bits et 29 bits). 
• Demande de transmission distante CAN standard et étendu. - Taille maximum des messages : 

jusqu’à 8 octets de données. 

13.9.3 Couche 1 OSI 

• Cartes CAN High speed (norme ISO 11898) 
Les cartes CAN High speed sont les cartes CANPCa, CAN104 et CANPCMCIA pour les formats 
ISA/E-ISA, PC/104 et PCMCIA. Elles intègrent en standard l’interface de ligne 82C250 de Philips, 
conforme à la norme ISO 11898, chargée de gérer intégralement la couche physique : 

• Une vitesse maximum de 1Mbit/s. 
• Une transmission en mode différentiel. 
• Jusqu’à 30 points sur le bus. 

Ces cartes sont également disponibles en version isolée. L’option isolation galvanique ne 
nécessite pas d’alimentation externe. 

• Cartes CAN Low speed (norme ISO 11519-1) 
Les cartes CAN Low speed sont les cartes CANPCa /LS et CAN PCMCIA /LS pour les formats 
ISA/E-ISA et PCMCIA. Elles intègrent une interface de ligne compatible TJA 1053, chargée de 
gérer intégralement la couche physique du standard CAN Low speed (débit maximum de 125 
kbit/s). 

Toutes les cartes permettent l’utilisation d’autres types d’interfaces de ligne. 

13.9.4 Support de transmission 

Les cartes CANPCa, CAN104 et CANPCa /LS sont équipées d’un connecteur permettant d’utiliser 
des supports de transmission différents : paires différentielles, courant porteur, infrarouge, fibre 
optique… 
Le logiciel de communication NSI527, fourni en option, peut être utilisé avec une carte CANPCa, 
CAN104 ou CAN PCMCIA pour créer une station de tests : émission ponctuelle ou périodique de 
trames CAN entièrement paramétrables, affichage ou comptage des trames reçues, comptage des 
erreurs détectées… 

13.9.5 Spécifications Techniques des cartes CANPCa et CANPCa/LS 

Présentation  Carte format PC ISA 16 bits 

Sortie 5 V Protégée par fusible 500 mA 
Sortie 12 V Protégée par fusible 125 mA.  
Connecteur bus CAN Type SUB-D 9 points mâle, conforme CIA.  
Connecteur  
interface physique externe  

Type HE 10 mâle 20 points 
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Adressage Choix par interrupteur DIL de l’adresse 000 hexa à 3FC hexa 
dans l’I/O channel (4 adresses) 

Interruption Choix par cavalier IRQ 2 ou 9, IRQ 3 à IRQ 7, IRQ 10 à 12, 
14,15. 

Affichage des états :  Par diodes électroluminescentes des états interruption, 
transmission, réception. 

Fréquence bus Maximum 8,33 MHz. 
Contrôleur CAN INTEL 82527 
Interface de ligne High speed  
Cartes CANPca 

Philips 82C250 ou interface externe  
conforme à la norme ISO 11898 

Interface de ligne Low speed 
Cartes CANPca/LS 

compatible TJA 1053 
conforme à la norme ISO 11519-1 

Option isolement  500 Vdc-Bus isolé galvaniquement du contrôleur et de 
l’alimentation PC.  

13.10 LOGICIEL NSI527 : (Société NSI à Annecy en Haute Savoie) 
NSI527 est un logiciel de communication PC pour cartes CANPCa, CAN104 et CAN PCMCIA.  

• Communication en CAN standard ou étendu. 
• Définition de fichiers de trames CAN. 
• Emission/réception de trames CAN.  
• Comptage des échanges. 
• Affichage des trames échangées. 
• Liste des identificateurs CAN. 
• Accès direct aux registres du INTEL 82527. 

13.10.1Principales Caractéristiques 

• Paramétrage logiciel de la base matérielle et du 82527 (débit, échantillonnage) guidé et 
sauvegardé sur fichier. 

• Nombre, contenu et type de message CAN (transmission de données, demande de 
transmission distante) définis et sauvegardés sur fichiers. 

• Emissions de messages CAN : périodiques ou déclenchées au clavier par l’utilisateur. 
• Trames échangées affichées ou comptées. 
• Information sur l’état du composant : erreur active, erreur passive, déconnecté. 
• Comptage des erreurs : erreurs d’acquittement, erreurs bit1, erreurs de checksum… 
• Liste des identificateurs CAN standard ou CAN étendu présents sur le bus. 
• Accès direct au 82527 (image des registres) pour la prise en main du composant. Tous les 

registres du 82527 peuvent être lus et programmés individuellement. 

13.11 Documentation Codeurs Bus CAN CVE10, CVM10 
Absolute Encoders ICAN_Bus 

• Shaft Encoders CVE 10, Single turn  
• Shaft Encoders CVM 10, Multi turn  

The single turn encoder has a resolution of up to 13 bits, which corresponds to 8.192 positions, the 
overall diameter is 58 mm. The multi turn encoder has a resolution of up to 25 bits. Both with metal 
disc and shock proofed up to 100g. 
The encoder is fitted with CAN controller SAE 81C90 from SIEMENS and confirms to specifications of 
all CAN. It offers all the most important operating modes such as polled Mode and Cycled Mode, as 
well as a choice of 9 different Baud rates. Every absolute encoder is assigned 2 receiver identificators 
and 3 transmit identificators. These identificators are permanently stored in a special EEPROM and 
are changeable using special messages. 
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13.11.1Special Specification 

Temperature range  -20°C   +70°C 
Output  CAN  
Code  Binary 
Power  < 5 W 
Baud Rate standard up to 1Mbits/s  

3.12 k   6.25 k    12.5 k    25 k     50 k     100 k    250 k   500 k    1 Mbits/s  
Cable length with ISO 11898 up to 6.7 km 

13.11.2Special Parameters 

• Highest data security with Hamming distance 6 
• 3 transmit and 2 receive ID’s 
• Cycle mode: Encoder sends its position every cycle. Cycle can be programmed from 1ms to 

218ms 
• Polled mode 
• Parameter mode 
• Encoder ID and Baud rate can be set over the bus in parameter mode 
• Metal code disk for higher shock resistance 

 

14 Cartes CIO** 
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15 Indices de protection IP 
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16 Documentation technique des variateurs 
DMV23** Leroy-Somer 
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17 Codeurs Incrémentaux 
(Télémécanique/Scheinder Electric) 
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18 Photographie du contexte 
 

 


