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Présenter une solution matérielle "bon marché" d’une maquette pédagogique 
permettant la mise en œuvre du bus CAN à partir du microcontrôleur HC12.
Etudier la mise en œuvre du bus CAN au niveau des couches physique et liaison du 
modèle OSI à travers les exercices suivants:

configuration des modules CAN pour répondre aux caractéristiques temporelles du 
bus,
émission de trames CAN,
réception de trames CAN,
filtrage des trames à partir des identificateurs.

MISE EN OEUVRE D'UN BUS DE TERRAIN CAN 
À PARTIR DE 

MICROCONTROLEURS HC12

Quelques spécificités du Bus can
A l’origine destiné à l'automobile, à la machine agricole.
Etendu aux automatismes industriels et à l'électroménager.
Intégré dans la plupart des micro-contrôleur du marché.

Objectifs Public visé

Carte à base du microcontrôleur
HC 12 développée par SofTec

Coût approximatif 75€ où 100$

Interface CAN réalisée à partir 
du circuit 82C250

Programmation du HC12: Emission

Méthode d’accès au support de transmission : CSMA/CR

Chaque donnée transitant sur le bus est associée à un identificateur «reconnu» par 
certains nœuds du réseau, à savoir :
le producteur, nœud dont est issue l'information,
les consommateurs, nœuds destinataires de l'information.

repos reposdonnées

Identificateur

Requête/Données

CRC

ACK.

Fin de trame

Inter- trame

Longueur des données

Transmission de l’information binaire : durée nominale du bit (Nominal Bit Time)
Nominal bit time

Segment de temps de propagation
segment 1 segment 2

Segment de
synchronisation Point d’échantillonnage
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Bit émis par le 
noeud A 

Bit émis par le 
noeud B

État du bus 

récessif récessif récessif

récessif dominant dominant

dominant récessif dominant

dominant dominant dominant

Trames CAN 2A

Le nœud A gagne 
l’arbitrage et le nœud B 
renonce à continuer 
d’émettre

Le nœud A gagne 
l’arbitrage et le nœud B 
renonce à continuer 
d’émettre

Programmation du HC12 : filtrage des trames 

11100000

Masque d'acceptation

Le masque indique la partie de 
l'identificateur à prendre en compte 

Le masque indique la partie 
de l'identificateur à ignorer  

11111001

Filtre  d'acceptation

Le filtre précise la séquence à reconnaître 
au niveau de l'identificateur 

Partie ignorée, n'est pas 
testée

Mécanisme de filtrage des trames

1 0 0 1 1 X X X

0 0 0 0 0 1 1 1

1 0 01 0 0 1 1 X X X

Masque d'acceptation

Filtre d'acceptation

Identificateur d'une trame acceptée

1 0 01 1 0 0 1 X X X
Identificateur d'une trame non acceptée

Buffers de transmission
Identificateur : 4 registres CANTXIDRx
Données : 8 registres CANTXDSRx
Longueur des données : CANTXDLR

Procédure d'émission
/* Sélection du buffer de transmission TX0 */ 
CANTBSEL_TX0 1;
Tant que CANTFLG_TXE0 = 0 
// Attendre
FinTant
/*** CANTFLG_TXE0 = 1 buffer vide ***/
/*** identificateur ***/
CANTXIDR0 valeur1
CANTXIDR1 valeur2 // RTR =0 et IDE = 0 
/*** données ***/
CANTXDSR0 donnée1
CANTXDSR1 donnée2
...
CANTXDLR longueur des données en octets
/*** Reset du flag TXE0 et Transmission ***/
CANTFLG_TXE0 1
...

Programmation du HC12: Réception
Organisation du buffer de réception

Identificateur : 4 registres CANRXIDRx
Données : 8 registres CANRXDSRx
longueur des données : CANRXDLR

Tant que CANRFLG_RXF = 0 
// Attendre la réception d'une trame acceptée
FinTant
/*** CANRFLG_RXF = 1 buffer plein ***/
/*** identificateur ***/
identificateur calcul(CANRXIDR0,CANRXIDR1) 
/*** données ***/
donnée(0) CANRXDSR0
donnée(1) CANRXDSR1
...
longueur des données en octets CANRXDLR
/*** Reset du flag RXF ***/
CANTFLG_RXF 1
...


