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Sujet / Objectifs du projet

Sujet : Décoder et visualiser le contenu de trames réseau CAN sur une interface
graphique distante (GUI Matlab)

Récupérer des trames CAN issues de Canalyzer

Extraire les données utiles de ces dernieres avec une carte PSoC
Réaliser un circuit imprimé (transceiver CAN)

Créer un boitier accueillant I'électronique

Développer une interface graphique sous MATLAB pour visualiser les données



Schéma synoptique
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Programmation PSoC

UART
UART

Standard

Configuration ” UART Basic | UART Advanced | Builtin

Tlming. Interrupt  Receive Buffers I Transmit Buffers | Built-in

Mode: Standar: lats Setting w able inte —
o fendard =er e E s ISR helper function call

Direction: TX Dnh.' Clock frequency {lkHz): 0 ¥ D r'-'1EEEEEEIEE transmitted

L
Desired baud rate {kbps): 500 egl: Message ive L

[ ] Receive buffer ful .
Sample mode: 1-Sample eg2: Bus off state s
.
.

Baud rate (bps): 5600 Actual baud rate (bps): 9552

Data bits: 8 bits

[ ] CRC emor detected
[ ] Message format emor det

Parity: Mone
Stop bits:

General [ Timing Interrupt____.--"""{ Receive Buffers | Transmit Buffers |* Built-in
Mailbox Ful Basic IDE ID RTR RTRreply IRQ Linking
0 W ™ |ix206 r W r
1 W ™ | BD01 r 3 r

Cwersampling:

Débit UART : 9600 bauds

Vitesse CAN : 500 kbps
Interruptions sur réception de trames
BRS04, 0017..



initialisation
variables, UART, CAN

si
trame_id 206

?

tab[] = data_id_206

si
trame_id XXX
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tab[] =data_id XXX

UART send( tab[] +1D)

Interruption CAN

registre interruptions

trame _id 206=1

trame_id
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Boltier

Connecteur DB

Connecteur USB




initialisation
variables et graphigues

CoM1

serial = COM1

ouvrir serial

fermer serial

affichage données

GUI MATLAB

Ouvrir port COM

Fermer port COM

FF,55,6C,38,45,41,52,121D:206 2C,20,DF,2F 78,19,9A,1B ID:1
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Problemes rencontres

- Nouveau circuit (PSoC), nouveau logiciel (PSoC Creator)
- Carte PSoC peu répandue donc peu d’appuis sur de I'existant
- Communication CAN inopérante pendant une longue durée

- Découverte de MATLAB (nouvelle facon de coder)
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Conclusion

- Découverte de nouveaux matériels / logiciels

- Sortir de sa zone de confort

- Autonomie

- Communication CAN CANalyser — PSoC fonctionnelle

- Traitement données PSoC

- Création d’une interface graphique sous Matlab

Travail a réaliser

- Communication sans-fil entre le PSoC et un ordinateur m
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