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1. Famille Architecture et Simulation  
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MUXlab2 et MUXlink offrent une solution matérielle et logicielle pour la réalisation 

dõapplication embarqu®e sur cible temps r®el ¨ partir de mod¯le SimulinkÈ et 

Stateflow®.  

 

MUXlink comprend les boîtes à outils nécessaires pour e xploiter dans vos  

mod¯les Simulink lõensemble des ressources de la base mat®rielle MUXlab2 (I/O, 

mémoire, CAN) et de distribuer les fonctionnalités dans les différentes tâches 

temps réel.  

La génération automatique de code est réalisée avec Real Time Work shopÑ. 

Le processus de compilation et de link est totalement int®gr® ¨ lõenvironnement 

Simulink, en option, une interface USB permet de t®l®charger lõapplication depuis 

lõenvironnement de d®velopement MATLAB. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

La bibliothèque MUXlink propose des blocs Simulink configurables  : 

¶ Entrées/sorties  : entrées digitales, sorties digitales, entrées 

analogiques, sorties analogiques, entrées fréquentielles, sorties PWM  

¶ Bus CAN  : émission et réception , passerelle, CCP, état de la 

communication, gestion des bases de données au format Dbc  

¶ Bus LIN  : gestion maître et/ou  esclave, protocole 1.2, 1.3 et 2.1 

supportés.  

¶ Mise au point et gestio n du contexte  : calibration par CCP, écriture et 

lecture en RAM sauvegardée de variables et paramètres du  modèle  

 

Les bases de données au format .dbc et ldf facilitent la configuration des blocs 

dédiés à la communication sur réseaux CAN et LIN.  

Tous les pa ram¯tres physiques sont accessibles ¨ travers des masques dõ®dition 

intuitifs, avec aide en ligne et brochage associé sur la plate -forme matérielle.  

 

Exemples dõapplications 

- Prototypage rapide et économique de fonctions ou de calculateurs  

- Validation dõalgorithmes dans un environnement temps réel  

- Développement de bancs de test et d'interfaces d'acquisition intelligentes,  

- Validation dõoutils par lõutilisation de calculateurs prototypes 

configurables : génération de défauts pour test de non -régression, émulation du 

diagnostic embarqu®é 

- Calculateur embarquable sur véhicules et engins spécialisés  

 

  

 

MUXlab2  

 

 

 
 

Fonctions 

¶ Ensemble matériel et 
logicielle de prototypage 
rapide pour applications 
embarquées. 

 

Plateforme  MUXlab2 

¶ 2 canaux CAN HS  

¶ 1 canal LIN (mst/slv) 

¶ 4 entrées Analogiques 

¶ 5 entrées TOR  

¶ 2  entrées Fréquences 

¶ 2 sorties Analogiques 

¶ 3 sorties PWM 

¶ 4 sorties TOR 

¶ Carte dôextension optionnelle 
pour un CAN HS/LS, une 
liaison  RS232 ou des I/O 
supplémentaires 

 
 

Bibliothèques MUXlink 

¶ Gestion de lôensemble des 
drivers matériels 

¶ Fonctions Passerelle CAN 

¶ Exploitation des blocs 

standards de SimulinkÑ  

¶ Utilisation de Real-Time 

WorkshopÑ  

¶ Outil de téléchargement du 
code et compilateur intégrés à 

lôenvironnement MATLABÑ 

¶ Mod¯les dôexemples fournis. 

¶ Connexion PC / MUXlab2  par 
prise USB en option 

¶ Adaptation spécifique des 
drivers sur demandes 

 
 

 
 

Modèle Simulink Ñ 

Compilation puis 

téléchargement 

par CAN / USB  

Calibration et  

mesure (XCP on USB)  
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Configuration requise de lõenvironnement de d®veloppement : 

ü PC avec Windows XP, Vista ou Seven, 32 ou 64 bits,  

ü Espace disque disponible de 50 Mo, 1 port USB.  

ü Outils the Mathworks® requis:  

o MATLAB/ Simulink® R2012b à R016b.  

o Simulink Coder
TM 

(Real-Time Workshop®) . 

 
Caractéristiques techniques de MUXlab2  : 

 

 M U X l a b 2  

Mécanique  Boîtier Cinch ModIce Mini - 135 * 130 * 56 mm  IP67, Connecteur Cinch  

(30 voies) .  

Humidité relative  5% à 95% sans condensation.  

Tension / Consommation  Alimentation  +8 Vdc à +18 Vdc / Conso. hors Charge  : < 250mA, en 

veille < 1mA  

Température  de fonctionnement  : -40°C à +85°C 

Entrées TOR  

  

2 entrées TOR switch to ground  

3 entrées configurables switch to ground ou switch to Bat  

Sorties TOR  2 * 1 sorties high side 1.4 A @ 85°C  

2 * 1 sorties low side  1 A @ 85 °C  

Entrées ANA  4 entrées analogiques 0 -20 V DC. Convertisseur 12 -bit à 1kHz  

Sorties ANA  2 sorties analogiques 0 -10 V DC. Convertisseur 12 -bit à 1kHz (1)  

Entrées fréquentielles  2 entrées 0 -VBat. Fréquence maximum  : 10 KHz.  

Sorties PWM  3 sorties PWM 0 -VBat 50 kHz max.  

Microcontrôleur  MPC5567 à 132 MHz  

Mémoires  ¶ FLASH EPROM:            2Mo  

¶ SRAM interne  :               80ko             

Interfaces CAN  2 canaux HS  ; 1 canal supplémentaire HS ou LS peut équiper le boitier 

en option  

Interfaces LIN  1 bus LIN configurable en Maître / Esclave au montage.  

Interfaces USB  1 USB device 2.0 full speed (en option)  

Affichage externe  2 diodes ®lectroluminescentes indiquent lõ®tat du boitier 

Divers  Réveil par CAN, LIN et entrées TOR  

(1) : Avec VBAT > 11 Vdc  

 

Références de commandes  : 

 

Référence  Désignation  

KT009603  Base matérielle MUXlab2  incluant un faisceau avec un connecteur 30 voies pour 

MUXlab2.  

  

KT009349  Licence de développement pour MUXlink comprenant : la licence de développement 

(Dongle  USB), la librairie Simulink, le compilateur et lõutilitaire de programmation 

(support technique et mise à jour  inclus pendant 1 an)  

CM0038989  Prolongation du service de support  : inclus le support technique et les mises à jour 

pour une durée de 1 an sup plémentaire  

DV005225  Formation  ¨ lõexploitation de la biblioth¯que MUXlink (nous consulter) 
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MUXlab4 et MUXlink offrent une solution matérielle et logicielle pour la réalisation 

dõapplication embarqu®e sur cible temps r®el ¨ partir de mod¯le SimulinkÈ et 

Stateflow®.  

 

MUXlink comprend les boîtes à outils nécessaires pour exploiter dans vos  

mod¯les Simulink lõensemble des ressources de la base mat®rielle MUXlab4 (I/O, 

mémoire, CAN, LIN) et de distribuer les fonctionnalités dans les différentes tâches 

temps réel.  

La génération automatique de code est réalisée avec Real Tim e Workshop Ñ, pour 

une exécution en RAM ou en Flash.  

Le processus de compilation et de link est totalement int®gr® ¨ lõenvironnement 

Simulink, une interface USB permettant de t®l®charger lõapplication. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

La bibliothèque MUXlink propose des blocs Simulink configurables  : 

¶ Entrées/sorties  : entrées digitales, sorties digitales, entrées 

analogiques, sorties analogiques, entrées fréquentielles, sorties PWM  

¶ Bus CAN  : émission et réception , passerelle, CCP, état de la 

communication, gestion des bases de données au format Dbc  

¶ Bus LIN  : gestion maître et/ou  esclave, protocole 1.2, 1.3 et 2.1 

supportés.  

¶ Mise au point et gestion du contexte  : calibration par CCP, écriture et 

lecture en RAM sauvegardée de variables et paramètres du  modèle  

 

Les bases de données au format .dbc et ldf facilitent la configuration des blocs 

dédiés à la communication sur réseaux CAN et LIN.  

Tous les paramèt res physiques sont accessibles ¨ travers des masques dõ®dition 

intuitifs, avec aide en ligne et brochage associé sur la plate -forme matérielle.  

Les paramètres internes du modèle, sauvegardés en mémoire flash, sont 

accessibles par le protocole CCP (CAN Cali bration Protocol).  

 

Exemples dõapplications 

- Prototypage rapide et économique de fonctions ou de calculateurs  

- Validation dõalgorithmes dans un environnement temps r®el 

- Développement de bancs de test, d'interfaces d'acquisition intelligentes,  

- Validation dõoutils par lõutilisation de calculateurs prototypes 

configurables : génération de défauts pour test de non -régression, émulation du 

diagnostic embarqu®é 

- Emulation dõenvironnements distribu®s, d'environnement multiplex®s CAN 

 

MUXlab4  

 

 

 
 

Fonctions 

¶ Ensemble matériel et 
logicielle de prototypage 
rapide pour applications 
embarquées. 

 

Plateforme  MUXlab4 

¶ 5 canaux CAN (3 HS, 2 
HS/LS) 

¶ 2 Bus LIN 

¶ 8 entrées Analogiques 

¶ 24 entrées Logiques  

¶ 12  entrées Fréquences 

¶ 8 sorties Analogiques 

¶ 8 sorties PWM 

¶ 16 sorties TOR 4A  
 
 

Bibliothèques MUXlink 

¶ Gestion de lôensemble des 
drivers matériels 

¶ Fonctions Passerelle CAN et 
calibration par CCP 

¶ Exploitation des blocs 

standards de SimulinkÑ  

¶ Utilisation de Real-Time 

WorkshopÑ  

¶ Outil de téléchargement du 
code et compilateur intégrés à 

lôenvironnement MATLABÑ 

¶ Mod¯les dôexemples fournis. 

¶ Connexion PC / MUXlab4  par 
prise USB 

¶ Adaptation spécifique des 
drivers sur demandes 

 
 

 
 

Modèle Simulink Ñ 

Compilation puis 

téléchargement 

par USB  

Calibration et  

mesure (XCP on USB)  
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Configuration requise de lõenvironnement de développement  : 

ü PC avec Windows XP, Vista ou Seven, 32 ou 64 bits,  

ü Espace disque disponible de 50 Mo, 1 port USB.  

ü Outils the Mathworks® requis:  

o MATLAB/ Simulink® R2012b à R016b.  

o Simulink Coder
TM 

(Real-Time Workshop®) . 

 

Caractéristiques  techniques de MUXlab2  : 
 

 M U X l a b 4  

Mécanique  Boîtier Cinch - 176 * 189 * 56 mm  IP65, Connecteur CMC 112  (2*32 

et 1*48 voies) MOLEX. Température  de fonctionnement  : -40°C à +85°C 

Humidité relative  5% à 95% sans condensation.  

Tension / Consommation  Alimentation  +8 Vdc à +18 Vdc / Conso. hors Charge  : < 250mA, en 

veille < 1mA  

Entrées TOR  

  

8 entrées TOR switch to ground (source)  

16 entrées configurables switch to ground ou switch to Bat  

Sorties TOR  8 sorties high side 4 A avec relecture du courant  

8 sorties low side  4 A avec diagnostique digital  

Entrées ANA  8 entrées analogiques 0 -20 V DC. Convertisseur 12 -bit  

Sorties ANA  8 sorties analogiques 0 -20 V DC. Convertisseur 12 -bit  

Entrées fréquentielles  

  

8 entrées 0 -VBat. Fréquence maximum  : 10 KHz.  

4 entrées 0 -VBat. Fréquence maximum  : 100 KHz  

Sorties PWM  8 sorties PWM 0 -VBat 50 kHz max.  

Microcontrôleur  MPC5567 à 132 MHz  

Mémoires  ¶ FLASH EPROM:            2Mo  

¶ SRAM:                            1Mo  

¶ RAM sauvegardée           128Ko  

Interfaces CAN  5 canaux dont 2 configurables HS ou LS par logiciel, résistances de 

terminaison commutables par logiciel.  

Interfaces LIN  2 bus LIN avec commutation Maître / Esclave des résistances de Pull Up  

Affichage externe  10 diodes électroluminescentes (CAN,LIN, application)  

Divers  Interface USB (esclave), réveil par CAN, LIN et entrées TOR  

 

Références de commandes  : 
 

Référence  Désignation  

KT009348  Base matérielle MUXlab4  ; Connectique et câble vendue séparément.  

KT009375  Kit de connecteurs  comprenant les 3 connecteurs Molex cablés et fiches bananes ou 

SUBD9 pour les alimentations et réseaux de communication (autres signaux en fils 

nus).  

KT009474  Base matérielle MUXlab4  avec ses 3 connecteurs Molex précablés  (KT009348 + 

KT9375);  

KT009381  Kit de connecteurs  comprenant les 3 connecteurs Molex et leurs cosses (à cabler).  

DV005225  Kit de connecteurs personnalisé  sur demande  

  

KT009349  Licence de développement pour MUXlink comprenant : la licence de développement 

(Dongle  USB), la librairie Simulink, le compilateur et lõutilitaire de programmation 

(support technique et mise à jour  inclus pendant 1 an)  

CM0038989  Prolongation du service de support  : inclus le support technique et les mises à jour 

pour une durée de 1 an supplémentaire  

DV005225  Formation ¨ lõexploitation de la biblioth¯que MUXlink (nous consulter) 
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MUXlab5 est une plateforme matérielle qui peut être utilisée dans différents 

types dõapplications 

 

MUXlab5 et la DLL Ethernet peuvent être utilisé comme un module 

dõentr®es/sorties pilotable par Ethernet. Muxlink nõest pas n®cessaire dans ce 

cas. La DLL Ethernet fournit un jeu dõAPIs pour controller toutes les 

entrées/sorties du matériel (excepté le LIN) avec des exemples pour faciliter 

lõint®gration dans un projet. 

 

MUXlab5 et MUXlink offrent une solution matérie lle et logicielle pour la 

r®alisation dõapplication embarqu®e sur cible temps r®el ¨ partir de mod¯le 

Simulink® et Stateflow® et de génération automatique de code.  

 

MUXlink comprend les boîtes à outils nécessaires pour exploiter dans vos  

modèles Simulink lõensemble des ressources de la base mat®rielle MUXlab5 (I/O, 

mémoire, CAN, LIN) et de distribuer les fonctionnalités dans les différentes 

tâches temps réel.  

La génération automatique de code est réalisée avec Real Time Workshop Ñ, pour 

une exécution en RA M ou en Flash.  

Le processus de compilation et de link est totalement int®gr® ¨ lõenvironnement 

Simulink, une interface USB permettant de t®l®charger lõapplication. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

La bibliothèque MUXlink propose des blocs Simulink configurables  : 

¶ Entrées/sorties  : entrées digitales, sorties digitales, entrées analogiques, 

sorties analogiques, entrées fréquentielles, sorties PWM  

¶ Bus CAN : émission et réception , passerelle, CCP, état de la 

communication, gestion des bases de données au format Dbc  

¶ BUS LIN : gestion maître et/ou  esclave, protocole 1.2, 1.3 et 2.1 

supportés.  

¶ Mise au point et gestion du contexte  : calibration par CCP, écr iture et 

lecture en RAM sauvegardée de variables et paramètres du modèle  

 

Les bases de données au format .dbc et ldf facilitent la configuration des blocs 

dédiés à la communication sur réseaux CAN et LIN.  

Tous les paramètres physiques sont accessibles à tr avers des masques dõ®dition 

intuitifs, avec aide en ligne et brochage associé sur la plate -forme matérielle.  

Les paramètres internes du modèle, sauvegardés en mémoire flash, sont 

accessibles par le protocole CCP (CAN Calibration Protocol).  

 

MUXlab5  

 

 

 
 

Fonctions 

¶ Ensemble matériel et logicielle 
de prototypage rapide pour 
applications embarquées. 

 

Plateforme  MUXlab5 

¶ 5 canaux CAN (3 HS, 2 
HS/LS) 

¶ 2 Bus LIN 

¶ 8 entrées Analogiques 

¶ 24 entrées Logiques  

¶ 12  entrées Fréquences 

¶ 8 sorties Analogiques 

¶ 8 sorties PWM 

¶ 16 sorties TOR 4A  
 
 

Bibliothèques MUXlink 

¶ Gestion de lôensemble des 
drivers matériels 

¶ Fonctions Passerelle CAN et 
calibration par CCP 

¶ Exploitation des blocs 

standards de SimulinkÑ  

¶ Utilisation de Real-Time 

WorkshopÑ  

¶ Outil de téléchargement du 
code et compilateur intégrés à 

lôenvironnement MATLABÑ 

¶ Mod¯les dôexemples fournis. 

¶ Connexion PC / MUXlab5  par 
prise USB 

¶ Adaptation spécifique des 
drivers sur demandes 

 
 

 
 

API Ethernet  

Modèle Simulink Ñ 

Compilation puis 

téléchargement 

par USB  

Calibration  et  

mesure (XCP on USB)  
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Il est possible  dõutiliser en m°me temps un mod¯le et la DLL Ethernet afin dõacc®der ¨ des ressources 

non utilisées par le modèle mais aussi à des ressources utilisées (en mode bypass).  

 

Exemples dõapplications 

- Prototypage rapide et économique de fonctions ou de calculateurs  

- Validation dõalgorithmes dans un environnement temps r®el 

- Développement de bancs de test, d'interfaces d'acquisition intelligentes,  

- Validation dõoutils par lõutilisation de calculateurs prototypes configurables : g®n®ration de d®fauts 

pour tes t de non -r®gression, ®mulation du diagnostic embarqu®é 

- Emulation dõenvironnements distribu®s, d'environnement multiplex®s CAN 

 

Configuration requise de lõenvironnement de d®veloppement 

- PC avec Windows XP, ou Vista, espace disque disponible de 50 MO, 1 port  USB, 

- Outils the Mathworks requis:  

¶ MATLAB/ Simulink Ñ R2006b, R2010b, R2011b, R2011b, R2013b  

¶ Real-Time Workshop Ñ 

 

Caractéristiques techniques de MUXlab5 :  

 

 M U X l a b 5  

Mécanique  Boitier BOPLA - 190 * 230 * 56 mm   IP50, 12 connecteurs WURTH 10 

pins + bornier à ressort . Operation : -40°C à +85°C 

Humidité relative  5% à 95% sans condensation.  

Tension / Consommation  Alimentation  +8 Vdc à +18 Vdc / Conso. hors Charge  : < 250mA, en 

veille < 1mA  

Entrées TOR  

  

8 entrées  TOR switch to ground (source)  

16 entrées configurables switch to ground ou switch to Bat  

Sorties TOR  8 sorties high side 4 A avec relecture du courant  

8 sorties low side  4 A avec diagnostique digital  

Entrées ANA  8 entrées analogiques 0 -20 V DC. Convertisseur 12 -bit  

Sorties ANA  8 sorties analogiques 0 -20 V DC. Convertisseur 12 -bit  

Entrées fréquentielles  

  

8 entrées 0 -VBat. Fréquence maximum  : 10 KHz.  

4 entrées 0 -VBat. Fréquence maximum  : 100 KHz  

Sorties PWM  8 sorties PWM 0 -VBat 50 kHz max.  

Microcontrôleur  MPC5567 à 132 MHz  

Mémoires  FLASH EPROM : 2Mo / SRAM : 1Mo / RAM sauvegardée : 128Ko  

Interfaces Ethernet  10/100 Mbits/s  conforme à IEEE 802.3. Connecteur RJ45. Pile 

embarqu®e incluant les protocols lõUDP ou  TCP/IP. API Windows 

fournissan t une interface complete avec toutes les ressources 

embarquées (excepté le LIN).  

Interfaces CAN  5 canaux dont 2 configurables HS ou LS par logiciel, résistances de 

terminaison commutables par logiciel.  

Interfaces LIN  2 bus LIN avec commutation Maître /  Esclave des résistances de Pull Up  

Affichage externe  9 diodes électroluminescentes (CAN,LIN, application)  

Divers  Interface USB (esclave), réveil par CAN, LIN et entrées TOR  
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Références de commande :  
 

Référence  Désignation  

KT009724  Base matérielle MUXlab5  incluant des connecteurs  

KT009802  Kit de connecteurs  comprenant 12 connecteur WURTH 10 avec bornier à vis.  

KT009800  Option béquille pour tranformer la MUXlab5 en un pupitre  

KT009801  Option kit de fixation latéral  pour fixer la MUXlab5 dans un chassis..  

  

KT009349  Licence de développement pour MUXlink comprenant : la licence de développement 

(Dongle USB), la librairie Simulink, le compilateur et lõutilitaire de programmation 

(support technique et mise à jour  inclus pendant 1 an)  

CM003898  Prolongation du service de support  : inclus le support technique et les mises à jour 

pour une durée de 1 an supplémentaire  

DV005225  Formation  ¨ lõexploitation de la biblioth¯que MUXlink (nous consulter) 
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MUXlab10 et MUXlink  offrent une solution matérielle et logicielle pour la 

r®alisation dõapplication embarqu®e sur cible temps r®el ¨ partir de mod¯le 

Simulink® et Stateflow®.  

 

MUXlink comprend les boîtes à outils nécessaires pour exploiter dans vos  

mod¯les SimulinkÈ lõensemble des ressources de la base matérielle MUXlab10 

(I/O, mémoire, CAN, LIN) et de distribuer les fonctionnalités dans les différentes 

tâches temps réel.  

La génération automatique de code est réalisée avec Simulink Coder
TM 

(Real-Time 

Workshop®), pour une ex écution en RAM ou en Flash.  

Le processus de compilation et de lien est totalement int®gr® ¨ lõenvironnement 

SimulinkÈ, une interface USB permettant de t®l®charger lõapplication. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

La bibliothèque MUXlink propose des blocs Simulink configurables  : 

¶ Entrées/sorties  : entrées digitales, sorties digitales, entrées 

analogiques, sorties analogiques, entrées fréquentielles, sorties PWM  

¶ Bus CAN  : émission et réception , passerelle, CCP, état de la 

communication, gestion des bases de données au format Dbc  

¶ Bus  LIN  : gestion maître et/ou  esclave, protocole 1.2, 1.3 et 2.1 

supportés.  

¶ Mise au point et gestion du contexte  : calibration par CCP,  écriture et 

lecture en RAM sauvegardée de variables et paramètres du  modèle  

 

Les bases de données au format .dbc et .ldf facilitent la configuration des blocs 

dédiés à la communication sur réseaux CAN et LIN.  

Tous les paramètres physiques sont accessibles  à travers des masques 

dõ®dition intuitifs, avec aide en ligne et brochage associ® sur la plate-forme 

matérielle.  

Les paramètres internes du modèle, sauvegardés en mémoire flash, sont 

accessibles par le protocole CCP (CAN Calibration Protocol).  

 

Exemples d õapplications 

- Prototypage rapide et économique de fonctions ou de calculateurs  

- Validation dõalgorithmes dans un environnement temps r®el 

- Développement de bancs de test, d'interfaces d'acquisition intelligentes,  

- Validation dõoutils par lõutilisation de calculateurs prototypes 

configurables : génération de défauts pour test de non -régression, émulation du 

diagnostic embarqu®é 

- Emulation dõenvironnements distribu®s, d'environnement multiplex®s CAN 

 

MUXlab10  

 

 

 

Fonctions 
 

¶ Ensemble matériel et 
logicielle de prototypage 
rapide pour applications 
embarquées 

 
 

Plateforme MUXlab10 
 

¶ 10 canaux CAN HS 

¶ 2 Bus LIN 

¶ 4 entrées analogiques 

¶ 24 entrées logiques  

¶ 12 entrées fréquences 

¶ 4 sorties analogiques 

¶ 16 sorties TOR 

¶ 2 sorties PWM 

¶ RTC 
 
 

Bibliothèques MUXlink  
 

¶ Gestion de l'ensemble des 
drivers matériels 

¶ Fonctions passerelle CAN 
et calibration par CCP 

¶ Exploitation des blocs 

standards de SimulinkÑ    

¶ Utilisation de Simulink 
Coder

TM
 (Real-Time 

WorkshopÑ) 

¶ Outil de téléchargement du 
code et compilateur 
intégrés à l'environnement 
MATLAB  

¶ Modèles d'exemples fournis 

¶ Connexion PC / MUXlab10  
par prise USB 

¶ Adaptation spécifique des 
drivers sur demandes 

 
 

 

switch_up

seuil_mesure

statut

 

Modèle Simulink Ñ 

Compilation puis 

téléchargement 

par USB  

Calibration et  

mesure (XCP on USB)  
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Configuration requise de lõenvironnement de d®veloppement : 

ü PC avec Windows XP, Vista ou Seven, 32 ou 64 bits,  

ü Espace disque disponible de 50 Mo, 1 port USB.  

ü Outils the Mathworks® requis:  

o MATLAB/ Simulink® R2012b à R016b.  

o Simulink Coder
TM 

(Real-Time Workshop®) . 

 

Caractéristiques techniques de MUXlab10 :  
 

 M U X l a b 1 0  

Mécanique  Boîtier métallique - 225 * 185 * 55 mm  IP65, å 2 kg. Connecteur CMC 

112 voies Molex  : 2*32 (noir & gris) et 1*48 (marron). Température de 

fonctionnement: -40°C à +85°C.  

Humidité relative  5% à 95% sans condensation.  

Tension / Consommation  Alimentation de +6 Vdc à +32 Vdc / Consommation:  

¶ hors charge: < 500mA@12.5Vdc, < 300 mA@25 Vdc.  

¶ en veille:       < 2.5mA@12.5Vdc, < 3.5mA@25  Vdc.  

Entrées TOR  

  

8 entrées TOR switch to ground (source).  

16 entrées configurabl es switch to ground ou switch to bat.  

Sorties TOR  8 sorties high side. Courant 2 A.  

8 sorties low side. Courant 2 A.  

Entrées analogiques  4 entrées analogiques 0 -20 Vdc. Résolution 12 -bit.  

Sorties analogiques  4 sorties analogiques 0 -20 Vdc si Vbat>23 Vdc . Résolution 12 -bit. 

Courant 50 mA.  

Entrées fréquentielles  

  

8 entrées 0 -VBat. Fréquence: 10 Hz min / 10 KHz max.  

4 entrées 0 -VBat. Fréquence: 10 Hz min / 100 KHz max.  

Sorties PWM  2 sorties PWM 0 -VBat. Fréquence: 1 Hz min / 50 KHz max. Courant 50 

mA.  

Microcontrôleur  2 microcontrôleurs  MPC5567 cadencés à 132 MHz.  

Mémoires  ¶      FLASH interne:       2 Mo/µC                            

¶     SRAM interne:        80 Ko/µC  

¶      RAM sauvegardée: 512 Ko  

¶      FLASH série:          16 Mo  

Interface Ethernet  10/100 Mbits/s  conforme à IEEE 802.3. Connecteur RJ45. Pile 

embarqu®e incluant les protocoles lõUDP ou TCP/IP. Pour utilisation 

spécifique.  

Interfaces CAN  10 canaux HS, r®sistances de terminaison (60 ou 120 Ý) commutables 

par logiciel.  

Interfaces LIN  2 bus LIN avec commutation Maître / Esclave des résistances de Pull Up.  

Affichage externe  16 diodes électroluminescentes.  

Divers  Interface USB (esclave) et port ethernet.  

Réveil par CAN, USB, RTC et entrées TOR configurables par soft.  

 

  

mailto:3.5mA@25
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Références de commande :  
 

Référence  Désignation  

KT009978  Base matérielle MUXlab10:  connectique et câbles vendues séparément.  

KT009375  Kit de connecteurs  comprenant les 3 connecteurs Molex cablés  et fiches bananes ou 

SUBD9 pour les alimentations et réseaux de communication (autres signaux en fils 

nus).  

KT009381  Kit de connecteurs  comprenant les 3 connecteurs Molex et leurs cosses (à câbler).  

DV005225  Kit de connecteurs personnalisé  sur demande.  

  

KT010163  Licence de développement MUXlink pour MUXlab10  comprenant: la licence de 

d®veloppement (Dongle USB), la librairie Simulink, le compilateur et lõutilitaire de 

programmation (support technique et mise à jour  inclus pendant 1 an).  

CM003898  Prolongation du service de support:  inclus le support technique et les mises à jour 

pour une durée de 1 an supplémentaire.  

DV005225  Formation ¨ lõexploitation de la biblioth¯que MUXlink (nous consulter).  
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2. Famille Interfaces et Validation  
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MUXy light est une interface universelle intelligente permettant de raccorder 

un PC à un bus CAN par le biais de la liaison USB (Universal Serial Bus).  

MUXy light gère un canal CAN High Speed.  

 

Le logiciel embarqué permet de gérer la segmentation des trames CAN et la 

gestion du contrôle de flux selon la norme ISO 15765.  

Toutes les contraintes temporelles critiques li®es ¨ lõ®mulation des 

protocoles de diagnostic en CAN sont prises en charge par l e 

microcontrôleur embarqué, déchargeant ainsi le PC de la gestion des 

temps.  

 

Les interfaces logicielles Windows fournies en standard sont compatibles 

avec celles des cartes CAN (CANPCI, CAN PCMCIA, MUXy, MUXy box, etc).  

Une même application peut piloter u ne combinaison de cartes et 

dõinterfaces CANPCI, CAN PCMCIA, CAN PC014, CAN USB, MUXy, MUXy box 

et MUXy light.  

L'interface logicielle pour MUXy light assure  : 

- la prise en charge par le boîtier de la gestion des messages 

périodiques,  

- la datation des évèneme nts,  

- la gestion du mode espion (sans acquittement du CAN),  

- la segmentation des trames CAN et la gestion du contrôle de flux 

selon la norme ISO 15765.  

 

Le logiciel de communication NSI527 permet de créer une station de tests  : 

émission ponctuelle ou périodi que de trames CAN entièrement 

paramétrables, affichages, comptage des trames reçues, comptage des 

erreurs détectées...  

 

 

  

MUXy light  

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 

¶ Logiciel embarqué téléchargeable 
en mémoire Flash 

¶ USB version 1.1 en Full Speed (12 
Mbit/s) 

CAN 

¶ 1 canal CAN High speed  
(Jusquô¨ 1 Mbits/s) 
 

¶ CAN standard et étendu 
 

¶ Interfaces logicielles (API) pour 
Windows 98, 2000, XP et VISTA 

 

¶ API : Commune aux cartes CAN 
NSI 

 

¶ Gestion des messages périodiques 
 

¶ Datation des messages 
Résolution : 100µs 

 

¶ Mode espion 
 

¶ Gestion de la segmentation selon la 
norme DiagOnCAN ISO 15765 

 

¶ Visualisation présence alimentation, 
communication CAN et bus off par 
LED 
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Caractéristiques techniques de MUXy Light :  

 
 M U X y  l i g h t  

Présentation  Boîtier plastique surmoulé  

Dimension  80 x 35 x 12 mm  

Poids  150 g  

Utilisation  0 °C à +70 °C.  

Humidité relative  5% à 95% sans condensation.  

Alimentation  Par le port USB (+4.75 Vdc à +5.50 Vdc )  

Consommation  Typique 150 mA   

Microcontrôleur  16 bits  

Mémoire  128 Ko Flash ROM, 128 Ko RAM  

Connecteur USB  Standard USB type B pour la connexion au PC  

Adressage, interruptions  Plug & Play  

Affichage réseaux et 

alimentation  

Par diode électroluminescente pilotée.  

 Communication   

Connecteur bus CAN  Connecteur DB9 normalisé  

Contrôleur CAN  2.0B  Intégré au microcontrôleur  

Interface de ligne CAN High 

Speed  

Philips  PCA82C251    

Version de la liaison USB  USB 1.1 

 

 

Références de commande :  
 

Référence  Désignation  

KT007664  MUXy light  avec :  

Longueur du câble USB  : 100 cm environ  

Longueur du câble CAN  : 100 cm  environ  
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MUXy Box2 est une interface universelle intelligente permettant de raccorder 

un PC à un ou plusieurs bus multiplexé, par le biais de la liaison USB (USB : 

Universal Serial Bus).  

 

MUXy Box2 gère  : 

- 3 canaux  CAN High Speed dont  1 commutable en LSFT  

- 1 canal K fixe  avec imp®dance de 510Ý 

- 1 canal LIN 2.1 fixe commutable en maître ou esclave  

- 2 canaux LIN 2.1 ma´tre (1kÝ) ou K (UCE 510Ý) (commutables par 2)  

- 2 entrées logiques, 2 sorties logiques, et 1 entrée analogique  

 

MUXy Box2 est alimenté par l'USB (seul le CAN HS  est utilisable dans ce cas) ou 

par un 12 V.c.c connect® sur les 2 fiches bananes dõalimentation. 

 

MUXy Box2 peut être utilisé par exemple  : 

- pour télécharger des calculateurs dans le véhicule via le CAN,  

- pour effectuer un diagnostic via les lignes K,  

- pour effectuer un diagnostic par le CAN (Diag on Can).  

- pour effectuer un diagnostic par le LIN (Diag on Lin).  

 

Toutes les contraintes temporelles critiques li®es ¨ lõ®mulation des 

protocoles de diagnostic en K, CAN ou LIN, sont prises en charge par le 

microcontrôleur embarqué, déchargeant ainsi le PC de la gestion des 

temps.  

 

MUXy Box2 est fourni avec des interfaces logicielles et un logiciel de 

supervision CAN NSI527. Ces interfaces logicielles sont disponibles pour 

Windows XP, VISTA, et SEVEN et elles sont  compatibles avec celles des autres 

interfaces PC (CAN PCMCIA, CANPCI, MUX ylight, et MUXy 2010).  

 

Le logiciel de communication NSI527 permet de créer une station de tests  : 

émission ponctuelle ou périodique de trames CAN entièrement paramétrables, 

affichage ou comptage des trames reçues, comptage des erreurs détectées ...  

Le log iciel de communication NSIDiag permet de simuler un outil de diagnostic 

sur la ligne K  : émission de requêtes de diagnostique en KWP2000 et affichage 

des réponses, modification des paramètres temporels ...  

 

Pour les 3 canaux CAN, MUXy Box2 prend en charge : 

- la gestion des messages périodiques,  

- la datation des événements,  

- la segmentation des trames CAN et la gestion du contrôle de flux selon 

la norme ISO 15765 -2.  

- Le choix du d®bit de communication (jusquõ¨ 1Mbits/s) 

 

Pour les 3 lignes K, MUXy Box2 gère les c ontraintes temporelles critiques liées 

¨ lõ®mulation des protocoles de diagnostic. 

L'interface logicielle Windows propose un ensemble de fonctions qui assurent 

le dialogue entre une application et des calculateurs supportant les protocoles 

KWP2000-3F et EOBD. 

Ces fonctions permettent par exemple de  : 

- générer l'initialisation rapide ou 5 bauds sur la ligne K,  

- choisir le débit de communication,  

- paramétrer les délais du protocole  : temps inter caractères, temps entre 

lõ®mission dõune r®ponse et de la requ°te suivante é, 

- émettre des requêtes de diagnostic de façon périodique (exemple  : 

requête TesterPrésent),  

MUXy Box2  

 

 

 

 

¶ 3 canaux CAN High Speed 
dont 1 commutable en Low 
Speed Fault Tolerant 

¶ 3 lignes K 

¶ 3 canaux LIN 

¶ USB version 2.0 (480Mbits/s) 

¶ Logiciel embarqué 
téléchargeable en mémoire 
flash. 

¶ Interfaces logicielles (API) 
pour Windows XP, VISTA et 
SEVEN (32 et 64b). 

¶ API : base commune avec 
cartes CAN, LIN, ou K. 

CAN 

¶ CAN standard et étendu (CAN 
2.0 B). 

¶ Gestion des messages 
périodiques  

¶ Datation des messages 

¶ Segmentation selon la norme 
ISO 15765-2. 

K 

¶ 3 canaux en mode outil DIAG 

¶ Gestion des initialisations 
rapide et 5 bauds. 

¶ Paramétrage de toutes les 
valeurs temporelles associées 
au protocole de 
communication. 

¶ Gestion des messages 
périodiques 

¶ Datation des messages 

LIN 2.1 

¶ Gestion tables de message. 

¶ 1 canal Configurable en 
Maître ou en Esclave, les 2 
autres figés en maître 

¶ Configuration des paramètres 
du protocole. 

¶ Gestion du Veille/Réveil 

¶ Datation des messages 
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- la datation des événements,  

- signaler toutes les erreurs de communications,  

- dialoguer avec plusieurs UCE,  

- émettre des services prédéfinis du protocole KWP 2000 -3F ou des services personnalisés.  

 

Pour les 3 canaux LIN, MUXy Box2 prend en charge :  

- La configuration en Maître ou en Esclave (uniquement pour le canal LIN, LIN1 et LIN2 sont 

maître)  

- La datation des événements,  

- La gestion des tables de messages  : Création, modification des messages, chargement 

dynamique de table,é 

- La prise en charge du Veille/Réveil  

 

Caractéristiques techniques de MUXy Box2  : 
 

 M U X y  B o x 2  

Présentation  Bo´tier plastique ®quip® dõune protection contre les 

chocs  

Dimension  H = 39 mm, P =  82 mm, L = 162 mm  

Poids  260 g  

Température d'utilisation  - 40 °C à +85 °C  

Humidité relative  5% à 95% sans condensation  

Alimentation (Vbat)  Externe + 8 à +16 VDC  

Consommation  250 mA max @ Vbat = 12V  

Microcontrôleur  V850ES 32 bits  

Mémoires  512 ko  Flash ROM, 160 ko RAM  

Adressage, interruptions  Plug & Play  

Connecteurs alimentations  Fiches bananes 4 mm femelles rouge et noire  

Connecteur bus CAN, K, et LIN  Embase mâle Sub -D 9 points  

Connecteur Entrée analogiques, 

entrées et sorties logiques  

Connecteur mâle 7 points au pas de 5.08 mm  

Weidmuller 1837880000  

Connecteur USB  Standard USB type B  

Visualisation  Trois diodes électroluminescentes pilotées par logiciel  

 Communication  

Contrôleur USB  ST Ericsson ISP1763 (USB rev. 2.0 @ 480 Mbit/s)  

Contrôleur CAN 2.0B  Intégré au microcontrôleur  

Interface de ligne CAN High 

Speed  

TI SN65HVD251D  

Résistance de terminaison  : 120 Ý 

Interface de ligne CAN Low 

Speed  

NXP TJA1055 (avec fonction veille/réveil)  

Résistance de terminaison  RTL/RTH : 2.2 k W 

Interface de ligne K  On Semiconductor SI9241 Conforme à la norme ISO 

9141  

Interface de ligne LIN  NXP TJA 1021 

 Entrées sorties logiques   

Entrées logiques  0/Vbat avec filtrage RC (t = 0.5 ms)  

Sorties logiques  0/Vbat , 100 mA, protégées en interne contre les 

courts -circuits et les surcharges  

Temps de commutation  : _ŷľ ou ľŹ_ : 10 µs max pour 

une charge de 10 mA  

 Entrée analogiques   

Entrée analogique  0 à Vbat  
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Références de commande :  
 

Référence  Désignation  

KT009498  MUXy Box2  - 3 canaux CAN, 3 liaisons K, 3 liaisons LIN  

Livré avec interfaces logicielles Windows et logiciel de supervision.  
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MUXy2 est une interface intelligente permettant de raccorder un PC 

directement au connecteur de diagnostic OBD d'un véhicule multiplexé, par le 

biais de la liaison USB (USB : Universal Serial Bus, OBD : On Board Diagno stic).  

 

MUXy2 gère  : 

- 3 canaux CAN High Speed dont 1 commutable en LSFT 

- 1 canal K fixe avec impedance de 510Ý 

- 1 canal LIN 2.1 fixe commutable en maître ou esclave  

- 2 canaux LIN 2.1 ma´tres (1kÝ) ou K (510Ý) (commutables par 2)  

 

MUXy2est alimenté par l'USB (seul le CAN HS est utilisable dans ce cas) ou par un 

12 Vbat du véhicule.  

 

MUXy2 peut être utilisé par exemple  : 

- pour télécharger des calculate urs dans le véhicule via le CAN,  

- pour effectuer un diagnostic via les lignes K,  

- pour  effectuer un diagnostic par le CAN (Diag on Can).  

- pour effectuer un diagnostic par le LIN (Diag on Lin).  

 

MUXy2 est fourni avec des interfaces logicielles et un logiciel de supervision 

CAN NSI527. Ces interfaces logicielles sont disponibles pour Windows X P, 

VISTA, et SEVEN et elles sont  compatibles avec celles des autres interfaces PC 

(CAN PCMCIA, CANPCI, MUXylight, et MUXy Box 2).  

 

Le logiciel de communication NSI527 permet de créer une station de tests  : 

émission ponctuelle ou périodique de trames CAN e ntièrement paramétrables, 

affichage ou comptage des trames reçues, comptage des erreurs détectées ...  

Le logiciel de communication NSIDiag permet de simuler un outil de 

diagnostic sur la ligne K  : émission de requêtes de diagnostique en KWP2000 

et affichag e des réponses, modification des paramètres temporels ...  

 

Pour les 3 canaux CAN, MUXy2 prend en charge :  

- la gestion des messages périodiques,  

- la datation des événements,  

- la segmentation des trames CAN et la gestion du contrôle de flux 

selon la norme ISO 1 5765 -2.  

- Le choix du d®bit de communication (jusquõ¨ 1Mbits/s) 

 

Pour les 3 lignes K, MUXy2 gère les contraintes temporelles critiques liées à 

lõ®mulation des protocoles de diagnostic.  L'interface logicielle Windows 

propose un ensemble de fonctions qui assurent le dialogue entre une 

application et des calculateurs supportant les protocoles KWP2000 -3F et 

EOBD. 

Ces fonctions permettent par exemple de  : 

- générer l'initialisation rapide ou 5 bauds(*) sur la ligne K,  

- choisir le débit de communication (*),  

- para métrer les délais du protocole  : temps inter caractères, temps 

entre lõ®mission dõune r®ponse et de la requ°te suivante é, 

- émettre des requêtes de diagnostic de façon périodique (ex  : 

TesterPrésent),  

- la datation des événements,  

- signaler toutes les erreurs de communications,  

- dialoguer avec plusieurs UCE,  

- émettre des services prédéfinis du protocole KWP2000 -3F ou des 

services personnalisés.  

 

MUXy2 / MUXy2010  

 

 

 

 

¶ 3 canaux CAN High Speed 
dont 1 commutable en Low 
Speed Fault Tolerant 

¶ 3 lignes K 

¶ 3 canaux LIN 

¶ USB version 2.0 (480Mbits/s) 

¶ Logiciel embarqué 
téléchargeable en mémoire 
flash. 

¶ Interfaces logicielles (API) 
pour Windows XP, VISTA et 
SEVEN (32 et 64b). 

¶ API : base commune avec 
cartes CAN, LIN, ou K. 

CAN 

¶ CAN standard et étendu (CAN 
2.0 B). 

¶ Gestion des messages 
périodiques  

¶ Datation des messages 

¶ Segmentation selon la norme 
ISO 15765-2. 

K 

¶ 3 canaux en mode outil DIAG 

¶ Gestion des initialisations 
rapide et 5 bauds. 

¶ Paramétrage de toutes les 
valeurs temporelles associées 
au protocole de 
communication. 

¶ Gestion des messages 
périodiques 

¶ Datation des messages 

LIN 2.1 

¶ Gestion tables de message. 

¶ 1 canal Configurable en 
Maître ou en Esclave, les 2 
autres figés en maître 

¶ Configuration des paramètres 
du protocole. 

¶ Gestion du Veille/Réveil 

¶ Datation des messages 
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Pour les 3 canaux LIN, MUXy2 prend en charge :  

- La configuration dõune des trois liaisons en Ma´tre ou en Esclave, 

- la da tation des événements,  

- la gestion des tables de messages  : Création, modification des messages, chargement 

dynamique de table,é 

- La prise en charge du Veille/Réveil  

(*) La ligne K3 nõest pas compatible avec lõinitialisation ¨ 5bds et est limit®e ¨ un d®bit de 20kbds 

maximum.  

 

Caractéristiques techniques de MUXy 2 / MXUy2010 : 
 

 M U X y 2 /  M U X y 2 0 1 0  

Présentation  Connecteur plastique pour prise de diagnostic OBDII.  

Dimension (sans le câble USB)  Suivant version.  

Poids  ~ 180 g  

Température Stockage  -40°C à +85°C 

Température de 

Fonctionnement  

-40°C à +85°C 

Humidité relative  5% à 95% sans condensation.  

Indices de Protection  IP30 

Tension d'alimentation  Par le port USB : +5 Vdc  (+4.75 Vdc à +5.50 Vdc)  

Courant maximum consommé  I+5V_USB_MAX = 150 mAdc  

Connecteur prise diagnostic  J1962 (OBD II)  

Connecteur USB  Standard USB type B  

Adressage, interruptions  Plug & Play  

Microcontrôleur  V850ES - 32 bits  

Mémoires  512 Ko Flash ROM, 160 Ko RAM  

Interface de ligne CAN High 

Speed  

TI SN65HVD251D  

Résistance de terminaison  : 120 Ý sur CAN 0 et CAN 2. 

Interface de ligne  CAN Low 

Speed  

NXP TJA1055 (avec fonction veille/réveil)  

Résistance de terminaison  RTL/RTH : 2.2 k W 

Interface de ligne K  On Semiconductor SI9241 Conforme à la norme ISO 

9141  

Interface de ligne LI N NXP TJA 1021 

Version de la liaison USB  1 liaison:     DEVICE USB2.0  

 

Brochage  MUXy2010  : 
 

N° broche  Fonctionnalité  N° broche  Fonctionnalité  

1 +APC 9 CAN 2 - H 

2 Non Connecté  10  CAN 2 - L 

3 CAN 0 - H 11  LIN 1  

4 

Masse 

12  ISO 2 / LIN 2  

5 13  ISO 3 /  LIN 0  

6 CAN 1 - H 14  CAN 1 - L 

7 ISO 1 15  Non connecté  

8 CAN 0 - L 16  +VBAT 

 

Références de commande :  
 

Référence  Désignation  

KT009208  MUXy 2010  - 3 canaux CAN, 3 liaisons K, 3 liaisons LIN  

Livré avec interfaces logicielles Windows et logiciel de supervision.  
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Les cartes CAN pour PC permettent  de raccorder à un réseau CAN des 

systèmes PC équipés de bus ISA/E -ISA, PCI, PC/104 ou PCMCIA type II.  

Elles sont fonctionnellement identiques. Une application peut être développée 

et mise au point dans lõenvironnement PC, puis embarqu®e dans un PC/104 

par  exemple.  

 

Carte  Description  Bus PC 

 CANPCI  

CANPCI 2 canaux CAN high speed   

CANPCI opto  2 canaux CAN high speed avec 

isolation galvanique  

 

PCI 

CANPCI /LS 2 canaux CAN low speed   

CANPCI HS/LS 1 canal CAN high speed et 1 canal 

CAN low speed  

 

 CAN PCMCIA  

CAN PCMCIA 1 canal CAN high speed   

CAN PCMCIA /opto  1 canal CAN high speed avec 

isolation galvanique  

PCMCIA type II  

CAN PCMCIA /LS 1 canal CAN low speed   

 

Les cartes int¯grent toutes le contr¹leur de protocole 82527 dõINTEL charg® 

de gérer intégralement la couche liaison de la norme CAN :  

- Trame de données CAN standard et étendu (identificateurs codés sur 

11 et 29 bits),  

- Demande de transmission distante CAN standard et étendu.  

- Taille maximum des messages : jusquõ¨ 8 octets de donn®es. 

 

Les ca rtes CAN High speed  int¯grent lõinterface de ligne 82C250 de PHILIPS, 

conforme à la norme ISO 11898, chargée de gérer intégralement la couche 

physique :  

- Un débit maximum de 1Mbit/s.  

- Une transmission en mode différentiel.  

- Jusquõ¨ 30 points sur le bus. 

Ces cartes sont ®galement disponibles en version isol®e. Lõoption isolation 

galvanique ne n®cessite pas dõalimentation externe. 

 

Les cartes CAN Low speed  intègrent l'interface de ligne TJA 1054, 

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 pour des supports de transmission différents (courant porteur, 

infrarouge, fibre optique, ...).  

 

Interfaces logicielles et programmes  dõexemples 

Toutes nos cartes CAN sont livrés avec un CD contenant les interfaces 

logicielles, les programmes dõexemple et un utilitaire de communication. 

Les interfaces logicielles disponibles pour les plates -formes Windows 

proposent un ensemble de foncti ons qui permettent d'émettre et de recevoir 

simplement des trames sur un bus CAN. Elles sont communes et permettent à 

une même application de piloter une ou plusiers cartes de même type ou une 

combinaison de cartes différentes.  

 

Le logiciel de communicatio n NSI527 est un utilitaire qui peut être utilisé avec 

ces cartes 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...  

 

Cartes CAN pour PC  

 

 

 

 
 
¶ Norme CAN. 
¶ CAN standard et étendu (CAN 

2.0 B). 
¶ CAN High Speed : jusqu'à 1 

Mbits /s. 
¶ CAN Low Speed : jusqu'à 125 

kbit /s. 
¶ Interface physique externe 

personnalisable. 
¶ Résistance de terminaison 

commutable 
¶ Cartes avec ou sans isolation 

galvanique. 
¶ Isolation galvanique sans 

alimentation externe. 
 
¶ Interfaces logicielles (API) 

pour Windows 2000,  XP, 7. 

¶ API : base commune avec 
boitiers USB. 
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Caractéristiques techniques de MUXy 2 / MXUy2010 : 
 

 C A N  P C M C I A  C A N P C I  

Présentation  PCMCIA type II 8 Bits.  Carte format PCI 32 bits.  

Dimension  85,6 x 54 x 3 mm.  120 x 107 mm  

Poids  30 g.  100 g.  

Stockage  - 20° C à + 65° C.  - 40 ° C à + 85 ° C.  

Utilisation   

Humidité relative   

Alimentation   

Consommation  Maximum 250 mA.  Maximum 500 mA.  

Fréquence bus   33 Mhz.  

Adressage  Plug & Play  

Interruption  Plug & Play  

Sortie 5 V    

Sortie 12 V    

Affichage   Par LED des états 

interruption et trafic réseau.  

Connecteur bus CAN  Type SUB D 9 points mâle, 

conforme CIA.  

Type SUB D 9 points mâle, 

conforme CIA.  

Connecteur interface externe  Description du câble et du 

connecteur 9 points mâle.  

 

Connecteur carte fille   oui  

Contrôleur CAN   

Interface de ligne High 

Speed  

 

Interface de ligne Low Speed  Philips TJA 1054  

Option isolement  500 Vdc - Bus CAN isolé galvaniquement du contrôleur 

CAN et de lõalimentation PC. 

 

 
Références de commande :  

 

Référence  Désignation  C a r t e s  

KT000734  CAN PCMCIA Carte CAN pour bus PCMCIA / 1 canal CAN  

KT000737  CAN PCMCIA /opto  Carte CAN pour bus PCMCIA avec isolation galvanique /1 canal 

CAN 

KT000743  CAN PCMCIA /LS Carte CAN pour bus PCMCIA / 1 canal CAN low speed  

KT000304  CANPCI Carte CAN pour bus PCI / 2 canaux CAN  

KT000305  CANPCI /opto  Carte CAN pour bus PCI avec isolation galvanique / 2 canaux 

CAN 

KT000306  CANPCI /LS Carte CAN pour bus PCI / 2 canaux CAN low speed  

KT000307  CANPCI /HS/LS Carte CAN pour bus PCI / 1 canal CAN high speed et 1 canal 

CAN low speed  
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Outil d'aide au développement et à la validation de modules CAN, le 

Traminator  permet de provoquer à la demande des erreurs sur des trames 

CAN standard ou étendu (identificateurs codés sur 11 bits ou 29 bits) ou de 

perturber un bus CAN.  

Le Traminator supporte une liste de débits comprenant les principaux débits 

CAN High et Low speed  (voir Spécifications techniques). Ces débits sont 

configurables par Switch.  

Le Traminator effectue les perturbations par :  

- ouverture des lignes CAN High et CAN low (isolation du bus),  

- mise à la masse des lignes CAN High et CAN low  (blocage du bus),  

- émission d'une trame d'erreur ( transmission de 6 bits dominants ).  

Le Traminator réalise les perturbations suivantes :  

- Ouverture des lignes pendant le champ "Acquittement" (isolation 

pendant 2 bits).  

- Ouverture des lignes pendant le champ "Acquitteme nt" et la trame 

d'erreur induite (isolation pendant 9 bits).  

- Mise à la masse des lignes pendant le champ "Acquittement" (blocage 

pendant  

2 bits).  

- Destruction d'une trame CAN par émission d'une trame d'erreur (6 

bits dominants).  

Ces perturbations perme ttent de provoquer et de contrôler le passage en erreur 

passive ou en "Bus off" du module à tester.  

 

Le Traminator se configure par une seconde liaison CAN High speed (bus CAN 

de configuration), différente du bus CAN à perturber. Les commandes de 

configura tion permettent de définir le type de perturbation à réaliser, la 

valeur et le masque de l'identificateur, la valeur et le masque des données du 

ou des messages à perturber, et la fréquence de perturbation (une trame sur 

dix ...).  

 

Le Traminator  gère trois modes de fonctionnement :  

Le mode scénario, dans lequel les perturbations sont téléchargées et 

mémorisées. Le Traminator travaille alors en autonome. La sélection de la 

perturbation à effectuer parmi celles téléchargées s'effectue par interrupt eur.  

Le mode télécommandé, dans lequel les commandes envoyées sur la liaison 

CAN de configuration sont exécutées immédiatement. Le Traminator est 

piloté en temps réel par un outil CAN (CANalyzer, CANpocket Analyseur, ...). 

Dans ce mode, des commandes suppl émentaires permettent :  

- d'activer les sorties du Traminator,  

- de surveiller l'apparition du module : la première trame émise par le 

module est signalée.  

- d'envoyer des trames CAN sur le bus Application.  

Le mode ESL (Entrée Sorties Logiques), dans leque l le Traminator ne réalise 

plus de perturbations mais agit sur les Entrées/Sorties. Il scrute en 

permanence ses entrées, et sur changement d'état, transmet les nouvelles 

informations sur le bus de contrôle. Sur réception de commandes sur le bus 

de contrôle , il force les sorties correspondantes.  

 

Pour permettre la synchronisation d'autres appareils, le Traminator génère 

une impulsion sur la sortie Trigger lorsqu'il détecte la trame à perturber 

(mode scénario et télécommandé).  

Une des 4 sorties du Traminator commande un contact de puissance pour 

piloter l'alimentation du module à tester (jusqu'à 7 ampères). Cette fonction 

permet de synchroniser la mise sous tension du module avec les 

perturbations.  

 

Traminator ESL CAN  

 

 

 

¶ Outil de perturbation de trames 
et de bus CAN 

 

¶ CAN High Speed (ISO 11898) 
+ CAN Low Speed 

 

¶ CAN standard ou étendu 
 

¶ Configuration par un bus CAN, 
différent du bus à perturber 

 

¶ 3 modes de fonctionnement : 
mode scénario, 
mode télécommandé 
mode Entrées/Sorties logiques 

 

¶ Sélection du mode de 
fonctionnement par 
interrupteurs 

 

¶ 4 scénarios téléchargés, 
sélection du scénario par 
interrupteur 

 

¶ Bus de Contrôle/configuration 
CAN : High Speed, Id standard 

 

¶ Bus application CAN : High 
Speed ou Low Speed 

 

¶ 4 entrées et 4 sorties logiques 
 

¶ 1 sortie trigger 
 

¶ Alimentation du module à tester 
pilotée par le Traminator 

 

¶ Fonction d'analyse de collision. 
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Une fonction permet d'analyser les retards de trames liés à l 'occupation du bus (détection de 

collision par vérification du délai intertrame).  

Cette fonction supporte les débits 125, 250, 500 et 1000 kbit /s uniquement.  

 

 

Configuration : 

BUS

TRAMINATOR /ESL CAN

BUS

4 Sorties

4 Entrées

Alim. du module pilotée +12V

Module
à tester CANpocket

Outil CAN :

Analyser,

...

Sortie Trigger
Appareil à

synchroniser :

oscilloscope,

...

Alimentation

12 V

CAN

Application

Perturbations

CAN

de contrôle/configuration

CANalyser,

CANpocket,

Logique
de

commande

CAN_H

CAN_L

TRAMINATOR /ESL

Circuit ouv ert

Mise

à la

Masse CAN_H

CAN_L

Module

à

tester

CAN_H

CAN_L

CAN_H

CAN_L

Bus de contrôle/configuration

 
 

 

Caractéristiques techniques  : 
 

Présentation : Boîtier de table  

Dimension : 200 x 130 x 50 mm  

Poids : 800g  

Stockage :  - 55 ° C à + 85 ° C   

Utilisation :  0 ° C à 50 ° C  

Humidité relative :  5% à 95% (sans 

condensation)  

Consommation :  200mA max  

Affichage : 4 diodes électroluminescentes  

Alimentation :  12 Vdc (min. 6,5 V, max. 18 

V) 

Contact de puissance (smart power)  : 

26 VDC max . 7A  

Connecteurs bus de contrôle/configuration 

: 

SUB D 9 points mâle  

Connecteurs bus Application :   

- SUB D 9 points mâle (coté application)  

- Bornier à vis (coté  module à tester)  

Connecteur alimentation : Bornier à vis  

Connecteur contact de puissance : Bornier à vis  

Débit bus CAN de contrôle/configuration :  500 

kbit/s  

Débits bus CAN application (bus à perturber) :  

High speed : 1000 / 500 / 333,3 / 250 / 200 

/ 166, 6 / 142 kbit /s  

High speed et Low speed : 125 / 111,1 / 100 

/ 90,9 / 83,3 / 76,9 / 71,4 / 66,6 / 62,5 / 

55,5 / 50 / 45,4 / 41,6 / 38,4 / 35,7 / 33,3 / 

31,25 / 27,7 / 25 / 22,7 / 20,8 / 19,2 / 17,8 

/ 16,6 / 15,6 / 13,8 / 12,5 / 11,3 / 10,4 / 

9,6 / 8,9 / 8,3  kbit /s.  
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Références de commande :  
 

Référence  Désignation  

KT000079  TRAMINATOR /ESL CAN High Speed format standard (identificateurs 11 bits)  

KT000080  TRAMINATOR /ESL CAN High Speed format standard et étendu (identificateurs 11 et 

29 bits)  

KT000081  TRAMINATOR /ESL CAN Low Speed format standard (identificateurs 11 bits)  

KT000082  TRAMINATOR /ESL CAN Low Speed format standard et étendu (identificateurs 11 et 

29 bits)  
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3. Famille Instrumentation  

 

  




