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IFS = Inter Frame Space . Champ inter-trame qui comprend un minimum de 3 bits récessifs1.  
SOF=Start Of Frame . Début de trame : 1 bit dominant. Il sert de synchronisaton . 
Arbitrage . Le champ d'arbitrage contient deux données : 

• l'identificateur sur 11 bits (CAN 2.0A) 
• le bit RTR (Remote Transmission Request) 
Si le bit RTR est dominant, alors il s'agit d'une trame de données et le champ Data existe. 
Dans le cas contraire, il s'agit d'une trame de requête et le champ Data est inexistant.  

Com .. Il comporte 6 bits dont les 2 premiers ne sont pas utilisés (toujours récessifs) en CAN 2.0A. Les 4 suivants 
représentent le DLC (Data Length Code) : nombre d'octets présents dans le champ Data. 
Data. Champ de données limité à 8 octets.  
Contrôle . Le champ de contrôle est composé de 2 données : 

• le CRC 
• le délimiteur de CRC (1 bit récessif) 

ACK=ACKnowledge . C'est le champ d'acquittement et il est composé de 2 bits : 
• le bit d'acquittement proprement dit 

1 : Non acquité    0 : Acquité 
• un délimiteur d'acquittement (1 bit récessif) 

EOD=End Of Data . C'est le délimiteur de fin de données. Il est composé de 7 bits récessifs. 
 
 

Exemple  d’informations 
échangées entre BSI et 

contrôleur moteur. 

 



  
 
Bit de Stuffing : 5 bits identiques ⇒⇒⇒⇒ bit de Stuffing 
Pour la synchronisation 
 

  
  

 

 


