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イントロダクション 
データ通信の進歩はいくつかのデバイスがシステムワイヤーの最小数上でコミュニケートする効率的な方法を作りました。 コ

ントローラーエリアネットワーク（ CAN ）はこれらの方法の１つです。 CAN は２線式 CAN バス上にメッセージを送信して、

そして受信します。ノードは CAN バス上にそれらの個別メッセージをブロードキャストします、他方受信器はメッセージを受

信するのにセットアップされる、そして確認応答（ ACK ）シグナルで改悪されていないメッセージの受領証を示しているのを

予側する。CAN のプロトコルは２つのステートを持っています、ビットはドミナント（論理「０」）あるいはレセッシブ（論理「１」）で

す。 接続点が同時にメッセージを送信しようと試みてもよいです。衝突がバスのスループットを減らさないことを保証するため

に、ドミナントのビットが検知されるまで、ノードが信号を送り続けるであろう通信調停(アービトレーション)案(スキーム)があり

ます、他方そのノードは CAN バスで（ＩＤフィールドで）レセッシブビットを期待しています。通信調停(アービトレーション)を失

うノード（ｓ）は自動的にそれらの送信を終了させて、受信モードに変わるでしょう。 CAN バスが空き状態に入る途端に、こ

れらのノードは再度信号を送ろうと試みます。もしノードが通信調停(アービトレーション)を失わないなら、それはその送信を

完了します。 CAN プロトコルに関する追加のインフォメーションのために、 AN713 、「コントローラーエリアネットワーク

（ CAN ）Ｂａｓｉｃｓ」、 DS00713 を参照してください。バス構成はマルチマスターの原理によって動作して、いくつかのノード

ボードが直接バスに接続することを可能にします。 もし１つのノードボードがシステムで失敗するなら、他のノードボードは影

響を与えられません。すべてのネットワーク欠点の確率はリング(環)タイプネットワークと比較して極めて低いです。 もし１つの

ノードが誤作動するなら、全部のネットワークが動作不能になるという事実のために、リング(環)タイプネットワークは高い確率

の故障率を持っています。 CAN コントローラーはこの問題を解決しようと努めます。 

 

MCP2510 CAN コントローラー利点 
•いくつかのデバイスをモニターします 

•個別のノードプログラミング 

•大きい配線ハーネスを置き換えます 

 

モジュール概要 
モジュールハードウェアは２つのコンポーネントに分けられることができます。 これらはそうです： 

• CAN - ネットノードボード 

• CAN - ネットアナログ入力ボード 



送信ＩＤの構造 

ノードボードは１３１ミリセカンドごとに CAN メッセージを送信します。 メッセージが、最下位バイト（ LSB ）で、１２ビットの

値を表すバイトが最初に送った２つのデータを含んでいます。 圧力スイッチはベース送信 ＩＤに割り当てられて、そして評価

されて、０から４０９５の範囲でそのＩＤを３９３ミリセカンドごとに２バイトの整数として送信されます。読取り装置はＡ / Ｄ測

定が８ビットであるのに対して、それが送信前に４ビットシフトされることを注記するべきです。それで、その実際の範囲は 

0x0000 から 0x0FF0 です。 それぞれのデータソースがそれ自身のユニークベース送信 ID DIP #３ と DIP #４の設定から

得たＩＤを送信するようにします。 これらの設定は表４で示されます。 

 
MCP2510 CAN コントローラーは１２５kbit レートを持っています、そしてポーリング方式は使われます。 割り込みの使用は

システムでより容易であるでしょう、しかしポーリングは割り込みピンがシステムで他の潜在的機能のために自由なままでいる

ことを可能にします。 

インフォメーションを送信するための３つの方法があります： 

１．（イベントドリブン(駆動型)）外部のイベントに反応すること。 

２．メッセージを通常間隔（時間を定めた送信）に送ること。 イベントの時は未知であるかもしれません。 

３．最初の２つの結合。 受信器は最大周知の間隔でメッセージを予期できる。 

 

ソースコードの動作のためのフローチャートは図４から図２４で示されます。 サブルーチンは実際の名前とそれがソースコード

で容易に参照されることができるようにフローチャートの中で実行する機能を含んでいます。表５が使われた関数名と機能の

概要を与えます。 このドキュメントの電子バージョンで、関数名をクリックすることはその機能のためにあなたを（あなたをリンク

する）ページに導くでしょう。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 



 



 



詳細はホームページ http://www5b.biglobe.ne.jp/~tekhanzo/ 
                      をご確認ください。 
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