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イントロダクション 
コントローラーエリアネットワーク（ CAN ）プロトコルはビットコーディングが自動車や工業的なアプリケーションのような、過酷

環境で速い、強固なコミュニケーションのために設計されたＮＲＺ記録（ NRZ ）を持っている非同期のシリアルバスです。 

CAN プロトコルは使用者がビットレート、ビットのサンプルポイントをプログラムすることを可能にします、回数、ビット、はサンプ

ルされます。 これらの特徴で、ネットワークは所定のアプリケーションのために最適化されることができます。ビットタイミングパラ

メータ、物理的なバス伝搬遅延とシステムを通じてオシレータ許容度は関係があります。それらがマイクロチップの CAN モジ

ュールに関係があるとき、このアプリケーションノートはこれらの関係を調査して、そして所定の物理的なシステム特質のために

ビットタイミングを最適化するの助けます。 

CAN ビット時間 
CAN ビット時間はオーバーラップしないセグメントで構成されます。 これらの部分のそれぞれが時間量と呼ばれる整数ユニッ

ト（ TQ ）で構成されていて、このアプリケーションノートの後で説明されます。名目のビットレート（ NBR ）はCAN 仕様で

再同期がない理想的な送信器によって送信されてビット毎秒数と定義されて、そして方程式で記述されることができます： 

 

 
 
 
 



名目上のビット時間 
名目上のビット時間（ NBT ）、あるいは t bit は、そのために、オーバーラップしないセグメント（図１）で構成されています、 

そのためNBTは次のセグメント部分の合計です： NBT の構成はサンプルポイント、同期化ジャンプ幅（ SJW ）とインフォメ

ーション処理時間（ IPT ）それは後に説明されます。 

 

同期化部分 
The Synchronization Segment (SyncSeg) is the first segment in the NBT and is used to synchronize the 

nodes on the bus. Bit edges are expected to occur within the SyncSeg. This segment is fixed at 1TQ. 

同期化セグメント（ SyncSeg ）は NBT で最初のセグメントであって、バス上でノードを同期させるために使われます。 ビッ

トエッジが SyncSeg 中で起こることを見込まれます。 このセグメントは 1TQ で固定されます。 

 

 

 

ビットタイミング制御レジスタ 
CAN ビットタイミングコントロール（ CNF ）レジスタは CAN ビット時間を構成する３つのレジスタです。 図３が CNF レジ

スタの機能を詳述します。それぞれの部分で TQ （ tTQ ）の長さと TQs 数を調整することによって、希望されるように、

名目上のビット時間とサンプルポイント両方が容易に構成されることができます。 

タイミングセグメントをプログラムします 
プログラミングのためのいくつかの必要条件が CAN ビットタイミングセグメントです。 

1. PropSeg + PS1 ε PS2 

2. PropSeg + PS1 ε tPROP 

3. PS2 > SJW 



 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

図５が、ゼロ以外の、フェーズエラーがどのようにビット時間が長くされるか短くされることが引き起こされるかを示します。 

同期化規則： 
１．ただレセッシブからドミナントエッジだけが同期化のために使われるでしょう. 

２．１ビット時間以内のたった１つの同期化が許されます。 

３．前のサンプルポイントの値がエッジのすぐ後にバス値とは違う場合に限り、エッジが同期化のために使われるでしょう。 

４．４．送信ノードが正のフェーズエラー（ e > ０）上で再同期化しないでしょう。 これはそれの伝搬遅延自身の送信された

メッセージのために送信器が再同期化しないであろうことを意味します。 受信器は通常同期をするでしょう。 



５．もしフェーズエラーの絶対振幅(大きさ)が SJW より大きいなら、適切なフェーズセグメントは SJW と等しい量によって調

節されるでしょう。 

そのすべてをまとめ上げます 
前に示されるように、 CAN プロトコルはバスのコントロールに通信調停(アービトレーション)するべき多数のノードを割り当て

る非破壊的ビットワイズ通信調停(アービトレーション)案(スキーム)を実行します。 そのために、同じビット時間以内にビットを

発見 / サンプルすることはすべてのノードにとって必要です。伝搬遅延の関係とオシレータ許容度は CAN データレートとバ

ス長の両方をもたらします。 表１がデータレートに対していくつかの一般に認められたバス長を示します。 

 

このアプリケーションノートは、すべてのシナリオのためのビット時間を構成することに対して、細部のすべてをカバーするわけで

はありません、しかしながら、 CAN ビット時間を構成するためいくつかの一般的な方法がカバーされます。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



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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