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特徴 
• １Ｍｂ/ｓで CAN V2.0B を実装： 

- ０-８ データフィールド長 

-標準と拡張データとリモートフレーム 

•受信バッファ、マスクとフイルタ： 

-優先順位を付けられたメッセージ記憶を持っている２つの受信バッファ 

-６つの２９ビットフィルター 

-２つの２９ビットマスク 

•最初の２データバイト上にフィルタリングされているデータバイト（標準データフレームに適合されます） 

•優先順位付けとアボート特徴を持っている３つの送信バッファ。 

•高速の SPI™ インタフェース（１０ MHz ）： 

- SPI  モード ０,０ と １,１ 

•１ショットモードはメッセージ送信がたった１回試みられることを保証します 

•プログラマブルプリスケーラーをもったクロックアウトピン： 

-クロックソースと他のデバイスのために使えます 

• SOFシグナルをモニターするために、「フレームのスタート」（ SOF ）は利用可能です： 

-タイムスロットべースのプロトコルと/あるいはバス診断が早いバス下落(degredation)を検出するために使われることができま

す 

•選択可能なイネーブルを持っている割り込みアウトプットピン 

• バッファフルアウトプットピンは構成可能： 

-それぞれの受信バッファのための割り込みアウトプット 

-汎用アウトプット 

•「送信へのリクエスト」（ RTS ）入力ピンは独立した構成可能： 

-それぞれの送信バッファのために送信をリクエストするコントロールピン 

-汎用インプット 

•低電力ＣＭＯＳ技術： 

- 2.7V- 5.5Vから動作します 

-５mA有効電流（標準） 

-１μＡスタンバイ電流（標準）（スリープモード） 

 



•サポートされる温度範囲： 

-工業用(I): -40°C to +85°C 

-拡張(E): -40°C to +125°C 

 

記述 
マイクロチップ技術のMCP2515は CAN仕様、バージョン2.0B を実行するスタンドアローンのコントローラーエリアネットワーク

（ CAN ）コントローラーです。ともに標準、拡張データとリモートフレームを送信と受信することができます。MCP2515は、そ

れによってホストMCUオーバーヘッドを減らして、望まれないメッセージを除外するために使われる２つのアクセプタンスマスクと

６つのアクセプタンスフイルタを持っています。 MCP2515 は工業規格シリアルぺリフェラルインタフェース（ SPI™）によって 

MCU とインタフェースを取ります。 

 

１.０ デバイス概要 
MCP2515はCANバスとインタフェースすることを必要とするアプリケーションを単純化するために開発されたスタンドアローンの

CANコントローラーです。 MCP2515 の単純な構成図が図１-１で示されます。 デバイスは３のメインブロックから成り立ちま

す： 

１． CANプロトコルエンジン、マスク、フイルタ、を含む CANモジュールは送信とバッファを受信します 

２．コントロールロジックとデバイスとその動作を構成するために使われるレジスタ 

３． SPIプロトコルブロック 

デバイスを使っているサンプルシステム実装が図１-２で示されます。 



１.１ CANモジュール 
CANバスでメッセージを受信、と送信することに対して、 CANモジュールはすべての機能を処理します。 最初に適切なメッ

セージバッファとコントロールレジスタをロードすることによって、メッセージが送信されます。送信はコントロールレジスタビットを

使うこと、 SPIインタフェースによってかあるいはイネーブルピン送信を使うことによって開始される。適切なレジスタを読むことに

よって、ステータスとエラーがチェックされることができます。 CANバスで検出されたメッセージがエラーがないかチェックされて、

次に２つの受信バッファの１つか２つの中にもしそれが移動された ユーザー定義フイルタに対して適合させられます。 

 

１.２ コントロールロジック 
インフォメーションとコントロールを渡す順番で他のブロックにインターフェースすることによって、コントロールロジックブロックは 

MCP2515のセットアップと動作をコントロールします。割り込みピンがより大きいシステムフレキシビリティーを与えるに提供され

ます。有効(バリッド)メッセージが受信されたことを示すために使うことができて、そして受信バッファの１つにロードされることがで

きる受信レジスタのそれぞれのための、特定の割り込みピンと同様、１つの多目的の割り込みピンがあります。特定の割り込

みピンの使用は任意です。 （ SPIインタフェースによってアクセスされた）ステータスレジスタと同様、ジェネラル(汎用)割り込み

ピンは同じく有効(バリッド)なメッセージが受信された時決定するのに使われることができます。さらに、３つの送信レジスタの

内１つの中にロードされたメッセージの即座の送信を開始するためにアクセス可能な３つのピンがあります。 これらのピンの使

用は任意です、そしてメッセージ送信を始めることは、 SPIインタフェースによってアクセスされたコントロールレジスタを利用す

ることによって、同じく達成され得ます. 

 

１.３ SPI プロトコルブロック 
MCU はSPIインタフェースによってデバイスにインタフェースします。 すべてのレジスタに書いて、読み込むことは専門的な 

SPIコマンドに加えて標準SPI読み込みと書込みコマンドを使って達成されています。 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



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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