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マイクロコントローラーPIC18FXX8Xファミリーの誕生が拡張コントロールアリアネットワーク（ECAN）モジュールを優れた特徴と

するという状態で、デザイナーが今PIC18FXX8ファミリーオリジナルのCANモジュールとニューECANによって可能にされた役割

の中から選択することができます。このアプリケーションノートは結論とともにコミュニケーションタイムの比較を提出します、そし

て推奨するのはデザイナーが最も良いCANベースのソリューションがアプリケーションと利用可能な役割を見いだすのを手助け

する意図でした。 これらの比較と関連した推奨は次のルールに基づいています： 

１．コード処理時間がインストラクション（アセンプリ言語）の番号で測定されます 

２．送信と受信時間がビットタイムで測定されます 

CANインタフェース特性 
. CANプロトコルの実装：CAN１.２、CAN 2.0AとCAN 2.0B 

. スタンダード、そして拡張データフレーム 

. ０-８バイトのデータ長 

. プログラムできるビットレート最高１Mbit/秒 

. リモートフレームに対するサポート 

. ２つの優先順位を付けられた受信メッセージストレージバッファを持っているダブルバッファ受信器 

. フル６（スタンダード/拡張アイデンテファイアー）アクセプタンスフィルター；高いプライオリティ受信バッファと結び付けられる２つ

と低いプライオリティ受信バッファと結び付けられる４つ 

. ２つのフルアクセプタンスフィルターマスク、それぞれが高い、と低いプライオリティ受信バッファを持って構成されたもの 

. アプリケーションを持った３つの送信バッファはプライオリゼーションとアボート能力を指定しました 

. 統合化されたローパスフィルターを持っているプログラマブルウェークアップ機能性 

. プログラマブルループバックモードサポートはセルフテストオペレーションをサポートします 

. すべてのCANレ受信器と発信器エラーステートのために割込み性能によって信号を送る 

. プログラマブルクロックソース 

. タイムスタンプを押すこととネットワーク同期化のためのタイマモジュールへのプログラマブルリンク 

. ローパワーのスリープモード 

ECANインタフェース特性 
. CANプロトコルの実装：CAN１.２、CAN 2.0AとCAN 2.0B 

. DeviceNet.データバイトフィルターサポート 

. スタンダード、と拡張データフレーム （ECANの特性は以下略） 



表１は両方のスタンダード、そして拡張フレームでCANとECANモジュールのために受信と送信のためにマイクロコントローラー

の周波数とマイクロセカンドの処理時間を関係づけます。 （任意の２５のインストラクションディレイがブランチと割り込み処理

時間を説明するために加えられました。） 

 
表２は処理とRTRメッセージが受信されて、そして８バイトのメッセージ（共にスタンダードフレーム）に応答を返すときCANによ

って可能にされた役割とECANによって可能にされた役割両方の消費時間を示します。 

 
符号解説：RX0はRTRメッセージのバス時間です。 PRX0は受信メッセージの処理時間です。 PTX0はメッセージの返送される処

理時間です。 TX0は返送されるメッセージのバス時間です。 PDutyは合計時間のパーセントとしての処理時間です。 BDutyは

合計時間のパーセントとしてのバス時間です。 

ノート１：１μｓ最小外部時間は受信と送信の間に与えられます。 

表３は処理とRTRメッセージが受信されて、そして８バイトのメッセージ（両方とも拡張フレーム）応答を返すときCANによって

可能にされた役割とECANによって可能にされた役割両方の消費時間を示します。 

 
符号解説：RX0はRTRメッセージのバス時間です。 

PRX0は受信メッセージの処理時間です。 PTX0はメッセージの返送される処理時間です。 TX0は返送されるメッセージのバス時

間です。 PDutyは合計時間のパーセントとしての処理時間です。 BDutyは合計時間のパーセントとしてのバス時間です。 

ノート１：１μｓ最小外部時間が受信と送信の間に与えられます。データ解析はRTRメッセージへのCANモジュール応答プロセス

が １６％からECAN部分の０％に対して全体的な処理時間の最高３６％を消費することができて、そして１Mbit/秒ベース

のバスで有効なデータのボーレートを640Kbits/秒に縮小する。 



そして処理します。 

このタイプの環境のために、最高１６のプログラムできるフィルターが利用可能であるとき、モード１（拡張レガシー）は非常に

適切です。  

DeviceNet.とCanOpenは最小処理オーバーヘッドで取り扱われることができる大量のメッセージのためにモード１（拡張レガ

シー）でのECANモジュールの良い利点を得ることができるネットワークの良い例です。もう１つのこのモードにおけるDeviceNet

ネットワークへの利点がさらにフィルタリングデバイスの能力を拡張するデータバイトフィルターの使用です。 

. 大きい情報量の続けざまの送信が必要とされる環境。この場合、それが非常に簡単な方法でデータの破裂を処理すると

き、モード２（ＦＩＦＯモード）は特に適当です。マイクロコントローラーが破裂毎に１つの完全な６４バイトの同時のプログラミング

シーケンスを処理することができるとき、Bootloadersはモード２でECANモジュールの利点を得るこのようなシステム（ＦＩＦＯ）の

良い例です。 
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