
 
 

19章 CANモジュール章のみ完全日本語訳(全52頁) サンプル(5頁) 



１９.３ CAN動作モード 
PIC18FXX8は次の動作モードを持っています。これらのモードがそうです： 

•コンフィギュレーションモード 

•ディスエーブルモード 

•標準動作モード 

•リスンオンリーモード 

•ループバックモード 

•エラーアクノリッジモード（CANRXMビットを通じて選択された） 

エラー認識モード以外、モードがREQOPビットをセットすることによってリクエストされます、そしてそれはCANRXMビットを通じ

てリクエストされます。 OPMODEビットをモニターすることによって、モードへのエントリーがアクノリッジされます。モードを変える

とき、すべてのペンディング（未決定）メッセージ送信が完了になるまで、モードは実際に変化しないでしょう。これのために、ユ

ーザーはそれ以上のオペレーションが実行される前にデバイスが実際にリクエストモードに変わったことを確かめなくてはなりま

せん。 

 

１９.３.１ コンフィギュレーションモード 

CANモジュールは起動前に初期化されなければなりません。もしモジュールがコンフィギュレーションモードにあるなら、これはた

だ可能なだけです。REQOP2ビットを設定することによって、コンフィギュレーションモードはリクエストされます。ただステータスビ

ットOPMODE2がハイレベルを持つときだけ、初期化は行なわれることができます。その後、コンフィギュレーションレジスタ、アク

セプタンスマスクレジスタとアクセプタンスフィルターレジスタは書かれることができます。コントロールビットCFGREQをゼロに設定

することによってモジュールは作動します。モジュールはプログラミングエラーを通じて偶然にCANプロトコルに違反することから

ユーザーを守るでしょう。モジュールがオンラインである間に、モジュールのコンフィギュレーションをコントロールするすべてのレジ

スタは修正されることができません。 送信が起きている間にCANモジュールはコンフィギュレーションモードに入ることを可能に

されないでしょう。 CONFIGビットはロックとして次のレジスタを守るのに役立ちます。 

•コンフィギュレーションレジスタ 

•バスタイミングレジスタ 

•アイデンテファイアーアクセプタンスフィルターレジスタ 

•アイデンテファイアーアクセプタンスマスクレジスタ 

コンフィギュレーションモードで、モジュールは送信あるいは受信をしないでしょう。エラーカウンタはクリアされます、そして割り込

みフラグは変化していないままでいます。プログラマーは他のモードで限定されるアクセスであるコンフィギュレーションレジスタへ

のアクセスを持つでしょう。 

 

１９.３.２ ディスエーブルモード 

ディスエーブルモードで、モジュールは送信あるいは受信をしないでしょう。モジュールはバスアクティビティのためにWAKIFビット

をセットする能力を持っています、しかしながらどんな差し迫っている割り込みでも残っているでしょう、そしてエラーカウンターは

それらの値を維持するでしょう。もしREQOP <２：０>が００１にセットされるならモジュールはモジュールディスエーブルモードに

入るでしょう。  



モジュールイネーブルをターンオフ（止める）ことによって、このモードは他の周辺モジュールをディスエーブルにすることに似ていま

す。 これはモジュール内部クロックを、モジュールがアクティブではないならストップさせます（すなわち、メッセージを受信するか、

あるいは送信すること）。もしモジュールがアクティブであるなら、モジュールはCANバスで１１のレセッシブビットを待ってアイドル

バスとしてその条件を検出して、それからモジュールディスエーブルコマンドを受け入れるでしょう。 OPMODE <2:0> = 001 は

モジュールが成功裏にモジュールディスエーブルモードに入ったかどうかを示します。WAKIF割り込みはモジュールディスエーブル

モードでまだアクティブな唯一のモジュール割り込みです。もしWAKIEが設定されるなら、CANバスが、SOFで起こるように、ド

ミナントステートを検出するときはいつでも、プロセッサーは割り込みを受信するでしょう。 モジュールがモジュールディスエーブ

ルモードにあるとき、I/Oピンは標準I/Oファンクションに逆戻りするでしょう。 

 

１９.３.３ 標準モード 

これはPIC18FXX8の標準動作モードです。このモードで、デバイスはアクティブにすべてのバスメッセージをモニターして、そして

アクノリッジビット、エラーフレームを生成するなどします。 これは同じくPIC18FXX8がCANバス上にメッセージを送信するであ

ろう唯一のモードです。 

 

１９.３.４ リスンオンリーモード 

リスンオンリーモードはエラーで、メッセージを含めて受信するすべてのメッセージへのPIC18FXX8のための手段を提供する。こ

のモードはバスモニターアプリケーションのために使われることができるか、あるいは「ホットプラッギング(通電接続)」状態でボー

レートを検出することのために使われる。オートボー検出のために、お互いとコミュニケートしている少なくとも２つの他のノード

があることは必要です. 有効なメッセージが受信されるまで、ボーレートは経験的にテストの異なった値によって検出されるこ

とができます。リスンオンリーモード、ただモードがエラーフラグあるいはアクノリッジシグナルを含めてこのステートにある間にメッセ

ージが送信されないであろうことを意味しているサイレントモードです。フィルターやマスクがただ特別のメッセージだけが受信レ

ジスタにロードされることを可能にするために使われることができるか、あるいはフィルターマスクは全数字０にセットされることが

できるどんなアイデンテファイアーでも通過するメッセージを可能にします。エラーカウンタはリセットされて、そしてこのステート非

アクティブにされます。ただリスンオンリーモードだけはCANCONレジスタでモードリクエストビットをセットすることによりアクティブ

化されます。 

 

１９.３.５ ループバックモード 

CANバスで実際にメッセージを送信しないで、このモードは送信バッファから受信バッファまでメッセージの内部の送信を許す

でしょう。このモードはシステム開発とテストで使われることができます。このモードで、ACKビットは無視されます、そしてただそ

れらがもう１つのノードから来るかのように、デバイスはそれ自身からの入ってくるメッセージを許すでしょう。ループバックモードは

エラーフラグあるいはアクノリッジシグナルを含めてこのステートにある間にメッセージが送信されないであろうことを意味している

サイレントモードです。デバイスがこのモードにある間に、TXCANピンはポートI/Oに逆戻りするでしょう。フィルターとマスクはた

だ特別のメッセージだけが受信レジスタにロードされることを可能にするために使われることができます。マスクはすべてのメッセ

ージを受け入れるモードを提供するために全数字０にセットされることができます。ループバックモードはCANCONレジスタでモ

ードリクエストビットを設定することによってアクティブ化します。 

 



１９.３.６ エラー認識モード 

モジュールはすべてのエラーと受信するどんなメッセージを無視するように設定されることができます。RXBnCONレジスタで１１

にRXMに<１：０>ビットを割り当てることによって、エラー認識モードはアクティブ化します。このモードで、エラー時間まで、メッセ

ージアセンプリバッファにあるデータは受信バッファでコピーされて、ＣＰＵインタフェースを経由して読まれることができます。加え

るに、エラー時にCANバス内部サンプリング上にあったデータとプロトコルステートマシンのステートベクトルとビットカウンター

CntCanはレジスタにストアされて、そして読まれることができます。 

 

１９.４ CAN メッセージ送信 
 

１９.４.１ 送信バッファ 

PIC18FXX8は３つの送信バッファを実装します。それぞれこれらのバッファについて１４バイトのSRAMを占有しますそしてデバ

イスメモリマップにマップされます。 MCUがメッセージバッファへの書き込みアクセスを持つためにTXREQビットはクリアされるに

違いありません、メッセージバッファは送信されるべき色々な未決定（ペンディング）メッセージのクリアを示している。最小限に

おいて、TXBnSIDH、TXBnSIDLとTXBnDLCレジスタはロードされなくてはなりません。もしデータバイトがメッセージに存在し

ているなら、TXBnDmレジスタは同じくロードされなくてはなりません。もしメッセージが拡張アイデンテファイアーを使うなら、

TXBnEIDmレジスタは同じくロードされなくてはなりません、そして EXIDEビットはセットしました。メッセージを送る前に、メッセ

ージが送られるとき、MCUはTXInEビットをイネーブルあるいはディスエーブル、割り込みの発生に初期化しなくてはなりません。

MCUは同じくTXPプライオリティビットを初期化しなくてはなりません（セクション１９.４.２参照）。 

 

１９.４.２ 送信プライオリティ（優先順位） 

送信プライオリティはPIC18FXX8内で未決定（ペンディング）の送信可能なメッセージのプライオリティゼーション（優先順位付

け）です。これは独立しているから、そして関係ないからどんなプライオリティゼーション（優先順位付け）でも暗示的で、CAN

プロトコルにメッセージアービトレーション（通信調停）スキームでビルトされませんでした。 SOFを送る前に、送信のために待

ち行列に入れられるすべてのバッファのプライオリティは比較されます。最高優先を持っている送信バッファは最初に送られる

でしょう。もし２つのバッファが同じプライオリティ設定を持っているなら、最高のバッファ数字を持っているバッファは最初に送ら

れるでしょう。送信プライオリティの４つのレベルがあります。もし特定のメッセージバッファのためのTXPビットが１１にセットされる

なら、そのバッファは最も高い可能なプライオリティを持っています。もし特定のメッセージバッファのためのTXPビットが００である

なら、そのバッファは最も低い可能なプライオリティを持っています。 

 

１９.４.３ 送信初期化 

メッセージ送信を初期化するために、TXREQビットはそれぞれのバッファのために送信されるようにセットされなくてはなりません。 

TXREQがセットされるとき、TXABT、TXLARBとTXERRビットはクリアされるでしょう。TXREQビットをセットすることはメッセー

ジ送信を初期化しません、それはただメッセージバッファに送信のために準備ができているというフラグをつけます。デバイスは

バスが利用可能であることを検知するとき送信が始まるでしょう。デバイスはそれで用意ができている最も高いプライオリティメ

ッセージの送信を始めるでしょう。送信がサクセスフリー（成功裏）に完了した、TXREQビットがクリアされるであろうとき、

TXBnIFビットはセットされるでしょう、そしてもしTXBnIEビットがセットされるなら、割り込みが生成されるでしょう。もしメッセー



ジ送信が失敗するなら、TXREQはメッセージが送信のためにまだ未決定（ペンディング）である、そして次の状態フラグの１つ

がセットされるであろうことを示して、セットのままでいるでしょう。もしメッセージが送信し始めましたが、エラー条件に遭遇した

なら、TXERRとIRXIFビットはセットされるでしょう、そして割り込みが生成されるでしょう。もしメッセージがアービトレーション

（通信調停）を失敗したなら、TXLARB ビットはセットされるでしょう。 

 

１９.４.４ 送信を中止する（アボート） 

対応するメッセージバッファと結び付けられるTXBnCON.TXREQビットをクリアすることによって、MCUはアボート（停止）にメッ

セージをリクエストすることができます。CANCON.ABATビットをセットすることはすべてのペンディングメッセージのアボートをリク

エストするでしょう。もしメッセージがまだ送信を始動させなかったなら、あるいはもしメッセージが始まった、しかしアービトレーシ

ョン（通信調停）の失敗あるいはエラーによって割り込まれるなら、アボートが処理されるでしょう。モジュールが

TXBnCON.ABTFビットをセットするとき、アボートは示されます。もしメッセージが送信し始めたなら、それは完全に現在のメッ

セージを送信しようと試みるでしょう。もし現在のメッセージが完全に送信されて、そしてアービトレーション（通信調停）失敗

あるいはエラーなら、メッセージがサクセスフリー（成功裏）に送信されたならABTFビットはセットされないでしょう。同じく、もしメ

ッセージがアボートの間に送信されているなら、リクエストしてください、そうすればメッセージはアービトレーション（通信調停）

失敗あるいはエラーです、メッセージは再送信されないでしょう、そしてABTFビットはメッセージがサクセスフリー（成功裏）にア

ボート（中止）されたことを示して、セットされるでしょう。 



 



 
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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