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PIC24H ECANモジュールはCAN 2.0Bアクティブ仕様に従います、一方拡張メッセージフィルタリング能力を供給します。 

ノート： CANプロトコルについての詳細なインフォメーションのために、ボッシュ(Bosch)CANバス仕様を参照してください。 

 
２１.２.１ スタンダードデータフレーム 
図２１-４はスタンダードデータフレームメッセージがどのようにフレームスタートビット、そしてそれに続いて１２ビットのアービトレー

ション(通信調停)フィールドから始まるか示します。アービトレーション(通信調停)フィールドは１１ビットのアイデンテファイアーを

含みます、そしてリモート送信は（RTR）ビットをリクエストします。 アイデンテファイアーはメッセージに含まれるインフォメーション

のタイプを定義して、それぞれの受信ノードによってメッセージがそれに重要であるか決定するのに使われます。 RTRビットは

データフレームをリモートフレームから区別します。 スタンダードデータフレームのために、RTRビットはクリアです。アービトレーシ

ョン(通信調停)フィールドに続くのはメッセージの中身についてもっと多くのインフォメーションを提供する６ビットのコントロールフ

ィールドです。コントロールフィールドで最初のビットはアイデンテファイアー拡張（IDE）ビットです、それはスタンダードであるか、

あるいは拡張データフレームかメッセージを区別します。スタンダードデータフレームがIDEビット送信間にドミナントステート（ロ

ジックレベル「０」）によって示されます。コントロールフィールドで２番目のビットはReserved（RB0）ビットです、それはドミナント

ステート（ロジックレベル「０」）にあります。コントロールフィールドで最後の４ビットがメッセージに存在しているデータバイト数を

指定するデータ長コード（DLC）を表します。データフィールドはコントロールフィールドに続きます。 このフィールドはメッセージ

データ － データフレームの実際の有効搭載量 － を伴っています。 このフィールドは、０から８バイトまで及んで、可変的

長です。バイト数はユーザ選択可能です。データフィールドは冗長度符号チェック方式（CRC）フィールドが後に続きます、そ

れは１つのデリミタビットで１５ビットのCRCのシーケンスです。アクノリッジ（ACK）フィールドはレセッシブビット（ロジックレベル

「１」）として送られて、そして正確にデータを受信したどんな受信器によってでもドミナントビットとして上書きされます。メッセー

ジはアクセプタンスフィルター比較の結果にかかわらず受信器によってアクノリッジされます。 最後のフィールドはメッセージの

終りを示す７つのレセッシブビットから成り立つEOFフィールドです。 

 
 

２１.２.２ 拡張データフレーム 
図２１-５は拡張データフレームがSOFビット、それに続いて３１ビットのアービトレーション(通信調停)フィールドから始まること

を示します。  



拡張データフレームのアービトレーション(通信調停)フィールドはサブスティチュートリモートリクエスト（SRR）ビットとIDEビットに

より分離された２つのフィールドで２９のアイデンテファイアービットを含みます。 SRRビットはメッセージがリモートフレームである

かどうか決定します。拡張データフレームのためのSRR＝０。 IDE ビットはデータフレームタイプを示します。 拡張データフレ

ームのために、IDE＝１。拡張データフレームコントロールフィールドは７ビットから成り立ちます。 最初のビットはRTRです。拡

張データフレームのために、RTR＝０。次の２つのビット、RB1とRB0、はドミナントステート（ロジックレベル「０」）にある予約ビッ

トです。コントロールフィールドで最後の４ビットはメッセージに存在しているデータバイト数を指定するデータ長コードです。拡

張データフレームの残っているフィールドはスタンダードデータフレームとまったく同じです。 

 
 
２１.２.３ リモートフレーム 
リモートフレームを送信することによって、もう１つのノードからのデータを受信することを予期しているノードはソースノードによっ

てそれぞれのデータの送信を始めることができます。リモートフレームがスタンダードフォーマット（Figure 21-6 参照）あるいは

拡張フォーマットにあり得ます（図２１-７参照）。 リモートフレームが、次の例外でデータフレームに類似しています： 

－ RTRビットはレセッシブ（RTR ＝１）です 

－ データフィールド（DLC＝０）がありません 



 
 

２１.２.４ エラーフレーム 
エラーフレームはバスエラーを検出するどのようなノードによってでも生成されます。 エラーフレームはエラーフラグフィールド、そ

れに続いてエラーデリミタフィールドから成り立ちます。エラーデリミタは８つのレセッシブビットから成り立って、エラーが発生した

後、バスノードがクリーンにコミュニケーションを再開することを可能にします。エラーを検出するノードのエラーステータスによって、

エラーフラグフィールドの２つのタイプがあります： 

－ エラーアクティブフラグ － は６つの連続したドミナントビットを含んでいます、それはネットワーク上ですべての他のノードに、

バス上で６から１２の一連のドミナントビットをもたらして、エラーエコーフラグを生成することを作用します。 

－ エラーパッシブフラグ － はバスエラーが送信ノードによって検出されないなら、エラーパッシブフラグの送信がネットワーク

上で他のいかなるノードのコミュニケーションにも影響を与えないであろうという結果で、６つの連続したレセッシブビットを含ん

でいます。 

 
 



２１.９ ビットタイミング 
名目上のビットレートは毎秒CANバスで送信されるビットの数です。 名目上のビット時間 ＝１ ÷ 名目上ビットレート。発

振器ドリフトあるいは伝搬遅延のためにどんな位相ずれでも補償ビット時間に４つの時間部分があります。これらの時間部

分はお互いに重なりません、そしてタイムカンタム（TQ）に関して表されます。  

１つのTQが発振クロックから得られる時間の固定ユニットです。 名目上ビット時間の時間量の合計数は８と２５TQの間に

プログラムされなくてはなりません。 

図２１-１８は時間量（FTQ）クロックがどのようにシステムクロックから得られるか、そして異なった時間部分がどのようにプログ

ラムされるか示します。 

図２１-１８：ECAN ™ビットタイミング 

 

 

２１.９.１ ビットセグメント 
それぞれのビット送信時間が４つの時間セグメントから成り立ちます： 

－ 同期化セグメント － このタイムセグメントはCANバスで接続された異なったノードを同期させます。ビットエッジがこのセ

グメント中にあることを予想されます。 CANプロトコルに基づいて、同期化部分は１つのTQであると考えられます。 

－ 伝搬セグメント －タイムセグメントはバスラインのためあるいは種々のトランシーバーのために起こってもよい遅延がそのバ

スで接続したどんな時間でも補償します。 

－ 位相セグメント１ － この時セグメントはエッジでフェーズシフトのために発生してもよいエラーを補償します。 時間セグメ

ントはフェーズを補償するために再同期化の間に長くされることができます。 

 

－ 位相セグメント２ －この時セグメントはエッジでフェーズシフトのために発生してもよいエラーを補償します。タイムセグメン



トはフェーズ移相を補償するために再同期化の間に短くされることができます。 フェーズセグメント２回はフェーズセグメント１

回よっていずれかのプログラマブルであるために構成されるか、あるいは指定されることができます。 

 

２１.９.２ サンプルポイント 
サンプルポイントはサンプルが取得され、そしてバスステートが読まれて、そして解釈されるCANビットタイムにおけるポイントで

す。 それは位相セグメント１と位相セグメント２間に位置しています。ECANのボーレートコンフィギュレーションレジスタ

（CiCFG2 <６>）でサンプルCANバスライン（サム）ビットによって構成されるように、CANバスはかつて１回、あるいは３回サンプ

ルポイントでサンプルされることができます。 

－ もしCiCFG2＜サム＞＝１であるなら、CANバスはサンプルポイントで３回サンプルされます。 ３つのサンプルの最も共通

のものはビット値を決定します。 

－ もしCiCFG2＜サム＞＝０であるなら、CANバスはただ１度だけサンプルポイントでサンプルされます。 

 

２１.９.３ 同期化 
同期化の２つのタイプが使われます － ハード同期化と再同期化。 ハード同期化は一度フレームのスタートにおいて発生

します。 再同期化はフレーム中に発生します。 

－ハード同期化がスタートビットのレセッシブからドミナントへの移行で起きます。 

ビットタイムはそのエッジから再開されます。 

－ ビットエッジがメッセージで同期化セグメント中に起こらないとき、再同期化が起きます。位相セグメントの１つがシグナル

でフェーズエラーに依存する１合計によって短くされるか、あるいは長くされます。使われることができる最大量は同期化ジャン

プ幅パラメータ（CiCFG1 <SJW>）によって決定されます。位相セグメント１と位相セグメント２の長さは信号を送ることの発振

器トレランス(許容)と受信しているノードによって変えられることができます。再同期化が信号を送ることによって使われ、ノー

ドを受信して異なった発振器のために起こってもよいどんなフェーズシフトでも補償します。 

－ ビット長大化 － もしECANでの送信中ノードが受信中ノードより遅い発振器を持っているなら、ビットタイムでフェーズ

セグメント１を長くすることによって、次の立下りエッジとそれからサンプル点は遅延し得ます。 

－ ビットショートニング － もしECANでの送信中ノードが受信中ノードより高速の発振器を持っているなら、ビットタイムで

フェーズセグメント２を短くすることによって、次の立下りエッジとそれから次のビットのサンプル点、は減少し得ます。 

－同期化ジャンプ幅（SJW） － ECANボーレートコンフィギュレーションレジスタ（CiCFG1 <７：６>）のビットSJW<１：０>はフ

ェーズセグメント１とフェーズセグメント２の時間間隔を適用される長くなるか短くなる合計量の制限によって同期化ジャンプ

幅を決定します。この部分は２回フェーズセグメントより長くあるべきではありません。 幅は１-４TQであり得ます。 

 

２１.９.４ ECANビットタイム計算 
ECANモジュールのためにビットタイミングを構成するユーザーアプリケーションによって実行される必要があるステップは次のよう

に例で記述されます： 

 

 

２１.９.４.１のステップ１：ECANモジュールクロック周波数を選択してください 



CiCTRL1 <CANCKS>ビットを使ってECANモジュールクロック周波数（FCAN）を選択してください。 

• If CiCTRL1<CANCKS> = 0, FCAN = FOSC 

• If CiCTRL1<CANCKS> = 1, FCAN = FCY 

ノート：FCANが４０MHz.を超えないことを確かめてください。 

 

２１.９.４.２ステップ２：タイム量(カンタム)周波数（FTQ）を計算してください 

－ CANバス（FBAUD）のためにボーレートを選択してください 

－ あなたのシステム必要条件に基づいて、ビットタイムで、タイム量(カンタム)数を選択してください。 タイム量(カンタム)周

波数（FTQ）は与えられる： 

 

 

ノート１：名目ビットタイムのタイム量(カンタム)時間量の合計数は８TQと２５TQ間にプログラムされなくてはなりません；そのた

めにタイムカンタム周波数（FTQ）はボーレート（FBAUD）の８から２５倍の間にあります。 

２： 正確なビット時間を得るためにFTQがFBAUDの整数倍数であることを確認してください。 もしそうでなければ、発振器

入力周波数あるいはボーレートが変えられる必要があってもよいです。 

 

２１.９.４.３ ステップ３：ボーレートプレスケーラー（CICFG1 <BRP>）を計算してください 

ボーレートプレスケーラーは方程式によって与えられます 

 
 

２１.９.４.４ ステップ４：個別のビットタイムセグメントを選択してください 

個別のビットタイムセグメントはCiCFG2レジスタビット時間 ＝ 同期セグメント＋伝搬セグメント＋フェーズセグメント１＋フェ

ーズセグメント２を使って選択されます 

１：（伝搬セグメント＋フェーズセグメント１）はフェーズセグメント２の長さに（それより）大きいか、あるいは等しいければならな

い。 

２： フェーズセグメント２は同期化ジャンプ幅より大きいに違いありません。 

 

 

 

 

 

例２１-８：CANビットタイミング計算例 



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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