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２３.６ CANモジュールオペレーションモード 
CANモジュールはユーザーによって選択されたいくつかのオペレーションモードの１つで稼働することができます。 これらのモード

が含まれます： 

－ノーマルオペレーションモード 

－ ディスエーブルモード 

－ ループバックモード 

－ リスンオンリーモード 

－ コンフィギュレーションモード 

－ オールメッセージリスンモード 

REQOP<２：０>ビットに（CiCTRL<１０：８>）を割り当てることによって、モードがリクエストされます。 OPMODE<２：０>ビット

（CiCTRL<７：５>）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。モジュールはモードが受容できるの

は変化までモードとOPMODEビットを変えません、一般に少なくとも１１の連続したレセッシブビットと定義されるバスアイドル

時間中には。 

２３.６.１ ノーマルオペレーションモード 
REQOP<２：０>＝「０００である」とき、ノーマルオペレーションモードが選択されます。このモードで、モジュールは作動します、

I/OピンはCANバス機能を想定するでしょう。 以降の項で記述されるように、モジュールはCANバスメッセージを送信して、そ

して受信するでしょう。 

２３.６.２ ディスエーブルモード 
CANモジュールはディスエーブルでモードを送信するか、あるいは受信しないでしょう。どんなにどんなペンディング（審議中）割

り込みでも残っているであろう、そしてエラーカウンターがそれらの値を維持するであろうとしても、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。もしREQOP＜２：０＞ビット（CiCTRL<１０：８>）＝「００１である」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することによって、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類似しています。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＞ビット（CiCTRL<７：５>）＝「００１である」とき、これはモジュールが

成功裏にモジュールディスエーブルモードに入ったことを示します（図２３-７参照）。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ビット（CiINTE <６>）がセットされるなら、CANバスが、

フレーム開始（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ピンは標準的なI/O機能に逆戻りするでしょう。 

ノート：典型的に、もしCANモジュールが特定のオペレーションモードで送信が許されるなら、そしてCANモジュールがそのオペ

レーションモードに置かれたすぐ後に間接的に送信がリクエストされるならば送信をスタートさせる前にモジュールはバスで１１

の連続したレセッシブビットを待ちます。もしユーザーがこの１１ビットのピリオド内にディスエーブルモードに変わるなら、この送

信はアボート（中止）されます、そして対応するTXABTビットはセットされます、そしてTXREQビットがクリアされます。 

 

 



図２３-７： モジュールディスエーブルモードに入ってそして終了すること 
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１-プロセッサーは、モジュールがメッセージを受信/送信している間にREQOP<２：０>をライトします。 モジュールはCANメッセージで続きま

す。 

２-モジュールが１１のレセッシブビットを検出します。 モジュールはディスエーブルモードをアクノリッジして、そしてOPMODEに<２：０>ビットをセ

ットします。 モジュールディスエーブル。 

３-プロセッサーはCANバスアクティビティの間にREQOP<２：０>をライトします。 モジュールはアクティべートを受け入れる前に、１１のレセッシ

ブビットのためウェイトします。 

４-モジュールが１１のレセッシブビットを検出します。 モジュールがノーマルモードをアクノリッジして、そしてOPMODEに<２：０>ビットをセットし

ます。 モジュールはアクティべートします。 

５― CANのバスメッセージがWAKIFビットをセットするでしょう。 もしWAKIE＝「１である」なら、プロセッサは割り込みアドレスへのベクトルで

しょう。 CANメッセージは無視される。 

２３.６.３ ループバックモード 
もしループバックモードがアクテイベートするなら、モジュールはモジュール境界において内部の送信シグナルを内部の受信シグ

ナルと接続するでしょう。送信と受信ピンはそれらのポートI/O機能に逆戻りします。送信器はその送られたメッセージのため

にアクノリッジを受信するでしょう。特定のハードウェアは送信器のためにアクノリッジ生成するであろう。 

２３.６.４ リスンオンリーモード 
リスンオンリーモードとループバックモードはシステムデバッグを許すためにノーマルオペレーションモードの特別なケースです。もし

リスンオンリーモードがアクティベートしたなら、CAN バス上のモジュールはパッシブです。送信バッファーはポート I/O 機能に逆

戻りします。 受信ピンは CAN モジュールにインプットとして残されています。受信器のために、エラーフラグあるいはアクノリッジ

シグナルが送られません。 エラーカウンタはこのステートでデアクティベート（活動を停止）されます。リスンオンリーモードは 

 



２３.７.５ 受信エラー 
CANモジュールは次の受信エラーを検出するでしょう： 

－ 冗長度符号チェック方式（CRC）エラー 

－ ビットスタッフィングエラー 

－ インバリッドメッセージ受信エラー 

これらの受信エラーは割り込みを生成しません。 しかしながら、これらのエラーの１つが発生する場合に備えて、受信エラーカ

ウンターは１つ増加します。RXWARビット（CiINTF<９>）は受信エラーカウンターが９６のＣＰＵ警告リミットに達した、そして割

り込みが生成されることを示します。 

２３.７.５.１ 冗長度符号チェック方式（CRC）エラー 

冗長度符号チェック方式で、送信器はフレームのスタートからデータフィールドの終わりまでビットシーケンスのために特別なチ

ェックビットを計算します。このCRCの連続はCRCフィールドで送信されます。 受信しているノードは同じ形式を使って同じく

CRCのシーケンスを計算して、そして受信されたシーケンスとの比較を行ないます。もしミスマッチが検出されるなら、CRCエラ

ーが発生しました、そしてエラーフレームが生成されます。 メッセージは繰り返されます。受信エラー割り込みカウンターは１つ

増加します。 もしエラーカウンタがしきい値を通過させるなら、割り込みがただ生成されるだけでしょう。 

２３.７.５.２ ビットスタッフィングエラー 

もし、フレーム開始とCRCデリミタ間に、同じ極性を持っている６つの連続したビットが検出されるなら、ビットスタッフィング規

則は違反されました。ビットスタッフィングエラーが発生します、そしてエラーフレームが生成されます。 メッセージは繰り返され

ます。 割り込みはこのイベント上に生成されないでしょう。 

23.7.5.3 インバリッドメッセージ受信エラー 

もしタイプのエラーがメッセージのレセプション間に発生するなら、エラーがIVRIFビット（CiINTF<７>）によって示されるでしょう。

このビットはリスンオンリーモードでデバイスで（オプションとして割り込みで）自動ボー検出のために使われることができます。こ

のエラーはアクションがとられるために必要とする表示器ではありません、しかしそれはエラーがCANバスで発生したことを示し

ます。 

２３.７.５.４ 受信エラーカウンタを修正するための規則 

受信エラーカウンタは次の規則に従って修正されます： 

－ レシーバーがエラーを検出するとき、検出されたエラーがアクティブなエラーフラグの送信間にビットエラーであったときを除い

て、受信エラーカウンターは１だけ増加します。 

－ エラーフラグを送った後で、レシーバーが最初のビットとして「ドミナント」ビットを検出するとき、受信エラーカウンターは８だ

け増加するでしょう。 

－ もし、アクティブなエラーフラグを送っている間に、レシーバーがビットエラーを検出するなら、受信エラーカウンターは８だけ

増加します。 

－ アクティブなエラーフラグあるいはパッシブエラーフラグを送った後で、どんなノードでも最高７つの連続した「ドミナント」ビット

に耐えます。（アクティブなエラーフラグの場合に）第１４番目の連続した「ドミナント」ビットを検出した後で、あるいはパッシブエ

ラーフラグの後に、そして８つの追加の連続した「ドミナント」ビットのそれぞれの連続の後に第８番目の連続した「ドミナント」ビ

ットを検出した後で、すべての送信器がその送信エラーカウンターを増やします、そしてすべてのレシーバーが８だけその受信

エラーカウンターを増やします。 



－ メッセージの成功したレセプション（ACKのスロットまでのエラーと成功しACKビットを送ることがないレセプション）の後に、も

し受信エラーカウンターが１と１２７の間にあったなら、受信エラーカウンターは１だけ減少させられます。 もし受信エラーカウン

ターが「０」であったなら、それは「０」のままでいるでしょう。 もし受信エラーカウンターが１２７より大きかったなら、それは１１９と

１２７の間を値に変えるでしょう。 

 

２３.７.６ 受信割り込み 
いくつかの割り込みがメッセージ受信に関連づけられます。 受信割り込みは２つの別個のグループ中に破壊されることができ

ます： 

－ 受信エラー割り込み 

－ 受信割り込み 

２３.７.６.１ 受信割り込み 

メッセージが成功裏に受信されて、そして受信バッファの１つにロードされました。 「フレームのエンド」（ファイル終りラベル）フィ

ールドを受信したすぐ後に、この割り込みはアクティベートします。RXnIFフラグを読むことはどの受信バッファが割り込みを起こ

したかを示すでしょう。 図２３-１１が受信バッファ割り込みフラグRXnIFがいつセットされるであろうかを描きます。 

２３.７.６.２ ウェークアップ割り込み 

ウェークアップ割り込みの連続はセクション２３.１４.１の「スリープモードでのオペレーション」で記述されます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

 

 

 



２３.７.６.３ 受信エラー割り込み 

受信エラー割り込みがERRIFビット（CiINTF <５>）によって示されるでしょう。 このビットはエラー状態が起こったことを示します。

CAN割込みステータスレジスタ、CiINTF、でビットをチェックすることによって、エラーのソースは決定し得ます。このレジスタでの

ビットは受信と関係があって、そしてエラーを送信します。 次の結果はフラグが受信エラーに関連づけられることを示すでしょ

う。 

23.7.6.3.1 インバリッドメッセージ受信割り込み 

もしエラーのどんなタイプが最後のメッセージレセプション間に発生したなら、エラーがIVRIFビット（CiINTF<７>）によって示され

るでしょう。発生した特定のエラーは未知です。 このビットはリスンオンリーモードでデバイスで（オプションとして割り込みで）自

動ボー検出のために使われることができます。このエラーはどんなアクションでもとられる必要があるという指標ではなく、エラー

がCANバスで発生したという指標です。 

２３.７.６.３.２ 受信器オーバラン割り込み 

RXnOVRビット（CiINTF <１５>、CiINTF <１４>）はオーバーラン条件が受信バッファのために起こったことを示します。メッセー

ジアッセンブリバッファがバリッドな受信メッセージをアッセンブルした、メッセージがアクセプタンスフィルターを通して受け入れられ

る、しかしながら、フィルターと結び付けられる受信バッファが前のメッセージのクリアではないとき、オーバーラン条件が起きます。

オーバーフローしているエラー割り込みはセットされるでしょう、そしてメッセージは捨てられます。 オーバーラン状態にある間に、

モジュールはCANバスと同期して留まるでしょう、そしてメッセージを送信して、そして受信することが可能です。 

２３.７.６.４ 受話器警告割り込み 

RXWARビット（CiINTF <８>）は受信エラーカウンタが９６のＣＰＵ警告リミットに達したことを示します。 RXWARが「０」から

「１」に移行するとき、エラー割り込みフラグERRIFがセットになることを引き起こすでしょう.このビットは手作業でクリアされること

ができません、それがままでいるべきであるように、受信エラーカウンタが持っている表示器が９６のＣＰＵ警告リミットに達しま

した。もし受信エラーカウンタが９５かそれ以下になるなら、RXWARビットは自動的にクリアになるでしょう。 ERRIFビットは手

作業で割込みサービスルーチンがRXWARビットに影響を与えないで出られることを可能にしてクリアされることができます。 

23.7.6.5受話器エラーパッシブ 

RXEPビット（CiINTF<１１>）は受信エラーカウンタが１２７のエラーパッシブリミットを越えた、そしてモジュールがエラーパッシブス

テートに行ったことを示します。 RXEPビットが「０」から「１」に移行するとき、エラー割り込みフラグがセットになることを引き起

こすでしょう。 それはバスがエラーステートパッシブにあるという指標のままでいるべきであるとき、RXEPビットは手作業でクリア

されることができません。もし受信エラーカウンタが１２７かそれ以下になるなら、RXEPビットは自動的にクリアになるでしょう。 

ERRIFビットは手作業で割込みサービスルーチンがRXEPビットに影響を与えないで出られることを可能にしてクリアされること

ができます。 

 

２３.８ 送信 
このサブセクションはCANモジュールがどのようにCANメッセージを送信するために使われるか記述します。 

２３.８.１ リアルタイムコミュニケーションと送信メッセージバッファリング 
アプリケーションのために、リアルタイムで効果的にメッセージを送信するために、CAN ノードは、メッセージが十分高いプライオ

リティのものであるノードがバスでアービトレーション（通信調停）に勝つと想定して、バスをドミネート（支配）して、そして保持

することができなければなりません。もしノードがただ１つの送信バッファを持っているだけであるなら、それはメッセージを送信 



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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