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RX600シリーズ 
CAN-UARTブリッジ 

要旨 

このアプリケーションノートとともにダウンロードできるMCUのファームウェアは、非同期シリアルデバ
イス（UART）と CANの間のインタフェースが RX MCUによっていかに簡単に実現できるかを示していま
す。 

RX600シリーズのような CANを備えたルネサスのMCUは、非同期シリアルポート（UART）周辺回路も
内蔵しています。このアプリケーションノートと付属しているソースコードでは、RX MCUを PCの RS232
と CANネットワークの間の両方向のブリッジとして利用する例を示します。 

PC端末から入力されたデータはRS232シリアル接続でRX MCUに送られます。これらのデータはRX MCU
の CAN-UARTブリッジソフトウェアで解析され、CANデータパケットにエンコードされた上で、RX MCU
から CANバス上に送り出されます。逆に、CANバスからのコマンドやデータパケットは RX MCUで受信さ
れ、デコードされた後に、RS232シリアルリンクを使用して PC端末に渡されます。 

 

図1 UART / CANブリッジ 

PCと CANバス間の CAN-UARTゲートウェイとしての RX MCU。CANバスとの間で両方向のデータ受け
渡しが可能で、これを PC端末上に表示することができます。 

 

対象デバイス 

CAN機能をもつ RX600シリーズのMCU。アプリケーションノートのソースコードは多種の RX RSKに対
応しています。 

本アプリケーションノートを他のマイコンへ適用する場合、そのマイコンの仕様にあわせて変更し、十分
評価してください。 

 

関連ドキュメント 

CANドライバの使用につては、CAN APIの仕様とアプリケーションノート R01AN0339EUを参照してくだ
さい。 

また、ご使用になるボードの回路図をご覧ください。現状では次のボードに対応しています。 

RSK-RX63N、RSK-RX630、RSK-RX62N、RSK-RX62Tおよび RSK-RX62G。 
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1. CAN-UARTゲートウェイ 

このアプリケーションノートは、CAN機能を備えたルネサス RX600シリーズMCUをシリアル UARTから
CANバスへのブリッジとして使用する場合について説明します。デモプログラムが UART周辺回路と CAN
モジュールをもつRX MCUが 2つのインタフェース間の通信のゲートウェイとして働く場合の有効な実例と
して提供されています。 

CAN-UARTブリッジアプリケーションはCANバスを監視しCANバス上のすべてのデータをシリアルポー
ト（UART/RS232）に送出する「CANスニファ」として動作します。このシリアルデータは PC上でハイパー
ターミナルのような一般的なターミナルプログラムを使用して表示させることができます。また PCターミ
ナルプログラムからブリッジを経由して CANバスにメッセージを送ることもできます。 

 
図1.1 PC端末のスクリーンショット 

ここには、RSKにつながっている CANバスからの CANデータ が CAN-UARTブリッジによって送り込ま
れます。ユーザは iXXXdB1B2B3B4B5B6B7B8zの形式で端末に入力し、データを CANバスに送り出すこと
ができます。XXXは 11ビットの CAN IDで、B1B2...はデータバイトを示しています。XXXと B1B2...は 16
進数の数字 0-Fです。A-Fは大文字で入力する必要があります。 
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1.1 CANバスからのデータのバッファリング 

通常、CANバスは UARTと比べてはるかに高速のボーレートで動作しています。実例のコードでは CAN
バスが 500kボーで動作しているのに対し UARTは 115.2kボーで動作しています。また、CANのデータ送信
は連続ではなくバースト状に発生する傾向があります。このため CANの送信データがこれを転送する UART
の容量を超え、結果としてデータフレームが失われる可能性があります。CANバスと UARTの間のボーレー
トの速度差を補うために、受信された CANデータは自動的に蓄えられます。CANデータフレームを RAMに
蓄えることで、MCUからデータを送り出す UARTの時間が確保されます。バッファがオーバフローしたと
きにはメッセージがシリアルデータの流れの中に現れますので、受信される CANデータのためにバッファサ
イズを大きくします。 
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2. サポートされているルネサス開発ボード 

表2.1 

ルネサス MCU 開発ボード 開発ボードの注文番号 

RX62N RSK-62N  R0K5562N0S000BE 
RX62N YRDK62N YRDKRX62N 
RX62T RSK-62T R0K5562T0S000BE 
RX630 RSK-630 R0K505630C011BR 
RX63N RSK-63N R0K50563NC00BR 

 

このデモンストレーションは表 2.1にあるルネサス RX開発ボードのいずれでも実行することができます。 

r_can_api.h、r_can_api.c、および config_r_can_rapi.hで構成されているルネサス CAN API（ダウンロードパッ
ケージ R01AN0339にある application programming interface）では CANハードウェアを操作するためのドライ
バやプロトコルレベルのルーチンがすべて提供されていますので、これを利用することで CANアプリケー
ションの開発が単純化されます。R_CAN_APIの利用方法の詳細は、ダウンロードパッケージ中の CAN API
アプリケーションノートを参照してください。config_r_can_rapi.hのみ変更し、r_can_api.cは変更しない点に
注意してください。いつでも最新のルネサス CAN APIドライバパッケージ（R01AN0339）をダウンロードし、
上記の 3個のファイルと交換することができます。 

 

3. CAN-UARTブリッジを実行するために必要なもの 

このアプリケーションノートとソースコードのほか、HEW、RXツールチェイン（コンパイラとリンカ）
および E1もしくは E20に対応するデバッガをルネサスのウェブサイトからダウンロードしてください。 

以下は、用意すべきものの一覧表です。 

• ルネサス統合開発環境（HEW: High-performance Embedded Workshop）プログラミング環境、ツールチェイ
ン、およびデバッガ 

• CAN_UART_Bridge_RX6xxプロジェクト HEWワークスペースパッケージ 

• CAN APIアプリケーションノート: R01AN0339EU0110 

• RX6xx MCU開発ボード（表 2.1） 

• E1もしくは E20エミュレータ 

• DB9コネクタを有する RS232ケーブル 

• Systec CANバスアナライザ GW-200、32040xx、もしくは同等品（オプション） 

• PCターミナルアプリケーション（HyperTerminal、TeraTerm など） 
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4. プロジェクトの構築 

4.1 ツール 

ご使用になるルネサス RX600シリーズ開発ボードと E1もしくは E20エミュレータの接続については、各
開発ボードのインストレーションガイドを参照してください。 

CAN-UARTブリッジを実行可能な状態に構築するには、CAN_UART_Bridge_RX6xx.hwsファイルをダブル
クリックして、対象となるボードの HEWワークスペースプロジェクトを開きます。 

また、HEW開発ツールソフトウェアを理解するためには、HEWのユーザマニュアルの PDFファイルを参
照してください。 

4.2 CAN APIのコンフィグレーション 

表 4.1は CAN-UARTブリッジプロジェクトのワークスペースに一般に含まれているファイルの一覧表です。 

表4.1 

ソースファイル ヘッダファイル 

can_uart_bridge.c 
r_can_api.c 
dbsct.c 
hwsetup.c 
intprg.c 
lcd.c 
resetprg.c 
sbrk.c 
uart.c 
vecttbl.c 

config_r_can_rapi.h 
can_uart_bridge.h 
r_can_api.h 
iodefine.h 
lcd.h 
rskRX6xxdef.h 
sbrk.h 
stacksct.h 
typedefine.h 
uart.h 
vect.h 

 

can_uart_bridge.cソースファイルにはアプリケーションのメインルーチンが含まれています。  

config_r_can_rapi.hはCANドライバファイル r_can_api.hおよび r_can_api.cの内容をユーザが変更する必
要がないよう設計されています。ユーザ独自のハードウェアで CAN APIを利用する際には、
config_r_can_rapi.h内で設定を変更する必要があるかもしれません。たとえば、他のボードへのポーティング
または CANボーレート設定の変更の場合に、CAN割り込み優先度や使用するトランシーバー端子を変更し
ます。デフォルトでは CANバスのデータ速度は 500 kbit/sに設定されています。 

CAN-UARTブリッジを実行するには、デモアプリケーションが CAN割り込みを使用するように設定しな
ければなりません。 

CAN APIの使用方法の詳細に関してはルネサス CAN APIアプリケーションノート（R01AN0339EU）をご
覧ください。 
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5. 操作 

CAN-UARTブリッジは、ターゲットMCUを経由して UARTに CANデータを送り、たとえば、PCのター
ミナルプログラム上に表示します。また、PC端末から CANバス上にデータを送ることも可能です。
CAN-UARTブリッジを実行するには、次の手順に従ってください。 

5.1 ボードの接続 

1. E1もしくは E20デバッガ/エミュレータを RSKボードに接続し、アプリケーションをダウンロードしま
す。RSKをお持ちであれば、HEWプロジェクトを開き、コードをダウンロードもしくはデバッグする方
法がクイックスタートガイドに示されています。 

2. ユーザ PCの RS232 COMポートから CAN-UARTブリッジを実行しているMCUに UARTケーブルを接
続します。ご使用の CAN-UARTブリッジボードに DSUB-9コネクタが搭載されていないときには、ボー
ドの回路図を参照して UARTの RXと TXピンを見つけ、直接接続してください。 

3. CAN-UARTブリッジボードの CANバスを CANネットワークに接続します。CANバスでは、両端にそ
れぞれ 120オームの抵抗が必要であることに注意してください。ツイストペアの 2線間の全体の抵抗値
は 60オームになります。（ノードには抵抗が含まれていないのが理想ですが、これはオフィスのキュー
ビクルやテストベンチよりも接続距離の長い、規模の大きなネットワークに適用されるため抵抗があり

ます。） 

5.2 シリアルポートの設定 

1. ファームウェアにおける UARTのデフォルト設定は 8データビット、1ストップビット、パリティなし、
フローコントロールなし、です。 

2. 実際の速度を知るために BAUDRATEを確認してください。これは uart.cファイルで定義されており、幾
つかのモデルのボードでは起動時に LCD上に表示されます。 

3. ご使用のターミナルアプリケーションのシリアル通信ポートの設定を CAN-UARTブリッジプログラム
の設定と一致させます。 

 

5.3 シリアルターミナル上のコマンド構文 

シリアル接続が正しく行われると、PC 端末上には文字の列が流れるように表示されます。このループを止
めるには、PCのキーボードから zを入力し、CAN-UARTブリッジモードに入ります。 

ブリッジを経由して CANバスにデータを送る際には次の構文を使用します。 

iXXXdB1B2B3B4B5B6B7B8z 

ここで:  iは次に 16進数の 3桁の数字で標準 CAN IDが入力されることを示します（文字 iを上記の
位置に入力しなければなりません）。 

 dは次に 0ないし 8バイトの 16進数で示されるペイロードデータが入力されることを示しま
す（文字 dを上記の位置に入力しなければなりません）。 

  zは入力されたデータを直ちに送信することを指示します。 

注: 16進数の値 A-F を入力する際には、必ず大文字を使用してください。 
 

たとえば、CAN ID 0x07A0とデータバイト 0x09 0x0A 0x0B 0xCCをもつフレームを送るには、UARTター
ミナルで i7A0d090A0BCCzのように CANメッセージを入力します。 
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5.4 ボード上の LED表示 

プログラムは動作中に幾つかの LEDを点灯し、状態を表示します。RSKボードに搭載された LEDは次の
ように状態を示しますが、実際の LEDとの対応はボードの種類によって異なっていることがあります。 

• LED0（多くのボードでは緑）: UARTがデータ受信中 

• LED1（多くのボードでは橙）: UARTがデータ送信中 

• LED2（多くのボードでは赤）: CANがデータフレーム受信中 

• LED3（多くのボードでは赤）: CANがデータフレーム送信中 

• 全 LED点灯:    CANはエラー状態 
 

アプリケーションヘッダ

JA5 JA1

J3

J1

JA6 JA2

J4 J2

RX6xx
MCU

デバッグ用

LCD コネクタ

CAN コネクタ

アプリケーションボードインタフェース 可変抵抗器

ユーザスイッチ

ユーザ/ブート
スイッチ

E20インタフェース

ブート LED
ユーザ LED

E1 インタフェース

電源LED

電源ジャック

RS232シリアルリセットスイッチ

 

図5.1 RX 600シリーズ RSK開発ボードの典型的な部品配置（右側に LEDインジケータを配置） 
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6. Systec CANバスアナライザの利用 

CAN-UARTブリッジアプリケーションを手軽に評価するためには、Systec CANmodulのような CANバス
アナライザを使用します。これはルネサス CAN開発キットとともに提供されている Systecの「CANスニ
ファ」ですが、CAN接続によるフラッシュメモリの書き換えのアプリケーションノートとファームウェア
（R01AN0235EU_RX）で使用されています。 

Systec CANmodulは個別にドイツの Systec-Electronics社から購入することもできます。スニファは PCの
USBホストおよび CANバスネットワークに接続されます。CAN側では、Systecは CANバスのノードとして
動作します。PC側では、Systecモジュールを経由して GUIモニタソフトウェアがデータを受信し、また CAN
バスにデータフレームを送出することもできます。 

USB により
PC に接続

デバッガ／エミュレータルネサスRSKボード

CANバス

Systec 
CAN アナ
ライザ

USB により
PC に接続

RS232 シリアル
により PC に接続

 

図6.1 CAN UARTブリッジのテストのための RSK RX630の構成 
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ホームページとサポート窓口 

ルネサス エレクトロニクスホームページ 
http://japan.renesas.com 

 
お問合せ先 

http://japan.renesas.com/contact/ 
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A-1 

改訂記録 RX600シリーズ アプリケーションノート CAN-UARTブリッジ

 

Rev. 発行日 
改訂内容 

ページ ポイント 

1.00 2010.01.30 — 初版発行 

2.00 2012.01.15 1 PC端末のスクリーンショットの図の追加。 
63Nワークスペースの追加。 

2.10 2013.09.18 1 62Gワークスペースの追加。 

    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    

すべての商標および登録商標は、それぞれの所有者に帰属します。 

 



 

 

製品ご使用上の注意事項 

ここでは、マイコン製品全体に適用する「使用上の注意事項」について説明します。個別の使用上の注意

事項については、本文を参照してください。なお、本マニュアルの本文と異なる記載がある場合は、本文の

記載が優先するものとします。 
 

1. 未使用端子の処理 

【注意】未使用端子は、本文の「未使用端子の処理」に従って処理してください。 

CMOS製品の入力端子のインピーダンスは、一般に、ハイインピーダンスとなっています。未使用端子

を開放状態で動作させると、誘導現象により、LSI周辺のノイズが印加され、LSI内部で貫通電流が流れ

たり、入力信号と認識されて誤動作を起こす恐れがあります。未使用端子は、本文「未使用端子の処理」

で説明する指示に従い処理してください。 

2. 電源投入時の処置 

【注意】電源投入時は，製品の状態は不定です。 

電源投入時には、LSIの内部回路の状態は不確定であり、レジスタの設定や各端子の状態は不定です。 

外部リセット端子でリセットする製品の場合、電源投入からリセットが有効になるまでの期間、端子の

状態は保証できません。 

同様に、内蔵パワーオンリセット機能を使用してリセットする製品の場合、電源投入からリセットのか

かる一定電圧に達するまでの期間、端子の状態は保証できません。 

3. リザーブアドレスのアクセス禁止 

【注意】リザーブアドレスのアクセスを禁止します。 

アドレス領域には、将来の機能拡張用に割り付けられているリザーブアドレスがあります。これらのア

ドレスをアクセスしたときの動作については、保証できませんので、アクセスしないようにしてくださ

い。 

4. クロックについて 

【注意】リセット時は、クロックが安定した後、リセットを解除してください。 

プログラム実行中のクロック切り替え時は、切り替え先クロックが安定した後に切り替えてください。 

リセット時、外部発振子（または外部発振回路）を用いたクロックで動作を開始するシステムでは、ク

ロックが十分安定した後、リセットを解除してください。また、プログラムの途中で外部発振子（また

は外部発振回路）を用いたクロックに切り替える場合は、切り替え先のクロックが十分安定してから切

り替えてください。 

5. 製品間の相違について 

【注意】型名の異なる製品に変更する場合は、事前に問題ないことをご確認下さい。 

同じグループのマイコンでも型名が違うと、内部メモリ、レイアウトパターンの相違などにより、特性

が異なる場合があります。型名の異なる製品に変更する場合は、製品型名ごとにシステム評価試験を実

施してください。 
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