
 

お客様各位 

 

カタログ等資料中の旧社名の扱いについて 

 

2010 年 4 月 1 日を以って NEC エレクトロニクス株式会社及び株式会社ルネサステクノロジ

が合併し、両社の全ての事業が当社に承継されております。従いまして、本資料中には旧社

名での表記が残っておりますが、当社の資料として有効ですので、ご理解の程宜しくお願い

申し上げます。 

 

ルネサスエレクトロニクス ホームページ（http://www.renesas.com） 

 

 

 

 

2010 年 4 月 1 日 

ルネサスエレクトロニクス株式会社 

 

 

 

 

 

【発行】ルネサスエレクトロニクス株式会社（http://www.renesas.com） 

【問い合わせ先】http://japan.renesas.com/inquiry 

 



ご注意書き 

 

１． 本資料に記載されている内容は本資料発行時点のものであり、予告なく変更することがあります。当社製品

のご購入およびご使用にあたりましては、事前に当社営業窓口で最新の情報をご確認いただきますとともに、

当社ホームページなどを通じて公開される情報に常にご注意ください。 
2. 本資料に記載された当社製品および技術情報の使用に関連し発生した第三者の特許権、著作権その他の知的

財産権の侵害等に関し、当社は、一切その責任を負いません。当社は、本資料に基づき当社または第三者の

特許権、著作権その他の知的財産権を何ら許諾するものではありません。 
3. 当社製品を改造、改変、複製等しないでください。 
4. 本資料に記載された回路、ソフトウェアおよびこれらに関連する情報は、半導体製品の動作例、応用例を説

明するものです。お客様の機器の設計において、回路、ソフトウェアおよびこれらに関連する情報を使用す

る場合には、お客様の責任において行ってください。これらの使用に起因しお客様または第三者に生じた損

害に関し、当社は、一切その責任を負いません。 
5. 輸出に際しては、「外国為替及び外国貿易法」その他輸出関連法令を遵守し、かかる法令の定めるところに

より必要な手続を行ってください。本資料に記載されている当社製品および技術を大量破壊兵器の開発等の

目的、軍事利用の目的その他軍事用途の目的で使用しないでください。また、当社製品および技術を国内外

の法令および規則により製造・使用・販売を禁止されている機器に使用することができません。 
6. 本資料に記載されている情報は、正確を期すため慎重に作成したものですが、誤りがないことを保証するも

のではありません。万一、本資料に記載されている情報の誤りに起因する損害がお客様に生じた場合におい

ても、当社は、一切その責任を負いません。 
7. 当社は、当社製品の品質水準を「標準水準」、「高品質水準」および「特定水準」に分類しております。また、

各品質水準は、以下に示す用途に製品が使われることを意図しておりますので、当社製品の品質水準をご確

認ください。お客様は、当社の文書による事前の承諾を得ることなく、「特定水準」に分類された用途に当

社製品を使用することができません。また、お客様は、当社の文書による事前の承諾を得ることなく、意図

されていない用途に当社製品を使用することができません。当社の文書による事前の承諾を得ることなく、

「特定水準」に分類された用途または意図されていない用途に当社製品を使用したことによりお客様または

第三者に生じた損害等に関し、当社は、一切その責任を負いません。なお、当社製品のデータ・シート、デ

ータ・ブック等の資料で特に品質水準の表示がない場合は、標準水準製品であることを表します。 
標準水準： コンピュータ、OA 機器、通信機器、計測機器、AV 機器、家電、工作機械、パーソナル機器、

産業用ロボット 
高品質水準： 輸送機器（自動車、電車、船舶等）、交通用信号機器、防災・防犯装置、各種安全装置、生命

維持を目的として設計されていない医療機器（厚生労働省定義の管理医療機器に相当） 
特定水準： 航空機器、航空宇宙機器、海底中継機器、原子力制御システム、生命維持のための医療機器（生

命維持装置、人体に埋め込み使用するもの、治療行為（患部切り出し等）を行うもの、その他

直接人命に影響を与えるもの）（厚生労働省定義の高度管理医療機器に相当）またはシステム

等 
8. 本資料に記載された当社製品のご使用につき、特に、最大定格、動作電源電圧範囲、放熱特性、実装条件そ

の他諸条件につきましては、当社保証範囲内でご使用ください。当社保証範囲を超えて当社製品をご使用さ

れた場合の故障および事故につきましては、当社は、一切その責任を負いません。 
9. 当社は、当社製品の品質および信頼性の向上に努めておりますが、半導体製品はある確率で故障が発生した

り、使用条件によっては誤動作したりする場合があります。また、当社製品は耐放射線設計については行っ

ておりません。当社製品の故障または誤動作が生じた場合も、人身事故、火災事故、社会的損害などを生じ

させないようお客様の責任において冗長設計、延焼対策設計、誤動作防止設計等の安全設計およびエージン

グ処理等、機器またはシステムとしての出荷保証をお願いいたします。特に、マイコンソフトウェアは、単

独での検証は困難なため、お客様が製造された最終の機器・システムとしての安全検証をお願いいたします。 
10. 当社製品の環境適合性等、詳細につきましては製品個別に必ず当社営業窓口までお問合せください。ご使用

に際しては、特定の物質の含有･使用を規制する RoHS 指令等、適用される環境関連法令を十分調査のうえ、

かかる法令に適合するようご使用ください。お客様がかかる法令を遵守しないことにより生じた損害に関し

て、当社は、一切その責任を負いません。 
11. 本資料の全部または一部を当社の文書による事前の承諾を得ることなく転載または複製することを固くお

断りいたします。 
12. 本資料に関する詳細についてのお問い合わせその他お気付きの点等がございましたら当社営業窓口までご

照会ください。 
 
注 1. 本資料において使用されている「当社」とは、ルネサスエレクトロニクス株式会社およびルネサスエレク

トロニクス株式会社がその総株主の議決権の過半数を直接または間接に保有する会社をいいます。 
注 2. 本資料において使用されている「当社製品」とは、注 1 において定義された当社の開発、製造製品をいい

ます。 
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M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループ 
CANアプリケーションノート 

1. 要約 

この資料は、M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループを使用して CAN通信を行う場合の
手順を説明しています。 

 

2. 適用 

この資料は、M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループ(以下 6N、1N、29、R8C/22,23と
いう)に適用されます。 

6Nグループは 6N4、6N5、6NK、6NL、6NM、6NNグループのサブグループに分かれます。6N5、6NL、
6NN、1N、29、R8C/22,23は CAN0のみで CAN1に関する記述は適用されません。 
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3. 初期設定 

CAN通信を行う場合、以下の設定が必要です。 
• CAN動作モードの設定 
• ボーレートの設定 
• サンプリング回数の設定(サンプリング回数は 1回に設定) 
• ビットタイミングの設定 
• アクセプタンスフィルタの設定 
 
また、システムに応じて以下のプログラムを作成してください。 
• CAN送信完了割り込みによる送信完了処理プログラム 
• ポーリングによる送信完了処理プログラム 
• CAN受信完了割り込みによる受信完了処理プログラム 
• ポーリングによる受信完了処理プログラム 
• CANエラー割り込みプログラム 
• CANウェイクアップ割り込みプログラム 
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3.1 CANビットタイミング 

CANプロトコルでは、通信フレームの各ビットを４つのセグメントで構成しています。 
図 1にビットのセグメント構成とサンプルポイントを示します。 
これらのセグメントのうち、Propagation Time Segment(以下 PTSという)、Phase Buffer Segment 1(以

下 PBS1という)、Phase Buffer Segment 2(以下 PBS2という)は、サンプルポイントを指定するもので、
これらの値を変えることでサンプリングするタイミングを変えることができます。 
このタイミング設定の最小単位を１Time Quanta(以下 Tqという)といい、CANモジュールに入力され

るクロック周波数とボーレートプリスケーラ分周値で決められます。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図 1．ビットのセグメント構成とサンプルポイント 

 
(1) SS：シンクロナイゼーションセグメント 
インターフレームスペース*1中に、レセシブからドミナントへのエッジをモニタして同期をとるセグメン

トです。 
 

(2) PTS：プロパゲーションタイムセグメント 
CANネットワーク上の物理的な遅延を吸収するセグメントです。ネットワーク上の物理的な遅延は、バ

スによる遅延、入力コンパレータによる遅延、出力ドライバ遅延の総和の 2倍です。 
 

(3) PBS1、PBS2：フェーズバッファセグメント 1、フェーズバッファセグメント 2 
再同期の際におきるフェーズエラー*2を補償するためのセグメントです。 
 

(4) SJW：リシンクロナイゼーションジャンプ幅 
フェーズエラーによる同期ずれを補償する最大幅です。 
 
*1: インターフレームスペース(Interframe Space) 
インターミッション(Intermission)、サスペンドトランスミッション(Suspend Transmission)、バスアイドル(Bus Idle)で構成さ
れます。バスアイドル中では、全ノードが送信を開始することができます。 

*2: フェーズエラー(Phase Error) 
発振器周波数のずれなどで生じる同期ずれです。詳しくは3.2項(2)を参照ください。 

 

SS PTS PBS1 PBS2

SS PTS PBS1 PBS2

SS PTS PBS1 PBS2

1ビット
サンプルポイント

PTS+PBS1を小さくしPBS2を大きくするとサンプルポイントは早くなります。

PTS+PBS1を大きくしPBS2を小さくするとサンプルポイントは遅くなります。
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3.1.1 ビットタイミングの条件 

各セグメントの設定と制限事項は以下のとおりです。 
 

(1) 各セグメントの設定 
• SS ＝1Tq固定 
• PTS ＝1~8Tqの範囲で設定 
• PBS1＝2~8Tqの範囲で設定 
• PBS2＝2~8Tqの範囲で設定 
• SJW ＝1~4Tqの範囲で設定 
• SS+PTS+PBS1+PBS2 = 8～25Tq 
 

(2) PBS1、PBS2の制限 
• PBS1≧PBS2 
• PBS1≧SJW 
• SJW=1の時、PBS2≧2 
• 2≦SJW≦4の時、PBS2≧SJW 
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3.2 同期の取り方 

CANプロトコルの通信方式は NRZ(Non-Return to Zero)方式です。各ビットの始まりや終わりに同期信
号を付加しません。 

 
(1) ハードウェア同期(メッセージの送受信を行っていない時の同期) 
インターフレームスペース中で、レセシブからドミナントへのエッジを検出すると、その時点をビット

の始まり(SS)と認識し同期を取ります。これをハードウェア同期といいます。 
図 2にハードウェア同期の仕組みを示します。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図 2．ハードウェア同期の仕組み 

 

ここでレセシブからドミナントへのエッジがきた場合

“R”

“D”

“R”

“D”

SS PTS PBS1 PBS2

PTS PBS1 PBS2

“R” : レセシブ
“D” : ドミナント

SS

ここをビットの始まり(SS)とする
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(2) 再同期(メッセージ送受信中での同期) 
発振器周波数のずれや伝送路の遅延などで、メッセージの送受信中に各ノード間の同期がずれる場合が

あります。これをフェーズエラーといいます。同期ずれが生じたとき、同期ずれに応じて SJWの値(SJW
値以上のずれが生じた場合は SJW値)を PBS1に加えたり PBS2から減らしたりして 1ビットの長さを動
的に補正します。これを再同期といいます。 
再同期の場合も、ハードウェア同期と同様にレセシブからドミナントへのエッジに対してのみ同期を取

ります。 
図 3、図 4に再同期の仕組みを示します。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図 3．再同期の仕組み 

R→Dへのエッジが PTSと PBS1のどちらかの期間にきた場合(SJW=2の例) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
図 4．再同期の仕組み 

R→Dへのエッジが PBS2の期間にきた場合(SJW=2の例) 
 

SS

ここでレセシブからドミナントへのエッジがきた場合

“R”

“D”

SS PBS1 PBS2

“R” : レセシブ
“D” : ドミナント

“R”

SS PBS1 PBS2

PBS1にSJWの長さだけ加えて同期をとる

2Tqのずれ
最大2Tq分延びる

“D”

SS

PTS

PTS

SS

ここでレセシブからドミナントへのエッジがきた場合

“R”

“D”

SS PTS PBS1 PBS2

“R” : レセシブ
“D” : ドミナント

“R”

SS PTS PBS1 PBS2

PBS2からSJWの長さだけ減らして同期をとる

SS

2Tqのずれ、最大2Tq分短縮される

“D”

PBS2



M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループ 
CANアプリケーションノート 

RJJ05B0302-0300/Rev.3.00 2005.10 Page 7 of 53 

3.3 転送速度 

転送速度は、f1、CANモジュールシステムクロック分周値、ボーレートプリスケーラ分周値、および１
ビットの Tq数で決まります。 
図 5に CANモジュールシステムクロックの発生回路ブロック図を示します。 
表 1に主な転送速度の算出式と実現例を、表 2にビットタイミングの設定例を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 5．CANモジュールシステムクロックの発生回路ブロック図 
 
 

表 1．転送速度の算出式と実現例 

転送速度の算出式 

 
f1 

2×fCAN分周値*1×ボーレートプリスケーラ分周値*2×1ビットの Tq数 
 

転送速度 24MHz*3 20MHz*4 16MHz 10MHz 8MHz 

1Mbps  12Tq (1)  10Tq (1)  8Tq (1)  -  - 

500kbps  12Tq (2)
 24Tq (1) 

 10Tq (2)
 20Tq (1) 

 8Tq (2)
 16Tq (1) 

 10Tq (1) 
 - 

 8Tq (1) 
 - 

125kbps 
 12Tq (8) 

 16Tq (6) 
 24Tq (4) 

 10Tq (8)
 20Tq (4) 
 - 

 8Tq (8)
 16Tq (4) 
 - 

 10Tq (4)
 20Tq (2) 
 - 

 8Tq (4)
 16Tq (2) 
 - 

83.3kbps 
 12Tq (12) 

 16Tq (9) 
 24Tq (6) 

 10Tq (12)
 20Tq (6) 
 - 

 8Tq (12)
 16Tq (6) 
 - 

 10Tq (6)
 20Tq (3) 
 - 

 8Tq (6)
 16Tq (3) 
 - 

33.3kbps  12Tq (30) 
 24Tq (15) 

 10Tq (30) 
 20Tq (15) 

 8Tq (30) 
 16Tq (15) 

 10Tq (15) 
 - 

 8Tq (15) 
 - 

*1: fCAN分周値＝1、2、4、8、16 
fCAN分周値:CCLKRレジスタの選定値 

*2: ボーレートプリスケーラ分周値=P+1(P=0～15) 
P:CiCONRレジスタの BRPビットの選定値(i=0、1) 

*3: 6NK、6NL、6NM、6NNグループのみ対応します 
*4: 1Nグループは対応しません 
*5: ( )内の数字は fCAN分周値×ボーレートプリスケーラ分周値 

 

fCANCLK 
1/2

fCAN : CANモジュールシステムクロック 
P : CiCONRレジスタの BRPビットの選定値 P=0～15 i=0、1 
fCANCLK : CAN通信クロック fCANCLK=fCAN/2(P+1) 

f1 
ボーレート 

プリスケーラ 
分周値 : P+1

CANモジュール 
システムクロック

分周器 
分周値 : 1, 2, 4, 8, 16 

分周なし 
2分周
4分周
8分周
16分周

fCAN

CCLKRレジスタ CANモジュール 

プリスケーラ
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表 2．ビットタイミングの設定例 

設定値(Tq) 
1ビット 

SS PTS PBS1 PBS2 SJW 
サンプルポイント

*1(%) 

8Tq 1 1 3 3 1 62.50 

 1 3 2 2 1 75.00 

10Tq 1 3 3 3 1 70.00 

 1 5 2 2 1 80.00 

16Tq 1 5 5 5 1 68.75 

 1 7 4 4 1 75.00 

20Tq 1 7 6 6 1 70.00 

 1 5 7 7 1 65.00 

*1: サンプルポイント(サンプルポイントが 75％の場合) 
 
 
 
 
 
 
 

SS PTS PBS1 PBS2

サンプルポイント

75%
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3.4 CANビットタイミングと転送速度の設定 

図 6に CANビットタイミングと転送速度の設定手順を示します。 
これらの設定は必ず CANのコンフィグレーション中に行ってください。 
CANコンフィグレーションの手順は4.1項を参照ください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 6．CANビットタイミングと転送速度の設定手順 
 

ﾌﾟﾛﾃｸﾄﾚｼﾞｽﾀの解除

CANｸﾛｯｸ用分周値の設定

ﾌﾟﾛﾃｸﾄﾚｼﾞｽﾀの設定

ﾌﾟﾘｽｹｰﾗ分周値
ｻﾝﾌﾟﾘﾝｸﾞ回数
PTS, PBS1, PBS2, SJW

START

END

void set_bitrate_can0(void);
void set_bitrate_can0(){

prc0 = 1;  /* CANｸﾛｯｸ選択ﾚｼﾞｽﾀへの書き込み許可 */

cclkr & = ~0x0F; / *CANｸﾛｯｸ選択ﾚｼﾞｽﾀｸﾘｱ */
cclkr | = 0x01;  / *CAN0ｸﾛｯｸ = f1/2 */

prc0 = 0;  /* CANｸﾛｯｸ選択ﾚｼﾞｽﾀへの書き込み禁止 */

c0conr_addr.b.brp = 0; /* ﾌﾟﾘｽｹｰﾗ分周値 = 1 */
c0conr_addr.b.sam = 0; /* 1回サンプル */
c0conr_addr.b.pts = 0; /* Propagation time segment = 1 Tq */
c0conr_addr.b.pbs1 = 3;/* Phase buffer segment 1 = 4 Tq */
c0conr_addr.b.pbs2 = 3;/* Phase buffer segment 2 = 4 Tq */
c0conr_addr.b.sjw = 0; /* Resyncronization jump width = 1 Tq */

}

の設定

(CAN0の場合)
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4. CANメッセージの送受信 

CANメッセージの送受信は次の 3つの手順で行われます。 
 

(1) CANコンフィグレーション手順 
リセット/初期化モード時*1に CAN制御レジスタ、CANバスタイミング制御レジスタ、CANクロック

選択レジスタ、マスクレジスタの各設定を行います。 
 
*1: CANメッセージ制御レジスタ、CAN割り込み制御レジスタ、CAN拡張 IDレジスタは、CANが動作モードからリセット/初期
化モードへ移行すると、自動的にクリアされます。またこれらのレジスタはリセット/初期化モードでは設定することができま
せん。CANを動作モードに復帰させた後、設定してください。 

 
(2) スロットコンフィグレーション手順 
送受信の各モードは、各スロットに対応した CANメッセージ制御レジスタで設定します。 
表 3に CANメッセージ制御レジスタの設定と送信・受信モードの関係を示します。 
 

(3) データ処理手順 
メッセージ送信または受信正常終了時のメッセージ処理を行います。 
 

表 3．CANメッセージ制御レジスタの設定と送信・受信モードの関係 
C0MCTL/C1MCTL 

bit7 
TrmReq 

bit6 
RecReq 

bit5 
Remote 

bit4 
RspLock

スロットの送信・受信モード設定内容 

0 0 - - 送受信を行わない 

0 1 0 0 データフレームを受信する(データフレーム受信モード) 

1 0 1 0 リモートフレームを送信し、送信完了後、データフレー

ムを受信する 
(リモートフレーム送信/データフレーム受信モード) 

1 0 0 0 データフレームを送信する(データフレーム送信モード) 

0 1 1 1/0*1 リモートフレームを受信し、受信完了後、データフレー

ムを送信する 
(リモートフレーム受信/データフレーム送信モード) 
*1RspLock: 
0:リモートフレーム受信後、自動応答でデータフレーム送信 
1:リモートフレーム受信後、データフレーム送信待機 
  このビットをクリアすることでデータフレーム送信 
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4.1 CANコンフィグレーション 

図 7に CANコンフィグレーション手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 7．CANコンフィグレーション手順 
 

CANﾘｾｯﾄ/初期化ﾓｰﾄﾞへ移行*1

CANｽﾘｰﾌﾟﾓｰﾄﾞを解除

CANﾎﾟｰﾄを許可*2

ﾙｰﾌﾟﾊﾞｯｸﾓｰﾄﾞ選択ﾋﾞｯﾄ
ﾒｯｾｰｼﾞｵｰﾀﾞｰ選択ﾋﾞｯﾄ
Basic CANﾓｰﾄﾞ選択ﾋﾞｯﾄ
ﾊﾞｽｴﾗｰ割り込み許可ﾋﾞｯﾄ
ﾀｲﾑｽﾀﾝﾌﾟ用ﾌﾟﾘｽｹｰﾗ

START

END

void config_can0(void);

void config_can0(){

c0ctlr_addr.b.reset = 1;  /* ｺﾝﾌｨｸﾞﾚｰｼｮﾝﾓｰﾄﾞ移行 */

c0ctlr_addr.b.sleep = 0;  /* CANｽﾘｰﾌﾞﾓｰﾄﾞ解除 */

while(! c0str_addr.b.state_reset){}  /* ﾘｾｯﾄ状態確認 */

c0ctlr_addr.b.porten = 1;  /* CANﾎﾞｰﾄ許可 */

c0ctlr_addr.b.loopback = 0;

c0ctlr_addr.b.msgorder = 1;

c0ctlr_addr.b.basiccan = 1;

c0ctlr_addr.b.buserren = 0;

c0ctlr_addr.b.tsprescale = 0;

set_bitrate_can0();  /* ﾎﾞｰﾚｰﾄの設定 */

set_mask_can0();  /* ﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0ctlr_addr.b.reset = 0;  /* 動作ﾓｰﾄﾞへ移行 */

while(c0str_addr.b.state_reset){}  /* 動作ﾓｰﾄﾞ確認 */

}

CAN制御ﾚｼﾞｽﾀの設定

CANﾘｾｯﾄﾓｰﾄﾞ?*1

CANﾊﾞｽﾀｲﾐﾝｸﾞとﾎﾞｰﾚｰﾄの設定

ﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀの設定

CAN動作ﾓｰﾄﾞへ移行*1

CAN動作ﾓｰﾄﾞ?*1

NO

YES

NO

YES

*1: CANが送信中の場合は、リセット/初期化モードへ移行しても、送信中のフレームが終了するまでリセットされません。
必ずリセットステートフラグを確認してください。また同様に、動作モードへ移行する時も、必ずリセットステートフ
ラグを確認してください。リセットステートフラグを確認する時は、CPUのアクセスがCANステータスの更新周期に重
ならないように必ず3fcan以上の待機時間を持たせてください。

*2: CRxに対応するポートは方向レジスタを入力に設定してください。

(CAN0の場合)
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4.2 メッセージ送信 

送信モードには、以下の 2つのモードがあります。 
• データフレーム送信モード 
• リモートフレーム受信/データフレーム送信モード 
 

(1) データフレーム送信モード 
スロットをデータフレーム送信モードに設定すると、スロットに設定しているデータフレームを送信で

きます。 
 

(2) リモートフレーム受信/データフレーム送信モード 
スロットをリモートフレーム受信後、データフレーム送信モードに設定すると、スロットに設定してい

る IDのリモートフレームを受信後、自動的に同じスロットに設定しているデータを送信できます。この時、
送信するデータのバイト数は、受信したリモートフレームの DLC値で決まります。 
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4.2.1 データフレーム送信モード 

(1) 送信手順 
スロットをデータフレーム送信モードに設定すると、スロットに設定しているデータフレームを送信で

きます。 
2つ以上のスロットに、同時にデータフレームの送信設定を行った場合、番号の小さいスロットから順に

送信されます。 
図 8にデータフレーム送信手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 8．データフレーム送信手順 
 

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ*1

START

END

typedef struct{
unsigned short id; /* 標準ID */
unsigned char dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */
unsigned char data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_std_data_def;
void set_trm_std_dataframe_can0(unsigned short, can_std_data_def*);
void set_trm_std_dataframe_can0(

unsigned short in_slot,
can_std_data_def *in_trm_data)

{
unsigned char lp_dlc; /* ﾃﾞｰﾀ格納時のﾙｰﾌﾟ変数 */
while(c0mctl[in_slot].transmit.trmactive){}

/* 送信可能状態を確認 */

while(c0mctl[in_slot].byte ! = 0x00){ /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀの確認 */
c0mctl[in_slot].byte = 0x00;   /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ */

}

c0icr_addr.word &=  ~(0x0001<<in_slot); /* CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0idr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot);
/* CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0slot[in_slot].ba.sidh = ((in_trm_data->id)>>6) & 0x1F;
/* SID10-6をｾｯﾄ */

c0slot[in_slot].ba.sidl = (in_trm_data->id) & 0x3F; /* SID5-0をｾｯﾄ */
c0slot[in_slot].ba.dlc = in_trm_data->dlc; /* DLCをｾｯﾄ */
for(lp_dlc=0; lp_dlc<(in_trm_data->dlc)&&(lp_dlc<8); ++lp_dlc){

/* Dataをｾｯﾄ */
c0slot[in_slot].ba.data[lp_dlc] = in_trm_data->data[lp_dlc];

}
c0mctl[in_slot].byte = 0x80; /* ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ送信ﾓｰﾄﾞ設定 */

}

送信可能?
NO

YES

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀは
ｸﾘｱされた?*1

NO

YES

CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀを設定

CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定

送信するﾒｯｾｰｼﾞをｽﾛｯﾄに格納

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ送信ﾓｰﾄﾞ設定

*1: データフレームを送信正常終了後、新たに送信設定をする場合、一旦CAN0メッセージ制御レジスタをクリアする必要
があります。必ずこの手順に従ってください。

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ送信開始

(CAN0の場合)
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(2) 送信正常終了確認手順 
メッセージの送信正常終了を確認するには、ポーリングを使用する方法と、割り込みを使用する方法が

あります。 
 
① ポーリングを使用する場合 

CANメッセージ制御レジスタをポーリングすることで送信正常終了を確認できます。 
図 9にポーリングを使用する場合の送信正常終了確認手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 9．送信正常終了確認手順(ポーリングを使用する場合) 
 

START

END

void check_trm_std_dataframe_can0(unsigned short);
void check_trm_std_dataframe_can0(unsigned short in_slot){

while(c0mctl [in_slot].transmit.sentdata ! =1) {}

}

送信正常終了?
NO

YES

(CAN0の場合)
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② CAN送信完了割り込みを使用する場合 

CAN送信完了割り込みを使用するには、CAN送信完了割り込み制御レジスタを使用許可に設定し、そ
の後、CAN割り込み制御レジスタの各スロットに対応したビットを"1"にします。この CAN割り込み制御
レジスタは、CAN送信完了割り込みと CAN受信完了割り込みとで兼用です。CAN割り込み制御レジスタ
は、CANモジュールがリセット/初期化モードへ移行すると自動的にクリアされます。また、リセット/初期
化モード中は設定できません。必ず CANが動作モード中に設定してください。 
図 10、図 11に CAN送信完了割り込み制御レジスタ設定手順を、図 12に CAN送信完了割り込みを使

用する場合の送信正常終了確認手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 10．CAN0送信完了割り込み制御レジスタ設定手順 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 11．CAN1送信完了割り込み制御レジスタ設定手順 

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｸﾘｱ

割り込み優先ﾚﾍﾞﾙ設定

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｾｯﾄ

START

END

void enable_c0trmint(unsigned char);
void enable_c0trmint(unsigned char in_lvl){

asm("FCLR I");  /* 割り込み禁止設定 */  *1

c0trmic_addr.byte = in_lvl;
asm("NOP"); *1/*2

asm("NOP"); *1/*2

asm("FSET I"); /* 割り込み許可設定 */  *1

}

*1: asm( )はM16Cファミリ用Cコンパイラ "NC30"のインラインアセンブル記述です。
*2: FSET 1命令の前にNOP命令2個があるのは、命令キューの影響により割り込み許可フラグ (Iフラグ)のセット割り込
み制御レジスタの書き込みより先に実行されるのを防ぐためです。

(CAN0送信完了割り込み制御レジスタを設定する場合)

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｸﾘｱ

割り込み要因選択ﾚｼﾞｽﾀ設定

割り込み優先ﾚﾍﾞﾙ設定

START

END

void enable_c1trmint(unsigned char);
void enable c1trmint(unsigned char in_lvl){

asm("FCLR I");  /* 割り込み禁止設定 */  *1

c1trmic_addr.byte = 0x00;
ifsr16 = 0;  /* 割り込み要因選択 */
ifsr00 = 0;

c1trmic_addr.byte = in_lvl;
asm("NOP"); *1/*2

asm("NOP"); *1/*2

asm("FSET I"); /* 割り込み許可設定 */  *1

}

*1: asm( )はM16Cファミリ用Cコンパイラ"NC30"のインラインアセンブル記述です。
*2: FSET 1命令の前にNOP命令2個があるのは、命令キューの影響により割り込み許可フラグ(Iフラグ)のセット割り込
み制御レジスタの書き込みより先に実行されるのを防ぐためです。

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｾｯﾄ

(CAN1送信完了割り込み制御レジスタを設定する場合)
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図 12．送信正常終了確認手順(CAN送信完了割り込みを使用する場合) 
 

送信正常終了したｽﾛｯﾄの確認

CAN送信完了割り込みﾙｰﾁﾝ
START

#pragma INTERRUPT fnc_c0trmic
void fnc_c0trmic(void);
void fnc_c0trmic(){

  if(c0mctl [0].transmit.sentdata = = 1){ /* ｽﾛｯﾄ0の送信正常終了確認 */
 /* ここに送信正常終了後のﾕｰｻﾞｰﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを配置 */

  }
  if(c0mctl [1].transmit.sentdata = = 1){ /* ｽﾛｯﾄ1の送信正常終了確認 */

 /* ここに送信正常終了後のﾕｰｻﾞｰﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを配置 */
  }

}
CAN送信完了割り込みﾙｰﾁﾝ

END

(CAN0の場合)
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4.2.2 リモートフレーム受信/データフレーム送信モード 

スロットをリモートフレーム受信/データフレーム送信モードに設定すると、スロットに設定している ID
のリモートフレームを受信後、自動的に同じスロットに設定しているデータを送信できます*1。この時、送
信するデータのバイト数は、受信したリモートフレームの DLC値で決まります。 
リモートフレーム受信/データフレーム送信モードでは、CANメッセージ制御レジスタの送受信自動応答

ロックモード選択ビットの設定で、リモートフレーム受信後に自動応答するか否かを選択できます(0:自動
応答する、1:自動応答しない)。 
自動応答をする場合、リモートフレームを受信後、自動的にデータフレームの送信を開始します。 
自動応答をしない場合、リモートフレームを受信後、このビットを"0"に設定すると、データフレームの

送信を開始します。 
図 13、図 14にリモートフレーム受信/データフレーム送信手順を示します。 
 
*1: Basic CANモード使用時は、スロット 14、スロット 15はリモートフレーム受信/データフレーム送信モードに設定できません。
詳細は4.5項を参照ください。 
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図 13．リモートフレーム受信/データフレーム送信手順(ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ受信後、自動応答する場合) 
 

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ*2

START *1

END

typedef struct{
unsigned short id; /* 標準ID */
unsigned char data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_rec_std_remote_def;

void set_rec_std_remoteframe_can0(unsigned short, can_rec_std_remote_def*);
void set_rec_std_remoteframe_can0

       (unsigned short in_slot, can_rec_std_remote_def *in_rec_remote)
{

unsigned char lp_data;
while(c0mctl[in_slot].byte ! = 0x00){ /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀの確認 */

c0mctl[in_slot].byte = 0x00; /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ */
}

c0icr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot);
  /* CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0idr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot);
  /* CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0slot[in_slot].ba.sidh = ((in_rec_remote->id)>>6) & 0x1F;
/* SID10-6をｾｯﾄ */

c0slot[in_slot].ba.sidl = (in_rec_remote->id) & 0x3F;
/* SID5-0をｾｯﾄ */

for(lp_data=0; lp_data<8; ++lp_data){ /* Dataをｾｯﾄ */
c0slot[in_slot].ba.data[lp_data] =

 in_rec_remote->data[lp_data];
}
asm("FCLR I"); *3/*4

c0mctl [in_slot].byte = 0x70; *5

c0mctl [in_slot].byte = 0x60 /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀを設定 */
asm("FSET I"); *3/*4

}

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀは
ｸﾘｱされた?*2

NO

YES

ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ受信/ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ送信ﾓｰﾄﾞ
設定*2

CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定

ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ受信後、
自動的にﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ送信開始

*1: この送信設定は対応するスロットの送信要求/受信要求が立っていない状態で行ってください。
*2: データフレームを送信正常終了後、新たに送信設定をする場合、一旦CAN0メッセージ制御レジスタをクリアする必
要があります。必ずこの手順に従ってください。

*3: ここでは割り込みが入らないようにしてください。
*4: asm( )はM16Cファミリ用Cコンパイラ"NC30"のインラインアセンブル記述です。
*5: コンパイラの最適化により7016の代入処理がなくなる場合があります。コンパイル後に7016の代入処理が行われてい
ることを確認してください。

CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀを設定
割り込み不使用

受信するIDと送信するﾃﾞｰﾀを
ｽﾛｯﾄに格納

(CAN0の場合)
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図 14．リモートフレーム受信/データフレーム送信手順(ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ受信後、自動応答しない場合) 
 

ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ受信/
ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ送信ﾓｰﾄﾞ設定

START *1

END

typedef struct{
unsigned short id; /* 標準ID */
unsigned cha data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_rec_std_remote_def;
void set_rec_std_remoteframe_can0(unsigned short, can_rec_std_remote_def*);
void set_rec_std_remoteframe_can0(

unsigned short in_slot,
can_rec_std_remote_def *in_rec_remote)

{

unsigned char lp_data;
while(c0mctl[in_slot].byte ! = 0x00){ /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀの確認 */
  c0mctl[in_slot].byte = 0x00; /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ */
}

c0icr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot);
/* CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀ */

c0idr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot);
/* CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0slot[in_slot].ba.sidh = ((in_rec_remote->id)>>6) & 0x1F;
/* SID10-6をｾｯﾄ */

c0slot[in_slot].ba.sidl = (in_rec_remote->id) & 0x3F;
/* SID5-0をｾｯﾄ */

cc0mctl [in_slot].byte = 0x70;/* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀを設定 */

while(c0mctl[in_slot].receive.remactive){}
/* ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑの受信正常終了を確認 */

/* ﾃﾞｰﾀを設定 */
for(lp_data=0; lp_data<c0slot[in_slot].ba.dlc; ++lp_data){
  c0slot[in_slot].ba.data[lp_data] = in_rec_remote->data[lp_data];
}

c0mctl[in_slot].receive.rsplock = 0;

}

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀは
ｸﾘｱされた?*2

NO

YES

ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ受信正常終了?*3
NO

YES

自動応答ﾛｯｸﾓｰﾄﾞ解除

送信するﾃﾞｰﾀをｽﾛｯﾄに格納

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ送信開始

*1: この送信設定は対応するスロットの送信要求/受信要求が立っていない状態で行ってください。
*2: データフレームを送信正常終了後、新たに送信設定をする場合、一旦CAN0メッセージ制御レジスタをクリアする必要
があります。必ずこの手順に従ってください。

*3: リモートフレーム受信完了確認は、CAN受信完了割り込みを使用することもできます。

CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀを設定
割り込み不使用

CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定

受信するIDと送信するﾃﾞｰﾀを
ｽﾛｯﾄに格納

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ*2

(CAN0の場合)
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4.2.3 送信アボート 

2つ以上のノードが同時に送信を始めた場合、メッセージの優先度が低いノードはアービトレーションに
負けて送信を中止します(アービトレーションに勝ったメッセージの送信終了後に再送信を行います)。アー
ビトレーションに勝たない限りメッセージの送信が正常に終了しないため、再送信を永久に繰り返し新たな
メッセージを送信できない状態になります。このような時に、再送信中のメッセージを破棄するための送信
アボート機能があります。送信アボート機能は 1つのメッセージ送信に制限時間を設けたい時や、緊急な優
先順位の高いメッセージを送信する時などに有効です。 
図 15に送信アボート機能の応用例を示します。 
送信アボートは、CANメッセージ制御レジスタをクリアして実行します。 
 

(1) 送信アボート要求の有効となる条件 
① データフレームまたはリモートフレームを送信していた場合 

CANメッセージ制御レジスタの送信スロット設定ビットが"1"の時のみ送信アボート有効 
 
② リモートフレームを受信後、データフレームを送信していた場合 

CANメッセージ制御レジスタの受信スロット設定ビットが"1"の時のみ送信アボート有効 
 

(2) 送信アボートが実行される条件 
① メッセージがアービトレーションに負けた場合(図 16、図 17) 
② メッセージ送信中にエラーが発生した場合(図 16、図 17) 
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図 15．送信アボート機能の応用例 
 

(1) メッセージ送信に制御時間を設けたい時
メッセージの送信開始から指定時間後、送信アポートを要求することでメッセージ送信に制限時間を設けること
ができます。

受信中 メッセージ送信 エラーフレーム メッセージ再送信 受信

受信メッセージ①送信 メッセージ②送信

エラー アービトレーション負け

送信アボート要求送信要求

制限時間

(2) 優先順位の高いメッセージを送信したい時
メッセージの送信中に送信アボートを実行すると、送信中のメッセージがアービトレーションに負けるかエラー
を検知した後、そのメッセージが破棄され、高優先順位のメッセージを送信できます。

アービトレーション負け

送信アボート要求 + 高優先順位のメッセージ②の送信要求
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図 16．リモートフレームまたはデータフレーム送信中での送信アボート 
 

①アービトレーションに負けた場合

バス上のメッセージ

自ノードの送信メッセージ

CiMCTLjレジスタ
TrmReqビット

CiMCTLjレジスタ
TrmActiveビット

②エラーが発生した場合

バス上のメッセージ

自ノードの送信メッセージ

CiMCTLjレジスタ
TrmReqビット

③送信アボートが無効になる場合(正常に送信が完了した場合)

バス上のメッセージ

自ノードの送信メッセージ

CiMCTLjレジスタ
TrmReqビット

CiMCTLjレジスタ
TrmActiveビット

CiMCTLjレジスタ
TrmActiveビット

RまたはD

RまたはD

他ノードが同時に送信開始

アービトレーション負け

送信要求 送信アボート要求

送信アボート完了

RまたはD E

エラー発生

RまたはD E

“1”

“0”

“1”

“0”

送信要求 送信アボート要求

送信アボート完了

“1”

“0”

“1”

“0”

RまたはD

RまたはD

送信要求 送信アボート要求

送信アボート無効(送信正常終了)

“1”

“0”

“1”

“0”

R: リモートフレーム
D: データフレーム
E: エラーフレーム

i = 0、1
j = 0～15
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図 17．リモートフレーム受信後、データフレーム送信中での送信アボート 
 

①アービトレーションに負けた場合

バス上のメッセージ

自ノードの送信メッセージ

CiMCTLjレジスタ
RecReqビット

CiMCTLjレジスタ
TrmActiveビット

②エラーが発生した場合

バス上のメッセージ

自ノードの送信メッセージ

CiMCTLjレジスタ
RecReqビット

③送信アボートが無効になる場合(正常に送信が完了した場合)

バス上のメッセージ

自ノードの送信メッセージ

CiMCTLjレジスタ
RecReqビット

CiMCTLjレジスタ
TrmActiveビット

CiMCTLjレジスタ
TrmActiveビット

D

他ノードが同時に送信開始

アービトレーション負け

受信要求 送信アボート要求

送信アボート完了

エラー発生

“1”

“0”

“1”

“0”

受信要求 送信アボート要求

送信アボート完了

“1”

“0”

“1”

“0”

R

受信要求 送信アボート要求

送信アボート無効(送信正常終了)

“1”

“0”

“1”

“0”

R: リモートフレーム
D: データフレーム
E: エラーフレーム

R D E

R D E

D

R D

R D

i = 0、1
j = 0～15
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(3) 送信アボートの手順 
図 18に送信アボート手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 18．送信アボート手順 
 

送信ｱﾎﾞｰﾄ要求

START

END

typedef struct{
unsigned short id; /* 標準ID */
unsigned char dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */
unsigned char data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_std_data_def;
void abort_trm_can0(unsigned short, can_std_data_def*);
void abort_trm_can0(

unsigned short in_slot, /* 送信したいｽﾛｯﾄ */
can_std_data_def *in_trm_data)/* ｱﾎﾞｰﾄ後送信したいﾒｯｾｰｼﾞ */

{

if(c0mctl[ in_slot ].transmit.trmreq
|| c0mctl[in_slot].receive.recreq){

c0mctl[in_slot].byte = 0;  /* 送信ｱﾎﾞｰﾄ要求 */

while(c0mctl[in_slot].transmit.trmactive){}/* 送信完了を確認 */
}

set_trm_std_dataframe_can0(in_slot, in_trm_data); /* ﾒｯｾｰｼﾞを送信 */

}

送信要求あり?

高優先順位のﾒｯｾｰｼﾞ送信

YES

送信中?

NO

YES

NO

送
信
ｱ
ﾎ
ﾞ
ｰ
ﾄ
要
求
必
要
な
し

(CAN0の場合)
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4.3 メッセージ受信 

CAN1チャネルにつき 16個のスロットがあり、受信メッセージはアクセプタンスフィルタを使用しない
場合、受信に設定したスロットのうち常に番号の一番小さいスロットに格納されます。アクセプタンスフィ
ルタを使用すると受信するメッセージを選択できます。アクセプタンスフィルタについては6項を参照くだ
さい。 
受信モードには、以下の 2つのモードがあります。 
• データフレーム受信モード 
• リモートフレーム送信/データフレーム受信モード 
 

(1) データフレーム受信モード 
スロットをデータフレーム受信モードに設定すると、スロットに設定している IDのデータフレームを受

信できます。 
 

(2) リモートフレーム送信/データフレーム受信モード 
スロットをリモートフレーム送信/データフレーム受信に設定すると、スロットに設定している ID、DLC

のリモートフレームを送信後、自動的に同じ IDのデータフレームを受信できます。 
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4.3.1 データフレーム受信モード 

(1) 受信設定手順 
2つの以上のスロットに、同じ IDのデータフレームを受信する設定を行った場合、受信メッセージは常

に番号の一番小さいスロットに格納されます。 
図 19にデータフレーム受信設定手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 19．データフレーム受信設定手順 
 

START *1

END

void set_rec_std_dataframe_can0(unsigned short,
unsigned short);
void set_rec_std_dataframe_can0(

unsigned short in_slot,
unsigned short in_sid)

{

while(c0mctl[in_slot].byte != 0x00){ /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀの確認 */
c0mctl[in_slot].byte = 0x00; /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ */

}

c0icr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot); /* CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0idr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot); /* CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0slot[in_slot].ba.sidh = (in_sid>>6) & 0x1F;/* SID10-6を設定 */
c0slot[in_slot].ba.sidl = in_sid & 0x3F;    /* SID5-0を設定 */

c0mctl[in_slot].byte = 0x40;  /* ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ受信ﾓｰﾄﾞを設定 */

}

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀは
ｸﾘｱされた?*2

NO

YES

CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定

*1: この受信設定は対応するスロットの送信要求/受信要求が立っていない状態で行ってください。
*2: データフレームを送信正常終了後、新たに受信設定をする場合、一旦CAN0メッセージ制御レジスタをクリアする必要
があります。必ずこの手順に従ってください。

CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀを設定
割り込み不使用

受信するIDをｽﾛｯﾄに格納

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ受信ﾓｰﾄﾞ設定*2

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ*2
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(2) 受信メッセージ処理手順 
図 20に受信メッセージ処理手順を示します。 
受信正常終了後、さらに同スロットが受信正常終了した場合、スロットは新しい受信メッセージでオー

バライトされます。詳細は4.4項を参照ください。そのため受信メッセージの読み出し完了後、読み出し中
にスロットがオーバーライトされていないことを確認する必要があります。 
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図 20．受信メッセージ処理手順 
 

ｵｰﾊﾞｰﾗｲﾄﾌﾗｸﾞをｸﾘｱ

START

END

typedef struct{
unsigned short id;  /* 標準ID */
unsigned char dlc;  /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */
unsigned char data[8];  /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_std_data_def;
void get_message_can0(unsigned short, can_std_data_def *);
void get_message_can0(

unsigned short in_slot,
can_std_data_def *in_rec_data)

{
unsigned char lp_dlc;

while(1){
/* 受信完了を確認 */
while(c0mctl[in_slot].receive.invaldata){}

c0mctl[in_slot].receive.newdata = 0;

/* ｵｰﾊﾞｰﾗﾝｴﾗｰのﾁｪｯｸ */
if(c0mctl[in_slot].receive.msglost){

  c0mctl[in_slot].receive.msglost = 0;

  lost_message_can0(in_slot);
/* ｵｰﾊﾞｰﾗﾝ発生時のﾕｰｻﾞｰﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを配置 */

}

/* ﾒｯｾｰｼﾞの読み出し */
in_rec_data->id = ((unsigned short)c0slot[in_slot].ba.sidh

<< 6) + c0slot[in_slot].ba.sidl;
in_rec_data->dlc = c0slot[in_slot].ba.dlc;
for(lp_dlc=0; lp_dlc<c0slot[in_slot].ba.dlc; ++lp_dlc){

in_rec_data->data[lp_dlc] =
c0slot[in_slot].ba.data[lp_dlc];

}
/* 新しいﾒｯｾｰｼﾞを受信していないことを確認 */
if(! c0mctl[in_slot].receive.newdata){

break;
}

}

}

受信完了?

ｵｰﾊﾞｰﾗﾝｴﾗｰ発生時の処理

NO

YES

ｵｰﾊﾞｰﾗﾝｴﾗｰ発生?

受信ﾒｯｾｰｼﾞの読み出し

YES

YES

受信ﾒｯｾｰｼﾞ読み出し中に
新しいﾒｯｾｰｼﾞを受信したか?

NO

受信完了ﾌﾗｸﾞをｸﾘｱ
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(3) 受信正常終了確認手順 
メッセージの受信正常終了を確認するには、ポーリングを使用する方法と、割り込みを使用する方法が

あります。 
 
① ポーリングを使用する場合 

CANメッセージ制御レジスタをポーリングすることで受信正常終了を確認することができます。 
図 21にポーリングを使用する場合の受信正常終了確認手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 21．受信正常終了確認手順(ポーリングを使用する場合) 
 

START

END

typedef struct{
unsigned short  id; /* 標準ID */
unsigned char  dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */
unsigned char  data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_std_data_def;
int check_rec_success_can0(unsigned short, can_std_data_def *);
int check_rec_success_can0(unsigned short in_slot, can_std_data_def
*in_rec_data)
{

int result=0;

/* 受信正常終了の確認 */
if(c0mctl [in_slot].receive.newdata == 1){

/* 受信ﾒｯｾｰｼﾞの読み出し */
get_message_can0(in_slot, in_rec_data);
result = 1;
}

return result;
}

受信正常終了?

YES

受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理

NO
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② CAN受信完了割り込みを使用する場合 

CAN受信完了割り込みを使用するには、CAN受信完了割り込み制御レジスタを使用許可に設定し、そ
の後、CAN割り込み制御レジスタの各スロットに対応したビットを"1"にします。この CAN割り込み制御
レジスタは、CAN受信完了割り込みと CAN送信完了割り込みとで兼用です。CAN割り込み制御レジスタ
は、CANモジュールがリセット/初期化モードへ移行すると自動的にクリアされます。また、リセット/初期
化モードでは設定することができません。必ず CANが動作モード中に設定してください。 
図 22、図 23に CAN受信完了割り込み制御レジスタ設定手順を、図 24に CAN受信完了割り込みを使

用する場合の受信正常終了確認手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 22．CAN0受信完了割り込み制御レジスタ設定手順 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 23．CAN1受信完了割り込み制御レジスタ設定手順 
 

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｸﾘｱ

割り込み優先ﾚﾍﾞﾙ設定

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｾｯﾄ

START

END

void enable_c0recint(unsigned char);
void enable_c0recint(unsigned char in_lvl){

asm("FCLR I");  /* 割り込み禁止設定 */  *1

c0recic_addr.byte = in_lvl;
asm("NOP");  *1/*2

asm("NOP");  *1/*2

asm("FSET I");  /* 割り込み許可設定 */  *1

}

*1: asm( )はM16Cファミリ用Cコンパイラ"NC30"のインラインアセンブル記述です。
*2: FSET 1命令の前にNOP命令2個があるのは、命令キューの影響により割り込み許可フラグ(Iフラグ)のセットが割り
込み制御レジスタの書き込みより先に実行されるのを防ぐためです。

(CAN0受信完了割り込み制御レジスタを設定する場合)

割り込み要因選択ﾚｼﾞｽﾀ設定

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｸﾘｱ

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｾｯﾄ

START

END

void enable_c1recint(unsigned char);
void enable_c1recint(unsigned char in_lvl){

asm("FCLR I"); /* 割り込み禁止設定 */  *1

c1recic_addr.byte = 0x00;

ifsr17 = 0; /* 割り込み要因選定 */

c1recic_addr.byte = in_lvl;
asm("NOP");  *1/*2

asm("NOP");  *1/*2

asm("FSET I"); /* 割り込み許可設定 */  *1

}

*1: asm( )はM16Cファミリ用Cコンパイラ"NC30"のインラインアセンブル記述です。
*2: FSET 1命令の前にNOP命令2個があるのは、命令キューの影響により割り込み許可フラグ(Iフラグ)のセットが割り
込み制御レジスタの書き込みより先に実行されるのを防ぐためです。

割り込み優先ﾚﾍﾞﾙ設定

(CAN1受信完了割り込み制御レジスタを設定する場合)
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図 24．受信正常終了確認手順(CAN受信完了割り込みを使用する場合) 
 

受信正常終了したｽﾛｯﾄの確認

CAN受信完了割り込みﾙｰﾁﾝ
START

CAN受信完了割り込みﾙｰﾁﾝ
END

typedef struct{
unsigned short  id; /* 標準ID */
unsigned char  dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */
unsigned char  data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_std_data_def;
can_std_data_def rec_data;
#pragma INTERRUPT fnc_c0recic
void fnc_c0recic(void);
void fnc_c0recic(){

if(c0mctl [14].receive.newdata ==1){
get_message_can0(14, & rec_data); /* ｽﾛｯﾄ14の受信ﾒｯｾｰｼﾞの読み出し */

}
if(c0mctl [15].receive.newdata ==1){

get_message_can0(15, & rec_data); /* ｽﾛｯﾄ15の受信ﾒｯｾｰｼﾞの読み出し */
}

}

受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理



M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループ 
CANアプリケーションノート 

RJJ05B0302-0300/Rev.3.00 2005.10 Page 32 of 53 

4.3.2 リモートフレーム送信/データフレーム受信モード 

スロットをリモートフレーム送信/データフレーム受信に設定すると、スロットに設定している ID、DLC
のリモートフレームを送信後、自動的に同じ IDのデータフレームを受信できます。ただし、リモートフレ
ームの送信完了前にスロットに設定している IDのデータフレームを受信した場合、リモートフレームは送
信されません。 
図 25にポーリングを使用する場合のリモートフレーム送信/データフレーム受信手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 25．リモートフレーム送信/データフレーム受信手順 
 

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ*1

START

END

typedef struct{
unsigned short id; /* 標準ID */
unsigned char dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */

}can_trm_std_remote_def;
typedef struct{

unsigned short id; /* 標準ID */
unsigned char dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */
unsigned char data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_std_data_def;
void set_trm_std_remoteframe_can0

(unsigned short, can_trm_std_remote_def*, can_std_data_def*);
void set_trm_std_remoteframe_can0

(unsigned short in_slot, can_trm_std_remote_def *in trm_remote,
can_std_data_def *in_rec_data);

{

while(c0mctl[in_slot].transmit.trmactive){} /* 送信可能状態を確認 */

while(c0mctl[in_slot].byte != 0x00){   /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀの確認 */

c0mctl[in_slot].byte = 0x00;   /* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀをｸﾘｱ */
}

c0icr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot); /* CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0idr_addr.word &= ~(0x0001<<in_slot); /* CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定 */

c0slot[in_slot].ba.sidh = ((in_trm_remote->id)>>6) & 0x1F;
/* SID10-6をｾｯﾄ */

c0slot[in_slot].ba.sidl = (in trm_remote->id) & 0x3F; /* SID5-0をｾｯﾄ */
c0slot[in_slot].ba.dlc = in trm_remote->dlc; /* DLCをｾｯﾄ */

c0mctl[in_slot].byte = 0xa0;/* CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀの設定 */

while(check_rec_success_can0(in_slot)){} /* 受信正常終了を確認 */

get_message_can0(in_slot,& in_rec_data); /* 受信ﾒｯｾｰｼﾞの読み出し */
/* ここに、受信正常終了後のﾕｰｻﾞﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを配置 */

}

送信可能?

受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理?

受信正常終了?

NO

YES

NO

YES

*1: データフレームを送信正常終了後、新たに受信設定をする場合、一旦CAN0メッセージ制御レジスタをクリアする必要
があります。必ずこの手順に従ってください。

CAN0ﾒｯｾｰｼﾞ制御ﾚｼﾞｽﾀは
ｸﾘｱされた?*1

NO

YES

CAN0割り込み制御ﾚｼﾞｽﾀを設定
(割り込み不使用)

CAN0拡張IDﾚｼﾞｽﾀの設定
(標準ID使用)

IDとDLCをｽﾛｯﾄに格納

ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ送信/
ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ受信ﾓｰﾄﾞ設定
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4.4 CANオーバーランエラー 

連続してメッセージを受信する場合、スロットの内容は、次の受信メッセージでオーバーライトされま
す。 

CANメッセージ制御レジスタの受信完了フラグをプログラムで"0"にするか、スロットへの受信要求をキ
ャンセルする前に次のメッセージを受信した場合、オーバライトフラグが"1"(メッセージはオーバライトさ
れた)になります。そして、新しく受信されたメッセージがそのスロットに格納されます。このようなとき
は以前のメッセージを再送信するように送信および受信側のプログラムで処理してください。 
受信メッセージの処理手順については図 20を参照ください。 
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4.5 Basic CANモード 

CANモジュール 1チャネルにつき 16個のスロットがあり、各スロットごとに送信または受信スロット
の設定ができます。これを通常動作モードといいます。 

Basic CANモードは、スロット 14、15が受信スロットで、スロット 0からスロット 13が通常動作モー
ドとして動作するモードです。このとき、受信メッセージはスロット 14からスロット 15と交互に格納さ
れます。 
通常動作モードでは、CANメッセージ制御レジスタの設定によって、各スロットはデータフレームかリ

モートフレームどちらか一方のフレームタイプしか扱うことができません。しかし、Basic CANモードで
は、スロット 14、15は両方のフレームタイプを同時に受信することができます。どちらのタイプを受信し
たかは、CANメッセージ制御レジスタのリモートフレーム送受信ステータスフラグで判別でき、データフ
レームを受信したとき、リモートフレーム送受信ステータスフラグは"0"に、リモートフレームを受信した
とき"1"になります。 

Basic CANモードは、CAN制御レジスタの BasicCANモード選択ビットを"1"(Basci CANモード)にす
ると選択できます。 

 
Basic CANモードを使用するときは、以下の点に注意してください。 
• Basic CANモードの設定はリセット/初期化モード時に行ってください。 
• スロット 14とスロット 15は受信スロットに設定してください。 
• スロット 14とスロット 15には同じ IＤを設定してください。また、ローカルマスクレジスタ A、ロー
カルマスクレジスタ Bの設定も同一にしてください。 

• Basic CANモード時も、メッセージを受信した状態で同じスロットがさらにメッセージを受信すると、
新しいメッセージでオーバライトされます。 

 
図 26に Basic CANモードの受信正常終了確認手順を示します。 
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図 26．Basic CANモードの受信正常終了確認手順 
 

START

END

typedef struct{

unsigned short id; /* 標準ID */

unsigned char dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */

unsigned char data[8]; /* ﾃﾞｰﾀ */

}can_std_data_def;

can_std_data_def  rec_data[2]; /* ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ受信 */

typedef struct{

unsigned short id; /* 標準ID */

unsigned char dlc; /* ﾃﾞｰﾀ長ｺｰﾄﾞ */

}can_std_remote_def;

can_std_remote_def  rec_remote[2];

/* [0x0001]: received one dataframe */

/* [0x0002]: received two data frames */

/* [0x0010]: received one remoteframe */

/* [0x0020]: received two remoteframes */

int check_rec_success_basiccan_can0();

int check_rec_success_basiccan_can0(){

static char cnt_data = 0;   /* ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ受信のｶｳﾝﾀ */

static char cnt_remote = 0; /* ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ受信のｶｳﾝﾀ */

int result;

/* Confirmation of mailbox 14 */

if(c0mctl [14] receive.newdata == 1){

/* ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑを受信していた場合 */

if(! c0mctl[14].receive.remactive){

   get_dateframe_can0(14, &rec_data[cnt_data++]);

}

/* ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑを受信していた場合 */

else{

   get_remoteframe_can0(14, &rec_remote[cnt_remote++]);

}

}

/* ｽﾛｯﾄ15を確認 */

if(c0mctl [15].receive.newdata == 1){

/* ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑを受信していた場合 */

if(! c0mctl[15].receive.remactive){

   get_dataframe_can0(15, &rec_data[cnt_data++]);

}

/* ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑを受信していた場合 */

else{

   get_remoteframe_can0(15,&rec_remote[cnt_remote++]);

}

}

result = (cnt_remote<<4) + cnt_data;

return result;

}

ｽﾛｯﾄ14受信正常終了?

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ
受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理

YES

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ受信?

YES

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ受信?

YES

ｽﾛｯﾄ15受信正常終了?

YES

ﾃﾞｰﾀﾌﾚｰﾑ
受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理

ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ
受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理

ﾘﾓｰﾄﾌﾚｰﾑ
受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理

NO

NO

NO

NO

(CAN0をBasic CANモードに設定した場合)
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5. CANエラー 

CANエラーによる割り込みがあり、この CANエラー割り込み中で通信エラーが発生したことを確認で
きます。 
スロットが送信中または受信中に通信フレームの異常がありエラーを検知すると、送受信の状態によっ

て送信エラーカウンタ値、または受信エラーカウンタ値が増加します。送信エラーカウンタ値、または受信
エラーカウンタ値が 128以上になった時、CANステータスはエラーアクティブ状態からエラーパッシブ状
態になります。送信エラーカウンタ値が 256以上になった時、バスオフ状態になります。 

CAN制御レジスタのバスエラー割り込み許可ビットが"1"(バスエラー割り込み許可)の場合、エラーを検
知するごとに CANエラー割り込みが発生します。 

CAN制御レジスタのバスエラー割り込み許可ビットが"0"(バスエラー割り込み禁止)の場合、エラーパッ
シブ状態となった時、およびバスオフ状態になった時に、CANエラー割り込みが発生します。 
バスエラー割り込み許可ビットの設定は、必ず CANコンフィグレーション中に行ってください。CAN

エラー割り込みを使用する場合、事前に CANエラー割り込み制御レジスタの設定が必要です。 
図 27に CANエラー割り込み制御レジスタ設定手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 27．CANエラー割り込み制御レジスタ設定手順 
 

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｸﾘｱ

割り込み優先ﾚﾍﾞﾙ設定

割り込み許可ﾌﾗｸﾞｾｯﾄ

START

END

void enable_c01erric(unsigned char);
void enable_c01erric(unsigned char in_lvl){

asm("FCLR I");  /* 割り込み禁止設定 */  *1

c01erric_addr.byte = in_lvl;
asm("NOP"); *1/*2

asm("NOP"); *1/*2

asm("FSET I");  /* 割り込み許可設定 */  *1

}

*1: asm()はM16Cファミリ用Cコンパイラ"NC30"のインラインアセンブル記述です。
*2: FSET 1命令の前にNOP命令2個があるのは、命令キューの影響により割り込み許可フラグ(Iフラグ)のセットが割り
込み制御レジスタの書き込みより先に実行されるのを防ぐためです。
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5.1 CANエラー確認手順 

CANのエラー状態を確認するには、ポーリングを使用する方法と割り込みを使用する方法があります。 
 
① ポーリングを使用する場合 

CANステータスレジスタのバスエラーステートフラグ、エラーパッシブステートフラグ、バスオフステ
ートフラグをポーリングすることでエラー状態を確認できます。 
図 28にポーリングを使用する場合の CANエラー状態確認手順を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 28．CANエラー状態確認手順(ポーリングを使用する場合) 
 

CAN0ﾊﾞｽｴﾗｰ処理

START

END

int check_err_can01(void);
/* [0x0000]:no error occur */
/* [0x0001]:can0 bus error */
/* [0x0002]:can0 is in error passive state */
/* [0x0004]:can0 is in bus-off state */
/* [0x0010]:can1 bus error */
/* [0x0020]:can1 is in error passive state */
/* [0x0040]:can1 is in bus-off state */
int check_err_can01(){

int result = 0; /* 戻り値を格納 */

/* CAN0のｴﾗｰ状態の確認 */
if(c0str_addr.b.state_buserror){

result |= 0x0001;

/* ｴﾗｰﾊﾟｯｼﾌﾞ状態の確認 */
if(c0str_addr.b.state_errpas){

result |= 0x0002;
}

/* ﾊﾞｽｵﾌ状態の確認 */
else if(c0str_addr.b.state_busoff){

result |= 0x0004;
}

}

/* CAN1のｴﾗｰ状態の確認 */
if(c1str_addr.b.state_buserror){

result |= 0x0010;

/* ｴﾗｰﾊﾟｯｼﾌﾞ状態の確認 */
if(c1str_addr.b.state_errpas){

result |= 0x0020;
}

/* ﾊﾞｽｵﾌ状態の確認 */
else if(c1str_addr.b.state_busoff){

result |= 0x0040;
}

}

return result;
}

CAN0ｴﾗｰ発生?

YES

CAN0ｴﾗｰﾊﾟｯｼﾌﾞ状態?

NO

CAN0ｴﾗｰﾊﾞｽｵﾌ状態?

NO

CAN1ｴﾗｰ発生?

CAN1ﾊﾞｽｴﾗｰ処理

CAN1ｴﾗｰﾊﾟｯｼﾌﾞ状態?

CAN1ｴﾗｰﾊﾞｽｵﾌ状態?

ｴﾗー ﾊ゚ ｯｼﾌ゙ 処理

ﾊﾞｽｵﾌ処理

NO

YES

YES

YES

NO

NO

ｴﾗー ﾊ゚ ｯｼﾌ゙ 処理

ﾊﾞｽｵﾌ処理

NO

YES

YES
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② CANエラー割り込みを使用する場合 

CANエラー割り込み制御レジスタを割り込み許可にすると、CANエラー割り込みが使用できます。こ
のCANエラー割り込みルーチン内でCANエラー状態を確認できます。このCANエラー割り込みは、CAN0
と CAN1で兼用です。 
図 29に CANエラー割り込みを使用する場合の CANエラー確認手順を示します。 
ここでは、CANエラー割り込みルーチン内でエラー状態を判定し、バスオフ状態の場合にはリターンフ

ロムバスオフを実行しています。 
リターンフロムバスオフについては、5.2項を参照ください。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 29．CANエラー確認手順(CANエラー割り込みを使用する場合) 
 

CANｴﾗｰ割り込みﾙｰﾁﾝ
START

CANｴﾗｰ割り込みﾙｰﾁﾝ
END

#pragma INTERRUPT fnc_c01erric
void fnc_c01erric(void);
void fnc_c01erric(){

/* ﾊﾞｽｵﾌ状態の確認 */
if(c0str_addr.b.state_busoff){

return_from_busoff_can0();
}

/* ﾊﾞｽｵﾌ状態の確認 */
if(c1str_addr.b.state_busoff){

return_from_busoff_can1();
}

}

CAN0ﾊﾞｽｵﾌ状態?

NO CAN0ﾘﾀｰﾝﾌﾛﾑﾊﾞｽｵﾌ

YES

CAN1ﾊﾞｽｵﾌ状態?

NO CAN1ﾘﾀｰﾝﾌﾛﾑﾊﾞｽｵﾌ

YES
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5.2 リターンフロムバスオフ機能 

CANステータスがバスオフ状態になると送受信を行えなくなります。送受信を行うことができるエラー
アクティブ状態になるためには、バス上に 11ビット連続のレセシブビットを 128回検出するまで待たなけ
ればいけません。しかし、緊急にメッセージを送信したいときなどでは、即座にエラーアクティブ状態にし
たい場合があります。そこで上記の期間を待つことなく即座にエラーアクティブ状態にすることができる、
リターンフロムバスオフ機能があります。 
リターンフロムバスオフ機能は、CAN制御レジスタのバスオフからの強制復帰命令ビットを"1"(バスオ

フからの強制復帰)にすると実行されます。バスオフからの強制復帰命令ビットは、リターンフロムバスオ
フが実行された後に自動的にクリアされます。このリターンフロムバスオフを実行する場合、エラーアクテ
ィブ状態になった後、CANのコンフィグレーションを行う必要はありません。 
リターンフロムバスオフ機能は、CANがバスオフ状態の時のみ有効です。エラーアクティブ状態、エラ

ーパッシブ状態でリターンフロムバスオフを実行した場合は無効となり、バスオフからの強制復帰命令ビッ
トは即座にクリアされます。 
図 30にリターンフロムバスオフ機能の実行例を示します。 
ここでは、CANエラー割り込みルーチン内で CAN0および CAN1のエラー状態を判定し、バスオフ状

態の場合にリターンフロムバスオフを実行しています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 30．リターンフロムバスオフ機能の実行例 
 

CANｴﾗｰ割り込みﾙｰﾁﾝ
START

CANｴﾗｰ割り込みﾙｰﾁﾝ
END

#pragma INTERRUPT fnc_c01erric
void fnc_c01erric(void);
void fnc_c01erric(){

/* CAN0のﾊﾞｽｵﾌ状態の確認 */
if(c0str_addr.b.state_busoff){

c0ctlr_addr.b.retbusoff=1;
}

/* CAN1のﾊﾞｽｵﾌ状態の確認 */
if(c1str_addr.b.state_busoff){

c1ctlr_addr.b.retbusoff=1;
}

}

CAN0ﾊﾞｽｵﾌ状態?

NO

YES

CAN1ﾊﾞｽｵﾌ状態?

NO

YES

ﾘﾀｰﾝﾌﾛﾑﾊﾞｽｵﾌ

ﾘﾀｰﾝﾌﾛﾑﾊﾞｽｵﾌ
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6. アクセプタンスフィルタの使い方 

ハードウェアでメッセージの受信、破棄を行うアクセプタンスフィルタがあります。 
 

6.1 アクセプタンスフィルタ(ACP) 

アクセプタンスフィルタは、グローバルマスクレジスタ(スロット 0~13用)、ローカルマスクレジスタ
A(スロット 14用)、ローカルマスクレジスタ B(スロット 15用)を使用してフィルタリングを行います。 

 
(1) アクセプタンスフィルタのレジスタ構成 
図 31に IDとマスクレジスタの構成を、図 32、図 33にメモリ配置とビットマップを示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

スロットの ID 受信したいメッセージ IDの値を設定 

マスクレジスタ 

 

0:受信したメッセージ IDの対応するビットを無視する 

1:受信したメッセージ IDの対応するビットと、スロットの IDの対
応するビットを比較する 

アクセプタンス信号値 0:メッセージを破棄する 

1:メッセージを受信する 

図 31．IDとマスクレジスタの構成 
 

受信した

メッセージ ID
スロットのID マスクレジスタ

アクセプタンス
信号値
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図 32．バイトアクセス時*2のメモリ配置とビットマップ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 33．ワードアクセス時*3のメモリ配置とビットマップ 
 

*1: 1N のグローバルマスクレジスタ、ローカルマスクレジスタ A、ローカルマスクレジスタ B は CAN1 のアドレスに配置されて
います。 

*2: CAN制御レジスタのメッセージオーダー選択ビットが"1"の場合 
*3: CAN制御レジスタのメッセージオーダー選択ビットが"0"の場合 
 

EID13 EID12

SID5

EID11

EID5

SID10

SID4

EID10

EID4

SID9

SID3

EID17

EID9

EID3

SID8

SID2

EID16

EID8

EID2

SID7

SID1

EID15

EID7

EID1

SID6

SID0

EID14

EID6

EID0

b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

EID13 EID12

SID5

EID11

EID5

SID10

SID4

EID10

EID4

SID9

SID3

EID17

EID9

EID3

SID8

SID2

EID16

EID8

EID2

SID7

SID1

EID15

EID7

EID1

SID6

SID0

EID14

EID6

EID0

EID13 EID12

SID5

EID11

EID5

SID10

SID4

EID10

EID4

SID9

SID3

EID17

EID9

EID3

SID8

SID2

EID16

EID8

EID2

SID7

SID1

EID15

EID7

EID1

SID6

SID0

EID14

EID6

EID0

016016

016116

016216

016316

016416

CAN0

016616

016716

016816

016916

016A16

016C16

016D16

016E16

016F16

017016

036016

036116

036216

036316

036416

CAN1

036616

036716

036816

036916

036A16

036C16

036D16

036E16

036F16

037016

C0GMR

C1GMR

C0LMAR

C1LMAR

C0LMBR

C1LMBR

*1

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0
016016

016216

016416

CAN0

016616

016816

016A16

016C16

016E16

017016

036016

036216

036416

CAN1

036616

036816

036A16

036C16

036E16

037016

C0GMR

C1GMR

C0LMAR

C1LMAR

C0LMBR

C1LMBR

EID5

SID10

EID4

SID9

EID17

EID3

SID8

EID16

EID2

SID7

EID15

EID1

SID6

EID14

EID0

EID13 EID12

SID5

EID11

SID4

EID10

SID3

EID9

SID2

EID8

SID1

EID7

SID0

EID6

EID5

SID10

EID4

SID9

EID17

EID3

SID8

EID16

EID2

SID7

EID15

EID1

SID6

EID14

EID0

EID13 EID12

SID5

EID11

SID4

EID10

SID3

EID9

SID2

EID8

SID1

EID7

SID0

EID6

EID5

SID10

EID4

SID9

EID17

EID3

SID8

EID16

EID2

SID7

EID15

EID1

SID6

EID14

EID0

EID13 EID12

SID5

EID11

SID4

EID10

SID3

EID9

SID2

EID8

SID1

EID7

SID0

EID6

*1



M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループ 
CANアプリケーションノート 

RJJ05B0302-0300/Rev.3.00 2005.10 Page 42 of 53 

 
(2) アクセプタンスフィルタの使用例 
① 使用例 1 
表 4にスロット 0が ID12316の標準データフレーム、または標準リモートフレームを受信する場合の各

レジスタ設定を示します。 
 

表 4．アクセプタンスフィルタの使用例 1 
 SID10-6 SID5-0 EID17-14 EID13-6 EID5-0 

スロット 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1 XXXX XXXXXXXX XXXXXX 

ﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀ C0GMR 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 XXXX XXXXXXXX XXXXXX 

受信ﾒｯｾｰｼﾞ ID12316 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1    

 
② 使用例 2 
表 5にスロット 0が ID12216、12316の２個の標準データフレーム、または標準リモートフレームを受信

する場合の各レジスタの設定を示します。 
 

表 5．アクセプタンスフィルタの使用例 2 
 SID10-6 SID5-0 EID17-14 EID13-6 EID5-0 

スロット 0 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 X XXXX XXXXXXXX XXXXXX 

ﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀ C0GMR 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 0 XXXX XXXXXXXX XXXXXX 

ID12216 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 0    
受信ﾒｯｾｰｼﾞ 

ID12316 0 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1    
 
③ 使用例３ 
表 6にスロット 0が ID1234567816の拡張データフレーム、または拡張リモートフレームを受信する場

合の各レジスタの設定を示します。 
 

表 6．アクセプタンスフィルタの使用例 3 
 SID10-6 SID5-0 EID17-14 EID13-6 EID5-0 

スロット 0 1 0 0 1 0 0 0 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 0 1 1 0 0 1 1 1 1 0 0 0

ﾏｽｸﾚｼﾞｽﾀ C0GMR 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

受信ﾒｯｾｰｼﾞ ID1234567816 1 0 0 1 0 0 0 1 1 0 1 0 0 0 1 0 1 0 1 1 0 0 1 1 1 1 0 0 0
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6.2 アクセプタンスフィルタサポートユニット(ASU) 

アクセプタンスフィルタサポートユニットは、受信 IDの有効、無効をテーブル検索で判断する機能です。
まず受信する IDをデータテーブルに登録します。次に受信した IDを CANアクセプタンスフィルタサポ
ートレジスタに格納し、デコードされた受信 IDを CANアクセプタンスフィルタサポートレジスタから読
み出しテーブル検索を行います。このアクセプタンスフィルタサポートユニットは、標準フレームの IDに
対してのみ使用することができます。 
アクセプタンスフィルタサポートユニットは、以下のような場合に有効です。 
• アクセプタンスフィルタにて受信する IDにマスクをかけることができない場合 
（例:受信する ID  07816、08716、11116） 

• 受信する IDが非常に多く、ソフトウェアでフィルタリングすると時間がかかりすぎる場合 
 

6.2.1 アクセプタンスフィルタサポートユニットの使用方法 

受信する IDが 00016、00D16、6F316、6F416、6FF16の場合のアクセプタンスフィルタサポートユニッ
トの使用方法を示します。 

 
(1) データテーブルの設定 

ROMまたは RAMに受信する IDを登録したデータテーブルを用意します。データテーブルを配置する
アドレスは任意です。 
データテーブルは、縦軸に受信する IDの上位 8ビット(SID10-3)の値を、横軸に受信する IDの下位 3ビ

ット(SID2-0)を 8ビットにデコードした値をとり、対応するビットには"1"を、それ以外のビットには"0"を
設定します。 

(2) CANアクセプタンスフィルタサポートレジスタへの書き込み 
CAN0が受信した場合は、CAN0アクセプタンスフィルタサポートレジスタに、CAN1が受信した場合

は、CAN1アクセプタンスフィルタサポートレジスタに書き込みます。 
(3) CANアクセプタンスフィルタサポートレジスタの読み出し 

CANアクセプタンスフィルタサポートレジスタ より、受信 IDの上位 8ビット(SID10-3)の値と、下位 3
ビットを 8ビットにデコードした値を読み出します。 

(4) 受信した IDの有効無効の判定 
(3)で CANアクセプタンスフィルタサポートレジスタから読み出した値を使用して、(1)で設定したデー

タテーブルを検索し、メッセージの有効、無効を判定します。 
図 34にアクセプタンスフィルタサポートレジスタ構成、図 35にデータテーブル構成、図 36にアクセプ

タンスフィルタサポートレジスタへの書き込み、読み出し時の状態を示します。 
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図 34．アクセプタンスフィルタサポートレジスタ構成 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 35．データテーブル構成 
 

b15 b8 b7 b0

機能

受信メッセージの標準IDを書きます。
読み出し時は、標準IDが変換された値を読みます。

設定値

標準ID

RW

RW

シンボル

C0AFS
C1AFS

アドレス

024316、024216
024516、024416

リセット時

不定

*1

*1: 1NのC0AFSレジスタは024516、024416番地に配置されています。

1

上位8ビット 下位3ビット

b0
00016

1

1 0 1 1 1 1 0 1 0 0

D 3-8変換

データテーブル縦軸 横軸

E

下位3ビット

0 0 0

b7

8ビット

b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

0 0 1

0 0 0 0 0 0 0 1

0 1 0

0 0 0 0 0 0 1 0

0 1 1

0 0 0 0 0 1 0 0

1 0 0

0 0 0 0 1 0 0 0

1 0 1
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1 1 0
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1 0 0 0 0 0 0 0
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0
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0
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0

b4
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0

b5
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0

b6
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0
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0

(例) 6F416の場合

(6F416)

XXDE(縦軸)のbit4(横軸)に1を設定するDE16

00816
0

00916
0

00A16
0

00B16
0
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0
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1
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0
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0

6F016
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0
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0
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同様に00016, 00D16, 6F316, 6FF16 も変換し、データテーブルに登録する。

1: 有効　0: 無効

Address
Top

Top+0116

Top+DE16

Top+DF16

Top+FF16
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図 36．アクセプタンスフィルタサポートレジスタへの書き込み、読み出し時の状態 
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*1: 1NのC0AFSレジスタは024516、024416番地に配置されています。
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図 37にアクセプタンスフィルタサポートユニット使用手順を示します。 
ここでは、CAN受信完了割り込みルーチン内で受信 IDの有効、無効を判定しています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 37．アクセプタンスフィルタサポートユニット使用手順 
 

CAN0受信完了割り込みﾙｰﾁﾝ
START

CAN0受信完了割り込みﾙｰﾁﾝ
END

char tbl_valid_id[256];  /* データテーブル */
#pragma INTERRUPT fnc_c0recint
void fnc_c0recint(void);
void fnc_c0recint()
{

unsigned short in_slot;

/* 受信完了を確認 */

for (in_slot=0; in_slot<16; in_slot ++){*1

     if (c0mctl [in_slot]. receive. newdata==1){
    c0afs_addr.word=c0slot0[in_slot].word[0];

    if ((tbl_valid_id[c0afs_addr.byte[0]]&
         c0afs_addr.byte[1]) !=0){

         get_message_can0(in_slot,&rec_data);
         /* ここに有効時のﾕｰｻﾞﾌﾟﾛｸﾞﾗﾑを配置 */
    }

    else{
         c0mctl[m_slot].receive.newdata=0 ;
    }

     }

}

}

受信完了?

YES

受信ID有効無効判定
受信ID有効?

YES

NO

受信IDをASUﾚｼﾞｽﾀに格納

受信ｽﾛｯﾄｽﾃｰﾀｽﾌﾗｸﾞをｸﾘｱ

受信ﾒｯｾｰｼﾞ処理

NO

*1: ここでは、スロット0から16を確認していますが、実際にプログラムを作成するときは受信完了スロットのみ確認
する処理にしてください。
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7. CANスリープ動作および CANウェイクアップ動作 

7.1 CANのスリープ動作 

CANモジュールがスリープモード時は、CANモジュールへ供給されるクロックが停止するため、CAN
モジュールは一切動作しません。CANモジュールを使用しない場合、消費電流を下げるために CANモジ
ュールをスリープモードにすることを推奨します。 

CANモジュールをスリープモードへ移行させる前に、必ず CANモジュールをリセットしてください。 
図 38に CANモジュールのスリープモードへの移行手順を示します。 
この状態で、マイクロコンピュータをウェイトモードまたはストップモードにすると、さらに消費電流

を下げることができます。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 38．CANモジュールのスリープモード移行手順 
 

CAN0ﾘｾｯﾄ/初期化ﾓｰﾄﾞ設定

CAN0ｽﾘｰﾌﾟﾓｰﾄﾞ設定

START

END

void enter_sleep_can0(void);
void enter_sleep_can0(){

/* CAN0をﾘｾｯﾄ */
c0ctlr_addr.b.reset = 1;

while(! c0str_addr.b.state_reset){}

/* CAN0をｽﾘｰﾌﾟ */
c0ctlr_addr.b.sleep = 1;
c0ctlr_addr.b.reset = 0;

}

*1: リセットステートフラグを確認する時は、CPUのアクセスがCANステータスの更新周期に重ならないように必ず
3fcan以上の待機時間を持たせてください。

CAN0ﾘｾｯﾄ/
初期化ﾓｰﾄﾞ?*1

YES

NO

(CAN0の場合)
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7.2 CANウェイクアップ動作 

CANモジュールがスリープモード時、CAN受信ラインの立ち下がりで発生する CANウェイクアップ割
り込みでスリープモードから復帰することができます。CANウェイクアップは、CANウェイクアップ割り
込み制御レジスタを割り込み許可にすると使用できます。 

CANウェイクアップ割り込みは、CAN0と CAN1で兼用です。6N4、6NK、6NMグループは、割り込
み要因選択レジスタ 0の IFSR02ビットを"1"にすることで CAN0と CAN1を個別に設定できます。CAN
ウェイクアップ割り込みを使用してCANをウェイクアップさせる場合は、この割り込みルーチン内でCAN
のコンフィグレーションを行ってください。 
図 39に CANウェイクアップ手順を示します。 
ここでは、CANウェイクアップ割り込みルーチンの中で、CAN0と CAN1の両方の CANを動作モード

へ復帰させています。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 39．CANウェイクアップ手順 

CANｳｪｲｸｱｯﾌﾟ割り込みﾙｰﾁﾝ
START

CANｳｪｲｸｱｯﾌﾟ割り込みﾙｰﾁﾝ
END

#pragma INTERRUPT fnc_c01wkic
void fnc_c01wkic(void);
void fnc_c01wkic(){

/* CAN0ｺﾝﾌｨｸﾞﾚｰｼｮﾝ */
config_can0();

/* CAN1ｺﾝﾌｨｸﾞﾚｰｼｮﾝ */
config_can1();

}

CAN0ｺﾝﾌｨｸﾞﾚｰｼｮﾝ

CAN1ｺﾝﾌｨｸﾞﾚｰｼｮﾝ
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8. サンプルプログラムに関する注意事項 

8.1 各レジスタのシンボル表記 

この資料のサンプルプログラムに記載している各レジスタのシンボルは、ルネサス標準 C言語 SFRヘッ
ダファイルの表記に基づいています。 

 

8.2 whileの無限ループ 

表記を簡略化するためにサンプルプログラム中に whileで無限ループを組んでいる個所があります。実
際にプログラムを作成するときは、各 whileループに制限時間を持たせ、オーバータイム時に抜けるような
処理にしてください。 
図 40に whileループの制限時間を持たせた場合の処理例を示します。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

図 40．whileループの制限時間を持たせた場合の処理例 
 

CANﾘｾｯﾄ/初期化
ﾓｰﾄﾞへ移行*1

START

END

*1: CANメッセージの送信中にCANリセットを行っ
た場合は、送信中のフレームが終了するのを待
って、リセット/初期化モードへ移行します。
そこで、CANリセット/初期化モードへの制限時
間は、1フレーム最大約160ビット(拡張データ
フレーム最長ビット数約130ビット＋スタッフ
ビット最大数約30ビット)送出に必要な時間とし
ます。

(例)
500 kbpsで1フレーム(160ビット)送信に必要な
時間: 320 µsec.
320 µsecを制限時間とし、320 µsecを超えた場
合は、whileのループから抜ける。

CANﾘｾｯﾄﾓｰﾄﾞ?*1

YES

NO

CANｽﾘｰﾌﾟﾓｰﾄﾞ
を解除

CAN動作ﾓｰﾄﾞへ
移行

CAN動作ﾓｰﾄﾞ?

ﾀｲﾑｱｳﾄ?

YES

ﾀｲﾑｱｳﾄ

NO

YES

NO

ﾀｲﾑｱｳﾄ?

YES

ﾀｲﾑｱｳﾄ

NO

(CANのコンフィグレーション時)
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9. ホームページとサポート窓口 

ルネサス テクノロジホームページ 
 http://japan.renesas.com/ 
 
CANマイコンに関する技術的なお問い合わせ先 
 カスタマ・サポート・センター：csc@renesas.com 
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改訂記録 M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループ
CANアプリケーションノート 

 
改訂内容 Rev. 発行日 

ページ ポイント 
1.00 2003.11.05 － 初版発行 

2.00 2004.05.18 － フォームの更新 

  － M16C/29グループに対応 全文、文言および表現の統一 

  1 1. 要約を一部改訂 

  1 2. 適用を追加 

  2 3. 初期設定を一部改訂 

  3 3.1 CANビットタイミングを一部改訂 

  5 図 2を一部改訂 

  7 3.3 項題を変更、内容を一部改訂 

   図 5を一部改訂 

   表 1を一部改訂 

  9 図 6を一部改訂 

  10 表 3を一部改訂 

  11 図 7を一部改訂 

  13 図 8を一部改訂 

  22 図 16を一部改訂 

  23 図 17を一部改訂 

  28 図 20を一部改訂 

  29 図 21を一部改訂 

  30 図 23を一部改訂 

  32 図 25を一部改訂 

  34 4.5 BasicCANモードを一部改訂 

  35 図 26を一部改訂 

  36 5. CANエラーを一部改訂 

  39 図 30を一部改訂 

  41 図 32、33を一部改訂 

  44 図 34を一部改訂 

  45 図 36を一部改訂 

  46 図 37を一部改訂 

  47 7.1 CANスリープ動作を一部改訂 

  50 参考ドキュメントを削除 

2.01 2004.07.22 1 M16C/6NK、6NL、6NM、6NNグループを適用品種に追加 

  7 表 1を一部改訂 

  28 図 20を一部改訂 

  33 4.4 CANオーバーランエラーを一部改訂 

  44 図 34の*1、図 35を一部改訂 
 
 

 
 45 図 36を一部改訂 

  48 7.2 CANウェイクアップ動作を一部改訂 
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改訂記録 M16C/6N、M16C/1N、M16C/29、R8C/22,23グループ
CANアプリケーションノート 

 
改訂内容 Rev. 発行日 

ページ ポイント 
2.02 2005.06.08 18 図 13のフロー図を変更 

  19 図 14のフロー図を変更 

  26 図 19のフロー図を変更 

3.00 2005.10.26 1 R8C/22,23グループを適用品種に追加 
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