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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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SH7263/SH7203グループ 
CANモジュールの応用例 (リモートフレーム受信) 

要旨 
この資料はコントローラエリアネットワーク (RCAN-TL1) の機能を紹介し，リモートフレーム受信の応用
例を掲載しています。 

 

動作確認デバイス 
SH7263/SH7203 
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1. はじめに 

1.1 仕様 
• 通信速度: 500kbps 
• 送信メールボックス: メールボックス 1を使用 
• 受信メールボックス: メールボックス 1を使用 
• 以下のリモートフレームを受信 

IDE: 0，標準フォーマット，DLC: 2 
• 以下のデータフレームを送信 

IDE: 0，標準フォーマット，DLC: 2，DATA: H'C1C2 
 
 

1.2 使用機能 
• コントローラエリアネットワーク (RCAN-TL1) ch1 
 
 

1.3 適用条件 
• マイコン:  SH7263/SH7203 (R5S72630/R5S72030) 
• クロック動作モード:  3 (クロックソースとして，USB_X1端子からの入力を使用) 
• 動作周波数:  内部クロック 192MHz 

 バスクロック 48MHz 
 周辺クロック 24MHz 

• Cコンパイラ:  ルネサス テクノロジ製 
 SuperH RISC engine ファミリ C/C++ コンパイラパッケージ Ver.9.01Release01 

• コンパイルオプション: High-performance Embedded Workshopでのデフォルト設定 
 (-cpu=sh2a -debug -gbr=auto -global_volatile=0 -opt_range=all -infinite_loop=0 
 -del_vacant_loop=0 -struct_alloc=1) 

 
 

1.4 関連アプリケーションノート 
なし 
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2. 応用例の説明 
本応用例は RCAN-TL1機能を使用し，IDE: 0，DLC: 2のリモートフレームを受信し，IDE: 0, DLC: 2, DATA: 

H'C1C2の標準フォーマットのデータフレームを送信します。 

2.1 使用機能の動作概要 
SH7203は CAN2.0B Activeと ISO-11898をサポートする RCAN-TL1を 2チャネル内蔵しています。 
RCAN-TL1はプログラム可能な 32個のメールボックス，すべてのメールボックスに対応した受信フィルタ
マスクと 16ビットタイマ機能を持ち自由度の高い通信方法を提供します。図 1に RCAN-TL1の構成を示し
ます。RCAN-TL1についての詳細は，「SH7203グループ ハードウェアマニュアル コントローラエリアネッ
トワーク」の章を参照ください。 

(MPI)

RCAN-TL1

REC TECCAN

BCR

TXPR TXACK

TXCR ABACK

RXPR RFPR

MBIMR UMSR

Mailbox0 Mailbox8 Mailbox16 Mailbox24
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Mailbox2 Mailbox10 Mailbox18 Mailbox26

Mailbox3 Mailbox11 Mailbox19 Mailbox27
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Mailbox5 Mailbox13 Mailbox21 Mailbox29

Mailbox6 Mailbox14 Mailbox22 Mailbox30
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GSR: 

IMR: 
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TXCR: 

ABACK: 

RXPR: 

RFPR: 

MBIMR: 
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TTCR0: 0
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TSR: 

CCR: 
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図 1 RCAN-TL1の構成図 
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2.2 使用機能の設定手順 
ここでは，RCAN-TL1によるリモートフレーム受信を行う場合の初期設定について説明します。 
RCAN-TL1の初期設定はリセットモード (コンフィギュレーションモード) で行います。初期設定終了後，
リセットモードを解除することで CANバスアクティビティに参加します。図 2，図 3にに RCAN-TL1の初
期設定フロー例を示します。なお，各レジスタ設定の詳細は，「SH7203グループ ハードウェアマニュアル」
を参照ください。 

START

 (MCR) 

 (MCR) 

 (IMR) 

•  (MCR)

 MCR0 ( ) "1"

 

•  (IMR)

  (IRR) 

  

5

(STBCR5) 

• RCAN  (STBCR5)

 MSTP52 ( 52) "0"

  RCAN1

?

(GSR3 = 1?) 
NO

YES

• ID  (MCR)

 MCR15 (ID ) 

  LAFM

  STDID,RTR,IDE,EXTID HCAN2

1

(BCR1) 

0

(BCR0) 

• 1  (BCR1)

 TSG1 [3:0] ( 1) "0110" (7 ) 

 TSG2 [2:0] ( 2) "011" (4 ) 

 SJW [1:0] ( ) "00" (4 ) 

 

 BSP ( ) 

 1

  3

• 0  (BCR0)

 BRP [7:0] ( ) "0000 0001"

 1 4x

  TSG1, TSG2 500kbps

   (2.3 )

1

 

図 2 RCAN-TL1の初期設定フロー例 (1) 
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• 1
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•  (MCR)
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 MCR1 ( ) 

 

?

(GSR3 = 0?)

NO

YES
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 ATX ( ) "1"
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 /

 IDE (ID ) "0"

 

 RTR ( ) "0"

 

 STDID [10:0] ( ID) "0"
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1

 

図 3 RCAN-TL1の初期設定フロー例 (2) 
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2.3 ビットの構成と通信速度 
CANでは，1ビットタイムは以下に示す 4つのセグメントで構成されています。 

(1) シンクロナイゼーションセグメント (SS) 
(2) プロパゲーションタイムセグメント (PRSEG) 
(3) フェーズバッファセグメント 1 (PHSEG1) 
(4) フェーズバッファセグメント 2 (PHSEG2) 
 
さらに，各セグメントは Tq (タイムクォンタ) と呼ばれる基準時間で構成されます。図 4に SS = Tq, PRSEG 

= 3Tq, PHSEG1 = 4Tq, PHSEG2 = 4Tqの場合のビット構成例を示します。 

 

1Tq

1  (8 25Tq)

1Tq 1Tq 1Tq 1Tq 1Tq 1Tq 1Tq 1Tq 1Tq 1Tq 1Tq

SS

(1Tq)

PRSEG

(1 8Tq)

PHSEG1

(1 8Tq)

PHSEG2

(1 or 2 8Tq)

 

図 4 1ビットタイムの構成図 

 
RCAN-TL1では，PRSEG + PHSEG1の Tq数をビットコンフィギュレーションレジスタ 1 (BCR1) の TSG1 

[3:0] に，PHSEG2の Tq数を TSG2 [2:0] に設定します (設定値 + 1が Tq数)。また，1Tqに対応する周辺バ
スクロック数をビットコンフィギュレーションレジスタ 0 (BCR0) の BRP [7:0] に設定します。 

以下の説明では BRP [7:0], TSG1 [3:0], TSG2 [2:0] はレジスタ設定値，BRP, TSEG1, TSEG2, SJWはレジスタ
設定値に対応する値を示します。レジスタ設定値に対応する値は「SH7203グループ ハードウェアマニュア
ル コントローラエリアネットワーク」の章を参照ください。 

 
RCAN-TL1では 1Tq = 2 × (BRP [7:0] + 1) / 周辺バスクロックと定義しており，通信速度は以下のとおり計
算されます。 

 
通信速度 = 周辺バスクロック / (2 × (BRP [7:0] +1) × 1ビットタイムの Tq数) 
= 周辺バスクロック / (2 × (BRP [7:0] + 1) × ( (TSG1 [3:0] + 1) + (TSG2 [2:0] + 1) + 1) 

 
ビットコンフィギュレーションレジスタ設定上の制限事項を以下に示します。 

 
TSEG1 (Min) > TSEG2 ≥ SJW (Max)  (SJW = 1～4) 
 SJW: 再同期ジャンプ幅。位相誤差を補正するためにフェーズバッファセグメント 1を延長，

または，フェーズバッファセグメント 2を短縮するセグメントです。 
8 ≤ TSEG1 + TSEG2 + 1 ≤ 25タイムクォンタ 
TSEG2 ≥ 2 

 
本参考プログラムでは，周辺バスクロック = 24MHz, BRP [7:0] = 1, TSG1 [3:0] = 6, TSG2 [2:0] = 3に設定し
ていますので通信速度は下記のようになります。 

 
通信速度 = 24M / (2 × (1 + 1) × ( (6 + 1) + (3 + 1) + 1) ) = 500k ……… 500kbps 
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2.4 参考プログラムの動作 
本参考プログラムでは，通信速度 500kbps，メールボックス 1に IDE: 0, DLC: 2の標準フォーマットのリモー
トフレームを受信し，メールボックス 1から IDE: 0, DLC: 2, DATA: H'C1C2の標準フォーマットのデータフ
レームを送信します。リモートフレームの受信波形を図 5に示します。 

 

CRx

: 5
 1

S
O
F

ID

R
T
R

I
D
E

r
0

ID ID CRC EOFDLC

ACK

CRC

ACK

CRC EOFACK

SOF ( ): 

ID ( ): ID

RTR ( ): 

IDE ( ): 

r0: 

DLC ( ): 0 8

CRC : 

CRC : CRC ACK

ACK : 

ACK : ACK EOF

EOF ( ):  

図 5 リモートフレームの受信波形 

 

2.5 参考プログラムの処理手順 
表 1，表 2にコントローラエリアネットワーク (RCAN-TL1) の設定例を示します。また，図 6に本参考プ
ログラムの処理フロー例を示します。 

 
表 1 コントローラエリアネットワーク (RCAN-TL1) の設定 (1) 

レジスタ名 アドレス 設定値 機能 
スタンバイコントロール 
レジスタ (STBCR5) 

H'FFFE 0410 H'FB • MSTP52 = "0": RCAN1は動作 

H'0001 • MCR0 = "1": リセットモード遷移リクエスト
H'8001 • MCR15 = "1": RCAN-TL1とHCAN2は異な

る順序 

マスタコントロールレジスタ_1 
(MCR_1) 

H'FFFF 0800

H'8000 • MCR0 = "0": リセットモード解除 
インタラプトマスクレジスタ_1 
(IMR_1) 

H'FFFF 080A H'FFFF • RCAN1のすべての割り込み禁止 

ビットコンフィギュレーション

レジスタ 1_1 (BCR1_1) 
H'FFFF 0804 H'6300 • TSG1 [3:0] = "0110": 

 PRSEG + PHSEG1 = 6Tq 
• TSG2 [2:0] = "011": PHSEG2 = 4Tq 
• SJW = "0": SJW = 2Tq 
• BSP = "0": 1サンプリング 

ビットコンフィギュレーション

レジスタ 0_1 (BCR0_1) 
H'FFFF 0806 H'0001 • BRP [7:0] = "1": 1Tq = 4 × Pφ 
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表 2 コントローラエリアネットワーク (RCAN-TL1) の設定 (2) 

レジスタ名 アドレス 設定値 機能 
メッセージコントロール

フィールド 
(MB[1].CONTROL1_1) 

H'FFFF 0942 H'1100 • ATX = "1": データフレーム自動送信 
• MBC [2:0] = "001": データフレームとリ

モートフレームの送信

可，リモートフレーム

受信可 
メッセージコントロール

フィールド 
(MB[1].CONTROL0_1) 

H'FFFF 0932 H'0000 0000 • IDE = "0": スタンダードフォーマット 
• RTR = "0": データフレーム 
• STDID [10:0] = "0": スタンダード ID = 0 

ローカルアクセプタンス

フィルタマスク_1 
(MB[0].LAFM_1) 

H'FFFF 0904 H'0000 0000 • クリア: MASKは設定しない 

リモートフレーム受信完了

レジスタ 0_1 (RFPR0_1) 
H'FFFF 084A H'0000 0002 • リモートフレーム受信完了フラグをクリア

送信アクノリッジ 
レジスタ 0_1 (TXACK0) 

H'FFFF 0832 H'0002 • 送信アクノリッジフラグをクリア 

 

(RFPR0_bit1) 

 (TXACK0_bit1) 

?

(TXACK0_bit1 = 1?)

Yes

No

END

?

(RFPR0_bit1 = 1?)

Yes

No

main

 (PFC) 
io_init_pfc();

 (RCAN-TL1) 

: io_init_can();

: io_remote_receive();

B L3

(CRx1, CTx1 )

END
 

図 6 参考プログラムの処理フロー例 
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3. 参考プログラム例 
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/*""FILE COMMENT""************************************************************** 
* 
*       System Name  : SH7203 Sample Program 
*       File Name    : main.c 
*       Contents     : CANモジュールの応用（リモートフレーム受信） 
*       Version      : 1.00.00 
*       Model        : M3A-HS30 
*       CPU          : SH7203 
*       Compiler     : SHC9.0.3.0 
*       note         : CANバス速度 500kbps、CAN1のメールボックス 1から 
*                       IDE:0,DLC:2,標準フォーマットのリモートフレームを受信し、 
*                       データを RAM上に書き込みます。 
*                       リモートフレームの受信後、メールボックス 1から 
*                       データフレームを自動送信します。 
* 
*       The information described here may contain technical inaccuracies or 
*       typographical errors. Renesas Technology Corporation and Renesas Solutions 
*       assume no responsibility for any damage, liability, or other loss rising  
*       from these inaccuracies or errors. 
* 
*       Copyright (C) 2007 Renesas Technology Corp. All Rights Reserved 
*       AND Renesas Solutions Corp. All Rights Reserved 
* 
*       history   : 2007.06.26 ver.1.00.00  
*""FILE COMMENT END""*********************************************************/ 
#include <machine.h> 
#include "iodefine.h"       /* SH7203 iodefine  */ 
 
/* ---- prototype declaration ---- */ 
void main(void); 
void io_init_pfc(void); 
void io_init_can(void); 
void io_remote_receive(void); 
 
/* ---- symbol definition ---- */ 
#define CAN_GSR3 0x0008 
#define CAN_MB1  0x0002 
 
/* ---- RAM allocation variable declaration ---- */ 
unsigned char   nIDE = 0;           /* ide */ 
unsigned char   nRTR = 0;           /* rtr */ 
unsigned char   nDLC = 0;           /* dlc */ 
unsigned int    nSID = 0;           /* sid */ 
unsigned int    nEID = 0;           /* eid */ 
unsigned char   gSnd_data[8] = {0xc1, 0xc2, 0xc3, 0xc4, 0xc5, 0xc6, 0xc7, 0xc8}; 
 

図 7 サンプルプログラムリスト"main.c" (1) 
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/*""FUNC COMMENT""******************************************************* 
 * Outline      : サンプルプログラムメイン 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Include      : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Declaration  : void main(void); 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Function     : サンプルプログラムメイン 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Argument     : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Return Value : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Notice       : non 
 *""FUNC COMMENT END""***************************************************/ 
void main(void) 
{ 
 
    /* ==== Setting of PFC ==== */ 
    io_init_pfc(); 
 
    /* ==== Initializing CAN module ==== */ 
    io_init_can(); 
 
    /* ==== CAN remote frame reception ==== */ 
    io_remote_receive(); 
 
    while(1){ 
        /* loop */ 
    } 
 
} 
 
/*""FUNC COMMENT""******************************************************* 
 * Outline      : PFC設定 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Include      : #include "iodefine.h" 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Declaration  : void io_init_pfc(void); 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Function     : ピンファンクションコントローラ(PFC)の設定 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Argument     : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Return Value : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Notice       : non 
 *""FUNC COMMENT END""***************************************************/ 
void io_init_pfc(void) 
{ 
    /* ==== Setting of PFC ==== */ 
    /* ---- Port B control register L3 ---- */ 
    PORT.PBCRL3.BIT.PB10MD = 0x1;   /* Set CRx1 */ 
    PORT.PBCRL3.BIT.PB11MD = 0x1;   /* Set CTx1 */ 
 
} 
 

図 8 サンプルプログラムリスト"main.c" (2) 
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/*""FUNC COMMENT""******************************************************* 
 * Outline      : RCAN設定 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Include      : #include "iodefine.h" 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Declaration  : void io_init_can(void); 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Function     : コントローラエリアネットワーク(RCAN)の設定 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Argument     : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Return Value : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Notice       : non 
 *""FUNC COMMENT END""***************************************************/ 
void io_init_can(void) 
{ 
    int i; 
 
    /* ==== Setting of power down mode(RCAN1) ==== */ 
    CPG.STBCR5.BIT.MSTP52 = 0; 
 
    /* ==== Initializing CAN module ==== */ 
    RCAN1.MCR.WORD |= 0x0001;       /* CAN Interface reset mode */ 
    while((RCAN1.GSR.WORD & CAN_GSR3) != CAN_GSR3){ 
        /* Reset state waiting */ 
    } 
 
    /* ---- RCAN mode selection ---- */ 
    RCAN1.MCR.WORD |= 0x8000;       /* RCAN-TL1 is not same as HCAN2 */ 
 
    /* ---- Disable all can interrupt ---- */ 
    RCAN1.IMR.WORD  = 0xFFFF; 
 
    /* ---- Config baudrate ---- */ 
    RCAN1.BCR1.WORD = 0x6300;       /* tsg1=6(7bit),tsg2=3(4bit),sjw=0(1bit),bsp=0 */ 
    RCAN1.BCR0.WORD = 0x0001;       /* 500K bps */ 
//  RCAN1.BCR0.WORD = 0x0003;       /* 250K bps */ 
//  RCAN1.BCR0.WORD = 0x0007;       /* 125K bps */ 
 
    /* ---- Config mailbox1 as transmission/reception slot ---- */ 
    RCAN1.MB[1].CONTROL1.WORD = 0x1100;      /* Auto dataframe transmission, 
                                                 Can send data or remote frame, 
                                                 receive remote frame, dlc=0 */ 
    RCAN1.MB[1].CONTROL0.LONG = 0x00000000;  /* standard data frame, id=0x000 */ 
    RCAN1.MB[1].LAFM.LONG = 0x00000000; 
    for(i = 0; i < 8; i++){                      /* send data */ 
        RCAN1.MB[1].MSG_DATA[i] =  gSnd_data[i]; 
    } 
 
    /* ---- Clear interrupt flags ---- */ 
    RCAN1.IRR.WORD = 0xffff; 
 
    /* ---- Clear reset and halt ---- */ 
    RCAN1.MCR.WORD &= 0xfffc; 
    while( (RCAN1.GSR.WORD & CAN_GSR3) != 0x0000 ){ 
        /* reset state is end */ 
    } 
 
} 
 

図 9 サンプルプログラムリスト"main.c" (3) 
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/*""FUNC COMMENT""******************************************************* 
 * Outline      : リモートフレーム受信 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Include      : #include "iodefine.h" 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Declaration  : void io_remote_receive(void); 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Function     : RCAN1を使用してリモートフレームの受信を行なう 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Argument     : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Return Value : non 
 *----------------------------------------------------------------------- 
 * Notice       : non 
 *""FUNC COMMENT END""***************************************************/ 
void io_remote_receive(void) 
{ 
    /* ---- Reception completion waiting ---- */ 
    while((RCAN1.RFPR0.WORD & CAN_MB1) != CAN_MB1){ 
    } 
 
    /* ---- Receive data storage ---- */ 
    nIDE = RCAN1.MB[1].CONTROL0.BIT.IDE; 
    nRTR = RCAN1.MB[1].CONTROL0.BIT.RTR; 
    nDLC = RCAN1.MB[1].CONTROL1.BIT.DLC; 
    nSID = RCAN1.MB[1].CONTROL0.BIT.STDID; 
    nEID = RCAN1.MB[1].CONTROL0.BIT.EXDID; 
 
    /* ---- Reception completion flag clear ---- */ 
    RCAN1.RXPR0.WORD = CAN_MB1; 
 
    /* ---- Transmission completion waiting ---- */ 
    while((RCAN1.TXACK0.WORD & CAN_MB1) != CAN_MB1){ 
    } 
 
    /* ---- Transmission completion flag clear ---- */ 
    RCAN1.TXACK0.WORD = CAN_MB1; 
 
} 
 
/* End of File */ 
 

図 10 サンプルプログラムリスト"main.c" (4) 
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4. 参考ドキュメント 
• ソフトウェアマニュアル 

SH-2A，SH2A-FPU ソフトウェアマニュアル 
(最新版をルネサス テクノロジホームページから入手してください) 

 
• ・ハードウェアマニュアル 

SH7263/SH7203グループ ハードウェアマニュアル 
(最新版をルネサス テクノロジホームページから入手してください) 
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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/ 
 
お問合せ先 

http://japan.renesas.com/inquiry 
csc@renesas.com 

 
 

改訂記録 

改訂内容 
Rev. 発行日 ページ ポイント 
1.00 2008.09.19 — 初版発行 
1.01 2008.12.17 — ソースファイルを改訂 

    
    
    
    
    

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
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。 
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