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CAN通信のハードウェア

　今回はCANの物理層について解説していきます．
CAN通信に必要なハードウェアを図1に示します．
・CAN対応（コントローラ内蔵）マイコン
・CANトランシーバIC
・ツイスト・ペア・ケーブル
・終端抵抗

● CAN対応マイコン
　CAN対応マイコンは，図1で示すように，マイコ
ン内にCANコントローラを内蔵しています．
　CANコントローラでは，メッセージのフィルタリ
ングやバッファリング，通信調停，エラー検知など
CANのプロトコルを実現しています（CANプロトコ
ルは次回説明予定）．
　CANコントローラには，ベーシックCANとフル
CANというタイプがあります．ベーシックCANタイ
プでは，送受信で一つずつしかメッセージ・スロット
がありません．フルCANタイプでは複数のメッセー
ジ・スロットを備えているので，多数のメッセージを
バッファリングできます．
　昨今のCANを採用しているシステムでは，フル
CANタイプを選ぶことが多いです．

● CANトランシーバIC
　CANトランシーバは，CMOS/TTLレベルとCAN
レベルの電圧変換を行います．CANコントローラ（マ
イコン）から送られてきたTTL/CMOSレベルのディ
ジタル信号をCANで規定されている電圧レベルに変
換したり，受信したCAN電圧レベル信号をTTL/
CMOSレベルのディジタル信号に変換したりします．
　CANトランシーバICは多様な品種がありますが，
基本的には図1で示すような構造になっています．特
定のノードしかウェイクアップしないようにすること
で消費電力を抑えられるパーシャル・ネットワーク対
応のデバイスもあります．

研究! クルマのテクノロジ
数mをリアルタイムに! クルマに使われる高信頼性バス! 

制御＆監視向け! 
小型ネットワークCAN通信入門
  第3回  　CAN通信の物理層 御堂 将太

第1回　I2Cとイーサの中間くらい! ローカル機器間ネットワーク向け（2016年1月号）
第2回　常時接続イメージ! 制御向けCAN通信の特徴（2016年2月号）

図1　CAN通信の回路構成
一般に，CANコントローラ内蔵マイコン，CANトランシーバIC，ツイ
スト・ペア・ケーブル，終端抵抗で構成する
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