
MCP251863
带集成收发器的外部CAN FD控制器
一般特性

• 带集成CAN FD收发器和串行外设接口（Serial 
Peripheral Interface，SPI）的外部CAN FD控制器 

• 最高1 Mbps的仲裁比特率

• 最高5 Mbps的数据比特率

• CAN FD控制器模式

- CAN 2.0B和CAN FD混合模式

- CAN 2.0B模式

• 完全符合 ISO 11898-1:2015、ISO 11898-2: 2016和
SAE J2962-2标准

• 温度范围：

- 扩展级（E）：-40°C至+125°C
- 高温（H）：-40°C至+150°C

• 符合 ISO 26262功能安全标准

• 低电磁辐射（Electromagnetic Emission，EME）
和高 电磁 抗扰度（Electromagnetic Immunity，
EMI）

• 符合AEC-Q100和AEC-Q006要求

• 封装：SSOP28（潮湿敏感度2级）

CAN FD控制器特性

报文FIFO
• 31个FIFO，可配置为发送或接收FIFO
• 1个发送队列（Transmit Queue，TXQ）

• 带32位时间戳的发送事件FIFO（Transmit Event
FIFO，TEF）

报文发送

• 报文发送优先级：

- 基于优先级位域

- 使用发送队列（Transmit Queue，TXQ）先发
送 ID最小的报文

• 可编程自动重发尝试：不限次数、3次尝试或禁止
尝试

报文接收

• 32个灵活的过滤器和屏蔽器对象

• 每个对象均可配置为过滤：

- 标准 ID + 前18个数据位或

- 扩展 ID
• 32位时间戳

特殊功能

• VDD：2.7V至5.5V
• 工作电流：最大20 mA（5.5V，40 MHz CAN时钟）

• 休眠电流：15 A（典型值）

• 低功耗模式电流：最大10 A（-40°C至+150°C）

• 报文对象位于RAM中：2 KB
• 最多3个可配置中断引脚

• 总线健康状况诊断和错误计数器

• 收发器待机控制

• 帧起始引脚，用于指示总线上报文的开头

振荡器选项

• 40、20或4 MHz晶振或陶瓷谐振器；外部时钟输入

• 带预分频器的时钟输出

SPI接口

• 最高20 MHz SPI时钟速度

• 支持SPI模式0,0和1,1
• 寄存器和位域的排列方式便于通过SPI高效访问

安全关键型系统

• 带CRC的SPI命令，用于检测SPI接口上的噪声

• 受纠错码（Error Correction Code，ECC）保护的
RAM

其他特性

• GPIO引脚：INT0和 INT1可配置为通用 I/O
• 漏极开路输出：TXCAN、INT、INT0和INT1引脚可

配置为推 /挽或漏极开路输出

CAN FD收发器特性

• 具有宽共模范围的差分接收器

• 通过CAN总线实现远程唤醒功能——ISO 11898-2:
2016中指定的唤醒模式（Wake-Up on Pattern，
WUP），3.8 µs活动滤波时间

• 在所有电源条件下的功能行为均可预测：

• 收发器在未通电时脱离总线

• RXD隐性钳位检测

• 总线引脚具有较高的静电放电（Electrostatic
Discharge，ESD）处理能力

• 在汽车环境下对总线引脚进行瞬态保护
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MCP251863

• 发送数据（Transmit Data，TXD）显性超时功能

• VCC和VIO引脚欠压检测

• CANH/CANL具有短路和过热保护

• 最大待机电流低至12 A
• 符合OEM“Hardware Requirements for LIN, 

CAN and FlexRay Interfaces in Automotive 
Applications, Rev. 1.3”
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MCP251863
1.0 器件概述

MCP251863器件是一款带集成收发器（ATA6563）的
CAN FD控制器（MCP2518FD），经济高效，外形小 
巧，并且可以通过SPI接口轻松添加到单片机中。CAN
FD通道可以轻松添加到缺少CAN FD外设或者没有足 
够CAN FD通道的单片机中。

MCP251863支持 ISO 11898-1:2015中规定的经典格式 
（CAN2.0B）和CAN灵活数据速率（CAN FD）格式的 
CAN帧。

集成收发器是一款符合ISO 11898-2:2016和SAE J2962-2  
CAN标准的高速CAN FD收发器。它具有极低的待机模 
式电流消耗，并支持通过CAN总线实现唤醒功能。

1.1 框图

图1-1给出了MCP251863器件的框图。MCP251863包
含以下主要模块：

• CAN FD控制器模块实现了CAN FD协议并包含FIFO  
和过滤器。

• SPI接口用于通过访问特殊功能寄存器（Special
Function Register，SFR）和RAM来控制器件。

• RAM控制器仲裁SPI与CAN FD控制器模块之间的 
RAM访问。

• 报文RAM用于存储报文对象的数据。

• 振荡器产生CAN时钟。

• 内部LDO和POR电路。

• I/O控制。

• CAN FD收发器

注 1： 本数据手册总结了MCP251863器件的特
性。但是不应把本手册当作详尽的参考资
料来使用。如需了解本数据手册的补充信
息，请参见“MCP25xxFD系列参考手册”
（FRM）的相关章节。
 2022 Microchip Technology Inc.及其子公司  DS20006624A_CN 第3页 



MCP251863

图1-1： MCP251863框图

注 1： NSIL并非该器件外部提供的信号，而是拉至VIO。

I/O
RAM

TXCAN

RXCAN

INT

INT0/GPIO0/XSTBY

RAM

nCS

SCK

SDI

SDO

INT1/GPIO1

CAN FD

CLKO/SOF

OSC1

OSC2

VDD

VSS

RX

POR

LDO SPI

TXD
CANH

CANL

TXD

RXD

STBY

NSIL

VIO

VIO

VIO

VCC

HSC

WUC

VIO

VIO VCC GND

1（注1）
DS20006624A_CN 第4页  2022 Microchip Technology Inc.及其子公司



MCP251863

1.2 引脚分配说明

表1-1说明了引脚的功能。

表1-1： MCP251863标准引脚排列方式

引脚名称 SSOP 引脚类型 说明

TXCAN 15 O CAN FD控制器的发送输出

RXCAN 16 I CAN FD控制器的接收输入

CLKO/SOF 18 O 时钟输出 /测试输出

nINT 19 O 中断输出

OSC2 20 O 外部振荡器输出

OSC1 21 I 外部振荡器输入

VSS 22 电源 地

nINT1/GPIO1 6 I/O 中断输出 /GPIO

nINT0/GPIO0/
XSTBY

7 I/O 中断输出 /GPIO/
收发器待机

SCK 9 I SPI时钟输入

SDI 10 I SPI数据输入

SDO 11 O SPI数据输出

nCS 13 I SPI片选输入

VDD 14 电源 控制器——正电源

TXD 23 I 发送数据输入

GND 24 电源 地

VCC 25 电源 收发器——正电源

RXD 28 O 接收数据输出

VIO 1 电源 收发器——数字 I/O电源

CANL 3 I/O CAN低位电压

CANH 4 I/O CAN高位电压

STBY 5 I 待机模式

NC 2 NC 无连接

NC 8 NC 无连接

NC 12 NC 无连接

NC 17 NC 无连接

NC 26 NC 无连接

NC 27 NC 无连接

图注： I：输入，O：输出，I/O输入 /输出
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1.3  典型应用

图1-2给出了MCP251863器件的典型应用示例。在本示
例中，单片机的工作电压为3.3V。
MCP251863器件可直接连接到工作电压为2.7V至5.5V
的单片机。将MCP251863的VDD 和VIO 与单片机连接
时，无需外部电平转换器。

CAN FD收发器的VCC连接至5V。
SPI接口用于配置和控制CAN FD控制器。

MCP251863器件使用 INT、INT0和 INT1向单片机发送
中断信号。中断需要由单片机通过SPI清除。

CLKO引脚为单片机提供时钟。

图1-2： MCP251863与3.3V单片机接口

注： 有关示例电容值，请参见FRM。
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图1-3： MCP251863与5V单片机接口

注： 有关示例电容值，请参见FRM。
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2.0 工作模式

2.1 CAN FD控制器的工作模式

CAN FD控制器模块有多种模式：

• 配置

• 正常CAN FD
• 正常CAN 2.0
• 休眠（正常休眠模式和低功耗模式）

• 仅监听

• 受限工作

• 内部和外部环回模式

工作模式通过CiCON寄存器中的REQOP[2:0]位选择
（见寄存器4-7：“CiCON —— CAN控制寄存器”）

切换模式时，在所有等待发送的报文发送完成前，模式
不会发生实际变化。请求的模式必须通过读取CiCON
寄存器中的OPMOD[2:0]位来验证。

有关工作模式的详细说明，请参见FRM。

2.2 CAN FD收发器的工作模式

CAN FD收发器支持两种工作模式，即待机模式和正常 
模式，具体通过待机引脚来选择。有关详细说明，请参
见第8.1节“收发器的工作模式”。

2.3 正常模式

正常模式是MCP251863的标准工作模式。在此模式
下，器件将主动监视所有总线报文并生成应答位和错误
帧等。只有在正常模式下，MCP251863才能在CAN总
线上传输帧。

CAN FD控制器必须处于正常CAN FD或正常CAN 2.0   
模式。收发器必须处于正常模式。

2.4 休眠模式 /待机模式 
CAN FD控制器具有两种内部休眠模式，用于最大程度 
降低器件的电流消耗。即使MCP251863处于休眠模
式，SPI接口仍保持正常的读操作，以允许访问所有寄
存器。 
休眠模式通过CiCON 寄存器中的REQOPx 位选择。
CiCON寄存器中的OPMODx位指示工作模式。将SLEEP
命令发送到 MCP251863 后，应读取 OSC 寄存器中的
OSCDIS位。MCP251863将保持工作状态，直至OSCDIS
位指示器件已经进入休眠模式，才真正处于休眠模式。

处于休眠模式时，MCP251863将停止其内部振荡器。
当总线发生活动时或单片机通过SPI接口将OSCDIS清
零时，将唤醒MCP251863。CiINT寄存器中的WAKIF
位将“产生”唤醒事件（CiINT寄存器中的WAKIE位也
必须置1以便产生唤醒中断）。

CAN FD收发器必须处于待机模式，以便利用收发器的 
低待机电流。唤醒单片机后，必须通过待机引脚使收发
器返回正常模式。

CAN FD控制器还支持LP模式。有关进入和退出LPM模 
式的详细说明，请参见FRM。
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3.0 CAN FD控制器模块

图3-1给出了CAN FD控制器模块的主模块：

• CAN FD比特流处理器（Bit Stream Processor，   
BSP）实现了ISO 11898-1:2015中说明的CAN FD  
协议介质访问控制。它可以对比特流进行序列化和
反序列化处理、对CAN FD帧进行编码和解码、管理 
介质访问、应答帧以及检测错误和发送错误信号。

• TX处理程序优先处理发送FIFO请求发送的报文。
该处理程序通过RAM接口从RAM中获取发送数据
并将其提供给BSP进行发送。

• BSP向RX处理程序提供接收到的报文。RX处理程
序使用接收过滤器过滤应存储在接收FIFO中的报
文。该处理程序通过RAM接口将接收到的数据存
储到RAM中。

• 每个FIFO都可以配置为发送或接收FIFO。FIFO控
制功能持续跟踪FIFO头部和尾部，并计算用户地
址。在TX FIFO中，用户地址指向RAM中用于存 
储下一个发送报文数据的地址。在RX FIFO中，用 
户地址指向RAM中用于存储即将读取的下一个接
收报文数据的地址。用户通过递增FIFO的头部 /尾
部来通知FIFO已向RAM写入报文或已从RAM读取
报文。

• 发送队列（TXQ）是一个特殊的发送FIFO，它根据
队列中存储的报文的 ID发送报文。

• 发送事件FIFO（TEF）存储所发送报文的报文ID。

• 自由运行的时基计数器用于为接收的报文添加时间
戳。TEF中的报文也可以添加时间戳。

• CAN FD控制器模块在接收到新的报文时或在成功 
发送报文时产生中断。

• SFR用于控制和读取CAN FD控制器模块的状态。

图3-1： CAN FD控制器模块框图

注 1： 本数据手册总结了CAN FD控制器模块的特 
性。但是不应把本手册当作详尽的参考资
料来使用。如需了解本数据手册的补充信
息，请参见“MCP25xxFD系列参考手册”
的相关章节。
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4.0 存储器构成

图4-1给出了存储器的主要分段及其地址范围：

• MCP251863特殊功能寄存器

• CAN FD控制器模块 SFR
• 报文存储器（RAM）

SFR的宽度为32位。LSB位于低地址，例如，C1CON的
LSB位于地址0x000处，而其MSB位于地址0x003处。

表4-1列出了MCP251863特定的寄存器。第一列包含
SFR的地址。

表4-2列出了CAN FD控制器模块的寄存器。第一列包 
含SFR的地址。

图4-1： 存储器映射 
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表4-1： MCP251863寄存器汇总 

地址 名称
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

E03 OSC 31:24 — — — — — — — —

E02 23:16 — — — — — — — —

E01 15:8 — — — SCLKRDY — OSCRDY — PLLRDY

E00(1) 7:0 — CLKODIV[1:0] SCLKDIV LPMEN OSCDIS — PLLEN

IOCON 31:24 — INTOD SOF TXCANOD — — PM1 PM0

23:16 — — — — — — GPIO1 GPIO0

15:8 — — — — — — LAT1 LAT0

E04 7:0 — XSTBYEN — — — — TRIS1 TRIS0

CRC 31:24 — — — — — — FERRIE CRCERRIE

23:16 — — — — — — FERRIF CRCERRIF

15:8 CRC[15:8]

E08 7:0 CRC[7:0]

ECCCON 31:24 — — — — — — — —

23:16 — — — — — — — —

15:8 — PARITY[6:0]

E0C 7:0 — — — — — DEDIE SECIE ECCEN

ECCSTAT 31:24 — — — — ERRADDR[11:8]

23:16 ERRADDR[7:0]

15:8 — — — — — — — —

E10 7:0 — — — — — DEDIF SECIF —

DEVID 31:24 — — — — — — — —

23:16 — — — — — — — —

15:8 — — — — — — — —

E14 7:0 ID[3:0] REV[3:0]

注 1： 32位寄存器的低字节位于低地址。

2： 必须使用单数据字节SFR WRITE指令写入 IOCON寄存器中的位域。
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表4-2： CAN FD控制器模块寄存器汇总 

地址 名称
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

03 C1CON 31:24 TXBWS[3:0] ABAT REQOP[2:0]
02 23:16 OPMOD[2:0] TXQEN STEF SERR2LOM ESIGM RTXAT

01 15:8 — — — BRSDIS BUSY WFT[1:0] WAKFIL

0(1) 7:0 — PXEDIS ISOCRCEN DNCNT[4:0]

C1NBTCFG 31:24 BRP[7:0]
23:16 TSEG1[7:0]

15:8 — TSEG2[6:0]

04 7:0 — SJW[6:0]

C1DBTCFG 31:24 BRP[7:0]
23:16 — — — TSEG1[4:0]

15:8 — — — — TSEG2[3:0]

08 7:0 — — — — SJW[3:0]

C1TDC 31:24 — — — — — — EDGFLTEN SID11EN
23:16 — — — — — — TDCMOD[1:0]

15:8 — — TDCO[5:0]

0C 7:0 — — TDCV[5:0]

C1TBC 31:24 TBC[31:24]
23:16 TBC[23:16]

15:8 TBC[15:8]

10 7:0 TBC[7:0]

C1TSCON 31:24 — — — — — — — —
23:16 — — — — — TSRES TSEOF TBCEN

15:8 — — — — — — TBCPRE[9:8]

14 7:0 TBCPRE[7:0]

C1VEC 31:24 — RXCODE[6:0]
23:16 — TXCODE[6:0]

15:8 — — — FILHIT[4:0]

18 7:0 — ICODE[6:0]

C1INT 31:24 IVMIE WAKIE CERRIE SERRIE RXOVIE TXATIE SPICRCIE ECCIE
23:16 — — — TEFIE MODIE TBCIE RXIE TXIE

15:8 IVMIF WAKIF CERRIF SERRIF RXOVIF TXATIF SPICRCIF ECCIF

1C 7:0 — — — TEFIF MODIF TBCIF RXIF TXIF

C1RXIF 31:24 RFIF[31:24]
23:16 RFIF[23:16]

15:8 RFIF[15:8]

20 7:0 RFIF[7:1] —

C1TXIF 31:24 TFIF[31:24]
23:16 TFIF[23:16]

15:8 TFIF[15:8]

24 7:0 TFIF[7:0]

C1RXOVIF 31:24 RFOVIF[31:24]
23:16 RFOVIF[23:16]

15:8 RFOVIF[15:8]

28 7:0 RFOVIF[7:1] —

C1TXATIF 31:24 TFATIF[31:24]
23:16 TFATIF[23:16]

15:8 TFATIF[15:8]

2C 7:0 TFATIF[7:0]

注 1： 32位寄存器的低字节位于低地址。

2： 保留寄存器读为0。
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C1TXREQ 31:24 TXREQ[31:24]
23:16 TXREQ[23:16]

15:8 TXREQ[15:8]

30 7:0 TXREQ[7:0]

C1TREC 31:24 — — — — — — — —
23:16 — — TXBO TXBP RXBP TXWARN RXWARN EWARN

15:8 TEC[7:0]

34 7:0 REC[7:0]

C1BDIAG0 31:24 DTERRCNT[7:0]
23:16 DRERRCNT[7:0]

15:8 NTERRCNT[7:0]

38 7:0 NRERRCNT[7:0]

C1BDIAG1 31:24 DLCMM ESI DCRCERR DSTUFERR DFORMERR — DBIT1ERR DBIT0ERR
23:16 TXBOERR — NCRCERR NSTUFERR NFORMERR NACKERR NBIT1ERR NBIT0ERR

15:8 EFMSGCNT[15:8]

3C 7:0 EFMSGCNT[7:0]

C1TEFCON 31:24 — — — FSIZE[4:0]
23:16 — — — — — — — —

15:8 — — — — — FRESET — UINC

40 7:0 — — TEFTSEN — TEFOVIE TEFFIE TEFHIE TEFNEIE

C1TEFSTA 31:24 — — — — — — — —
23:16 — — — — — — — —

15:8 — — — — — — — —

44 7:0 — — — — TEFOVIF TEFFIF TEFHIF TEFNEIF

C1TEFUA 31:24 TEFUA[31:24]
23:16 TEFUA[23:16]

15:8 TEFUA[15:8]

48 7:0 TEFUA[7:0]

保留 (2) 31:24 保留 [31:24]
23:16 保留 [23:16]
15:8 保留 [15:8]

4C 7:0 保留 [7:0]
C1TXQCON 31:24 PLSIZE[2:0] FSIZE[4:0]

23:16 — TXAT[1:0] TXPRI[4:0]
15:8 — — — — — FRESET TXREQ UINC

50 7:0 TXEN — — TXATIE — TXQEIE — TXQNIE

C1TXQSTA 31:24 — — — — — — — —
23:16 — — — — — — — —
15:8 — — — TXQCI[4:0]

54 7:0 TXABT TXLARB TXERR TXATIF — TXQEIF — TXQNIF

C1TXQUA 31:24 TXQUA[31:24]
23:16 TXQUA[23:16]
15:8 TXQUA[15:8]

58 7:0 TXQUA[7:0]

表4-2： CAN FD控制器模块寄存器汇总（续）

地址 名称
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

注 1： 32位寄存器的低字节位于低地址。

2： 保留寄存器读为0。
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C1FIFOCON1 31:24 PLSIZE[2:0] FSIZE[4:0]
23:16 — TXAT[1:0] TXPRI[4:0]
15:8 — — — — — FRESET TXREQ UINC

5C 7:0 TXEN RTREN RXTSEN TXATIE RXOVIE TFERFFIE TFHRFHIE TFNRFNIE

C1FIFOSTA1 31:24 — — — — — — — —
23:16 — — — — — — — —
15:8 — — — FIFOCI[4:0]

60 7:0 TXABT TXLARB TXERR TXATIF RXOVIF TFERFFIF TFHRFHIF TFNRFNIF

C1FIFOUA1 31:24 FIFOUA[31:24]
23:16 FIFOUA[23:16]

15:8 FIFOUA[15:8]

64 7:0 FIFOUA[7:0]

68 C1FIFOCON2 31:0 与C1FIFOCON1相同

6C C1FIFOSTA2 31:0 与C1FIFOSTA1相同

70 C1FIFOUA2 31:0 与C1FIFOUA1相同

74 C1FIFOCON3 31:0 与C1FIFOCON1相同

78 C1FIFOSTA3 31:0 与C1FIFOSTA1相同

7C C1FIFOUA3 31:0 与C1FIFOUA1相同

80 C1FIFOCON4 31:0 与C1FIFOCON1相同

84 C1FIFOSTA4 31:0 与C1FIFOSTA1相同

88 C1FIFOUA4 31:0 与C1FIFOUA1相同

8C C1FIFOCON5 31:0 与C1FIFOCON1相同

90 C1FIFOSTA5 31:0 与C1FIFOSTA1相同

94 C1FIFOUA5 31:0 与C1FIFOUA1相同

98 C1FIFOCON6 31:0 与C1FIFOCON1相同

9C C1FIFOSTA6 31:0 与C1FIFOSTA1相同

A0 C1FIFOUA6 31:0 与C1FIFOUA1相同

A4 C1FIFOCON7 31:0 与C1FIFOCON1相同

A8 C1FIFOSTA7 31:0 与C1FIFOSTA1相同

AC C1FIFOUA7 31:0 与C1FIFOUA1相同

B0 C1FIFOCON8 31:0 与C1FIFOCON1相同

B4 C1FIFOSTA8 31:0 与C1FIFOSTA1相同

B8 C1FIFOUA8 31:0 与C1FIFOUA1相同

BC C1FIFOCON9 31:0 与C1FIFOCON1相同

C0 C1FIFOSTA9 31:0 与C1FIFOSTA1相同

C4 C1FIFOUA9 31:0 与C1FIFOUA1相同

C8 C1FIFOCON10 31:0 与C1FIFOCON1相同

CC C1FIFOSTA10 31:0 与C1FIFOSTA1相同

D0 C1FIFOUA10 31:0 与C1FIFOUA1相同

D4 C1FIFOCON11 31:0 与C1FIFOCON1相同

D8 C1FIFOSTA11 31:0 与C1FIFOSTA1相同

DC C1FIFOUA11 31:0 与C1FIFOUA1相同

E0 C1FIFOCON12 31:0 与C1FIFOCON1相同

E4 C1FIFOSTA12 31:0 与C1FIFOSTA1相同

E8 C1FIFOUA12 31:0 与C1FIFOUA1相同

EC C1FIFOCON13 31:0 与C1FIFOCON1相同

F0 C1FIFOSTA13 31:0 与C1FIFOSTA1相同

F4 C1FIFOUA13 31:0 与C1FIFOUA1相同

F8 C1FIFOCON14 31:0 与C1FIFOCON1相同

FC C1FIFOSTA14 31:0 与C1FIFOSTA1相同

100 C1FIFOUA14 31:0 与C1FIFOUA1相同

表4-2： CAN FD控制器模块寄存器汇总（续）

地址 名称
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

注 1： 32位寄存器的低字节位于低地址。

2： 保留寄存器读为0。
DS20006624A_CN 第14页  2022 Microchip Technology Inc.及其子公司
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104 C1FIFOCON15 31:0 与C1FIFOCON1相同

108 C1FIFOSTA15 31:0 与C1FIFOSTA1相同

10C C1FIFOUA15 31:0 与C1FIFOUA1相同

110 C1FIFOCON16 31:0 与C1FIFOCON1相同

114 C1FIFOSTA16 31:0 与C1FIFOSTA1相同

118 C1FIFOUA16 31:0 与C1FIFOUA1相同

11C C1FIFOCON17 31:0 与C1FIFOCON1相同

120 C1FIFOSTA17 31:0 与C1FIFOSTA1相同

124 C1FIFOUA17 31:0 与C1FIFOUA1相同

128 C1FIFOCON18 31:0 与C1FIFOCON1相同

12C C1FIFOSTA18 31:0 与C1FIFOSTA1相同

130 C1FIFOUA18 31:0 与C1FIFOUA1相同

134 C1FIFOCON19 31:0 与C1FIFOCON1相同

138 C1FIFOSTA19 31:0 与C1FIFOSTA1相同

13C C1FIFOUA19 31:0 与C1FIFOUA1相同

140 C1FIFOCON20 31:0 与C1FIFOCON1相同

144 C1FIFOSTA20 31:0 与C1FIFOSTA1相同

148 C1FIFOUA20 31:0 与C1FIFOUA1相同

14C C1FIFOCON21 31:0 与C1FIFOCON1相同

150 C1FIFOSTA21 31:0 与C1FIFOSTA1相同

154 C1FIFOUA21 31:0 与C1FIFOUA1相同

158 C1FIFOCON22 31:0 与C1FIFOCON1相同

15C C1FIFOSTA22 31:0 与C1FIFOSTA1相同

160 C1FIFOUA22 31:0 与C1FIFOUA1相同

164 C1FIFOCON23 31:0 与C1FIFOCON1相同

168 C1FIFOSTA23 31:0 与C1FIFOSTA1相同

16C C1FIFOUA23 31:0 与C1FIFOUA1相同

170 C1FIFOCON24 31:0 与C1FIFOCON1相同

174 C1FIFOSTA24 31:0 与C1FIFOSTA1相同

178 C1FIFOUA24 31:0 与C1FIFOUA1相同

17C C1FIFOCON25 31:0 与C1FIFOCON1相同

180 C1FIFOSTA25 31:0 与C1FIFOSTA1相同

184 C1FIFOUA25 31:0 与C1FIFOUA1相同

188 C1FIFOCON26 31:0 与C1FIFOCON1相同

18C C1FIFOSTA26 31:0 与C1FIFOSTA1相同

190 C1FIFOUA26 31:0 与C1FIFOUA1相同

194 C1FIFOCON27 31:0 与C1FIFOCON1相同

198 C1FIFOSTA27 31:0 与C1FIFOSTA1相同

19C C1FIFOUA27 31:0 与C1FIFOUA1相同

1A0 C1FIFOCON28 31:0 与C1FIFOCON1相同

1A4 C1FIFOSTA28 31:0 与C1FIFOSTA1相同

1A8 C1FIFOUA28 31:0 与C1FIFOUA1相同

1AC C1FIFOCON29 31:0 与C1FIFOCON1相同

1B0 C1FIFOSTA29 31:0 与C1FIFOSTA1相同

1B4 C1FIFOUA29 31:0 与C1FIFOUA1相同

1B8 C1FIFOCON30 31:0 与C1FIFOCON1相同

1BC C1FIFOSTA30 31:0 与C1FIFOSTA1相同

1C0 C1FIFOUA30 31:0 与C1FIFOUA1相同

1C4 C1FIFOCON31 31:0 与C1FIFOCON1相同

1C8 C1FIFOSTA31 31:0 与C1FIFOSTA1相同

1CC C1FIFOUA31 31:0 与C1FIFOUA1相同

表4-2： CAN FD控制器模块寄存器汇总（续）

地址 名称
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

注 1： 32位寄存器的低字节位于低地址。

2： 保留寄存器读为0。
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C1FLTCON0 31:24 FLTEN3 — — F3BP[4:0]
23:16 FLTEN2 — — F2BP[4:0]

15:8 FLTEN1 — — F1BP[4:0]

1D0 7:0 FLTEN0 — — F0BP[4:0]

C1FLTCON1 31:24 FLTEN7 — — F7BP[4:0]
23:16 FLTEN6 — — F6BP[4:0]

15:8 FLTEN5 — — F5BP[4:0]

1D4 7:0 FLTEN4 — — F4BP[4:0]

C1FLTCON2 31:24 FLTEN11 — — F11BP[4:0]
23:16 FLTEN10 — — F10BP[4:0]

15:8 FLTEN9 — — F9BP[4:0]

1D8 7:0 FLTEN8 — — F8BP[4:0]

C1FLTCON3 31:24 FLTEN15 — — F15BP[4:0]
23:16 FLTEN14 — — F14BP[4:0]

15:8 FLTEN13 — — F13BP[4:0]

1DC 7:0 FLTEN12 — — F12BP[4:0]

C1FLTCON4 31:24 FLTEN19 — — F19BP[4:0]
23:16 FLTEN18 — — F18BP[4:0]

15:8 FLTEN17 — — F17BP[4:0]

1E0 7:0 FLTEN16 — — F16BP[4:0]

C1FLTCON5 31:24 FLTEN23 — — F23BP[4:0]
23:16 FLTEN22 — — F22BP[4:0]

15:8 FLTEN21 — — F21BP[4:0]

1E4 7:0 FLTEN20 — — F20BP[4:0]

C1FLTCON6 31:24 FLTEN27 — — F27BP[4:0]
23:16 FLTEN26 — — F26BP[4:0]

15:8 FLTEN25 — — F25BP[4:0]

1E8 7:0 FLTEN24 — — F24BP[4:0]

C1FLTCON7 31:24 FLTEN31 — — F31BP[4:0]
23:16 FLTEN30 — — F30BP[4:0]

15:8 FLTEN29 — — F29BP[4:0]

1EC 7:0 FLTEN28 — — F28BP[4:0]

C1FLTOBJ0 31:24 — EXIDE SID11 EID[17:6]
23:16 EID[12:5]

15:8 EID[4:0] SID[10:8]

1F0 7:0 SID[7:0]

C1MASK0 31:24 — MIDE MSID11 MEID[17:6]
23:16 MEID[12:5]

15:8 MEID[4:0] MSID[10:8]

1F4 7:0 MSID[7:0]

1F8 C1FLTOBJ1 31:0 与C1FLTOBJ0相同

1FC C1MASK1 31:0 与C1MASK0相同

200 C1FLTOBJ2 31:0 与C1FLTOBJ0相同

204 C1MASK2 31:0 与C1MASK0相同

208 C1FLTOBJ3 31:0 与C1FLTOBJ0相同

20C C1MASK3 31:0 与C1MASK0相同

210 C1FLTOBJ4 31:0 与C1FLTOBJ0相同

214 C1MASK4 31:0 与C1MASK0相同

218 C1FLTOBJ5 31:0 与C1FLTOBJ0相同

21C C1MASK5 31:0 与C1MASK0相同

表4-2： CAN FD控制器模块寄存器汇总（续）

地址 名称
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

注 1： 32位寄存器的低字节位于低地址。

2： 保留寄存器读为0。
DS20006624A_CN 第16页  2022 Microchip Technology Inc.及其子公司



MCP251863
220 C1FLTOBJ6 31:0 与C1FLTOBJ0相同

224 C1MASK6 31:0 与C1MASK0相同

228 C1FLTOBJ7 31:0 与C1FLTOBJ0相同

22C C1MASK7 31:0 与C1MASK0相同

230 C1FLTOBJ8 31:0 与C1FLTOBJ0相同

234 C1MASK8 31:0 与C1MASK0相同

238 C1FLTOBJ9 31:0 与C1FLTOBJ0相同

23C C1MASK9 31:0 与C1MASK0相同

240 C1FLTOBJ10 31:0 与C1FLTOBJ0相同

244 C1MASK10 31:0 与C1MASK0相同

248 C1FLTOBJ11 31:0 与C1FLTOBJ0相同

24C C1MASK11 31:0 与C1MASK0相同

250 C1FLTOBJ12 31:0 与C1FLTOBJ0相同

254 C1MASK12 31:0 与C1MASK0相同

258 C1FLTOBJ13 31:0 与C1FLTOBJ0相同

25C C1MASK13 31:0 与C1MASK0相同

260 C1FLTOBJ14 31:0 与C1FLTOBJ0相同

264 C1MASK14 31:0 与C1MASK0相同

268 C1FLTOBJ15 31:0 与C1FLTOBJ0相同

26C C1MASK15 31:0 与C1MASK0相同

270 C1FLTOBJ16 31:0 与C1FLTOBJ0相同

274 C1MASK16 31:0 与C1MASK0相同

278 C1FLTOBJ17 31:0 与C1FLTOBJ0相同

27C C1MASK17 31:0 与C1MASK0相同

280 C1FLTOBJ18 31:0 与C1FLTOBJ0相同

284 C1MASK18 31:0 与C1MASK0相同

288 C1FLTOBJ19 31:0 与C1FLTOBJ0相同

28C C1MASK19 31:0 与C1MASK0相同

290 C1FLTOBJ20 31:0 与C1FLTOBJ0相同

294 C1MASK20 31:0 与C1MASK0相同

298 C1FLTOBJ21 31:0 与C1FLTOBJ0相同

29C C1MASK21 31:0 与C1MASK0相同

2A0 C1FLTOBJ22 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2A4 C1MASK22 31:0 与C1MASK0相同

2A8 C1FLTOBJ23 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2AC C1MASK23 31:0 与C1MASK0相同

2B0 C1FLTOBJ24 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2B4 C1MASK24 31:0 与C1MASK0相同

2B8 C1FLTOBJ25 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2BC C1MASK25 31:0 与C1MASK0相同

2C0 C1FLTOBJ26 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2C4 C1MASK26 31:0 与C1MASK0相同

2C8 C1FLTOBJ27 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2CC C1MASK27 31:0 与C1MASK0相同

2D0 C1FLTOBJ28 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2D4 C1MASK28 31:0 与C1MASK0相同

2D8 C1FLTOBJ29 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2DC C1MASK29 31:0 与C1MASK0相同

2E0 C1FLTOBJ30 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2E4 C1MASK30 31:0 与C1MASK0相同

2E8 C1FLTOBJ31 31:0 与C1FLTOBJ0相同

2EC C1MASK31 31:0 与C1MASK0相同

表4-2： CAN FD控制器模块寄存器汇总（续）

地址 名称
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

注 1： 32位寄存器的低字节位于低地址。

2： 保留寄存器读为0。
 2022 Microchip Technology Inc.及其子公司  DS20006624A_CN 第17页 
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4.1 MCP251863特定的寄存器

• 寄存器4-1：OSC
• 寄存器4-2：IOCON
• 寄存器4-3：CRC
• 寄存器4-4：ECCCON
• 寄存器4-5：ECCSTAT
• 寄存器4-6：DEVID 
 

例4-1：

表4-3： 寄存器图例

符号 说明 符号 说明

R 可读位 HC 仅由硬件清零

W 可写位 HS 仅由硬件置1
U 未实现位，读为0 1 复位时置1
S 可置1位 0 复位时清零

C 可清零位 x 复位时未知

R/W - 0表示位可读写，在复位后读为0。
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寄存器4-1： OSC —— MCP251863振荡器控制寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 R-0 U-0 R-0 U-0 R-0
— — — SCLKRDY — OSCRDY — PLLRDY

bit 15 bit 8 

U-0 R/W-1 R/W-1 R/W-0 R/W-0 HS/C-0 U-0 R/W-0
— CLKODIV[1:0] SCLKDIV(1) LPMEN(3) OSCDIS(2) — PLLEN(1)

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-13 未实现：读为0
bit 12 SCLKRDY：同步SCLKDIV位

1 = SCLKDIV 1
0 = SCLKDIV 0

bit 11 未实现：读为0
bit 10 OSCRDY：时钟就绪

1 = 时钟正在运行且保持稳定
0 = 时钟未就绪或已关闭

bit 9 未实现：读为0
bit 8 PLLRDY：PLL就绪

1 = PLL锁定
0 = PLL未就绪

bit 7 未实现：读为0
bit 6-5 CLKODIV[1:0]：时钟输出分频比

11 = CLKO 10分频
10 = CLKO 4分频
01 = CLKO 2分频
00 = CLKO 1分频

bit 4 SCLKDIV：系统时钟分频比 (1)

1 = SCLK 2分频
0 = SCLK 1分频

注 1： 只能在配置模式下修改该位。

2： 在休眠模式下清零OSCDIS将唤醒器件并将其重新置于配置模式。

3： 设置LPMEN实际上并不会将器件置于LPM，而是选择在使用CiCON.REQOP请求休眠模式后进入哪种休眠模
式。为了在RXCAN活动时唤醒，CiINT.WAKIE必须置1。
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bit 3 LPMEN：低功耗模式（Low Power Mode，LPM）使能 (3)

1 = 在LPM下，器件将停止时钟并使芯片的大部分电路进入掉电模式。寄存器值和RAM值将丢失。器
件将在nCS置为有效或RXCAN活动时唤醒。

0 = 在休眠模式下，器件将停止时钟并保留其寄存器值和RAM值。器件将在OSCDIS位清零或RXCAN
活动时唤醒。

bit 2 OSCDIS：时钟（振荡器）禁止 (2)

1 = 禁止时钟，器件处于休眠模式。
0 = 使能时钟

bit 1 未实现：读为0
bit 0 PLLEN：PLL使能 (1)

1 = 系统时钟来自10x PLL
0 = 系统时钟直接来自XTAL振荡器

寄存器4-1： OSC —— MCP251863振荡器控制寄存器（续）

注 1： 只能在配置模式下修改该位。

2： 在休眠模式下清零OSCDIS将唤醒器件并将其重新置于配置模式。

3： 设置LPMEN实际上并不会将器件置于LPM，而是选择在使用CiCON.REQOP请求休眠模式后进入哪种休眠模
式。为了在RXCAN活动时唤醒，CiINT.WAKIE必须置1。
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寄存器4-2： IOCON ——输入 /输出控制寄存器 

U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 U-0 U-0 R/W-1 R/W-1
— INTOD SOF TXCANOD — — PM1 PM0

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-x R/W-x
— — — — — — GPIO1 GPIO0

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-x R/W-x
— — — — — — LAT1 LAT0

bit 15 bit 8 

U-0 R/W-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-1 R/W-1
— XSTBYEN — — — — TRIS1(1) TRIS0(1)

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31 未实现：读为0
bit 30 INTOD：中断引脚漏极开路模式

1 = 漏极开路输出
0 = 推 /挽输出

bit 29 SOF：帧起始信号

1 = CLKO引脚上出现SOF信号
0 = CLKO引脚上出现时钟

bit 28 TXCANOD：TXCAN漏极开路模式

1 = 漏极开路输出
0 = 推 /挽输出

bit 27-26 未实现：读为0
bit 25 PM1：GPIO引脚模式

1 = 引脚用作GPIO1
0 = 中断引脚 INT1，在CiINT.RXIF和RXIE置1时置为有效

bit 24 PM0：GPIO引脚模式

1 = 引脚用作GPIO0
0 = 中断引脚 INT0，在CiINT.TXIF和TXIE置1时置为有效

bit 23-18 未实现：读为0
bit 17 GPIO1：GPIO1状态

1 = VGPIO1 > VIH
0 = VGPIO1 < VIL

bit 16 GPIO0：GPIO0状态

1 = VGPIO0 > VIH
0 = VGPIO0 < VIL

bit 15-10 未实现：读为0

注 1： 如果PMx = 0，TRISx将被忽略，引脚将为输出。

2： 必须使用单数据字节SFR WRITE指令写入 IOCON寄存器中的位域。
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bit 9 LAT1：GPIO1锁存器

1 = 将引脚驱动为高电平
0 = 将引脚驱动为低电平

bit 8 LAT0：GPIO0锁存器

1 = 将引脚驱动为高电平
0 = 将引脚驱动为低电平

bit 7 未实现：读为0
bit 6 XSTBYEN：使能收发器待机引脚控制

1 = 使能XSTBY控制
0 = 禁止XSTBY控制

bit 5-2 未实现：读为0
bit 1 TRIS1：GPIO1数据方向 (1)

1 = 输入引脚
0 = 输出引脚

bit 0 TRIS0：GPIO0数据方向 (1)

1 = 输入引脚
0 = 输出引脚

寄存器4-2： IOCON ——输入 /输出控制寄存器（续）

注 1： 如果PMx = 0，TRISx将被忽略，引脚将为输出。

2： 必须使用单数据字节SFR WRITE指令写入 IOCON寄存器中的位域。
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寄存器4-3： CRC —— CRC寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0
— — — — — — FERRIE CRCERRIE

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 HS/C-0 HS/C-0
— — — — — — FERRIF CRCERRIF

bit 23 bit 16 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
CRC[15:8]

bit 15 bit 8 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
CRC[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-26 未实现：读为0
bit 25 FERRIE：CRC命令格式错误中断允许

bit 24 CRCERRIE：CRC错误中断允许

bit 23-18 未实现：读为0
bit 17 FERRIF：CRC命令格式错误中断标志

1 = “SPI + CRC”命令发生期间字节数不匹配
0 = 未发生SPI CRC命令格式错误

bit 16 CRCERRIF：CRC错误中断标志

1 = 发生CRC不匹配
0 = 未发生CRC错误

bit 15-0 CRC[15:0]：自上一次CRC不匹配起的循环冗余校验
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寄存器4-4： ECCCON —— ECC控制寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 23 bit 16 

U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— PARITY[6:0]

bit 15 bit 8 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— — — — — DEDIE SECIE ECCEN

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-15 未实现：读为0
bit 14-8 PARITY[6:0]：禁止ECC时，在写入RAM期间使用的奇偶校验位

bit 7-3 未实现：读为0
bit 2 DEDIE：双位错误检测中断允许

bit 1 SECIE：单个位错误检测中断允许标志

bit 0 ECCEN：ECC使能

1 = 使能ECC
0 = 禁止ECC
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寄存器4-5： ECCSTAT —— ECC状态寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— — — — ERRADDR[11:8]

bit 31 bit 24 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
ERRADDR[7:0]

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 15 bit 8 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 HS/C-0 HS/C-0 U-0
— — — — — DEDIF SECIF —

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-28 未实现：读为0
bit 27-16 ERRADDR[11:0]：发生上一个ECC错误的地址

bit 15-3 未实现：读为0
bit 2 DEDIF：双位错误检测中断标志

1 = 检测到双位错误
0 = 未检测到双位错误

bit 1 SECIF：单个位错误检测中断标志

1 = 检测到单个位错误
0 = 未发生单个位错误

bit 0 未实现：读为0
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寄存器4-6： DEVID ——器件 ID寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 15 bit 8 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
ID[3:0] REV[3:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-8 未实现：读为0
bit 7-4 ID[3:0]：器件 ID
bit 3-0 REV[3:0]：芯片版本
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4.2 CAN FD控制器模块寄存器

配置寄存器

• 寄存器4-7：CiCON
• 寄存器4-8：CiNBTCFG
• 寄存器4-9：CiDBTCFG
• 寄存器4-10：CiTDC
• 寄存器4-11：CiTBC
• 寄存器4-12：CiTSCON

中断和状态寄存器

• 寄存器4-13：CiVEC
• 寄存器4-14：CiINT
• 寄存器4-15：CiRXIF
• 寄存器4-16：CiRXOVIF
• 寄存器4-17：CiTXIF
• 寄存器4-18：CiTXATIF
• 寄存器4-19：CiTXREQ

错误和诊断寄存器

• 寄存器4-20：CiTREC
• 寄存器4-21： CiBDIAG0
• 寄存器4-22： CiBDIAG1

FIFO控制和状态寄存器

• 寄存器4-23：CiTEFCON
• 寄存器4-24：CiTEFSTA
• 寄存器4-25：CiTEFUA
• 寄存器4-26：CiTXQCON
• 寄存器4-27：CiTXQSTA
• 寄存器4-28：CiTXQUA
• 寄存器4-29：CiFIFOCONm —— m = 1至31
• 寄存器4-30：CiFIFOSTAm —— m = 1至31
• 寄存器4-31：CiFIFOUAm —— m = 1至31

过滤器配置和控制寄存器

• 寄存器4-32：CiFLTCONm —— m = 0至7
• 寄存器4-33：CiFLTOBJm —— m = 0至31
• 寄存器4-34：CiMASKm —— m = 0至31 

例4-2：

注： 寄存器标识符中显示的“i”表示CANi，例
如CiCON。MCP251863器件包含一个CAN
FD控制器模块。

表4-4： 寄存器图例

符号 说明 符号 说明

R 可读位 HC 仅由硬件清零

W 可写位 HS 仅由硬件置1
U 未实现位，读为0 1 复位时置1
S 可置1位 0 复位时清零

C 可清零位 x 复位时未知

R/W - 0表示位可读写，在复位后读为0。
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寄存器4-7： CiCON —— CAN控制寄存器 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-1 R/W-0 R/W-0
TXBWS[3:0] ABAT REQOP[2:0]

bit 31 bit 24 

R-1 R-0 R-0 R/W-1 R/W-1 R/W-0 R/W-0 R/W-0
OPMOD[2:0] TXQEN(1) STEF(1) SERR2LOM 

(1)
ESIGM(1) RTXAT(1)

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 R/W-0 R-0 R/W-1 R/W-1 R/W-1
— — — BRSDIS BUSY WFT[1:0] WAKFIL(1)

bit 15 bit 8 

U-0 R/W-1 R/W-1 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— PXEDIS(1) ISOCRCEN 

(1)
DNCNT[4:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-28 TXBWS[3:0]：发送带宽共用位
两次连续传输之间的延时（以仲裁位时间为单位）
0000 = 无延时
0001 = 2
0010 = 4
0011 = 8
0100 = 16
0101 = 32
0110 = 64
0111 = 128
1000 = 256
1001 = 512
1010 = 1024
1011 = 2048
1111-1100 = 4096

bit 27 ABAT：中止所有等待的发送位
1 = 通知所有发送FIFO中止发送
0 = 模块将在所有发送中止时清零该位

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 在休眠模式下，OPMOD位指示配置模式（OPMOD = 100）和OSC。OSCDIS将读为1。应用软件应将这些位  
域用作休眠模式请求的握手指示。 
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bit 26-24 REQOP[2:0]：请求工作模式位
000 = 设置为正常CAN FD模式；支持混用CAN FD帧和经典CAN 2.0帧
001 = 设置为休眠模式
010 = 设置为内部环回模式
011 = 设置为仅监听模式
100 = 设置为配置模式
101 = 设置为外部环回模式
110 = 设置为正常CAN 2.0模式；接收CAN FD帧时可能生成错误帧
111 = 设置为受限工作模式

bit 23-21 OPMOD[2:0]：工作模式状态位 (2)

000 = 模块处于正常CAN FD模式；支持混用CAN FD帧和经典CAN 2.0帧
001 = 模块处于休眠模式 
010 = 模块处于内部环回模式
011 = 模块处于仅监听模式
100 = 模块处于配置模式
101 = 模块处于外部环回模式
110 = 模块处于正常CAN 2.0模式；接收CAN FD帧时可能生成错误帧
111 = 模块处于受限工作模式

bit 20 TXQEN：使能发送队列位 (1)

1 = 使能TXQ并在RAM中预留空间
0 = 不在RAM中为TXQ预留空间

bit 19 STEF：存储到发送事件FIFO位 (1)

1 = 将发送的报文保存到TEF中并在RAM中预留空间
0 = 不将发送的报文保存到TEF中

bit 18 SERR2LOM：发生系统错误时切换到仅监听模式位 (1)

1 = 切换到仅监听模式
0 = 切换到受限工作模式

bit 17 ESIGM：在网关模式下发送ESI位 (1)

1 = 当报文的ESI为高电平或CAN FD控制器处于被动错误状态时，ESI隐性发送
0 = ESI反映CAN FD控制器的错误状态

bit 16 RTXAT：限制重发尝试位 (1)

1 = 重发尝试受限，使用CiFIFOCONm.TXAT
0 = 重发尝试次数不受限，CiFIFOCONm.TXAT将被忽略

bit 15-13 未实现：读为0
bit 12 BRSDIS：比特率切换禁止位

1 = 无论发送报文对象中的BRS状态如何，都禁止比特率切换
0 = 根据发送报文对象中的BRS进行比特率切换

bit 11 BUSY：CAN模块忙状态位
1 = CAN模块正在发送或接收报文
0 = CAN模块不工作

bit 10-9 WFT[1:0]：可选唤醒滤波器时间位
00 = T00FILTER
01 = T01FILTER
10 = T10FILTER
11 = T11FILTER

注： 请参见表9-6。
bit 8 WAKFIL：使能CAN总线线路唤醒滤波器位 (1)

1 = 使用CAN总线线路滤波器来唤醒
0 = 不使用CAN总线线路滤波器来唤醒

寄存器4-7： CiCON —— CAN控制寄存器（续）

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 在休眠模式下，OPMOD位指示配置模式（OPMOD = 100）和OSC。OSCDIS将读为1。应用软件应将这些位  
域用作休眠模式请求的握手指示。 
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bit 7 未实现：读为0
bit 6 PXEDIS：协议异常事件检测禁止位 (1)

隐性FDF位后的隐性“保留位”称为“协议异常”。
1 = 协议异常被视为格式错误。 
0 = 如果检测到协议异常，CAN FD控制器模块将进入总线集成状态。

bit 5 ISOCRCEN：使能CAN FD帧中的 ISO CRC位 (1)

1 = CRC字段中包含填充位计数，使用非零CRC初始化向量（符合 ISO 11898-1:2015规范）
0 = CRC字段中不包含填充位计数，使用全零CRC初始化向量

bit 4-0 DNCNT[4:0]：DeviceNet过滤器位编号位
10011-11111 = 无效选择（最多可将数据的18位与EID进行比较）
10010 = 最多可将数据字节2的bit 6与EID17进行比较
...
00001 = 最多可将数据字节0的bit 7与EID0进行比较
00000 = 不比较数据字节

寄存器4-7： CiCON —— CAN控制寄存器（续）

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 在休眠模式下，OPMOD位指示配置模式（OPMOD = 100）和OSC。OSCDIS将读为1。应用软件应将这些位  
域用作休眠模式请求的握手指示。 
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寄存器4-8： CiNBTCFG ——标称位时间配置寄存器 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
BRP[7:0]

bit 31 bit 24 

R/W-0 R/W-0 R/W-1 R/W-1 R/W-1 R/W-1 R/W-1 R/W-0
TSEG1[7:0]

bit 23 bit 16 

U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-1 R/W-1 R/W-1 R/W-1
— TSEG2[6:0]

bit 15 bit 8 

U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-1 R/W-1 R/W-1 R/W-1
— SJW[6:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-24 BRP[7:0]：波特率预分频比位
1111 1111 = TQ = 256/Fsys
...
0000 0000 = TQ = 1/Fsys

bit 23-16 TSEG1[7:0]：时间段1位（传播段 + 相位段1）
1111 1111 = 长度为256个TQ
...
0000 0000 = 长度为1个TQ

bit 15 未实现：读为0
bit 14-8 TSEG2[6:0]：时间段2位（相位段2）

111 1111 = 长度为128个TQ
...
000 0000 = 长度为1个TQ

bit 7 未实现：读为0
bit 6-0 SJW[6:0]：同步跳转宽度位

111 1111 = 长度为128个TQ
...
000 0000 = 长度为1个TQ

注 1： 只能在配置模式下修改该寄存器。
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寄存器4-9： CiDBTCFG ——数据位时间配置寄存器 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
BRP[7:0]

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-1 R/W-1 R/W-1 R/W-0
— — — TSEG1[4:0]

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-1 R/W-1
— — — — TSEG2[3:0]

bit 15 bit 8 

U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-1 R/W-1
— — — — SJW[3:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-24 BRP[7:0]：波特率预分频比位
1111 1111 = TQ = 256/Fsys
...
0000 0000 = TQ = 1/Fsys

bit 23-21 未实现：读为0
bit 20-16 TSEG1[4:0]：时间段1位（传播段 + 相位段1）

1 1111 = 长度为32个TQ
...
0 0000 = 长度为1个TQ

bit 15-12 未实现：读为0
bit 11-8 TSEG2[3:0]：时间段2位（相位段2）

1111 = 长度为16个TQ
...
0000 = 长度为1个TQ

bit 7-4 未实现：读为0
bit 3-0 SJW[3:0]：同步跳转宽度位

1111 = 长度为16个TQ
...
0000 = 长度为1个TQ

注 1： 只能在配置模式下修改该寄存器。
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寄存器4-10： CiTDC ——发送器延时补偿寄存器

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0
— — — — — — EDGFLTEN SID11EN

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-1 R/W-0
— — — — — — TDCMOD[1:0]

bit 23 bit 16 

U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-1 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— — TDCO[5:0]

bit 15 bit 8 

U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— — TDCV[5:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-26 未实现：读为0
bit 25 EDGFLTEN：使能总线集成状态下的边沿滤波位

1 = 根据 ISO 11898-1:2015标准使能边沿滤波
0 = 禁止边沿滤波

bit 24 SID11EN：使能CAN FD基本格式报文中的12位SID位
1 = RRS用作CAN FD基本格式报文中的SID11：SID[11:0] = {SID[10:0], SID11}
0 = 不使用RRS；SID[10:0]符合 ISO 11898-1:2015规范

bit 23-18 未实现：读为0
bit 17-16 TDCMOD[1:0]：发送器延时补偿模式位；二次采样点（Secondary Sample Point，SSP）

10-11 = 自动；测量延时并添加TDCO。
01 = 手动；不测量，使用来自寄存器的TDCV + TDCO
00 = 禁止TDC

bit 15 未实现：读为0
bit 14
bit 13-8

保留：始终写入0
TDCO[5:0]：发送器延时补偿偏移位；二次采样点（SSP）
二进制补码；偏移可以是正值或零，因此，bit 14必须始终设置为0。
11 1111 = 63 x TSYSCLK
...
00 0000 = 0 x TSYSCLK

bit 7-6 未实现：读为0
bit 5-0 TDCV[5:0]：发送器延时补偿值位；二次采样点（SSP）

11 1111 = 63 x TSYSCLK
...
00 0000 = 0 x TSYSCLK

注 1： 只能在配置模式下修改该寄存器。
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寄存器4-11： CiTBC ——时基计数器寄存器

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
TBC[31:24]

bit 31 bit 24 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
TBC[23:16]

bit 23 bit 16 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
TBC[15:8]

bit 15 bit 8 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
TBC[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-0 TBC[31:0]：时基计数器位
这是自由运行的定时器，当TBCEN置1时，每经过一个TBCPRE时钟递增一次。

注 1： 当TBCEN = 0时，TBC将停止并复位。

2： 对CiTBC的任何写操作都会使TBC的预分频器计数复位（CiTSCON.TBCPRE不受影响）。
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寄存器4-12： CiTSCON ——时间戳控制寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— — — — — TSRES TSEOF TBCEN

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0
— — — — — — TBCPRE[9:8]

bit 15 bit 8 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
TBCPRE[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-19 未实现：读为0
bit 18 TSRES：时间戳保留位（仅限FD帧）

1 = 在FDF位后的位的采样点
0 = 在SOF的采样点

bit 17 TSEOF：时间戳EOF位
1 = 在帧生效后添加时间戳： 

- 在EOF的倒数第二位之前RX未产生错误
- 在EOF结束之前TX未产生错误

0 = 在帧“开始”时添加时间戳：
- 经典帧：在SOF的采样点
- FD帧：请参见TSRES位。

bit 16 TBCEN：时基计数器使能位
1 = 使能TBC
0 = 停止并复位TBC

bit 15-10 未实现：读为0
bit 9-0 TBCPRE[9:0]：时基计数器预分频比位

1023 = 每经过1024个时钟TBC递增一次
...
0 = 每经过1个时钟TBC递增一次
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寄存器4-13： CiVEC ——中断代码寄存器 

U-0 R-1 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— RXCODE[6:0](1)

bit 31 bit 24 

U-0 R-1 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— TXCODE[6:0](1)

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— — — FILHIT[4:0](1)

bit 15 bit 8 

U-0 R-1 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— ICODE[6:0](1)

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31 未实现：读为0
bit 30-24 RXCODE[6:0]：接收中断标志代码位 (1)

1000001-1111111 = 保留
1000000 = 无中断
0100000-0111111 = 保留

0011111 = FIFO 31中断（RFIF[31]置1）
...
0000010 = FIFO 2中断（RFIF[2]置1）
0000001 = FIFO 1中断（RFIF[1]置1）
0000000 = 保留。FIFO 0无法接收。

bit 23 未实现：读为0
bit 22-16 TXCODE[6:0]：发送中断标志代码位 (1)

1000001-1111111 = 保留
1000000 = 无中断
0100000-0111111 = 保留

0011111 = FIFO 31中断（TFIF[31]置1）
...
0000001 = FIFO 1中断（TFIF[1]置1）
0000000 = TXQ中断（TFIF[0]置1）

bit 15-13 未实现：读为0
bit 12-8 FILHIT[4:0]：命中过滤器编号位 (1)

11111 = 过滤器31
11110 = 过滤器30
...
00001 = 过滤器1
00000 = 过滤器0

注 1： 如果有多个中断待处理，将指示编号最大的中断。
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bit 7 未实现：读为0
bit 6-0 ICODE[6:0]：中断标志代码位 (1)

1001011-1111111 = 保留
1001010 = 发送尝试中断（CiTXATIF中的任意一位置1）
1001001 = 发送事件FIFO中断（CiTEFIF中的任意一位置1）
1001000 = 出现无效报文（IVMIF/IE）
1000111 = 工作模式发生变化（MODIF/IE）
1000110 = TBC溢出（TBCIF/IE）
1000101 = RX/TX MAB上溢 /下溢（RX：在将前一个报文存储到存储器之前接收到新报文；

TX：馈送TX MAB的速度不够快，以致于无法发送一致的数据。）
（SERRIF/IE）

1000100 = 地址错误中断（向系统送入了非法FIFO地址）（SERRIF/IE）
1000011 = 接收FIFO溢出中断（CiRXOVIF中的任意一位置1）
1000010 = 唤醒中断（WAKIF/WAKIE）
1000001 = 错误中断（CERRIF/IE）
1000000 = 无中断
0100000-0111111 = 保留
0011111 = FIFO 31中断（TFIF[31]或RFIF[31]置1）
...
0000001 = FIFO 1中断（TFIF[1]或RFIF[1]置1）
0000000 = TXQ中断（TFIF[0]置1）

寄存器4-13： CiVEC ——中断代码寄存器（续）

注 1： 如果有多个中断待处理，将指示编号最大的中断。
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寄存器4-14： CiINT ——中断寄存器 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
IVMIE WAKIE CERRIE SERRIE RXOVIE TXATIE SPICRCIE ECCIE

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— — — TEFIE MODIE TBCIE RXIE TXIE

bit 23 bit 16 

HS/C-0 HS/C-0 HS/C-0 HS/C-0 R-0 R-0 R-0 R-0
IVMIF(1) WAKIF(1) CERRIF(1) SERRIF(1) RXOVIF TXATIF SPICRCIF ECCIF

bit 15 bit 8 

U-0 U-0 U-0 R-0 HS/C-0 HS/C-0 R-0 R-0
— — — TEFIF MODIF(1) TBCIF(1) RXIF TXIF

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31 IVMIE：无效报文中断允许位

bit 30 WAKIE：总线唤醒中断允许位

bit 29 CERRIE：CAN总线错误中断允许位

bit 28 SERRIE：系统错误中断允许位

bit 27 RXOVIE：接收FIFO溢出中断允许位

bit 26 TXATIE：发送尝试中断允许位

bit 25 SPICRCIE：SPI CRC错误中断允许位

bit 24 ECCIE：ECC错误中断允许位

bit 23-21 未实现：读为0
bit 20 TEFIE：发送事件FIFO中断允许位

bit 19 MODIE：模式改变中断允许位

bit 18 TBCIE：时基计数器中断允许位

bit 17 RXIE：接收FIFO中断允许位

bit 16 TXIE：发送FIFO中断允许位

bit 15 IVMIF：无效报文中断标志位 (1)

bit 14 WAKIF：总线唤醒中断标志位 (1)

bit 13 CERRIF：CAN总线错误中断标志位 (1)

bit 12 SERRIF：系统错误中断标志位 (1)

1 = 发生了系统错误
0 = 未发生系统错误

bit 11 RXOVIF：接收对象溢出中断标志位
1 = 发生了接收FIFO溢出
0 = 未发生接收FIFO溢出

bit 10 TXATIF：发送尝试中断标志位

注 1： 标志由硬件置1，由应用程序清零。
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bit 9 SPICRCIF：SPI CRC错误中断标志位

bit 8 ECCIF：ECC错误中断标志位

bit 7-5 未实现：读为0
bit 4 TEFIF：发送事件FIFO中断标志位

1 = 有TEF中断待处理
0 = 没有TEF中断待处理

bit 3 MODIF：工作模式改变中断标志位 (1)

1 = 工作模式发生了改变（OPMOD已改变）
0 = 模式未发生改变

bit 2 TBCIF：时基计数器溢出中断标志位 (1)

1 = TBC已溢出
0 = TBC未溢出

bit 1 RXIF：接收FIFO中断标志位
1 = 有接收FIFO中断待处理
0 = 没有接收FIFO中断待处理

bit 0 TXIF：发送FIFO中断标志位
1 = 有发送FIFO中断待处理
0 = 没有发送FIFO中断待处理

寄存器4-14： CiINT ——中断寄存器（续）

注 1： 标志由硬件置1，由应用程序清零。
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0

寄存器4-15： CiRXIF ——接收中断状态寄存器 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
RFIF[31:24]

bit 31 bit 24 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
RFIF[23:16]

bit 23 bit 16 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
RFIF[15:8]

bit 15 bit 8 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 U-0
RFIF[7:1] —

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-1 RFIF[31:1]：接收FIFO中断待处理位 (1)

1 = 有一个或多个已允许的接收FIFO中断待处理
0 = 没有已允许的接收FIFO中断待处理

bit 0 未实现：读为0

注 1： RFIF = 已使能的RXFIFO标志的逻辑或；这些标志将在FIFO条件终止时清零。
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寄存器4-16： CiRXOVIF ——接收溢出中断状态寄存器 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
RFOVIF[31:24]

bit 31 bit 24 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
RFOVIF[23:16]

bit 23 bit 16 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
RFOVIF[15:8]

bit 15 bit 8 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 U-0
RFOVIF[7:1] —

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-1 RFOVIF[31:1]：接收FIFO溢出中断待处理位
1 = 中断待处理
0 = 中断未处于待处理状态

bit 0 未实现：读为0
注 1： 标志需在FIFO寄存器中清零。
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寄存器4-17： CiTXIF ——发送中断状态寄存器 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFIF[31:24]

bit 31 bit 24 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFIF[23:16](1)

bit 23 bit 16 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFIF[15:8](1)

bit 15 bit 8 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFIF[7:0](1)

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-0 TFIF[31:0]：发送FIFO/TXQ(2)中断待处理位 (1)

1 = 有一个或多个已允许的发送FIFO/TXQ中断待处理
0 = 没有已允许的发送FIFO/TXQ中断待处理

注 1： TFIF = 已使能的TXFIFO标志的逻辑或；这些标志将在FIFO条件终止时清零。

2： TFIF[0]用于发送队列。
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寄存器4-18： CiTXATIF ——发送尝试中断状态寄存器 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFATIF[31:24](1)

bit 31 bit 24 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFATIF[23:16](1)

bit 23 bit 16 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFATIF[15:8](1)

bit 15 bit 8 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TFATIF[7:0](1)

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-0 TFATIF[31:0]：发送FIFO/TXQ(2)尝试中断待处理位 (1)

1 = 中断待处理
0 = 中断未处于待处理状态

注 1： 标志需在FIFO寄存器中清零。

2： TFATIF[0]用于发送队列。
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寄存器4-19： CiTXREQ ——发送请求寄存器 

S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0
TXREQ[31:24]

bit 31 bit 24 

S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0
TXREQ[23:16]

bit 23 bit 16 

S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0
TXREQ[15:8]

bit 15 bit 8 

S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0 S/HC-0
TXREQ[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-1 TXREQ[31:1]：报文发送请求位
TXEN= 1（对象配置为发送对象）
将该位置为1可请求发送报文。 
在成功发送对象中排队的报文之后，该位将自动清零。
该位不能用于中止发送。
TXEN= 0（对象配置为接收对象）
该位无影响

bit 0 TXREQ[0]：发送队列报文发送请求位
将该位置为1可请求发送报文。 
在成功发送对象中排队的报文之后，该位将自动清零。
该位不能用于中止发送。
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寄存器4-20： CiTREC ——发送 /接收错误计数寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 R-1 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— — TXBO TXBP RXBP TXWARN RXWARN EWARN

bit 23 bit 16 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
TEC[7:0]

bit 15 bit 8 

R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
REC[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-22 未实现：读为0
bit 21 TXBO：发送器处于离线状态位（TEC > 255）

在配置模式下，由于模块未处于总线上而将TXBO置1。
bit 20 TXBP：发送器处于被动错误状态位（TEC > 127）
bit 19 RXBP：接收器处于被动错误状态位（REC > 127）
bit 18 TXWARN：发送器处于警告错误状态位（128 > TEC > 95）
bit 17 RXWARN：接收器处于警告错误状态位（128 > REC > 95）
bit 16 EWARN：发送器或接收器处于警告错误状态位

bit 15-8 TEC[7:0]：发送错误计数器位

bit 7-0 REC[7:0]：接收错误计数器位
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寄存器4-21： CiBDIAG0 ——总线诊断寄存器0 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
DTERRCNT[7:0]

bit 31 bit 24 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
DRERRCNT[7:0]

bit 23 bit 16 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
NTERRCNT[7:0]

bit 15 bit 8 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
NRERRCNT[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-24 DTERRCNT[7:0]：数据比特率发送错误计数器位

bit 23-16 DRERRCNT[7:0]：数据比特率接收错误计数器位

bit 15-8 NTERRCNT[7:0]：标称比特率发送错误计数器位

bit 7-0 NRERRCNT[7:0]：标称比特率接收错误计数器位
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寄存器4-22： CiBDIAG1 ——总线诊断寄存器1 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 U-0 R/W-0 R/W-0
DLCMM ESI DCRCERR DSTUFERR DFORMERR — DBIT1ERR DBIT0ERR

bit 31 bit 24 

R/W-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
TXBOERR — NCRCERR NSTUFERR NFORMERR NACKERR NBIT1ERR NBIT0ERR

bit 23 bit 16 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
EFMSGCNT[15:8]

bit 15 bit 8 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
EFMSGCNT[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31 DLCMM：DLC不匹配位
在发送或接收期间，指定的DLC大于FIFO元素的PLSIZE。

bit 30 ESI：接收的CAN FD报文的ESI标志置1。
bit 29 DCRCERR：与标称比特率相同（见下文）。

bit 28 DSTUFERR：与标称比特率相同（见下文）。

bit 27 DFORMERR：与标称比特率相同（见下文）。

bit 26 未实现：读为0
bit 25 DBIT1ERR：与标称比特率相同（见下文）。

bit 24 DBIT0ERR：与标称比特率相同（见下文）。

bit 23 TXBOERR：器件进入离线状态（且自动恢复）。

bit 22 未实现：读为0
bit 21 NCRCERR：接收的报文的CRC校验和不正确。输入报文的CRC与通过接收到的数据计算得到的CRC

不匹配。

bit 20 NSTUFERR：在接收报文的一部分中，序列中包含了5个以上相等位，而报文中不允许出现这种序列。

bit 19 NFORMERR：接收报文的固定格式部分格式错误。

bit 18 NACKERR：发送报文未应答。

bit 17 NBIT1ERR：在发送报文（仲裁字段除外）期间，器件要发送隐性电平（逻辑值为1的位），但监视
到的总线值为显性。

bit 16 NBIT0ERR：在发送报文（或应答位、主动错误标志或过载标志）期间，器件要发送显性电平（逻辑
值为0的数据或标识符位），但监视的总线值为隐性。 

bit 15-0 EFMSGCNT[15:0]：无错误报文计数器位
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寄存器4-23： CiTEFCON ——发送事件FIFO控制寄存器 

U-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— — — FSIZE[4:0](1)

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 S/HC-1 U-0 S/HC-0
— — — — — FRESET(2) — UINC

bit 15 bit 8 

U-0 U-0 R/W-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— — TEFTSEN(1) — TEFOVIE TEFFIE TEFHIE TEFNEIE

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-29 未实现：读为0
bit 28-24 FSIZE[4:0]：FIFO大小位 (1)

0_0000 = FIFO深度为1个报文
0_0001 = FIFO深度为2个报文
0_0010 = FIFO深度为3个报文
...
1_1111 = FIFO深度为32个报文

bit 23-11 未实现：读为0
bit 10 FRESET：FIFO复位位 (2)

1 = 当该位置1时，FIFO复位；当FIFO复位时，该位由硬件清零。用户在采取任何操作前应等待该位
清零。

0 = 无影响

bit 9 未实现：读为0
bit 8 UINC：递增尾部位

当该位置1时，FIFO尾部递增一个报文。

bit 7-6 未实现：读为0
bit 5 TEFTSEN：发送事件FIFO时间戳使能位 (1)

1 = 对TEF中的对象加时间戳
0 = 不对TEF中的对象加时间戳

bit 4 未实现：读为0
bit 3 TEFOVIE：发送事件FIFO溢出中断允许位

1 = 允许在发生溢出事件时产生中断
0 = 禁止在发生溢出事件时产生中断

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： FRESET在配置模式下置1，在正常模式下自动清零。
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bit 2 TEFFIE：发送事件FIFO满中断允许位
1 = 允许在FIFO满时产生中断
0 = 禁止在FIFO满时产生中断

bit 1 TEFHIE：发送事件FIFO半满中断允许位
1 = 允许在FIFO半满时产生中断
0 = 禁止在FIFO半满时产生中断

bit 0 TEFNEIE：发送事件FIFO非空中断允许位
1 = 允许在FIFO非空时产生中断
0 = 禁止在FIFO非空时产生中断

寄存器4-23： CiTEFCON ——发送事件FIFO控制寄存器（续）

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： FRESET在配置模式下置1，在正常模式下自动清零。
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寄存器4-24： CiTEFSTA ——发送事件FIFO状态寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 15 bit 8 

U-0 U-0 U-0 U-0 HS/C-0 R-0 R-0 R-0
— — — — TEFOVIF TEFFIF(1) TEFHIF(1) TEFNEIF(1)

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-4 未实现：读为0
bit 3 TEFOVIF：发送事件FIFO溢出中断标志位

1 = 发生了溢出事件
0 = 未发生溢出事件

bit 2 TEFFIF：发送事件FIFO满中断标志位 (1)

1 = FIFO已满
0 = FIFO不满

bit 1 TEFHIF：发送事件FIFO半满中断标志位 (1)

1 = FIFO ≥ 半满
0 = FIFO < 半满

bit 0 TEFNEIF：发送事件FIFO非空中断标志位 (1)

1 = FIFO非空，至少包含一个报文
0 = FIFO为空

注 1： 该位是只读位，用于反映FIFO的状态。
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寄存器4-25： CiTEFUA ——发送事件FIFO用户地址寄存器 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TEFUA[31:24]

bit 31 bit 24 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TEFUA[23:16]

bit 23 bit 16 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TEFUA[15:8]

bit 15 bit 8 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TEFUA[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-0 TEFUA[31:0]：发送事件FIFO用户地址位

读取该寄存器将返回用于读取下一个对象的地址（FIFO尾部）。

注 1： 在配置模式下，不能保证可以正确读取该寄存器，应当仅在模块不处于配置模式时访问该寄存器。
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寄存器4-26： CiTXQCON ——发送队列控制寄存器 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
PLSIZE[2:0](1) FSIZE[4:0](1)

bit 31 bit 24 

U-0 R/W-1 R/W-1 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— TXAT[1:0] TXPRI[4:0]

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 S/HC-1 R/W/HC-0 S/HC-0
— — — — — FRESET(3) TXREQ(2) UINC

bit 15 bit 8 

R-1 U-0 U-0 R/W-0 U-0 R/W-0 U-0 R/W-0
TXEN — — TXATIE — TXQEIE — TXQNIE

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-29 PLSIZE[2:0]：有效负载大小位 (1)

000 = 8个数据字节
001 = 12个数据字节
010 = 16个数据字节
011 = 20个数据字节
100 = 24个数据字节
101 = 32个数据字节
110 = 48个数据字节
111 = 64个数据字节

bit 28-24 FSIZE[4:0]：FIFO大小位 (1)

0_0000 = FIFO深度为1个报文
0_0001 = FIFO深度为2个报文
0_0010 = FIFO深度为3个报文
...
1_1111 = FIFO深度为32个报文

bit 23 未实现：读为0
bit 22-21 TXAT[1:0]：重发尝试位

CiCON.RTXAT置1时使能该功能。
00 = 禁止重发尝试
01 = 3次重发尝试
10 = 重发尝试次数不受限制
11 = 重发尝试次数不受限制

bit 20-16 TXPRI[4:0]：报文发送优先级位
00000 = 最低报文优先级
...
11111 = 最高报文优先级

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 该位在报文完成（或中止）或FIFO复位时更新。

3： FRESET在配置模式下置1，在正常模式下自动清零。
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bit 15-11 未实现：读为0
bit 10 FRESET：FIFO复位位 (3)

1 = 当该位置1时，FIFO复位；当FIFO复位时，该位由硬件清零。用户在采取任何操作前应等待该位
清零。

0 = 无影响

bit 9 TXREQ：报文发送请求位(2)

1 = 请求发送报文；在成功发送TXQ中排队的所有报文之后，该位会自动清零。
0 = 在该位置1的情况下清零该位将请求中止报文。

bit 8 UINC：递增头部位
当该位置1时，FIFO头部递增一个报文。

bit 7 TXEN：TX使能
1 = 发送报文队列。该位将总是读为1。

bit 6-5 未实现：读为0
bit 4 TXATIE：超过发送尝试次数中断允许位

1 = 允许中断
0 = 禁止中断

bit 3 未实现：读为0
bit 2 TXQEIE：发送队列空中断允许位

1 = 允许在TXQ为空时产生中断
0 = 禁止在TXQ为空时产生中断

bit 1 未实现：读为0
bit 0 TXQNIE：发送队列未满中断允许位

1 = 允许在TXQ未满时产生中断
0 = 禁止在TXQ未满时产生中断

寄存器4-26： CiTXQCON ——发送队列控制寄存器（续）

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 该位在报文完成（或中止）或FIFO复位时更新。

3： FRESET在配置模式下置1，在正常模式下自动清零。
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寄存器4-27： CiTXQSTA ——发送队列状态寄存器 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— — — TXQCI[4:0](1)

bit 15 bit 8 

HS/C-0 HS/C-0 HS/C-0 HS/C-0 U-0 R-1 U-0 R-1
TXABT(2)(3) TXLARB 

(2)(3)
TXERR(2)(3) TXATIF — TXQEIF — TXQNIF

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 3-13 未实现：读为0
bit 12-8 TXQCI[4:0]：发送队列报文索引位 (1)

读取该寄存器将返回一个索引，该索引指向FIFO下一次尝试发送的报文。

bit 7 TXABT：报文中止状态位 (2)(3)

1 = 报文中止
0 = 报文成功完成

bit 6 TXLARB：报文仲裁失败状态位 (2)(3)

1 = 报文在发送过程中仲裁失败
0 = 报文在发送过程中仲裁未失败

bit 5 TXERR：在发送过程中检测到错误位 (2)(3)

1 = 发送报文时发生总线错误
0 = 发送报文时未发生总线错误

bit 4 TXATIF：超过发送尝试次数中断待处理位
1 = 中断待处理
0 = 中断未处于待处理状态

bit 3 未实现：读为0
bit 2 TXQEIF：发送队列空中断标志位

1 = TXQ为空
0 = TXQ非空，至少有一个报文在排队等待发送

bit 1 未实现：读为0
bit 0 TXQNIF：发送队列未满中断标志位

1 = TXQ未满
0 = TXQ已满

注 1： TXQCI[4:0]位为TXQ中的报文分配从零开始的索引值。如果TXQ为4个报文深（FSIZE = 5’h03），则TXQCI  
将根据TXQ的状态从0到3中取值。

2： 当TXREQ置1或使用SPI写0时，该位清零。

3： 该位在报文完成（或中止）或TXQ复位时更新。
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寄存器4-28： CiTXQUA ——发送队列用户地址寄存器

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TXQUA[31:24]

bit 31 bit 24 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TXQUA[23:16]

bit 23 bit 16 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TXQUA[15:8]

bit 15 bit 8 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
TXQUA[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-0 TXQUA[31:0]：TXQ用户地址位

读取该寄存器将返回用于写入下一个报文的地址（TXQ头部）。

注 1： 在配置模式下，不能保证可以正确读取该寄存器，应当仅在模块不处于配置模式时访问该寄存器。
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寄存器4-29： CiFIFOCONm —— FIFO控制寄存器m（m = 1至31） 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
PLSIZE[2:0](1) FSIZE[4:0](1)

bit 31 bit 24 

U-0 R/W-1 R/W-1 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— TXAT[1:0] TXPRI[4:0]

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 S/HC-1 R/W/HC-0 S/HC-0
— — — — — FRESET(3) TXREQ(2) UINC

bit 15 bit 8 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
TXEN(1) RTREN RXTSEN(1) TXATIE RXOVIE TFERFFIE TFHRFHIE TFNRFNIE

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-29 PLSIZE[2:0]：有效负载大小位 (1)

000 = 8个数据字节
001 = 12个数据字节
010 = 16个数据字节
011 = 20个数据字节
100 = 24个数据字节
101 = 32个数据字节
110 = 48个数据字节
111 = 64个数据字节

bit 28-24 FSIZE[4:0]：FIFO大小位 (1)

0_0000 = FIFO深度为1个报文
0_0001 = FIFO深度为2个报文
0_0010 = FIFO深度为3个报文
...
1_1111 = FIFO深度为32个报文

bit 23 未实现：读为0
bit 22-21 TXAT[1:0]：重发尝试位

CiCON.RTXAT置1时使能该功能。
00 = 禁止重发尝试
01 = 3次重发尝试
10 = 重发尝试次数不受限制
11 = 重发尝试次数不受限制

bit 20-16 TXPRI[4:0]：报文发送优先级位
00000 = 最低报文优先级
...
11111 = 最高报文优先级

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 该位在报文完成（或中止）或FIFO复位时更新。

3： FRESET在配置模式下置1，在正常模式下自动清零。
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bit 15-11 未实现：读为0
bit 10 FRESET：FIFO复位位 (3)

1 = 当该位置1时，FIFO复位；当FIFO复位时，该位由硬件清零。用户在采取任何操作前应等待该位
清零。

0 = 无影响

bit 9 TXREQ：报文发送请求位(2)

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）

1 = 请求发送报文；在成功发送FIFO中排队的所有报文之后，该位会自动清零。

0 = 在该位置1的情况下清零该位将请求中止报文。

TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）

该位无影响。

bit 8 UINC：递增头部 /尾部位

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
当该位置1时，FIFO头部递增一个报文。
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
当该位置1时，FIFO尾部递增一个报文。

bit 7 TXEN：TX/RX FIFO选择位 (1)

1 = 发送FIFO
0 = 接收FIFO

bit 6 RTREN：自动RTR使能位
1 = 接收到远程发送时，TXREQ置1。
0 = 接收到远程发送时，TXREQ不受影响。

bit 5 RXTSEN：接收的报文时间戳使能位 (1)

1 = 捕捉RAM中接收到的报文对象的时间戳。
0 = 不捕捉时间戳。

bit 4 TXATIE：超过发送尝试次数中断允许位
1 = 允许中断
0 = 禁止中断

bit 3 RXOVIE：溢出中断允许位
1 = 允许在发生溢出事件时产生中断
0 = 禁止在发生溢出事件时产生中断

bit 2 TFERFFIE：发送 /接收FIFO空 /满中断允许位
TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
发送FIFO空中断允许
1 = 允许在FIFO为空时产生中断
0 = 禁止在FIFO为空时产生中断
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
接收FIFO满中断允许
1 = 允许在FIFO满时产生中断
0 = 禁止在FIFO满时产生中断

寄存器4-29： CiFIFOCONm —— FIFO控制寄存器m（m = 1至31）（续）

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 该位在报文完成（或中止）或FIFO复位时更新。

3： FRESET在配置模式下置1，在正常模式下自动清零。
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bit 1 TFHRFHIE：发送 /接收FIFO半空 /半满中断允许位
TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
发送FIFO半空中断允许
1 = 允许在FIFO半空时产生中断
0 = 禁止在FIFO半空时产生中断
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
接收FIFO半满中断允许
1 = 允许在FIFO半满时产生中断
0 = 禁止在FIFO半满时产生中断

bit 0 TFNRFNIE：发送 /接收FIFO未满 /非空中断允许位
TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
发送FIFO未满中断允许
1 = 允许在FIFO未满时产生中断
0 = 禁止在FIFO未满时产生中断
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
接收FIFO非空中断允许
1 = 允许在FIFO非空时产生中断
0 = 禁止在FIFO非空时产生中断

寄存器4-29： CiFIFOCONm —— FIFO控制寄存器m（m = 1至31）（续）

注 1： 只能在配置模式下修改这些位。

2： 该位在报文完成（或中止）或FIFO复位时更新。

3： FRESET在配置模式下置1，在正常模式下自动清零。
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寄存器4-30： CiFIFOSTAm —— FIFO状态寄存器m（m = 1至31） 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 31 bit 24 

U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0 U-0
— — — — — — — —

bit 23 bit 16 

U-0 U-0 U-0 R-0 R-0 R-0 R-0 R-0
— — — FIFOCI[4:0](1)

bit 15 bit 8 

HS/C-0 HS/C-0 HS/C-0 HS/C-0 HS/C-0 R-0 R-0 R-0
TXABT(2)(3) TXLARB 

(2)(3)
TXERR(2)(3) TXATIF RXOVIF TFERFFIF TFHRFHIF TFNRFNIF

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-13 未实现：读为0
bit 12-8 FIFOCI[4:0]：FIFO报文索引位 (1)

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
读取该位域将返回一个索引，该索引指向FIFO下一次尝试发送的报文。
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
读取该位域将返回一个索引，FIFO使用该索引保存下一个报文。

bit 7 TXABT：报文中止状态位 (2)(3)

1 = 报文中止
0 = 报文成功完成

bit 6 TXLARB：报文仲裁失败状态位 (2)(3) 
1 = 报文在发送过程中仲裁失败
0 = 报文在发送过程中仲裁未失败

bit 5 TXERR：在发送过程中检测到错误位 (2)(3)

1 = 发送报文时发生总线错误
0 = 发送报文时未发生总线错误

bit 4 TXATIF：超过发送尝试次数中断待处理位

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
1 = 中断待处理
0 = 中断未处于待处理状态
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
读为0

注 1： FIFOCI[4:0]位为FIFO中的报文分配从零开始的索引值。如果FIFO为4个报文深（FSIZE = 5’h03），则FIFOCI  
将根据FIFO的状态从0到3中取值。

2： 当TXREQ置1或使用SPI写0时，该位清零。

3： 该位在报文完成（或中止）或FIFO复位时更新。
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bit 3 RXOVIF：接收FIFO溢出中断标志位

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
未使用，读为0
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
1 = 发生了溢出事件
0 = 未发生溢出事件

bit 2 TFERFFIF：发送 /接收FIFO空 /满中断标志位

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO） 
发送FIFO空中断标志
1 = FIFO为空
0 = FIFO非空；至少有一个报文在排队等待发送
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO） 
接收FIFO满中断标志
1 = FIFO已满
0 = FIFO不满

bit 1 TFHRFHIF：发送 /接收FIFO半空 /半满中断标志位

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO） 
发送FIFO半空中断标志
1 = FIFO ≤ 半满
0 = FIFO > 半满
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO） 
接收FIFO半满中断标志
1 = FIFO ≤ 半满
0 = FIFO < 半满

bit 0 TFNRFNIF：发送 /接收FIFO不满 /非空中断标志位

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO） 
发送FIFO不满中断标志
1 = FIFO未满
0 = FIFO已满
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO） 
接收FIFO非空中断标志
1 = FIFO非空，至少包含一个报文
0 = FIFO为空

寄存器4-30： CiFIFOSTAm —— FIFO状态寄存器m（m = 1至31）（续）

注 1： FIFOCI[4:0]位为FIFO中的报文分配从零开始的索引值。如果FIFO为4个报文深（FSIZE = 5’h03），则FIFOCI  
将根据FIFO的状态从0到3中取值。

2： 当TXREQ置1或使用SPI写0时，该位清零。

3： 该位在报文完成（或中止）或FIFO复位时更新。
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寄存器4-31： CiFIFOUAm —— FIFO用户地址寄存器m（m = 1至31） 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
FIFOUA[31:24]

bit 31 bit 24 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
FIFOUA[23:16]

bit 23 bit 16 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
FIFOUA[15:8]

bit 15 bit 8 

R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x R-x
FIFOUA[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31-0 FIFOUA[31:0]：FIFO用户地址位

TXEN = 1（FIFO配置为发送FIFO）
读取该寄存器将返回用于写入下一个报文的地址（FIFO头部）。
TXEN = 0（FIFO配置为接收FIFO）
读取该寄存器将返回用于读取下一个报文的地址（FIFO尾部）。

注 1： 在配置模式下，不能保证可以正确读取该位，应当仅在模块不处于配置模式时访问该位。
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寄存器4-32： CiFLTCONm ——过滤器控制寄存器m（m = 0至7） 

R/W-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
FLTEN3 — — F3BP[4:0](1)

bit 31 bit 24 

R/W-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
FLTEN2 — — F2BP[4:0](1)

bit 23 bit 16 

R/W-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
FLTEN1 — — F1BP[4:0](1)

bit 15 bit 8 

R/W-0 U-0 U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
FLTEN0 — — F0BP[4:0](1)

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31 FLTEN3：使能过滤器3接收报文位

1 = 使能过滤器
0 = 禁止过滤器

bit 30-29 未实现：读为0
bit 28-24 F3BP[4:0]：过滤器3命中时指向FIFO的指针位 (1)

1_1111 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 31中
1_1110 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 30中
........
0_0010 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 2中
0_0001 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 1中
0_0000 = 保留；FIFO 0为TX队列，不能接收报文

bit 23 FLTEN[2]：使能过滤器2接收报文位

1 = 使能过滤器
0 = 禁止过滤器

bit 22-21 未实现：读为0
bit 20-16 F2BP[4:0]：过滤器2命中时指向FIFO的指针位 (1)

1_1111 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 31中
1_1110 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 30中
........
0_0010 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 2中
0_0001 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 1中
0_0000 = 保留；FIFO 0为TX队列，不能接收报文

bit 15 FLTEN1：使能过滤器1接收报文位

1 = 使能过滤器
0 = 禁止过滤器

bit 14-13 未实现：读为0

注 1： 仅当禁止相应过滤器（FLTEN = 0）时，才能修改该位。
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bit 12-8 F1BP[4:0]：过滤器1命中时指向FIFO的指针位 (1)

1_1111 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 31中
1_1110 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 30中
........
0_0010 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 2中
0_0001 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 1中
0_0000 = 保留；FIFO 0为TX队列，不能接收报文

bit 7 FLTEN[0]：使能过滤器0接收报文位

1 = 使能过滤器
0 = 禁止过滤器

bit 6-5 未实现：读为0
bit 4-0 F0BP[4:0]：过滤器0命中时指向FIFO的指针位 (1)

1_1111 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 31中
1_1110 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 30中
........
0_0010 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 2中
0_0001 = 与过滤器匹配的报文存储在FIFO 1中
0_0000 = 保留；FIFO 0为TX队列，不能接收报文

寄存器4-32： CiFLTCONm ——过滤器控制寄存器m（m = 0至7）（续）

注 1： 仅当禁止相应过滤器（FLTEN = 0）时，才能修改该位。
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寄存器4-33： CiFLTOBJm ——过滤器对象寄存器m（m = 0至31） 

U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— EXIDE SID11 EID[17:13]

bit 31 bit 24 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
EID[12:5]

bit 23 bit 16 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
EID[4:0] SID[10:8]

bit 15 bit 8 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
SID[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31 未实现：读为0
bit 30 EXIDE：扩展标识符使能位

如果MIDE = 1：
1 = 仅匹配带有扩展标识符的报文
0 = 仅匹配带有标准标识符的报文

bit 29 SID11：标准标识符过滤位

bit 28-11 EID[17:0]：扩展标识符过滤位

在DeviceNet模式下，这些位是用于前18个数据位的过滤位。

bit 10-0 SID[10:0]：标准标识符过滤位

注 1： 仅当禁止过滤器（CiFLTCON.FLTENm = 0）时，才能修改该寄存器。
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寄存器4-34： CiMASKm ——屏蔽寄存器m（m = 0至31） 

U-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
— MIDE MSID11 MEID[17:13]

bit 31 bit 24 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
MEID[12:5]

bit 23 bit 16 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
MEID[4:0] MSID[10:8]

bit 15 bit 8 

R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0 R/W-0
MSID[7:0]

bit 7 bit 0 

图注：

R = 可读位 W = 可写位 U = 未实现位，读为0
-n = POR时的值 1 = 置1 0 = 清零 x = 未知

bit 31 未实现：读为0
bit 30 MIDE：标识符接收模式位

1 = 只匹配与过滤器中EXIDE位对应的报文类型（标准 ID或扩展 ID）
0 = 如果过滤器匹配，则同时匹配标准报文帧和扩展报文帧

bit 29 MSID11：标准标识符屏蔽位

bit 28-11 MEID[17:0]：扩展标识符屏蔽位

在DeviceNet模式下，这些位是用于前18个数据位的屏蔽位。

bit 10-0 MSID[10:0]：标准标识符屏蔽位
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4.3 报文存储器

MCP251863器件包含一个2 KB RAM，用于存储报文对  
象。有三种不同的报文对象：

• 表4-5：TXQ和TX FIFO使用的发送报文对象。

• 表4-6：RX FIFO使用的接收报文对象。

• 表4-7：TEF对象。

图4-2说明了报文对象如何映射到RAM中。TEF、TXQ
和每个FIFO的报文对象数均可配置。图中仅详细显示
了FIFO2的报文对象。对于TXQ和每个FIFO而言，每
个报文对象（有效负载）的数据字节数可单独配置。

FIFO和报文对象只能在配置模式下配置。

首先分配TEF对象。只有CiCON.STEF = 1时才会保留  
RAM中的空间。

接下来分配TXQ对象。只有CiCON.TXQEN = 1时才会  
保留RAM中的空间。

接下来分配FIFO1至FIFO31的报文对象。

这种高度灵活的配置可以有效地使用RAM。

报文对象的地址取决于所选的配置。应用程序不必计算
地址。用户地址字段提供要读取或写入的下一个报文对
象的地址。

4.3.1 RAM ECC
RAM由纠错码（ECC）保护。ECC逻辑支持单个位错
误检测（Single Error Detection，SED）和双位错误检  
测（Double Error Detection，DED）。 
除32个数据位外，SEC/DED还需要7个奇偶校验位。

图4-3给出了ECC逻辑的框图。

4.3.1.1 ECC使能和禁止

可以通过将ECCCON.ECCEN置1来使能ECC逻辑。当
使能ECC时，将对写入RAM的数据进行编码，对从
RAM读取的数据进行解码。

禁止ECC 逻辑时，数据写入RAM，奇偶校验位取自
ECCCON.PARITY。这使用户能够测试ECC逻辑。在
读取期间，将剔除奇偶校验位，按原样回读数据。

4.3.1.2 RAM写入

在RAM写入期间，编码器计算奇偶校验位并将奇偶校
验位加到输入数据。

4.3.1.3 RAM读取

在RAM读取期间，解码器检查来自RAM的输出数据的
一致性并删除奇偶校验位。它可以纠正单个位错误并检
测双位错误。

图4-2： 报文存储器构成 

图4-3： ECC逻辑

TEF

TX

FIFO1

FIFO3

FIFO2 0

FIFO2 1

FIFO2 n

FIFO31

RAM 512x(32+7)

D<31:0>

DE<38:0>

DR<38:0>

QR<38:0>

Q<31:0>

ECCCON.ECCEN

ECCCON.ECCEN

ECCSTAT.SECIF
ECCSTAT.DEDIF

/

P<6:0>

DP<38:0>

QR<31:0>

ECC.PARITY

DO<31:0>D<31:0>
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表4-5： 发送报文对象（TXQ和TX FIFO）

字
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

T0 31:24 — — SID11 EID[17:13]

23:16 EID[12:5]

15:8 EID[4:0] SID[10:8]

7:0 SID[7:0]

T1 31:24 SEQ[22:15]

23:16 SEQ[14:7]

15:8 SEQ[6:0] ESI

7:0 FDF BRS RTR IDE DLC[3:0]

T2 (1) 31:24 发送数据字节3
23:16 发送数据字节2
15:8 发送数据字节1
7:0 发送数据字节0

T3 31:24 发送数据字节7
23:16 发送数据字节6
15:8 发送数据字节5
7:0 发送数据字节4

Ti 31:24 发送数据字节n
23:16 发送数据字节n-1
15:8 发送数据字节n-2
7:0 发送数据字节n-3

  
bit T0.31-30 未实现：读为x
bit T0.29 SID11：在FD模式下，标准 ID可通过 r1扩展为12位
bit T0.28-11 EID[17:0]：扩展标识符

bit T0.10-0 SID[10:0]：标准标识符

bit T1.31-9 SEQ[22:0]：用于跟踪发送事件FIFO中已发送报文的序列

bit T1.8 ESI：错误状态指示符 
在CAN-CAN网关模式（CiCON.ESIGM=1）下，发送的ESI标志为T1.ESI与CAN FD控制器被动错误 
状态的“逻辑或”结果。 
在正常模式下，ESI指示错误状态

1 = 发送节点处于被动错误状态

0 = 发送节点处于主动错误状态

bit T1.7 FDF：FD帧；用于区分CAN与CAN FD格式

bit T1.6 BRS：比特率切换；选择是否切换数据比特率

bit T1.5 RTR：远程发送请求；不适用于CAN FD
bit T1.4 IDE：标识符扩展标志；用于区分基本格式与扩展格式

bit T1.3-0 DLC[3:0]：数据长度码

注 1： 数据字节0-n：在控制寄存器（CiFIFOCONm.PLSIZE[2:0]）中单独配置有效负载大小。
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表4-6： 接收报文对象

字
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

R0 31:24 — — SID11 EID[17:13]

23:16 EID[12:5]

15:8 EID[4:0] SID[10:8]

7:0 SID[7:0]

R1 31:24 — — — — — — — —
23:16 — — — — — — — —
15:8 FILHIT[4:0] — — ESI

7:0 FDF BRS RTR IDE DLC[3:0]

R2 (2) 31:24 RXMSGTS[31:24]

23:16 RXMSGTS[23:16]

15:8 RXMSGTS[15:8]

7:0 RXMSGTS[7:0]

R3 (1) 31:24 接收数据字节3
23:16 接收数据字节2
15:8 接收数据字节1
7:0 接收数据字节0

R4 31:24 接收数据字节7
23:16 接收数据字节6
15:8 接收数据字节5
7:0 接收数据字节4

Ri 31:24 接收数据字节n
23:16 接收数据字节n-1
15:8 接收数据字节n-2
7:0 接收数据字节n-3

  
bit R0.31-30 未实现：读为x
bit R0.29 SID[11]：在FD模式下，标准 ID可通过 r1扩展为12位
bit R0.28-11 EID[17:0]：扩展标识符

bit R0.10-0 SID[10:0]：标准标识符

bit R1.31-16 未实现：读为x
bit R1.15-11 FILTHIT[4:0]：命中的过滤器；匹配的过滤器编号

bit R1.10-9 未实现：读为x
bit R1.8 ESI：错误状态指示符

1 = 发送节点处于被动错误状态

0 = 发送节点处于主动错误状态

bit R1.7 FDF：FD帧；用于区分CAN与CAN FD格式

bit R1.6 BRS：比特率切换；指示是否切换数据比特率

bit R1.5 RTR：远程发送请求；不适用于CAN FD
bit R1.4 IDE：标识符扩展标志；用于区分基本格式与扩展格式

bit R1.3-0 DLC[3:0]：数据长度码

bit R2.31-0 RXMSGTS[31:0]：接收报文时间戳

注 1： RXMOBJ：数据字节0-n：在FIFO控制寄存器（CiFIFOCONm.PLSIZE[2:0]）中单独配置有效负载大小。

2： R2（RXMSGTS）仅存在于CiFIFOCONm.RXTSEN置1的对象中。
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表4-7： 发送事件FIFO对象

字
Bit

31/23/15/7
Bit

30/22/14/6
Bit

29/21/13/5
Bit

28/20/12/4
Bit

27/19/11/3
Bit

26/18/10/2
Bit

25/17/9/1
Bit

24/16/8/0

TE0 31:24 — — SID11 EID[17:13]

23:16 EID[12:5]

15:8 EID[4:0] SID[10:8]

7:0 SID[7:0]

TE1 31:24 SEQ[22:15]

23:16 SEQ[14:7]

15:8 SEQ[6:0] ESI

7:0 FDF BRS RTR IDE DLC[3:0]

TE2 (1) 31:24 TXMSGTS[31:24]

23:16 TXMSGTS[23:16]

15:8 TXMSGTS[15:8]

7:0 TXMSGTS[7:0]
  

bit TE0.31-30 未实现：读为x
bit TE0.29 SID11：在FD模式下，标准 ID可通过 r1扩展为12位
bit TE0.28-11 EID[17:0]：扩展标识符

bit TE0.10-0 SID[10:0]：标准标识符

bit TE1.31-9 SEQ[22:0]：用于跟踪已发送报文的序列

bit TE1.8 ESI：错误状态指示符 
1 = 发送节点处于被动错误状态
0 = 发送节点处于主动错误状态

bit TE1.7 FDF：FD帧；用于区分CAN与CAN FD格式

bit TE1.6 BRS：比特率切换；选择是否切换数据比特率

bit TE1.5 RTR：远程发送请求；不适用于CAN FD
bit TE1.4 IDE：标识符扩展标志；用于区分基本格式与扩展格式

bit TE1.3-0 DLC[3:0]：数据长度码

bit TE2.31-0 TXMSGTS[31:0]：发送报文时间戳(1)

注 1： TE2（TXMSGTS）仅存在于CiTEFCON.TEFTSEN置1的对象中。
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5.0 SPI接口

MCP251863器件可与大多数单片机上提供的串行外设

接口端口直接相连。单片机中的SPI必须在8位工作模

式下配置为0,0或1,1模式。 

SFR和报文存储器（RAM）通过SPI指令访问。图5-1
说明了SPI指令的通用格式（SPI模式0,0）。每条指

令均以nCS驱动为低电平（nCS的下降沿）开始。4位
命令和12位地址在SCK的上升沿移入SDI。在写指令期

间，数据位在SCK的上升沿移入SDI。在读指令期间，

数据位在SCK的下降沿移出SDO。一条指令可传输一

个或多个数据字节。数据位在SCK的下降沿更新，在

SCK的上升沿必须有效。每条指令均以nCS驱动为高电

平（nCS的上升沿）结束。

有关模式0,0和模式1,1的详细输入和输出时序，请参

见图9-1。 

表5-1列出了SPI指令及其格式。

图5-1： SPI指令格式

注 1： SCK的频率必须小于或等于0.85 SYSCLK  
频率的一半。这可确保SCK与SYSCLK之
间能够正常同步。

2： 为 了 最 大 限 度 地 降 低 休 眠 电 流，
MCP251863器件的SDO引脚在器件处于休
眠 模 式 时 不 得 悬 空。这 可 以 通 过 在
MCP251863器件处于休眠模式时使能MCU
内与SDO引脚相连的引脚上的上拉或下拉
电阻来实现。

表5-1： SPI指令

名称 格式 说明

RESET C = 0b0000；A = 0x000 将内部寄存器复位为默认状态；选择配置模式。

READ C = 0b0011；A；D = SDO 从地址A读取SFR/RAM的内容。

WRITE C = 0b0010；A；D = SDI 将SFR/RAM的内容写入地址A。
READ_CRC C = 0b1011；A；N；

D = SDO；CRC = SDO
从地址A读取SFR/RAM内容。N个数据字节。2字节CRC。
基于C、A、N和D计算CRC。

WRITE_CRC C = 0b1010；A；N；
D = SDI；CRC = SDI

将SFR/RAM内容写入地址A。N个数据字节。2字节CRC。
基于C、A、N和D计算CRC。

WRITE_SAFE C = 0b1100；A； 
D = SDI；CRC = SDI

将SFR/RAM内容写入地址A。写入前校验CRC。基于C、A和D计算
CRC。

图注： C = 命令（4位），A = 地址（12位），D = 数据（1至n字节），N = 字节数（1字节），CRC（2字节）

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 5101 16 17 18 19 20 21 22 23

nCS

SCK

SDI

SDO

C<3> C<2> C<1> C<0> A<11> A<10> A<9> A<8> A<7> A<6> A<5> A<4> A<3> A<2> A<1> A<0>

24

D<7> D<6> D<5> D<4> D<3> D<2> D<1> D<0>

D<7> D<6> D<5> D<4> D<3> D<2> D<1> D<0>
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5.1 SFR访问

SFR访问是面向字节的。可以使用一条指令读取或写入
任意数量的数据字节。在每个数据字节后，地址自动递
增1。地址从0xFFF计满返回至0x000。
以下SPI指令仅显示不同的位域及其值。每条指令均遵
循通用格式，如图5-1所示。

5.1.1 RESET
图5-2说 明 了RESET指 令。该 指 令 从nCS变 为 低
电 平 开 始。命 令（C[3:0] = 0b0000）后 跟 地 址  
（A[11:0] = 0x000）。该指令在nCS变为高电平时结束。

只有在器件进入配置模式后才能发出RESET指令。所
有SFR和状态机都会像上电复位（Power-on Reset， 
POR）期间一样复位，器件会立即转换为配置模式。

报文存储器不会更改。

当nCS变为高电平时，实际复位在指令结束时发生。

5.1.2 SFR读指令—— READ
图5-3说明了访问SFR时的READ指令。该指令从nCS
变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b0011）后跟地址  
（A[11:0]）。之后，来自地址A（DB[A]）的数据字节
移出，接着来自地址 A+1（DB[A+1]）的数据字节移
出。可以读取任意数量的数据字节。该指令在nCS变为
高电平时结束。

5.1.3 SFR写指令—— WRITE
图5-4说明了访问SFR时的WRITE指令。该指令从nCS
变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b0010）后跟地址  
（A[11:0]）。之后，数据字节移入地址A（DB[A]），
然后移入地址A+1（DB[A+1]）。可以写入任意数量的
数据字节。该指令在nCS变为高电平时结束。

数据字节在第8个数据位之后的SCK下降沿写入寄存器。

图5-2： RESET指令

图5-3： SFR读指令 

图5-4： SFR写指令 

注： 必须使用单数据字节SFR WRITE指令写入 
IOCON寄存器中的位域。

0b0000 0x000nCS nCS

0b0011 A<11:0> DB[A] DB[A+1] DB[A+n-1]nCS nCS

0b0010 A<11:0> DB[A] DB[A+1] DB[A+n-1]nCS nCS
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5.2 报文存储器访问

报文存储器（RAM）访问是面向字的（一次4个字节）。
可以使用一条指令读取或写入大小为4个数据字节任意
倍数的数据。在每个数据字节后，地址自动递增1。地
址从0xBFF计满返回至0x400。
读 /写操作必须按字对齐。始终假定地址的低2位为0。
无法执行非对齐的读 /写操作。

以下SPI指令仅显示不同的位域及其值。每条指令均遵
循通用格式，如图5-1所示。

5.2.1 报文存储器读指令—— READ
图5-5说明了访问RAM时的READ指令。该指令从nCS
变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b0011）后跟地址  
（A[11:0]）。之后，来自地址A（DB[A]）的数据字节
移出，接着来自地址A+1（DB[A+1]）的数据字节移出。
该指令在nCS变为高电平时结束。

从RAM读取命令时读取的大小必须始终为4个数据字节
的倍数。在地址字段之后以及在SPI上每读取四个数据
字节之后，从RAM内部读取字。如果在SDO上读取的
大小达到4个数据字节的倍数之前nCS变为高电平，则
单片机会丢弃不完整的读取。

5.2.2 报文存储器写指令—— WRITE
图5-6说明了访问RAM时的WRITE指令。该指令从nCS
变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b0010）后跟地址  
（A[11:0]）。之后，数据字节移入地址A（DB[A]），
然后移入地址A+1（DB[A+1]）。该指令在nCS变为高
电平时结束。

写入命令时写入的大小必须始终为4个数据字节的倍
数。每4个数据字节之后，在SCK的下降沿，均会写入
RAM字。如果在SDI上接收的大小达到4个数据字节的
倍数之前nCS变为高电平，则具有不完整字的数据不会
写入RAM。

图5-5： 报文存储器读指令 

图5-6： 报文存储器写指令 

DW[A]

DB[A] DB[A+1] DB[A+3]DB[A+2]
0b0011 A<11:0>nCS nCS

DW[A]

DB[A] DB[A+1] DB[A+3]DB[A+2]
0b0010 A<11:0>nCS nCS
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5.3 带CRC的SPI命令

为了在SPI通信期间检测或避免位错误，可以使用带
CRC的SPI命令。

5.3.1 CRC计算

CRC计算器与SPI移位寄存器并行工作（见图5-7）。 
当nCS置为有效时，CRC计算器复位为0xFFFF。
CRC计算的结果在CRC命令的数据段之后提供。在检
测到CRC不匹配的情况下，CRC计算的结果写入CRC
寄存器。如果CRC不匹配，则CRC.CRCERRIF置1。

MCP251863器件使用以下发生器多项式：CRC-16/USB
（0x8005）。CRC-16可以检测所有单个位和双位错
误、所有奇数位数的错误、所有长度小于或等于16的
突发错误，以及大多数更长的突发错误。这可以极好地
检测系统中可能发生的SPI通信错误，即使是在噪声环
境下，也可以极大地降低错误通信的风险。

读取和写入TX或RX报文对象时使用最大数量的数据
位。具有64字节数据 + 12字节ID和时间戳的RX报文对  
象包含76字节（即608位）。相比之下，USB数据包最
多包含1024位。CRC-16的汉明距离为4至1024位。

图5-7： CRC计算 

5.3.2 带CRC的SFR读指令—— READ_CRC
图5-8说明了访问SFR时的READ_CRC指令。该指令
从nCS变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b1011）后跟  
地址（A[11:0]）以及数据字节数（N[7:0]）。之后，来
自地址 A（DB[A]）的数据字节移出，接着来自地址
A+1（DB[A+1]）的数据字节移出。可以读取任意数量
的数据字节。接下来，CRC移出（CRC[15:0]）。该指
令在nCS变为高电平时结束。

系统将CRC 提供给单片机，单片机校验CRC。在
MCP251863器件内的READ_CRC命令期间，CRC不
匹配时不产生中断。

如果在CRC的最后一个字节移出之前nCS变为高电
平，则会生成CRC格式错误中断：CRC.FERRIF。

5.3.3 带CRC的SFR写指令—— WRITE_CRC
图5-9说明了访问SFR时的WRITE_CRC指令。该指令
从nCS变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b1010）后  
跟地址（A[11:0]）以及数据字节数（N[7:0]）。之后，
数据字节移入地址 A（DB[A]），然后移入地址 A+1
（DB[A+1]）。可以写入任意数量的数据字节。接下
来，CRC移入（CRC[15:0]）。该指令在nCS变为高电
平时结束。

数据字节移入SDI后，在SCK的下降沿，SFR会写入寄
存器。数据字节在CRC校验前写入寄存器。

CRC校验在写访问结束时进行。如果CRC不匹配，则
会生成CRC错误中断：CRC.CRCERRIF。
如果在CRC的最后一个字节移入之前nCS变为高电
平，则会生成CRC格式错误中断：CRC.FERRIF。

SPI

CRC

SCK

SDI

CRC

nCS
SDO

SDI
SDO

CRC
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图5-8： 带CRC的SFR读指令 

图5-9： 带CRC的SFR写指令 

5.3.4 带CRC的SFR安全写指令——
WRITE_SAFE

该指令确保只将正确的数据写入SFR。

图5-10说明了访问SFR时的WRITE_SAFE指令。该指
令从nCS变为低电平开始。命令（C[3:0] =  0b1100）   
后跟地址（A[11:0]）。之后，一个数据字节移入地址A
（DB[A]）。接下来，CRC（CRC[15:0]）移入。该指
令在nCS变为高电平时结束。

仅在CRC校验且匹配时，数据字节才写入SFR。

如果CRC不匹配，则数据字节不会写入SFR，并会生
成CRC错误中断：CRC.CRCERRIF。
如果在CRC的最后一个字节移入之前nCS变为高电
平，则会生成CRC格式错误中断：CRC.FERRIF。

图5-10： 带CRC的SFR安全写指令 

5.3.5 带CRC的报文存储器读指令——
READ_CRC

图5-11说明了访问RAM时的READ_CRC指令。该指令
从nCS变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b1011）后跟  
地址（A[11:0]）以及数据字数（N[7:0]）。之后，来自
地址A（DB[A]）的数据字节移出，接着来自地址A+1
（DB[A+1]）的 数 据 字 节 移 出。接 下 来，CRC
（CRC[15:0]）移出。该指令在nCS变为高电平时结束。

读 /写操作必须按字对齐。始终假定地址的低2位为0。
无法执行非对齐的读 /写操作。

读取命令时读取的大小应始终为4个数据字节的倍数。
在“N”字段之后以及在SPI上每读取四个数据字节之
后，从RAM内部读取字。如果在SDO上读取的大小达
到4个数据字节的倍数之前nCS变为高电平，则单片机
会丢弃不完整的读取。

系统将CRC 提供给单片机，单片机校验CRC。在
MCP251863器件内的READ_CRC命令期间，CRC不
匹配时不产生中断。

如果在CRC的最后一个字节移出之前nCS变为高电
平，则会生成CRC格式错误中断：CRC.FERRIF。

5.3.6 带CRC的报文存储器写指令——
WRITE_CRC

图5-12说明了访问RAM时的写指令。该指令从nCS变
为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b1010）后跟地址  
（A[11:0]）以及数据字数（N[7:0]）。之后，数据字节移
入地址A（DB[A]），然后移入地址A+1（DB[A+1]）。接
下来，CRC（CRC[15:0]）移入。该指令在nCS变为高
电平时结束。

写入命令时写入的大小必须始终为4个数据字节的倍
数。每4个数据字节之后，在SCK的下降沿，均会写入
RAM。如果在SDI上接收的大小达到4个数据字节的倍
数之前nCS变为高电平，则具有不完整字的数据不会写
入RAM。

CRC校验在写访问结束时进行。如果CRC不匹配，则
会产生CRC中断：CRC.CRCERRIF。
如果在CRC的最后一个字节移入之前nCS变为高电
平，则会生成CRC中断：CRC.FERRIF。

图5-11： 带CRC的报文存储器读指令 

0b1011 A<11:0> DB[A] DB[A+1] DB[A+n-1]nCS CRC<15:8> CRC<7:0> nCSN<7:0>

0b1010 A<11:0> DB[A] DB[A+1] DB[A+n-1]nCS CRC<15:8> CRC<7:0> nCSN<7:0>

0b1100 A<11:0> DB[A] CRC<15:8> CRC<7:0>nCS nCS

DW[A]

DB[A] DB[A+1] DB[A+3]DB[A+2]
0b1011 A<11:0>nCS nCSN<7:0> CRC<15:8> CRC<7:0>
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图5-12： 带CRC的报文存储器写指令 

5.3.7 带CRC的报文存储器安全写指令 
——WRITE_SAFE

该指令确保只将正确的数据写入RAM。

图5-10说明了访问RAM时的WRITE_SAFE指令。该指令
从nCS变为低电平开始。命令（C[3:0] = 0b1100）后跟地  
址（A[11:0]）。之后，数据字节移入地址A（DB[A]），
然后分别移入地址A+1（DB[A+1]）、A+2（DB[A+2]）

和 A+3（DB[A+3]）。接下来，CRC（CRC[15:0]）移
入。该指令在nCS变为高电平时结束。

仅在CRC校验后且发生匹配时，数据字才写入RAM。

如果CRC不匹配，则数据字不会写入RAM，且会生成
CRC错误中断：CRC.CRCERRIF。
如果在CRC的最后一个字节移入之前nCS变为高电
平，则会生成CRC中断：CRC.FERRIF。

图5-13： 带CRC的报文存储器安全写指令

DW[A]

DB[A] DB[A+1] DB[A+3]DB[A+2]
0b1010 A<11:0>nCS nCSN<7:0> CRC<15:8> CRC<7:0>

DW[A]

DB[A] DB[A+1] DB[A+3]DB[A+2]
0b1100 A<11:0>nCS nCSCRC<15:8> CRC<7:0>
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6.0 振荡器

图6-1给出了MCP251863器件中振荡器的框图。振荡器
系统生成SYSCLK，用于CAN FD控制器模块以及RAM 
访问。CAN FD社区建议使用40或20 MHz SYSCLK。 

时钟生成的时间参考可以是外部40、20 或4 MHz 晶 
振、陶瓷谐振器或外部时钟。 
OSC寄存器控制振荡器。可以使能PLL，将4 MHz时钟 
乘以10。
内部40/20 MHz可以2分频。

内部生成的时钟可以分频并在CLKO引脚上提供。

图6-1： MCP251863振荡器框图

OSC1

OSC2

PLLEN

OSCDIS

1
2

SCLKDIV

SYSCLK

1 2
4 10

CLKO

CLKODIV

PLL
x10

40/20 MHz

4 40 20 MHz
CLKIN
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7.0 I/O配置

IOCON寄存器用于配置 I/O引脚。

• CLKO/SOF：选择时钟输出或帧起始。

• TXCANOD：TXCAN可配置为推挽输出或漏极开路
输出。漏极开路输出允许用户将多个控制器连接到
一起来构建CAN网络，无需使用收发器。

• INT0和 INT1可配置为GPIO（具有与PIC单片机中
相似的寄存器）或者发送和接收中断。

• INT0/GPIO0/XSTBY 也可用于自动控制收发器的待
机引脚。

• INTOD：中断引脚可配置为漏极开路或推挽输出。

7.0.1 中断引脚

MCP251863器件包含三个不同的中断引脚，请参见
图7-1：
• INT在CiINT寄存器中的任何中断发生时置为有效

（xIF和xIE），包括RX和TX中断。

• INT1/GPIO1可配置为GPIO或RX中断引脚
（CiINT.RXIF和RXIE）。

• INT0/GPIO0可配置为GPIO或TX中断引脚
（CiINT.TXIF和TXIE）。

所有引脚低电平有效。

图7-1： 中断引脚

INT
OR

RX

TX

INT1

INT0
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8.0 CAN FD收发器 

8.1 收发器的工作模式

收发器支持三种工作模式：掉电、待机和正常模式。这
些模式可通过STBY引脚进行选择。有关工作模式的说
明，请参见图8-1和表8-1。

图8-1： 工作模式 

8.1.1 正常模式

STBY引脚为低电平且TXD引脚为高电平时将选择正常
模式。在这种模式下，收发器能够通过CANH和CANL
总线发送和接收数据（见图1-1）。输出驱动器级处于
激活状态，将来自TXD输入的数据驱动到CAN总线。
高速比较器（High-Speed Comparator，HSC）将总线 
上的模拟数据转换为数字数据，然后输出到RXD引脚。
总线偏置设置为VVCC/2，并且VCC的欠压监视激活。 
总线上输出信号的斜率得到控制和优化，确保实现最低
的电磁辐射（EME）。

要在正常工作模式下切换器件，请将STBY引脚设置
为低电平，并将TXD引脚设置为高电平（见表8-1和
图8-2）。STBY引脚向VIO提供一个上拉电阻，可在该
引脚断开时确保达到一个确定的电平。

请注意，只要TXD接地，器件就不能进入正常模式。

下图描述了切换到正常模式的情况。

VCC < Vuvd(VCC) 
VIO < Vuvd(VIO)

*

STBY = 1

STBY = 0
TXD = 0

STBY = 0
TXD = 1

Error = 0

STBY = 1

TXD = 1 Error = 0

Error = 1

ATA6563

VCC < Vuvd(VCC) 
VIO < Vuvd(VIO)

VCC < Vuvd(VCC) 
VIO < Vuvd(VIO)

VCC > Vuvd(VCC) 
VIO > Vuvd(VIO)

* 

表8-1： 工作模式 

模式
输入 输出

STBY 引脚TXD CAN FD驱动器 引脚RXD
掉电 X(1) X(1)

隐性 隐性

待机 高电平 X(1)
隐性 有效 (2)

正常 低电平 低电平 显性 低电平

低电平 高电平 隐性 高电平

注 1： 无关

2： 仅在唤醒时反映总线的状态
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图8-2： 从待机模式切换到正常模式 

8.1.2 待机模式

STBY引脚为高电平时将选择待机模式。在这种模式
下，收发器不能通过总线发送或正确接收数据。发送器
和高速比较器（HSC）将关闭以减少电流消耗。

8.1.2.1 通过CAN总线进行远程唤醒

在待机模式下，总线将偏置至地，以将电流消耗降至最
低。MCP251863监视总线上是否出现ISO 11898-2: 2016  
中规定的专用唤醒模式时唤醒。显性钳位总线等因素、
噪声、总线尖峰、汽车瞬变或EMI都会触发虚假唤醒事
件，而上述过滤功能可以有效避免此类事件。

唤醒模式由最少两个连续的持续时间至少为 tFilter的显
性总线电平组成，这两个显性总线电平之间由一个持续
时间至少为 tFilter的隐性总线电平隔开。短于 tFilter的显
性或隐性总线电平始终会被忽略。必须在总线唤醒超时
时间 tWake内收到完整的显性-隐性 -显性模式，才能视
为有效的唤醒模式，如图8-3所示。否则，内部唤醒逻
辑将复位，随后必须重新发送完整的唤醒模式才能触发
唤醒事件。RXD引脚保持高电平，直到检测到有效的
唤醒事件。

在正常模式下，如果处于VCC欠压条件或在 tWake内未
收到完整的唤醒模式，RXD引脚不会发出唤醒信号。

当在总线上检测到有效的CAN唤醒模式时，RXD引脚
切换为低电平以发出唤醒请求。在单片机强制拉低
STBY引脚后才会触发切换到正常模式。

STBY

TXD

tdel(stby-norm)

t

t

t
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图8-3： 总线唤醒模式（WUP）在待机模式下的时序 

tdom = tFilter

VDiff

tdom = tFiltertrec = tFilter

t  tWake

CANH

CANL

RXD
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8.2 故障保护功能

8.2.1 TXD显性超时功能

当TXD引脚设置为低电平时，TXD显性超时定时器
将启动。如果TXD 引脚的低电平状态持续时间长于
tto(dom)TXD，则发送器将被禁止，总线将释放为隐性状
态。该功能可防止硬件和 /或软件应用故障将总线驱动
为恒显性状态（阻止所有网络通信）。当TXD引脚设置
为高电平时，TXD显性超时定时器将复位。如果TXD引
脚的低电平状态持续时间长于 tto(dom)TXD，则TXD引脚
设置为高电平的时间必须长于4 µs，才能复位TXD显性 
超时定时器。

8.2.2 TXD和STBY输入引脚的内部上拉结构

TXD和STBY引脚为VIO提供内部上拉。这可以在一个
引脚悬空或两个引脚均悬空时确保安全、确定的状态。
上拉电流在所有状态下流入这些引脚，这意味着所有引
脚在待机模式期间应处于高电平状态，以最大限度地降
低电流消耗。

8.2.3 VCC引脚欠压检测

如 果VVCC或VVIO 降 至 其 欠 压 检 测 值（Vuvd(VCC)
和Vuvd(VIO)）以 下（见第9.4 节“CAN FD收发器特 
性”），则收发器将关闭并脱离总线，直至VVCC 和
VVIO恢复。低功耗唤醒比较器仅在VCC和VIO欠压期间
关闭。STBY引脚的逻辑状态将被忽略，直至VVCC电压
或VVIO电压恢复。

8.2.4 仅在出现专用唤醒模式时执行总线唤醒 
由于采用了唤醒过滤机制，MCP251863不会在总线长时
间处于显性阶段时唤醒，而是仅在出现ISO 11898-2: 2016  
中规定的专用唤醒模式时唤醒。要执行有效唤醒，必须
通过总线接收到最少两个连续的持续时间至少为 tFilter
的显性总线电平，并由一个持续时间至少为 tFilter的隐
性总线电平隔开。短于 tFilter的显性或隐性总线电平始
终会被忽略。必须在总线唤醒超时时间 tWake内收到完
整的显性-隐性-显性模式，才能视为有效的唤醒模式，
如图8-3所示。这种滤波功能可以提高抗EMI和抗瞬变
能力，并且显著降低总线意外唤醒的风险。

8.2.5 过热保护

输出驱动器具有过热保护功能。如果结温超过关断结温
TJsd，则输出驱动器将被禁止，直至结温降至TJsd以下
且TXD引脚恢复高电平。TXD条件可确保避免因温度漂
移引起输出驱动器振荡的情况。
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图8-4： 过热后的传输释放过程 

8.2.6 总线引脚短路保护

CANH和CANL总线输出具有针对GND或正电源电压的
短路保护功能。限流电路可防止损坏收发器。如果器件
因CANH或CANL连续短路而发热，内部过热保护将关
闭总线发送器。

8.2.7 RXD隐性钳位

如果RXD被钳位为高电平（即隐性），则该故障保护
功能可防止控制器在总线上发送数据。也就是说，如果
RXD引脚由于与VCC短接等原因而无法发出显性总线
条件的信号，则MCP251863中的发送器将被禁止以避
免总线上可能的数据冲突。在正常模式下，器件将始终
比较高速比较器（HSC）和 RXD 引脚的状态。如果
HSC指示显性总线状态的时间长于 tRC_det且在此期间
RXD引脚不具有相同的状态，则将检测到钳位情形并
将收发器强制为静默模式。进入待机模式或掉电模式或
者RXD引脚再次指示显性电平（即低电平）时，可以
释放此故障保护模式。

GND

TXD

RDR

t

t

t

OT

BUS VDIFF
CANH-CANL

VIO

R DD

t

t

RXD
VIO

GND
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图8-5： RXD隐性钳位检测

CAN

TXD

RXD
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9.0 电气规范

9.1 绝对最大值 (†)

CANH和CANL的直流电压（VCANH和VCANL）...........................................................................................–27V至+42V
CANH和CANL的瞬态电压（符合 ISO 7637第2部分）（VCANH和VCANL）...........................................–150V至+100V
最大差分总线电压（VDiff）.............................................................................................................................–5V至+18V
VDD...............................................................................................................................................................–0.3V至6.0V
VCC...............................................................................................................................................................–0.3V至5.5V
所有其他CAN FD控制器引脚相对于GND的直流电压 ..................................................................... –0.3V至VDD + 0.3V
所有其他CAN FD收发器引脚相对于GND的直流电压 ..................................................................... –0.3V至VCC + 0.3V
CAN FD控制器虚拟结温TVJ（IEC60747-1） .........................................................................................–40°C至+165°C
CAN FD收发器虚拟结温（TvJ） .............................................................................................................–40°C至+175°C
引脚CANH和CANL的ESD（符合 IBEE CAN EMC）——测试规范遵循 IEC 61000-4-2 ........................................±8 kV
接地引脚CANH和CANL的ESD（HBM，遵循STM5.1，1.5 kΩ/100 pF） ............................................................ ±6 kV
引脚焊接温度（10秒）..........................................................................................................................................+300°C
所有引脚上的ESD保护（IEC 801；人体模型）......................................................................................................±4 kV
所有引脚上的ESD保护（IEC 801；机器模型）.....................................................................................................±100V
所有引脚上的ESD保护（IEC 801；充电设备模型）..............................................................................................±750V
表9-1：

9.2 温度规范

† 注：如果器件的工作条件超过上述“最大值”，可能对器件造成永久性损坏。上述值仅代表极限工作条件，未表明
器件处于或超过本规范指定的极限值条件下仍可正常工作。器件长时间工作在最大值条件下，其可靠性可能受到影响。

参数 符号 最小值 典型值 最大值 单位

温度范围—— E型

工作温度范围 TA -40 — +125 °C
储存温度范围 TA -55 — +150 °C
总线驱动器热关断 TVJsd 150 — 195 °C
热关断迟滞 TvJsd_hys — 15 — °C
温度范围—— H型

工作温度范围 TA -40 — +150 °C
储存温度范围 TA -55 — +150 °C
总线驱动器热关断 TVJsd 170 — 195 °C
热关断迟滞 TvJsd_hys — 15 — °C
封装热阻

SSOP-28的热阻 JA — 85 — K/W
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9.3 CAN FD控制器特性 

表9-2： 直流特性

直流规范 电气特性：
扩展级（E）：TAMB = -40°C至+125°C；高温（H）：TAMB = -40°C至+150°C；    

VDD = 2.7V至5.5V

符号 特性 最小值 典型值 最大值 单位 条件 /备注

VDD引脚

VDD 电压范围 2.7 — 5.5 V 确保RAM数据保持

Vporh 上电复位电压 — — 2.65 V 器件释放POR前VDD上的最高电压

VPORL 上电复位电压 2.2 — — V 器件置为POR前VDD上的最低电压

SVDD 用于确保POR的

VDD上升率

0.05 — — V/ms 注1

IDD 电源电流 — 15 20 mA 40 MHz SYSCLK， 
20 MHz SPI活动

IDDS 休眠电流 — 15 60 A 时钟停止
TAMB ≤ +85°C（注1）

— — 600 — 时钟停止
TAMB ≤ +150°C

IDDLPM LPM电流 — 4 10 A 数字逻辑掉电

数字输入引脚

VIH 高电平输入电压 0.7 VDD — VDD + 0.3 V
VIL 低电平输入电压 -0.3 — 0.3 VDD V

VOSCPP OSC1检测电压 0.5 — — V OSC1引脚上的最小峰 -峰值电压
（注1）

ILI 输入泄漏电流

OSC1 -5 — +5 A

所有其他引脚 -1 — +1 A

数字输出引脚

VOH 高电平输出电压 VDD – 0.7 — — V IOH = -2 MA，VDD = 2.7V
VOL 低电平输出电压

TXCAN — — 0.6 V IOL = 8 MA，VDD = 2.7V
所有其他引脚 — — 0.6 V IOL = 2 MA，VDD = 2.7V

注 1： 表征值，未经完全测试。
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表9-3： CLKOUT和SOF交流特性 

表9-4： 晶振交流特性 

交流规范 电气特性：
扩展级（E）：TAMB = -40°C至+125°C；高温（H）：TAMB = -40°C至+150°C；    

VDD = 2.7V至5.5V

符号 特性 最小值 典型值 最大值 单位 条件 /备注

TCLKOH CLKO输出高电平时间 8 — — ns 40 MHz时（注1）
TCLKOL CLKO输出低电平时间 8 — — ns 注1
TCLKOR CLKO输出上升时间 — — 5 ns 注1
TCLKOF CLKO输出下降时间 — — 5 ns 注1
TSOFH SOF输出高电平时间 — 31 TOSC — ns 注2
TSOFPD SOF传播延时：RXCAN下

降沿到SOF上升沿的时间

— 1 TOSC — ns 注2

注 1： 表征值，未经完全测试。

2： 仅供设计参考。

交流规范 电气特性：
扩展级（E）：TAMB = -40°C至+125°C；高温（H）：TAMB = -40°C至+150°C；    

VDD = 2.7V至5.5V

符号 特性 最小值 典型值 最大值 单位 条件 /备注

FOSC1,CLKI OSC1输入频率 2 40 40 MHz 外部数字时钟

FOSC1,4M OSC1输入频率 4 - 0.5% 4 4 + 0.5% MHz 4 MHz晶振 /谐振器（注1）
FDRIFT SYSCLK频率漂移 — — 10 ppm 4 MHz时，因内部PLL额外引起的

SYSCLK频率漂移（注1）
FOSC1,20M OSC1输入频率 20 - 0.5% 20 20 + 0.5% MHz 20 MHz晶振 /谐振器（注1）
FOSC1,40M OSC1输入频率 40 - 0.5% 40 40 + 0.5% MHz 40 MHz晶振 /谐振器（注1）

TOSC1  TOSC1=1/FOSC1,X 25 — — ns
TOSC1H OSC1输入高电平时间 0.45 *

TOSC
— 0.55 *

TOSC
ns 注1

TOSC1L OSC1输入低电平时间 0.45 *
TOSC

— 0.55 *
TOSC

ns 注1

TOSC1R OSC1输入上升时间 — — 20 ns 注2
TOSC1F OSC1输入下降时间 — — 20 ns 注2
DCOSC1 OSC1的占空比 45 50 55 % 外部时钟占空比要求（注1）

TOSCSTAB 振荡器稳定周期 — — 3 ms 从POR到最终频率（注1）
TOSCSLEEP 从休眠到振荡器稳定的时间 — — 3 ms 从休眠到最终频率（注1）

GM,4M 跨导 1470 — 2210 A/V 4 MHz晶振（注2）
GM,40M 跨导 2040 — 3060 A/V 40 MHz晶振（注2）

注 1： 表征值，未经完全测试。

2： 仅供设计参考。
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表9-5： CAN比特率 

表9-6： CAN RX滤波器交流特性 

交流规范 电气特性：
扩展级（E）：TAMB = -40°C至+125°C；高温（H）：TAMB = -40°C至+150°C；    

VDD = 2.7V至5.5V

符号 特性 最小值 典型值 最大值 单位 条件 /备注

BRNOM 标称比特率 0.125 0.5 1 Mbps
BRDATA 数据比特率 0.5 2 8 Mbps BRDATA ≥ BRNOM

注 1： 测试的比特率。器件允许配置更多的比特率，包括比上述最小值更小的比特率。

交流规范 电气特性：
扩展级（E）：TAMB = -40°C至+125°C；高温（H）：TAMB = -40°C至+150°C；    

VDD = 2.7V至5.5V

符号 特性 最小值 典型值 最大值 单位 条件 /备注

TPROP 滤波器传播延时 — 1 — ns 注2
TFILTER 滤波时间 50

80
130
225

— 100
140
220
390

ns T00FILTER
T01FILTER
T10FILTER
T11FILTER
注3

TREVOCERY 使输出再次变为高电平所需
的最小输入高电平时间 

5 — — ns 注2

注 1： 表征值，未经完全测试。

2： 仅供设计参考。

3： RXCAN上短于最小TFILTER时间的脉冲将被忽略；长于最大TFILTER时间的脉冲将唤醒器件。
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表9-7： SPI交流特性 

图9-1： SPI I/O时序

交流规范 电气特性：
扩展级（E）：TAMB = -40°C至+125°C； 

高温（H）：TAMB = -40°C至+150°C，VDD = 2.7V至5.5V

参数 符号 特性 最小值 典型值 最大值 单位 条件

FSCK SCK输入频率 — — 17 MHz 注3
TSCK SCK周期，TSCK=1/FSCK 59 — — ns 注3

1 TSCKH SCK高电平时间 20 — — ns

2 TSCKL SCK低电平时间 20 — — ns

3 TSCKR SCK上升时间 — — 100 ns 注2
4 TSCKF SCK下降时间 — — 100 ns 注2
5 TCS2SCK nCS↓到SCK↑的时间 TSCK/2 — — ns

6 TSCK2CS SCK↑到nCS↑的时间 TSCK — — ns

7 TSDI2SCK SDI建立时间：SDI ↕到
SCK↑的时间

5 — — ns

8 TSCK2SDI SDI保持时间：SCK↑到

SDI ↕的时间

5 — — ns

9 TSCK2SDO SDO有效时间：SCK↓到

SDO ↕的时间

— — 20 ns CLOAD = 50 PF

10 TCS2SDOZ SDO高阻态时间：nCS↑到

SDO高阻态的时间

— — 2 TSCK ns CLOAD = 50 PF

11 TCSD nCS↑到nCS↓的时间 TSCK — — ns 注2

注 1： 表征值；未经完全测试。

2： 仅供设计参考。

3： FSCK必须小于或等于0.85*(FSYSCLK/2)。

nCS
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SDI

SDO

1,1

0,0

5

C<3>

1 2 3
4

7 8

A<0> D<7>
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D<0>

9

1,1

0,0

11
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6
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9.4 CAN FD收发器特性

表9-8： 电气特性 

电气规范：除非另外说明，否则1级：Tamb = -40°C至+125°C，0级：Tamb = -40°C至+150°C；TvJ  170°C； 
VVCC = 4.5V至5.5V；RL = 60Ω，CL = 100 pF；所有电压都是相对于地定义的；正电流流入 IC。

参数 符号 最小值 典型值 最大值 单位 条件

电源，引脚VCC
电源电压 VVCC 4.5 — 5.5 V

正常模式下的电源电流 IVCC_rec 2 — 5 mA 隐性，VTXD = VVIO 
IVCC_dom 30 50 70 mA 显性，VTXD = 0V 
IVCC_short — — 85 mA CANH与CANL短接（注1）

待机模式下的电源电流 IVCC_STBY — — 12 µA VCC = VIO，VTXD = VVIO
IVCC_STBY — 7 — µA Ta = 25°C（注3）

引脚VCC的欠压检测阈值 Vuvd(VCC) 2.75 — 4.5 V

I/O电压适配器电源，引脚VIO 
引脚VIO的电源电压 VVIO 2.8 — 5.5 V

引脚VIO的电源电流 IVIO_rec 10 80 250 µA 正常模式
隐性，VTXD = VVIO

IVIO_dom 50 350 500 µA 正常模式
显性，VTXD = 0V

IVIO_STBY — — 1 µA 待机模式

引脚VIO的欠压检测阈值 Vuvd(VIO) 1.1 — 2.7 V

模式控制输入，引脚STBY
高电平输入电压 VIH 0.7VVIO — VVIO+0.3 V

低电平输入电压 VIL –0.3 — 0.3VVIO V

VCC的上拉电阻 Rpu 75 125 175 kΩ VSTBY = 0V

高电平泄漏电流 IL –2 — +2 µA VSTBY = VVIO

CAN发送数据输入，引脚TXD
高电平输入电压 VIH 0.7VVIO — VVIO+0.3 V

低电平输入电压 VIL –0.3 — 0.3VVIO V

VCC的上拉电阻 RTXD 20 35 50 kΩ VTXD = 0V 

高电平泄漏电流 ITXD –2 — +2 µA 正常模式，VTXD = VVIO 
输入电容 CTXD — 5 10 pF 注3
CAN接收数据输出，引脚RXD
高电平输出电流 IOH –8 — –1 mA 正常模式， 

VRXD = VVIO – 0.4V，
VVIO = VVCC

低电平输出电流，总线呈显性 IOL 2 — 12 mA 正常模式， 
VRXD = 0.4V，总线呈显性

总线，引脚CANH和CANL
注 1： 经100%相关性测试

2： 通过样片测得的表征值

3： 设计参数
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单端显性输出电压 VO(dom) 2.75 3.5 4.5 V VTXD = 0V，t < tto(dom)TXD
RL = 50Ω至65Ω
引脚CANH（注1）

0.5 1.5 2.25 V VTXD = 0V，t < tto(dom)TXD
RL = 50Ω至65Ω
引脚CANL（注1）

发送器电压对称性 VSym 0.9 1.0 1.1 VSym = (VCANH + VCANL) / VVCC， 

分裂端接，RL = 2 x 30Ω，
CSplit = 4.7 nF（注3）

总线差分输出电压 VDiff 1.5 — 3 V VTXD = 0V，t < tto(dom)TXD
RL = 45Ω至65Ω

1.5 — 3.3 V RL = 70Ω（注3）
1.5 — 5 V RL = 2240Ω（注3）
–50 — +50 mV 正常模式： 

VVCC = 4.75V至5.25V
VTXD = VVIO，隐性，无负载

–200 — +200 mV 待机模式： 
VVCC = 4.75V至5.25V
VTXD = VVIO，隐性，无负载

单端隐性输出电压 VO(rec) 2 0.5* 
VVCC

3 V 正常模式， 
VTXD = VVIO，无负载

VO(rec) –0.1 — +0.1 V 待机模式，
VTXD = VVIO，无负载

差分接收器阈值电压 Vth(RX)dif 0.5 0.7 0.9 V 正常模式（HSC），
Vcm(CAN) = –27V至+27V

Vth(RX)dif 0.4 0.7 1.1 V 待机模式（WUC），
Vcm(CAN) = –27V至+27V（注1）

差分接收器滞后电压 Vhys(RX)dif 50 120 200 mV 正常模式（HSC），
Vcm(CAN) = –27V至+27V（注1）

显性输出电流 IIO(dom) –75 — –35 mA VTXD = 0V，t < tto(dom)TXD，
VVCC = 5V
引脚CANH，VCANH = –5V

35 — 75 mA VTXD = 0V，t < tto(dom)TXD，
VVCC = 5V
引脚CANL，VCANL = +40V

隐性输出电流 IIO(rec) –5 — +5 mA 正常模式，
VTXD = VVIO，无负载，
VCANH = VCANL = –27V至+32V

表9-8： 电气特性（续）

电气规范：除非另外说明，否则1级：Tamb = -40°C至+125°C，0级：Tamb = -40°C至+150°C；TvJ  170°C； 
VVCC = 4.5V至5.5V；RL = 60Ω，CL = 100 pF；所有电压都是相对于地定义的；正电流流入 IC。

参数 符号 最小值 典型值 最大值 单位 条件

注 1： 经100%相关性测试

2： 通过样片测得的表征值

3： 设计参数
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泄漏电流 IIO(leak) –5 0 +5 µA VVCC = VVIO = 0V， 
VCANH = VCANL = 5V

IIO(leak) –5 0 +5 µA VCC = VIO（连接至GND），
R = 47 kΩ 
VCANH = VCANL = 5V（注3）

输入电阻 Ri 9 15 28 kΩ VCANH = VCANL = 4V
Ri 9 15 28 kΩ –2V ≤ VCANH ≤ +7V， 

–2V ≤ VCANL ≤ +7V（注3）
输入电阻偏差 ΔRi –1 0 +1 % CANH与CANL之间

VCANH = VCANL = 4V（注1）
ΔRi –1 0 +1 % CANH与CANL之间

–2V ≤ VCANH ≤ +7V， 
–2V ≤ VCANL ≤ +7V（注3）

差分输入电阻 Ri(dif) 18 30 56 kΩ VCANH = VCANL = 4V（注1）
Ri(dif) 18 30 56 kΩ –2V ≤ VCANH ≤ +7V， 

–2V ≤ VCANL ≤ +7V（注3）
共模输入电容 Ci(cm) — — 20 pF f = 500 kHz，CANH和CANL相

对于GND（注3）
差分输入电容 Ci(dif) — — 10 pF f = 500 kHz，CANH与CANL之

间（注3）
隐性状态检测的差分总线电压
范围

VDiff_rec –3 — +0.5 V 正常模式（HSC） 
–27V ≤ VCANH ≤ +27V， 
–27V ≤ VCANL ≤ +27V（注3）

VDiff_rec –3 — +0.4 V 待机模式（WUC） 
–27V ≤ VCANH ≤ +27V， 
–27V ≤ VCANL ≤ +27V（注3）

显性状态检测的差分总线电压
范围

VDiff_dom 0.9 — 8.0 V 正常模式（HSC） 
–27V ≤ VCANH ≤ +27V， 
–27V ≤ VCANL ≤ +27V（注3）

VDiff_dom 1.15 — 8.0 V 待机模式（WUC） 
–27V ≤ VCANH ≤ +27V， 
–27V ≤ VCANL ≤ +27V（注3）

收发器时序，引脚CANH、CANL、TXD和RXD，请参见图9-2和图9-4
从TXD到总线呈显性的延时 td(TXD-busdom) 40 — 130 ns 正常模式（注2）
从TXD到总线呈隐性的延时 td(TXD-busrec) 40 — 130 ns 正常模式（注2）
从总线呈显性到RXD的延时 td(busdom-RXD) 20 — 100 ns 正常模式（注2）
从总线呈显性到RXD的延时 td(busrec-RXD) 20 — 100 ns 正常模式（注2）

表9-8： 电气特性（续）

电气规范：除非另外说明，否则1级：Tamb = -40°C至+125°C，0级：Tamb = -40°C至+150°C；TvJ  170°C； 
VVCC = 4.5V至5.5V；RL = 60Ω，CL = 100 pF；所有电压都是相对于地定义的；正电流流入 IC。

参数 符号 最小值 典型值 最大值 单位 条件

注 1： 经100%相关性测试

2： 通过样片测得的表征值

3： 设计参数
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TXD到RXD的传播延时 tPD(TXD-RXD) 40 — 210 ns 正常模式，引脚TXD的上升沿 
RL = 60Ω，CL = 100 pF

40 — 200 ns 正常模式，引脚TXD的下降沿
RL = 60Ω，CL = 100 pF

tPD(TXD-RXD) — — 300 ns 正常模式，引脚TXD的上升沿
RL = 150Ω，CL = 100 pF（注3）

— — 300 ns 正常模式，引脚TXD的下降沿
RL = 150Ω，CL = 100 pF（注3）

TXD显性超时时间 tto(dom)TXD 0.8 — 3 ms VTXD = 0V，正常模式 
总线唤醒超时时间 tWake 0.8 — 3 ms 待机模式

最短显性 /隐性总线唤醒时间 tFilter 0.5 3 3.8 µs 待机模式

从待机模式切换到正常模式的
延时

tdel(stby-norm) — — 47 µs 引脚STBY的下降沿

从正常模式切换到待机模式的
延时

tdel(norm-stby) — — 5 µs 引脚STBY的上升沿（注3）

隐性钳位状态检测的去抖时间 tRC_det — 90 — ns V(CANH-CANL) > 900 mV
RXD = 高电平（注3）

较高比特率的收发器时序，引脚CANH、CANL、TXD和RXD，请参见图9-2和图9-4
引脚RXD的隐性位时间 tBit(RXD) 400 — 550 ns 正常模式，tBit(TXD) = 500 ns

RL = 60，CL = 100 pF（注1）
120 — 220 ns 正常模式，tBit(TXD) = 200 ns

RL = 60，CL = 100 pF  
总线的隐性位时间 tBit(Bus) 435 — 530 ns 正常模式，tBit(TXD) = 500 ns

RL = 60，CL = 100 pF（注1）
155 — 210 ns 正常模式，tBit(TXD) = 200 ns

RL = 60，CL = 100 pF
接收器时序对称性 ΔtRec –65 — +40 ns 正常模式，tBit(TXD) = 500 ns

ΔtRec = tBit(RXD)–tBit(Bus)
RL = 60，CL = 100 pF（注1）

–45 — +15 ns 正常模式，tBit(TXD) = 200 ns
ΔtRec = tBit(RXD)–tBit(Bus)
RL = 60，CL = 100 pF

表9-8： 电气特性（续）

电气规范：除非另外说明，否则1级：Tamb = -40°C至+125°C，0级：Tamb = -40°C至+150°C；TvJ  170°C； 
VVCC = 4.5V至5.5V；RL = 60Ω，CL = 100 pF；所有电压都是相对于地定义的；正电流流入 IC。

参数 符号 最小值 典型值 最大值 单位 条件

注 1： 经100%相关性测试

2： 通过样片测得的表征值

3： 设计参数
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图9-2： MCP251863 CAN FD收发器的时序测试电路

图9-3： CAN FD收发器时序图1 
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图9-4： CAN FD收发器时序图2 
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10.0 典型性能曲线

10.1 CAN FD控制器

图10-1： 平均 IDDS ——温度曲线 图10-2： 平均 IDDLPM ——温度曲线

注： 以下图表为基于有限数量样片的统计结果，仅供参考。此处列出的性能特性未经测试，我们不做保证。一
些图表中列出的数据可能超出规定的工作范围（例如，超出了规定的电源范围），因此不在担保范围内。

0
50

100
150
200
250
300
350
400
450

I D
D

S
(

A
)

VDD=3.3V VDD=5.5V

Temperature (°C)

-40 -20 0 20 40 60 80 100 120 140 160
0
1
2
3
4
5
6
7
8

I D
D

LP
M

(
A

)

VDD=3.3V VDD=5.5V

Temperature (°C)

-40 -20 20 40 60 80 100 120 140 160
 2022 Microchip Technology Inc.及其子公司  DS20006624A_CN 第95页 



MCP251863
11.0 封装信息

11.1 封装标识信息

图注： XX...X 客户指定信息 
Y 年份代码（日历年的最后一位数字） 
YY 年份代码（日历年的最后两位数字） 
WW 星期代码（一月一日的星期代码为“01”） 
NNN 由字母数字组成的追踪代码 

雾锡（Sn）的JEDEC无铅标志 
* 本封装为无铅封装。JEDEC无铅标志（ ）标示于此种封装的外包装 

上。

3e

3e

注： Microchip 部件编号如果无法在同一行内完整标注，将换行标出，因此会限制表
示客户指定信息的字符数。

示例28引脚SSOP*（5.30 mm）

部件编号 代码

MCP251863T-E/SSVAO E
MCP251863T-H/SSVAO H

MCP251863 E
2150256
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28引脚塑封紧缩小外形封装（SS）——主体5.30 mm [SSOP]

http://www.microchip.com/packaging Microchip
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Notes:

28引脚塑封紧缩小外形封装（SS）——主体5.30 mm [SSOP]

http://www.microchip.com/packaging Microchip
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28引脚塑封紧缩小外形封装（SS）——主体5.30 mm [SSOP]

http://www.microchip.com/packaging Microchip
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附录A： 版本历史

版本A（2022年2月）

• 本文档的初始版本
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附录B： CAN FD合规性

MCP251863通过了 ISO 16845-1:2016中指定的CAN FD合规性测试。

ISO 11898-1:2015列出了非强制特性。表B-1阐明了已实现哪些可选特性。

表B-1： ISO可选特性

编号 可选特性 已实现

1 FD帧格式 是

2 禁止帧格式 是。经典CAN帧格式。

3 有限LLC帧 否。实现了完整的 ID和DLC。

4 不发送包括填充字节的帧 N/A。请参见编号3。
5 LLC中止接口 是

6 ESI和BRS位值 是

7 提供MAC数据一致性的方法 是

8 时间和时间触发 帧起始输出。

9 时间戳 是。32位TBC。

10 总线监视模式 是

11 处理程序 是

12 受限工作 是

13 标称位和数据位使用单独的预分频器 是

14 禁止自动重发 是

15 最大重发次数 是。1、3或无限制。

16 检测到保留位为隐性时，禁止协议异常事件 是。可选。

17 PCS_Status 否

18 总线集成状态期间的边沿滤波 是。可选。

19 SSP放置的时间分辨率 是。128 TQ。测量、手动或禁止。

20 FD_T/R报文 TX和RX中断。
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产品标识体系

欲订货或获取价格、交货等信息，请与我公司生产厂或各销售办事处联系。

部件编号 -X /XX

封装温度范围器件

   

器件： MCP251863：带集成收发器的CAN FD控制器

卷带式选项： T = 卷带式

温度范围： E = -40C至+125C（扩展级）
H = -40C至+150C（高温）

封装： SS = 塑封SSOP（主体5.30 mm），28引脚

认证 VAO = 汽车标准认证

= 工业标准认证

示例：

a) MCP251863T-E/SSVAO： 卷带式，扩展级温度， 

塑封SSOP（主体5.30 mm），28引脚， 

通过汽车标准认证

b) MCP251863T-H/SSVAO： 卷带式，高温， 

塑封SSOP（主体5.30 mm），28引脚， 

通过汽车标准认证

c) MCP251863T-E/SS： 卷带式，扩展级温度， 

塑封SSOP（主体5.30 mm），28引脚

d) MCP251863T-H/SS： 卷带式，高温， 

塑封SSOP（主体5.30 mm），28引脚

注 1： 卷带式标识符仅出现在产品目录的部件编号描述中。该标识符

用于订货目的，不会印刷在器件封装上。关于包装是否提供卷

带式选项的信息，请咨询当地的Microchip销售办事处。

X(1)

卷带式选项

XXX

认证
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提供本文档的中文版本仅为了便于理解。请勿忽视文档中包含

的英文部分，因为其中提供了有关 Microchip 产品性能和使用

情况的有用信息。Microchip Technology Inc. 及其分公司和相  
关公司、各级主管与员工及事务代理机构对译文中可能存在的
任何差错不承担任何责任。建议参考 Microchip Technology 
Inc. 的英文原版文档。

本出版物及其提供的信息仅适用于Microchip产品，包括设计、
测试以及将 Microchip 产品集成到您的应用中。以其他任何方

式使用这些信息都将被视为违反条款。本出版物中的器件应用
信息仅为您提供便利，将来可能会发生更新。如需额外的支

持，请联系当地的 Microchip 销售办事处，或访问 https://
www.microchip.com/en-us/support/design-help/client-
supportservices。

Microchip “按原样”提供这些信息。 Microchip 对这些信息

不作任何明示或暗示、书面或口头、法定或其他形式的声明或
担保，包括但不限于针对非侵权性、适销性和特定用途的适用

性的暗示担保，或针对其使用情况、质量或性能的担保。

在任何情况下，对于因这些信息或使用这些信息而产生的任

何间接的、特殊的、惩罚性的、偶然的或间接的损失、损害或
任何类型的开销， Microchip 概不承担任何责任，即使

Microchip 已被告知可能发生损害或损害可以预见。在法律
允许的最大范围内，对于因这些信息或使用这些信息而产生

的所有索赔， Microchip 在任何情况下所承担的全部责任均

不超出您为获得这些信息向 Microchip 直接支付的金额 （如
有）。如果将 Microchip 器件用于生命维持和 / 或生命安全应

用，一切风险由买方自负。买方同意在由此引发任何一切损
害、索赔、诉讼或费用时，会维护和保障 Microchip 免于承担
法律责任。除非另外声明，在 Microchip 知识产权保护下，不

得暗中或以其他方式转让任何许可证。

请注意以下有关 Microchip 产品代码保护功能的要点：

• Microchip 的产品均达到 Microchip 数据手册中所述的技术规范。
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