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CAN의 일반적인 특징 
 

CAN 특징 

 메시지 우선순위에 의한 버스-액세스 

– CSMA/CR (Carrier Sense Multiple Access / Collision Resolution)  

 버스 액세스 충돌을 중재로 해결 

– 비트 단위 

– 비 파괴 

– 명시된 대기 시간 허용 

 메시지 식별자 

– CAN 은 노드 주소가 없습니다. 모든 노드는 모든 메시지를 수신하며 그것을 사용할 

것인지 아닌지를 스스로 결정합니다. 

 포괄적인 ERROR 검사 

–  서로 다른 다섯 개의 검사들 

–  연결된 모든 노드 참여  

   데이터 일관성 보장 

– 한 메시지는 모든 노드들에 의해 수용 또는 어떤 노드에 의해서도 수용되지 

않습니다 

   서로 다른 버스 관리 방법들이 CAN 시스템에 적용될 수 있습니다. 예를들면,  

–  비트-단위 중재 

–  Master/Slave  

–  직렬 연결 방식 

–  TDMA 

 Higher Layer Protocol 이 항상 필요 합니다  

–   CAN 은 단지 하나의 low level specification 일 뿐입니다  

  CAN 의 성능은 선택한 Higher Layer Protocol 에 의해 제한됩니다  

–   Market segment  

–   Real-time 필요 조건 

–   Product Administration 필요 조건 

–   기타 
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