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1. 目的 

本文書は Nios2依存部における CAN通信を行うための情報を記載する． 

ボードは ALTERAの DE2-115 Development and Education Boardを使用する． 

 

 

 

製品詳細： 

http://www.altera.co.jp/education/univ/materials/boards/de2-115/unv-de2-115-board.html 

 

 

http://www.altera.co.jp/education/univ/materials/boards/de2-115/unv-de2-115-board.html
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2. DE2-115 CANコントローラ情報 

2.1 HW情報 

DE2-115ボードの JP4コネクタに接続し，各信号線は下図のように接続する． 

 

 

 

2.2 SW情報 

 ベースアドレス：0x08020000 

 割り込み番号：10 
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3. 準備するもの 

 ALPHA PROJECT PC-CAN-02 

CPUの CANポートと CANバスを接続するための CANトランシーバアダプタです． 

 

 

 CANI/Fケーブル(PC-CAN-02に付属) 

 

 

製品詳細： 

http://www.apnet.co.jp/product/superh/pc-can-0x.html 

 

 CONN SOCKET 14PIN TIN W/KEY 

 

 

http://www.apnet.co.jp/product/superh/pc-can-0x.html
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4. PC-CAN-02と DE2-115の接続 

4.1 接続方法 

CONN SOCKET 14PIN TIN W/KEYと CANI/Fケーブルを配線し，反対側の CANI/Fケーブルに

PC-CAN-02を接続する． 

 

 

4.2 完成図 
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4.3 CANバス端子台 

PC-CAN-02の CANバス端子台とシリアルケーブルを配線し CANへ接続する． 
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5. DE2-115を 2台接続 

5.1 接続方法 

DE2-115を 2台接続する場合は，PC-CAN-02を 2台シリアルケーブルで接続し，PC-CAN-02のどち

らか 1台にある「RJ2」の箇所にハンダをつけて終端抵抗を設置する． 

 

 

5.2 完成図 
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変更履歴 

Version Date Detail Editor 

1.0.0 2014/2/19 新規作成 NCES 
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