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内容概要

　　《嵌入式系统原理与实践：ARM Cortex-M4
Kinetis微控制器》是国内第一本以ARMCortex-M4内核的Kinetis微控制器为蓝本来讲述嵌入式系统的图
书。
Kinetis系列微控制器将高效的ARMCortex-M4内核与先进的低功耗设计技术相结合，是业内功耗最低的
基于Cortex-M4的MCU解决方案。
全书共15章，其中前4章简要阐述了嵌入式系统的知识体系、学习误区、学习建议和基于硬件构件的嵌
入式系统开发方法，给出了ARMCortex-M4简介及K60硬件最小系统，示例了第一个样例程序及开发环
境下的工程组织方法，完成了第一个K60工程的入门任务，并讲解了第一个带中断的实例，前4章囊括
了学习一个新MCU完整要素的入门环节；第5章到14章分别给出了GPIO的应用实例（键盘、LED
与LCD）、定时器、A/D、D/A、比较器、TSI、SPI、I2C、I2S、Flash、CAN、SDHC、USB、以太网
及K60其他模块等；最后一章给出了进一步学习的指导。

　　《嵌入式系统原理与实践：ARM Cortex-M4
Kinetis微控制器》适用于有关高校嵌入式系统的教学或技术培训资料，也可供ARMCortex-M4应用工程
师作为技术研发参考。
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章节摘录

版权页：   插图：   远程帧不是必需的，例如应用层协议DeviceNet中未用远程帧，但并未影
响DeviceNet在可靠运行、通信效率方面的性能，且DeviceNet也是国际流行的CAN应用层协议。
 3.错误帧 错误帧由CAN控制器的硬件进行处理，与用户编程无关。
下面概要说明发送错误帧的工作机制。
 CAN节点通过发送引脚发送报文时，接收引脚也在同步接收报文，当发送报文的ACK场为“1”时，
接收到的应答间隙（ACK Slot）一定要是“0”才代表发送成功。
在CAN总线网络中只要有一个节点正确接收到了报文，并将发送节点的应答间隙写为“0”，则发送
节点就认为发送数据成功。
在报文的应答过程中，若某一节点检测到错误，则它会立刻发送错误帧，一般是发送连续的6个0或1。
由CAN的位填充原理可知，当有五个连续的0或1出现时，为了传送中的同步，必须插入一个反型位作
为填充。
因此如果连续出现6个或6个以上的0或1，则此次传送错误，报文将被丢弃。
此时当发送节点收到这个错误帧后，便知道发送出错，并试图重发报文。
任何节点检测到总线错误都会发送错误帧。
 错误帧由两个不同的场组成。
第一个场是由不同节点提供的错误标志（FLAG）的叠加；第二个场是错误界定符。
错误帧的组成如图10—10所示。
 错误标志有两种形式：主动错误（Error Active）①标志和被动错误（Error Passive）②标志。
主动错误标志由6个连续的0位组成，而被动错误标志由6个连续的1位组成。
 检测到错误条件的“主动错误”的节点通过发送主动错误标志指示错误。
错误标志的形式破坏了从帧起始到CRC界定符的位填充的规则，或者破坏了ACK场或帧结束的固定形
式。
所有其他的节点由此检测到错误条件并与此同时开始发送错误标志。
因此，6个连续“0”的序列导致一个结果，这个结果就是把个别节点发送的不同的错误标志叠加在一
起。
这个序列的总长度最小为6位，最大为12位。
 检测到错误条件的“错误被动”的节点试图通过发送被动错误标志指示错误。
“被动错误”的节点等待6个相同极性的连续位（这6个位处于被动错误标志的开始）。
当这6个相同的位被检测到时，被动错误标志的发送就完成了。
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编辑推荐
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培训资料，也可供ARMCortex—M4应用工程师作为技术研发参考。
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