
CAN自适应波特率​

1. 需求：CAN总线上只有250K和500K两种波特率，需要在这两个波特率之间切换，以匹配总线上的

数据传输速率

2. 解决思路：先以某个波特率初始化CAN控制器，CAN工作在普通模式。初始化后，CAN控制器不向

外发送数据，只等待接收数据。如果Message buffer能够收到数据，说明当前的波特率是匹配的；

反之，CAN控制器由于速率不匹配就会收到错误帧，检测到错误帧之后切换波特率，恢复正常通

信。

3. 操作步骤：

a. CAN先初始化为250K波特率，初始配置如下：​

b. 主函数程序如下所示：​



初始化之后开启标准帧和扩展帧的接收，并同时通过ESR1寄存器检测是否出现错误帧。若出

现错误帧，则清除错误标志，再将flag_500K设为true，表示当前的250K波特率与总线速率不匹

配；若3S内都没有出现错误帧，则对接收缓冲区接收到的数据ID进行判断，如果与正确的ID保持一

致，说明通讯成功，当前的波特率有效，flag_250K设为true。​

c. 当第一个循环中判定完成之后，即可根据波特率标志来执行相应的操作。

如果flag_250K=true，则可以直接以当前配置向CAN总线发送数据进行通讯；如果

flag_500K=true，则需要通过函数FLEXCAN_DRV_SetBitrate(can_pal_instance.instIdx, 

&CanBaud500K)重新设置波特率为500K。该波特率的时间段配置如下：​



4. 测试结果

上位机以500K速率发来数据时，CAN控制器接收到错误帧​

程序继续运行过后，波特率切换成功，恢复正常通讯



5. 总结

检测到错误帧时ESR1[ERRINT]置1就表示BIT1ERR，BIT0ERR，ACKERR，CRCERR，FRMERR或

者 STFERR其中一种或多种错误发生了。ESR1[ERRINT]置1后不能马上清标志，否则会进入错误中

断，程序卡死，需要等待几毫秒，等所有错误标志位稳定之后，再清标志。


