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ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 

 
 CAN หรือ Controller Area Network เปนระบบสื่อสารซึ่งไดรับการ คิดคน พัฒนา ขึ้นมาใชงานใน
แวดวงอุตสาหกรรมการผลิต และ อุตสาหกรรมยานยนต เปนเวลาหลายสิบป มาแลว แตในระยะแรกๆยัง
เปนที่รูจักกันในวงแคบๆ เฉพาะกลุมเทานั้น แตในปจจุบนัระบบการสื่อสาร CAN เริ่มกับมามีความคึกคัก 
และถูกนํามาพัฒนาใชงานกันอยางแพรหลายมากขึ้น โดยเฉพาะอยางย่ิงในอุตสาหกรรมยานยนต การ
สื่อสารแบบ CAN เริ่มถูกใชกําหนดเปนมาตรฐาน สําหรับสื่อสารกับ สมองกล ECU ของยานยนตรุนใหมๆ 
รวมทั้งในแวดวงอุตสาหกรรมอื่นๆ ระบบการสื่อสารแบบ CAN ก็ถูกนําไปประยุกตใชงานอยางหลากหลาย 
เชนเดียวกัน ซึ่งในแวดวงของ ไมโครคอนโทรลเลอรเอง ผูพัฒนาชิพ จากคายตางๆ ก็ไดมีการบรรจ ุวงจรการ
สื่อสารแบบ CAN ไวเปนอุปกรณมาตรฐานในตัว MCU กันอยางแพรหลายเชนเดียวกัน 
 

ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 เปนบอรด CAN Controller แบบใชการเชื่อมตอผาน SPI 
โดยเลือกใช CAN Controller เบอร MCP2515 ของ Microchips รองรับการสื่อสารกับระบบ CAN ภายใต
มาตรฐาน CAN2.0B กลาวคือ รองรับการสื่อสาร CAN ทั้งแบบ Standard Frame, Extend Frame และ 
Remote Frame โดยบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 เหมาะสําหรับนําไปปรับปรุงระบบเดิม
เพ่ือเพ่ิมเติมประยุกตใชในการสื่อสารผานระบบ CAN กับงานเดิมที่ใชกับไมโครคอนโทรลเลอรเบอรทีผู่ใช
รูจักและคุนเคยมากอนแลว แตภายในไมโครคอนโทรลเลอรนั้นยังไมมีโมดูล CAN บรรจุไวภายในตัวดวย  

 

แตสําหรับกรณีของผูที่คิดจะเริ่มตนใหมกับไมโครคอนโทรลเลอร และมีความสนใจอยากจะศึกษา
เรียนรูระบบการสื่อสารของ CAN ดวย อาจไปเลือกใช ไมโครคอนโทรลเลอรเบอรที่มีการบรรจุวงจรสื่อสาร
ของ CAN รวมไวภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอรโดยตรงจะสะดวกและเหมาะสมมากกวา 
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คุณสมบัติของ CAN Controller เบอร MCP2515 ของ Microchips 
 

 รองรับมาตรฐาน Protocol การสื่อสาร CAN2.0B สามารถกําหนดขนาดขอมูลในการสื่อสารได
ต้ังแต 0-8 Byte ทั้งแบบ Standard Frame และ Extended Frame และ Remote Frame 

 มี 29 Bit Filter จํานวน 6 ชุด และ 29 Bit พรอม Mask จํานวน 2 ชุด สําหรับภาครับขอมูล 
 มีระบบ Data Byte Filter เพ่ือคัดกรองขอมูลที่ไมตองการรับทิ้งไป 
 มี Transmitter Buffer สําหรับบรรจุเฟรมขอมูลสําหรับสงขอมูลจํานวน 3 ชุด 
 เชื่อมตอกับ Micro Controller ผาน SPI ดวยความเร็วสูงสุด 10 MHz 
 มีสัญญาณ Start-of-Frame(SOF) สําหรับแสดงสถานะของการตรวจจับขอมูลที่รับเขามาได 
 มีสัญญาณ Interrupt ซึ่งสามารถกําหนดและควบคุมการทํางานจากโปรแกรมได 
 มีสัญญาณแสดงสถานะของ Buffer Full  
 มีสัญญาณ Request-to-Send(RTS) สําหรับควบคุมการสงขอมูล 
 ทํางานที่แรงดัน 2.5V-5.5V 

 
 
 
คุณสมบัติของ CAN Transceiver เบอร SN65HVD232D ของ Texas Instruments 
 

 รองรับการเชื่อมตอกับ CAN Controller Logic ทั้งระบบ 5V และ 3.3V  
 รองรับขอกําหนดตามมาตรฐานสัญญาณ CAN ISO-11898 (standard physical layer) 
 มีวงจร Termination แบบ Split Termination ภายในบอรด สามารถเลือกกําหนดจาก Jumper 

ไดทั้งแบบ End Node(120 ) และ Stub Node(2.6K) 
 รองรับความเร็ว Bus ระหวาง 62.5Kb/s(ระยะทาง 1000 เมตร) – 1Mb/s(ระยะทาง 30 เมตร) 
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คุณสมบัติของบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 
 

1. ใช CAN Controller เบอร MCP2515 ของ Microchips 
2. ใช CAN Transceiver เบอร SN65HVD232D ของ Texas Instruments 
3. รองรับการเชื่อมตอกับ Micro Controller ผานทาง SPI Logic ทั้งระบบ 5V และ 3.3V  
4. รองรับมาตรฐาน Protocol การสื่อสาร CAN2.0B สามารถกําหนดขนาดขอมูลในการสื่อสารได

ต้ังแต 0-8 Byte ทั้งแบบ Standard Frame และ Extended Frame และ Remote Frame 
5. รองรับขอกําหนดตามมาตรฐานสัญญาณ CAN ISO-11898 (standard physical layer) 
6. เชื่อมตอสั่งงานกับ Micro Controller ผาน SPI ดวยความเร็วสูงสุด 10 MHz 
7. มี LED แสดง สถานะแหลงจาย (+VDD) ของบอรด 
8. มี LED แสดง สถานะของการรับขอมูล (RX) ของ CAN Controller 
9. มี LED แสดง สถานะของการสงขอมูล (TX) ของ CAN Controller 
10. มี LED แสดง สถานะของการเกิด Interrupt จาก INT ของ CAN Controller 
11. มีวงจร Termination แบบ Split Termination ภายในบอรด สามารถเลือกกําหนดจาก Jumper ได

ทั้งแบบ End Node(120 ) และ Stub Node(2.6K) 
12. รองรับความเร็ว Bus ระหวาง 62.5Kb/s(ระยะทาง 1000 เมตร) – 1Mb/s(ระยะทาง 30 เมตร) โดย

ใชสายสัญญาณ STP หรือ UTP 
13. สัญญาณเชื่อมตอดาน Logic ใชขั้วตอ Pin Header ขนาด 1 x 8 Male และ 1x8 Female ระยะ 

Pitch 2.54mm หรือ IDE 10 Pin Header Block 
14. สัญญาณเชื่อมตอดาน CAN BUS ใช Terminal 4Pin (+VEXT,CANH,CANL,GND) 
15. มีวงจร Regulate ขนาด 800mA เปน Option สําหรับในกรณีที่ตองการใชแหลงจายไฟจาก CAN 

Bus (+VEXT,GND) เปนแหลงจายไฟเลี้ยงใหกับวงจรภายในบอรด ซึ่งสามารถเพ่ิมเติม IC 
Regulate เบอร LM1117-3.3(SOT-223)  หรือ LM1117-5.0(SOT-223) 

16. ขนาด PCB Size 4.4 mm x 5.6 mm 
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โครงสรางบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 
 

      
 

รูปแสดง ตําแหนงของอุปกรณตางๆในบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 
 
 

 หมายเลข 1,8 คือ ขั้วตอ สัญญาณ Logic สําหรับเชื่อมตอกับ Microcontroller สามารถเลือกใช
ไดทั้งแบบ Header 1x8 Male และ Female  หรือ IDE Header 10 Pin Block ซึ่งสัญญาณจาก
ขั้วตอทั้ง 3 ชุดนี้เปนสัญญาณที่ขนานกันอยู ผูใชสามารถเลือกใชไดตามความสะดวก  

 หมายเลข 2 คือ LED แสดงสถานะของ แหลงจาย Power(+VDD) 
 หมายเลข 3 คือ Crystal สําหรับ MCP2515 สามารถใช 16MHz หรือ 20MHz ได สําหรับบอรด

มาตรฐานจะติดต้ังคา 20MHz 
 หมายเลข 4 คือ CAN Controller เบอร MCP2515 ของ Microchips 
 หมายเลข 5 คือ LED แสดง สถานของการสงขอมูลของ CAN Controller 
 หมายเลข 6 คือ LED แสดง สถานะของการรับขอมูลของ CAN Controller 
 หมายเลข 7 คือ LED แสดง สถานะ Interrupt จาก INT# ของ CAN Controller 
 หมายเลข 9,10 คือ CAN Transceiver เบอร SN65HVD232D ของ Texas Instruments และ 

CAN Transceiver เบอร MCP2551 ของ Microchips ซึ่งตองเลือกติดตั้งใชงานเพียงเบอรใดเบอร
หนึ่ง สําหรับบอรดมาตรฐานจะติดตั้งเบอร SN65HVD232D  

 หมายเลข 11 คือ Jumper สําหรับเลือกกําหนดรูปแบบของวงจร Termination ใหกับวงจร 
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 หมายเลข 12 คือ ขั้วตอ CAN Bus 
o +VEXT เปนไฟเลี้ยงจากภายนอกสําหรับตอใหบอรด สามารถใชไดกับแรงดัน 7-12V  
o CANH เปนขาเชื่อมตอสัญญาณ CAN Bus  
o CANL เปนขาเชื่อมตอสัญญาณ CAN Bus 
o GND เปนจุดอางอิงระดับสัญญาณ Logic และแหลงจายไฟ ของบอรด 

 หมายเลข 13,14 คือ IC Regulate เบอร LM1117 และ Jumper +VEXT(ON/OFF) สวนนี้เปน 
Option ใชในกรณีที่ตองการใช +VEXT จาก CAN Bus มาเปนแหลงจายใหกับบอรด 
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การเลือกแหลงจายไฟของบอรด 
 
 สําหรับบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 ไดรับการออกแบบใหมีความออนตัวตอการใช
งาน สามารถเลือกตอแหลงจายไฟเลีย้งวงจรใหกับบอรดได หลายชองทาง โดยบอรดสามารถเชื่อมตอกับ
ไมโครคอนโทรลเลอรไดทั้งระบบ +3.3V และ +5V  
 

 เชื่อมตอไฟเลี้ยงมาจากบอรดไมโครคอนโทรลเลอรผานทางขั้วตอ Header 1x8 Male/1x8 Female 
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 เชื่อมตอไฟเลี้ยงมาจากบอรดไมโครคอนโทรลเลอรผานทางขั้วตอ IDE Header 10Pin(ET-10PIN) 
 

MOSI
INT#

NC
+VDD

SCK
RES#
NC
GND

MISOCS#

ET-10PIN  
 

 เชื่อมตอไฟเลี้ยงมาจาก CAN BUS โดยในกรณีจะใชไดกับระบบ CAN BUS ที่มีสวน OPTION 
สําหรับจายไฟเลี้ยงใหกับอุปกรณภายนอกดวย ซึ่งในกรณีนี้ผูใชตองทําการติดต้ัง IC Regulate 
เบอร LM1117-3.3(SOT-223) ในกรณีตองการใชไฟเลี้ยง +3.3V หรือ ใช LM1117-5.0(SOT-223) 
ในกรณีตองการใชไฟเลี้ยงวงจรขนาด +5V พรอมกับทําการเลือก Jumper VEXT(ON/OFF)ไว
ทางดานตําแหนง ON ดวย ซึ่งในกรณีนี้ระบบทั้งหมดรวมทั้งบอรดไมโครคอนโทรลเลอรตองใช
กระแสไมเกิน 800mA ดวย เพราะ LM1117 สามารถจายกระแสไดสูงสุด 800mA เทานั้น 
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การเลือก Node สําหรับ CAN BUS 
 

 ในระบบ CAN BUS นั้นจําเปนตองมีการกําหนดการทํางานของวงจร Termination เพ่ือชดเชย
ความผิดเพี้ยนของสัญญาณซึ่งเกิดจากความตานทานในสายสัญญาณใหกับวงจร CAN Transceiver โดย
ถาเปน CAN Transceiver ที่อยูตําแหนง ตนสาย และ ปลายสาย ตองกําหนดเปน END Node แตถาเปน 
วงจรของ CAN Transceiver ชุดที่อยูระหวาง ตนทาง กับ ปลายทาง จะกําหนดเปน STUB Node ซึ่งใน
บอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 เองจะใช Jumper (END/STUB) เปนตัวกําหนด Node ดัง
ตัวอยาง 
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รูปแสดง การเลือก Termination และผังการเชื่อมตอ CAN BUS 
 

ระบบ CAN BUS รองรับการเชื่อมตอ CAN BUS ไดจํานวนสูงสุด 120 Node และมีระยะทางไกล
สุดประมาณ 30เมตร ถึง 1000 เมตร ขึ้นอยูกับความเร็วที่เลือกใช โดยใชสายสัญญาณแบบ STP หรือ UTP 
โดยระยะทางของการสื่อสารจะแปรผกผันกับความเร็วในการรับสงขอมูล ดังขอมูลใน ตาราง  

 

 Bit Rate (kb/s) Bus Length (เมตร)  
 1000 30  
 500 100  
 250 250  
 125 500  
 62.5 1000  

 

ตาราง เปรียบเทียบความเร็วและระยะทางของการสื่อสาร CAN BUS 
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การเชื่อมตอกับ Micro Controller (MCU) 
 
 MCP2515 เปนชิพ CAN Controller ซึ่งมีระบบ การทํางานเปนไปตาม มาตรฐาน ของ การสื่อสาร 
ตามขอกําหนด (Protocol) ของ CAN2.0B ทุกประการ กลาวคือ MCP2515 จะมีขีดความสามารถในการ
รับสงขอมูล CAN Bus ทั้งแบบ Standard Frame และ Extended Frame และ Remote Frame นอกจากนี้
แลวยังมีระบบคัดกรองขอมูล เพ่ือทําการแยกขอมูลที่ไมตองการรับออกไปจากภาครับ โดยสามารถแยก
กําหนดรูปแบบการคัดกรองการรับขอมูลได 2 ชุด พรอมกับมี Buffer สําหรับจัดเก็บขอมูลที่ผานการคัด
กรองตามเง่ือนไขไวแลวจํานวน 6 ชุด ซึ่งความสามารถในการคัดกรองขอมูลนี้จะชวยลดภาระในการรับและ
ตรวจสอบขอมูลของ สวนประมวลผลลงไปไดเปนอยางมาก คือแทนที่จะตองใหหนวยประมวลผลทําการรับ
ขอมูลทั้งหมดที่วิ่งอยูบนบัสแลวมาคัดกรองเอง เพ่ือแยกเอาเฉพาะขอมูลที่ตองการมาใช ขอมูลสวนที่ไม
ตองการก็โยนทิ้งไป ซึ่งถาหากวาในระบบบัส มีอุปกรณเชื่อมตออยูจํานวนมาก เม่ือมีการสื่อสารกันในบัส 
หนวยประมวลผลก็ตองทําการรับขอมูลทั้งหมดเพ่ือนํามาคัดกรองวิเคราะหแยกแยะขอมูลอยูตลอดเวลา ซึ่ง
จะเปนภาระอยางมากสําหรับหนวยประมวลผล 
 แตเม่ือมีระบบคัดกรองขอมูล เราก็สามารถจะกําหนดเง่ือนไขในการคัดกรองขอมูลตางๆที่ว่ิงอยูบน
บัส เพ่ือใหวงจรดานรับทําการตรวจจับและคัดกรองเอาเฉพาะขอมูลที่ตองการจะใชเขามารอไวใน Buffer 
ซึ่งชุดประมวลผลก็เพียงแตคอยตรวจสอบวามีขอมูลถูกรับเขามาใน Buffer หรือยัง ถามีก็ไปอานเอาขอมูล
นั้นมาใชงาน สวนขอมูลที่ไมตองการไมเก่ียวของก็จะถูกคัดกรองและโยนทิ้งออกไปจากสวนคัดกรองขอมูล
เองโดยอัตโนมัต ิ ซึ่งในสวนของการกําหนดเงื่อนไขและต้ังคาการทํางานใหกับ MCP2515 เพ่ือใหทําการ
รับสงขอมูลกับ CAN Bus ไดนั้น จะกระทําผานรีจิสเตอรตางๆของ CAN Controller ซึ่งจะมีรูปแบบและ
ขอกําหนดเปนไปตามมาตรฐานของ CAN2.0B ซึ่งระบบบัสของ MCP2515 สามารถจะใชติดตอสื่อสารกับ
อุปกรณใดๆก็ไดที่มีคุณสมบัติ การทํางานตรงตามมาตรฐาน CAN2.0B ไมวาจะเปน CAN Controller ดวย
กันเอง หรือเปนไมโครคอนโทรลเลอรที่ไดบรรจุวงจรสื่อสารแบบ CAN ไวภายในตัวเอง ของคายตางๆ  
 สิ่งที่ MCP2515 มีความแตกตางจากไมโครคอนโทรลเลอรที่บรรจุวงจร CAN ไวภายใน คือ วิธีการ
ติดตอและเขาถึงรีจิสเตอรของ CAN Controller ซึ่งถาเปนไมโครคอนโทรลเลอรที่มีการบรรจุวงจร CAN ไว
ภายในแลว จะมีการเชื่อมบัส ของไมโครคอนโทรลเลอรเขากับบัสของ CAN Controller ภายในเรียบรอย
แลว การเขาถึงรีจิสเตอรตางๆก็จะสามารถอางถึงรีจิสเตอรเหลานั้นผานทางคําสั่งของไมโครคอนโทรลเลอร
ไดโดยตรง แตสําหรับกรณีของ MCP2515 นั้น การจะเขาถึงรีจิสเตอรตางๆได จะตองผานทางชองทางการ
สื่อสารภายนอกตัว MCU ซึ่งจะใชการสื่อสารอนุกรมแบบ SPI ดังนั้นจะตองมีการกําหนดการทํางานใหกับ 
SPI ของไมโครคอนโทรลเลอร พรอมกับเขียนโปรแกรมคําสั่งเพ่ือสั่งไมโครคอนโทรลเลอรสงคําสั่งและขอมูล
ออกมาบน SPI Bus ใหมีรูปแบบตรงกับขอกําหนดที่ MCP2515 กําหนดไว เพ่ือให MCP2515 สามารถรับรู
ความตองการของไมโครคอนโทรลเลอร วาตองการจะอานเขียนขอมูลกับรีจิสเตอรหรือหนวยความจํา
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ตําแหนงใดของ CAN Controller ซึ่งในการเชื่อมตอบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 เขากับ
บอรดไมโครคอนโทรลเลอรนั้น จะใชสัญญาณ TTL Logic จํานวน 4-6 เสน โดยใชสัญญาณ Logic แบบ 
SPI จํานวน 4 เสน และเปนสัญญาณ Interrupt (INT#) กับ Reset (RES#) อีก 2 เสน ซึ่ง INT# และ RES#
จะใชหรือไมใชก็ได โดยสัญญาณในการเชื่อมตอของบอรดมดีังนี ้

 

 +VDD เปนแหลงจายไฟเลี้ยงวงจรของบอรด ควรใชกับแหลงจายไฟเลี้ยงที่มีขนาดแรงดัน
ชุดเดียวกับไมโครคอนโทรลเลอร (MCU) ซึ่งสามารถใชไดกับระบบ +3.3V หรือ +5V ได 

 CS# เปนสัญญาณ เลือกการทํางานของ MCP2515 ทํางานที่ Logic “0” โดยตองตอ
สัญญาณ Output Logic จาก MCU เพ่ือสงไปควบคุมสั่งงาน MCP2515 ดวย 

 MISO เปนสัญญาณ รับขอมูล SPI สงออกจาก MCP2515 ออกมาใหกับ MCU 
 MOSI เปนสัญญาณสงขอมูล SPI โดยสงออกจาก MCU ไปยัง MCP2515 
 SCK เปนสัญญาณนาฬิกาของ SPI สงออกจาก MCU ไปยัง MCP2515 
 INT# เปนขา Interrupt สงออกจาก MCP2515 มายัง MCU ทํางานที่ Logic “0” 
 RES# เปนขา Reset ของ MCP2515 ทํางานที่โลจิก “0” โดยขาสัญญาณนี้จะใชหรือไมก็

ได เนื่องจากในบอรดมีวงจร Auto Reset ใหกับ MCP2515 ไวอยูแลว แตถาตองการให
สามารถสั่ง Reset MCP2515 จาก MCU ได ก็ใหตอสัญญาณ Output Logic จาก MCU 
เพ่ือสงสัญญาณไปควบคุมการ Reset ของ MCP2515 ไดตามตองการ 

 GND เปนจุดอางอิงสัญญาณและระดับแหลงจายใหกับวงจร 
 

ในการสื่อสารระหวาง MCU กับบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 นั้น จะใชการ
ติดตอสื่อสารแบบ SPI ซึ่งจะใช MCU ทําหนาที่เปน Master และให MCP2515 ทําหนาที่เปน Slave โดยที่ 
MCU จะสงขอมูลให MCP2515 ผานทางขา MOSI ไปยังขา SI ของ MCP2515 ในจังหวะที่สัญญาณ
นาฬิกา SCK เปนขอบขาขึ้น (Rising Edge) ซึ่งถาตองมีการตอบรับจาก MCP2515 กลับมายัง MCU ดวย 
MCP2515 ก็จะสงขอมูลยอนกลับมาทางขา SO มายังขา MISO ของ SPI(MCU) ในจังหวะที่สัญญาณ
นาฬิกา SCK เปนขอบขาลง(Falling Edge) 

โดยในการสื่อสาร SPI จะกําหนดจังหวะเริ่มตนและสิ้นสุดกันดวยสัญญาณ CS# โดยสัญญาณ
นาฬิกา SCK จะถูกสรางจาก SPI ดาน MCU เสมอ โดยการลําเลียงขอมูล SPI นั้นจะควบคุมจากจังหวะ
ของสัญญาณนาฬิกา SCK โดยเริ่มตนจากบิตขอมูลทีมี่นัยสําคัญสูงสุด (MSB) กอนเปนลําดับแรก ซึ่ง
ขอมูลไบทแรกจะเร่ิมตนสงโดยเริ่มนับจากจังหวะที่สัญญาณ CS# เร่ิมตนเปน Logic “0” โดยไบทแรกจะ
เปนรหัส คําสั่ง (Instruction) เสมอ โดยที่ MCU จะสงขอมูลออกไปใหกับ MCP2515 ผานทางขา MOSI 
โดยสรางสัญญาณนาฬิกา SCK สําหรับกําหนดจังหวะการสงขอมูลแตละบิต ในขณะเดียวกัน ถาหากวา
ทาง MCP2515 ตองการสงขอมูลยอนกลับมาใหกับ MCU มันก็จะสงสัญญาณออกมาทางขา SO ผานไป
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ยังขา MISO ของ SPI(MCU) ในจังหวะของสัญญาณนาฬิกา SCK ลูกเดียวกัน ตางกันที่ MCU สงขอมูลใน
จังหวะที่ SCK เปนขอบขาขึ้น (Rising Edge) แต MCP2515 จะสงขอมูลยอนกลับมาในจังหวะที่สัญญาณ
นาฬิกาของ SCK เปนขอบขาลง (Falling Edge) เทานั้นเอง ดังนั้นเม่ือ MCU ตองการอานคาขอมูลจาก 
MCP2515 ก็จะตองมีการสงขอมูลใดๆ ซึ่งปรกติควรจะเปน 0xFF (1111 1111) ออกไปยัง MCP2515 ดวย
เสมอซึ่งขอมูลที่สงออกไปทางขา MOSI ในจังหวะที่ตองการอานขอมูลจาก MCP2515 นี้จะไมมีผลใดๆตอ
การทํางานของ MCP2515 เพราะ MCP2515 จะไมสนใจขอมูลเหลานี้ เพียงแต MCP2515 จะอาศัยจังหวะ
ของสัญญาณนาฬิกา SCK เพ่ือทําการสงขอมูลยอนกลับมาให MCU ทางขา MISO เทานั้นเอง  

สําหรับในกรณีที่ตองการติดตอสั่งอานหรือเขียนขอมูลกับ MCP2515 ซ้ําๆกันในคําสั่ง หลังจากที่มี
การสงรหัสคําสั่งในไบทแรกและสงคาตําแหนงแอดเดรสในไบทที2่ แลว ไบทที่3 จะเปนคาของขอมูลที่
ตองการจะอานหรือเขียนกับ MCP2515 ในตําแหนงแอดเดรสทีกํ่าหนดไวในไบทที2่ แตถามีการอานหรือ
เขียนขอมูลไบทที4่ ตามไปอีกจะทําใหคาตําแหนงแอดเดรสของขอมูลหรือรีจิสเตอรนั้นๆ จะถูกเพ่ิมคาขึ้น
ครั้งละ 1 ตําแหนงโดยอัตโนมัติ เม่ือมีการสั่งอานหรือเขียนขอมูลไบทถัดไปตามมาอีกคาตําแหนงแอดเดรส
นี้ก็จะถูกเพิ่มคาขึ้นไปอีกครั้งละ 1 ตําแหนงเสมอโดยอัตโนมัติ ซึ่งผูใชสามารถสั่งอานหรือเขียนขอมูลแบบ
เรียงลําดับอยางตอเนื่องจากตําแหนงแอดเดรสปจจุบันกับ MCP2515 ไดทันที โดยไมจําเปนตองสงรหัส
คําสั่ง และคาตําแหนงแอดเดรสเริ่มตนใหมใหเสยีเวลา ซึ่งการสื่อสารในแตละครั้งจะเริ่มตนเม่ือสัญญาณ 
CS# เปลี่ยนจาก “1” เปน “0” และจะสิ้นสุดลงเม่ือ CS# ถูกเปลี่ยนกลับจาก “0” ไปเปน “1” เสมอ โดย
รูปแบบของชุดคําสั่งตางๆมีดังนี ้
 

คําสั่ง รูปแบบ รายละเอียดคําสั่ง 
RESET 1100 0000 สั่งรีเซ็ตการทํางานของ MCP2515 
READ 0000 0011 อานขอมูลจากรีจิสเตอร จากตําแหนงที่เลือกไว 
READ RX BUFFER 1001 0nm0 อานขอมูลจาก RX Buffer ชุดที่ระบุโดย nm 
WRITE 0000 0010 เขียนขอมูลใหรีจิสเตอร ไปยังตําแหนงที่เลือกไว 
LOAD TX BUFFER 0100 0abc โหลดขอมูลให TX Buffer ชุดที่ระบุตําแหนงโดย abc 
RTS(REQUEST TO SEND) 1000 0nnn สั่งให MCP2515 เริ่มสงขอมูลใน TX Buffer ชุดที่ nnn 
READ STATUS 1010 0000 อานคาสถานะจาก MCP2515 
RX STATUS 1011 0000 อานคาสถานะของชุดขอมูลที่ตรงกับ รูปแบบที่กําหนดไว 
BIT MODIFY 0000 0101 สั่งเปลี่ยนแปลงแกไขคาริจิสเตอรเฉพาะบิตที่กําหนด 

 
ตารางแสดง SPI Command ของ MCP2515 

 



คูมือการใชงานบอรด ET-MINI SPI CAN CONTROL V1.0 

ETT CO.,LTD -11- WWW.ETT.CO.TH 
 

 
รูปแสดง รูปแบบสัญญาณในการเขียนขอมูลให MCP2515 

 

 
รูปแสดง รูปแบบสัญญาณในการอานขอมูลจาก MCP2515 

 
TX Buffer 
 
 สําหรับ TX Buffer ของ MCP2515 จะมีจํานวน 3 ชุด คือ TX Buffer0,TX Buffer1 และ TX Buffer2 
โดย TX Buffer แตละชุด มีขนาด 14 ไบท โดยมีตําแหนงแอดเดรสเริ่มตนของ TX Buffer ที่ 0x30,0x40 และ 
0x50 ตามลําดับ โดย TX Buffer ทั้ง 3 ชุดมี ขนาด และ โครงสรางการจัดเก็บขอมูลเหมือนกัน คือ 

 ไบทแรก ของ TX Buffer ใชบรรจุขอมูลสําหรับใชกําหนดเงื่อนไขการสงขอมูล ซึ่งขอมูลใน
ตําแหนงนี้ก็คือขอมูลที่กําหนดใหกับรีจิสเตอร TXB0CTRL, TXB1CTRL และ TXB2CTRL 
นั่นเอง โดยจะมีตําแหนงแอดเดรส 0x30,0x40 และ 0x50 ตามลําดับ 

 ไบทที่2 ถึง ไบทที่6 ใชบรรจุคา ID ซึ่งมีขนาด 5 ไบท โดยมีตําแหนงแอดเดรสเร่ิมตนอยูที่
ตําแหนง 0x31,0x41 และ 0x51 ตามลําดับ 

 ไบทที่7 ถึง ไบทที่14 ใชบรรจุขอมล ซึ่งมีขนาดสูงสุด 8 ไบท โดยมีตําแหนงแอดเดรสเริ่มตน
อยูที่ตําแหนง 0x36,0x46 และ 0x56 ตามลําดับ 
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RX Buffer 
 
 สําหรับ RX Buffer ของ MCP2515 จะมีจํานวน 2ชุด คือ RX Buffer0 และ RX Buffer1 โดย 
MCP2515 จะมีกลไกลในการตรวจจับและจัดเก็บขอมูลทีร่ับมาจากบัสไวใน RX Buffer0 และ RX Buffer1 
ซึ่งเรียกวา MAB(Message Assembly Buffer) ซึ่ง MAB จะมีกลไกลในการคัดกรองขอมูลที่รับเขามาตาม
เงื่อนไขที่ผูใชกําหนดไวแลว แลวนําไปจัดเก็บรอไวใน Buffer RXF0 ถึง RXF5 อีกชั้นหนึ่ง เพ่ือทําใหการรับ
ขอมูลทําไดอยางตอเนื่องและรวดเร็ว โดย RX Buffer0 จะมีชุด Buffer สําหรับจัดเก็บขอมูลที่ผานการคัด
กรองแลวจํานวน 2 ชุด คือ RXF0 และ RXF1 สวน RX Buffer1 จะมีชุด Buffer สําหรับใชจัดเก็บขอมูลที่
ผานการคัดกรองแลวอีกจํานวน 4 ชุด คือ RXF2,RXF3,RXF4 และ RXF5 ตามลําดับ ดังรูป 
 

 
 

รูปแสดง โครงสราง RX Buffer ของ MCP2515 
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READ INSTRUCTION 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับสั่งอานคาขอมูลจากรีจิสเตอรของ MCP2515 โดยรูปแบบของคําสั่งนี้จะมีดวยกัน 
3 Byte หรือมากกวาในกรณีที่ตองการอานแบบเรียงลําดับตอเนื่อง โดยขอมูลไบทแรกเปนรหัสคําสั่งมีคา
เปน 0x03 (0000 0011) สวนไบทที่ 2 เปนตําแหนงแอดเดรสของรีจิสเตอรที่ตองการอานมีขนาด 8 บิต สวน
ไบทที่ 3 เปนคาขอมูลที่สงกลับมาจาก MCP2515 ซึ่งถาตองการอานขอมูลลําดับที่อยูตอเนื่องจากตําแหนง
ปจจุบันอีกก็สามารถสั่งอานคาขอมูลไบทตอไปไดอีกเรื่อยๆ โดยคาตําแหนงแอดเดรสจะถูกเพิ่มคาใหเอง
ครั้งละ 1 ตําแหนงโดยอัตโนมัติ โดยคําสั่งนีมี้รปูแบบสัญญาณของการรับสงเปนดังรูป 
 

 
 

แสดง รูปสัญญาณ SPI ของคําสั่ง READ INSTRUCTION 
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READ RX BUFFER INSTRUCTION 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับสั่งอานคา RX Buffer ชุดที่ระบุในคําสั่ง โดยมีขนาด 2 ไบท หรือมากกวาในกรณีที่
ตองการอานแบบเรียงลําดับตอเนื่องกันไป ซึ่งไบทแรก จะเปนรหัสคําสั่งมีคา 0x90|0,n,m,0 (1001 0nm0) 
โดย nm ในชุดคําสั่งจะเปนคาสําหรับระบุชุดของ RX Buffer ที่ตองการเริ่มตนทําการอานขอมูล ซึ่งสามารถ
เลือกอาน RX Buffer ได 2 ชุด คือ RX Buffer0 และ RX Buffer1  แตใน RX Buffer แตละชุด สามารถเลือก
กําหนดตําแหนงเร่ิมตนสําหรับทําการอานขอมูลไดอีกวาจะใหเริ่มตนอานขอมูลไบทแรกที่ตําแหนง Buffer ที่
เก็บคา ID หรือ จะใหเร่ิมตนอานขอมูลใน Buffer ที่ตําแหนงเริ่มตนที่เก็บขอมูลไบทแรก(Data) ดังนี ้
 
 n m Address Pointer Address  
 0 0 RX Buffer0 เริ่มตนอานขอมูลตําแหนงที่ใชเก็บคา ID High(RXB0SIDH) 0x61  
 0 1 RX Buffer0 เริ่มตนอานขอมูลตําแหนงที่ใชเก็บคาขอมูลไบทแรก(RXB0D0) 0x66  
 1 0 RX Buffer1 เริ่มตนอานขอมูลตําแหนงที่ใชเก็บคา ID High(RXB1SIDH) 0x71  
 1 1 RX Buffer1 เริ่มตนอานขอมูลตําแหนงที่ใชเก็บคาขอมูลไบทแรก(RXB1D0) 0x76  
 
 โดยขอมูลไบทที2่ จะเปนขอมูลทีส่งกลับมาจาก MCP2515 โดยมีขนาด 8 บิต ซึ่งคําสั่งนี้สามารถ
อานขอมูลตอเนือ่งไปไดอีก โดยสงขอมูลใดๆตอเนื่องออกมาให MCP2515 ทางขา MOSI ของ MCU ไปยัง
ขา SI ของ MCP2515 ซึ่ง MCP2515 ก็จะสงคาขอมูลใน RX Buffer ตําแหนงถัดไปออกมาใหทางขา SO 
ใหกับ MCU ทางขา MISO อยางตอเนื่องตามลําดับเชนเดียวกัน เม่ือตองการสิ้นสุดการอานจึง กําหนดให
สัญญาณ CS# กลับจาก “0” เปน “1” ดังรูป 
 

 
 

แสดง รูปสัญญาณ SPI ของคําสั่ง READ RX BUFFER INSTRUCTION 
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LOAD TX BUFFER 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับสั่งเขียนขอมูลซึ่งเปนคาตัวชี้ตําแหนงแอดเดรส(Pointer) ของ TX Buffer ใหกับ 
MCP2515 เพ่ือชี้ตําแหนงเร่ิมตนสําหรับเตรียมเขียนขอมูลไปยัง TX Buffer ในลําดับตอไป โดยชุดคําสั่งนี้จะ
มีขนาด 2 ไบท โดยไบทแรกจะเปนรหัสคําสั่งมีคา 0x40|abc (0100 0abc) โดย abc ในรหัสคําสั่งใชเปนคา
กําหนดตัวเลือกชุด TX Buffer ที่ตองการ โดย MCP2515 จะมี TX Buffer ทั้งหมดจํานวน 3 ชุด ดวยกัน คือ 
TX Buffer0,TX Buffer1 และ TX Buffer2 โดย โดยในคําสั่งนี้จะยอมใหผูใชสามารถเลือกกําหนดคาตัวชี้
ตําแหนงเร่ิมตนใน TX Buffer แตละชุดไดชุดละ 2 ตําแหนง คือชี้ไปทําตําแหนงเริ่มตนสําหรับเก็บคา ID หรือ
ชี้ไปที่ตําแหนงเร่ิมตนสําหรับเก็บคาขอมูล(Data) ซึง่ในชุดคําสั่งสามารถเลือกกําหนดคาไดดังนี ้
 
 a b c ตําแหนง Pointer คาตําแหนงแอดเดรส  
 0 0 0 TX Buffer0 ชี้ที่ตําแหนงเริ่มตนของ ID High(TXB0SIDH) 0x31  
 0 0 1 TX Buffer0 ชี้ที่ตําแหนงเริ่มตนของ Data ไบทแรก(TXB0D0) 0x36  
 0 1 0 TX Buffer1 ชี้ที่ตําแหนงเริ่มตนของ ID High(TXB1SIDH) 0x41  
 0 1 1 TX Buffer1 ชี้ที่ตําแหนงเริ่มตนของ Data ไบทแรก(TXB1D0) 0x46  
 1 0 0 TX Buffer2 ชี้ที่ตําแหนงเริ่มตนของ ID High(TXB2SIDH) 0x51  
 1 0 1 TX Buffer2 ชีท้ี่ตําแหนงเริ่มตนของ Data ไบทแรก(TXB2D0) 0x56  
 

 
 

แสดง รูปสัญญาณ SPI ของคําสั่ง LOAD TX BUFFER 
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REQUEST-TO-SEND (RTS) INSTRUCTION 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับ สั่งให MCP2515 ทําการสงขอมูลใน TX Buffer ไปยังบัส โดยคําสั่งนี้จะมีขนาด
เพียง 1 ไบท และมีรหัสคําสัง่เปน 0x80|T0|T1|T2 (1000 0T2T1T0) ซึ่งคา T2,T1 และ T0 จะเปนคาสําหรับ
เลือกกําหนดวาจะให MCP2515 ทําการสงขอมูลของ TX Buffer ชุดใดออกไปในบัส โดยตองกําหนดใหบิต
ของ T2 หรือ T1 หรือ T0 มีคาเปน “1” เพ่ือใหมีการสงขอมูลใน TX Buffer ชุดที่ถูกเลือกออกไปในบสั ถาสง
รหัสคําสั่งนี้โดยกําหนดใหคาของ T2,T1 และ T0 เปน “0” ทั้งหมด คําสั่งนี้จะไมถูกตอบสนอง  
 

 T0 หมายถึง กําหนดใหสงขอมูลใน TX Buffer0 
 T1 หมายถึง กําหนดใหสงขอมูลใน TX Buffer1 
 T2 หมายถึง กําหนดใหสงขอมูลใน TX Buffer2 

 

 
แสดง รูปสัญญาณ SPI ของคําสั่ง REQUEST TO SEND INSTRUCTION 
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BIT MODIFY INSTRUCTION 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับสั่งเปลี่ยนแปลงแกไขขอมูลในรีจิสเตอรของ MCP2515 เฉพาะในตําแหนงบิตที่
ตองการเทานั้น ทั้งนี้ก็เนื่องจากวาโดยปรกติแลว รีจิสเตอรของ MCP2515 มีขนาด 8 บิต แตในบางกรณีมี
ความจําเปนตองสัง่เปลี่ยนแปลงแกไขขอมูลในรีจิสเตอรเพียงบางบิต สวนบิตอื่นๆยังคงตองการใหมีคาคง
เดิมไว แตเนื่องจากโครงสรางสถาปตยกรรมของ MCP2515 ไมสามารถเขาถึงขอมูลในระดับบิตเพ่ือทําการ
แกไขเปลี่ยนแปลงคาขอมูลเปนรายบิตไดเองโดยตรง ดังนั้น วิธีการตามปรกติเม่ือตองการเปลี่ยนแปลง
แกไขขอมูลเพียงบางบิตนั้น โดยทั่วไปจะตองทําการสั่งอานคาขอมูลเดิมออกมาจากรีจิสเตอรแลวทําการสั่ง
กระทําทางโลจิกเพื่อเปลี่ยนแปลงแกไขขอมูลบิตที่ตองการ เม่ือเสร็จเรียบรอยแลว จึงทําการสั่งเขียนขอมูล
นั้นกลับไปยังรีจิสเตอรของ MCP2515 ใหมอีกคร้ังหนึง่ ซึ่งในการสั่งอานและเขียนขอมูลใหกับรีจิสเตอรของ 
MCP2515 นั้นตองกระทําผาน SPI ซึ่งตองมีการสงลําดับคําสั่ง ตําแหนงรีจิสเตอร และ ขอมูล เรียงลําดับ
กันไปครั้งละ 24บิต ถาตองมีการสั่งเปลี่ยนแปลงคาขอมูลเพียงบิตใดบิตหนึ่งซ้ําๆกันหลายๆคร้ัง จะทําให
เกิดความลาชาเสียเวลาเปนอยางมาก  
 แตเม่ือใชคําสั่ง BIT MODIFY นี้จะสามารถชวยลดเวลาในการติดตอสื่อสารเพ่ือสั่งงาน MCP2515 
ไดเปนอยางมาก ทําใหการทํางานมีความรวดเร็วมากขึ้น แตอยางไรก็ตามคําสั่งนี้จะไมสามารถเขาถึง
รีจิสเตอรของ MCP2515 ไดทัง้หมด แตจะสามารถเขาถึงรีจิสเตอรไดเพียงบางรีจิสเตอรและบางบิตเทานั้น
ซึ่งผูใชสามารถตรวจสอบไดจากตาราง รีจิสเตอร MAP ใน Data Sheet ดังรูปตาราง 
 

 
 

แสดง ตําแหนงและบติขอมูลของรีจิสเตอร ท่ีสามารถใชกับคําสั่ง BIT MODIFY ได 
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 ซึ่งการเขาถึงของขอมูลแบบบิต ของ MCP2515 นั้นจะไมไดใชการเขาถึงขอมูลระดับบิตโดยตรง 
เนื่องจากไมมีรูปแบบคําสั่งการเขาถึงแบบบิตดังไดกลาวไปแลว แตการทํางานของคําสั่ง BIT MODIFY นี้จะ
ใชเทคนคิพิเศษ โดยทํางานรวมกับ Buffer พิเศษที่ออกแบบมารองรับการทํางานโดยเฉพาะ คือ Buffer ของ 
MASK BYTE และ DATA BYTE เพ่ือนําคาขอมูลใน Buffer ทั้ง 2 ชุดนี้ไปกระทําทางโลจิกกับขอมูลเดิมใน
รีจิสเตอร แลวนําผลลัพธที่ไดเขียนกลับไปใหรีจิสเตอรใหม ซึ่งกระบวนการทั้งหมดนี้กระทําอยูภายในชิพ ใน
สวนของผูใชก็เพียงแตกําหนดคา DATA BYTE และ MASK BYTE ใหคําสั่งเทานั้น  
 โดยคําสั่ง BIT MODIFY นี้จะมีขนาด 4 ไบท โดยไบทแรกเปนรหัสคําสั่งมีคา 0x05 (0000 0101) 
สวนไบทที่ 2 เปนคาตําแหนงรีจิสเตอร และ คาไบทที่ 3 และ ไบทที4่ จะเปนคาของ MASK BYTE และ 
DATA BYTE ตามลําดับ 

 MASK BYTE เปนคาสําหรับกําหนดตําแหนงบิตขอมูลที่ตองการเปลี่ยนแปลงคา โดยถา
ตองการเปลี่ยนแปลงแกไขขอมูลในบิตใดของรีจิสเตอรก็ใหกําหนดคาใน MASK BYTE ใน
ตําแหนงบิตเดียวกันใหมีคาเปน “1” สวนตําแหนงบิตใดที่ไมตองการเปลี่ยนแปลงคา ก็ให
กําหนดใหมีคาเปน “0” ไว 

 DATA BYTE เปนคาที่ตองการกําหนดเปนคาขอมูลชุดใหมที่จะเขียนไปยังรีจิสเตอร ซึง่
ขอมูลนี้จะมีผลไปเปลี่ยนแปลงแกไขคาใหมใหกับรีจิสเตอรของ MCP2515 เฉพาะตําแหนง
ที่ตรงกันกับบิตที่มีคาเปน ”1” ใน MASK BYTE เทานั้น เชนถากําหนดคาของ DATA 
BYTE เปน 0x21 (0010 0001) และ กําหนดคา MASK BYTE เปน 0x35 (0011 0101) จะ
ทําใหคาในรีจิสเตอรใหมมีคาเปน XX10 X0X1 โดยขอมูลใน บิตที่ 1,3,6 และ 7 จะมีคาคง
เดิมไมเปลี่ยนแปลงตามคาใหมใน DATA BYTE  ดังรูป 
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แสดง รูปสัญญาณ SPI ของคําสั่ง BIT MODIFY INSTRUCTION 

 
 
 
 
BYTE WRITE INSTRUCTION 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับเขียนขอมูลไปยังรีจิสเตอรของ MCP2515 โดยในชุดคําสั่งนี้จะมีจํานวน 3 ไบท 
หรือมากกวาในกรณีเขียนแบบเรียงลําดับตอเนื่อง โดยไบทแรกเปนรหัสคําสั่ง มีคาเปน 0x02 (0000 0010) 
สวนไบทที่ 2 เปนคาตําแหนงแอดเดรสเร่ิมตนของรีจิสเตอรที่ตองการเขียนขอมูลให และไบทที3่ เปนคา
ขอมูลไบทแรกที่ตองการเขียนไปยังรีจิสเตอร ซึ่งถาตองการเขียนขอมูลไบทถัดไปใหกับรีจิสเตอรตําแหนงที่
อยูตอเนื่องกันไปจากตําแหนงปจจุบันก็สามารถเขียนขอมูลไบทถัดไป เรียงลําดับกันไปไดอีกครั้งละ 1 ไบท 
โดยไมจําเปนตองสงรหัสคําสั่งและคาตําแหนงแอดเดรสเริ่มตนใหมแตอยางใด โดยเม่ือตองการสิ้นสุดการ
เขียนก็ใหทําการเปลี่ยนสัญญาณ CS# กลับเปน “1” โดยมีรูปแบบของสัญญาณในการสื่อสารดังนี ้
 

 
แสดง รูปสัญญาณ SPI ของคําสั่ง BYTE WRITE INSTRUCTION 
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READ STATUS INSTRUCTION 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับสั่งอานคาสถานะ Status เพ่ือนําคามาตรวจสอบผลการเปลี่ยนแปลงของบิตแสดง
สถานะตางๆ สําหรับตรวจสอบการ รับ หรือ สง ขอมูล โดยชุดคําสั่งนี้จะมีขนาด 2 ไบท หรือมากกวาในกรณี
ตองการวนรอบอานคาสถานะอยางตอเนื่อง โดยไบทแรกจะเปนรหัสคําสั่ง มีคาเปน 0xA0 (1010 0000) 
สวนไบทที่ 2 จะเปนคาของ STATUS ที่สงกลับมาจาก MCP2515 ซึ่งถายังตองการอานคาของสถานะซ้ํา
ใหมอีกก็สามารถเขียนคาขอมูลใดๆไปใหกับ MCP2515 ตอเนื่องไปอีก โดยลําดับจากนี้ไป MCP2515 จะ
ไมสนใจคาของขอมูลที่ MCU เขียนออกไปใหทางขา MOSI แตจะสงขอมูลสวนทางกลับออกมาใหทางขา 
MISO ตามจังหวะของสัญญาณ SCK ที่ไดรับ โดยคาของขอมูลแตละไบทที่สงยอนกลับออกมานั้นจะเปน
คาของ สถานะ STATUS ที่มีการเปลี่ยนแปลงลาสุดในขณะนั้น โดยเราสามารถวนอานขอมูลนี้ออกมาได
อยางตอเนื่องไมมีจํากัดจํานวน โดยเม่ือตองการสิ้นสุดการทํางานของคําสั่งก็ให MCU สั่งเปลี่ยนสัญญาณ
ของ CS# ใหกลับเปน “1” เทานั้นเอง 
 

 
 

แสดง รูปสัญญาณ SPI ของคําสั่ง READ STATUS INSTRUCTION 
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RX STATUS INSTRUCTION 
 
 คําสั่งนี้ใชสําหรับสั่งให MCP2515 ตรวจสอบสถานะของ ชุดขอมูลที่รับไดใน RX Buffer โดยเม่ือ 
MCP2515 ไดรบัคําสั่งนี้จะสงคาไบทขอมูล ซึ่งใชบงบอก ความหมายของขอมูล เชน ชนิดของชุดขอมูลที่
ตรวจจับได วาเปนแบบ Standard Frame หรือ Extended Frame หรือ Remote Frame เปนตน โดยคําสั่ง
นี้จะมีขนาด 2 ไบท หรือมากกวาไดในกรณีตองการวนรอบอานซ้ําอยางตอเนื่อง 
 โดยไบทแรกจะเปนรหัสคําสั่ง มีคา 0xB0 (1011 0000) ซึ่งเม่ือ MCP2515 ไดรับรหัสคําสั่งนี้แลว 
ในไบทที2่ มันจะสงคาสถานะ (RX Status) ของ ชุดขอมูลที่ตรวจจับไดในขณะนั้นกลับออกมาให 
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