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PCAN-USB Pro FD 소개 
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1. 응용

PCAN-USB Pro FD 어댑터는 USB를 통해 컴퓨터를 CAN FD 및 LIN 네트워크에 

쉽게 연결할 수 있다. 두 가지 필드버스를 동시에 연결할 수 있으며, 해당 

케이블(2채널 CAN FD, 2채널 LIN)을 사용해 최대 4채널까지 연결할 수 있다. 

각 CAN FD 채널은 USB 및 LIN과 개별적으로 절연되어 있으며, 최대 500V까지 

지원한다. 견고한 알루미늄 합금 소재의 소형 외관으로 휴대가 간편하며, 특히 

현장 작업에 적합하다. 

새로운 CAN FD 표준(CAN with Flexible Data Rate)의 주요 특징은 더 높은 

데이터 전송 대역폭이다. 각 CAN FD 프레임은 최대 64개의 데이터 비트를 

전송할 수 있으며(기존 8비트 대신), 최대 12Mbit/s의 비트 속도로 전송이 

가능하다. CAN FD는 하위 호환성을 지원하여 기존 CAN 2.0 A/B 표준과도 

호환되므로, CAN FD 노드는 기존 CAN 네트워크에서도 사용할 수 있다. 그러나 

이 경우 CAN FD 확장 기능은 사용할 수 없다.

포함된 Windows 소프트웨어인 PCAN-View는 간단한 CAN 모니터링 프로그램으로, 

CAN 메시지를 전송, 수신 및 기록할 수 있습니다. 이 프로그램의 최신 버전은 

새로운 CAN FD 표준을 지원한다. 

모니터링 소프트웨어인 PLIN-View Pro와 PLIN 프로그래밍 인터페이스도 배송 

목록에 포함되어 있습니다. 

2. 사양 및 특성

⚫ 고속 USB 2.0 어댑터 (USB 1.1 및 USB 3.0과 호환)

⚫ 두 개의 D-Sub 커넥터를 사용해 CAN FD 및 LIN 메시지를 송수신 (모두
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CAN FD 및 LIN 버스 핀 배치 지원) 

⚫ 타임스탬프 해상도: 1μs

⚫ CAN 연결용 5V 전원은 외부 버스 컨버터 등에 사용하기 위해 납땜 점퍼로

연결 가능

⚫ CAN은 USB를 통해 전원 공급

⚫ 동작 온도 범위: -40°C ~ 85°C (-40°F ~ 185°F)

CAN 작동 특성: 

⚫ CAN 규격 2.0 A/B 및 FD 1.0 준수

⚫ CAN FD 데이터 필드 (최대 64비트) 비트 속도: 25kbit/s ~ 12Mbit/s

⚫ CAN 비트 속도: 25kbit/s ~ 1Mbit/s

⚫ FPGA로 구현된 CAN FD 컨트롤러

⚫ NXP TJA1044GT CAN 트랜시버 사용

⚫ 각 CAN FD 채널은 USB 및 LIN과 개별적으로 절연 (최대 500V)

⚫ CAN 종단 저항은 납땜 점퍼로 활성화 가능

⚫ 오류 프레임 및 오버로드 프레임을 포함한 버스 부하 측정 지원

⚫ 수신 및 송신 CAN 메시지에 대한 오류 유도 기능 지원
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LIN 작동 특성: 

⚫ 비트 속도: 1–20kbit/s

⚫ TJA1021/20 LIN 트랜시버 사용

⚫ 두 개의 LIN 채널(공통 접지)은 USB 및 CAN FD와 광학적으로 절연

⚫ LIN 마스터 또는 슬레이브로 사용 가능 (1ms 마스터 작업 해상도)

⚫ 자동 비트 속도, 프레임 길이 및 체크섬 유형 인식

⚫ 독립형 스케줄러 지원, 무조건 프레임, 이벤트 프레임, 스포라딕 프레임 지원

⚫ 하드웨어에서 전체 스케줄 테이블 실행 가능 (최대 8개의 스케줄 테이블에

대해 총 256개 항목 구성 가능)
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D-Sub 인터페이스 핀아웃 다이어그램

핀 핀 정의 

1 연결 없음/+5V 출력 옵션 

2 CAN-L 

3 GND 

4 LIN 

5 LIN-GND 

6 LIN-GND 

7 CAN-H 

8 연결 없음 

9 VBAT-LIN 

3. 주문 정보
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모델 주문 번호 

PCAN-USB Pro FD IPEH-004061 



7

4. PCAN-View기능 소개

PCAN-View 소프트웨어는 Windows용 CAN 메시지 모니터로, CAN 메시지를 동시에 

수신, 송신 및 기록할 수 있다.   

지원 프로토콜: CAN FD, CAN 2.0A 및 2.0B   

최대 전송 속도: 1 Mbit/s   

연결 창에서는 현재 연결된 하드웨어를 표시하며, 전송 속도(보드레이트), 

필터 등의 매개변수를 설정할 수 있다. 

응용  1 - 모니터링 네트워크： 

PCAN-View는 수신된 모든 메시지를 표시할 수 있으며, 메시지의 ID, DLC, 

데이터 바이트, 메시지 주기 시간, 수신된 메시지 총 수를 보여준다. 

또한 비트 오류, 스터핑 오류 등의 네트워크 오류도 표시할 수 있다. 

응용  2 - 패킷 보내기： 

PCAN-View는 수동으로 메시지를 전송할 수 있을 뿐만 아니라, 메시지 전송 

주기를 설정해 자동으로 메시지를 전송할 수도 있다. 

가장 중요한 것은 현재 전송 중인 메시지를 전송 목록으로 저장할 수 있어, 

다음에 다시 열어 사용할 수 있다는 점이다. 
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응용  3 - 소형 레코더： 

최대 10만 개의 메시지를 기록할 수 있으며, 전송, 수신 및 오류 메시지를 

포함한다. 기록된 파일은 .trc 형식으로 저장할 수 있으며, 메모장으로 열어 

확인할 수 있다. 

또한, 현재 기록 상태를 표시하며 다음 정보를 제공한다: 총 기록 시간, 수신 

메시지 수, 전송 메시지 수, 오류 수, 버퍼 점유율(%) 및 버퍼 모드(선형, 

순환). 

응용4-버스 부하 테스트： 

현재 및 과거 버스 부하, 최대 버스 부하, 최소 버스 부하, 발생 시기 및 이 

시간 동안의 평균 버스 부하를 그래픽으로 표시한다. 
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5. PLIN-View Pro 기능 소개

PLIN-View Pro 소프트웨어는 Windows용 LIN 메시지 모니터로, LIN 메시지를 

동시에 수신, 전송 및 기록할 수 있다. 

LIN 마스터 노드와 슬레이브 노드를 시뮬레이션할 수 있으며, LDF 파일을 

가져와 스케줄 테이블을 실행하고 LIN 신호를 표시할 수 있다. 

연결 창에서는 현재 연결된 하드웨어를 표시하며, 전송 속도(보율), 노드 유형 

등의 설정이 가능하다. 또한, 자동 보율 감지 기능도 지원한다. 

응용  1-네트워크 모니터링： 

PLIN-View는 ID, 길이, 데이터 바이트, 메시지 주기 시간 및 수신된 총 메시지 

수를 표시하여 수신된 모든 메시지를 표시할 수 있다. 패킷 유형, 체크섬, 오류 

메시지(예: 슬레이브 노드가 응답하지 않음). 

LDF 파일을 가져오면 LIN 메시지의 신호 값도 직접 표시된다. 

응용 2-LIN 마스터노드： 

소프트웨어에서 기본 노드에 대한 현재 연결을 설정하면 수동으로 패킷을 보내거나 

반복적으로 패킷을 전송하도록 일정을 설정할 수 있다. LDF 파일을 가져오면 LDF 

파일에 정의된 일정을 직접 호출하여 LIN 패킷을 보낼 수 있다. 

또한 LIN 메시지를 텍스트로 열 수 있는 파일로 기록하고 저장할 수 있다. 
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응용 3-소형 레코더： 

Trace 화면은 LIN 메시지를 시간 순서대로 표시하고 기록하는 데 사용되며, 

기록된 총 시간과 메시지 수 등의 정보를 보여준다. 

표시 화면에서는 LIN 메시지가 발생한 시간, ID, 메시지 길이, 데이터 바이트, 

체크섬, 오류 정보 등을 확인할 수 있다. 

저장된 파일 형식은 .ltrc이며, 텍스트 형식으로 열어볼 수 있다. 

6. 무료 소프트웨어 프로그래밍 인터페이스 소개

PEAK-System 회사의 모든 CAN 카드에는 USB, PCI, PCIe, miniPCIe 등 

인터페이스가 포함되어 있으며, 아래 그림과 같이 7개의 무료 이차 개발 
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패키지가 기본 제공된다.
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위 그림에서 알 수 있듯이, PCAN-USB 제품을 기반으로 기본 CAN 통신 개발 

패키지인 PCAN-Basic 을 주로 제공한다. 또한, ECU 캘리브레이션을 위한 

CCP 및 XCP 개발 패키지와 진단을 위한 ISO-TP, UDS, OBD-2 개발 패키지도 

제공한다. 위의 모든 API는 무료로 제공된다. 

중요한 점은! Windows XP는 더 이상 지원되지 않는다! 

다음은 각 패키지의 주요 기능에 대한 간략한 설명이다. 

6.1 PCAN-Basic API 

주석: 버전 4.0.3부터 PCAN-Basic API는 Windows XP를 지원하지 않는다. 

따라서 PCAN-Basic 4.0.3로 업그레이드하지 않으면 이전 버전으로 개발된 

애플리케이션은 Windows XP에서 실행할 수 없다. 

PCAN-Basic API(응용 프로그래밍 인터페이스)는 CAN 및 CAN FD를 지원하는 

강력한 소프트웨어를 손쉽게 개발할 수 있도록 해준다. 이 API는 

애플리케이션이 PCAN PC 하드웨어와 통신하는 데 필요한 모든 기능을 제공한다. 

크로스 플랫폼 설계를 통해 소프트웨어 프로젝트를 다양한 플랫폼 간에 쉽게 

이식할 수 있다. 

PCAN-Basic에는 실제 장치 드라이버와 인터페이스 DLL(동적 링크 
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라이브러리)이 포함되어 있으며, 이를 통해 API 기능을 제공한다. 
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PCAN-Light의 후속 제품인 PCAN-Basic은 더 많은 기능과 확장된 언어 지원을 

제공한다. 개발자는 C++, C#, C++/CLR, Delphi, VB.NET, Java, Python 3.x 

등의 예제 코드를 활용할 수 있다. 

CAN FD: 버전 4부터, Windows®용 PCAN-Basic은 새로운 CAN FD 표준(Flexible 

Data Rate 지원)을 지원합니다. 이 표준의 주요 특징은 더 넓은 데이터 전송 

대역폭이다. 

PCAN-Basic for Windows® CE: Windows® CE 6.x를 지원하며, C++, C#, 

VB.NET으로 개발할 수 있다. 

주석: PCAN-Basic for Windows® CE는 새로운 CAN FD 표준을 지원하지 않는다. 

PCAN-Basic for Linux: Linux (32/64비트)를 지원하며, C++, Java, Python 

3.x로 개발할 수 있다.

특징: 

⚫ CAN 및 CAN FD 연결 개발을 위한 API 제공

⚫ CAN 2.0 A/B 및 CAN FD 지원

⚫ Windows® 11 (x64/ARM64), 10 (64), 또는 Linux 운영 체제 지원

⚫ 여러 개의 당사 애플리케이션과 사용자의 자체 애플리케이션이 동일한 물리적

CAN 채널에서 동시에 실행 가능

⚫ 단일 DLL로 모든 지원되는 하드웨어 유형 사용 가능

⚫ 각 하드웨어 유닛은 최대 16개 채널 지원 (PEAK CAN 인터페이스에 따라

다름)

⚫ PCAN CAN 하드웨어 채널 간 손쉬운 전환

⚫ 새로운 PCAN-LAN 타입을 통해 PCAN-Gateway의 CAN 채널에 접근 가능

⚫ 각 CAN 채널에서 최대 32,768개의 메시지 내부 캐시

⚫ 수신 메시지의 타임스탬프 정밀도는 1μs (사용하는 PEAK CAN 인터페이스에

따라 다름)

⚫ PEAK-Systems 기록 형식 버전 1.1 및 2.0 지원 (CAN FD용)

⚫ 특정 하드웨어 파라미터 접근 가능 (예: 리스닝 전용 모드)
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⚫ 메시지 수신 시 Windows 이벤트를 통해 애플리케이션에 알림 제공

⚫ CAN 오류 프레임 지원

⚫ 확장된 시스템은 디버깅 작업에 사용 가능

⚫ 다국어 디버깅 출력 지원

⚫ 출력 언어는 운영 체제에 따라 결정

⚫ 디버깅 정보 개별 사용자 지정 가능

⚫ 스레드 안전 API
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시스템 요구 사항： 

⚫ Windows® 11 (x64/ARM64), 10 (64) 또는 Linux 지원

⚫ 최소 2GB RAM 및 1.5GHz CPU 필요

⚫ PEAK-System에서 제공하는 CAN 카드 사용

참고: 병렬 포트 CAN 인터페이스는 86-bit만 지원된다. 

기능： 

（1）연결： 

⚫ Initialize: CAN 하드웨어 초기화, 비트레이트 설정, 드라이버 로드

⚫ InitializeFD: CAN FD 하드웨어 초기화

⚫ Uninitialize: 드라이버 종료

（2）구성： 

⚫ SetValue: 디버그 로그, 수신 전용 모드, 자동 재설정 등 하드웨어 매개변수

설정

⚫ FilterMessages: 수신된 메시지 필터링

4o 

（3）정보： 

⚫ GetValue: DLL 및 API 정보 읽기

⚫ GetStatus: CAN 버스 상태 정보 읽기

⚫ GetErrorText: 오류 코드 설명 가져오기
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（4）CAN 통신：

⚫ Read: CAN 메시지 또는 상태 읽기, 타임스탬프 포함

⚫ ReadFD: CAN FD 메시지 읽기

⚫ Write: CAN 메시지 전송 (11/29 비트 ID 및 가능한 RTR 포함)

⚫ WriteFD: CAN FD 메시지 전송

⚫ Reset: 송수신 버퍼 초기화

6.2 PCAN-CCP API 및  PCAN-XCP API 

PCAN-CCP API는 Windows® 애플리케이션(마스터)과 전자 제어 장치(ECU, 

슬레이브) 간의 통신을 위한 프로그래밍 인터페이스이다. 이 API는 ASAM에서 

규정한 CAN 캘리브레이션 프로토콜(CCP)을 기반으로 하며, 주로 자동차 전자 

개발에 사용된다. 

일반 측정 및 캘리브레이션 프로토콜(XCP)은 CCP의 발전된 버전이지만, 두 

프로토콜은 호환되지 않는다. XCP는 여러 전송 매체(CAN, 이더넷, USB, 

Flexray)를 지원한다. 해당 프로그래밍 인터페이스는 PCAN-XCP API라고 하며, 

CAN 버스를 전송 매체로 사용한다. 이는 PCAN-CCP API와 유사하다. 

이 두 가지 API는 모두 프로그래밍 인터페이스 PCAN-Basic을 사용하여

컴퓨터에서 CAN 하드웨어에 접근한다. PCAN-Basic은 PEAK-System의 모든 CAN 

인터페이스에 포함되어 있으며, 모두 무료로 제공된다. 

특징： 

⚫ Windows DLLs for 86-bit 및 64-bit 응용 프로그램

⚫ 우리의 CAN 인터페이스를 사용하면 CAN을 통해 물리적 통신을 할 수 있다.

⚫ PCAN-Basic API를 사용하면 컴퓨터에서 CAN 하드웨어에 접근할 수 있다.

⚫ 스레드 안전한 API

⚫ CCP/XCP 표준의 각 명령에 대해 하나의 API 기능 제공
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⚫ 통신 관리용 추가 명령

6.3 PCAN-ISO TP API 

ISO-TP (ISO 15765-2)는 CAN을 통해 데이터 패킷을 전송하기 위한 국제 

표준이다. 이 프로토콜은 CAN(OSI 계층 1과 2) 위에서 OSI 계층 3(네트워크 

계층)과 4(전송 계층)을 다룬다. 각 데이터 패킷은 최대 4GB의 CAN 

메시지를 전송할 수 있다. 데이터 바이트는 CAN 멀티프레임 방식으로 분할 

전송된다. 

PCAN-ISO-TP API의 실행은 10개의 기능 함수로 구성된 표준 기능에 기반을 

두고 있다. 이 함수들은 할당, 구성, 주소 매핑 구성, 정보 및 통신으로 

분류된다. 

PCAN-ISO-TP는 PCAN-Basic 프로그래밍 인터페이스를 사용하여 컴퓨터의 CAN 

하드웨어에 접근한다. PCAN-Basic은 모든 PCAN 시리즈 CAN 인터페이스와 

함께 제공된다. 

특징： 

⚫ ISO-TP 프로토콜(ISO 15765-2)의 실행은 CAN을 통해 최대 4GB의 데이터

패킷을 전송하는 데 사용된다.

⚫ Windows DLL은 86비트 및 64비트 애플리케이션 개발에 사용된다.

⚫ PCAN 시리즈 CAN 인터페이스를 사용하여 CAN/CAN FD 버스를 통해

물리적 통신을 수행한다.

⚫ PCAN-Basic API를 사용하여 컴퓨터의 CAN 하드웨어에 접근한다.

6.4 PCAN-UDS API 

UDS (ISO 14229-1) 표준은 통합 진단 서비스와 제어기(ECU) 간의 통신을 

정의한다. Windows 소프트웨어는 다양한 서비스를 통해 제어기를 테스트한다. 

이 과정은 클라이언트 서버에서 완료되며, 프로그램은 원칙적으로

클라이언트를 대신한다(테스터라고도 함). UDS는 ISO-TP 표준을 전송 
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프로토콜로 사용하므로, UDS는 최대 4095바이트의 데이터 블록을 전송할 수 

있다. 유지 보수 정보를 교환하는 것 외에도 펌웨어 전송이 가능하다. 

PCAN-UDS API는 8개의 기능 함수 기반의 표준 기능을 실행한다. 이들은 

테스트기 할당, 구성, 정보, 유틸리티, 서비스 및 통신으로 분류된다.
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특징： 

⚫ UDS 프로토콜 (ISO 14229-1)의 실행은 제어기 통신에 사용된다.

⚫ Windows DLL은 86비트 및 64비트 애플리케이션 개발에 사용된다.

⚫ PCAN 시리즈 CAN 인터페이스를 사용하여 CAN/CAN FD 버스를 통해

물리적 통신을 수행한다.

⚫ PCAN-Basic API를 사용하여 컴퓨터에서 CAN 하드웨어에 접근한다.

⚫ PCAN-ISO-TP API (ISO 15765-2)를 사용하여 CAN 버스를 통해 최대

4095바이트의 데이터 패킷을 전송한다.

6.5 PCAN-OBD-2 API 

OBD-2 표준은 차량 진단을 위해 특정 차량 매개변수의 교환 표준을 정의한다. 

클라이언트는 차량의 컨트롤러(ECU)에 요청을 보내며, 어느 ECU가 응답하는지 

확인한다. OBD-2의 일부로, ISO 15765-4 표준은 전송 옵션으로 CAN 버스를 

설명한다. 

PCAN-OBD-2 API는 15개의 기능 함수로 구성된 표준 기능을 실행하며, 이들은 

테스트 장비 배정, 구성, 주소 매핑 구성, 서비스 및 통신 등으로 분류된다. 

ISO 15765-4에 따라, OBD-2는 UDS를 기반으로 한다. 이와 마찬가지로, PCAN-

OBD-2는 진단 데이터 교환을 위해 PCAN-UDS 프로그래밍 인터페이스를 사용한다. 

특징： 

⚫ OBD-2 프로토콜(ISO 15765-4)은 차량 진단 표준으로 실행된다.

⚫ Windows DLL은 86비트 및 64비트 응용 프로그램 개발에 사용된다.

⚫ PCAN 시리즈 CAN 인터페이스를 사용하여 CAN 버스를 통해 물리적 통신을

수행한다.

⚫ PCAN-Basic 프로그래밍 인터페이스를 사용하여 컴퓨터의 CAN 하드웨어에

접근한다.

⚫ PCAN-ISO-TP API(ISO 15765-2)를 사용하여 CAN 버스를 통해 최대

4095 바이트의 데이터 패킷을 전송한다.
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⚫ PCAN-UDS API(ISO 14229-1)를 사용하여 제어기(ECU)와 통신한다.
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6.6 PCAN-PassThru API 

컨트롤러(ECU) 프로그래밍에 있어 수많은 애플리케이션이 다양한 제조업체에서 

제공되며, 이는 차량 전자 시스템 개발 및 진단에 사용된다. 이러한 

애플리케이션과 컨트롤러(ECU) 간의 통신 인터페이스는 국제 표준 SAE 

J2534(Pass-Thru)에 의해 정의되므로, 컨트롤러에 연결할 하드웨어를 선택할 때 

제조업체를 고려할 필요가 없다. 

PCAN-PassThru는 당사의 CAN 어댑터를 기반으로 SAE J2534 애플리케이션을 

개발하는 데 사용할 수 있다. 

SAE J2534 표준에 정의된 관련 기능은 Windows DLLs(86 및 64비트 시스템)에 

통합되어 있으며, 이를 기반으로 자체 Pass-Thru 애플리케이션을 개발할 수 있다. 

특징： 

⚫ 국제 표준 기반 SAE J2534（PassThru）

⚫

⚫ SAE J2534 애플리케이션 개발을 위한 Windows DLLs (86비트 및 64비트) 

⚫ 스레드 안전 API

⚫ PCAN 시리즈 CAN 인터페이스를 사용하여 CAN 버스/OBD-2 (ISO 15765-

4)로 물리적 통신 수행

⚫ PCAN-Basic 프로그래밍 인터페이스를 통해 컴퓨터에서 CAN 하드웨어에

접근

⚫ PCAN-ISO-TP API (ISO 15765-2)를 사용하여 CAN 버스를 통해 최대

4095 바이트의 데이터 패킷 전송

6.7 PLIN- API 

LIN 은 마스터-슬레이브 구조의 직렬 통신 프로토콜이며, PLIN-API 는 Windows 

애플리케이션이 LIN 버스를 액세스할 수 있도록 하는 프로그래밍 인터페이스이다. 

이 API 는 C++, C#, C++/CLR, C++/MFC, Delphi, VB.net, Python 3.x 등 다양한

프로그래밍 언어의 예제를 제공한다.

특징： 

⚫ Windows DLLs는 LIN 애플리케이션 개발을 위해 사용됩니다(86비트,
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64비트 및 ARM64). 

⚫ 여러 애플리케이션이 하나의 물리적 채널에서 동시에 작업할 수 있다.

⚫ PLIN 컴퓨터 하드웨어 채널 간에 전환이 매우 간편하다.

⚫ 메시지 내부 캐시는 소프트웨어 수준(시스템 서비스) 기반이다.

⚫ 수신된 메시지의 타임스탬프 정확도는 1µs에 도달한다.

⚫ 하드웨어에 사용자 정의 데이터를 저장할 수 있다(최대 24바이트).

⚫ 메시지를 수신하거나 장치를 삽입/제거할 때 Windows 이벤트를 통해

애플리케이션에 알림을 보낸다.

⚫ 오류 코드에 대한 기능 설명은 4개 언어로 제공된다.

7. 기술 사양
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