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매뉴얼에 포함된 정보에 의존하지 마시기 바랍니다.
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1 제품 소개 및 구성 

CAN 프로토콜은 차량용 어플리케이션으로 개발되었지만, 현재는 산업 자동화 및 의료 장비 등에

서 다양하게 사용되고 있습니다. 하지만 PC에서는 CAN bus에 연결하는 인터페이스를 직접적으로 

제공하지 않기 때문에 CAN 통신을 하는 장치들을 PC에 연결하려면 고가의 CAN 인터페이스 카

드를 장착하여야 합니다.  

NTREX의 USB2CAN 컨버터는 CAN bus에서 전송되는 메시지를 호스트 PC의 USB 포트로 읽고 쓰

기 위한 CAN to USB 프로토콜 변환기입니다. CAN에 대한 기본 지식을 가지고 있는 사용자라면, 

본 제품을 다양한 CAN 통신 기기에 쉽게 적용할 수 있습니다. 

 

그림 1-1 USB2CAN 컨버터 

USB2CAN 컨버터의 양단에는 USB 포트와 CAN 포트가 있습니다. USB2CAN 컨버터는 USB 전원을 

사용하기 때문에 따로 전원을 공급할 필요가 없습니다. 

*주) 호스트 PC는 USB2CAN 컨버터와 USB로 연결되어 CAN 메시지를 주고받거나 설정을 위해 

사용됩니다. 

 

1.1 USB2CAN 종류 

USB2CAN은 사용한 FTDI 칩셋에 따라 USB2CAN-FIFO와 USB2CAN-VCP 제품이 있습니다. 사용

자는 개발환경에 맞는 제품을 선택하시기 바랍니다: 

 USB2CAN-FIFO – 전용 API를 사용하여 CAN 메시지 송수신 

 USB2CAN-VCP – 가상 시리얼 포트(VCP; Virtual COM Port)를 통한 CAN 메시지 송수신 

USB2CAN-FIFO와 USB2CAN-VCP 제품의 외형상 차이는 없습니다. 만일 구매한 제품의 종류가 확

인되지 않는다면, USB2CAN 컨버터 뒷면의 FTDI 칩셋의 시리얼 넘버를 확인하기 바랍니다. 
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 FT245RL - USB2CAN-FIFO  

 FT232RL - USB2CAN-VCP 

 

1.1.1 USB2CAN-FIFO 

USB2CAN-FIFO는 FT245 칩을 사용하여 USB와 MCU간 병렬로 데이터를 주고받는 형태로 데이터 

전송률은 최대 1M byte/second가 됩니다.  

FT245 칩을 사용한 제품의 UI(User Interface)와 DLL은 FTDI chip 사의 D2XX driver와 D2XX API를 

사용하여 개발되었습니다. 

 

1.1.2 USB2CAN-VCP 

USB2CAN-VCP는 FT232 칩을 사용하여 USB와 MCU간 비동기 시리얼 데이터를 주고받는 형태로 

데이터 전송률은 최대 300K byte/second가 됩니다. 

FT232 칩을 사용한 제품의 UI와 DLL은 FTDI 드라이버에서 가상시리얼포트(VCP; Virtual COM Port)

를 제공하기 때문에 일반적인 시리얼 통신 API를 사용하여 개발되었습니다.  

Hyperterm과 같은 터미널 프로그램을 사용하여 CAN 메시지를 텍스트 방식으로 쉽게 보내고 받

을 수 있습니다. 

 

1.1 사용 예시 

CAN 통신 장치를 USB2CAN 컨버터로 호스트 PC와 통신하도록 하는 가장 간단한 구성은 다음 

그림 1-2와 같습니다. CAN 포트를 제공하지 않는 PC에서 CAN 통신 장치를 연결할 때, 이러한 연

결 구성이 가능합니다.  

 

그림 1-2 간단한 연결 구성 

USB2CAN
컨버터

CAN 
통신 장치

호스트
PC

CANUSB

http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&source=images&cd=&cad=rja&uact=8&docid=9O8R8vH7rw-66M&tbnid=BYXXtziMKYHCPM:&ved=0CAUQjRw&url=http://www.ebay.com/itm/FTDI-USB-IC-FT245RL-USB-2-0-Full-Speed-FT245-/350281789156&ei=GejVU6r2GJD-8QWGjYGYBA&bvm=bv.71778758,d.dGc&psig=AFQjCNG4ESa0BGeUr2PqvuNyB9gWTvLZtQ&ust=1406613885257619
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다음 그림 1-3과 같이 호스트 PC는 하나의 USB2CAN 컨버터를 사용하여 여러 CAN 통신 장치를 

연결할 수도 있습니다. 이는 CAN 프로토콜이 멀티 마스터 통신을 함으로 통신버스를 공유하고 

있는 여러 CAN 장치들은 모두가 마스터 역할을 하여 언제든지 버스를 사용할 수 있게 되기 때문

입니다. 여기서 USB2CAN 컨버터는 필터의 설정으로 특정 CAN 메시지만 수신하도록 제한할 수 

있습니다. 

 

그림 1-3 여러 CAN 장치들의 멀티 연결 구성 

 

1.2 제품 구성 

 USB2CAN-FIFO or USB2CAN-VCP  1개 

 Mini USB 케이블    1개 

        
 

1.3 하드웨어 

USB2CAN은 CAN bus를 통해 전송되는 CAN 메시지를 USB 프로토콜로 변환합니다. USB 연결에는 

FTDI 사의 FT232 혹은 FT245 칩이 사용됩니다. 

 

1.3.1 하드웨어 사양 

 입력 전압 : DC5V  (USB 포트를 통해 공급됨) 

 소비 전류 : 최대 100mA 

 동작 온도 : -20 ~ 65°C  

 크기  : 30x30 mm 

 무게  : 20g 

USB2CAN
컨버터

CAN 
통신 장치

호스트
PC

CAN 
통신 장치

CAN 
통신 장치

CANUSB
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1.3.2 USB Interface 

 USB Controller : FTDI FT232R, FT245R 

 USB interface : USB 2.0 

 

1.3.3 CAN Interface 

 Number of CAN : 1x CAN 

 CAN transceiver : SN65HVD231D 

 CAN protocol : Basic-CAN 2.0 A/B 

 Bus termination : Included 120Ω jumper 

 

1.3.4 도면 및 치수 

 

 

 

1.3.5 설치 및 사용 

※주의※ USBCAN은 케이스가 없는 벌크 타입의 제품입니다. 따라서 전자파 또는 자기장이 발생

하거나 폭발성, 인화성, 부식성 물질 또는 물이 닿는 장소에서는 사용하지 마십시오. 
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1.4 소프트웨어 

1.4.1 제공되는 소프트웨어 

 USB2CAN UI 유틸리티 

 USB2CAN-FIFO, USB2CAN-VCP 장치 드라이버 

 USB2CAN-FIFO, USB2CAN-VCP를 엑세스하기 위한 API 라이브러리 

 

1.4.2 공장 출하시 기본 설정 값 

 Bitrate   : 1Mbps 

 Filter identification : 0 

 Filter mask  : 0 

 

1.5 커넥터 

1.5.1 USB 연결 

PC와 USB 연결에는 Mini USB B type의 커넥터를 사용합니다. 그리고 USB 연결을 통해서 

USB2CAN 컨버터의 전원을 공급받습니다. 그렇기 때문에 따로 전원을 연결할 필요가 없습니다. 

 

그림 1-4 USB 케이블과 연결 

 

1.5.2 CAN 연결 

CAN 연결에는 가장 일반적으로 사용하는 D-Sub 9pin male type 커넥터를 사용합니다. D-Sub 커

넥터의 핀 위치를 확인하신 후 연결하기 바랍니다. 

  

그림 1-5 D-Sub 9pin male 커넥터와 핀 위치 

http://www.google.co.kr/url?sa=i&rct=j&q=&esrc=s&frm=1&source=images&cd=&cad=rja&docid=5WyuvIVPpN1rQM&tbnid=gkTEFLMefPOIvM:&ved=0CAUQjRw&url=http://www.avisaro.com/tl/wago-box.html&ei=jkT3UeTbHYXwkAWT_4GYCA&bvm=bv.49967636,d.dGI&psig=AFQjCNEvavVbE_evY9jpt19eLK-B9n911Q&ust=1375245822848176
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Pin Function Pin Function 

1 - 6 - 

2 CAN Low (CAN_L) 7 CAN High (CAN_H) 

3 Ground (GND) 8 - 

4 - 9 - 

5 -   

 

1.1 연결 구성 

CAN 통신은 RS485와 유사하게 twisted pair 2선을 사용하여 전기적 differential 통신을 하기 때문

에 전기적인 노이즈에 매우 강합니다. 그리고 비교적 저렴하게 네트워크를 구축할 수 습니다.  

다음 그림 1-6은 USB2CAN 컨버터와 CAN 장치들이 CAN 버스에 연결되는 구성을 보여줍니다. 

 

그림 1-6 CAN 버스의 연결 구성 

 

USB2CAN 컨버터와 CAN 장치들의 커넥터에서 CAN_H와 CAN_L 단자를 CAN 버스의 twisted pair 

케이블에 연결합니다. 커넥터의 GND 단자는 케이블의 쉴드에 연결합니다. 하지만 모터 제어기와 

같이 다량의 노이즈를 방출하는 경우는 GND를 CAN 버스에 연결하지 않는 것이 좋습니다. 

CAN 버스 신호선(CAN_H과 CAN_L)의 양 끝은 종단해주어야 합니다. 이것은 CAN 버스에서 통신

이 양방향으로 이루어져야 하기 때문입니다. 통신 선로에서 종단 저항은 선로의 임피던스와 일치

해야 하는데, ISO 11898는 임피던스가 120Ω이 될 것을 권장합니다. 통신 선로에 여러 장치가 연

결되는 경우, 통신 선로는 분기되어서는 안되며 선로의 양 끝에 120Ω 종단저항을 연결 합니다. 

C
A
N

 L

C
A
N

 H

Shielded-twisted pair cable

USB
호스트

PC
C
A
N

 L

C
A
N

 H

R 120ΩR 120Ω

Earth
CAN
장치

CAN
장치

CAN
장치

USB2CAN
컨버터

G
N

D

G
N

D
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※주의※ CAN 통신 선로는 twisted pair 케이블을 사용해야 하며, 중간에 분기(branch) 되면 안됩

니다. 그리고 케이블의 양 끝에는 120Ω 종단저항을 연결해야 합니다. 

※주의※ 접지(earth)는 CAN 커넥터의 GND 핀을 이용합니다. 이때, 오직 하나의 CAN 커넥터에

서만 접지되어야 합니다. 

※주의※ CAN 통신 선로는 노이즈나 간섭을 일으키는 곳을 지나가지 않도록 배선합니다. 만일 이

를 피할 수 없다면, 이중 쉴드 케이블을 사용할 것을 권장합니다. 

 

일반적으로 CAN 통신 속도와 통신 선로의 길이는 반비례하며, 통신 속도가 높으면 통신 선로의 

길이는 짧아지고 반대로 통신 속도가 낮으면 먼 거리까지 통신할 수 있게 됩니다. ISO11898에서 

1Mbps 속도에서 통신 거리를 최대 30m로 규정하고 있습니다. 

통신 속도 선로 길이 통신 속도 선로 길이 

1Mbps 30m 125Kbps 500m 

800Kbps 50m 62.5Kbps 1000m 

500Kbps 100m 20Kbps 2500m 

250Kbps 250m 10Kbps 5000m 

※주의※ CAN 통신 속도를 설정할 때는 통신 선로의 길이를 고려하여 규정 값보다 낮은 통신 속

도를 사용하여야 합니다. 

 

1.6 120Ω 점퍼 

CON4 점퍼를 ON/OFF 함에 따라 CAN 버스 종단의 120Ω 저항을 연결하거나 끊습니다. CAN 버

스의 종단에 120Ω 저항은 CAN H와 CAN L 사이의 전압을 2V로 유지해 줌으로써 버스 라인 종단

에서 데이터가 중첩될 가능성이 있는 메아리 현상을 제거합니다. 

 

 

그림 1-7 USB2CAN 컨버터의 120Ω 점퍼 
 

※ CAN 통신이 정상적으로 이루어지지 않을 경우는 CAN 버스에 연결된 모든 장치의 전원을 끄

고 테스터로 통신 선로의 CAN_H와 CAN_L 단자간 저항을 측정해 봅니다. 양 단자간 저항이 60Ω

(=120Ω+120Ω)이 되어야 합니다. 
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1.7 LED 상태 표시 

USB2CAN은 3가지의 LED 표시등이 있습니다. 

표 1-1 LED 색깔에 따른 기능 

LED Function 

RUN (녹색) Run/Error 

RXD (파랑) CAN RX 

TXD (빨강) CAN TX 

 

USB2CAN의 USB 포트가 PC와 연결되면(전원이 공급되는 상황) 3개의 LED가 동시에 0.5초 동안 

켜졌다가 꺼지며, 이후 동작상태를 표시하는 LED만 깜박이게 됩니다. 

전원이 공급된 후, 3개의 LED가 모두 OFF 상태로 꺼져있거나 ON 상태로 켜져 있다면 USB2CAN

이 정상적으로 초기화되지 않은 상태입니다. USB2CAN이 정상적으로 초기화 되었다면 동작상태를 

표시하는 LED는 1초 주기로 깜박이게 됩니다. 

CAN 포트로 데이터 전송 도중 에러가 발생하면 동작상태를 표시하는 LED가 0.2초 주기로 깜박이

게 됩니다. (빠른 주기로 LED가 깜박입니다.) 이러한 경우는 주로 USB2CAN의 CAN 포트가 CAN 

네트워크에 연결되지 않아 전송 도중 에러가 발생한 경우입니다. 

3개의 LED가 모두 0.25초 주기로 깜박이는 경우는 USB2CAN의 H/W나 S/W가 오동작을 일으켜 

펌웨어 실행이 중단된 상황으로, 개발자에게 상황을 리포트 하여 문제를 수정해야 합니다. 
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2 포트 설정과 연결 

2.1 CAN 포트 

USB2CAN 컨버터의 CAN 포트를 CAN 네트워크에 연결하여 정상적으로 통신이 이루어 지려면 

CAN 네트워크에 연결된 장치들의 CAN 포트 설정이 일치해야 합니다. USBCAN 컨버터의 CAN 포

트에 관련된 파라미터는 다음과 같습니다: 

 Bitrate: 1000K, 800K, 500K, 250K, 125K, 50K, 25K, 10K, 750K, 400K, 200K, 150K, 100K, 80K, 

40K, 20K bps 

 Filter identifier: Standard 인 경우 0 ~ 7FF, Extended인 경우 0 ~ 1FFFFFFF 

 Filter mask: Standard 인 경우 0 ~ 7FF, Extended인 경우 0 ~ 1FFFFFFF 

 Transfer mode: Disable, Binary, Text 

- Disable: CAN 메시지를 전송하지 않음 

- Binary: STX, ETX로 묶인 바이너리 형식의 패킷 포맷 사용 

- Text: 읽을 수 있는 텍스트 형식의 패킷 포맷 사용 

 

2.1.1 CAN 속도(bitrate) 

하나의 CAN bit에는 높은 수준의 fault tolerance를 보장하기 위해 sub-bit timing 설정이 사용됩니

다. 하나의 CAN bit는 다음과 같이 4개의 세그먼트로 구분됩니다. 

 SYNC_SEG – Bus에서 다양한 노드들을 동기화 하는데 사용 

 PRPG_SEG – 물리적 지연보상 (physical bus와 internal CAN 노드 전달 지연) 

 PHASE_SEG1, PAHSE_SEG2 – phase edge 오류를 보정하는데 사용 

 

 

모든 CAN bit timing 계산은 최소 시간 단위로 정해진 time quanta(TQ)를 기반으로 합니다. 

SYNC_SEG  1 TQ 

PROP_SEG + PHASE_SEG1 BS1 1 ~ 16 TQ 

PHASE_SEG2 BS2 1 ~ 8 TQ 
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CAN bus의 bitrate를 설정하기 위해서 BS1, BS2, SJW, Prescaler를 사용합니다. 여기서 SJW는 CAN 

bus의 시간 지연에 따른 보상시간 설정 값으로 실제 Bitrate 계산에서는 제외되며 BS1, BS2, 

Prescaler 값이 사용됩니다. SJW는 보통 1로 설정하는데, 1로 설정하면 1us 이내의 시간지연에 대

해서는 보상을 하게 됩니다. 

표 2-1 USB2CAN 컨버터의 CAN Bitrate 설정에 사용된 bit timing: 

Bitrate Sampling point BS1 BS2 SJW Prescaler 

1M 75% 2 1 1 9 

800K 80% 3 1 1 9 

500K 75% 2 1 1 18 

250K 75% 5 2 1 18 

125K 75% 5 2 1 36 

50K 70% 6 3 1 72 

25K 70% 6 3 1 144 

10K 73.3% 10 4 1 240 

750K 75% 8 3 1 4 

400K 70% 6 3 1 9 

200K 70% 6 3 1 18 

150K 70% 6 3 1 24 

100K 70% 6 3 1 36 

80K 80% 3 1 1 90 

40K 70% 6 3 1 90 

20K 70% 6 3 1 180 

 Clock = 36M 

 Bitrate = Clock / Prescaler / (1 + BS1 + BS2) 

 Sampling point = (1 + BS1) / (1 + BS1 + BS2) 

Sampling point는 CAN bit의 0, 1을 판단하는 지점으로, 이 부분은 Bitrate를 계산하다 보면 달라질 

수 있습니다. 따라서 CAN bus의 여러 장치간 통신에서 Bitrate는 반드시 일치시켜야 하지만 

Sampling point는 차이가 나도 통신에는 문제가 없습니다. 

 

2.1.2 CAN 필터 

CAN Filter Identifier와 CAN Filter Mask를 설정하여 USB2CAN 컨버터로 받아들일 CAN 메시지의 

ID를 결정한다. 필터 기능은 하드웨어적으로 수행됨으로 PC의 성능에 영향을 주지 않습니다. 
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Filter 설정 예) CAN ID가 0x030~0x03F 인 노드의 메시지만 수신하고자 할 때: 

Bit 11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 

Mask     (0x7F0) 1 1 1 1 1 1 1 0 0 0 0 

Identifier  (0x030) 0 0 0 0 0 1 1 X X X X 

Accept. 0 0 0 0 0 1 1 X X X X 

X는 0 혹은 1 중 아무 값 

상기 표에서와 같이 설정된 CAN Filter Identifier와 수신된 CAN 메시지의 ID를 CAN Filter Mask에

서 마스킹 된 부분만 비교하여 ID가 서로 일치하면 CAN 메시지를 받아들이게 됩니다. 

 

2.2 가상 시리얼 포트 (USB2CAN-VCP 만 해당) 

USB2CAN 컨버터는 PC와 USB 상의 VCP(가상 시리얼 포트)로 연결됩니다. USB2CAN 컨버터와 PC

간 정상적으로 통신이 이루어 지려면 USB2CAN 컨버터와 PC의 시리얼 포트 설정이 일치해야 합

니다. USB2CAN 컨버터의 시리얼 포트 설정은 다음과 같습니다: 

 Bits per second: 921600 bps 

 Data bits: 8bits 

 Parity: None 

 Stop bits: 1bit 

 Flow control: None 

상기 값들은 USB2CAN-VCP 제품 생산 시 고정된 값으로 출하되며 사용자가 임의로 변경할 수 

없습니다.  

 

2.2.1 USB2CAN UI 유틸리티를 사용한 연결 

PC에서 USB2CAN 컨버터에 연결하는 가장 간단한 방법은 USB2CAN UI 유틸리티를 사용하는 것

입니다. (USB2CAN UI 유틸리티에 대해서는 '4. USB2CAN UI 유틸리티'장에서 상세하게 설명합니다.) 

이 과정에 앞서 USB2CAN 컨버터가 호스트 PC에 USB로 연결되어 있어야 하고, USB2CAN의 장치 

드라이버가 설치되어 있어야 합니다. (장치 드라이버의 설치에 대해서는 '5. 장치 드라이버'장을 참

조하기 바랍니다.) 

다운로드 받은 UI 유틸리티를 실행합니다. 그리고 [Connect] 버튼을 누릅니다. 만일 USB2CAN 컨

버터가 호스트 PC에 연결되어 있다면 다음 그림과 같이 Available CAN devices 목록에 연결된 컨

버터가 표시됩니다. 만일 표시되지 않는다면, 컨버터가 USB 포트로 올바르게 연결되고 Run LED가 

1초 주기로 깜박이는지 확인합니다. 그리고 장치관리자에서 장치 드라이버가 올바르게 설치되었

는지 확인합니다.  
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컨버터가 올바르게 작동하는데도 아무런 장치가 표시되지 않는다면 [Search] 버튼을 눌러 다시 검

색합니다. 검색에 성공하면, 검색된 컨버터를 선택하고 [OK] 버튼을 누릅니다. 

 

2.2.2 Hyperterminal 을 사용한 연결 

USB2CAN-VCP 모델은 호스트 PC에 가상 시리얼 포트(VCP; Virtual COM Port)를 통해 연결되기 때

문에, Hyperterminal과 같은 시리얼 터미널 프로그램을 사용하여 연결할 수 있게 됩니다. 만일 사

용자에게 익숙한 터미널 프로그램이 있다면, 이를 사용하여도 무방합니다. 여기서는 많이 알려진 

Hyperterminal을 사용하여 USB2CAN 컨버터에 연결하는 방법을 소개합니다. 
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Hyperterminal을 실행하고 상단 툴바에서 연결이 끊어진 상태(전화기 모양의 아이콘에서 수화기

가 놓인 모양의 아이콘이 활성화 되어 있음)를 확인합니다. 툴바에서 손모양의 Properties 아이콘

을 클릭합니다. 그리고 다음 그림에서와 같이 USB2CAN-VCP가 연결된 COM 포트를 선택하고 

[Configure…] 버튼을 누릅니다. COM? 속성 창에서 비트/초를 921600 으로 선택하고 흐름제어를 

없음으로 선택합니다. 

[확인]버튼을 눌러 대화상자를 모두 닫은 후, 상단 툴바의 전화기 모양의 Call 아이콘을 클릭합니

다. 그러면 Hyperterminal은 USB2CAN 컨버터에 연결되어 컨버터의 각종 설정을 할 수 있고 

CAN 버스에 연결된 다른 장치로 CAN 메시지를 주고받을 수 있게 됩니다. 

Hyperterminal에서 사용자가 입력하는 문자를 화면에 표시하려면 다음 과정을 참조하기 바랍니다. 
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Hyperterminal 창의 툴바에서 속성(Properties) 아이콘을 클릭합니다. 그리고 다음 그림과 같이 

ASCII Setup 창을 실행하여 'Send line ends with line feeds'와 'Echo typed characters locally' 체크

박스를 체크합니다. 그리고 ASCII Receiving 그룹의 항목들은 그대로 둡니다. 

이제 Hyperterminal에서 다음과 같은 명령을 입력해 봅니다. 명령은 USB2CAN 컨버터의 CAN 포

트에 장치가 연결되어있지 않아도 실행 가능합니다. 

 

그러면 다음과 같이 표시됩니다. 

V 

H 

B 

T 
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그림 2-1 Hyperterminal에서 텍스트 명령 전송과 회신 

 

상기 명령은 USB2CAN의 Version 표시, 도움말 표시, CAN 통신 속도, CAN 전송 모드를 표시하는 

명령입니다. 더 자세한 내용은 3장 통신 프로토콜을 참조하기 바랍니다. 

※ Hyperterminal은 Windows XP까지 OS에 포함되어 있었으나, Windows Vista 부터는 기본적으

로 제공되지 않습니다. 

 

2.3 USB FIFO 포트 (USB2CAN-FIFO 만 해당) 

'2.2.1 USB2CAN UI 유틸리티를 사용한 연결'절을 참조하기 바랍니다. USB2CAN-FIFO는 '2.2.2 

Hyperterminal을 사용한 연결'절에서와 같이 일반적인 터미널 프로그램을 사용한 연결은 불가능

합니다. 
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3 통신 프로토콜 

USB2CAN-VCP 컨버터의 VCP(가상 COM 포트)로 CAN 메시지를 구성하는 방법은 바이너리와 텍

스트 패킷 형식이 있습니다. 이번 장에서는 바이너리와 텍스트 패킷 기반의 통신 프로토콜에 대

하여 설명합니다. 

USB2CAN-VCP에서는 텍스트 패킷과 바이너리 패킷을 혼용하여 사용할 수 있습니다. 호스트 PC에

서 컨버터로 텍스트 패킷을 전송한 경우, 이후 컨버터가 PC로 전송하는 패킷은 모두 텍스트 패킷

이 됩니다. 호스트 PC에서 컨버터로 바이너리 패킷을 전송한 경우, 이후 컨버터가 호스트 PC로 

전송하는 패킷은 모두 바이너리 패킷이 됩니다. 

 

3.1 텍스트 패킷 (USB2CAN-VCP 만 해당) 

텍스트 기반 명령은 명령에 대한 하나의 문자가 할당되어 있으며, 명령의 끝은   (ASCII 코드 13; 

키보드의 Enter 키)으로 끝납니다. 텍스트 기반 명령은 CAN 메시지 전송을 제외하면 읽기와 쓰기 

명령으로 구분됩니다. 먼저, 읽기 명령은 컨버터 내의 각종 변수를 읽는데 사용됩니다. 다음 예제

를 보면 쉽게 알 수 있습니다. 

Ex)I 

I=0 

읽고자 하는 변수에 해당하는 문자를 입력하고 엔터를 누르면, 변수의 값을 돌려줍니다. 

쓰기 명령은 컨버터 내의 각종 변수에 대한 설정 값을 변경하는데 사용됩니다.  

Ex)I=0 

I=0 

명령이 실행된 후에는 실제로 변수에 적용된 값을 되돌려줍니다. 

 

3.1.1 텍스트 명령 

다음 표는 USB2CAN 컨버터에서 사용하는 텍스트 패킷 명령에 대한 설명입니다. 

A 

(v2 only) 

USB2CAN 컨버터가 시작되었을 때의 메시지 송신 여부를 결정합니다. 

 0 – PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 차단 

 1 – PC와 컨버터간 Binary 형태의 CAN 메시지 송수신 허용 

 2 - PC와 컨버터간 Text 형태의 CAN 메시지 송수신 허용 (기본 값) 

Ex) A   

A=1  

O USB2CAN 컨버터의 CAN 포트가 Bus-off 상태가 되었을 때, Bus-off 상태로부터 복구 
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(v2 only) 방법을 결정합니다. 

 0 – Manual (P 명령으로 CAN 포트를 소프트웨어 리셋 하여 복구) 

 1 – Auto (기본 값; CAN bus의 트래픽이 줄어들면 자동으로 복구) 

 2 – Force (Bus-off된 후 1초가 지나면 강제로 CAN 포트를 소프트웨어 리셋) 

Ex) O   

O=1 

I 

CAN Filter Identifier 값을 읽어오거나 설정합니다. 핵사 값으로 0x0 부터 0x1FFFFFFF 

까지 사용합니다. 필터의 식별자 값을 변경한 경우에는 P 명령으로 CAN 포트를 초

기화 하여야 바뀐 값이 적용됩니다. 

Ex)I   

I=FF00 

M 

CAN Filter Mask 값을 읽어오거나 설정합니다. 핵사 값으로 0x0 부터 0x1FFFFFFF 까

지 사용합니다. 필터의 마스크 값을 변경한 경우에는 P 명령으로 CAN 포트를 초기

화 하여야 바뀐 값이 적용됩니다. 

Ex) M   

M=FF00 

B 

CAN 버스의 통신 속도를 읽어오거나 설정합니다(단위: kBps). 통신 속도를 변경한 경

우에는 P 명령으로 CAN 포트를 초기화 하여야 바뀐 값이 적용됩니다. 

 10 - 10Kbps 

 20 – 20Kbps 

 25 - 25Kbps 

 40 – 40Kbps 

 50 - 50Kbps 

 80 – 80Kbps 

 100 – 100Kbps 

 125 - 125Kbps 

 150 – 150Kbps 

 200 – 200Kbps 

 250 – 250Kbps 

 400 – 400Kbps 

 500 – 500Kbps 

 750 – 750Kbps 

 800 - 800Kbps 

 1000 – 1Mbps 

Ex) B   

B=1000 

C 
시리얼 포트의 통신 속도를 읽거나 설정합니다(단위: Bps).  

(현재 시리얼 통신 속도는 921600bps로 설정되어 있으며 값을 바꿀 수 없음) 

T PC와 USB2CAN 컨버터간 메시지의 송수신 여부를 읽거나 설정합니다: 
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 0 – PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 차단 

 1 – PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 허용 (Binary 형태) 

 2 - PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 허용 (Text 형태) 

Ex) T   

T=1 

S 

CAN 버스로 표준 CAN 메시지를 전송합니다. ('3.1.2 CAN 메시지'에서 자세히 설명) 

Ex) S1 11223344 

S1 11223344AABBCCDD 

S1R 

X 

CAN 버스로 확장 CAN 메시지를 전송합니다. ('3.1.2 CAN 메시지'에서 자세히 설명) 

Ex) X8FFF 11223344 

X8FFF 11223344AABBCCDD 

X8FFFR 

P 

CAN 버스의 통신속도, CAN 필터 값이 변경되었을 때 이 명령을 사용하여 CAN 포트

를 초기화 합니다. 

Ex) P   

F 

설정 값들을 플래시 메모리에 저장 합니다. 만일 I, M, B, C, T 명령으로 설정 값을 변

경하고 전원이 꺼졌다 켜졌을 때도 변경된 값이 유지되기를 원한다면 이 명령을 사

용하여야 합니다. 

Ex) F   

R 
USB2CAN 어댑터를 소프트웨어적으로 리셋합니다. 

Ex) R   

V 
제품 정보와 버전 정보를 표시합니다. 

Ex) V 

H 
도움말을 표시합니다. 

Ex) H 

D 

(v2 only) 

USB와 CAN 포트로 주고받은 패킷의 통계 정보를 표시합니다. 

Ex) D  

E 

(v2 only) 

CAN 포트의 에러 코드를 표시합니다. 

 Bit24~32: Receive Error Counter 

 Bit16~23: Transmit Error Counter 

 Bit3~6: Last Error Code: 

- 000: No Error 

- 001: Stuff Error 

- 010: Form Error 

- 011: Acknowledgment Error 

- 100: Bit recessive Error 

- 101: Bit dominant Error 

- 110: CRC Error 
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- 111: Set by software 

 Bit2: Bus-off flag 

 Bit1: Error passive flag (Receive Error Counter or Transmit Error Counter > 127) 

 Bit0: Error warning flag (Receive Error Counter or Transmit Error Counter > 97) 

Ex) E  

* (v2 only)가 표시된 명령은 USB2CAN-v2에서 추가된 명령입니다. 

 

3.1.2 CAN 메시지 

CAN 메시지는 이전 예에서 든 I, M, B, T 등의 명령어 들과 구조가 다릅니다. CAN 장치와 CAN 메

시지를 주고받는데 사용하는 명령은 S나 X로 시작하며 다음과 같은 구조를 가집니다. CAN 메시

지도 다른 명령과 마찬가지로 끝은   으로 끝납니다. 

S 

X 
ID 

R 

Space 
Data 1 Data 2 Data 3 …  

처음으로 오는 문자는 S 혹은 X인데, S는 표준(standard) CAN 메시지를 의미하고 X는 확장

(extended) CAN 메시지를 의미합니다. 

두 번째로는 CAN ID를 16진수(0~9, A~F)로 표시합니다. 표준 CAN 메시지의 경우 11bit의 ID를 

사용하고 확장 CAN 메시지의 경우는 29bit의 ID를 사용할 수 있습니다. 

 표준 CAN (버전 2.0A): 11bit 식별자  

 확장 CAN (버전 2.0B): 29bit 식별자  

세 번째로는 원격전송요청(RTR; Remote Transmission Request)을 표시하는데 R 이면 CAN 메시지

가 RTR임을 의미합니다. RTR일 때는 뒤에 오는 Data가 무시됩니다. 만일 공백(space) 이면 CAN 

메시지가 데이터 프레임 이라는 것을 의미합니다. 원격 프레임은 데이터 버스상의 어떤 한 노드

로부터 다른 노드로 데이터를 전송 요청할 때 사용 됩니다. 

마지막으로 Data 1~8에는 각각 1byte 데이터를 16진수로 표시합니다. 전체 데이터는 0에서 8byte

로 구성됩니다. 만일 8byte가 넘어가는 메시지를 구성하면, 넘어가는 메시지는 잘려나가게 됩니다. 

 

3.2 바이너리 패킷 

바이너리 패킷의 기본 구조는 명령어 패킷과 메시지 패킷으로 구분됩니다. 명령어 패킷은 

USB2CAN 컨버터에 대한 명령 패킷이고, 메시지는 USB2CAN 컨버터에 연결된 장치로 CAN 메시

지를 주고받기위한 패킷입니다. 
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3.2.1 명령어 패킷 

명령어 패킷의 구조는 다음과 같습니다. 

1byte 2byte 3byte 4byte 5~8byte 9~16byte 17byte 18byte 

STX 

(0x02) 

Type Not 

used 

(0x00) 

Command Value Not used 

(0x00) 

Checksum ETX 

(0x03) 

 

(1) STX – 패킷 전송 시작 문자입니다(0x02). 

(2) Type – 패킷의 종류 설정합니다: 

 0x00 – 최상위 비트가 0인 경우 Message Packet 임을 나타냄 

 0x80 – Command Packet이며, 컨버터로부터 변수의 값을 읽을 때 

 0x88 – Command Packet이며, 컨버터에 변수의 값을 쓸 때 

 0x81 – Command Packet에 대한 정상 응답 패킷 

 0x10 – Command Packet에 대한 Error 응답; Command Packet의 형식이 잘못되었거나 존

재하지 않는 command를 전송한 경우에 대한 응답 패킷에 설정됨 

(3) Command – 명령의 종류를 나타냅니다. 

 1 – CAN Filter Identifier를 읽거나 씀, 범위: 0x0 ~ 0x1FFFFFFF 

 2 – CAN Filter Mask를 읽거나 씀, 범위: 0x0 ~ 0x1FFFFFFF 

 3 - CAN 통신속도 읽기 (단위: kBps), 10K Bps ~ 1M Bps까지 설정 가능함 

 4 – 시리얼 포트 통신속도 읽기 (단위: Bps), 921600 Bps로 고정되어 있으며 바꿀 수 없음 

 5 – PC와 USB2CAN 컨버터간 메시지의 송수신 여부를 읽거나 설정함: 

- 0 – PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 차단 

- 1 – PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 허용 (Binary 형태) 

- 2 – PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 허용 (Text 형태) 

 6 – CAN 포트에서 발생한 에러 코드를 읽음 (3.1.1절의 E명령 참고) 

 7 - USB2CAN 컨버터가 시작되었을 때의 메시지 송신 여부를 결정 (3.1.1절의 A명령 참고) 

 8 – CAN 포트의 Bus-off 상태로부터의 복구 방법 설정 (3.1.1절의 O명령 참고) 

 9 - CAN을 새로 초기화 함, CAN Filter identifier, Filter Mask 등이 변경된 경우 이를 적용

하기 위해서는 CAN을 새로 초기화 하는 명령을 수행해야 함 

 10 – 설정 값을 Flash Memory에 기록함, 설정 값을 Flash Memory에 기록하지 않은 경우

에는 컨버터가 재시작 되면서 설정 값을 잃어버리게 됨 

 11 – 컨버터의 CPU를 소프트웨어적으로 리셋 함, 컨버터의 펌웨어는 처음부터 실행 됨 

 20 – 컨버터의 버전을 읽음 

 30 – CAN 포트로부터 수신한 CAN 메시지를 USB로 전송 성공한 카운트 수 

 31 - CAN 포트로부터 수신한 CAN 메시지를 USB로 전송 실패한 카운트 수 

 32 – USB로부터 수신한 CAN 메시지를 CAN 포트로 전송 성공한 카운트 수 
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 33 - USB로부터 수신한 CAN 메시지를 CAN 포트로 전송 실패한 카운트 수 

(4) Value – Write command일 경우와 Read command에 대한 응답일 경우에 설정됩니다. Read 

command일 경우는 무시됩니다(0으로 초기화). 

(5) Checksum – 패킷의 2byte에서 16byte까지 모두 더한 값입니다. 

(6) ETX – 패킷 전송 종료 문자입니다(0x03). 

 

3.2.2 메시지 패킷 

메시지 패킷의 구조는 다음과 같습니다. 

1byte 2byte 3byte 4byte 5~8byte 9~16byte 17byte 18byte 

STX 

(0x02) 

Type 

(0x00) 

DLC Flags ID Data 1~8 Checksum ETX 

(0x03) 
 

(1) STX – 패킷 전송 시작 문자입니다(0x02). 

(2) Type – 패킷의 종류를 설정합니다. 여기서는 Message Packet 이므로 0x00으로 고정됩니다. 

 0x00 – Message Packet  

(3) DLC – 데이터의 길이를 나타냅니다. 이 값은 0 ~ 8의 범위가 됩니다. 

(4) Flags – RTR, Standard/Extanded 패킷임을 나타냅니다: 

 0x20 – RTR (Remote transmission request ) 

 0x40 – CAN Extended Data Frame을 나타냄  

 0x00 - 경우 CAN Standard Data Frame을 나타냄 

(5) ID – CAN 식별자입니다: 

 CAN Standard Frame Format (CAN 2.0 A)인 경우: 0x0 ~ 0x7FF (11bit) 

 CAN Extended Frame Format (CAN 2.0 B)인 경우: 0x0 ~ 0x1FFFFFFF (29bit) 

(6) Data 1~8 – CAN 데이터입니다. DLC가 8보다 작을 때 남는 데이터 영역에는 0x00을 채워야 합

니다. 

(7) Checksum – 패킷의 2에서 16byte까지 모두 더한 값입니다. 

(8) ETX – 패킷 전송 종료 문자입니다(0x03). 

* Remote frame이란: 일반적으로 데이터 전송은 센서와 같은 데이터를 발생시키는 노드에 의해 

자동으로 Data Frame을 전송되게 됩니다. 어쨌거나, 데이터를 수집하는 노드가 Remote Frame을 

보냄으로 데이터 전송을 요청하는 것도 가능합니다.  
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4 USB2CAN UI 유틸리티 

4.1 다운로드 및 실행 

USB2CAN 판매페이지에서 USB2CAN UI Utility 자료를 다운로드 합니다. 다운로드 한 파일은 zip으

로 압축되어 있습니다. 압축을 풀면 exe 파일이 있는데, 이를 적당한 폴더에 옮겨두고 마우스로 

더블클릭하여 실행하면 됩니다. USB2CAN UI 유틸리티는 따로 설치과정이 필요하지 않습니다. 

 

4.2 메인 화면 

USB2CAN UI 유틸리티의 메인 화면은 다음 그림과 같습니다.  

 

그림 4-1 USB2CAN UI 메인 화면 
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상단에는 버전 정보를 표시하며 [Connect] 버튼과 [Config] 버튼이 있습니다. 다음으로 수신한 

CAN 메시지를 표시하는 Receive 그룹이 있고, 송신할 CAN 메시지를 표시하는 Transmit 그룹이 

있습니다. 하단에는 CAN 상태와 Tx, Rx 에러 코드를 표시하며 [CAN Stat] 버튼과 [CAN Reset] 버

튼이 있습니다. 

 

4.3 연결 

메인 화면 우측 상단의 [Connect] 버튼을 누르면 표시되는 Connect 대화상자입니다.  

 

 

그림 4-2 Connect 대화상자 

 

PC에 연결된 USB2CAN 컨버터를 검색하여 사용 가능한 장치를 리스트 박스에 표시합니다. 여기

서 연결할 장치를 선택한 후 [OK] 버튼을 누르면 Connect 대화상자가 닫히면서 선택한 장치로 

연결됩니다. 

 

4.4 CAN 설정 

CAN 포트와 관련된 설정을 하려면 메인 화면 우측 상단의 [Config.] 버튼을 누릅니다. 
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그림 4-3 CAN Configuration 대화상자 

 

Device Information & Option 그룹에서 Device Name과 Firmware Version을 표시합니다. 그리고 장

치 시작시 전송 모드와 Bus-off 복구 모드를 설정할 수 있습니다. 

Startup Transfer Mode는 USB2CAN 컨버터가 시작되었을 때의 메시지 전송 여부 및 메시지 전송 

타입을 결정합니다: 

 Disable   – PC와 컨버터간 CAN 메시지 송수신 차단 

 Binary Transfer  – PC와 컨버터간 Binary 형태의 CAN 메시지 송수신 허용 

 Text Transfer  - PC와 컨버터간 Text 형태의 CAN 메시지 송수신 허용 (기본 값) 

Bus-off Recovery는 USB2CAN 컨버터의 CAN 포트가 Bus-off 상태가 되었을 때, Bus-off 상태로부

터 복구 방법을 결정합니다. 

 Manual     - 수동으로 CAN 포트를 소프트웨어 리셋 하여 복구 

 Automatically when Bus Idle  - CAN bus의 트래픽이 줄어들면 자동으로 복구 

 Force Recovery though Bus Busy  - Bus-off된 후 1초가 지나면 강제로 CAN 포트를 리셋 
 

Can Bitrate & Filter 그룹에서는 CAN 통신 속도와 필터 ID, Mask를 설정합니다. Filter ID와 Mask는 

USB2CAN 컨버터가 받아들일 CAN 메시지의 Identifier와 Mask를 설정합니다. 상기 그림에서는 ID

와 MASK가 둘 다 0으로 설정되어 있는데, 이러한 경우는 모든 CAN 메시지를 수신합니다. 다른 

예로 ID 0x10부터 0x1F까지의 노드가 보내는 데이터만 받아들이고자 할 경우는 ID 0x10, MASK 

0x10으로 설정하면 됩니다. (자세한 설명은 '2.1.2 CAN 필터'절을 참고하기 바랍니다.) 
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만일 기본으로 지원하는 CAN Bitrate에서 원하는 통신 속도가 없을 때는 [Custom] 버튼을 눌러 

사용자가 직접 CAN Bitrate를 설정할 수 있습니다.  

 

그림 4-4 Custom Bit Timing 설정 

CAN Bitrate에 대한 자세한 설정은 2.1.1절을 참고하기 바랍니다. 

 

4.5 메시지 수신 

CAN 포트에서 수신되는 메시지는 Receive 그룹에 표시됩니다. 

 

그림 4-5 Receive 그룹 
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CAN 메시지는 Receive Message 체크박스가 체크되어 있을 때만 수신됩니다. 만일 수신되는 메시

지를 파일로 저장하고자 한다면 [Export Records] 버튼을 눌러 저장할 파일 이름을 선택할 수 있

습니다. [Clear] 버튼은 수신된 메시지를 모두 삭제합니다. 

CAN 포트로 수신되는 메시지는의 구조는 다음 표를 참조하기 바랍니다. 

ID CAN ID를 16진수로 표시합니다. 

Type 

CAN 메시지의 종류를 표시합니다: 

Std – Standard,  

Ext – Extended, 

RTR – 리모트 프레임. 

Data CAN 메시지의 데이터를 16진수로 표시합니다.  

Length 데이터의 길이를 표시합니다. 

Cycle Time 마지막으로 수신된 메시지와 이전에 수신된 메시지간의 시간 간격을 표시합니다. 

Count 동일한 ID의 메시지가 수신된 갯수를 카운트 합니다. 

 

4.6 메시지 송신 

CAN 네트워크에 연결된 다른 장치로 CAN 메시지를 보내기 위해서는 하단의 Transmit 그룹의 기

능을 사용합니다. 아래 그림과 같이 각각 6종류의 메시지를 미리 설정해 두고 보낼 수 있습니다. 

 

그림 4-6 Transmit 그룹 

전송되는 메시지의 CAN ID 및 상태, 데이터는 다음 설명에 따라 입력합니다: 

 ID 입력 박스에는 메시지를 수신할 제어기의 CAN ID를 ASCII 16진수로 입력함 

 Type의 체크박스 Ext는 CAN 2.0B(Extended)를 의미함, 체크 해제 시 CAN 2.0A(Standard) 

 Type의 체크박스 RTR은 리모트 프레임 요청을 의미함 

 Data 입력 박스에는 제어기로 보낼 데이터를 ASCII 16진수로 입력함 

메시지의 구성이 끝났으면 [Send] 버튼을 눌러 제어기로 CAN 메시지를 보냅니다. 
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데이터 입력 형식은 다음과 같이 사용할 수 있습니다. 

 1 2 3 AA BB – 1byte씩 끊어서 입력 

 01 02 03 AA BB  – 1byte씩 끊어서 입력 

 010203AABB  – 모든 바이트를 연결하여 입력 

상기 메시지는 모두 동일한 메시지이며, 입력된 데이터에서 8byte를 초과하는 데이터는 전송되지 

않습니다. 

만일 CAN 메시지를 반복 전송하고자 할 때는 Cycle Send에 전송 주기를 ms단위로 설정하고 우

측의 체크박스를 체크합니다. 그러면 메시지는 설정된 주기에 따라 자동으로 전송을 반복합니다. 

 

4.7 CAN 상태 

CAN 포트의 상태는 메인화면의 하단에 다음 그림과 같이 표시됩니다. 

 

그림 4-7 CAN 상태 

CAN Status는 다음의 4가지 상태와 CAN 포트에서 마지막으로 발생한 에러 코드를 표시합니다. 

CAN Status의 4가지 상태는 다음과 같습니다: 

Active CAN 메시지가 정상적으로 송수신 되고 있음 

Warning 
Receive Error Counter 또는 Transmit Error Counter 값이 97보다 커지면 Warning 

상태가 됨 

Passive 
Receive Error Counter 또는 Transmit Error Counter 값이 127보다 커지면 Passive 

상태가 됨, 버스에서 패시브 에러 플래그를 전송하게 됨 

Bus-off   
Receive Error Counter 또는 Transmit Error Counter 값이 255보다 커지면 Bus-off 

상태가 되며, CAN 메시지를 송수신 할 수 없음 
 

그리고 마지막으로 발생한 에러 코드는 다음과 같습니다: 

Stuff Error (1) 
수신된 메시지에서 5개 이상의 동일한 비트 시퀀스가 발생함 (스

터핑 규칙이 맞지 않아 발생) 

Form Error (2) 
수신된 메시지의 형식이 잘못 됨 (CRC, ACK, EOF의 영역에서 도미

넌트 값이 감지 됨) 

Acknowledgment Error (3) 
송신한 메시지에 대하여 다른 노드가 ACK 응답을 하지 않음 (보

통 모든 수신 노드가 CAN 버스에서 분리되어 있을 때 발생) 

Bit recessive Error (4) 
메시지 전송 도중 리세시브 비트를 전송하는데 도미넌트 비트가 

감지됨 (우선 순위가 높은 메시지와 충돌하여 발생) 



28 

 

Bit dominant Error (5) 

메시지 전송 도중 도미넌트 비트를 전송하는데 리세시브 비트가 

감지됨 (Bus-off 복구 중에 11개의 리세시브 비트가 감지될 때 설

정됨) 

CRC Error (6) 수신된 메시지에서 CRC 체크 합이 올바르지 않음 
 

Rx Error Cnt (Receive Error Counter)와 Tx Error Cnt (Transmit Error Counter)는 CAN 메시지를 송수

신 하는 동안 에러가 발생하면 에러 카운터를 1 증가시킵니다. 반대로 메시지 송수신이 성공하면 

에러 카운터를 1 감소시킵니다. 두 개의 에러 카운터 중 하나가 255보다 커지면 CAN 포트는 

Bus-off 상태가 되어 CAN 메시지를 더이상 주고받을 수 없게 됩니다. 

[CAN Stat.] 버튼을 누르면 USB2CAN 컨버터가 송수신 하는 메시지가 정상적으로 전송되는지 확

인할 수 있습니다. 

 

 

그림 4-8 CAN Message Statistics 

 

[CAN Reset] 버튼은 CAN 포트가 Bus-off 상태가 되었을 때 수동으로 복구하기 위해 사용합니다. 

버튼을 누르면 CAN 포트를 초기화 하며 CAN Message Statistics에서 표시되는 모든 카운터를 리

셋 합니다. 
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5 장치 드라이버 

호스트 PC에서 USB2CAN 컨버터를 사용하기 위해서는 USB2CAN 장치 드라이버가 설치되어야 합

니다. 이 장에서는 USB2CAN 장치 드라이버를 설치하는 과정에 대해 설명합니다. 

 

5.1 장치 드라이버 다운로드 

USB2CAN-VCP와 USB2CAN-FIFO 컨버터는 동일한 장치 드라이버를 사용합니다. USB2CAN-VCP의 

경우, 추가적으로 VCP 드라이버가 설치되어야 합니다.  

두 컨버터의 장치 드라이버는 디바이스마트 제품구매 페이지에서 다운로드 가능합니다. 제품구매 

페이지에서 USB2CAN Driver 자료를 클릭하여 다운로드 하고, 적당한 폴더에 압축을 풀어 놓습니

다. 

USB2CAN-FIFO 컨버터를 처음으로 호스트 PC에 연결하면, 올바른 장치 드라이버를 찾지 못하여 

장치 드라이버가 제대로 설치되지 않습니다. 이때 다운로드 받은 장치 드라이버의 경로를 지정하

여 장치 드라이버를 수동으로 설치하여야 합니다. 만일 한 번 이상 장치 드라이버를 설치하였다

면 다음 연결에서는 장치 드라이버를 새로 설치하지 않아도 됩니다. 

다음 절에서 USB2CAN-FIFO와 USB2CAN-VCP 컨버터의 장치 드라이버를 설치하는 과정에 대하여 

각각 설명합니다.  

 

5.2 USB2CAN-FIFO 드라이버 설치 

제어판에서 장치 관리자를 오픈합니다. 여기서 기타 장치 그룹에 가면 USB2CAN(VCP)에 느낌표 

아이콘이 표시되어 있습니다. USB2CAN(VCP) 항목에 마우스 커서를 위치시키고 마우스 오른버튼

을 눌러 팝업 메뉴를 실행합니다. 그리고 드라이버 소프트웨어 업데이트 메뉴를 선택합니다. 
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드라이버 소프트웨어 업데이트 창에서 '컴퓨터에서 드라이버 소프트웨어 찾아보기(R)'을 클릭합니

다. 그리고 [찾아보기(R)…] 버튼을 눌러 다운로드한 드라이버의 압축을 푼 폴더를 지정합니다. 그

리고 [다음] 버튼을 누르면 드라이버 소프트웨어의 설치 여부를 물어봅니다. 이때 '이 드라이버 소

프트웨어를 설치합니다.'를 선택합니다. 

그러면 다음과 같이 '드라이버 소프트웨어를 업데이트했습니다.'를 표시하는 메시지 창이 뜨고, 장

치 관리자의 범용 직렬 버스 컨트롤러에 USB2CAN Converter가 설치된 것을 볼 수 있습니다.  
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※ 장치 드라이버를 설치할 때는 USB2CAN-FIFO 컨버터가 호스트 PC에 연결되어 있어야 합니다. 

 

5.3 USB2CAN-VCP 드라이버 설치 

제어판에서 장치 관리자를 오픈합니다. 여기서 기타 장치 그룹에 가면 USB2CAN(VCP)에 느낌표 

아이콘이 표시되어 있습니다. USB2CAN(VCP) 항목에 마우스 커서를 위치시키고 마우스 오른버튼

을 눌러 팝업 메뉴를 실행합니다. 그리고 드라이버 소프트웨어 업데이트 메뉴를 선택합니다. 
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드라이버 소프트웨어 업데이트 창에서 '컴퓨터에서 드라이버 소프트웨어 찾아보기(R)'을 클릭합니

다. 그리고 [찾아보기(R)…] 버튼을 눌러 다운로드한 드라이버의 압축을 푼 폴더를 지정합니다. 그

리고 [다음] 버튼을 누르면 드라이버 소프트웨어의 설치 여부를 물어봅니다. 이때 '이 드라이버 소

프트웨어를 설치합니다.'를 선택합니다. 

그러면 다음과 같이 '드라이버 소프트웨어를 업데이트했습니다.'를 표시하는 메시지 창이 뜨고, 장

치 관리자의 범용 직렬 버스 컨트롤러에 USB2CAN Converter가 설치된 것을 볼 수 있습니다.  
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이후, 상기와 같은 과정으로 다시 한번 'USB Serial Port'의 장치 드라이버를 설치합니다. 

 

최종적으로 다음과 같이 USB2CAN의 가상 시리얼 포트가 설치됨을 확인할 수 있습니다. 

 

 

※ 장치 드라이버를 설치할 때는 USB2CAN-FIFO 컨버터가 호스트 PC에 연결되어 있어야 합니다. 
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문서 변경 이력 

Data Version Charges 

2014.03.25 1.00 - 첫 출시 

2014.07.28 1.10 - 목차 순서 편집 

- 포트 설정과 연결 내용 추가 

- 장치 드라이버 장 분리 및 내용 추가 

2017.12.22 2.00 - USB2CAN v2 버전 업에 따른 펌웨어 및 UI 내용 추가 

   

 

 

 

 

 

제품의 보증 

1. 본 제품은 엄정한 품질관리 및 검사과정을 거쳐서 만들어 진 제품입니다. 

2. 제품 구입 후 6개월 이내에 제품 고장 발생 시에 무상으로 A/S를 해드립니다. 

3. 정상적인 사용 상태에서 고장이 발생하였을 경우 보증기간 동안은 무상으로 A/S를 해드

립니다. 

4. 제품 보증기간이 경과한 후에 고장이 발생할 경우 유상으로 A/S를 해드립니다. 

5. 보증기간 이내라 하더라도 본 보증 이내의 유상 서비스 안내에 해당되는 경우 서비스 따

라 유상으로 A/S를 해드립니다. 

6. 오용, 남용 및 인가되지 않은 인력에 의한 수리, 부적절한 보관상태 자연 재해로 인한 파

손은 유상으로 A/S를 해드립니다. 

7. 고객 변심 또는 구매 후 7일 이후에는 반품이 되지 않습니다. 

 

회  사  명 (주)엔티렉스 

본 사 주 소 인천 남구 주안동 5-38 (주)엔티렉스 

전 화 번 호 070 - 7019 - 8887 

팩 스 번 호 02 - 6008 - 4953 

E – Mail 
기술문의 - lab@ntrex.co.kr 

영업문의 - stock@ntrex.co.kr 

홈 페 이 지  
www.ntrexgo.com 

www.devicemart.co.kr 
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