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1.安装驱动 

拿到产品之后的第一件事就是给设备安装驱动程序。 

1.1 驱动获取 

① PCAN 的 win11、win10 系统最新驱动和 linux 系统最新驱动都可以在我们的虹科

PEAK 中文官网下载到，链接如下：https://peak-system.com.cn/driver/； 

 

② 如果您 PCAN 用的是 win7 系统，那么可以联系虹科工作人员（手机/微信：

18513474324） 

③ 然后按照驱动提示安装即可，注意在下图选择界面时，最好都选上，因为有可能

您也会用到。 

下载完成后解压，有一个 的执行文件，打开这个执行文件，按

照提示安装即可。安装的第一步是选择语言，我们一般都选择第一项英语。 

另外，如果您插上了硬件，想在电脑的设备管理器上选择更新驱动程序的方法安装驱动程

序也是可以的。解压的文件夹中有一个 drivers 的文件夹，你只需在选择驱动程序路径的

时候选择这个文件夹就可以了。 

https://peak-system.com.cn/resource/%EF%BC%9B
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1.2 驱动程序安装 

①双击驱动文件后出现这个页面，点击“next”； 

 

②如果之前安装过 PCAN 驱动就会出现下面这个截图所示的，如果要更新新版本的驱

动之类的一般都是选择“Modify”；没有出现这个页面的继续点“next”即可； 
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③然后会出现下面这个页面，注意：在安装驱动的过程中您可以根据需要选择需要安

装的，如下图，如果是用 PCAN-USB 的话，可以选择 CAN device drivers 和 Virtual 

PCAN drivers，PCAN-Basic 是 PCAN 的二次开发包，也可以选上。 

 

 另外，这里的 Virtual PCAN-Gateway 是用与支持 CAN 转以太网或者 CAN 转 Wifi

设备的；LIN device drivers 是 PCAN-USB Pro FD 的 LIN 部分驱动。 

④继续点击“Install”进行安装即可，安装完成后如下图所示，点击“Finish”退出即可。 

 

如果不想安装，直接取消前
面的√即可。 
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⑤打开电脑设备管理器可以查看驱动是否安装好，驱动安装好了如下所示： 

 

 

2.连接硬件 

当没有连接 PCAN 硬件时，打开 PCAN-View 自动弹出的 Connect 连接窗口中可用

的 CAN 硬件窗口是空白的，表示没有 CAN 硬件连接到 PC。如下图左图所示。 

当把 PCAN-USB 连接到电脑上时，正常打开弹出的连接窗口中会显示该硬件。在这

里还可以设置该连接的波特率，报文过滤等信息。当然也可以选择一个已经设置好的连

接，如图中的 demo2。 

第一次使用硬件是是只有下图红色方框中的第一行的硬件信息的，下面的网络

（demo2，DemoNet）是用另外一个软件设置的。当然没有这些网络是不会影响使用

的。 
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图 1 连接窗口对比 

注意：如果插上了硬件，但是没有显示硬件，请打开电脑的设备管理器查看是否正确

安装了接口的驱动程序。如果没有，可以右键单击选择更新驱动程序，驱动程序在配套的

光盘里面。也可以参考驱动程序安装方法的说明。 

3.更改波特率 

 

图 2 连接 

如果已经打开了 PCAN-View，想要更改波特率，可以点击菜单栏中的 CAN 或者点击

工具栏中的连接按钮，如图 2 中的红色方框所示，也会弹出图 1 中所示的连接对话框。 

 

设置过滤器，接收某个 ID
范围之内的报文。 
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软件最下方会显示已经连接上的连接。

。 

4.接收 CAN 报文 

如果该 PCAN-USB 已经连接到 CAN 总线上，并且总线是有数据传输的话，在接收

区域是可以接收到数据的。如下图中所示。 

 

点击此处开始记录报文 
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5.记录报文 

 

 保存的数据的格式是.trc 的文件格式，可以用记事本打开，也可以用 PCAN 的专

用转换工具 PCAN-Converter 将其转换为 ASC 或者 CSV 格式的文件。 

 

在这里可以设置一些记
录的模式，如 Linear 
Buffer 记录模式表示记录
的数据达到 1000000 条
就停止记录，Ring Buffer
表示记录的数据达到
1000000 条就去掉最开始
的数据，而保存最新的
数据。 
也可以设置记录总线上
的错误信息。 
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6.发送报文 

 

点击停止记录  

Trace 界面显示记录的报文信息，还有
记录总时间，占用缓存的百分比，记
录模式，接收 Rx 到的报文数量，发
送 Tx 的报文数量 

 

点击此处可以
新建报文 

 

在空白处单击鼠标右
键，选择 New Message
即可新建一条报文 
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另外，在发送报文的界面上，点击软件左上角的保存按钮，可以将当前 Transmit 框

中的 ID 保存为 xml 文件（发送列表），下次打开可以继续使用。 

7.自定义波特率 

PCAN-view 已经包含几种常用的波特率，但如果实际开发中需要自定义波特率，那

么也支持自行选择，如下图点击波特率右边拓展按钮。接着会弹出波特率设定的窗口，选

定使用的时钟频率后，点击“+”添加新的自定义波特率，可以实现使用不同的组合实现不同

的波特率。如下图： 

 

这是新建报文的编
辑窗口，在这里可以设
置报文的 ID，长度，数
据。Cycle Time 表示自
动发送报文的循环时
间，如果为 0 的话表示
手动发送报文。 
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关于如何选择合适的 SP 和 SJW：SP 和 SJW 的值取决于你正在使用的 CAN 系统。

我们推荐 SP 设置为 75%，如果是 CAN-Open 系统推荐 89%，其它的使用 60%。请参考

SJA1000 的 datasheet 获得更多的关于波特率设置的信息。 

怎么看是否真的设置成了这个波特率，如下图:用 PCAN-View 下面的那个连接提示就

可以看到连接下的波特率数值。 

 

 

  



 

13 
 

 

 



  

   14 
 

  



 


	1.安装驱动
	1.1驱动获取
	1.2驱动程序安装

	2.连接硬件
	3.更改波特率
	4.接收CAN报文
	5.记录报文
	6.发送报文
	7.自定义波特率

