
TCAN6062-Q1 車載 CAN XL トランシーバ、スタンバイ モード搭載
1 特長
• 車載アプリケーション用に AEC Q100 認定済み

• ISO 11898-2:2024 Annex A の要件に適合：SIC モ
ードと FAST モード付きの HS-PMA (CAN XL)

• 機能安全対応

– 機能安全システムの設計支援を目的として、デバイ
ス リリース時にドキュメントを提供

• FAST モードで最大 20Mbps、SIC モードで最大 

8Mbps の信号速度をサポート

– FAST TX モードと FAST RX モードにより、CAN 
XL データ信号処理が可能

– 複雑なトポロジでのリンギング効果を低減することに
より、バス信号をアクティブに改善

– CAN FD、CAN SIC を使用した混在モード ネット

ワークが可能
• VIO レベル シフトで 1.71V～5.5V をサポート

• 12V および 24V バッテリ アプリケーションをサポート

• レシーバの同相入力電圧：±12V
• 保護機能：

– バス ピンの IEC ESD 保護

– バス フォルト保護：±58V
– VCC および VIO 電源端子の低電圧保護

– TXD ドミナント タイムアウト (TXD DTO)
– サーマル シャットダウン保護 (TSD)

• 動作モード

– 通常モード：SIC、FAST TX、FAST RX
– リモート ウェイクアップ要求をサポートする、低消費

電力スタンバイ モード

• 電源非接続時のパッシブ動作

– バスおよびロジック端子は高インピーダンス (動作

中のバスまたはアプリケーションに無負荷)
– ホットプラグ対応：バスおよび RXD 出力での、電力

オン / オフのグリッチ フリー動作

– フローティング論理ピンと低電圧電源条件における
デバイスの動作を定義

• 自動光学検査 (AOI) 機能を向上させるウェッタブル フ
ランクの SOIC (8) およびリードレス 3mm × 3mm 
VSON (8) パッケージで供給

2 アプリケーション
• 車載ゲートウェイ

• 先進運転支援システム (ADAS)
• ボディ エレクトロニクスおよび照明

• ハイブリッド、電動、パワートレイン システム

• 車載用インフォテインメントおよびクラスタ

3 説明
TCAN6062-Q1 は高速 CAN (Controller Area Network) 
トランシーバであり、ISO 11898-2:2024 Annex A (CAN 
XL) 仕様の物理層要件を満足しています。このデバイスは 

TXD ピンでの PWM デコードをサポートしており、SIC モ
ード、FAST TX モード、FAST RX モードで動作できま

す。SIC モードでは、このデバイスはドミナントとリセッシブ

のエッジで信号リンギングを低減し、複雑なネットワーク ト
ポロジで高いスループットを実現します。FAST TX モード

では、デバイスは H ブリッジ アーキテクチャを使用してロ

ジック状態をアクティブに駆動します。このドライバ アーキ

テクチャと、ゼロを中心とする FAST RX スレッショルド、

50% を中心とする入力ロジック バッファ (TXD) スレッショ

ルドにより、マルチドロップ ネットワークで最大 20Mbps の
高速通信を実現できます。FAST RX モードは、高速コン

パレータを使用して最大 20Mbps のバス トラフィックを検

出し、受信ロジック データに変換します。

TCAN6062-Q1 には、VIO ロジック電源端子による内部的

なロジック  レベル変換が含まれており、1.8V、2.5V、

3.3V、5V のコントローラと直接接続が可能です。これらの

トランシーバは低消費電力スタンバイ モードをサポートし

ており、ISO 11898-2:2024 に定義されたウェークアップ 

パターン (WUP) に準拠した CAN バスによるリモート ウェ

ークアップが可能です。このデバイスは、低電圧検出、サ
ーマル シャットダウン (TSD)、ドライバ ドミナント タイムアウ

ト (TXD DTO)、±58V のバス フォルト保護などの多くの保

護機能も備えています。

こ れ ら の デ バ イ ス は 、 TCAN1044A(V)-Q1 や 

TCAN1472(V)-Q1 などの 8 ピン CAN FD および CAN 
SIC トランシーバとピン互換性があります。

パッケージ情報
部品番号 パッケージ (1) パッケージ サイズ(2)

TCAN6062-Q1 
TCAN6062V-Q1

VSON (8、DRB) 3mm × 3mm

SOIC (8、D) 4.9mm × 6mm

(1) 詳細については、セクション 11 を参照してください。

(2) パッケージ サイズ (長さ × 幅) は公称値であり、該当する場合はピ

ンも含まれます。
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4 ピン構成および機能

1TXD 8  STB

2GND 7  CANH

3V CC  6  CANL

4RXD 5  NC,VIO 

Not to scale

図 4-1. SOIC (D) パッケージ、8 ピン
(上面図)

1TXD 8  STB

2GND 7  CANH

3V CC  6  CANL

4RXD 5  NC,VIO 

Not to scale

Thermal
Pad

図 4-2. VSON (DRB) パッケージ、8 ピン
(上面図)

表 4-1. ピンの機能
ピン

タイプ 説明
名称 番号

TXD 1 デジタル入力 CAN 送信データ入力

GND 2 GND グランド接続

VCC 3 電源 5V の電源電圧

RXD 4 デジタル出力 CAN 受信データ出力、電源オフ時はトライステート

NC
5

— 内部接続なし。VIO のないデバイス

VIO 電源 ロジック電源電圧。VIO のあるデバイス

CANL 6 バス IO Low レベル CAN バス入出力ライン

CANH 7 バス IO High レベル CAN バス入出力ライン

STB 8 デジタル入力 スタンバイ モード制御入力、内蔵プルアップ

サーマルパッド 
(VSON のみ) — GND に電気的に接続し、熱解放のためにサーマル パッドをプリント基板 (PCB) のグランド プレー

ンに接続します
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5 仕様
5.1 絶対最大定格
(1) (2)

最小値 最大値 単位

VCC 電源電圧 -0.3 6 V

VIO 電源電圧 I/O レベル シフタ -0.3 6 V

VBUS
CANH と CANL の CAN バス I/O 電圧範囲 (グランド基準) (TXD 静的またはトグル

によりデバイスに給電、デバイス電源オフ)
-58 58 V

VDIFF
CANH および CANL 間の

差動電圧 VDIFF (最大値) = (CANH - CANL)
-45 45 V

VLogic_Input ロジック ピン入力電圧 (TXD、STB) -0.3 6 V

VRXD ロジック出力電圧範囲 (RXD) -0.3 6 V

IO(RXD) RXD 出力電流 -8 8 mA

TJ 接合部温度 -40 165 °C

TSTG 保存温度 -65 150 °C

(1) 「絶対最大定格」の範囲外の動作は、デバイスの永続的な損傷の原因となる可能性があります。「絶対最大定格」は、これらの条件において、また
は「推奨動作条件」に示された値を超える他のいかなる条件でも、本製品が正しく動作することを意味するものではありません。「絶対最大定格」
の範囲内であっても「推奨動作条件」の範囲外で使用すると、デバイスが完全に機能しない可能性があり、デバイスの信頼性、機能、性能に影響
を及ぼし、デバイスの寿命を縮める可能性があります。

(2) 差動 I/O バス電圧を除くすべての電圧値は、グランド端子を基準にしています。

5.2 ESD 定格
値 単位

VESD 静電放電

人体モデル (HBM)、AEC Q100-002 準拠 (1)

すべてのピンの HBM 分類レベ

ル 3A
±4000 V

GND を基準としたグローバル ピ
ン CANH および CANL の 

HBM 分類レベル 3B
±10000 V

デバイス帯電モデル (CDM)、AEC Q100-011 準拠

すべてのピンの CDM 分類レベル C5
±750 V

(1) AEC Q100-002 は、HBM ストレス試験を ANSI / ESDA / JEDEC JS-001 仕様に従って実施しなければならないと規定しています。

5.3 ESD 定格、IEC 過渡現象
値 単位

VESD システムレベルの静電気放電

CAN バス端子 (CANH、CANL) から GND へ
の接続

ISO 10605 に準拠した SAE J2962-2
電源接触放電

±8000 V

ISO 10605 に準拠した SAE J2962-2
電源空中放電

±15000 V

ISO 10605 に準拠した IEC 62228-3 ±8000 V

VTran

ISO 7637-2 過渡応答(1)

パルス 1 -100 V

パルス 2a 75 V

パルス 3a -150 V

パルス 3b 100 V

直接コンデンサカップリング、SAE J2962-2
ISO 7637-3 に準拠(2) DCC 低速過渡パルス ±30 V

(1) IEC 62228-3:2019 CAN トランシーバ第 6.3 節に従ってテスト済み。ISO 7637-2 (2011) に定義された標準パルス パラメータ

(2) SAE J2962-2 に基づきテスト済み
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5.4 推奨動作条件
最小値 公称値 最大値 単位

VCC 電源電圧 4.75 5 5.25 V

VIO I/O レベル シフタの電源電圧 1.71 5.5 V

IOH(RXD) RXD 端子の High レベル出力電流 -1.5 mA

IOL(RXD) RXD 端子の Low レベル出力電流 1.5 mA

TJ 接合部温度 -40 150 °C

5.5 熱特性
熱評価基準(1)

TCAN6062V-Q1
単位

D (SOIC) DRB (VSON)

RΘJA 接合部から周囲への熱抵抗 109 ℃/W

RΘJC(top) 接合部からケース (上面) への熱抵抗 46.4 ℃/W

RΘJB 接合部から基板への熱抵抗 56.5 ℃/W

ΨJT 接合部から上面への特性パラメータ 4.8 ℃/W

ΨJB 接合部から基板への特性パラメータ 55.6 ℃/W

RΘJC(bot) 接合部からケース (底面) への熱抵抗 該当なし ℃/W

(1) 従来および最新の熱評価基準の詳細については、『半導体および IC パッケージの熱評価基準』アプリケーション レポートを参照してください。

5.6 電源の特性
パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

ICC
電源電流 SIC モード
 

ドミナント
TXD = 0V、STB = 0V
RL = 60Ω、CL = オープン

57 75 mA

ドミナント
TXD = 0V、STB = 0V
RL = 50Ω、CL = オープン

61 80 mA

リセッシブ
TXD = VIO、STB = 0V
RL = 50Ω、CL = オープン

13 18 mA

バス障害が発生し
た場合でもドミナン
トです

TXD = 0V、STB = 0V
CANH = CANL = ±25V
RL = オープン、CL = オープン

135 mA

ICC
電源電流 Fast TX モード
 

Level_0 または 
Level_1

TXD = PWM シンボル、STB = 0V、RL = 
45Ω 45 60 mA

TXD = PWM シンボル、STB = 0V、RL = 
50Ω 45 60 mA

ICC
電源電流 Fast RX モード
 Fast-RX モード

TXD = PWM シンボル、STB = 0V、CRXD = 
15pF 12 19 mA

ICC
電源電流スタンバイ モード (VIO のあるデバイス)
 

TXD = STB = VIO、RL = 50Ω、CL = オープ

ン、Tj <= 85°C
1

µATXD = STB = VIO、RL = 50Ω、CL = オープ

ン、Tj <= 125°C
0.2 2

TXD = STB = VIO、RL = 50Ω、CL = オープ

ン、Tj <= 150°C
5

ICC
電源電流スタンバイ モード (VIO のないデバイス)
 

TXD = STB = VCC、RL = 50Ω、CL = オープ

ン、Tj <= 85°C
13.5

µATXD = STB = VCC、RL = 50Ω、CL = オープ

ン、Tj <= 125°C
15

TXD = STB = VCC、RL = 50Ω、CL = オープ

ン、Tj <= 150°C
16
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パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

IIO
I/O 電源電流 SIC モード

VIO のあるデバイス
 

ドミナント

TXD = 0V、STB = 0V
RL = 50Ω、CL = オープン

RXD フローティング

125 170 µA

リセッシブ

TXD = VIO、STB = 0V
RL = 50Ω、CL = オープン

RXD フローティング

25 80 µA

IIO
I/O 電源電流スタンバイモード

VIO のあるデバイス
 

TXD = VIO、STB = VIO
RL = 50Ω、CL = オープン

RXD フローティング、Tj <= 85°C
13.5

µA
TXD = VIO、STB = VIO
RL = 50Ω、CL = オープン

RXD フローティング、Tj <= 125°C
8.5 15

TXD = VIO、STB = VIO
RL = 50Ω、CL = オープン

RXD フローティング、Tj <= 150°C
16

UVCC(R) 低電圧検出 VCC 立ち上がり 増加 4.2 4.4 V

UVCC(F) VCC 立ち下がり時に低電圧検出 減少 3.5 4 V

UVVCC(H
YS)

VCC 低電圧誤動作防止のヒステリシス電圧 200 mV

UVIO(R)
VIO 立ち上がり時の低電圧検出 (VIO のあるデバ

イス) 増加 1.6 1.65 V

UVIO(F)
VIO 立ち下がり時の低電圧検出 (VIO のあるデバ

イス) 減少 1.4 1.5 V

UVVIO(HY
S)

VIO 低電圧誤動作防止のヒステリシス電圧 45 mV

5.7 損失定格
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

PD
平均消費電力
通常モード

VCC = 5V、VIO = 3.3V、TJ = 27°C、RL = 60Ω、CL 
= 100pF、CL_RXD = 15pF
TXD 入力 = 250kHz 50% デューティ サイクル方

形波：デバイスは SIC モード

未定 mW

VCC = 5.5V、VIO = 5.5V、TJ = 150°C、RL = 50Ω、

CL = 100pF、CL_RXD = 15pF
TXD 入力 = 2.5MHz 50% デューティ サイクル方

形波：デバイスは SIC モード

未定 mW

VCC = 5V、VIO = 3.3V、TJ = 27°C、RL = 50Ω、CL 
= 25pF、CL_RXD = 15pF
TXD input =10 Mbps Logical_0 PWM シンボル 

パルス：デバイスは Fast TX モード

未定 mW

VCC = 5.5V、VIO = 5.5V、TJ = 150°C、RL = 45Ω、

CL = 25pF、CL_RXD = 15pF
TXD input =20 Mbps Logical_0 PWM シンボル 

パルス：デバイスは Fast TX モード

未定 mW

TTSD サーマル シャットダウン温度 192
°C

TTSD_HYS サーマル シャットダウン ヒステリシス 10

5.8 電気的特性
パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

ドライバ — SIC モード
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パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

VCANH(D) ドミナント出力電圧 SIC モー

ド 
CANH VCC = 4.5V ～ 5.5V、TXD = 0V、STB = 0V

45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = オープン

2.75 3.5 4.5 V

VCANL(D) CANL 0.5 1.3 2.25 V

VCANH(D)
ドミナント出力電圧 SIC モー

ド 

CANH VCC = 4.75V ～ 5.25V、TXD = 0V、STB = 
0V
45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = オープン

3 3.5 4.26 V

VCANL(D) CANL 0.75 1.3 2.01 V

VCANH(R)、
VCANL(R)

リセッシブ出力電圧 SIC モー

ド

CANH、CANL 
(GND 基準)

VCC = 4.5V ～ 5.5V、TXD = VIO、STB = 0V
RL = オープン (無負荷)、CL = オープン

2 2.5 3 V

VCANH(R)、
VCANL(R)

リセッシブ出力電圧通常モー
ドリ

CANH、CANL 
(GND 基準)

VCC = 4.75V ～ 5.25V、TXD = VIO、STB = 
0V
45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 4.7nF

2.256 2.5 2.756 V

VDIFF（D）
差動出力電圧 SIC モード

ドミナント
CANH - CANL

TXD = 0V、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = オープン

1.5 3 V

TXD = 0V、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 70Ω、CL = オープン

1.5 3.3 V

TXD = 0V、STB = 0V
RL = 2240Ω、CL = オープン

1.5 5 V

VDIFF(R)
差動出力電圧 SIC モード：リ

セッシブ
CANH - CANL

TXD = VIO、STB = 0V
RL = オープン、CL = オープン

-50 50 mV

TXD = VIO、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CSPLIT = 4.7nF、CL = オ
ープン

-50 50 mV

VSYM
SIC モードでのドライバ対称
(VO(CANH) + VO(CANL))/(VCANH(R) + VCANL(R))

250kHz で TXD トグル、1MHz、2.5MHz、
STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CSPLIT = 4.7nF、CL = オ
ープン

0.95 1.05 V/V

RID(DOM) SIC ドミナント位相の差動入力抵抗 TXD= 0V、STB = 0V、 40 Ω

RSE_SIC_ACT_
REC

アクティブリセッシブ位相でのシングルエンド抵抗 
CANH/CANL 2V ≤ VCANH/L ≤ VCC - 2V 37.5 50 66.5 Ω

RDIFF_SIC_AC
T_REC

アクティブ リセッシブ位相の差動入力抵抗 2V ≤ VCANH/L ≤ VCC - 2V 75 100 133 Ω

VCANH(INACT)
バス出力電圧スタンバイ モー

ド

CANH
TXD = STB = VIO
RL = オープン、CL = オープン

-0.1 0.1 V

VCANL(INACT) CANL -0.1 0.1 V

VDIFF(INACT) CANH - CANL -0.2 0.2 V

IOS
短絡バス出力電流 TXD はドミナントまたはリセッシ

ブまたはトグル。SIC モード

V(CANH) = –15V ～ 40V、CANL = オープ

ン、TXD = 0V または VIO または 250khz、

2.5Mhz 方形波

-115 115 mA

V(CAN_L) = –15V ～ 40V、CANH = オープ

ン、TXD = 0V または VIO または 250khz、

2.5Mhz 方形波

-115 115 mA

ドライバ — FAST TX モード

VCAN_H0
CANH のシングル エンド電

圧

Level_0 TXD = Level_0 PWM シンボル、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = オープン

2.55 3.51 V

VCAN_H1 Level_1 TXD = Level_1 PWM シンボル、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = オープン

1.5 2.46 V

VCAN_L0

CANL のシングル エンド電圧

Level_0 TXD = Level_0 PWM シンボル、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = オープン

1.5 2.46 V

VCAN_L1 Level_1 TXD = Level_1 PWM シンボル、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = オープン

2.55 3.51 V

VDIFF0
差動出力電圧 Fast TX モー

ド

Level_0 TXD = Level_0 PWM シンボル、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = オープン

0.6 1.5 V

VDIFF1 Level_1 TXD = Level_1 PWM シンボル、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = オープン

-1.5 -0.6 V

VSYM
Fast TX モードでのドライバ対称
(VO(CANH) + VO(CANL))/VCC

5 Mbps の TXD = PWM シンボル、

10Mbps、20Mbps、STB = 0V
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CSPLIT = 4.7nF、CL = オ
ープン

0.95 1.05 V/V
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パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

IOS
短絡バス出力電流、TXD は Level_0 PWM または 

Level_1 PWM、Fast TX モード

V(CANH) = –15V ～ 40V、CANL = オープ

ン、TXD =Level_0 PWM または Level_1 
PWM 5Mbps、10Mbps、20Mbps

-115 115 mA

V(CAN_L) = –15V ～ 40V、CANH = オープ

ン、TXD =Level_0 PWM または Level_1 
PWM 5Mbps、10Mbps、20Mbps

-115 115 mA

レシーバ — SIC およびスタンバイ モード

VIT 入力スレッショルド電圧 SIC モード

 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = 0V、RL = オー

プン、CL = オープン
 

500 900 mV

VIT(STB) 入力スレッショルド電圧スタンバイ モード

 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB= VIO、RL = オー

プン、CL = オープン
 

400 1150 mV

VDIFF_RX(D) SIC モード ドミナント状態の差動入力電圧範囲

 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = 0V、RL = オー

プン、CL = オープン
 

0.9 9 V

VDIFF_RX(R) SIC モード リセッシブ状態の差動入力電圧範囲

–12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = 0V、RL = オープ

ン、CL = オープン
 

-4 0.5 V

VDIFF_RX(D_IN
ACT)

スタンバイ モード ドミナント状態の差動入力電圧範

囲

STB = VIO、–12V ≤ VCM ≤ 12V、RL = オー

プン、CL = オープン
 

1.15 9 V

VDIFF_RX(R_IN
ACT)

スタンバイ モード リセッシブ状態の差動入力電圧範

囲

STB = VIO、–12V ≤ VCM ≤ 12V、RL = オー

プン、CL = オープン
 

-4 0.4 V

VHYS 入力スレッショルド SIC モードのヒステリシス電圧
 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB= 0V、
 100 mV

VCM 同相モード範囲 SIC、Fast およびスタンバイ モード -12 12 V

ILKG(IOFF) 電源オフバス入力リーク電流 CANH = CANL = 5V、VCC = VIO = GND 10 µA

CI グランドに対する入力容量 (CANH または CANL) TXD = VIO  50 pF

CID 差動入力容量 TXD = VIO  25 pF

RDIFF_PAS_RE
C

パッシブリセッシブ位相の差動入力抵抗
TXD = VIO、STB = 0V - 12V ≤ VCM ≤ 12V、

デルタ V/デルタ I

12 100 kΩ

RSE_PAS_REC
パッシブリセッシブ位相のシングルエンド入力抵抗
(CANH または CANL) 6 50 kΩ

RIN(M)

入力抵抗マッチング
2* [RIN(CANH) - RIN(CANL)]/[RIN(CANH) + RIN(CANL))] 
× 100%

V(CAN_H) = V(CAN_L) = 5V -3 3 %

レシーバ — FAST RX モード

VIT(FAST) 入力スレッショルド電圧 Fast RX
 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = 0V、RL = オー

プン、CL = オープン
 

-100 100 mV

VID(Level_0)
Fast モード Level_0 状態の差動入力電圧

範囲

 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = 0V、RL = オー

プン、CL = オープン
 

0.1 9 V

VID(Level_1)
Fast モード Level_1 状態の差動入力電圧

範囲

–12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = 0V、RL = オープ

ン、CL = オープン
 

-9 -0.1 V

OOB コンパレータ 

VIT(OOB)
入力スレッショルド電圧 OOB コンパレータ SIC モ
ード

 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = VIO
 -450 -250 mV

VID (OOB_Low)
Low 状態の差動入力電圧範囲：OOB コンパレータ 

SIC モード

 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = VIO
 -8 -0.45 V

VID (OOB_High)
High 状態の差動入力電圧範囲：OOB コンパレータ 

SIC モード

 –12V ≤ VCM ≤ 12V、STB = VIO
 -0.25 8 V

TXD 端子 (CAN 送信データ入力)
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パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

V(TXD)THRESH TXD 入力スレッショルド電圧 VIO のあるデバイス 0.95*(VIO/2) 1.05*(VIO/2) V

V(TXD)LOW TXD 入力 Low 電圧範囲 VIO のあるデバイス 0 0.95*(VIO/2) V

V(TXD)HIGH TXD 入力 High 電圧範囲 VIO のあるデバイス 1.05*(VIO/2) VIO V

R(TXD)PU TXD 入力のプルアップ抵抗 20 80 kΩ

R(TXD)PD TXD 入力のプルダウン抵抗 20 80 kΩ

mR(TXD) プルアップとプルダウンのインピーダンス マッチング
2 × (R(TXD)PU − R(TXD)PD)/(R(TXD)PU + 
R(TXD)PD) -0.05 0.05 Ohm/

Ohm

IIH High レベル入力リーク電流 TXD = VIO = 5.5V -1 1 µA

IIL Low レベル入力リーク電流 TXD = 0V、VIO = 5.5V -1 1 µA

ILKG(OFF) 電源がない場合のリーク電流です TXD = 5.5V、VCC = VIO = 0V -1 1 µA

CI 入力容量 VIN = 0.4×sin(2×π×2×106×t) + 2.5V 5 pF

RXD 端子 (データ出力を受信可能)

VOH High レベル出力電圧 IO = –1.5mA、VIO のあるデバイス 0.8VIO  V

VOL Low レベル出力電圧
VIO のあるデバイス

IO = 1.5mA、VIO のあるデバイス
 0.2VIO V

ILKG(OFF) 電源がない場合のリーク電流です RXD = 5.5V、VCC = VIO = 0V -1 1 µA

STB 端子 (スタンバイモード入力)

VIH High レベル入力電圧 VIO のあるデバイス 0.7VIO V

VIL Low レベル入力電圧 VIO のあるデバイス 0.3VIO V

IIH High レベル入力リーク電流 VCC = VIO = STB = 5.5V -2 2 µA

IIL Low レベル入力リーク電流 VCC = VIO = 5.5 V、STB = 0V -20 -2 µA

ILKG(OFF) 電源がない場合のリーク電流です STB = 5.5V、VCC = VIO = 0V -1 1 µA

5.9 スイッチング特性
パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

デバイスのスイッチング特性

tFastTOSIC
PWM 検出時間 (FAST RX モード/FAST TX モードと 

SIC モードの切り替えの検出時間)

TXD エッジの 50% から次の 50% エッジま

で (立ち上がりから立ち上がりまで、または

立ち下がりから立ち下がりまで) を測定

210 245 ns

tSymbolNom PWM シンボル受け入れの長さ 45 205 ns

tSelect モード事前選択時間 500 980 ns

tDecode PWM 検出分解能 5 ns

tLogical_0_Tx logical_0 FAST TX として検出された PWM 比 tDecode

0.5*tSymb
olNom - 
tDecode

ns

tLogical_1_Tx logical_1 FAST TX として検出された PWM 比
0.5*tSymb

olNom + 
tDecode

tSymbolNo
m - 

tDecode

ns

tLogical_Rx 検出された FAST RX の PWM 比 tDecode

tSymbolNo
m - 

tDecode

ns
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パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

t(LOOP1)
SIC モード：合計ループ遅延、ドライバ入力 (TXD) から

レシーバ出力 (RXD) まで、リセッシブからドミナントまで

、通常モード、VIO = 4.5V ～ 5.5V、45Ω ≤ 
RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、CL(RXD) = 15pF   

95 155 ns

、通常モード、VIO = 3V ～ 3.6V、45Ω ≤ 
RL ≤ 65Ω CL = 100pF、CL(RXD) = 15pF   

100 165 ns

、通常モード、VIO = 2.25V ～ 2.75V、45Ω 
≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、CL(RXD) = 
15pF   

105 175 ns

、通常モード、VIO = 1.71V ～ 1.89V、45Ω 
≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、CL(RXD) = 
15pF   

120 190 ns

t(LOOP2)
SIC モード：合計ループ遅延、ドライバ入力 (TXD) から

レシーバ出力 (RXD) まで、ドミナントからリセッシブまで 

、通常モード、VIO = 4.5V ～ 5.5V、45Ω ≤ 
RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、CL(RXD) = 15pF   

110 165 ns

、通常モード、VIO = 3V ～ 3.6V、45Ω ≤ 
RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、CL(RXD) = 15pF   

115 175 ns

、通常モード、VIO = 2.25V ～ 2.75V、45Ω 
≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、CL(RXD) = 
15pF   

120 185 ns

、通常モード、VIO = 1.71V ～ 1.89V、45Ω 
≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、CL(RXD) = 
15pF   

135 190 ns

tMODE
モード変更時間、SIC からスタンバイまたはスタンバイか

ら SIC
30 µs

tProp(BusDom-
BusLevel0)

モード変更から バス level_0 までの伝搬遅延

(SIC モードから Fast TX モード)
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

tProp(BusLevel0-Rec)

FAST TX および FAST RX モードにおけるモード変更

からバス リセッシブまでの伝搬遅延

(Fast モードから SIC モード)

45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 未定 325 ns

tΔBit(Bus)ADS/DAS トランスミッタ伝搬遅延の対称 ADS/DAS

tΔBit(Bus)ADS/DAS = tProp(TXD-BusDom) – 
tProp(TXD-BusLevel0)
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF

-30 30 ns

tΔBit(RXD)ADS/DAS レシーバ伝搬遅延の対称 ADS/DAS

tΔBit(RXD)ADS/DAS = tProp(BusDom-RXD) – 
tProp(BusLevel0-RXD)
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF

-20 20 ns

tFILTER 有効なウェークアップパターンのフィルタ時間 0.5 0.95 µs

tWAKE バスウェークアップタイムアウト値 0.8 6 ms

tFlag ウェークアップ パターン信号処理 250 µs

ドライバ スイッチング — SIC モード

tprop(TxD-busrec)
伝搬遅延時間、Low から High までの TXD エッジから

ドライバ リセッシブ (ドミナントからリセッシブ)

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 4.5V ～ 5.5V

45 75 ns

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 3V ～ 3.6V

45 75 ns

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 2.25V ～ 2.75V

45 75 ns

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 1.71V ～ 1.89V

45 80 ns

tprop(TxD-busdom)
伝搬遅延時間、high から low までの TXD エッジからド

ライバ ドミナント (リセッシブからドミナント)

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 4.5V ～ 5.5V

45 75 ns

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 3V ～ 3.6V

45 75 ns

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 2.25V ～ 2.75V

45 75 ns

STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、VIO = 1.71V ～ 1.89V

45 80 ns

tsk(p) パルス スキュー (|tprop(TxD-busrec) - tprop(TxD-busdom)|)  STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF 3.5 10 ns
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パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

tR 差動出力信号の立ち上がり時間 STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF 22 30 ns

tF 差動出力信号の立ち下がり時間 STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF 22 30 ns

tDOM 送信ドミナント タイムアウト (SIC モード) 45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF、STB = 0V 0.8 6.0 ms

レシーバ スイッチング — SIC モード

tprop(busrec-RXD)
伝搬遅延時間、バス リセッシブ入力から RXD High 出
力 (ドミナントからリセッシブ)

STB = 0V、

CL(RXD) = 15pF、VIO = 4.5V ～ 5.5V
67 90 ns

STB = 0V、CL(RXD) = 15pF、VIO = 3V ～ 
3.6V 65 95 ns

STB = 0V、CL(RXD) = 15pF、VIO = 2.25V 
～ 2.75V

70 105 ns

STB = 0V、CL(RXD) = 15pF、VIO = 1.71V 
～ 1.89V

80 110 ns

tprop(busdom-RXD)
伝搬遅延時間、バス ドミナント入力から RXD Low 出力 

(リセッシブからドミナント)

STB = 0V、

CL(RXD) = 15pF、VIO = 4.5V ～ 5.5V
56 80 ns

STB = 0V、CL(RXD) = 15pF、VIO = 3V ～ 
3.6V 61 90 ns

STB = 0V、CL(RXD) = 15pF、VIO = 2.25V 
～ 2.75V

65 100 ns

STB = 0V、CL(RXD) = 15pF、VIO = 1.71V 
～ 1.89V

75 110 ns

tR RXD 出力信号の立ち上がり時間 STB = 0V、
CL(RXD) = 15pF

7 20 ns

tF RXD 出力信号の立ち下がり時間 9 25 ns

tOOB_LOW (RXD)

高速データ トラフィック時の RXD Low パルス幅 (ビット 

レート：
10Mbit/s)

tSymbolNom = 100 ns 30 ns

高速データ トラフィック時の RXD Low パルス幅 (ビット 

レート：
20Mbit/s)

tSymbolNom = 50 ns 15 ns

ドライバ スイッチング — FAST TX モード

tSIC_data FAST TX モードでの信号改善時間
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 未定 775 ns

tProp(TXD-BusLevel0) TXD ロジック 0 からバス level_0 までの伝搬遅延

VIO = 4.5V ～ 5.5V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL 
= 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 3V ～ 3.6V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 
25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 2.25V ～ 2.75V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 1.71V ～ 1.89V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

tProp(TXD-BusLevel1) TXD ロジック 1 から バス level_1 までの伝搬遅延

VIO = 4.5V ～ 5.5V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL 
= 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 3V ～ 3.6V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 
25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 2.25V ～ 2.75V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 1.71V ～ 1.89V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

tBusfall 立ち下がり時間 VDIFF
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 6 12 20 ns

tBusrise 立ち上がり時間 VDIFF 
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 6 12 20 ns
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パラメータは –40℃ ≤ TJ ≤ 150℃ で推奨動作条件全体にわたって有効 (特に記述のない限り、標準値：VCC = 5V、VIO = 3.3V、デバ

イス周囲温度：27℃ に維持)
パラメータ テスト条件 最小値 標準値 最大値 単位

tΔBit(Bus)Level1 FAST TX モードでの送信 level_1 ビット幅の変動

TXD に対するバス level_1 ビット長の変動

tBit_data 長
tΔBit(Bus)Level1 = tBit(Bus) Level1 – k * tBit_data
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 

- 5 5 ns

tΔBit(RxD)Logical1 FAST TX モードでの受信ロジック 1 ビット幅の変動

TXD に対する RXD ロジック 1 ビット長の変

動
tBit_data 長
tΔBit(RxD) Logical1 = tBit(RxD) Logical1 – k * 
tBit_data
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 

- 10 10 ns

レシーバ スイッチング — FAST RX モード

tSIC_FAST_RX_dis Fast RX 検出後の SIC ディスエーブル時間
VIO = 1.7 ～ 5.5V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 
100pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

tProp(BusLevel0-RXD) バス level_0 から RXD ロジック 0 までの伝搬遅延

VIO = 4.5V ～ 5.5V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL 
= 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 3V ～ 3.6V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 
25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 90 ns

VIO = 2.25V ～ 2.75V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 100 ns

VIO = 1.71V ～ 1.89V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 110 ns

tProp(BusLevel1-RXD) バス level_1 から RXD ロジック 1 までの伝搬遅延

VIO = 4.5V ～ 5.5V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL 
= 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 80 ns

VIO = 3V ～ 3.6V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 
25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 90 ns

VIO = 2.25V ～ 2.75V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 100 ns

VIO = 1.71V ～ 1.89V、45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、

CL = 25pF、CSPLIT = 0、CL(RXD) = 15pF 未定 110 ns

tΔREC_Logical1 FAST RX モードのロジック 1 レシーバ タイミング対称

バス level_1 ビット長に対する RXD ロジック 

1 ビット長の変動
tΔREC_Logical1 = tBit(RxD) Logical1 - tBit( Bus) 
Level1
45Ω ≤ RL ≤ 60Ω、CL = 25pF、CSPLIT = 0、
CL(RXD) = 15pF 

-5 5 ns

信号改善タイミング特性

tPAS_REC_START パッシブリセッシブ位相の開始時間
TXD 立ち上がりの 50% エッジ (<5ns 傾斜) 
からパッシブリセッシブ位相までの時間

未定 530 ns

tACT_REC_START アクティブ信号改善位相の開始時間 TXD 立ち上がりの 50% エッジ (5ns 未満の

傾斜) からパッシブリセッシブ位相開始まで

の時間

未定 120 ns

tACT_REC_END アクティブ信号改善位相の終了時間 355 未定 ns

tΔ Bit(Bus) 送信ビット幅の変動

tΔ Bit(Bus) = tBit(Bus) - tBit(TxD)
STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF 
(≤ ±1%)、CL(RXD) = 15pF (≤ ±1%)

-10 10 ns

tΔ BIT(RxD) 受信ビット幅の変動

tΔ BIT(RxD) = tBit(RxD) - tBit(TxD)
STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF 
(≤ ±1%)、CL(RXD) = 15pF (≤ ±1%)

-30 20 ns

tΔ REC レシーバ タイミング対称

tΔ REC = tBit(RxD) - tBit(Bus)
STB = 0V、45Ω ≤ RL ≤ 65Ω、CL = 100pF 
(≤ ±1%)、CL(RXD) = 15pF (≤ ±1%)

-20 15 ns
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6 パラメータ測定情報

RL

CANH

CANL

TXD
CL

図 6-1. ICC 測定回路

VODRL

CANH
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TXD
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VO(CANL)

tR tF

0 V

VCC
tprop(TXD-busrec)
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+ +

± 

± ± 

+

図 6-2. ドライバテスト回路と測定
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図 6-3. レシーバのテスト回路と測定
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TXD
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VI
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VDIFF
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n = 1 to 5;

TXD rise/fall time < 10 ns

図 6-4. トランスミッタとレシーバのタイミング動作テスト回路と測定
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図 6-5. tMODEテスト回路と測定
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図 6-6. TXD ドミナントタイムアウトのテスト回路と測定
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図 6-7. ドライバ短絡電流テスト回路と測定
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7 詳細説明
7.1 概要
TCAN6062(V)-Q1 デバイスは、SIC モードおよび FAST モードの Annex A を含め、ISO 11898-2:2024 高速 CAN (コ
ントローラ エリア ネットワーク) 物理層規格の仕様を満たしている、またはそれを上回っているため、最大 20Mbps の 

CAN XL 動作が可能です。このデバイスはデータ レートに依存しないため、従来の CAN アプリケーションとの下位互換

性がありながら、最大 8Mbps の CAN FD ネットワークもサポートします。これらのデバイスはスタンバイ モードをサポート

しているため、トランシーバを超低消費電流モードに変換できます。CAN バスで有効なウェークアップ パターンを受信す

ると、デバイスは RXD ピンを経由してマイコンに信号を送信します。その後、MCU は STB ピンを使用してデバイスを通

常モードに設定できます。

TCAN6062V-Q1 は、1.8V、2.5V、3.3V、5V のコントローラと直接接続するためのロジックレベル変換の VCC バス側電

源と VIO ロジック電源の、2 つの独立した電源レールを備えています。

7.1.1 信号改善機能
信号改善機能 (SIC) はトランシーバーに追加された機能であり、信号リンギングを最小限に抑えることで複雑なスター ト
ポロジで達成可能な最大データ レートを向上させます。信号のリンギングは、スタブとして機能するノードのために CAN 
ネットワーク内のさまざまなポイントでインピーダンスの不整合が発生することに起因する、反射の結果です。

図 7-1 に、複雑なネットワークの例を示します。

ECU 5

ECU 6

ECU 3

ECU 1

(terminated)

ECU 2

ECU 4

ECU 7
ECU 8

(terminated)

図 7-1. CAN ネットワーク：スタートポロジ

リセッシブからドミナントへの信号のエッジは、通常はクリーンで、トランスミッタによって強く駆動されます。CAN トランシー

バのトランスミッタ出力インピーダンスは約 50Ω であり、ネットワーク特性インピーダンスと一致しています。通常の CAN 
FD トランシーバの場合、ドミナントからリセッシブへのエッジの時に、ドライバの出力インピーダンスが約 60kΩ になること

で反射された信号によるインピーダンスのミスマッチを引き起こし、リンギングが発生します。TCAN6062-Q1 は、SIC モー

ド時に TX ベースの SIC を使用することでこの問題を解決します。TCAN6062-Q1 は、tACT_REC_end までバスのリセッシ

ブを駆動し続けるため、反射が徐々におさまり、リセッシブ ビットがサンプリング ポイントでクリーンになります。アクティブな

リセッシブ位相では、トランスミッタの出力インピーダンスが低くなります (約 100Ω)。この位相が終了し、デバイスがパッシ

ブなリセッシブ位相になると、ドライバの出力インピーダンスは High-Z になります。この現象については、図 7-2 で説明し

ます。

TI の信号改善技術と市場の類似デバイスとの比較の詳細については、『信号改善機能が CAN-FD トランシーバの真の
可能性を引き出す方法』ホワイトペーパーをご覧ください。
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TXD

RDIFF_ACT_REC(MAX)

RSE_SIC_CANH/L(MAX)

RDIFF_ACT_REC(MIN)

RSE_SIC_CANH/L(MIN)

50%

RSE-CANH/L 

(MIN)

RDIFF_PAS_

REC (MIN)

RSE_SIC_C

ANH/L

RDIFF_ACT

_REC

RDIFF_PAS_REC(MIN)

RSE_CANH/L(MIN)

tREC_START (MAX)

tSIC_START (MAX)

tSIC_END (MIN)

R

t

図 7-2. TX ベースの SIC

7.1.2 CAN XL および FAST モード
CAN XL では、CAN フレームのデータ位相で使用するために、CAN トランシーバに追加の駆動状態が導入されていま

す。アービトレーション位相が完了し、単一のノードが CAN バスの優先順位を獲得した後、複数のデバイスが競合する駆

動状態を同時に駆動しようとするリスクはなくなります。CAN XL は、CAN フレームのデータ位相中にドライバをプッシュプ

ル ドライバ アーキテクチャに切り替えることで、この利点を活用します。SIC モード ドライバの単一の強力な駆動状態の

みとは対照的に、FAST TX モード ドライバには 2 つの強力な駆動状態があります。これにより、標準的な CAN HS また

は CAN FD に比べて、データ位相時に使用できるデータレートをはるかに高くできます。

トランシーバが駆動状態を FAST TX モードに変更するために、CAN XL コントローラによって TXD ピンで PWM 信号が

駆動されます。この PWM 信号のデューティ サイクルに応じて、ドライバはそれぞれロジック 0 およびロジック 1 状態に対

応する Level_0 または Level_1 状態を出力します。ドライバ モードの変更に必要な TXD 信号のタイミングの詳細につ

いては、セクション 7.3.3.3 を参照してください。

CAN XL FAST モードでは、CAN FD および CAN SIC トランシーバで使用されるスレッショルドとは異なる差動ロジック 

スレッショルドが使用されます。つまり、FAST TX モードの駆動状態をデコードできるように、追加の FAST モード レシー

バが必要です。デバイス レシーバが SIC モードと FAST RX モードを切り替えるため、受信 CAN XL コントローラによっ

て TXD で PWM 信号が駆動されます。これは、受信フレームのデータ位相時にすべての受信ノードの TXD 信号が 

High に維持される標準の CAN とは一意に異なります。レシーバ モードの変更に必要な TXD 信号のタイミングの詳細に

ついては、セクション 7.3.3.2 を参照してください。

範囲外 (OOB) コンパレータは、デバイスが SIC モードであり、FAST RX モードがアクティブでないときに、CAN バス上

で CAN XL 駆動状態が検出されたことを示します。詳しくは、セクション 7.3.4 を参照してください。

TCAN6062-Q1, TCAN6062V-Q1
JAJSX86 – SEPTEMBER 2025 www.ti.com/ja-jp

18 資料に関するフィードバック (ご意見やお問い合わせ) を送信 Copyright © 2025 Texas Instruments Incorporated

Product Folder Links: TCAN6062-Q1 TCAN6062V-Q1
English Data Sheet: SLLSFS2

A
D

VA
N

C
E IN

FO
R

M
ATIO

N

https://www.ti.com/product/jp/tcan6062-q1?qgpn=tcan6062-q1
https://www.ti.com/product/jp/tcan6062v-q1?qgpn=tcan6062v-q1
https://www.ti.com/jp/lit/pdf/JAJSX86
https://www.ti.com/jp
https://www.ti.com/feedbackform/techdocfeedback?litnum=JAJSX86&partnum=TCAN6062-Q1
https://www.ti.com/product/jp/tcan6062-q1?qgpn=tcan6062-q1
https://www.ti.com/product/jp/tcan6062v-q1?qgpn=tcan6062v-q1
https://www.ti.com/lit/pdf/SLLSFS2


7.2 機能ブロック図
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図 7-3. ブロック図
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7.3 機能説明
7.3.1 ピン構成
7.3.1.1 TXD

TXD 入力は、CAN コントローラからトランシーバへのロジック レベル信号です。これは、VIO (または VIO のないデバイス

の場合は VCC) を基準としています。SIC モードでは、TXD ピンのロジック レベル入力によって SIC トランスミッタの状態

が制御されます。

TXD 入力は、FAST TX トランスミッタと FAST RX レシーバの動作を制御するためにも使用されます。セクション 7.3.3 に
示されているように、この入力に PWM 信号を印加すると、FAST RX レシーバがアクティブになります。これは、FAST TX 
トランスミッタを使用して送信される CAN XL データをエンコードするためにも使用できます。

7.3.1.2 GND

GND はトランシーバのグランドピンで、PCB のグランドに接続する必要があります。

7.3.1.3 VCC 

VCC は CAN トランシーバに 5V 電源を供給します。

7.3.1.4 RXD

RXD 出力は、CAN トランシーバから CAN コントローラへのロジック レベル信号です。RXD は、TCAN6062-Q1 の場合

は VCC、TCAN6062V-Q1 の場合は VIO を基準とします。TCAN6062V-Q1 では、RXD は VIO が存在した後にのみ駆動

されます。

ウェークイベントが発生すると、RXD は Low に駆動されます。

7.3.1.5 VIO (TCAN6062V-Q1 のみ)

VIO ピンが CAN コントローラの電圧と一致するようなデジタル I/O 電圧を供給するため、レベル シフタが不要になりま

す。ピンは 1.7V ～ 5.5V の電圧をサポートし、最も広い範囲のコントローラをサポートします。

7.3.1.6 CANH および CANL

これらは CAN High と CAN Low の差動バスピンです。これらのピンは、CAN トランシーバおよび低電圧 WUP CAN レ
シーバに接続されています。

7.3.1.7 STB (スタンバイ)

STB ピンは、トランシーバのモード制御に使用される入力ピンです。STB ピンには、システム プロセッサから供給すること

も、静的なシステム電圧源から供給することもできます。通常モードが唯一の動作モードである場合は、STB ピンを GND 
に直接接続できます。

7.3.2 CAN バスの状態
CAN バスの動作時には、複数の論理状態があります。SIC モードの 2 つの状態は「リセッシブ」と「ドミナント」です。図 

7-4 を参照してください。ドミナント バス状態は、バスが VDIFF ≥ +1.5V で差動駆動される場合で、TXD ピンと RXD ピン

は論理 Low になります。リセッシブ バス状態は、バスがレシーバの高抵抗の内部入力抵抗 (RIN) を介して VCC/2 にバイ

アスされる場合で、TXD ピンと RXD ピンは論理 High になります。アービトレーションの期間は、ドミナント状態がリセッシ

ブ状態を上書きします。調停の際には、複数の CAN ノードが同時にドミナントビットを送信している可能性があり、この場

合、バスの差動電圧は単一ドライバの差動電圧よりも大きくなります。

TCAN6062-Q1 トランシーバには、低消費電力のスタンバイ (STB) モードが実装されており、バスのピンがレシーバの高

抵抗の内部抵抗を介してグランドに弱くバイアスされる第 3 のバス状態が可能になります。図 7-4 と 図 7-6 を参照してく

ださい。

FAST モードでは、CAN バスに「level_0 」と「level_1」の 2 つの追加論理状態があります。図 7-5 を参照してください。

図 7-10 に示されているように、level_0 バス状態は、バスが +1.5V ≥ VDIFF ≥ +0.6V で差動駆動される場合に発生しま

す。これは、RXD ピンのロジック Low と TXD の Low デューティ サイクルに対応します。図 7-11 に示されているように、
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level_1 バス状態は、バスが –0.6V ≥ VDIFF ≥ –1.5V で差動駆動される場合に発生します。これは、RXD ピンのロジック 

High と RXD の High デューティ サイクルに対応します。

Recessive Dominant Recessive
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e

SIC Mode Standby Mode    

CANL

CANH

VDIFF
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Time, t

図 7-4. SIC モードおよびスタンバイ モードでのバス状態
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図 7-5. FAST モードでのバス状態
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Bias 

Unit

2.5V
A

B
GND

CANL

CANH

RXD

A. 通常モード

B. スタンバイ モード

図 7-6. 簡略化されたリセッシブ同相バイアスユニットおよびレシーバ

7.3.3 FAST モード信号処理のパルス幅変調 (PWM)

ISO 11898-1:2024 または同様の CAN XL 互換データ リンク層を実装する CAN XL コントローラは、TCAN6062-Q1 の 

TXD 入力でパルス幅変調 (PWM) を使用して FAST モード通信を実装します。

7.3.3.1 PWM 検出およびタイミング
TXD で tFastTOSIC よりも高速に発生する 2 つの類似エッジが連続して生成されることで、tSymbolNom として定義される 

PWM 信号周期時間が決まります。TCAN6062-Q1 は、「スイッチング特性」に記載されているように、tSymbolNom が 

tSymbolNom(min) および tSymbolNom(max) の範囲内にある場合に、入力信号が有効な PWM であると判断します。それぞれ 

セクション 7.3.3.2 および セクション 7.3.3.3 に示されているように、これが発生すると、デバイスは SIC モードから FAST 
RX モードまたは FAST TX モードに切り替わります。デバイスが通常モードにあり、TXD の PWM 信号周期時間が 

tSymbolNom(min) および tSymbolNom(max) の範囲内にある限り、デバイスは FAST TX または FAST RX モードにとどまりま

す。

デバイスが SIC モードの場合、TXD ピンは FAST RX モードまたは FAST TX モードの事前選択に使用されます。

7.3.3.2 SIC モードから FAST RX モードへの遷移
TXD ピンが少なくとも tSELECT の間 High になると、FAST RX モードは事前選択されます。下の 図 7-7 に示されている

ように、この事前選択の後、tSymbolNom 以内に TXD で High から Low への有効な立ち上がりエッジが 2 つ連続すると、

デバイスは FAST RX モードに遷移します。

TXD
50%

tSELECT

50% 50%

tSymbolNom

FAST RX mode

FAST RX

pre-selected

SIC Mode

図 7-7. FAST RX モードの選択

表 7-6 に示されているように、FAST RX モードでは、デバイスはバスに対してハイインピーダンスのままで、FAST レシー

バは FAST RX スレッショルドを使用して CAN バスの情報をデコードし、この情報を RXD に渡します。

7.3.3.3 SIC モードから FAST TX モードへの遷移
TXD ピンが少なくとも tSELECT の間 Low になると、FAST TX モードは事前選択されます。下の 図 7-8 に示されているよ

うに、この事前選択の後、tSymbolNom 以内に TXD で Low から High への有効な立ち上がりエッジが 2 つ連続すると、デ

バイスは FAST TX モードに遷移します。CAN トランスミッタは、TXD で Low から High への 2 番目の有効な連続立ち

上がりエッジの後、tProp(BusDom-BusLevel0) 以内にドミナントから level_0 に切り替わります。
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TXD
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FAST TX
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図 7-8. FAST TX モードの選択

FAST TX モードでは、FAST レシーバと FAST トランスミッタの両方がアクティブになります。FAST レシーバは、FAST 
RX スレッショルドを使用して CAN バスの情報をデコードし、この情報を RXD に渡します。FAST トランスミッタは、TXD 
ピンで PWM をデコードし、対応する level_0 または level_1 信号を CAN バスに駆動します。表 7-5 および セクション 

7.3.3.4.3 を参照してください。

7.3.3.4 PWM デコード
TXD ピンへのコントローラの入力 PWM により、tSymbolNom 定義されます。これは、「スイッチング特性」に記載されている

制限内である必要があります。FAST RX モードでは、これは TXD 信号の連続した High から Low への立ち下がりエッ

ジに基づいて測定されます。FAST TX モードでは、これは TXD 信号の連続した Low から High への立ち上がりエッジ

に基づいて測定されます。

7.3.3.4.1 PWM 検出分解能 tDECODE 

トランシーバの PWM 検出分解能は、tDecode により決まります。PWM デコーダが適切に検出できるようにするため、

PWM 信号の連続するエッジ間の最小間隔は tDecode より大きくする必要があります。tDecode 内で発生する入力信号のエ

ッジは、見逃される可能性があります。

7.3.3.4.2 FAST RX モードでの PWM デコード
FAST RX モードでは、PWM デコーダが入力 PWM を認識します。PWM デューティ サイクルを変更しても、tSymbolNom 
および tDecode 要件が満たされている限り、FAST トランスミッタおよび/またはレシーバの動作は変化しません。

tDecodetDecode

50% Detection area 50%50% 50%

tSymbolNom

TXD

図 7-9. FAST RX モードにおける TXD での PWM 検出
7.3.3.4.3 FAST TX モードでの PWM デコード
FAST TX モードでは、TXD 入力のデューティ サイクルによって CAN バスへのトランスミッタ出力が決まります。TXD へ
の PWM 入力が tSymbolNom の 50% 以上 Low 場合 (PWM デューティ サイクルが 50% 未満の場合)、FAST トランスミッ

タは CAN バスに level_0 出力を送信します。

tDecodetDecode

50%

½ tSymbolNom

Detection 

area of L0
50%50% 50%

½ tSymbolNom

tSymbolNom

TXD

図 7-10. FAST TX モードにおける TXD での Level_0 検出

TXD への入力 PWM が tSymbolNom の 50% 以上 High の場合 (PWM デューティ サイクルが 50% を超える場合)、
FAST トランスミッタは CAN バスに level_1 出力を送信します。
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tDecode tDecode

50%

½ tSymbolNom

Detection 

area of L1
50% 50%50%

½ tSymbolNom

tSymbolNom

TXD

図 7-11. FAST TX モードにおける TXD での Level_1 検出
7.3.3.5 FAST RX/TX モードから SIC モードへの遷移
TXD への PWM 入力を停止すると、トランシーバは SIC モードに戻ります。これは、FAST RX モードで 2 回目の High 
から Low への連続遷移が発生する前、または FAST TX モードで 2 回目の Low から High の連続遷移が発生する前

に、tFastTOSIC が経過すると発生します。

最後の有効な TXD エッジの後に tFastTOSIC が経過すると、レシーバのスレッショルドが FAST モードのスレッショルドから 

SIC モードのスレッショルドに変化します。FAST TX モードから SIC モードに遷移するとき、TXD の最後の有効な Low 
から High への立ち上がりエッジの後、トランスミッタ出力は tProp(BusLevel0-Rec) 以内に level_0 からリセッシブに変化しま

す。

7.3.4 範囲外 (OOB) コンパレータ
SIC モードでは、範囲外 (OOB) コンパレータがアクティブになり、CANH と CANL を監視して、バス入力で level_1 信号

が発生するかどうかを判定します。これらのイベントは RXD の Low レベル出力として信号伝達されるため、ノード トラン

シーバが SIC モードのままでバス上で予期しない FAST モード CAN XL アクティビティが発生したことを CAN コントロー

ラは検出できます。

Comp

OOB

CAN_H

CAN_L

RXD

図 7-12. RXD への OOB コンパレータ出力

OOB コンパレータは、誤アイドル イベントに対する保護として機能します。SIC レシーバのスレッショルドは、トランスミッタ

の level_0 および level_1 信号の出力要件を上回っており、SIC レシーバはこのすべての動作をリセッシブとして検出し

ます。これにより、トランシーバがまだ SIC モードの場合、コントローラが CAN バス上の CAN XL FAST モードの動作を

認識しない状況が発生する可能性があります。OOB コンパレータは RXD ピンでアクティビティを開始し、CAN XL コント

ローラがこのアクティビティを検出できるようにします。

OOB コンパレータによって検出される信号は、CAN FD およびその他の非 XL 通信方式では無効な信号と見なされるた

め、この機能は、FAST モードが実装されていないレガシーの  CAN、CAN FD、CAN SIC アプリケーションに 

TCAN6062-Q1 を使用する場合も、互換性のリスクが発生しません。

7.3.5 TXD ドミナント タイムアウト (DTO)

CAN ドライバーがアクティブな唯一のモードである通常モードでは、TXD DTO 回路は、TXD がタイムアウト期間 

tTXD_DTO よりも長くドミナントに保持されるハードウェアまたはソフトウェアの障害が発生した場合に、ローカル ノードがネッ

トワーク通信をブロックすることを防ぎます。TXD DTO 回路は、TXD の立ち下がりエッジでトリガされます。回路のタイムア

ウト期間 tTXD_DTO よりも前に立ち上がりエッジが確認されない場合、CAN ドライバはディセーブルになります。これによ

り、ネットワーク上の他のノード間の通信のためにバスが解放されます。TXD ピンにリセッシブ信号が検出されると、CAN 
ドライバが再度アクティブになり、ドミナントタイムアウトがクリアされます。レシーバはアクティブに維持され、VCC /2 にバイ

アスされ、RXD 出力は TXD DTO フォルト中の CAN バスのアクティビティを反映します。
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TXD DTO 回路で許容される最小ドミナント TXD タイムにより、デバイスの可能な最小送信データ レートが制限されま

す。CAN プロトコルでは、最悪の場合、(TXD 上で) 最大 11 個の連続したドミナント ビットを許容しています。この場合、5 
個の連続したドミナント ビットの直後にエラー フレームが発生します。最小送信データレートは 式 1 を使用して計算でき

ます。

Minimum Data Rate  =   11 bitstTXD_DTO   =   11 bits0 . 8 ms   =  13 . 8 kbps (1)

Normal CAN communication

CAN Bus Signal 

TXD fault stuck dominant: example PCB failure or bad software Fault is repaired & transmission capability 

restored

TXD (driver)

%XV�ZRXOG�EH�³VWXFN�GRPLQDQW´�EORFNLQJ�FRPPXQLFDWLRQ�IRU�WKH�ZKROH�QHWZRUN�EXW�7;'�'72�

prevents this and frees the bus for communication after the time tTXD_DTO.

 tTXD_DTO 

Communication from local node

Communication from repaired node

RXD (receiver)

Communication from other bus node(s) Communication from repaired local node

Communication from other bus node(s)

 tTXD_DTO 
Driver disabled freeing bus for other nodes

図 7-13. TXD ドミナントタイムアウトのタイミング図の例

7.3.6 CAN バスの短絡電流制限
この TCAN6062-Q1 には、CAN バス ラインが短絡したときに短絡電流を制限するいくつかの保護機能があります。これ

らに、全ドライバ状態での CAN ドライバ電流制限、TXD ドミナント状態タイムアウトなどです。このタイムアウトにより、シス

テム フォルトによって常に大きな短絡電流がドミナント状態になるのを防ぎます。CAN 通信中、バスは複数の状態間で切

り替わります。そのため、短絡電流は、各バス状態における電流として、または加重平均 DC 電流として見ることができま

す。CAN 設計で終端抵抗または同相モード チョークを選択するときは、平均電力定格 IOS(AVG) を使用する必要がありま

す。

バスの平均短絡電流は、障害発生時の各ドライバの状態の加重平均と、各状態のそれぞれの短絡電流によって決まりま
す。平均短絡電流は、式 2 で計算できます。

IOS(AVG) = % Transmit x [(% REC_Bits x IOS(SS)_REC) + (% DOM_Bits x IOS(SS)_DOM) + (% XL_Bits x IOS(SS)_XL] +
[% Receive x IOS(SS)_REC]

(2)

この場合：

• IOS(AVG) は平均短絡電流です。

• %Transmit は、ノードが CAN メッセージを送信している割合です。

• %Receive は、ノードが CAN メッセージを受信している割合です。

• %REC_Bits は、送信された CAN メッセージ内のリセッシブ ビットの割合です。

• %DOM_Bits は、送信された CAN メッセージ内のドミナントビットの割合です。

• % XL_Bits は、送信された CAN メッセージ内の FAST TX ビットの割合です

• IOS(SS)_REC は、リセッシブ定常状態の短絡電流です。
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• IOS(SS)_DOM は、ドミナント定常状態の短絡電流です。

• IOS(SS)_XL は、FAST TX モード定常状態の短絡電流です

トランシーバ VCC 電源の生成に使用される電源のサイズを決定するには、この短絡電流とネットワークで起こり得るフォル

ト ケースを考慮する必要があります。
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7.3.7 サーマル シャットダウン (TSD)

TCAN6062V-Q1 の接合部温度がサーマル シャットダウン スレッショルド TTSD を超えると、デバイスは CAN ドライバ回

路をオフにし、TXD からバスへの伝送パスをブロックします。デバイスの接合部温度が TTSD を下回ると、シャットダウン状

態はクリアされます。TSD フォルト時、CAN バスピンは VCC/ 2 にバイアスされ、レシーバから RXD へのパスは動作し続

けます。TCAN6062V-Q1 TSD 回路にはヒステリシスが含まれており、TSD フォルト時の CAN ドライバ出力が発振しない

ようにしています。

7.3.8 低電圧誤動作防止
電源ピン VCC および VIO には低電圧検出機能があり、デバイスは保護状態になります。これにより、どちらかの電源ピン

の低電圧イベント時にバスが保護されます。

表 7-1. 低電圧誤動作防止 — TCAN6062-Q1 
VCC デバイスの状態 BUS RXD ピン

> UVVCC 正常 TXD ごと ミラーバス

< UVVCC 保護 ハイインピーダンス ハイインピーダンス

表 7-2. 低電圧誤動作防止 — TCAN6062V-Q1 
VCC VIO デバイスの状態 BUS RXD ピン

> UVVCC > UVVIO 正常 TXD ごと ミラーバス

< UVVCC > UVVIO
STB = VIO：スタンバイ モード

ハイインピーダンス

VIO：リモート ウェーク要求(1)

STB = GND：保護 リセッシブ

> UVVCC < UVVIO 保護 ハイインピーダンス

< UVVCC < UVVIO 保護 ハイインピーダンス

(1) 『スタンバイ モード時のウェークアップ パターン (WUP) によるリモートウェークアップ要求』を参照

低電圧状態が解消されて tMODE が経過すると、TCAN6062V-Q1 は通常モードに遷移し、ホスト コントローラは再び 

CAN トラフィックを送受信できるようになります。

7.3.9 電源オフのデバイス
TCAN6062V-Q1 は、デバイスの電源がオフの場合に、CAN バスに対して理想的なパッシブまたは無負荷となるように設

計されています。バスのピンは、デバイスの電源がオフのときにリーク電流が小さくなるように設計されているため、ピンは
バスに負荷をかけません。これは、ネットワークの他の部分のノードが動作し続けている間に、ネットワークの一部のノード
に電力が供給されていない場合に重要です。

また、ロジック ピンには、デバイスに電力が供給されていないときのリーク電流が小さく、電源が入ったままになっている可

能性のある他の回路にピンの負荷がかかることがありません。

7.3.10 フローティング ピン
TCAN6062V-Q1 には重要なピンに内部プルアップがあり、ピンがフローティングの場合にデバイスを既知の状態にしま

す。この内部バイアスは、設計上、特にノイズの多い環境では考慮する必要はありませんが、代わりにフェイルセーフ保護
機能とみなされます。

オープンドレイン出力をサポートする CAN コントローラを使用する場合、適切な外部プルアップ抵抗を選択する必要があ

ります。これにより、CAN コントローラの TXD 出力が、CAN トランシーバの入力に対して許容可能なビット時間を維持で

きるようになります。ピンバイアス条件の詳細については、表 7-3 を参照してください。

表 7-3. ピンバイアス
ピン プルアップまたはプルダウン コメント

TXD プルアップ
バスの障害または TXD DTO トリガを防止するため、TXD をリセッシブに

弱くバイアスします
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表 7-3. ピンバイアス (続き)
ピン プルアップまたはプルダウン コメント

STB プルアップ
システム電力の過剰を防止するため、STB を低消費電力スタンバイ モー

ドに弱くバイアスします

7.4 デバイスの機能モード
7.4.1 動作モード
TCAN6062V-Q1 は、通常モードとスタンバイ モードという 2 つのメイン動作モードをサポートしています。動作モードの

選択は、STB ピンに High または Low レベルを印加することで行われます。

表 7-4. 動作モード
STB デバイス モード ドライバ レシーバ RXD ピン

High バス ウェークアップ機能付きの低電

流スタンバイ モード
ディセーブル

ローパワー レシーバーとバス モニタ 

イネーブル

有効な WUP を受信するまで High 
(リセッシブ)(1)

Low 通常モード イネーブル イネーブル バスの状態を反映します

(1) 『スタンバイ モード時のウェークアップ パターン (WUP) によるリモートウェークアップ要求』を参照

7.4.2 通常モード
これは通常の動作モードです。このモードでは、CAN 通信は双方向です。ドライバとレシーバは、TXD の PWM 入力の

有無に基づいて、SIC モードと FAST モードに切り替えられます (セクション 7.3.3.1 を参照)。

SIC モードでは、このドライバは TXD 入力のデジタル信号を、CANH および CANL バス ピンの差動出力に変換します。

レシーバは、SIC モードの入力スレッショルドに基づいて、CANH および CANL からの差動信号を RXD ピンのデジタル

出力に変換します。

FAST TX モードでは、このドライバは TXD 入力の PWM 信号を、CANH および CANL バス ピンの差動出力に変換し

ます。レシーバは、FAST モードの入力スレッショルドに基づいて、CANH および CANL からの差動信号を RXD ピンの

デジタル出力に変換します。

FAST RX モードでは、ドライバはバスに対してハイインピーダンスのままとなります。レシーバは、FAST モードの入力スレ

ッショルドに基づいて、CANH および CANL からの差動信号を RXD ピンのデジタル出力に変換します。

7.4.3 スタンバイ モード
これはデバイスのローパワー モードです。CAN ドライバとメインレシーバはオフになり、双方向 CAN 通信はできません。

ローパワーのレシーバおよびバスモニタ回路が有効で、CAN バスを介して RXD ウェークアップ要求を実行できます。

TBD に示されているように、ウェークアップ要求は RXD に出力されます。ローカル CAN のプロトコル コントローラは、

RXD の遷移 (High から Low) を監視し、STB ピンを Low にすることで、デバイスを通常モードに再びアクティブにする

必要があります。このモードでは、CAN バス ピンが弱く GND にプルされます。図 7-4 および 図 7-6 を参照してくださ

い。

スタンバイ モードでは、必要なのは VIO 電源のみです。したがって、VCC をオフにして、システム レベルの電流をさらに

低減できます。

7.4.3.1 スタンバイ モード時のウェイクアップ パターン (WUP) によるリモート ウェイク要求
TCAN6062-Q1 はリモートウェイクアップ要求をサポートしています。この要求は、バスがアクティブでありノードが通常動

作に戻ることを、ホストコントローラに通知するために使用されます。

デバイスは、ISO 11898-2:2024 Annex A の複数フィルタ ドミナン トウェークアップ パターン (WUP) を使用して、バス ア
クティビティを特定します。有効な WUP を受信すると、TCAN6062-Q1 の RXD 出力のフィルタ済みドミナントに対応す

る立ち下がりエッジと Low 期間で、ウェイク要求がコントローラに伝えられます。

ウェークアップパターン (WUP) は、フィルタ済みドミナント、フィルタ済みリセッシブ、他のフィルタ済みドミナント、他のフィ

ルタ済みリセッシブの 4 つのパルスで構成されます。最初のフィルタ済みドミナントパルスの後、バスモニタは、他のバスト
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ラフィックによってリセットされることなくフィルタ済みリセッシブを待機し、2 回目のフィルタ済みリセッシブパルスまで同じ動

作を行います。2 番目のフィルタ済みリセッシブパルスを受信すると、WUP が認識されます。RXD は、その後のドミナント

パルスで永続的に Low に設定されます。

ドミナントまたはリセッシブを「フィルタ済み」と見なすには、バスが tWK_FILTER 時間より長い間、その状態にある必要があり

ます。tWK_FILTER の変動により、以下のシナリオが適用されます。tWK_FILTER(MIN) より短いバス状態は、WUP の一部とし

て検出されることはないため、ウェーク要求は生成されません。tWK_FILTER(MIN) と tWK_FILTER(MAX) の間のバス状態時間

は、WUP の一部として検出され、ウェークアップ要求が生成されることがあります。tWK_FILTER(MAX) を超えるバス状態が

常に WUP の一部として検出されるため、ウェーク要求が生成されます。ウェークアップパターンのタイミング図について

は、図 7-14 を参照してください。

WUP に使用されるパターンおよび tWK_FILTER 時間により、ノイズやバス固着ドミナント故障が誤ったウェイク要求を引き

起こすことを防止しながら、任意の有効なメッセージによってウェーク要求を開始できます。

ISO 11898-2:2024 規格では、1Mbps のアービトレーションを有効にするためのウェークアップフィルタ時間が定義され

ています。

堅牢性の層を追加し、誤ウェークアップを防止するために、本デバイスはウェークアップタイムアウト機能を実装していま
す。リモートウェークアップイベントが正常に発生するには、タイムアウト値 t ≤ tWK_TIMEOUT 内に WUP 全体を受信する必

要があります。そうでない場合、内部ロジックはリセットされ、トランシーバはウェイクアップせずに現在の状態のままになり
ます。その後、このセクションで説明した制約に従って、完全なパターンを再び送信する必要があります。ウェイクタイムア
ウト機能付きウェークアップパターンのタイミング図については、図 7-14 を参照してください。

Bus VDiff

� tWK_FILTER � tWK_FILTER � tWK_FILTER

Bus

Filtered

Dominant

Filtered

Dominant
Filtered

Recessive

Wake Up Pattern (WUP) where t � tWK_TIMEOUT

RXD

� tWK_FILTER

Bus Wake Via RXD Requests  

Bus Wake via RXD 

Request

Waiting for 

Filtered 

Recessive

Waiting for 

Filtered 

Dominant

VIO > UVIO

� tWK_FILTER

Filtered

Recessive

Waiting for 

Filtered 

Recessive

図 7-14. tWK_TIMEOUT によるウェークアップパターン (WUP)
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7.4.4 ドライバおよびレシーバ機能
デバイスのデジタル ロジック入出力レベルは、VCC を基準とした CMOS レベルです。TCAN6062V-Q1 では、これらは 

1.8V、2.5V、3.3V、5V 電源を持つ MCU との互換性を持つ VIO を基準としています。

表 7-5. ドライバ機能表
デバイス モード

ドライバ/レシー

バ モード(1) TXD 入力
バス出力 駆動されているバスの

状態(4)CANH CANL

正常

SIC モード
Low High Low ドミナント

High または open ハイインピーダンス ハイインピーダンス バイアスリセッシブ

FAST TX モー

ド

PWM Low(2) High Low Level_0

PWM High(2) Low High Level_1

FAST RX モー

ド
PWM(2) ハイインピーダンス ハイインピーダンス バイアスリセッシブ

スタンバイ X(3) ハイインピーダンス ハイインピーダンス グランドにバイアス

(1) ドライバ/レシーバ モードの概要については、セクション 7.4.2 および セクション 7.4.3 を参照

(2) セクション 7.3.3.4 を参照

(3) X = 無関係です

(4) バス状態とバイアスについては、図 7-4、図 7-5、図 7-6 を参照

表 7-6. レシーバ機能表
デバイス モード

ドライバ/レシーバ 

モード

CAN 差動入力
VID = VCANH – VCANL

バスの状態 RXD ピン

正常

SIC モード

VID ≥ 0.9 V ドミナント Low

0.5V < VID < 0.9 V 未定義 未定義

VIT(OOB) < VID ≤ 0.5V リセッシブ
High

オープン (VID ≈ 0 V) オープン

VID ≤ VIT(OOB) 範囲外(1) Low

FAST TX モード

または FAST RX 
モード

VID ≥ 0.1 V Level_0 Low

-0.1V < VID < 0.1 V 未定義
未定義

オープン (VID ≈ 0 V) オープン

VID ≤ -0.1V Level_1 High

スタンバイ

VID ≥ 1.15V ドミナント High
Low リモート ウェーク イベント

が発生した場合
図 7-14 を参照

0.4V < VID < 1.15V 未定義

VID ≤ 0.4V リセッシブ

オープン (VID ≈ 0 V) オープン

(1) 「範囲外 (OOB) コンパレータ」を参照
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8 アプリケーションと実装
注

以下のアプリケーション情報は、テキサス・インスツルメンツの製品仕様に含まれるものではなく、テキサス・イン
スツルメンツはその正確性も完全性も保証いたしません。個々の目的に対する製品の適合性については、お
客様の責任で判断していただくことになります。また、お客様は自身の設計実装を検証しテストすることで、シ
ステムの機能を確認する必要があります。

8.1 代表的なアプリケーション
TCAN6062-Q1 は通常、CAN プロトコルのデータ リンク層を担当する CAN コントローラを含むホスト マイクロプロセッサ

を備えたアプリケーションで使用されます。ISO 11898-1:2024 規格で規定されているように、CAN XL を実装するシステ

ムの場合は、CAN コントローラが CAN XL をサポートしている必要があります。CAN XL コントローラは、CAN XL フレー

ムの送受信中に TCAN6062-Q1 を FAST TX モードと FAST RX モードに切り替えるために必要な PWM 信号を生成

できます。例として 図 8-4 に示されているように、TCAN6062-Q1 は、ISO 11898-1 の現行版か旧版または類似の CAN 
プロトコル規格で定義されている通り、CAN CC (Classic CAN) または CAN FD (CAN with Flexible Data Rate) をサポ

ートする CAN コントローラでも使用できます。TCAN6062-Q1 は、これらのプロトコルで使用されるデータ レートおよび通

信方法については、SIC モードのままです。

図 8-1 に、5V コントローラ アプリケーションの一般的な構成を示します。バス終端を、説明のために示します。

TCAN6062-Q1

STB

RXD

TXD

CANH

CANL

VCC

Port x

RXD

TXD

5-V Voltage 

Regulator

VIN VOUT

GND

VIN

Optional:

Terminating Node

Optional: Filtering, 

Transient and ESD

MCU

VDD NC

CAN XL 
Controller

8

4

1

3 5

7

6

図 8-1. 5V の I/O 接続を使用したトランシーバアプリケーション
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8.1.1 設計要件
8.1.1.1 CAN の終端
終端として、ケーブル上または終端ノード内のいずれかで、バスの端に単一の 120Ω 抵抗を配置することができます。バ

スの同相電圧のフィルタリングと安定化が必要な場合は、分割終端を使用することができます。図 8-2 を参照してくださ

い。分割終端は、差動信号ラインに存在する可能性があるより高い周波数の同相ノイズをフィルタリングすることで、ネット
ワークの電磁放射の挙動を改善します。

Standard Termination Split Termination

CSPLIT

TCAN Transceiver

CANL

CANH

TCAN Transceiver

CANL

CANH

RTERM/2

RTERM

RTERM/2

図 8-2. CAN バス終端の概念

8.1.2 設計手順の詳細
8.1.2.1 バスの負荷、長さ、ノード数
代表的な CAN アプリケーションでは、最大バス長は 40 メートル、最大スタブ長は 0.3m です。ただし、注意深く設計す

れば、より長いケーブル、より長いスタブ長、より多くのノードをバスに接続することができます。ノード数が多い場合は、
TCAN6062-Q1 のような高入力インピーダンスのトランシーバが必要になります。さらに、TCAN6062(V)-Q1 には SIC お
よび FAST TX があり、特定のネットワークサイズでは信号のリンギングが減衰するため、より高いデータレートを実現でき

ます。

CAN XL は、CAN FD またはイーサネット 10BASE-T システムで実現可能なデータ スループットより高いデータ スルー

プットを必要とするポイント ツー ポイントまたはマルチポイント ネットワークでの使用を意図しています。この高速接続をゾ

ーン アーキテクチャで使用することで、CAN トラフィックを他のプロトコルに変換する必要なしに、他の低速ネットワークを

互いに接続できます。ゾーン システムは、CAN FD、イーサネット、CAN XL の組み合わせを使用し、多数のデバイスで高

信頼性接続を実現できます。

多くの CAN の組織および規格は、元の ISO 11898-2 規格外のアプリケーションへと CAN の使用を拡大してきました。

この場合、データ レート、ケーブル長、バスの寄生負荷にシステム レベルのトレードオフの決定を下しました。これらの 

CAN システム レベル仕様の例としては、ARINC 825、CANopen、DeviceNet、SAE J2284、SAE J1939、NMEA 2000 
などがあります。

CAN ネットワークのシステム設計は、一連のトレードオフです。ISO 11898-2:2024 Annex A 仕様では、ドライバの差動

出力は 45Ω ～ 65Ω の範囲のバス負荷により規定されており、この場合、差動出力は 1.5V を上回る必要があります。こ

のバス負荷範囲は、Annex A によって 45Ω に拡張されており、CAN XL アプリケーションを対象とした追加のトランシー

バ設計仕様が含まれています。TCAN6062-Q1 ファミリは、45Ω まで 1.5V の要件を満たすように規定されています。この

広いドライバ能力により、Cat5 や同軸ケーブル アプリケーションなど、50Ω 終端を使用する使用事例が可能です。

TCAN6062-Q1 の差動入力抵抗は最小で 40kΩ です。100 個の TCAN6062-Q1 トランシーバをバス上で並列に接続

する場合は、公称 60Ω のバス終端と並列に 400 Ω の差動負荷に相当し、合計バス負荷は約 52Ω になります。したがっ

て、TCAN6062-Q1 ファミリは理論的には単一のバスセグメントで 100 を超えるトランシーバをサポートします。ただし、
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CAN ネットワークの設計では、システムおよびケーブル配線全体での信号損失、寄生負荷、タイミング、ネットワークの不

均衡、グランド オフセット、および信号の完全性に対してマージンを与える必要があるため、実際の最大ノード数は通常、

少なくなります。また、バス長は、慎重なシステム設計およびデータ レートとのトレードオフにより、40m を超えて延長する

こともできます。たとえば、CANopen ネットワーク設計ガイドラインによると、終端抵抗やケーブル配線を変更し、64 ノード

未満にし、データ レートを大幅に低下させてもいい場合、ネットワークを最大 1km にすることができます。

CAN ネットワーク設計におけるこの柔軟性は、元の ISO 11898-2 CAN 規格に基づいて構築されたさまざまな拡張規格

および追加規格の重要な強みの 1 つです。ただし、この柔軟性を使用する場合は、堅牢なネットワーク動作のために適

切なネットワーク設計を行う責任が CAN ネットワーク システムの設計者に課されます。
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CAN XL 

Controller

TCAN6062-Q1

Node n

(with termination)

R
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E
R

M

RTERM

System Controller

CAN XL 

Controller

TCAN6062V-Q1

Node 2

System Controller

CAN XL 

Controller

TCAN6062V-Q1

Node 3

System Controller

CAN XL 

Controller

TCAN6062-Q1

図 8-3. 代表的な CAN XL バス
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図 8-4. CAN SIC と CAN XL トランシーバを搭載した標準的な CAN FD バス
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8.2 システム例
TCAN6062(V)-Q1 CAN トランシーバは通常、CAN プロトコルのリンク層部分を含むホスト コントローラまたは FPGA を
搭載したアプリケーションで使用されます。図 8-5 に、1.8V、2.5V、または 3.3V アプリケーションを示します。バス終端

を、説明のために示します。

TCAN6062V

STB

RXD

TXD

CANH

CANL

VCC

Port x

RXD

TXD

5-V Voltage 

Regulator

VIN VOUT

GND

Optional:

Terminating Node

Optional: Filtering, 

Transient and ESD

MCU

VDD

CAN XL or 
 CAN FD 
Controller

8

4

1

3

7

6

1.8 V / 2.5 V / 3.3 V

Regulator

VBAT

VIN

VIO

5

VOUT

図 8-5. 1.8V、2.5V、3.3V IO 接続を使用した代表的なトランシーバ アプリケーション

8.3 電源に関する推奨事項
デバイス トランシーバーは、4.75V～ 5.25V のメイン VCC 入力電圧電源範囲で動作するように設計されています。

TCAN6062V-Q1 は、1.71V ～ 5.5V の範囲向けに設計された IO レベル シフト電源入力 VIO を実装しています。両方

の電源入力を適切にレギュレートする必要があります。デカップリング容量 (標準値：100nF) は、バイパス コンデンサに加

えて、CAN トランシーバのメイン VCC 電源ピンの近くに配置する必要があります。デカップリング コンデンサ (標準値：

100nF) は、バイパス コンデンサに加えて、CAN トランシーバの VIO 電源ピンの近くに配置する必要があります。

8.4 レイアウト
8.4.1 レイアウトのガイドライン
• 保護回路をバス コネクタの近くに配置し、ノイズ過渡が基板全体に伝播するのを防止します。このレイアウト例では、オ

プションの過渡電圧抑制 (TVS) ダイオード D1 を示しています。システム レベルの要件がトランシーバの規定定格を

超える場合に実装できます。この例では、オプションのバスフィルタ コンデンサ C4、および C5 も示しています。

• 信号路の方向に向けて保護部品を設計します。過渡電流を信号路から強制的に迂回させて保護デバイスに到達させ
ないでください。

• デカップリングコンデンサは、トランシーバの電源ピン VCC および VIO にできるだけ近づけて配置してください。

• 実効ビア インダクタンスを最小化するため、バイパス コンデンサと保護デバイスの VCC およびグランド接続には少な

くとも 2 つのビアを使用します。

注

高周波電流は、抵抗が最小ではなく、インピーダンスが最小であるパスに追従する傾向があることに注意してく
ださい。

• このレイアウト例は、CAN ノードに分割終端を実装する方法を示しています。終端は 2 つの抵抗 R4 と R5 に分割さ

れ、終端の中央タップまたは分割タップはコンデンサ C3 を介してグランドに接続されます。分割終端は、バスの同相

フィルタリングを提供します。終端抵抗に必要な終端の概念と電力定格の詳細については、『CAN 終端』および『CAN 
バスの短絡電流制限』を参照してください。
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8.4.2 レイアウト例

TXD

RXD

VCC

GND

VCC

GND

C1
GND

CANH

CANL

STB

C3

R5

R4

C4

C5

J1D1

R1

VIO

C2
µC V

R2

R3

L1(optional)

図 8-6. レイアウト例
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9 デバイスおよびドキュメントのサポート
9.1 ドキュメントの更新通知を受け取る方法
ドキュメントの更新についての通知を受け取るには、www.tij.co.jp のデバイス製品フォルダを開いてください。右上の [ア
ラートを受け取る] をクリックして登録すると、変更されたすべての製品情報に関するダイジェストを毎週受け取ることができ

ます。変更の詳細については、修正されたドキュメントに含まれている改訂履歴をご覧ください。

9.2 サポート・リソース
テキサス・インスツルメンツ E2E™ サポート・フォーラムは、エンジニアが検証済みの回答と設計に関するヒントをエキスパ

ートから迅速かつ直接得ることができる場所です。既存の回答を検索したり、独自の質問をしたりすることで、設計で必要
な支援を迅速に得ることができます。

リンクされているコンテンツは、各寄稿者により「現状のまま」提供されるものです。これらはテキサス・インスツルメンツの仕
様を構成するものではなく、必ずしもテキサス・インスツルメンツの見解を反映したものではありません。テキサス・インスツ
ルメンツの使用条件を参照してください。

9.3 商標
テキサス・インスツルメンツ E2E™ is a trademark of Texas Instruments.
すべての商標は、それぞれの所有者に帰属します。

9.4 静電気放電に関する注意事項
この IC は、ESD によって破損する可能性があります。テキサス・インスツルメンツは、IC を取り扱う際には常に適切な注意を払うこと

を推奨します。正しい取り扱いおよび設置手順に従わない場合、デバイスを破損するおそれがあります。

ESD による破損は、わずかな性能低下からデバイスの完全な故障まで多岐にわたります。精密な IC の場合、パラメータがわずか

に変化するだけで公表されている仕様から外れる可能性があるため、破損が発生しやすくなっています。

9.5 用語集
テキサス・インスツルメンツ用語集 この用語集には、用語や略語の一覧および定義が記載されています。

10 改訂履歴
日付 改訂 注

September 2025 * 初期改訂

11 メカニカル、パッケージ、および注文情報
以降のページには、メカニカル、パッケージ、および注文に関する情報が記載されています。この情報は、指定のデバイ
スに使用できる最新のデータです。このデータは、予告なく、このドキュメントを改訂せずに変更される場合があります。本
データシートのブラウザ版を使用されている場合は、画面左側の説明をご覧ください。
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11.1 テープおよびリール情報

Reel Width (W1)

REEL DIMENSIONS

A0

B0

K0

W

Dimension designed to accommodate the component length

Dimension designed to accommodate the component thickness

Overall width of the carrier tape

Pitch between successive cavity centers

Dimension designed to accommodate the component width

TAPE DIMENSIONS

K0 P1

B0 W

A0Cavity

QUADRANT ASSIGNMENTS FOR PIN 1 ORIENTATION IN TAPE

Pocket Quadrants

Sprocket Holes

Q1 Q1Q2 Q2

Q3 Q3Q4 Q4

Reel
Diameter

User Direction of Feed

P1

デバイス
パッケージ

タイプ
パッケージ

図
ピン SPQ リール

直径 (mm)
リール

幅 W1 (mm)
A0

(mm)
B0

(mm)
K0

(mm)
P1

(mm)
W

(mm)
ピン 1 の

象限

TCAN6062VDRQ1 SOIC D 8 2500 330.0 12.5 6.4 5.2 2.1 8.0 12.0 Q1

TCAN6062VDRBRQ1 SON DRB 8 3000 330.0 12.4 3.3 3.3 1.0 8.0 12.0 Q1
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TAPE AND REEL BOX DIMENSIONS

Width (mm)

W
L

H

デバイス パッケージ タイプ パッケージ図 ピン SPQ 長さ (mm) 幅 (mm) 高さ (mm)
TCAN6062VDRQ1 SOIC D 8 2500 340.5 336.1 25.0

TCAN6062VDRBRQ1 SON DRB 8 3000 346.0 346.0 35.0
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PACKAGE OUTLINE

C

.228-.244 TYP
[5.80-6.19]

.069 MAX
[1.75]

6X .050
[1.27]

8X .012-.020
[0.31-0.51]

2X

.150
[3.81]

.005-.010 TYP
[0.13-0.25]

0 - 8
.004-.010
[0.11-0.25]

.010
[0.25]

.016-.050
[0.41-1.27]

.041
[1.04]

4X (0 -15 )

A

.189-.197
[4.81-5.00]

NOTE 3

B .150-.157
[3.81-3.98]

NOTE 4

4X (0 -15 )

SOIC - 1.75 mm max heightD0008B
SMALL OUTLINE INTEGRATED CIRCUIT

4221445/C   02/2019

NOTES:

1. Linear dimensions are in inches [millimeters]. Dimensions in parenthesis are for reference only. Controlling dimensions are in inches.
Dimensioning and tolerancing per ASME Y14.5M.

2. This drawing is subject to change without notice.
3. This dimension does not include mold flash, protrusions, or gate burrs. Mold flash, protrusions, or gate burrs shall not

exceed .006 [0.15], per side.
4. This dimension does not include interlead flash.
5. Reference JEDEC registration MS-012, variation AA.

1
8

.010 [0.25] C A B

5

4

PIN 1 ID AREA

SEATING PLANE

.004 [0.1] C

SEE DETAIL A

TYPICAL
DETAIL A

SCALE  2.800
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EXAMPLE BOARD LAYOUT

.0028 MAX
[0.07]
ALL AROUND

.0028 MIN
[0.07]
ALL AROUND

(.213)
[5.4]

6X (.050 )
[1.27]

(.217)
[5.5]

8X (.061 )
[1.55]

8X (.024)
[0.6]

(R.002 ) TYP
[0.05]

8X (.055)
[1.4]

8X (.024)
[0.6]

6X (.050 )
[1.27]

(R.002 )
[0.05]

TYP

SOIC - 1.75 mm max heightD0008B
SMALL OUTLINE INTEGRATED CIRCUIT

4221445/C   02/2019

NOTES: (continued)

6. Publication IPC-7351 may have alternate designs.
7. Solder mask tolerances between and around signal pads can vary based on board fabrication site.

METAL
SOLDER MASK
OPENING

NON SOLDER MASK
DEFINED

SOLDER MASK DETAILS

EXPOSDE
METAL

OPENING
SOLDER MASK METAL UNDER

SOLDER MASK

SOLDER MASK
DEFINED

EXPOSED
METAL

EXPOSED METAL SHOWN
LAND PATTERN EXAMPLE

SCALE:6X

SYMM

1

4
5

8

SEE
DETAILS

IPC-7351 NOMINAL
.150 [3.85] CLEARANCE / CREEPAGE

SYMM

HV / ISOLATION OPTION
.162 [4.1] CLEARANCE / CREEPAGE

SYMM

1

4
5

8

SEE
DETAILS

SYMM
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EXAMPLE STENCIL DESIGN

8X (.061 )
[1.55]

8X (.024)
[0.6]

6X (.050 )
[1.27]

(.213)
[5.4]

(R.002 ) TYP
[0.05]

8X (.055)
[1.4]

8X (.024)
[0.6]

6X (.050 )
[1.27]

(.217)
[5.5]

(R.002 )
[0.05]

TYP

SOIC - 1.75 mm max heightD0008B
SMALL OUTLINE INTEGRATED CIRCUIT

4221445/C   02/2019

NOTES: (continued)

8. Laser cutting apertures with trapezoidal walls and rounded corners may offer better paste release. IPC-7525 may have alternate
design recommendations.

9. Board assembly site may have different recommendations for stencil design.

HV / ISOLATION OPTION
.162 [4.1] CLEARANCE / CREEPAGE

BASED ON .005 INCH [0.127 MM] THICK STENCIL
SOLDER PASTE EXAMPLE

SCALE:6X

SYMM

SYMM

1

4
5

8

IPC-7351 NOMINAL
.150 [3.85] CLEARANCE / CREEPAGE

SYMM

SYMM

1

4
5

8
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PACKAGE OUTLINE

C

8X
0.35
0.25

2.4 0.05

2X

1.95

1.6 0.05

6X 0.65

1 MAX

8X
0.5
0.3

0.05
0.00

A
3.1
2.9

B

3.1
2.9

(0.2) TYP

0.1 MIN

(0.05)

VSON - 1 mm max heightDRB0008F
PLASTIC SMALL OUTLINE - NO LEAD

4222121/C   10/2016

PIN 1 INDEX AREA

SEATING PLANE

0.08 C

1

4 5

8

(OPTIONAL)
PIN 1 ID 0.1 C A B

0.05 C

THERMAL PAD
EXPOSED

NOTES:

1. All linear dimensions are in millimeters. Any dimensions in parenthesis are for reference only. Dimensioning and tolerancing
per ASME Y14.5M.

2. This drawing is subject to change without notice.
3. The package thermal pad must be soldered to the printed circuit board for thermal and mechanical performance.

SCALE  4.000

SCALE  30.000

SECTION A-A

SECTION A-A
TYPICAL
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EXAMPLE BOARD LAYOUT

0.07 MIN
ALL AROUND

0.07 MAX
ALL AROUND

8X (0.3)

(2.4)

(2.8)

6X (0.65)

(1.6)

( 0.2) VIA
TYP

(0.55)

(0.95)

8X (0.6)

(R0.05) TYP

VSON - 1 mm max heightDRB0008F
PLASTIC SMALL OUTLINE - NO LEAD
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SYMM

1

4

5

8

SCALE:20X
LAND PATTERN EXAMPLE

NOTES: (continued)

4. This package is designed to be soldered to a thermal pad on the board. For more information, see Texas Instruments literature
number SLUA271 (www.ti.com/lit/slua271).

5. Vias are optional depending on application, refer to device data sheet. If any vias are implemented, refer to their locations shown
on this view. It is recommended that vias under paste be filled, plugged or tented.

SOLDER MASK
OPENINGSOLDER MASK

METAL UNDER

SOLDER MASK
DEFINED

METALSOLDER MASK
OPENING

NON SOLDER MASK

SOLDER MASK DETAILS

DEFINED
(PREFERRED)

www.ti.com/ja-jp
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EXAMPLE STENCIL DESIGN

(R0.05) TYP

8X (0.3)

8X (0.6)

(1.47)

(1.07)

(2.8)

(0.635)

6X (0.65)

VSON - 1 mm max heightDRB0008F
PLASTIC SMALL OUTLINE - NO LEAD

4222121/C   10/2016

NOTES: (continued)

6. Laser cutting apertures with trapezoidal walls and rounded corners may offer better paste release. IPC-7525 may have alternate
design recommendations.

SOLDER PASTE EXAMPLE
BASED ON 0.125 mm THICK STENCIL

EXPOSED PAD
82% PRINTED SOLDER COVERAGE BY AREA

SCALE:25X

SYMM

1

4
5

8

METAL
TYP

SYMM

TCAN6062-Q1, TCAN6062V-Q1
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重要なお知らせと免責事項
テキサス・インスツルメンツは、技術データと信頼性データ (データシートを含みます)、設計リソース (リファレンス デザインを含みます)、アプリケーショ

ンや設計に関する各種アドバイス、Web ツール、安全性情報、その他のリソースを、欠陥が存在する可能性のある「現状のまま」提供しており、商品性

および特定目的に対する適合性の黙示保証、第三者の知的財産権の非侵害保証を含むいかなる保証も、明示的または黙示的にかかわらず拒否しま
す。

これらのリソースは、 テキサス・インスツルメンツ製品を使用する設計の経験を積んだ開発者への提供を意図したものです。(1) お客様のアプリケーショ

ンに適した テキサス・インスツルメンツ製品の選定、(2) お客様のアプリケーションの設計、検証、試験、(3) お客様のアプリケーションに該当する各種

規格や、その他のあらゆる安全性、セキュリティ、規制、または他の要件への確実な適合に関する責任を、お客様のみが単独で負うものとします。

上記の各種リソースは、予告なく変更される可能性があります。これらのリソースは、リソースで説明されている テキサス・インスツルメンツ製品を使用す

るアプリケーションの開発の目的でのみ、 テキサス・インスツルメンツはその使用をお客様に許諾します。これらのリソースに関して、他の目的で複製す

ることや掲載することは禁止されています。 テキサス・インスツルメンツや第三者の知的財産権のライセンスが付与されている訳ではありません。お客様

は、これらのリソースを自身で使用した結果発生するあらゆる申し立て、損害、費用、損失、責任について、 テキサス・インスツルメンツおよびその代理

人を完全に補償するものとし、 テキサス・インスツルメンツは一切の責任を拒否します。

テキサス・インスツルメンツの製品は、 テキサス・インスツルメンツの販売条件、または ti.com やかかる テキサス・インスツルメンツ製品の関連資料など

のいずれかを通じて提供する適用可能な条項の下で提供されています。 テキサス・インスツルメンツがこれらのリソースを提供することは、適用される 

テキサス・インスツルメンツの保証または他の保証の放棄の拡大や変更を意味するものではありません。

お客様がいかなる追加条項または代替条項を提案した場合でも、 テキサス・インスツルメンツはそれらに異議を唱え、拒否します。IMPORTANT 
NOTICE

郵送先住所：Texas Instruments, Post Office Box 655303, Dallas, Texas 75265
Copyright © 2025, Texas Instruments Incorporated

https://www.ti.com/ja-jp/legal/terms-conditions/terms-of-sale.html
https://www.ti.com


PACKAGE OPTION ADDENDUM

www.ti.com 21-Sep-2025

PACKAGING INFORMATION

Orderable part number Status
(1)

Material type
(2)

Package | Pins Package qty | Carrier RoHS
(3)

Lead finish/
Ball material

(4)

MSL rating/
Peak reflow

(5)

Op temp (°C) Part marking
(6)

PTCAN6062DRBRQ1 Active Preproduction SON (DRB) | 8 3000 | LARGE T&R - Call TI Call TI -40 to 150

PTCAN6062DRQ1 Active Preproduction SOIC (D) | 8 3000 | LARGE T&R - Call TI Call TI -40 to 150

PTCAN6062VDRBRQ1 Active Preproduction SON (DRB) | 8 3000 | LARGE T&R - Call TI Call TI -40 to 150

PTCAN6062VDRQ1 Active Preproduction SOIC (D) | 8 3000 | LARGE T&R - Call TI Call TI -40 to 150
 
(1) Status:  For more details on status, see our product life cycle.

 
(2) Material type:  When designated, preproduction parts are prototypes/experimental devices, and are not yet approved or released for full production. Testing and final process, including without limitation quality assurance,
reliability performance testing, and/or process qualification, may not yet be complete, and this item is subject to further changes or possible discontinuation. If available for ordering, purchases will be subject to an additional
waiver at checkout, and are intended for early internal evaluation purposes only. These items are sold without warranties of any kind.

 
(3) RoHS values:  Yes, No, RoHS Exempt. See the TI RoHS Statement for additional information and value definition.

 
(4) Lead finish/Ball material:  Parts may have multiple material finish options. Finish options are separated by a vertical ruled line. Lead finish/Ball material values may wrap to two lines if the finish value exceeds the maximum
column width.

 
(5) MSL rating/Peak reflow:  The moisture sensitivity level ratings and peak solder (reflow) temperatures. In the event that a part has multiple moisture sensitivity ratings, only the lowest level per JEDEC standards is shown.
Refer to the shipping label for the actual reflow temperature that will be used to mount the part to the printed circuit board.

 
(6) Part marking:  There may be an additional marking, which relates to the logo, the lot trace code information, or the environmental category of the part.

 
Multiple part markings will be inside parentheses. Only one part marking contained in parentheses and separated by a "~" will appear on a part. If a line is indented then it is a continuation of the previous line and the two
combined represent the entire part marking for that device.

 
Important Information and Disclaimer:The information provided on this page represents TI's knowledge and belief as of the date that it is provided. TI bases its knowledge and belief on information provided by third parties, and
makes no representation or warranty as to the accuracy of such information. Efforts are underway to better integrate information from third parties. TI has taken and continues to take reasonable steps to provide representative
and accurate information but may not have conducted destructive testing or chemical analysis on incoming materials and chemicals. TI and TI suppliers consider certain information to be proprietary, and thus CAS numbers
and other limited information may not be available for release.

 
In no event shall TI's liability arising out of such information exceed the total purchase price of the TI part(s) at issue in this document sold by TI to Customer on an annual basis.
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重要なお知らせと免責事項
TI は、技術データと信頼性データ (データシートを含みます)、設計リソース (リファレンス デザインを含みます)、アプリケーションや
設計に関する各種アドバイス、Web ツール、安全性情報、その他のリソースを、欠陥が存在する可能性のある「現状のまま」提供してお
り、商品性および特定目的に対する適合性の黙示保証、第三者の知的財産権の非侵害保証を含むいかなる保証も、明示的または黙示的に
かかわらず拒否します。
これらのリソースは、TI 製品を使用する設計の経験を積んだ開発者への提供を意図したものです。(1) お客様のアプリケーションに適した 
TI 製品の選定、(2) お客様のアプリケーションの設計、検証、試験、(3) お客様のアプリケーションに該当する各種規格や、その他のあら
ゆる安全性、セキュリティ、規制、または他の要件への確実な適合に関する責任を、お客様のみが単独で負うものとします。
上記の各種リソースは、予告なく変更される可能性があります。これらのリソースは、リソースで説明されている TI 製品を使用するアプ
リケーションの開発の目的でのみ、TI はその使用をお客様に許諾します。これらのリソースに関して、他の目的で複製することや掲載す
ることは禁止されています。TI や第三者の知的財産権のライセンスが付与されている訳ではありません。お客様は、これらのリソースを
自身で使用した結果発生するあらゆる申し立て、損害、費用、損失、責任について、TI およびその代理人を完全に補償するものとし、TI 
は一切の責任を拒否します。
TI の製品は、 TI の販売条件 、 TI の総合的な品質ガイドライン 、 ti.com または TI 製品などに関連して提供される他の適用条件に従い提
供されます。TI がこれらのリソースを提供することは、適用される TI の保証または他の保証の放棄の拡大や変更を意味するものではあり
ません。 TI がカスタム、またはカスタマー仕様として明示的に指定していない限り、TI の製品は標準的なカタログに掲載される汎用機器
です。
お客様がいかなる追加条項または代替条項を提案する場合も、TI はそれらに異議を唱え、拒否します。
IMPORTANT NOTICE

Copyright © 2025, Texas Instruments Incorporated
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