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(57)摘要

本发明公开了双轮铣槽机CAN线路故障定位

系统及定位方法，多台CAN从设备通过CAN总线连

接到CAN主设备的CAN1网络上；CAN总线上设置有

用于同时控制切断或投入所有CAN从设备的总继

电器；所有CAN从设备的电源线上设置有一用于

控制切断或投入所有CAN从设备电源的总电源继

电器；每台CAN从设备分别对应地通过一继电器

并联在CAN总线上；CAN主设备通过各台CAN从设

备周期发送的心跳报文判断CAN总线是否正常。

本发明通过检测并定位CAN故障及位置，成本低，

操作简单，能够让对CAN总线不同理解层次的现

场人员都能够测出故障及位置，非常方便实用。

权利要求书1页  说明书3页  附图2页

CN 109610542 A

2019.04.12

CN
 1
09
61
05
42
 A



1.一种双轮铣槽机CAN线路故障定位系统，其特征是，多台CAN从设备通过CAN总线连接

到CAN主设备的CAN1网络上；CAN总线上设置有用于同时控制切断或投入所有CAN从设备的

总继电器；所有CAN从设备的电源线上设置有一用于控制切断或投入所有CAN从设备电源的

总电源继电器；每台CAN从设备分别对应地通过一继电器并联在CAN总线上；

  CAN主设备通过各台CAN从设备周期发送的心跳报文判断CAN总线是否正常。

2.根据权利要求1所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位系统，其特征是，一显示器连接

在CAN主设备的CAN2网络上。

3.根据权利要求1所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位系统，其特征是，总继电器、总电

源继电器及控制每台CAN从设备的继电器均为常闭触点继电器。

4.根据权利要求1所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位系统，其特征是，总继电器、总电

源继电器及控制每台CAN从设备的继电器均为双常闭触点继电器。

5.基于权利要求1所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位系统的定位方法，其特征是，包

括以下步骤：

步骤一，检测CAN总线的终端电阻是否正常；

步骤二，检测各CAN主、从设备总线回路是否正常。

6.根据权利要求5所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位方法，其特征是，步骤一中，CAN

主设备得到检测命令后启动总继电器、总电源继电器，由总电源继电器断开所有CAN从设备

的电源，由总继电器断开CAN主设备与所有CAN从设备的CAN1网络连接；

CAN主设备读取CAN1网络的终端电阻的阻值，若该阻值正常，则判断网络故障和终端电

阻无关，否则，判断是由终端电阻引起的网络故障。

7.根据权利要求5所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位方法，其特征是，步骤二中，具体

包括以下步骤：

步骤21）通过控制总电源继电器、总继电器使所有CAN从设备得电同时通过CAN1网络连

接到CAN主设备；

步骤22）CAN主设备控制各并联的继电器使其对应的各CAN从设备从CAN1网络断开；

步骤23）CAN主设备控制各并联的继电器使其对应的各CAN从设备依次投入CAN1网络，

并同时依次检测各个CAN从设备加入网络时对整个CAN1网络的影响，直至找到造成CAN网络

故障的CAN从设备。

8.根据权利要求7所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位方法，其特征是，步骤二中，找到

造成CAN网络故障的CAN从设备后，CAN主设备控制故障CAN从设备从CAN总线断开，接着检测

余下的CAN从设备，直到全部CAN从设备检测完成。

9.根据权利要求7所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位方法，其特征是，步骤23）中，各

CAN从设备依次投入CAN1网络时，相邻投入的CAN从设备之间均间隔相同的时间。

10.根据权利要求6所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位方法，其特征是，CAN主设备读

取CAN1网络的终端电阻的阻值并在显示器中显示。
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一种双轮铣槽机CAN线路故障定位系统及定位方法

技术领域

[0001] 本发明涉及桩工及工程机械领域，尤其涉及配备多个CAN电子设备的装置。

背景技术

[0002] 双轮铣槽机是一种地下施工设备，主要通过刀架破碎岩层或土层进行大深度挖槽

工作。由于双轮铣结构复杂，功能多，因此整车装配了超过10个的CAN总线设备。CAN总线采

用两根CAN_H和CAN_L差分方式传输，传输和悬空两种电压状态比较固定，容易受到短路或

者断路影响，造成整个网络瘫痪，整车无法工作。同时CAN_H和CAN_L两端之间的终端电阻是

个定值，否则会造成网络不稳定。目前市场上国内及国外双轮铣一般都是直接报总线故障，

然后再人工查找故障源。同时CAN总线易受干扰出故障，非专业人员不好判断故障来源。一

个CAN设备出故障影响整个网络，造成整车无法正常工作。目前基本上都是根据设备定频心

跳来判断是否故障，并没有指出具体哪条线路故障，操作人员只能根据报警再检修设备故

障源。

发明内容

[0003] 本发明所要解决的技术问题是克服现有技术的缺陷，提供一种双轮铣自动检测

CAN故障线路装置，可以自动检测每条线路电压是否正常，并精确指出哪条线路发生故障，

实现快速精确查找，无需操作人员具备专业知识，就可以方便准确检测出故障源，对装配调

试人员、服务维修人员和机器操作人员都非常方便、简单。

[0004] 为解决上述技术问题，本发明采用的技术方案如下：

一种双轮铣槽机CAN线路故障定位系统，其特征是，多台CAN从设备通过CAN总线连接到

CAN主设备的CAN1网络上；CAN总线上设置有用于同时控制切断或投入所有CAN从设备的总

继电器；所有CAN从设备的电源线上设置有一用于控制切断或投入所有CAN从设备电源的总

电源继电器；每台CAN从设备分别对应地通过一继电器并联在CAN总线上；

  CAN主设备通过各台CAN从设备周期发送的心跳报文判断CAN总线是否正常。

[0005] 一显示器连接在CAN主设备的CAN2网络上。

[0006] 总继电器、总电源继电器及控制每台CAN从设备的继电器均为常闭触点继电器。

[0007] 总继电器、总电源继电器及控制每台CAN从设备的继电器均为双常闭触点继电器。

[0008] 基于所述的双轮铣槽机CAN线路故障定位系统的定位方法，其特征是，包括以下步

骤：

步骤一，检测CAN总线的终端电阻是否正常；

步骤二，检测各CAN主、从设备总线回路是否正常。

[0009] 步骤一中，CAN主设备得到检测命令后启动总继电器、总电源继电器，由总电源继

电器断开所有CAN从设备的电源，由总继电器断开CAN主设备与所有CAN从设备的CAN1网络

连接；

CAN主设备读取CAN1网络的终端电阻的阻值，若该阻值正常，则判断网络故障和终端电

说　明　书 1/3 页

3

CN 109610542 A

3



阻无关，否则，判断是由终端电阻引起的网络故障。

[0010] 步骤二中，具体包括以下步骤：

步骤21）通过控制总电源继电器、总继电器使所有CAN从设备得电同时通过CAN1网络连

接到CAN主设备；

步骤22）CAN主设备控制各并联的继电器使其对应的各CAN从设备从CAN1网络断开；

步骤23）CAN主设备控制各并联的继电器使其对应的各CAN从设备依次投入CAN1网络，

并同时依次检测各个CAN从设备加入网络时对整个CAN1网络的影响，直至找到造成CAN网络

故障的CAN从设备。

[0011] 步骤二中，找到造成CAN网络故障的CAN从设备后，CAN主设备控制故障CAN从设备

从CAN总线断开，接着检测余下的CAN从设备，直到全部CAN从设备检测完成。

[0012] 步骤23）中，各CAN从设备依次投入CAN1网络时，相邻投入的CAN从设备之间均间隔

相同的时间。

[0013] CAN主设备读取CAN1网络的终端电阻的阻值并在显示器中显示。

[0014] 本发明所达到的有益效果：

双轮铣槽机是非常复杂的地连墙施工设备，电气化程度很高，CAN设备很多，CAN设备在

装配、调试、施工中会出现网络故障。本发明通过检测并定位CAN故障及位置，能够让一般的

装配人员、维修服务人员和设备操作者都能够判断出故障的具体位置及原因。同时本发明

在原有系统的基础上只增加了开关和双常闭触点的继电器，成本很低，操作简单，能够让对

CAN总线不同理解层次的现场人员都能够测出故障的原因及位置，非常方便实用。

附图说明

[0015] 图1为CAN总线检测原理图，S为检测开关，A0为CAN主设备，H为显示器，A1-An为CAN

从设备，K1-K（n+2）为继电器（双常闭触点，继电器得电则常闭触点断开），R为终端电阻。

[0016] 图2为CAN总线检测控制流程图。

具体实施方式

[0017] 下面结合附图对本发明作进一步描述。以下实施例仅用于更加清楚地说明本发明

的技术方案，而不能以此来限制本发明的保护范围。

[0018] 结合图1所示，系统中所有CAN从设备A1-An通过CAN总线连接到CAN主设备A0的

CAN1网络上，显示器H则连接到CAN主设备A0的CAN2网络上。CAN总线上设置有可控制同时切

断或投入所有CAN从设备A1-An的继电器K(n+1）；CAN从设备A1-An的电源线上设置有可控制

同时切断或投入所有CAN从设备A1-An电源的继电器K(n+2）；CAN从设备A1-An分别对应地通

过继电器K1-Kn并联在CAN总线上,通过控制其中任意一个继电器可以将该继电器所在并联

支路上对应的CAN从设备切断或投入。CAN主设备A0通过各个CAN从设备周期发送的心跳报

文判断CAN总线是否正常，并把相应的报警信息发到显示器里显示。若有个别CAN从设备发

生故障并报警，则对报警的设备进行检修。若全部报警，则网络发生故障，启动检修装置。

[0019] CAN总线检测及定位主要由两个阶段构成：一，检测总线电阻是否正常；二，检测各

个CAN主、从设备总线回路是否正常。结合图2，具体检测方法如下：

按下检修按键S，CAN主设备A0得到命令后启动继电器K(n+1）、K(n+2），系统中继电器都
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是双常闭触点，继电器K(n+2）、K(n+1）得电，对应断开CAN从设备A1至An的电源，同时断开

CAN主设备A0与CAN从设备的CAN1网络连接。CAN主设备A0通过引脚端口AI读取CAN1网络的

终端电阻R的阻值并在显示器H中显示，若显示的阻值正常，则判断网络故障和终端电阻无

关，若显示阻值不是额定阻值，则判断是由终端电阻引起的网络故障，退出检修流程，根据

显示的阻值检修网络。

[0020] 若阻值正常，则CAN主设备A0断开继电器K(n+2）、K(n+1），继电器常闭触点闭合，对

应地CAN从设备得电同时通过CAN1网络连接到CAN主设备A0。CAN主设备A0控制继电器K1—

Kn得电，继电器常闭触点断开，CAN从设备A1—An从CAN1网络断开。CAN主设备A0控制继电器

K1—Kn依次失电，间隔定值时间，继电器K1—Kn对应控制的CAN从设备A1—An依次投入，依

次检测各个CAN从设备加入网络对整个网络的影响，直至找到造成CAN网络故障的CAN从设

备。CAN主设备A0控制故障CAN从设备从CAN总线断开，接着检测余下CAN从设备，直到全部

CAN从设备检测完成。最后断开S按钮，检修结束。

[0021] 以上所述仅是本发明的优选实施方式，应当指出，对于本技术领域的普通技术人

员来说，在不脱离本发明技术原理的前提下，还可以做出若干改进和变形，这些改进和变形

也应视为本发明的保护范围。
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说　明　书　附　图 1/2 页

6

CN 109610542 A

6



图2
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