
(19)国家知识产权局

(12)发明专利

(10)授权公告号 

(45)授权公告日 

(21)申请号 202110652664.6

(22)申请日 2021.06.11

(65)同一申请的已公布的文献号 

申请公布号 CN 113391584 A

(43)申请公布日 2021.09.14

(73)专利权人 天津大学

地址 300110 天津市南开区卫津路92号

    专利权人 青岛海洋科学与技术国家实验室

发展中心

(72)发明人 王树新　王延辉　辛凯　兰世泉　

杨绍琼　牛文栋　马伟　

(74)专利代理机构 天津市鼎和专利商标代理有

限公司 12101

专利代理师 杨佳伟

(51)Int.Cl.

G05B 19/042(2006.01)

(56)对比文件

CN 111290413 A,2020.06.16

CN 107436569 A,2017.12.05

CN 104698909 A,2015.06.10

CN 104683019 A,2015.06.03

US 2020373996 A1,2020.11.26

CN 109302201 A,2019.02.01

CN 106774049 A,2017.05.31

CN 110968055 A,2020.04.07

CN 102946149 A,2013.02.27

CN 112859823 A,2021.05.28

CN 205754298 U,2016.11.30

审查员 李怀涛

 

(54)发明名称

一种基于CAN总线可扩展的通讯系统

(57)摘要

本发明公开了一种基于CAN总线可扩展的通

讯系统，属于通讯定位技术领域，其特征在于：包

括计算机、通讯背板和至少一通讯单元；所述计

算机与通讯单元之一通过以太网络通讯连接；所

述计算机用于接收所述通讯单元发送的水下设

备的工作状态信息、水下设备搭载的传感器信

息，并向所述通讯单元发送指令信息；所述通讯

单元用于接收水下设备的工作状态信息、水下设

备搭载的传感器信息、且可将所述计算机的指令

信息发送至水下设备；所述通讯单元与所述通讯

背板连接，所述通讯背板具有至少两个用于连接

通讯单元的单元接口，不同通讯单元通过通讯背

板进行信息通讯。本系统集成度高、能够快速部

署，适配性强，可快速适用于不同的使用场景。
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1.一种基于CAN总线可扩展的通讯系统，其特征在于：包括计算机(1)、通讯背板(2)和

至少一通讯单元(3)；

所述计算机(1)与通讯单元(3)之一通过以太网络通讯连接；所述计算机(1)用于接收

所述通讯单元(3)发送的水下设备的工作状态信息、水下设备搭载的传感器信息，并向所述

通讯单元(3)发送指令信息；

所述通讯单元(3)用于接收水下设备的工作状态信息、水下设备搭载的传感器信息、且

可将所述计算机的指令信息发送至水下设备；

所述通讯单元(3)与所述通讯背板(2)连接，所述通讯背板(2)具有至少两个用于连接

通讯单元(3)的单元接口，不同通讯单元(3)通过通讯背板(2)进行信息通讯；

所述单元接口包括CAN总线接口和电源接口，所述通讯背板(2)具有可通过所述电源接

口与所述通讯单元(3)电连接的供电模块(2‑1)，所述通讯背板(2)具有集成所述CAN总线接

口和电源接口的欧式插座；

所述通讯单元(3)包括铱星模块(3‑1)、GPS模块(3‑2)、状态显示灯(3‑3)、以太网模块

(3‑4)、供电模块(3‑5)、CAN通讯模块(3‑6)、调试接口(3‑7)、MCU控制器(3‑8)以及与所述通

讯背板(2)的欧式插座适配的欧式插座；

所述铱星模块用于与水下设备的铱星模块进行通讯，传递所述计算机()与水下设备的

通讯信息；

所述的GPS模块(3‑2)用于定位通讯系统的位置；

所述的状态灯(3‑3)显示灯用于显示铱星模块的信号的强度、拨号连接状态、数据传输

状态、定位状态；

所述的以太网模块(3‑4)用于计算机(1)与MCU控制器(3‑8)之间进行数据交互；

所述的供电模块(3‑5)用于连接电源并为通讯单元(3)供电，保证通讯单元(3)可以单

独使用；

所述的CAN通讯模块(3‑6)用于各个通讯单元(3)之间通讯连接；

所述的调试接口(3‑7)用于对MCU控制器(3‑8)的程序更新；

所述的欧式插座用于通讯单元(3)与通讯底板(2)进行信息交互以及供电；

所述MCU控制器(3‑8)为微控制单元，可以与外部设备进行数据交互，MCU控制器(  3‑8) 

接收与之连接的各个模块的信息、处理并控制各个模块运行；

所述CAN通讯模块(3‑6)与所述MCU控制器(3‑8)连接，可将信息传递给MCU控制器(3‑

8)。

2.根据权利要求1所述的基于CAN总线可扩展的通讯系统，其特征在于：所述通讯单元

(3)包括三个铱星模块(3‑1)。

3.根据权利要求2所述的基于CAN总线可扩展的通讯系统，其特征在于：所述通讯背板

(2)包括供电模块(2‑1)和用于安装所述通讯单元(3)的卡槽(2‑2)。
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一种基于CAN总线可扩展的通讯系统

技术领域

[0001] 本发明属于通讯定位技术领域，尤其涉及一种用于群控水下设备的基于CAN总线

可扩展的通讯系统。

背景技术

[0002] 随着海洋科学研究的加深，水下滑翔机、水下自主潜航器(AUV)、Argo浮标等在内

的水下设备平台技术得到了快速的发展，其续航能力强、航程远、隐蔽性强的特点使得其非

常适合海洋生、化、物等参数的测量工作，是最常用的水下移动观测平台之一。

[0003] 水下设备如水下滑翔机、水下自主潜航器(AUV)、Argo浮标往往会不定时的出水后

将定位信息以及其他传感器信息通过卫星发到岸边监控站，岸边监控站的计算机通过通讯

单元下发控制命令给水下设备进行下潜等指令。目前，每个通讯单元控制一台水下设备，多

个水下设备之间无信息交互，难以实现多个水下设备快速协同部署。多个水下设备协同通

讯控制需要根据工作场景配备相适配的成套通讯系统，配置工作复杂效率低。

发明内容

[0004] 针对现有技术存在的问题，本发明提供了一种解决目前无可根据水下设备数量快

速改变相适配的通讯方案的问题的基于CAN总线可扩展的通讯系统。

[0005] 本发明是这样实现的，一种基于CAN总线可扩展的通讯系统，其特征在于：包括计

算机、通讯背板和至少一通讯单元；所述计算机与通讯单元之一通过以太网络通讯连接；所

述计算机用于接收所述通讯单元发送的水下设备的工作状态信息、水下设备搭载的传感器

信息，并向所述通讯单元发送指令信息；所述通讯单元用于接收水下设备的工作状态信息、

水下设备搭载的传感器信息、且可将所述计算机的指令信息发送至水下设备；所述通讯单

元与所述通讯背板连接，所述通讯背板具有至少两个用于连接通讯单元的单元接口，不同

通讯单元通过通讯背板进行信息通讯。

[0006] 在上述技术方案中，优选的，所述通讯单元包括铱星模块、GPS模块、状态显示灯、

以太网模块、供电模块、CAN通讯模块、调试接口、MCU控制器以及欧式插座；所述铱星模块用

于与水下设备的铱星模块进行通讯，传递所述计算机与水下设备的通讯信息；所述的GPS模

块用于定位通讯系统的位置；所述的状态显示灯用于显示铱星模块的信号的强度、拨号连

接状态、数据传输状态、定位状态；所述的以太网模块用于计算机与MCU控制器之间进行数

据交互；所述的供电模块用于连接电源并为通讯单元供电，保证通讯单元可以单独使用；所

述的CAN通讯模块用于各个通讯单元之间通讯连接；所述的调试接口用于对MCU控制器的程

序更新；所述的欧式插座用于通讯单元与通讯底板进行信息交互以及供电。

[0007] 在上述技术方案中，优选的，所述通讯单元包括三个铱星模块。

[0008] 在上述技术方案中，优选的，所述通讯背板包括供电模块和用于安装所述通讯单

元的卡槽。

[0009] 本发明的优点和技术效果是：
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[0010] 1、本发明所提出的通讯系统，可实现水下设备的集群控制，是一种集成度高、能够

快速部署的通讯系统，便于实现多个水下设备快速协同部署；

[0011] 2、本发明所提出的通讯系统，可以根据水下设备的数量配置对应数量的通讯单

元，适配性强，快速适用不同的使用场景；

[0012] 3、本发明所提出的通讯系统中所有配置的通讯单元可通过任意一个通讯单元的

以太网输出，配置灵活、布线简单；

[0013] 4、本发明所提出的通讯系统，通讯单元与水下设备一一匹配，通讯单元可单独使

用，具有单个水下设备的独立控制功能。

附图说明

[0014] 图1是本发明的统总体示意图；

[0015] 图2是本发明的通讯单元的示意图；

[0016] 图3为本发明的通讯背板示意图。

[0017] 图中、1、计算机；2、通讯背板；2‑1、供电模块；2‑2、卡槽；3、通讯单元；3‑1、铱星模

块；3‑2、GPS模块；3‑3、状态显示灯；3‑4、以太网模块；3‑5、供电模块；3‑6、CAN通讯模块；3‑

7、调试接口；3‑8、MCU控制器；3‑9、欧式插座。

具体实施方式

[0018] 为了使本发明的目的、技术方案及优点更加清楚明白，以下结合实施例，对本发明

进行进一步详细说明。应当理解，此处所描述的具体实施例仅仅用以解释本发明，并不用于

限定本发明。

[0019] 为解决目前无可根据水下设备数量快速改变相适配的通讯方案的问题，本发明特

提供一种基于CAN总线可扩展的通讯系统，本系统集成度高、能够快速部署，适配性强，可快

速适用于不同的使用场景。为了进一步说明本发明的结构，结合附图详细说明书如下：

[0020] 请参阅图1，一种基于CAN总线可扩展的通讯系统，包括计算机1、通讯背板2和至少

一通讯单元3。

[0021] 计算机1为上位机，其装载有甲板控制软件。计算机1与通讯单元3之一通过以太网

络通讯连接。计算机1通过以太网络接收通讯单元3发送的水下设备的工作状态信息、水下

设备搭载的传感器信息，计算机1通过以太网络向通讯单元3发送指令信息。

[0022] 工作状态信息包括水下设备的潜行深度、潜行速度等状态信息，传感器信息包括

如声学传感器、温度传感器等所发出的信息，指令信息主要包括用于控制水下设备潜行动

作的控制指令信息。

[0023] 通讯单元3实现计算机所装载的甲板控制软件与水下设备进行卫星通讯，将水下

设备的工作状态、水下设备携带传感器的信息通过通讯单元3上传到计算机1的甲板控制软

件，同时计算机中1的甲板控制软件通过通讯单元3将下发的信息发送到水下设备中。

[0024] 请参阅图3，通讯背板2为通讯线路板，通讯单元3与通讯背板2连接，通讯背板2具

有至少两个用于连接通讯单元3的单元接口，不同通讯单元3通过通讯背板2进行信息通讯。

即通讯背板2用于多个通讯单元3之间的通讯，将通讯单元3之间的信息统一通过一个与计

算机1以太网连接的通讯单元3发出。
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[0025] 单元接口包括CAN总线接口和电源接口，不同单元接口的CAN总线接口通过通讯背

板2的线路连接。通讯背板2具有可通过电源接口与通讯单元电连接的供电模块2‑1，电源接

口通过通讯背板2的线路连接供电模块。通讯背板具有至少两个欧式插座，欧式插座集成

CAN总线接口和电源接口。

[0026] 请参阅图2，通讯单元3包括铱星模块3‑1、GPS模块3‑2、状态显示灯3‑3、以太网模

块3‑4、供电模块3‑5、CAN通讯模块3‑6、调试接口3‑7、MCU控制器3‑8以及欧式插座3‑9。

[0027] 铱星模块3‑1用于与水下设备所搭载的铱星模块进行通讯，铱星模块3‑1通过卫星

与装载铱星模块的水下设备建立通讯连接，用于传递计算机1与水下设备之间的通讯信息。

具体的，本实施例中，铱星模块3‑1的型号为Iridium  9523。

[0028] MCU控制器3‑8为微控制单元，可以与外部设备进行数据交互，MCU控制器3‑8接收

与之连接的各个模块的信息、处理并控制各个模块运行。

[0029] GPS模块3‑2与MCU控制器3‑8连接，用于定位通讯系统的位置。本实施例中，具体

的，GPS模块3‑2的型号为Gstar‑GS‑92m‑J。

[0030] 状态显示灯3‑3用于显示铱星模块3‑1的信号的强度、拨号连接状态、数据传输状

态、定位状态。

[0031] 以太网模块3‑4与MCU控制器3‑8电连接，以太网模块3‑4用于计算机1与MCU控制器

3‑8之间进行数据交互。

[0032] 供电模块3‑5与MCU控制器3‑8电连接，且每个通讯单元3供具有独立的与供电模块

3‑5电连接的电源插座，用于连接电源并为通讯单元3供电，保证通讯单元3可以单独使用。

[0033] CAN通讯模块3‑6与MCU控制器3‑8连接，可将信息传递给MCU控制器3‑8。不同通讯

单元3上的CAN通讯模块3‑6可建立通讯连接。

[0034] 调试接口3‑7与MCU控制器3‑8连接，用于对MCU控制器3‑8的程序更新。调试接口3‑

7为RS232调试接口。

[0035] 通讯单元3的欧式插座3‑9与通讯背板2的欧式插座具有相适配的公头和母头，用

于通讯单元与通讯底板进行信息交互以及供电。本实施例中，欧式插座选用J0903  196 

6921B及类似连接器。

[0036] 通讯背板2具有至少两个用于插装通讯单元的卡槽2‑2，卡槽2‑2内设置欧式插座。

卡槽2‑2内设置欧式插座由CAN总线串接，卡槽2‑2内设置欧式插座与供电模块2‑1连接。

[0037] 通讯背板2上具有N个单元接口，单元接口的结构形式为所述的卡槽2‑2，通讯单元

3包括三个铱星模块3‑1，以本通讯系统中所配置的通讯单元数量作为区分，列举以下实施

例：

[0038] 实施例一

[0039] 通讯系统为满载控制状态：系统中所配备的铱星模块3‑1数量为3*N，每个铱星模

块3‑1与一水下设备通过卫星建立通讯连接，系统可以控制3*N个水下设备。计算机1通过网

线与其中的一个通讯单元3连接。计算机1所装载的甲板控制软件通过网口设置与之连接的

通讯单元3为主设备通讯单元(M)，其余N‑1个通讯单元3的信息通过通讯背板与此通讯单元

(M)通讯。

[0040] 实施例二

[0041] 通讯系统多线控制状态：系统与建立通讯连接的水下设备数量为X(X＜N)，根据水
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下设备数量配备系统中通讯单元3数量。计算机1通过网线与其中的一个通讯单元3连接。计

算机1所装载的甲板控制软件通过网口设置与之连接的通讯单元3为主设备通讯单元(M)，

其余通讯单元3的信息通过通讯背板与此通讯单元(M)通讯。

[0042] 实施例三

[0043] 系统与建立通讯连接的水下设备数量为X(X≤3)，可为独立通讯单元3，无需通讯

背板2，计算机1通过网线与通讯单元3连接进行数据交互。

[0044] 以上所述仅为本发明的较佳实施例而已，并不用以限制本发明，凡在本发明的精

神和原则之内所作的任何修改、等同替换和改进等，均应包含在本发明的保护范围之内。
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图1
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图2
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图3

说　明　书　附　图 3/3 页

9

CN 113391584 B

9


	BIB
	BIB00001

	CLA
	CLA00002

	DES
	DES00003
	DES00004
	DES00005
	DES00006

	DRA
	DRA00007
	DRA00008
	DRA00009


