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车辆及其CAN总线模块

(57)摘要

本实用新型涉及一种车辆及其CAN总线模块

(1)，该车辆是小型货运车辆，该CAN总线模块(1)

被配置为使轮速传感器(2)与CAN总线(3)建立通

信，包括微处理单元(10)、信号转换单元(11)和

CAN收发单元(12)，其中，信号转换单元(11)接收

来自轮速传感器(2)的信号，并将轮速传感器(2)

的信号转换为微处理单元(10)所要求的报文类

别；微处理单元(10)用以根据CAN总线协议控制

数据帧的发送和接收，其输入端与信号转换单元

(11)电性连接，输出端与CAN收发单元(12)电性

连接，微处理单元(10)接收经信号转换单元(11)

转换的信号，将转换后的信号进行处理后传递给

CAN收发单元(12)。
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1.一种CAN总线模块，用于小型货运车辆，其特征在于，所述CAN总线模块(1)被配置为

使轮速传感器(2)与CAN总线(3)建立通信，包括微处理单元(10)、信号转换单元(11)和CAN

收发单元(12)，其中，所述信号转换单元(11)接收来自轮速传感器(2)的信号，并将轮速传

感器(2)的信号转换为微处理单元(10)所要求的报文类别；所述微处理单元(10)用以根据

CAN总线协议控制数据帧的发送和接收，其输入端与信号转换单元(11)电性连接，输出端与

CAN收发单元(12)电性连接，所述微处理单元(10)接收经信号转换单元(11)转换的信号，将

转换后的信号进行处理后传递给CAN收发单元(12)。

2.根据权利要求1所述的CAN总线模块，其特征在于，所信号转换单元(11)的数量为复

数个，每个信号转换单元(11)与一个轮速传感器(2)电性连接。

3.根据权利要求2所述的CAN总线模块，其特征在于，所述信号转换单元(11)的数量根

据实际轮速控制需求以及车轮和轮速传感器的数量来设置。

4.根据权利要求3所述的CAN总线模块，其特征在于，所述CAN总线模块(1)包括电源单

元(13)，所述电源单元(13)与微处理单元(10)、信号转换单元(11)和CAN收发单元(12)电性

连接，并为微处理单元(10)、信号转换单元(11)和CAN收发单元(12)提供电源。

5.根据权利要求4所述的CAN总线模块，其特征在于，所述电源单元(13)与各信号转换

单元(11)分别电连接。

6.根据权利要求5所述的CAN总线模块，其特征在于，所述CAN总线模块(1)包括电路板

(100)，所述微处理单元(10)、信号转换单元(11)、CAN收发单元(12)以及电源单元(13)均设

置在电路板(100)上，并通过印刷线路或者电线建立电性连接。

7.根据权利要求6所述的CAN总线模块，其特征在于，所述CAN总线模块(1)包括输入接

口(101)和输出接口(102)，所述输入接口(101)为复数个，分别与信号转换单元(11)电性连

接，所述轮速传感器(2)通过接插方式经输入接口(101)与信号转换单元(11)电性连接，所

述输出接口(102)与CAN总线(3)电性连接，所述输入接口(101)的数量对应于信号转换单元

(11)的数量。

8.根据权利要求7所述的CAN总线模块，其特征在于，所述CAN总线模块(1)包括外壳

(103)，所述外壳(103)形成有收容空间，将微处理单元(10)、信号转换单元(11)、CAN收发单

元(12)、电路板(100)以及电源单元(13)固定收容于其内，所述输入接口(101)和输出接口

(102)固定在外壳(103)的侧壁上。

9.一种车辆，包括轮速传感器(2)、CAN总线(3)和如权利要求1‑8任意一项所述的CAN总

线模块(1)，其中CAN总线模块(1)连接轮速传感器(2)和CAN总线(3)。

10.根据权利要求9所述的车辆，其特征在于，所述车辆是能够自动行驶或人工驾驶的

小型货运车辆，行驶速度低于15公里/小时，未配备防抱死制动系统或电子稳定控制系统。
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车辆及其CAN总线模块

技术领域

[0001] 本实用新型涉及车辆的信号传输领域，特别是涉及一种车辆及其CAN(Controller 

Area  Network，控制器局域网络)总线模块。

背景技术

[0002] CAN网络即控制器局域网络，属于工业现场总线的范畴。与一般的通信总线相比，

CAN总线的数据通信具有突出的可靠性、实时性和灵活性。由于其良好的性能及独特的设

计，CAN总线越来越受到人们的重视。它在汽车领域上的应用是最广泛的，通常采用CAN总线

来实现汽车内部控制系统与各检测和执行机构间的数据通信，例如轮速传感器通过防抱死

制动系统(ABS)或电子稳定控制系(ESP)将车辆的轮速信息实时输出给CAN总线。

[0003] 对电商行业而言，越来越多的电商公司和物流公司开始青睐可以自动行驶或人工

驾驶的小型货运车辆(下文简称为小型货运车辆)进行最后一公里的配送服务。该种小型货

运车辆随机性灵活性高，适合进入各种小区、写字楼等地方派送。

[0004] 通常这种小型货运车行驶速度低于15公里/小时，不需要配备传统车辆所配置的

防抱死制动系统或电子稳定控制系统等主动安全功能，因此小型货运车的轮速传感器的信

号无法传输至CAN总线。

实用新型内容

[0005] 鉴于此，本实用新型旨在提供一种车辆及其CAN总线模块，其可以建立轮速传感器

与CAN总线之间的通信。

[0006] 首先，根据本实用新型的一个方面，它提供了一种CAN总线模块，用于小型货运车

辆，其特征在于，所述CAN总线模块被配置为使轮速传感器与CAN总线建立通信，包括微处理

单元、信号转换单元和CAN收发单元，其中，所述信号转换单元接收来自轮速传感器的信号，

并将轮速传感器(2)的信号转换为微处理单元所要求的报文类别；所述微处理单元，用以根

据CAN总线协议控制数据帧的发送和接收，其输入端与信号转换单元电性连接，输出端与

CAN收发单元电性连接，所述微处理单元接收经信号转换单元转换的信号，将转换后的信号

进行处理后传递给CAN收发单元。

[0007] 根据本实用新型的另一个方面，它提供了一种车辆，包括轮速传感器、CAN总线和

前面所述的CAN总线模块，其中CAN总线模块连接轮速传感器和CAN总线。

[0008] 与现有技术相比较，根据本实用新型设计提供的车辆由于具有CAN总线模块，可以

在未配备防抱死制动系统或电子稳定控制系统的车辆上，使轮速传感器与CAN总线建立通

信。

附图说明

[0009] 通过下面结合附图关于本实用新型的具体实施方式的详细描述，将有助于更清

楚、完整地理解本实用新型的其他特征、细节和优点。其中：
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[0010] 图1示出了根据本实用新型一实现方式的CAN总线模块的结构框图，其中示出了

CAN总线模块与轮速传感器、CAN总线的连接关系。

具体实施方式

[0011] 下面介绍的是本实用新型的多个实施例中的一些，旨在提供对本实用新型的基本

了解。并不旨在确认本实用新型的关键或决定性的要素或限定所要保护的范围。

[0012] 请参照图1，根据本实用新型的一实施方式的一种CAN总线模块1，用于小型货运车

辆，被配置为使轮速传感器2与CAN总线3建立通信，包括微处理单元10、信号转换单元11和

CAN收发单元12，其中，信号转换单元11接收来自轮速传感器2的信号，并将轮速传感器2的

信号转换为微处理单元10所要求的报文类别，例如将轮速传感器2的信号由串行数据转换

为并行数据；微处理单元10用以根据CAN总线协议控制数据帧的发送和接收，其输入端与信

号转换单元11电性连接，输出端与CAN收发单元12电性连接。微处理单元10接收经信号转换

单元11转换的信号，将转换后的信号进行处理并将其传递给CAN收发单元12。

[0013] 信号转换单元11的数量为复数个，每个信号转换单元11与一个轮速传感器2电性

连接。本实施方式中，小型货运车辆具有四个车轮，每个车轮均设置有一个轮速传感器2，因

此信号转换单元11的数量为四。根据实际轮速控制需求以及车轮和轮速传感器的数量来设

置信号转换单元11的个数。

[0014] CAN总线模块1还包括电源单元13，电源单元13与微处理单元10、信号转换单元11

和CAN收发单元12电性连接，并为微处理单元10、信号转换单元11和CAN收发单元12提供电

源。电源单元13与各信号转换单元11分别电连接。

[0015] CAN总线模块1包括电路板100，微处理单元10、信号转换单元11、CAN收发单元12以

及电源单元13均设置在电路板100上，并通过印刷线路或者电线建立电性连接。

[0016] CAN总线模块1包括输入接口101和输出接口102，其中输入接口101为复数个，分别

与信号转换单元11电性连接，用以通过接插方式与轮速传感器2建立电性连接，输入接口

101的数量对应于信号转换单元11的数量，输出接口102通过接插方式与CAN总线3电性连

接。图1中仅示意性地示出输入接口101和输出接口102的大致位置与其他元件的连接关系，

输入接口101和输出接口102的结构为本领域一般技术人员所熟知，在此不赘述。

[0017] CAN总线模块1包括外壳103，形成有收容空间，将微处理单元10、信号转换单元11、

CAN收发单元12以及电源单元13固定收容于其内，输入接口101和输出接口102固定在外壳

103的侧壁上。

[0018] 一种车辆，包括轮速传感器2、CAN总线3和前面所述的CAN总线模块1，其中CAN总线

模块1连接轮速传感器2和CAN总线3。车辆是能够自动行驶或人工驾驶的小型货运车辆，行

驶速度低于15公里/小时，未配备防抱死制动系统或电子稳定控制系统。

[0019] 与现有技术相比较，根据本实用新型设计提供的车辆由于具有CAN总线模块，可以

在未配备防抱死制动系统或电子稳定控制系统的车辆上，使轮速传感器与CAN总线建立通

信。
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图1
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