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ＧＰＳ 远程监控系统在旋挖钻机上的应用
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摘　要：结合目前中国最大的移动通讯网络，利用 ＣＡＮ总线的通讯技术将 ＧＰＳ远程监控系统与旋挖钻机电控系统
融为一体，对车辆进行远程监控，对其实时动态信息获取具有重要意义。 介绍了 ＧＰＳ远程监控系统在旋挖钻机上
应用的硬件设备、程序设计、数据传输流程以及该系统在 ＮＲ系列旋挖钻机上的应用效果及实现的功能目标。
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0　引言
旋挖钻机是一种适合建筑基础工程成孔作业的

桩工机械，具有装机功率大、输出扭矩大、轴向压力
大、机动灵活、施工效率高等特点，配以适宜的钻具
可在填土、粘土、粉土、砂性土、砂卵砾石层等地层进
行成孔作业。

近几年，随着多条高速铁路客运专线及城市轨
道交通系统的建设，对旋挖钻机的需求非常大，刺激
着国内各旋挖钻机生产厂家不断的扩大生产规模。
但随着旋挖钻机投放市场的不断增多，怎样才能更
快、更好、更周到的进行售后服务，并按时回拢资金
以便扩大生产成为各个旋挖钻机生产厂家十分头痛

的问题。 本文将结合内蒙古北方重型汽车股份有限
公司所生产的旋挖钻机电控系统特点及进口挖掘机

所装远程监控系统的特点，来简单介绍具有 ＣＡＮ总
线通信功能的 ＧＰＳ远程监控系统。

1　硬件设备
控制器局域网络 （ Ｃｏｎｔｒｏｌｌｅｒ Ａｒｅａ Ｎｅｔｗｏｒｋ，

ＣＡＮ）是一种串行数据通信协议，属于工业现场总线
的范畴。 具体来讲，ＣＡＮ 总线是一种多主总线，通

信介质可以是双胶线、同轴电缆或光导纤维，它的直
接通信距离最大可达 １０ ｋｍ，最高通信速率可达 １
Ｍｂ／ｓ；ＣＡＮ总线接口实现 ＣＡＮ 总线协议的物理层
和数据链路层功能，可完成对数据的成帧处理，包括
位填充、数据块编码、循环冗余检验、优先级判别等
多项工作；采用 ＣＲＣ 检验提供错误处理功能，保证
了数据传输的可靠性；ＣＡＮ总线网络上的节点信息
可分成不同的优先级，满足不同的实时要求；另外
ＣＡＮ总线通信采用短帧格式，每帧数据字节数最多
为 ８个，可满足工业领域控制命令和状态数据的要
求，同时 ８个数据字节的短帧也不会占用总线时间
过长，从而保证了通信的实时性；ＣＡＮ 总线在仲裁
技术方面采用优先级判别法，大大节省了总线冲突
处理的时间，即使网络负载很重也不会出现数据堵
塞。 与一般的通信总线相比，ＣＡＮ总线的数据通信
具有更突出的可靠性、实时性和灵活性。
我公司所生产的旋挖钻机就是采用 ＣＡＮ 总线

的方式进行数据的通信，这主要是基于采用 Ｃｕｍ-
ｍｉｎｓ第三代电控发动机及博士力士乐电控系统。
建立了 ＣＡＮ总线的数据通讯平台后，就可以在此平
台上嵌入具有 ＣＡＮ总线通信功能的 ＧＰＳ 远程监控
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系统。 这样三者之间数据共享，无需外接其它各种
传感器就可将所需要的旋挖钻机各种运行状态参数

通过 ＧＰＲＳ移动通讯网传回。 ＧＰＳ远程监控系统硬
件构成（即车载终端）如图 １所示。

图 １　ＧＰＳ 远程监控系统硬件构成图
ＡＭＲ７ 处理器一方面通过 ＣＡＮ 总线和车载控

制器进行通讯，获取发动机的各种重要参数和控制
器的重要参数，另一方面通过 ＲＳ２３２ 串口获取定位
数据。 待 ＡＲＭ７ 将数据加工后，通过 ＲＳ２３２ 串口将
要发送的数据发送给 ＧＰＲＳ 通讯模块，由通讯模块
负责将数据发送到远程服务器，完成数据上传的任
务。 同时当 ＧＰＲＳ通讯模块收到服务器下发的控制
指令后，ＧＲＰＳ 模块通过 ＲＳ２３２ 串口通知 ＡＲＭ７ 处
理器，并且配合 ＡＲＭ７ 处理器通过防拆模块输出控
制信号，由车载控制器完成车辆解锁和控制的功能。

2　程序设计
ＧＰＳ远程监控系统内的所有程序均采用 Ｃ 语

言编写，建立了实时多任务操作系统和封闭的功能
逻辑流程表，杜绝了逻辑上的漏洞，保证整个设备能
够可靠运行。

车载控制器程序采用博士力士乐公司的 Ｂｏｄａｓ
语言编写，力士乐公司针对旋挖钻机的工况专门开
发的模块式程序，经过了无数次的各种工况试验，完
全能保证整个系统的稳定、可靠运行。 程序流程图
如图 ２所示。

图 ２　程序流程图

3　数据传输
ＧＰＳ远程监控系统需完成对车辆的实时定位，

车载控制器与监控中心的实时信息传递等。 其通讯
问题一直是困扰着 ＧＰＳ 远程监控系统发展和推广
的主要问题之一。 ＧＰＲＳ作为 ＧＳＭ中现有电路交换
系统与短信息服务的补充，提供给移动用户高速无
线 ＩＰ和 Ｘ．２５ 业务。 相对 ＧＳＭ原有的拨号方式电
路交换数据传送方式，ＧＰＲＳ具有实时在线、按量计
费、快捷登录、高速传输、自如切换等优点。 因此，
ＧＰＲＳ特别适用于间断的、突发性的或频繁的、少量
的数据传输，也适用于偶尔的大数据量传输。 从综
上所述的 ＧＰＲＳ 的功能和特点中，我们不难看出，
ＧＰＲＳ先天所具有的种种特性恰是我们希望 ＧＰＳ远
程监控系统中的通讯平台所拥有的。 采用 ＧＰＲＳ为
ＧＰＳ远程监控系统的通讯平台不仅先期投人少、覆
盖范围广、运营费用低，而且具有良好的集群呼叫、
网内通讯能力、功能强、用户选择余地大，并且可以
方便快捷的接入 Ｉｎｔｅｒｎｅｔ。 图 ３ 为 ＧＰＳ 远程监控系
统数据流程图。

图 ３　ＧＰＳ 远程监控系统数据流程图
监控中心就是一台具有公网 ＩＰ 地址的网络服

务器，通过编写数据中心的监控系统软件（主要由
通信模块、电子地图数据库、车辆信息数据库等组
成），监控中心将实时接收车载终端通过无线通信
模块发送来的数据，并进行解析和存储，将所有车辆
的位置和运动状态都显示在电子地图上。 并针对不
同的情况进行提示和报警。

4　应用情况及效果
此系统已经成功安装在我公司生产的 ＮＲ系列

旋挖钻机上，到目前为止已装车 ５０ 多台，产品遍布
于全国各个施工现场中，车载电控系统及 ＧＰＳ远程
监控系统运行一切正常。 我们每时每刻都能从公司
的终端显示屏上看到设备的运行情况，所有的监控
目标都在我们的掌控之中。
通过此系统实现了如下功能目标。
（１）定位功能：通过客户端软件运用 ＧＰＳ 定位

系统实时确定所销售旋挖钻机的地理位置；
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（２）远程数据传输：通过 ＣＡＮ ｂｕｓ 总线实时传
输发动机的转速、机油压力、水温、总工作时间、总耗
油量、负载、发电机的发电电压、故障代码等发动机
参数，液压油温、泵的压力，油冷器风扇状态等液压
系统参数；

（３）故障报警：当发动机及液压系统出现故障
时进行报警提示，通过对每一项报警的频率可监测
到用户的维护保养状况，对发生事故时责任不清提
供了依据；

（４）远程控制功能：当某些用户恶意拖欠车款
时能通过客户端软件发出锁车命令，此时发动机只
能怠速工作，同时在显示器界面有报警提示，这样可
以强制用户及时付款；

（５）防拆报警：当 ＧＰＳ 远程监控终端遭到恶意
破坏时控制器控制发动机只能怠速，同时在显示器
界面有报警提示；

（６）养护提示：客户终端监测到液压油、机油等
更换时间到了可通过电话方式提醒用户，这样更能
体现人性化服务；

（７）工作统计：对车辆每天每月的使用状况进
行统计，生成报表储存。
通过加装此系统，使我们的售后反应能力得到

极大的提高，减少了用户的抱怨；对所传回的数据分
析不但优化了系统配置，而且还减少了备件品种，降

低了资金的积压；同时拓宽了销售渠道，改变了厂家
只有直销的局面，现已经发展成直销、代理销售、融
资销售及租赁销售四大平台；用户的及时付款也使
得公司的资金链运转的更加通畅。

5　结语
利用 ＧＰＳ远程监控系统，可以提高售后服务的

快速反应能力，做到有的放矢；通过对传回的数据进
行分析，对提高、优化钻机各个系统提供了参数依
据，同时对报警频率进行分析可监测用户使用维护
及保养状况，对发生事故时责任不清提供数据依据；
可以实现远程锁车功能，催促用户及时付款。
此系统的通讯传输主要是借助移动通讯公司的

网络，受其网络覆盖的原因必然有其通讯死区，此系
统也可建立在卫星通讯系统上，这样就可实现全球
无间断通讯。
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（上接第 ２９页）
（３）动力头：最大通孔直径 １１７ ｍｍ；转速范围：

正转 １０个挡位，４０ ～１０１１ ｒ／ｍｉｎ，反转 ２个挡位，３８、
１２７ ｒ／ｍｉｎ；给进行程 １５００ ｍｍ。

（４）主卷扬：提升力 ７５ ｋＮ；提升速度 ０畅３８ ｍ／ｓ
（最低），容绳量 ６０ ｍ（钢丝绳直径 ２２ ｍｍ）。

（５）绳索取心卷扬：提升力１８ ｋＮ，钢丝绳直径５
ｍｍ，容绳量 １８００ ｍ。

（６）钻塔：高度 ９ ｍ，钻进角度 ４５°～９０°，给进力
５９畅３ ｋＮ，提拔力 １３５ ｋＮ，给进行程 １５００ ｍｍ。

（７）液压系统：额定工作压力 １２ ＭＰａ，流量 ４５
Ｌ／ｍｉｎ。

（８）总质量 ７１００ ｋｇ。
（９）外形尺寸（长 ×宽 ×高）：运输状态 ６４００

ｍｍ ×２３８０ ｍｍ ×３２３３ ｍｍ，工作状态 ４６３９ ｍｍ ×
２３８０ ｍｍ ×１０６８９ ｍｍ。

6　生产试验情况
样机由核工业地质大队在内蒙古东胜地区进行

了生产性试验。
试验表明，ＸＬ －５ 型钻机保持了原机械岩心钻

机制造成本低、能耗功率小、传动效率高、维护修理
方便、可靠性高、提下钻辅助时间短、处理事故能力
强的优点，并通过合理的、巧妙的机构设计，真正实
现了机械动力头液压控制钻机塔机一体、长行程给
进，方便斜孔钻进，搬迁、移动方便快捷等，达到了设
计的预期目的。

ＸＬ －５ 型钻机已申报国家专利 （专利号为
ＺＬ２００７２００３２０４５．２）。
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