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驼峰电子化控制系统中通信技术应用的研究

谢迎锋 魏宗寿
兰州交通大学 自动控制研究所 兰州 730070

摘 要 结合在驼峰电子化执行模块控制系统研发中的实际经验 介绍驼峰电子化控制系统中主控机

与智能电子模块间通信方式的重要性 提出一种基于 EPP 协议的安全可靠 实时的通信方法
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Research on application of communication technology based on Hump-signal

Electronic Control System
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Abstract: It was introduced the importance of the communication between industrial grade computer and intelligent electronic

module in the hump signal of Electronic Control System, and put forward a parallel communication method that was safe, real-

time and high-speed.
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由兰州交通大学自动控制研究所研制开发的

LDJLZ II 型计算机联锁电子化智能化执行单元已

投入运行 取得了良好的效果 在车站电子化控制

系统中 使用 CAN 总线构筑的串行通信网络 能安

全可靠地达到各项技能指标

但是 对驼峰编组站来说 要实现车组溜放过

程中对道岔和减速器等进行实时控制 对信息传输

速度要求更高 实时处理能力要求更强 目前 国

内大多数自动化驼峰的信息传输是使用串行通信来

实现的 一旦信息拥塞就会影响减速器控制准确

性 更严重的是一旦分路道岔命令传递不及时 将

导致溜放车组错道 甚至会发生掉道事故 利用电

主机通过 GSM/GPRS 模块与配属段无线数据传输基

站传送数据的 G P R S 数据通信费 机务段无线数据

传输基站通过 A D S L 宽带上网的上网费和各级机调

与机车执乘司机间的无线通话费 3 种

利用已经成熟的电信 GSM/GPRS 移动公网 不

仅可以节约大量的通讯网络的投资 而且移动公网

较高的可靠性还可以更好地保证系统的稳定运行

为机车的行车调度和运营安全提供了一个有效的管

理途径

4 结束语

LIWTS 通过在铁路第 5 次大提速中跨铁路局的

长交路机车上实际应用 体现出广阔的使用前景

1 它利用了 GP R S 网络的实时在线 快速登陆和

高速传输等特点 可以快速 实时地获得机车运行

数据 为运输组织和机车管理提供及时 可靠的指

挥依据 2 机车安装的设备为 GT08 便于安装和

维护 3 客户端通过与网络接入的方式与主机进

行通信 系统可以根据网络的发展 带宽情况 使

用成本等因素 不断增加完善功能 可连接更多的

机车设备 传输声音和图象等信息 目前系统已经

实现了电子地图显示和双机备份功能 还可以开发

无线移动终端的蓝牙功能 GP S 定位功能 实现无

电缆连接

该系统使地面指挥人员能够全面实时掌握在途

机车的运行状况和执乘司机的操控情况等信息 为

机车运用管理提供科学依据 有效提高管理水平
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子模块的执行速度较之传统的继电器速度快 但是

如果在通信制式上再作些改进 无疑对提高驼峰解

体作业效率以及运输安全方面具有更为重要的意

义 本文就驼峰编组站的特殊工作环境及工作特点

提出一种切实可行的通信方法

1 设计思路

1.1 设计依据

设计方案考虑到以下几点

1 一对多 性质 即通信上位机与下位众多

模块通信 2 驼峰场的强噪声与电磁干扰环境 要

求通信具有高抗干扰性和可靠性 3 鉴于铁路信

号的高安全要求 信息传送需准确无误 接口的软

硬件设计要严格匹配 同时必须加入可靠合理的软

件纠错设计 4 在考虑数据要高速准确传送的同

时 还要考虑到通信硬件的易调试与维护性

1.2 设计思想

驼峰电子化控制系统中要采集和控制的信息很

多 主要通过采集轨道电路状态 道岔定反位表示

测阻 测长 测速 测重 制动部位减速区段踏板

道岔踏板和人 机联系监控台状态等信息 从而控

制减速器和分路道岔信号机等设备 因此 系统采

用了以工控机为上位主控机 以各种功能的嵌入式

电子模块为从机的分布式控制系统

由于驼峰电子化控制系统中主机和从机之间的

距离较远 所以从并行通信的特点来看 无论是距

离上还是可靠性上都不能满足实际要求 因此 设

计中在上位主控机与下位从机之间设置一中转节

点 中转节点与主控机之间通过并行接口卡实行并

行通信 主控机只与中转节点交换数据 而下位从

机之间采用串行总线与中转节点交换信息 这样就

能达到驼峰实时控制的要求

2 系统设计

2.1 系统结构

在综合考虑通信速度和可靠性的基础上 按上

述设计思路出发 电子模块使用串行总线构筑局部

通信网络 CA N 总线与上位主控机间设置并行接口

卡以实现串并转换 系统结构如图 1 所示

采用 C A N 总线 首先是因为 C A N 总线对通信

数据块采用短帧结构 传输时间短 保证了通信的

实时性 CAN 协议又采用 CRC 校验并提供相应的错

误处理功能 同时又设置双 CAN 冗余通信 保证了

通信的可靠性 其次 它与车站电子智能模块使用

C A N 总线的机制相兼容 甚至有些模块可通用

2.2 控制器SJA1000的结构及特点

在决定了采用 CAN 总线以后 接下来的主要任

务就是 C A N 总线与上位主控机间的并行接口设计

问题 首先了解一下 CAN 控制器 SJA1000 的内部结

构和特点 如图 2 所示

图1 驼峰电子执行系统结构示意图

SJA1000 的特点如下

1 完全兼容 PCA 8 2 C 2 0 0 及其工作模式 即

BASICCAN 模式 2 具有扩展的接收缓冲器 64 Bt

的 FIFO 结构 3 支持 CAN2.0B 4 支持 11 位和

29 位识别码 5 位速率可达 1 Mbps 6 支持

peliCAN 模式及其扩展功能 7 24 MHz 的时钟频

率 8 可编程的 CAN 输出驱动配置 9 温度范

围宽 -40 +125

应用SJA1000与PC并行口接口有两种方式 SPP

或 EPP 方式 SPP 标准是专为打印机而设计的并行

端口协议 从 P C 到外设的数据传输速率最大能达

到250 kbps 只支持单向数据传输 而EPP是在SPP

基础上改进的一种与标准并行口完全兼容且能完成

双向数据传输的协议 是由Intel Xicom和 Zenith

图 2 SJA1000 内部结构图
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Data Systems 公司发起研制的 后来经过修改被

IEEE1284 标准采纳 它是一种双向并口通信方式

一般应用于传输速率较高的外设 EP P 方式完全用

硬件产生联络信号 因此 CP U 输出或输入数据只

要执行一条指令 单总线周期 该协议定义的并行

口更像一个开放的总线 利用此协议 可使并行口

的数据传输率接近 PC 内部 IS A 总线的传输率

2.3 EPP寄存器定义

EPP寄存器定义见表 1 EPP 占用 8个端口地址

前 3 个端口与 SPP 方式的数据 状态控制端口兼容

BASE+3 和 BASE+4 为 EPP 的地址和数据端口 读写

这些端口只要执行一条 I/O 指令 因此处理速度可

以达到或接近 I S A 总线 I / O 的性能 B A S E + 5

BASE+7 端口用来支持 16 位或 32 位传输 执行 32 位

传输时 ISA控制器自动连续产生4个8位 I/O周期

分别将 4 Bt 依次送入 BASE+4 BASE+7 端口或从端

口读出 这项操作对软件完全透明

表1 EPP 寄存器定义 包含兼容SPP 方式

名称 偏移地址 模 式 类 型 说明

D A T A
+0  (兼容)SPP W

标准 S P P 数据端口

(数据)端口 不能自动选通

STATUS
+1 (兼容)SPP  R

读取接口的输入状态

(状态)端口 信号

C O N T R O L
+2 (兼容)SPP W

设置输出控制端口的

(控制)端口 状态

A D D R E S S
+3 E P P W / R

产生互锁的地址读写

(地址)端口 周期

DATA(数据)
+4 +7 E P P W / R

产生互锁的数据读写

端口 周期

EPP 协议定义了 4 种数据传输模式

1 数据写周期 2 数据读周期 3 地址

写周期 4 地址读周期

由此 我们设计 CAN 控制器 SJA1000 与 PC 打

印口 LPT1 接口电路如图 3 所示

图 3 中 并行端口的引脚定义即是采用的 EP P

引脚定义 SJA1000 的 AD0 AD7 脚分别对应并行

口 LPT1 的 AD0 AD7 脚 构成双向 addr/data 线

WAIT 信号为 SJA1000 发送给 PC 的握手信号 以便

P C 在访问慢速外设时插入等待周期 实际上

SJA1000 的访问时间在 40 ns 以内 所以 PC 在访

问 SJA1000 时根本就无须插入等待周期 WAIT 可

由 AD D S T B 和 D A T A S T B 信号经过一个与非门后产

生 由于SJA1000的 ALE是下降沿锁存地址信号 所

以将 ADDSTB 反相后与 ALE 相连 在 EPP 的数据读

写周期 SJA1000 的和控制信号应该有效 而在地

址读写周期时应该无效 SJA1000 的脚与并行端口

的 RESET 相连 由 PC 向 SJA1000 提供复位信号 如

果并行端口的 RESET 脚不用做 SJA1000 的复位 则

可以用作外设 1 6 位地址高低字节的选通信号

SJA1000 的片选信号应接地 始终处于选通状态

当 PC 机对外设进行读写访问时 EPP 的 I/O 控

制芯片就会自动产生相关的控制时序 不用像基于

字节模式的接口那样需要软件模拟时序 正是由于

这个特点 EP P 模式的接口软件比字节模式的要简

单的多 同时传输速度也快的多

3 结束语

近年来 自动化驼峰的微机联锁控制技术发展

迅速 采用电子化智能模块控制系统及先进的通信

技术是我国驼峰信号发展的趋势 经加载接口程序

模拟通信证实 本文所述基于 EPP 标准的通信方式

是成功的 它为电子化智能模块控制系统通信的快

速可靠性提供了保障 也对电子化智能控制系统应

用的推广起到了一定的作用 电子化智能控制系统

将给车务和电务工作人员带来极大的方便
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