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前 言
	
编写目的
· 帮助开发人员可以更好的理解程序结构及相关的技术规范。
· 便于用户对系统技术架构及软件整体性能指标有一个客观认识。
· 系统开发人员和业务使用人员对系统的功能达成有一致性认识。

读者对象
      本文档主要适用于以下工程师：
          系统开发工程师
          系统UI设计工程师
          系统管理人员
          系统业务工作人员 
          第三方接口开发人员

项目背景
      随着网络的时代的进步，未来5G的普及，远程控制和实时同步必将是未来的发展趋势。随着未来网络条件的发展，对于无人控制，和远程操控变得越来越可行。现需基于车地无线传输系统的功能基础上研发一款集中监控系统，
集中监控系统可实现对各检测系统进行统一的软件配置、设备控制、数据采集、参数调节和故障预警等功能。开发的集中监控组件将在制定适合于各检测专业的控制协议上完成，实现对不同类型信息进行集中监视和跨系统的统一控制；研究远程控制技术，达到在检测车上无人值守的情况下，能够远程集中控制系统开关机、更新配置、运行检测和传输数据。

技术方案概述
车载检测集中控制系统是对车地无线传输系统现有功能的扩充，其技术框架，产品形态，性能指标等保持与车地无线传输系统一致。本系统基于车地无线传输系统现有已实现的功能框架，支持系统独立工作。

车地无线传输系统的主要业务功能是将各检测系统产生的业务数据通过无线网络集中传输并存储到指定的存储服务器，车载检测集中控制系统则是对各检测系统提供统一的配置、远程控制、参数调节和故障预警等功能。采用专用定制开发的ISCP控制协议，由各检测系统集成系统的SDK进行数据和控制命令交互。

本系统的设计目标是简化现有的各检测系统的配置和作业方法，达到轻便简洁，无人值守的工作模式。



1.需求分析
	
1.1 中心服务端需求分析
· 集成于现有的车地无线传输系统中心服务端。
· 中心服务端通过系统配置仅显示集中控制管理窗口。
· 在现有的客户端管理的基础上增加客户端所在的采集系统的控制和监控。
· 提供独立的面板展示采集系统的参数配置信息，运行状态信息。
· 支持实时修改不同专业，类型的采集系统配置参数。
· 支持远程管理不同专业，类型的采集系统。

1.2 客户端DEMO及SDK需求分析
· 在现在的传输层中增加ISCP控制协议 。
· SDK新增ISCP控制协议接口。
· 客户端DEMO集成ISCP控制协议SDK开发示例。
1.3 ISCP控制协议需求分析
· ISCP协议详见需求文档第7节



2.技术方案
	
业务架构
集中控制系统架构图：




功能清单
	功能模块 
	功能描述
	备注 

	系统配置模块
	1.集中控制页面独立运行配置项。 
	 

	集中管理模块
	1. 支持按车辆进行分组管理。
	 

	参数配置模块
	1.获取采集系统当前的参数配置。 
	

	
	2.实时更改采集系统运行参数。 
	

	状态管理模块
	1.实时获取采集系统当前运行状态。 
	 

	数据采集模块
	1.车地无线系统已实现。 
	 

	业务支撑模块 
	1.ISCP数据协议层
	 

	
	2. 缓存管理
	

	
	3. 数据库
	

	对外集成接口 
	1.客户端底层传输SDK接口 
	 



系统安全和性能需求
系统要保证数据传输过程的安全性，防止发生恶意的攻击或是登录的情况和数据的被窃取情况的发生。 
适应各种不良网络使用环境，实现数据传输的可靠性。确保数据不能丢失。每个数据传输要进行数据的校验，防止传输的数据发生丢失或是不完整的情况。 
用户并发数：每台中心服务器可以链接多台移动终端和终端设备。要求对于数据进行扫描和探测，发现新的数据立即进行数据系统的传输和优先级的分类，扫描时间根据需求可以进行设置。
关键技术
1、TCP IOCP通信 ,底层通信协议基础。IOCP是一个线程同步对象，一个IOCP对象与几个支持待定异步I/O请求的I/O对象绑定;一个可以访问IOCP的线程可以被挂起，直到一个待定的异步I/O请求结束。IOCP提供了解决“每个客户端 占用一个线程”的瓶颈问题的办法，只使用几个处理线程，异步输入/输出来发送/接收,因此IOCP技术可以高效的服务于多客户端。
2、XML,作为车载检测系统集中控制系统与交路编辑器之间数据交互桥梁,保障两者既相互独立又信息一致。
3、JSON,数据网络传输格式,结构简单生成和解析都比较方便,读写速度更快, JSON具有良好的自我描述性, 可通过JavaScript进行解析，易于读写, JSON是纯文本,占用带宽小,使用JSON格式进行网络传输,既保证了读取的方便,又提高了控制传输的效率。
4、ADO数据库,高效数据存储。ADO是微软一套访问数据源的对象组件模型（COM）,它是MDAC（微软数据访问组件）的一部分，MDAC结构如下图：
[image: image]
ADO在编程语言与OLE DB间提供了一个中间层这就允许程序员在不知道数据源（Sql Server, Access, Oracle）的具体实现的情况下以统一的方式进行数据的访问。ADO是一个基于OLE DB，更高层的易于使用的接口，OLE DB是一个底层，复杂，高效的，对于各类数据源的访问接口，ADO和OLE DB能够工作在关系和非关系性数据中,因此为我们系统提供了高效的存储性。
5、基于扩展的插件化模块设计,有利于灵活扩展控制模块。如果所有的功能都打包在一个工程内，扩展性极为不佳，扩展功能的成本非常之高,不利于扩展和维护。将各个功能拆分成为各个组件，组件间相互调用，这样可以使得系统的耦合度降低,利于后期扩展和维护。
6、ISCP协议,控制协议定义基础准则。检测系统网络控制协（ISCP）是检测系统集中控制系统通过以太网，对车载一个或多个检测系统的采集软硬件进行集中控制的网络协议。是检测系统网络控制协议（ISCP）的整体方案基于实时流协议框架抽象,便于协议的扩展和移植;并采取客户端和服务器间双向互动的方式完成实时数据的传输控制、命令传递和状态互访。
系统部署方案
客户端： 
操作系统支持：Win7，兼容Win 10 32 位及64 位系统；   
系统运行平台：Intel X86 架构计算机，硬盘 1T 以上，千兆以太网卡。  
 
中心服务器： 
系统需要实现注册服务式的运行方式，独立运行；也可嵌入车地无线传输地面服务中心一起运行使用。   
系统部署在操作系统64位 WindowsServer2008 及以上的服务器，内存最低需求8GB 

系统开发平台
代码编译平台： Visual Studio 2015 及以上平台。   
源代码语言：VC++。   
数据库软件：SQL Server 2014。
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1. [bookmark: _Toc475355810][bookmark: _Toc51919002]引言

1.1 [bookmark: _Toc475355811][bookmark: _Toc51919003]文档目的

该文档用于客户交流需求的依据，作为后期程序设计和沟通的依据。

1.2 [bookmark: _Toc51919004]背景

随着网络的时代的进步，未来5G的普及，远程控制和实时同步必将是未来的发展趋势。随着未来网络条件的发展，对于无人控制，和远程操控变得越来越可行。现需基于车地无线传输系统的功能基础上研发一款集中监控系统，

集中监控系统可实现对各检测系统进行统一的软件配置、设备控制、数据采集、参数调节和故障预警等功能。开发的集中监控组件将在制定适合于各检测专业的控制协议上完成，实现对不同类型信息进行集中监视和跨系统的统一控制；研究远程控制技术，达到在检测车上无人值守的情况下，能够远程集中控制系统开关机、更新配置、运行检测和传输数据。

2. [bookmark: _Toc475355821][bookmark: _Toc51919005]需求分析概述

总体框架：





集中控制服务器调用底层传输层对各大集成了底层传输协议的系统发送控制协议命令，各大系统通过底层协议向服务器传输控制反馈和运行状态等信息。

2.1 [bookmark: _Toc51919006]集中控制中心服务器

1） 集中控制服务器，即在车底无线通信系统地面控制中心服务器上新增一个集中控制模块页。 

2） 可通过配置只展示集中控制服务。

3） 对不同专业发送控制指令。

4） 获取不同专业的采集系统运行状态信息。

2.2 [bookmark: _Toc51919007]传输层SDK

1） 基于ISCP协议参考第3节协议编写传输层SDK

2） SDK提供给第三方集成

3） 开发客户端SDK的demo程序示例程序

2.3 [bookmark: _Toc51919008]客户端回嵌

1） 定位系统中回嵌SDK，功能见3.2中定位协议

2） 巡检（TMAS和DSP）中回嵌SDK，功能见3.2中巡检协议

3. [bookmark: _Toc51919009]业务流程分析

线路信息源,集中控制总共包含台账编辑,控制中心,采集服务端三大模块。通过台账编辑器编辑好当次采集交路信息,导出交路信息xml数据文件作为集中控制线路信息数据源。

根据线路控制采集端,启动集中控制服务中心根据交路信息xml数据源信息,选择好线路,通过协议内容方式将选择设置好的线路信息传递给里程定位同步信息系统和巡检采集系统,对里程定位同步信息系统和巡检采集系统进行启停和切换线路的控制。

里程同步,集中控制服务器向里程信息同步系统发送里程同步协议,对里里程信息同步系统进行开启定位,在里程信息同步系统开启后,向里程定位信息同步系统发送里程同步控制协议,里程定位信息同步系统对各个连接系统进行里程同步操作。





图 3-1控制流程总览

4. [bookmark: _Toc51919010]部署方式分析

车载检测系统集中控制软件使用场景分为单独作为独立控制软件上车使用和集成到车地无线传输地面服务中心中作为车地无线传输地面服务中心的一个tab页。

针对两种使用场景,车载检测系统集中控制软件需具备独立执行程序和嵌入车地无线传输地面服务中心两种发布模式。独立执行程序发布和集成到车地无线传输地面服务中心集中发布两种模式下的功能和界面保持一致性。

5. [bookmark: _Toc51919011]功能结构图

车载检测集中控制功能结构图如图5-1功能结构图所示。包括线路信息、巡检系统控制、定位系统控制和日志信息四大模块,其中线路信息包含线路编辑、线路导出、统一参数和线路选择切换等;巡检系统控制包括启停采集控制、切换线路控制、里程同步和状态信息(采集状态,相机状态和线路信息等)展示;定位系统控制包括启停定位、里程同步、切换线路、状态信息(客户端连接状态,GNSS信息,行车信息,标签信息)展示和控制设置(行车控制,增减里程自动判断设置,根据RFID里程同步设置等)。

车载检测系统集中控制软件

线路信息
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定位系统
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线路编辑
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线路选择切换

启停采集

切换线路

状态信息展示
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启停定位

里程同步

切换线路

状态信息展示

控制设置



图5-1功能结构图

6. [bookmark: _Toc51919012]功能需求分析

6.1 [bookmark: _Toc51919013]线路信息编辑导出

现有线路编辑器,用户可在线路编辑器上编辑交路信息,编辑好后能导出交路xml、线路xml和区段xml文件信息,导出的xml文件信息作为本次出车检测的线路数据依据。交路编辑器和车载检测系统集中控制软件是两个独立运行的软件,为减少过多的耦合性,采用调用外部线路编辑器执行程序提供给用户编辑交路线路信息,通过导出的xml文件信息内容与车载检测系统集中控制软件进行数据交互。Xml信息结构清晰、适用多系统间交换数据,大大减少交换数据时的复杂性，可以使这些数据能被不同的程序读取。

根据需求,采用交路编辑器和车载检测系统集中控制软件通过中间减xml进行数据交互如图6-1-1xml中间件交互所示





图6-1 xml中间件交互

6.2 [bookmark: _Toc51919014]统一参数设置

根据导出的xml数据信息提供给界面做线路选择,选择好的线路,区间上下行,增减里程等信息作为集控统一参数,在统一开启采集的时候下发到各个采集系统,作为采集系统采集的基础信息数据。

对参数的统一能确保各个采集系统的数据一致性,防止数据错乱。





图6-2统一参数流程

6.3 [bookmark: _Toc51919015]切换线路

车载检测系统集中控制软件,需要运行过程中对各个采集系统进行统一线路切换操作,切换线路来源于导出的xml交路信息,当点击切换线路后,对各个系统进行线路同步切换,确保切换线路信息同步,保证同一车次的采集数据一致性。

6.4 [bookmark: _Toc51919016]里程同步

车载检测系统集中控制软件,需要对各个系统根据里程定位同步信息系统的里程信息进行同步操作,以确保各个采集系统采集数据的一致性。当点击车载检测系统集中控制软件的里程同步按钮时,集中控制软件向里程定位服务信息系统发送同步消息命令,里程定位同步信息系统受到同步消息命令后,启动里程同步功能,通过串口对连接的各个采集系统进行里程同步。

6.5 [bookmark: _Toc51919017]统一控制启停

车载检测系统集中控制软件需具备对连接上的各个采集系统进行统一的开启和停止操作,减少用户分别启停的操作步骤,达到统一启停,同步采集数据的目的。

统一开始时,车载检测系统集中控制软件向各个连接在线且在运行的系统发送开启消息,使用同一参数配置好的线路信息对采集系统开启采集。

统一切换线路时,车载检测系统集中控制软件向各个连接在线且在运行的系统发送切换消息,使用切换线路时选择设置的线路信息对采集系统进行切换采集操作。

统一停止时,车载检测系统集中控制软件向各个连接在线且在运行的系统发送停止消息,各个采集系统停止采集运行。

6.6 [bookmark: _Toc51919018]巡检系统控制

巡检采集系统(TMAS和DSP)在该次列车上部署采集时,车载检测系统集中控制软件可对巡检采集系统(TMAS和DSP)进行远程开启采集、停止采集、切换线路和里程同步操控;具备相机状态,采集状态,线路信息,采集配置信息等显示。

巡检系统(TMAS和DSP)除了具备6.5统一控制进行操控外,还需对巡检系统(TMAS和DSP)具备独自开启和停止采集操作。

6.7 [bookmark: _Toc51919019]定位系统控制

里程同步定位信息系统(PSVR)在该次列车上部署采集时,车载检测系统集中控制软件可对里程同步定位信息系统(PSVR)进行远程开启定位、停止定位、切换线路、操控设置(行车控制,设置增减里程自动判断、设置根据RFID里程判断、设置双路采集和近端选择)等操控;具备显示客户端连接状态、GNSS信息、标签信息和行车信息的展示。

里程同步定位信息系统(PSVR)除了具备6.5统一控制进行操控外,还需对里程同步定位信息系统(PSVR)具备独自开启和停止采集操作。

6.8 [bookmark: _Toc51919020]展示需求

车载检测系统集中控制软件,主要用于对在检系统的统一监测和控制,尽量减少用户的操作,在单次列车上,用户可在一屏查看和控制所有系统的。

车载检测系统集中控制软件,需满足对多辆列车实现切换查看功能,用户可通过切换车辆来对当前车辆进行操控。

车载检测系统集中控制软件,在车辆列表中显示系统,并显示车辆上的系统的连接(连接绿色,断开黄色)和运行情况(采集运行状态绿色,停止采集运行状态黄色)。

6.9 [bookmark: _Toc51919021]日志信息

具备日志信息,在车载检测系统集中控制软件中,需有详细状态日志界面,可查看设备的运行日志,控件的操作等日志信息,该界面是控制界面的扩展,当采集系统出现运行状态问题时,切换到该界面查看详细日志情况,便于查找问题。

7. [bookmark: _Toc51919022]协议

[bookmark: _Toc51919023]7.1 数据格式定义

ISCP数据格式由三部分组成：数据方法、数据头、数据内容。

数据方法与数据头采用ASCII编码字段标识信息，使用CRLF作为结束标识；例如：

数据方法CRLF

数据头CRLF

数据内容…

校验CRLF



7.1.1 ISCP数据方法控制发送及响应顺序

		序号

		[bookmark: _Hlk2259809]数据方法

		方向

		描述



		1

		DESCRIBE

		C->S



S->C

		C连接到S后，发送版本信息，设备编号，系统信息（包括车辆、检测项目等等）等信息到S，用于注册系统；

S向C返回DESCRUBE命令表示已经收到客户端的采集源信息，并返回对客户端数据接收准备状态。



		2

		SETUP

		S->C





C->S



		S发送到C的参数设置命令，用于设置采集源的初始采集参数（包括：检测线路、上下行、增减里程、初始里程、检测开始时间、检测标准信息等等）

C向S返回SETUP命令，表示已经收到服务器的设置信息，并返回客户端采集准备状态（准备好已启动检测、挂机等待中或未准备好等）。



		3

		UPLOAD

		C->S



S->C

		C发送到S的数据，用于请求向服务器上传系统文件的更新，包括配置文件、软件文件更新等；

S向C返回UPLOAD命令，表示已经收到客户端的上传情况，并返回对客户端数据接收准备状态。



		4

		DOWNLOAD

		S->C



C->S

		S发送到C的数据下载请求信息，用以下载客户端存储的文件数据；

C向S返回UPLOAD命令，表示已经收到服务器的下载请求，并返回数据下载准备状态。



		5

		STATE

		C->S



S->C

		C发送到S的状态数据及心跳包，每隔固定时间，客户端主动对服务器发送STATE通知，告知实时系统状态。

S向C返回STATE命令，表示已经收到客户端的状态通知，并返回服务器端控制状态或实时状态请求。



		

		

		S->C



C->S

		S向C主动发起STATE查询命令，向到客户端的查询目前运行状态。

C向S的返回的状态数据，每次收到服务器STATE命令时，客户端马上返回运行状态包，告知服务器系统状态。



		6

		DATA

		C->S

S->C



		C发送到S的实时采集数据。

S向C的返回的采集数据包应答，通知客户端数据处理情况。



		7

		LOG

		C->S



S->C

		C发送到S的LOG信息，记录采集系统内部的各个模块运行状态，方便排查问题。

S向C的返回的LOG数据包应答，通知客户端数据处理情况。



		8

		ERRORLOG

		C->S



S->C



		C发送到S的ERRORLOG信息，通知服务器需要操作人员进行问题处理。

S向C的返回的ERRORLOG数据包应答，通知客户端数据处理情况。







7.1.2 数据头总体定义

数据头是每个数据方法中固定的数据信息，用以标识数据方法的版本、数据源版本、控制序列等信息。下面以DESCRIBE数据方法为例：

客户端发送DESCRIBE请求到服务器，各字段定义如下：

		字段

		字段值

		描述



		version

		X.X.X

		客户端ISCP版本



		action

		Send

		标识数据帧为应答帧



		sequence

		1230

		数据帧编号，由发送方做累加



		device_id

		GX_001

		远程设备ID



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







服务器收到客户端的DESCRIBE请求后，发送应答信息，各字段定义如下：

		字段

		字段值

		描述



		version

		X.X.X

		服务器ISCP版本



		action

		Ack

		标识数据帧为应答帧



		sequence

		1230

		数据帧编号



		session_id

		24

		服务器端连接标识



		state

		0

		返回状态



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值





数据示例：

客户端请求信息：

DESCRIBE CRLF

version:1.0.1 CRLF

action:send CRLF

sequence:1230 CRLF

device_id:gj_002 CRLF

数据内容………

crc:XXXXXX CRLF CRLF



服务器端应答信息：

DESCRIBE CRLF

version:1.2.3 CRLF

action:ack CRLF

sequence:1230 CRLF

session_id:24 CRLF

state:0 CRLF

crc:XXXXXX CRLF CRLF



[bookmark: _Toc51919024]7.2 数据内容定义

7.2.1 DESCRIBE

（1） 巡检

客户端请求数据内容的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		type

		set_mileage

		类型标识



		action

		Send

		数据帧标识为发送帧



		sequence

		1230

		数据帧编号，由发送方做累加



		Command

		Start、stop、exit、restartSoftware、restartcomputer、setTime等

		对检测系统进行控制



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







服务器发送回应帧，支持的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		action

		Ack

		数据帧标识为回应帧



		sequence

		1230

		数据帧编号



		statetype

		

		指示哪个项目的状态，包括数据传输状态、相机状态、补偿状态和网络状态等。



		state

		0/1/2/3/4

		返回状态，状态值是正常还是异常等。例如 软件开始启动、软件启动完毕、软件开始采集、软件停止采集、软件退出成功与失败等状态；硬件设备状态：1号相机状态、2号相机状态、3号相机状态、4号相机状态、补偿信息状态、局域网网络连通状态等。



		data

		JCW_LCZ

		当前检测的导高、拉出值、补偿数据、速度、已经检测的的总杆位数，识别的数据量、处理的数据量和发送的数据量等项目；数据盘的总空间和已经使用的总空间。



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







（2） 定位

客户端请求数据内容的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		type

		set_mileage

		类型标识



		action

		Send

		数据帧标识为发送帧



		sequence

		1230

		数据帧编号，由发送方做累加



		Command

		Start、stop、exit、restartSoftware、restartcomputer、setTime等

		对检测系统进行控制



		crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







服务器发送回应帧，支持的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		action

		Ack

		数据帧标识为回应帧



		sequence

		1230

		数据帧编号



		statetype

		

		指示哪个项目的状态，包括数据传输状态、相机状态、GNSS状态、阅读器状态、小键盘状态、GYK状态、车地无线状态和网络状态等。



		state

		0/1/2/3/4

		返回状态，状态值是正常还是异常等。例如 软件开始启动、软件启动完毕、软件开始采集、软件停止采集、软件退出成功与失败等状态；硬件设备状态：1号相机状态、2号相机状态、声屏障相机状态、左阅读器状态、右阅读器状态、1号小键盘状态、2号小键盘状态、GYK状态、车地无线连接状态、局域网网络连通状态等。



		data

		JCW_LCZ

		当前检测的经度、纬度、速度、里程、视频图像、处理的数据量和发送的数据量等项目；数据盘的总空间和已经使用的总空间。



		crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







7.2.2 SETUP

（1）巡检

客户端支持的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		type

		ctr_cam

		类型标识。相机控制指令（ctr_cam）、采集卡控制指令（ctr_gc）、定位同步信息指令（ctr_loc）、检测线路信息指令（ctr_line）、采集控制指令（crt_garbsoft）、其它指令（ctr_other）



		action

		Send

		数据帧标识为发送帧



		sequence

		1230

		数据帧编号，由发送方做累加



		cmd

		cam_wdith

		图像宽度（2048）



		

		cam_heigth

		图像高度（2048）



		

		cam_ext

		相机曝光模式（0：内触发，1：外触发）



		

		cam_exptime

		相机曝光时间（4-20）us



		

		cam_stf

		内触发频率（1000-50000）



		

		cam_mirror

		镜像显示（0：不镜像，1：镜像）



		

		cam_dir

		相机方向（0：正向，1：反向）



		

		cam_gain

		相机增益（1-10）



		

		cam_save

		相机参数保存（0：不保存，1：保存）



		

		gc_div

		分频（1-10）



		

		gc_muli

		倍频（1-2）



		

		gc_lineformat

		触发信号类型（0：TTL，1:LVDS）



		

		loc_com、

		串口端口（COM1）



		

		loc_baud

		波特率（115200）



		

		loc_michange

		里程增减（增里程：0，减里程：1）



		

		loc_modify

		里程值修正（100100）米



		

		task_trainid

		检测车号（00001）



		

		task_line

		检测线路（武广线）



		

		task_section

		检测区间（北京-石家庄）



		

		task_startmil

		起始里程（100100）



		

		task_dir

		行驶方向（0：正向，1：反向）



		

		task_lineway

		检测行别（0：上行，1：下行）



		

		task_milchange

		增减里程（0：增里程，1：减里程）



		

		sys_conf

		采集系统配置（0：不配置，1：重新配置系统）



		

		sys_channelnum

		采集通道数量（1-4）



		

		sys_channelid

		采集标识（RM、LM、LL、RR、LO等）



		

		sys_channeldec

		采集描述（轨道左、轨道右、轨旁左、轨旁右等）



		

		sys_cameraccfpath

		相机配置文件路径（d://巡检采集//ini//L.ccf）



		

		Preview

		预览（0:开始预览，1：停止预览）



		

		control_garb

		采集控制（0：开始采集，1：停止采集）



		

		start_newtask

		切换任务（switch）



		

		PLC_port

		PLC端口设置（COM3以上）



		

		control_PLC

		PLC控制（0:开启PLC,1:停止PLC）



		

		pic_qual

		图像压缩质量（60-99）



		

		pic_hori

		图像横向比例（0.5-2）



		

		pic_ver

		图像纵向比例（0.5-2）



		

		data_savepath

		文件存储位置（D://图像数据）



		

		database_path

		数据库文件位置（D://巡检采集软件//db//server.mdb）



		value

		根据各命令描述

		



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







服务器返回应答信息，数据内容字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		action

		Ack

		数据帧标识为回应帧



		sequence

		1230

		数据帧编号



		statetype

		

		指示哪个项目的状态，包括数据传输状态、相机状态、补偿状态和网络状态等。



		statet

		ack/error

		返回状态，状态值是正常还是异常等。例如 软件开始启动、软件启动完毕、软件开始采集、软件停止采集、软件退出成功与失败等状态；硬件设备状态：1号相机状态、2号相机状态、3号相机状态、4号相机状态、补偿信息状态、局域网网络连通状态等。



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







（2）定位

客户端支持的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		Type

		ctr_cam

		类型标识。相机控制指令（ctr_cam）、定位同步信息指令（ctr_loc）、检测线路信息指令（ctr_line）、车地无线传输指令（ctr_vl）、其它指令（ctr_other）



		Action

		send

		数据帧标识为发送帧



		sequence

		1230

		数据帧编号，由发送方做累加



		Cmd

		cam_rec

		相机录像（0：启动，1：停止）



		

		cam_save

		相机参数保存（0：保存，1：不保存）



		[bookmark: _Hlk8912646]

		cam_channel

		相机采集通道（摄像机前、摄像机后、声屏障等）



		

		rfid_gath

		标签阅读器采集（0：启动，1：停止）



		

		rfid_update

		标签阅读器修正（0：双路，1：左路，2：右路）



		

		gnss_gath

		GNSS采集（0：启动，1：停止）



		

		gnss_sate

		GNSS卫星状态（0：锁定，1：失锁）



		

		gnss_update

		GNSS卫星修正（0：修正，1：不修正）



		

		gyk_rec

		轨道车运控数据接收（0：启动，1：停止）



		

		gyk_update

		轨道车运控数据修正（0：修正，1：不修正）



		

		vlwt_conn

		车地无线连接（0：连接，1：停止）



		

		vlwt_tran

		车地无线传输（0：传输，1：停止）



		

		loc_com

		串口端口（1：COM1，2：COM2，3：COM3）



		

		loc_baud

		波特率（9600、19200、38400、57600、115200）



		

		loc_michange

		里程增减（增里程：0，减里程：1）



		

		loc_modify

		里程值修正（100100）米



		

		task_trainid

		检测车号（00001）



		

		task_line

		检测线路（武广线）



		

		task_section

		检测区间（北京-石家庄）



		

		task_startmil

		起始里程（100100）



		

		task_dir

		行驶方向（0：正向，1：反向）



		

		task_lineway

		检测行别（0：上行，1：下行）



		

		task_milchange

		增减里程（0：增里程，1：减里程）



		

		control_garb

		采集控制（0：开始采集，1：停止采集）



		

		start_newtask

		切换任务（switch）



		

		data_savepath

		文件存储位置（D://PSVR）



		

		database_path

		数据库文件位置（C:// Program Files (x86) //PSVR//Rfid.mdb）



		Value

		根据各命令描述

		



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







服务器返回应答信息，数据内容字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		Action

		ack

		数据帧标识为回应帧



		sequence

		1230

		数据帧编号



		statetype

		

		指示哪个项目的状态，包括数据传输状态、相机状态、GNSS状态、阅读器状态、小键盘状态、GYK状态、车地无线状态和网络状态等。



		statet

		ack/error

		返回状态，状态值是正常还是异常等。例如 软件开始启动、软件启动完毕、软件开始采集、软件停止采集、软件退出成功与失败等状态；硬件设备状态：1号相机状态、2号相机状态、声屏障相机状态、左阅读器状态、右阅读器状态、1号小键盘状态、2号小键盘状态、GYK状态、车地无线连接状态、局域网网络连通状态等。



		crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值









7.2.3 UPLOAD

服务器支持的字段如下：（以轨检设置里程为例）

		字段

		字段值

		描述



		value

		120

		设置值







7.2.4 DOWNLOAD

客户端请求下载的数据，支持的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		name

		

		上传的文件名



		total_len

		4000

		文件总长度



		Len

		2000

		本次传输的长度



		sub_seq

		2

		帧编号







7.2.5 STATE

（1）巡检

		字段

		字段值

		描述



		action

		Ack

		数据帧标识为回应帧



		sequence

		1230

		数据帧编号



		statetype

		mon_cam

		相机监控（mon_cam）、采集卡监控（mon_gc）、定位同步信息监控（mon_loc）、检测线路信息监控（mon_line）、其它信息（mon_other）



		State

		mon_deviceinfo

		设备信息：序列号：111000223



		

		mon_channelid

		通道信息（1-4）



		

		mon_constatus

		相机状态（0：良好；1：断开）



		

		mon_grabnum

		采集图像数量（1500000）



		

		mon_savenum

		存储图像数量（1500000）



		

		mon_cameratemp

		相机温度（50.5）



		

		mon_grabfreq

		相机采集频率（10000）Hz



		

		mon_expo

		曝光值（15）us



		

		mon_wdith

		图像宽度（2048）



		

		mon_heigth

		图像高度（2048）



		

		mon_ext

		相机曝光模式（0：内触发，1：外触发）



		

		mon_stf

		内触发频率（50000）Hz



		

		mon_mirror

		镜像显示（0：非镜像显示，1：镜像显示）



		

		mon_dir

		相机方向（0：正向，1：反向）



		

		mon_gain

		相机增益（1-10）



		

		mon_div

		（1-15）



		

		 mon_muli

		倍频（1-2）



		

		mon_lineformat

		触发信号类型（0：TTL；1:LVDS）



		

		mon_loccom

		串口端口（COM1）



		

		mon_locbaud

		波特率（115200）



		

		mon_locmichange

		里程增减（0:增里程；1：减里程）



		

		mon_locmodify

		里程修正值（1000100）



		

		mon_currentmil

		实时里程（1000100）



		

		mon_currentspeed

		实时速度（100.100）km/h



		

		mon_trainid

		检测车号（00001）



		

		mon_line

		检测线路（武广线）



		

		mon_section

		检测区间（北京-石家庄）



		

		mon_startmil

		起始里程（1000100）



		

		mon_dir

		行驶方向（0：正向；1：反向）



		

		mon_lineway

		检测行别（0：上行；1：下行）



		

		mon_softver

		软件版本DSP（v2.0.1）



		

		mon_softobject

		软件检测对象（轨道、轨旁信号、通信漏缆）



		

		mon_encodetype

		压缩类型（JPEG、BMP）



		

		mon_starttime

		检测开始时间（2019-4-16 10:10:10）



		

		mon_currenttime

		当前时间（2019-4-16 10:10:10）



		value

		按照相应描述

		



		Crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







（2）定位

		字段

		字段值

		描述



		action

		ack

		数据帧标识为回应帧



		sequence

		1230

		数据帧编号



		statetype

		mon_cam

		相机监控（mon_cam）、定位同步信息监控（mon_loc）、检测线路信息监控（mon_line）、车地无线传输监控（mon_vl）、其它信息（mon_other）



		State

		mon_constatus

		相机状态（0：良好；1：断开）



		

		mon_grabnum

		采集视频大小（0.5）GB



		

		mon_savenum

		存储视频大小（0.5）GB



		

		mon_channel

		相机采集通道（摄像机前、摄像机后、声屏障等）



		

		rfid_ constatus

		标签阅读器状态（0：良好；1：断开）



		

		gnss_ constatus

		GNSS卫星状态（0：良好；1：断开）



		

		gyk_ constatus

		轨道车运控数据接收状态（0：良好；1：断开）



		

		vlwt_ constatus

		车地无线连接（0：良好；1：断开）



		

		vlwt_ channel

		车地无线传输的系统（1：定位、2：限界、3轨检）



		

		vlwt_ trannum

		车地无线传输大小（0.5）GB



		

		mon_loccom

		串口端口（COM1）



		

		mon_locbaud

		波特率（115200）



		

		mon_locmichange

		里程增减（0：增里程；1：减里程）



		

		mon_locmodify

		里程修正值（1000100）



		

		mon_currentmil

		实时里程（1000100）



		

		mon_currentspeed

		实时速度（100.100）km/h



		

		mon_trainid

		检测车号（00001）



		

		mon_line

		检测线路（武广线）



		

		mon_section

		检测区间（北京-石家庄）



		

		mon_startmil

		起始里程（1000100）



		

		mon_dir

		行驶方向（0：正向；1：反向）



		

		mon_lineway

		检测行别（0：上行；1：下行）



		

		mon_softver

		软件版本PSVR（v1.0）



		

		mon_encodetype

		压缩类型（MP4）



		

		mon_starttime

		检测开始时间（2019-4-16 10:10:10）



		

		mon_currenttime

		当前时间（2019-4-16 10:10:10）



		value

		按照相应描述

		



		crc

		1F2B1457

		完整数据帧的CRC16校验值







7.2.6 DATA

客户端向服务器实时发送检测数据、数据文件等信息等采用的数据方法，支持的字段如下：

		字段

		字段值

		描述



		data_type

		Rssf、dex、geo、wave、txt、msg

		标识数据类型Rssf、dex、geo、wave为文件，msg为实时消息



		Len

		2000

		本次传输的长度字节







7.2.7 LOG



7.2.8 ERRORLOG





第 1页 /共 15页



image1.emf

集中控制服务器


…


巡检采集主机


ISCP


协议


定位同步系统




oleObject1.bin

�


服务器�


主机�


集中控制服务器�


…�


巡检采集主机



ISCP协议



定位同步系统�




image2.emf

台账编辑器


台账


xml


数


据


导出


提供交路信息


巡检系统 协议控制


里程定位同步


信息系统


协议控制


里程同步


预留其他系统集成


接口


协议控制


里程同步


集中控制中心


服务器




oleObject2.bin

�


�


�


台账编辑器



台账xml数据



导出



集中控制中心服务器




提供交路信息



巡检系统



协议控制



里程定位同步信息系统



协议控制



里程同步



预留其他系统集成接口



协议控制



里程同步





image3.emf

交路编辑器


Xml


数据 导出 集中控制系统 提供给




oleObject3.bin

�


�


交路编辑器



Xml数据



导出



集中控制系统



提供给





image4.emf

开始


选择配置线路参数


信息


下发统一参数到各


个采集系统


点击开始


Xml


信息


依据


采集 线路信息 结束




oleObject4.bin

�


�


�


开始



选择配置线路参数信息



下发统一参数到各个采集系统



点击开始



Xml信息



依据



采集



线路信息



结束






