数码相机式电子抓拍机工控机软件文档

概述

根据市场的需要，我们开发出数码相机式电子抓拍机，本系统由三个部分组成：相机控制器、工控机、控制中心。相机控制器监测信号灯的变化，并且根据车辆感应器感应到的信号判断是否有车违章，有车违章时，控制相机拍下照片，存在相机中。工控机属于中间传输机，它负责从四个相机中取出照片，存在本地硬盘上，然后将照片传输至控制中心。控制中心接收从各个路口的工控机上传的照片，将他们存在控制中心，以备交警处理。总体结构如下图所示：
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图：电子抓拍机的总体通信结构

 



本文档只涉及工控机部分的软件，因此对其他两部分的工作流程不再说明。

所需软件支持

1． Nucleus嵌入式操作系统。它提供任务的切换，内存管理，和各种外设的驱动。

2． CAD-UL开发环境，提供软件的编译、连接和定位。

3． BOOTLOAD工具，提供软件运行时的装载和执行。

所需硬件支持

1． 研华PCM4825/L型PC104工控机。

2． 工控电源。

3． MODEM。

4． RS485、RS422转换器。

5． PCM3640型PC104四串口扩展卡。它的设置为：基地址从0X200开始（SW1状态A3-A8全为ON状态，MODE为OFF状态），通道一的IRQ为3，通道二的IRQ为5，通道三的IRQ为6，通道四的IRQ为7。

文件说明

1． Adaic.c：各个公用函数，包括crc16校验，串口初始化，串口中断，串口数据发送等等。

2． Camemsg.c：接收与相机通信的消息。

3． Cenmsg.c：接收与中心通信的消息。

4． Ctrlmsg.c：接收与相机控制器通信的消息。

5． Eaglenu.c：应用程序的初始化。

6． Hd.c：有关硬盘操作的函数，包括文件读写，初始化硬盘。

7． Proccame.c：处理与相机通信的消息。

8． Proccen.c：处理与中心通信的消息。

9． Procctrl.c：处理与相机控制器通信的消息。

10． Sencen.c：往中心发送消息。

11． Adaic.h：与adaic.c相关的头文件。

12． Eaglenu.h：各种消息的定义。

13． Hereg.h：硬盘寄存器定义

14． Adaiasm.inc：中断和时间的设置。

系统任务

与相机通信的任务

pRecCameraMsg：从与相机相连的串口中接收字节，进行分析，然后形成相机的消息，送往相机消息的处理任务中进行处理。

pProcCameMsg：从相机消息队列中收到消息以后进行处理，包括从相机中取出照片，存入本地硬盘，然后删除相机中的照片。

与相机控制器通信的任务

pRecCtrlMsg：从与相机控制器相连的串口中接收字节，进行分析，然后形成相机控制器的消息，送往相机控制器消息的处理任务中进行处理。

pProcCtrlMsg：从相机消息队列中收到消息以后进行处理，包括要从相机取照片和取照片完毕。

与控制中心通信的任务

pRecCenMsg：从与控制中心相连的串口中接收字节，进行分析，然后形成控制中心的消息，送往控制中心消息的处理任务中进行处理。

pProcCenMsg：从控制中心的队列中收到消息以后进行处理，也就是从本地硬盘上读出照片，传送给控制中心。

pSendCenMsg：要发往控制中心的照片的消息先存储在队列中，然后由本任务进行发送处理。
数据结构

数据结构定义

日期时间：


typedef struct tagDateTime


{



unsigned char Century;世纪



unsigned char Year;年



unsigned char Month;月



unsigned char Date;日



unsigned char Day;星期



unsigned char Hour;时



unsigned char Minute;分



unsigned char Second;秒


} DATETIME;

串口数据：


typedef struct tagCOMDATA


{



unsigned short Read;读指针



unsigned short Write;写指针



unsigned char Data[MAX_COM_DATA];环形缓冲区


} COMDATA;

相机消息：


typedef struct tagCAMERAMSG


{



unsigned char State;接收相机消息的任务的状态



unsigned char Type;消息类型



unsigned char Serial;消息序号



unsigned short Len;消息长度



unsigned char Msg[2048];消息内容


} CAMERAMSG;

相机控制器消息：


typedef struct tagCTRLMSG


{



unsigned char State; 接收相机控制器消息的任务的状态



unsigned char Ctrl;相机控制器号



unsigned char Len;消息长度



unsigned char Msg[64];消息内容


} CTRLMSG;

控制中心消息：


typedef struct tagCENMSG


{



unsigned char State; 接收控制中心消息的任务的状态



unsigned short Len;消息长度



unsigned char No;消息序号



unsigned char Type;消息类型



unsigned char SubType;消息子类型



unsigned char Msg[1200];消息内容


} CENMSG;

发往控制中心消息：


typedef struct tagSENDCENMSG


{



unsigned short MsgLen;消息长度



unsigned char Msg[1200];消息内容


} SENDCENMSG;

文件环形链表：


typedef struct tagFILELIST


{



FILE File;文件结构



unsigned short Write;文件链表的写指针



unsigned short Read;文件链表的读指针


} FILELIST;

磁盘结构：

typedef struct tagDISK

{


unsigned int wdc;
/*No.1 IDE interface is 0x1f0,No.2 IDE interface is 0x170.*/


unsigned char unit;
/*0 is pramiry hard disk,1 is second hard disk.*/


unsigned short cylin;磁道


unsigned char head;头


unsigned char sector;扇区


unsigned long Lsector;逻辑扇区

} HDISK;

文件结构：

typedef struct tagFILE

{


HDISK hDisk;磁盘结构


unsigned char Name[32];/*no use


0-31*/文件名字


unsigned char Status;



/*
32*/文件状态


unsigned long Len;




/*
33-36  37-40 no use,will use*/文件长度


unsigned char Time[14];



/*
41-54*/文件时间


unsigned short Start;

/*no use
55-56*/文件的起始扇区号


unsigned short End;

/*no use

57-58*/文件的结束扇区号


unsigned char IsError[128];/*no use

59-186*本文件中的错误扇区号

} FILE;

常量定义


#define CTRL_COM_PORT 

BASE0

/*it must be modified if CTRL_COM modify */相机控制器串口基地址


#define CTRL_COM


CH0相机控制器串口


#define CAMERA_COM


CH2相机串口


#define CENTER_COM_MCR

(BASE3+4)控制中心串口的MCR寄存器


#define CENTER_COM


CH3控制中心串口


#define ComCtrlR


Ch0r相机控制器接收缓冲区


#define ComCameR


Ch2r相机接收缓冲区


#define ComCenR



Ch3r控制中心接收缓冲区


#define CTRL_WAIT_ACK

20等待相机控制器确认的时间长度

系统事件：


#define CAMERA_START_EVENT
1相机传输开始事件


#define CAMERA_END_EVENT
2相机传输结束事件


#define CENTER_START_EVENT
4控制中心传输开始事件


#define CENTER_END_EVENT
8控制中心传输结束事件


#define CENTER_ACK_EVENT
0X10控制中心确认消息事件

接收相机消息的状态：


#define CAMERA_HEAD 

1等待头


#define CAMERA_SERIAL 

2等待序号


#define CAMERA_LEN_1 

3等待长度1


#define CAMERA_LEN_2 

4等待长度2


#define CAMERA_DATA 

5等待数据


#define CAMERA_VERIFY_1 
6等待校验1


#define CAMERA_VERIFY_2 
7等待校验2

接收相机消息：


#define CAMERA_R02_MSG

1相机的02型消息


#define CAMERA_R03_MSG

2相机的03型消息


#define CAMERA_DELETE_END_MSG 3删除结束消息


#define CAMERA_ACK_MSG

4相机确认消息


#define CAMERA_CONNECT_MSG 
5相机连接消息


#define CAMERA_END_MSG

6相机结束消息

发送相机消息：


#define CAMERA_BAUTRATE_MSG 7设置波特率消息


#define CAMERA_START_MSG
8开始通信消息


#define CAMERA_PHOTOS_MSG
9有几张照片消息


#define CAMERA_INDEX_MSG
10定位消息


#define CAMERA_TAKE_PHOTO_MSG 11取照片消息


#define CAMERA_DELETE_MSG
12删除照片消息


#define CAMERA_TIME_MSG

13取照片时间消息

接收相机控制器消息状态：


#define CTRL_START 


1开始


#define CTRL_CTRL


2控制器号


#define CTRL_LEN


3长度


#define CTRL_CONTENT

4内容


#define CTRL_VERIFY


5校验

发送的相机控制器消息：


#define CTRL_TAKE_PHOTO_MSG
1取照片消息


#define CTRL_TAKE_OVER_MSG
2取照片完毕消息

接收控制中心消息状态：


#define CEN_HEAD1


1头1


#define CEN_HEAD2


2头2


#define CEN_LEN1


3长度1


#define CEN_LEN2


4长度2


#define CEN_NO



5序号


#define CEN_TYPE


6类型


#define CEN_SUBTYPE


7子类型


#define CEN_CONTENT


8内容


#define CEN_VERIFY1


9校验1


#define CEN_VERIFY2


10校验2

发送控制中心的消息：


#define CEN_TIME_MSG

1时间消息


#define CEN_JPG_MSG


2发送照片消息


#define CEN_END_MSG


3结束照片消息

时间定义：


#define SECOND



18秒


#define MINUTE



SECOND*60分钟


#define HOUR



MINUTE*60小时


#define ONEDAY



HOUR*24一天

串口定义：


#define MAX_COM_DATA 4096 /*if modify ,must modify adaiasm.inc */串口可接收的最大数据


#define COM1 1串口1


#define COM2 2串口2


#define
CH0

3串口卡通道0


#define
CH1

4串口卡通道1


#define
CH2

5串口卡通道2


#define CH3

6串口卡通道3


#define COM1BASE
0X3F8串口1基地址


#define COM2BASE
0X2F8串口2基地址


#define
BASE0
0X200串口卡通道0基地址


#define BASE1
0X208串口卡通道1基地址


#define BASE2
0X210串口卡通道2基地址


#define
BASE3
0X218串口卡通道3基地址

磁盘寄存器定义：

#define
wd_data

0x0

/* data register (R/W - 16 bits) */

#define wd_error
0x1

/* error register (R) */

#define
wd_precomp
wd_error
/* write precompensation (W) */

#define
wd_seccnt
0x2

/* sector count (R/W) */

#define
wd_sector
0x3

/* first sector number (R/W) */

#define
wd_cyl_lo
0x4

/* cylinder address, low byte (R/W) */

#define
wd_cyl_hi
0x5

/* cylinder address, high byte (R/W)*/

#define
wd_sdh

0x6

/* sector size/drive/head (R/W)*/

#define
wd_command
0x7

/* command register (W)
 */

#define
wd_status wd_command

/* immediate status (R)
 */

#define
wd_altsts
0x206
 /*alternate fixed disk status(via 1015) (R)*/

#define
wd_ctlr

0x206
 /*fixed disk controller control(via 1015) (W)*/

#define
wd_digin
0x207
 /* disk controller input(via 1015) (R)*/

/*

 Status Bits.

 */

#define
WDCS_BUSY
0x80

/* Controller busy bit. */

#define
WDCS_READY
0x40

/* Selected drive is ready */

#define
WDCS_WRTFLT
0x20

/* Write fault */

#define
WDCS_SEEKCMPLT
0x10

/* Seek complete */

#define
WDCS_DRQ
0x08

/* Data request bit. */

#define
WDCS_ECCCOR
0x04

/* ECC correction made in data */

#define
WDCS_INDEX
0x02

/* Index pulse from selected drive */

#define
WDCS_ERR
0x01

/* Error detect bit. */

#define WDCS_BITS
"\020\010busy\006rdy\006wrtflt\005seekdone\004drq\003ecc_cor\002index\001err"

#define WDERR_BITS
"\020\010badblk\007uncorr\006id_crc\005no_id\003abort\002tr000\001no_dam"

/*

 Commands for Disk Controller.

 */

#define
WDCC_READ
0x20

/* disk read code */

#define
WDCC_WRITE
0x30

/* disk write code */

#define
WDCC_RESTORE
0x10

/* disk restore code -- resets cntlr */

#define
WDCC_FORMAT
0x50

/* disk format code */

#define
WD_STEP

0

/* winchester- default 35us step */

#define
WDSD_IBM
0xa0

/* forced to 512 byte sector, ecc */

#define
NWD

2
/* number of hard disk units supported, max 2 */

#define
RETRIES

5
/* number of retries before giving up */

#define F_WRITE

0x02

#define F_READ

0x01

#define HDISK_SECTOR
63

#define HDISK_HEAD

15

#define HDISK_CYLIN

2100

#define MAX_FILE

(HDISK_CYLIN-100)

#define HDISK_UNIT

0

#define HDISK_WDC

0x1f0

#define FILE_USING

0x01

#define FILE_PARA_ERROR
-1

#define FILE_OPEN

1

#define FILE_RW_ERROR
2

#define FILE_OVER

3

#define FILE_SUCCESS
0

全局变量的定义

各个任务的定义：

NU_TASK         pRecCameraMsg;

NU_TASK


pProcCameMsg;

NU_TASK


pRecCtrlMsg;

NU_TASK


pProcCtrlMsg;

NU_TASK


pRecCenMsg;

NU_TASK


pProcCenMsg;

NU_TASK


pSendCenMsg;

消息管道定义：

NU_PIPE


CameraMsgPipe;相机消息管道

NU_PIPE


CtrlMsgPipe; 相机控制器消息管道

NU_PIPE


CenMsgPipe; 控制中心消息管道

NU_PIPE


CenSendMsgPipe; 发往控制中心的消息管道

系统事件：

NU_EVENT_GROUP
Event;

定义四个通信口的接收缓冲区：

COMDATA Ch0r;

COMDATA Ch1r;

COMDATA Ch2r;

COMDATA Ch3r;

文件列表：

FILELIST
FileList;

接收序号：

unsigned char ReceiveNo=0;

发送序号：

unsigned char SendNo=0;

重要的软件流程

总流程
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文件读写流程

A．硬盘结构

一般的温特斯彻硬盘由磁道、头、扇区组成。硬盘的每一个盘面有一个面号，也叫磁头号，按顺序从上倒下自0开始依次编号；磁盘宰格式化时被划分成许多同心圆，同心圆轨迹叫做磁道，磁道从外向内自0开始顺序编号；如果把一个磁道看成是一个园环，在把园环分成若干等分，没一等分就是磁盘存取数据的基本单位，叫做扇区，扇区自1开始编号，每个扇区可存放512字节的数据。

硬盘的字节容量=磁道数*头数*扇区数*512字节

B．硬盘操作


outp((File->hDisk).wdc+wd_precomp, 0xff);写预补偿寄存器


outp((File->hDisk).wdc+wd_seccnt, 1);读写扇区数


outp((File->hDisk).wdc+wd_sector, (File->hDisk).sector);读写的扇区号


outp((File->hDisk).wdc+wd_cyl_lo, (File->hDisk).cylin);读写的磁道号低8位


outp((File->hDisk).wdc+wd_cyl_hi, (File->hDisk).cylin >> 8); 读写的磁道号高8位


/* Set up the SDH register (select drive).     */


outp((File->hDisk).wdc+wd_sdh, WDSD_IBM | ((File->hDisk).unit<<4) | ((File->hDisk).head & 0xf));设置磁盘的头号，不大于15


for(i=0;i<0xfffffff;i++)


{



if((inp((File->hDisk).wdc+wd_status) & WDCS_READY) != 0)等待磁盘准备好




break;


}


if(i==0xfffffff)



return -1;


outp((File->hDisk).wdc+wd_command, opcode);输出操作命令，有读写


for(i=0;i<0xfffffff;i++)


{



if(!(opcode == WDCC_READ && inp((File->hDisk).wdc+wd_status) & WDCS_BUSY))等待磁盘读完成




break;


}


if(i==0xfffffff)



return -1;


/* Did we get an error         */


if (opcode == WDCC_READ && (inp((File->hDisk).wdc+wd_status) & WDCS_ERR))读过程是否有错



goto error;


/* Ready to remove data        */


for(i=0;i<0xfffffff;i++)


{



if((inp((File->hDisk).wdc+wd_status) & WDCS_DRQ) != 0)等待磁盘准备好




break;


}


if(i==0xfffffff)



return -1;


if (opcode == WDCC_READ)


{



for(iii=0;iii<256;iii++)



{




indata=inport((File->hDisk).wdc+wd_data);从磁盘读入数据




addr[2*iii]=indata&0xff;




addr[2*iii+1]=(indata>>8)&0xff;



}


}


else


{



for(iii=0;iii<256;iii++)



{




indata=addr[2*iii]+addr[2*iii+1]*256;




outport((File->hDisk).wdc+wd_data,indata);向磁盘写入数据



}


}


/* Check data request (should be done).         */


if (inp((File->hDisk).wdc+wd_status) & WDCS_DRQ)检查刚才的读写操作是否完成



goto error;


for(i=0;i<0xfffffff;i++)


{



if(!(opcode == WDCC_WRITE && (inp((File->hDisk).wdc+wd_status) & WDCS_BUSY)))等待写完成




break;


}


if(i==0xfffffff)



return -1;


if (inp((File->hDisk).wdc+wd_status) & WDCS_ERR)检查是否有错



goto error;


return (0);

C．文件操作

一次打开文件不能同时进行读写操作，也就是说只能打开文件用来写或者只能打开文件用来读。写文件的顺序为fopen，fwrite，fwrite，…，fclose，读文件的顺序为fopen，fread，fread，…，fclose。以下为文件操作函数：

int fopen(FILE *File,unsigned short FileNo,unsigned char IsOver)打开文件，参数File为一文件结构，参见数据结构中所述；FileNo为文件号，类似dos下的文件名；IsOver表示是读文件还是写文件。

int fread(FILE *File,unsigned short Len,unsigned char *Buf)读文件，参数Len为本次要从磁盘中读出来的字节数；Buf是接收数据的缓冲区。

int fwrite(FILE *File,unsigned short Len,unsigned char *Buf)写文件，参数同上

int fclose(FILE *File)关闭文件。

建议改进

1． 掉电后保存本次已经从相机取得照片，但是没有上传给控制中心的照片。

2． 硬盘文件操作改为DOS兼容的文件方式。

3． 再做一块板，叠加在工控机上，完成各种状态的指示，传输方式的读入和各种测试所需的开关。
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图：电子抓拍机的总体通信结构
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等待照片传输完成







设置I=0







是







否







已经发了三次？











是







否







是







是







已经发了三次？







是







否







否







图：电子抓拍机总体流程图







否












