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再版原因

1． 七月份在渡口所安装的控制机，运行情况并不稳定。有硬件方面的原因，也有软件方面的原因，由于Windows操作系统是商用性的系统，作为工业控制系统来使用，并不稳定。因此决定采用适于控制的嵌入式操作系统。所以原版软件没有了底层支持，需要重新设计。

2． 随着硬件在某些方面的改变，控制方式也有一定程度上的变化，也需要重新设计软件。

3． 由于操作系统的改变，在与控制中心的通信方面也不能采用以前的拨号上网方式，只能自己控制Modem或者串行口，并且通信内容也需要有较大的改变，因此需要重新设计通信软件。

控制软件的模块划分

1． 操作系统

操作系统主要完成任务控制、内存管理、任务间通信、任务的同步和互斥、中断管理、定时器和I/O驱动。

2． 通信模块

通信模块完成与控制中心的通信过程，有控制策略下载等一系列需要控制中心控制的系统参数，并且上传信号机的各种实时信息。

3． 控制模块

控制模块用于控制信号灯的各种运行方式和运行状态。包括各种控制方式的实现，各种外部参数的测量。

控制软件的任务划分(A级蓝图)

1． 指示任务

nRun运行灯的指示，门禁开关的监测，软件喂狗。

2． 学习测试任务

nStudyTest检测外部电流、电压值，计算是否有交通灯损坏，并且进行自学习。

3． 通信任务

pRecCenMsg;pSendCenMsg与控制中心通信，至少两种方式，Modem拨号方式和串行口方式。

4． 自动控制任务

nAutoCon根据控制策略进行信号灯的自动控制。

5． 手动控制任务

nManualCon根据交警所输入的手动控制按钮值进行控制。

6． 感应控制任务

pLoopCon根据感应器感应到的车流信息进行控制。

7． 控制消息处理任务

pProcCenMsg根据控制中心的要求选择自动控制、感应控制还是模拟手动控制。

8． 行人过街按钮控制任务

根据行人按钮的情况进行人车交叉口的信号灯控制。本版本取消了此项功能。

9． 闪灯任务

nFlash让需要闪烁的信号灯进行闪烁。

各任务间的协调（数据流图）

1． 指示任务独立执行，不与其他任务通信。

2． 测试任务在自动控制的每个周期的每一步中间被调用，并且必须在每一步停留的时间内学习测试完毕，需要同步事件。

3． 通信任务判断接收到的控制中心消息，如果是策略或者有关参数设置，则直接改变各种策略和参数。如果是有关控制的消息，则发送消息给控制消息处理任务。如果各个任务有消息需要上传给控制中心，则发送消息给通信任务，由他负责传输给控制中心。

4． 手动控制任务由手动开关触发，手动控制时停止自动控制或感应控制。

5． 控制消息处理任务根据收到的控制中心消息，决定是自动控制还是感应控制，或者模拟手动控制（注：系统启动时根据各初始值决定控制方式和各个控制参数）。

6． 行人按钮控制任务独立执行，只与通信任务由消息的相互收发。

7． 闪灯任务在需要黄闪和绿闪时启动。主要用于各相位转换时的绿闪或黄闪，以及午夜时的黄闪策略。

如图：
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数据定义

数据结构

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;

串口接收数据缓冲：


typedef struct tagCOMDATA


{



unsigned short Read;读指针



unsigned short Write;写指针



unsigned char Data[MAX_COM_DATA];缓冲区


} COMDATA;

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


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*/起始扇区


unsigned short End;

/*no use

57-58*/结束扇区


unsigned char IsError[128];/*no use

59-186*/有错的逻辑扇区

} FILE;

信号灯的属性：

typedef struct tagLampProperty

{


bool IsFlash;是否闪烁


uchar LampKind;灯的类型


uchar LampDir;灯的方向


uchar Status[MAX_STEP_NUM];灯的状态

} LAMPPROPERTY;

车辆检测器属性：

typedef struct tagLoopProperty

{


uint16 Flow;车辆检测器检测到的流量


uchar LoopSta; 检测器状态


uchar OldLoopSta; 检测器老状态

} LOOPPROPERTY;

每天的时段：

typedef struct tagDaySegMethod

{


uchar SegStart[MAX_DAY_SEGMENT][2];每个时段的终止时间


uchar ConMethod[MAX_DAY_SEGMENT];每个时段的车流类型


uchar SpDate[2];特殊日，[月][日]

} DAYSEGMETHOD;

路口参数：

typedef struct tagPara

{


uint16
GFlashShow;绿闪亮的时间


uint16
GFlashDrown; 绿闪灭的时间


uint16
YFlashShow; 黄闪亮的时间


uint16
YFlashDrown; 黄闪灭的时间


uint16  SteadyTime;学习测试时电流稳定时间


uchar
Volt;电压偏移量


uint16
Ratio;电压电流比的偏移量


uchar
Password[6];手动控制的口令


uint16  MinQuarrel;只要最小放行的车辆数


uint16  AppQuarrel;需要追加时间的车辆数


uint16  Append;每次追加的时间


uint16  MaxGreen;最大绿灯时间


uint16  MinGreen;最小绿灯时间


DATETIME  StartTime;启控时间

} PARA;

路口结构：

typedef struct tagCross

{


LAMPPROPERTY Lamp[MAX_LAMP_NUM];灯属性


LOOPPROPERTY Loop[MAX_LOOP_NUM];线圈属性


DAYSEGMETHOD DaySegMethod[MAX_DAY_NUM];天时段


uchar Time[MAX_CONTROL_METHOD-1][MAX_STEP_NUM];每步时长


uchar AddValue[MAX_ADDRESS_NUM];每个地址的当前值


PARA Para;系统参数


uchar ControlMethod;本次启动时的监控方法

} CROSSDATA;

控制中心消息：

typedef struct tagCENMSG

{


unsigned char State;接收消息的状态


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;

发送控制中心的消息：

typedef struct tagSENDCENMSG

{


unsigned short MsgLen;消息长度


unsigned char Msg[1200];消息内容

} SENDCENMSG;

常量定义

串口常量：


#define MAX_COM_DATA 4096 /*if modify ,must modify adaiasm.inc */串口缓冲区的最大字节数


#define COM1 1串口1


#define COM2 2串口2


#define COM1BASE
0X3F8串口1基地址


#define COM2BASE
0X2F8串口2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
32

#define HDISK_HEAD

1

#define HDISK_CYLIN
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#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


#define ComCenR



Com2r消息交互的串口

/*Date Type*/

#define uint16 




unsigned short int 

#define uchar 




unsigned char

#define bool 




uchar

#define NULL




(void *)0

/*const */

#define FALSE 




0

#define TRUE 




!FALSE

#define SECOND




18秒

系统限制值：

/*MAX */

#define MAX_DAY_NUM 


37最大日类型，0-6为星期日到星期六，7-36为特殊日

#define MAX_LAMP_NUM 


30最大信号灯数

#define MAX_LOOP_NUM 


4最大车辆检测器数

#define MAX_CONTROL_METHOD 

6最大车流类型

#define MAX_STEP_NUM 


32最大步数

#define MAX_DAY_SEGMENT 

24每天最大时段数

#define MAX_ADDRESS_NUM 

16信号机有的地址数

#define MAX_DIR 



4最大方向数

#define SSR_NUM




6每块板上最大继电器数

#define LOOP_NUM



8

各个地址常量：

/*Address*/

#define ISA_ADD 



0x300  ISA卡基地址

#define LAMP_ADD



0信号灯的相对地址

#define LOOP_ADD



5车辆检测器的相对地址

#define LED_LAMP_D0_W


5灯坏LED相对地址

#define LED_DOOR_D1_W


5门被打开LED相对地址

#define LED_CONFLIT_D2_W

5绿冲突LED相对地址

#define LED_POWER_D3_W


5电压偏低LED相对地址

#define RUN_D7_W 



5运行LED相对地址

#define AD_SELECT_DL3_W


6 A/D转换选择量相对地址

#define MODEM_D7_W 



6MODEM电源控制相对地址

#define MANUAL_DL4_R


8手动控制键值相对地址

#define REMOTE_DH4_R


8遥控键值相对地址

#define MANUAL_AVI_D4_R


9手动控制有效相对地址

#define REMOTE_AVI_D5_R


9遥控有效相对地址

#define DOOR_D6_R 



9门检测相对地址

#define AD_END_D7_R



9A/D转换结束相对地址

#define AD_BEGIN_W
 


14A/D转换开始相对地址

#define AD_RESULT_R



14A/D转换结果相对地址

#define POST_RW




15上电自检相对地址

#define PCWATCHDOG



0x443工控机WATCHDOG地址

灯属性：

/*Lamp Attrib*/

#define NONE 




0没有灯

#define RED 




1红灯

#define YELLOW 




2黄灯

#define GREEN 




3绿灯

#define LEFT 




4左向灯

#define RIGHT 




5右向灯

#define MANGREEN 



6人行绿灯

#define MANRED 




7人行红灯

灯状态：

/*Lamp Status*/

#define DROWN




0灭

#define SHOW




1亮

#define FLASH




2闪

/*Control Method*/

#define YELLOW_FLASH


5黄闪

发往控制中心的消息：

/*Message from I to Control Center*/

#define ALT 





1告警消息

#define ALT_DOOR_OPEN_MSG 


1门开告警

#define ALT_DOOR_CLOSE_MSG 


2门关告警

#define ALT_POWER_LOW_MSG 


3电压偏低告警

#define ALT_POWER_OK_MSG 


4电压正常

#define ALT_HARD_ERROR_MSG 


5硬件错误告警

#define ALT_HARD_OK_MSG 


6硬件正常

#define ALT_JIANGJI_MSG 


7降级运行告警

#define ALT_CON_MODE_MSG 


8控制模式改变告警

#define ALT_CON_POLICY_MSG 


9控制策略改变告警

#define ALT_SYSTEM_RESET_MSG 

10系统复位告警

#define ALT_LAMP_BAD_MSG 


11灯坏告警

#define ALT_LAMP_OK_MSG 


12灯变好

#define ALT_BEGIN_CONTROL_MSG 

13启动控制

#define ALT_STEP_MSG 



14步进

#define COPYRIGHT 




2版本

#define COPYRIGHT_MSG 



1索取版本

从控制中心来的策略消息：

/*Message from Control Center to Me*/

#define POLICY 





1策略消息

#define POLICY_START_MSG 


1开始下载策略

#define POLICY_FINISH_MSG 


2策略下载完成

#define POLICY_WEEKSEG_MSG 


3星期时段

#define POLICY_SPDATESEG_MSG 

4特殊日时段

#define POLICY_STEP_LEN_MSG 

5步长

#define POLICY_STEP_STA_MSG 

6每步状态

从控制中心来的参数消息：

#define PAR 





2参数消息

#define PAR_TIME_MSG 



1同步系统时间

#define PAR_PASSWORD_MSG 


2手动控制口令

#define PAR_START_TIME_MSG 


3启控时间

#define PAR_GREEN_FLASH_MSG 

4绿闪时间

#define PAR_YELLOW_FLASH_MSG 

5黄闪时间

#define PAR_I_MSG 




6电流稳定时间

#define PAR_V_MSG 




7电压偏移值

#define PAR_MIN_GREEN_MSG 


8最小绿灯时间

#define PAR_MAX_GREEN_MSG 


9最大绿灯时间

#define PAR_APPEND_MSG 



10 每次追加的时间

#define PAR_APPEND_QUARREL_MSG 

11需追加时间的阈值

#define PAR_MIN_QUARREL_MSG 

12只要最小时间的阈值

从控制中心来的实时控制消息：

#define CON 





3实时控制消息

#define CON_START_MSG 



1实时控制开始

#define CON_ALL_RED_MSG 


2全红

#define CON_ALL_YELLOW_MSG 


6黄闪

#define CON_DIR_MSG 



4单方向放行

#define CON_FINISH_MSG 



5实时控制结束

#define CON_ONE_STEP_MSG


3步进控制

从控制中心来的调试消息：

#define RATE





4比率消息

#define RATE_MSG 




1电压电流比消息

从控制中心来的版本消息：

#define EDITTION 




5版本消息

#define EDITION_MSG 



1索取版本号消息

#define EDITION_CONTROL_METHOD_MSG
2

系统事件：

/*System Event*/

#define FLASH_ON_EVENT



0x0001正在闪烁

#define FLASH_END_EVENT



0x0002闪烁结束

#define FLASH_WAIT_END_EVENT

0x0004等待闪烁结束

#define STUDY_TEST_EVENT


0x0008学习测试

#define CENTER_ACK_EVENT


0X0010控制中心确认

#define DOWNLOAD_OK_EVENT


0x0020下载完成

#define MANUAL_CONTROL_EVENT

0x0040手动控制

#define AUTO_CONTROL_EVENT


0x0080自动控制

#define PAUSE_AUTO_EVENT


0x0100暂停自动控制

手动控制键值：

/*manual con key */

#define A_B_DIR




'8' A,B方向同时放行

#define C_D_DIR




'5' C,D方向同时放行

#define A_DIR




'1' A方向放行

#define B_DIR




'2' B方向放行

#define C_DIR




'3' C方向放行

#define D_DIR




'4' D方向放行

#define MANUAL_START


'a'手动控制开始

#define ONE_STEP



'b'步进

#define ALL_RED




'c'全红

#define MANUAL_END



'd'手动控制结束

#define MANUAL_YELLOW_FLASH

'e'手动黄闪

手动控制状态：

/*Manual control state*/

#define MANUAL_IDLE_STATE

1空状态

#define PASSWORD_STATE


2输入口令状态

#define MANUAL_CONTROL_STATE
3控制状态

接收中心消息状态：


#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

三种监控方式：

/*Control Method*/

#define AUTO_CONTROL


0自动控制

#define LOOP_CONTROL


1感应控制

#define MANUAL_CONTROL


2手动控制

全局变量定义

static const int LeapYear[12]  ={31,29,31,30,31,30,31,31,30,31,30,31};润年

static const int NormalYear[12]={31,28,31,30,31,30,31,31,30,31,30,31};正常年

static const unsigned char crch[256]=CRC校验的高字节

{ 

      0x00,0xC0,0xC1,0x01,0xC3,0x03,0x02,0xC2,0xC6,0x06,0x07,0xC7,0x05,0xC5,0xC4,0x04,

      0xCC,0x0C,0x0D,0xCD,0x0F,0xCF,0xCE,0x0E,0x0A,0xCA,0xCB,0x0B,0xC9,0x09,0x08,0xC8,

      0xD8,0x18,0x19,0xD9,0x1B,0xDB,0xDA,0x1A,0x1E,0xDE,0xDF,0x1F,0xDD,0x1D,0x1C,0xDC,

      0x14,0xD4,0xD5,0x15,0xD7,0x17,0x16,0xD6,0xD2,0x12,0x13,0xD3,0x11,0xD1,0xD0,0x10,

      0xF0,0x30,0x31,0xF1,0x33,0xF3,0xF2,0x32,0x36,0xF6,0xF7,0x37,0xF5,0x35,0x34,0xF4,

      0x3C,0xFC,0xFD,0x3D,0xFF,0x3F,0x3E,0xFE,0xFA,0x3A,0x3B,0xFB,0x39,0xF9,0xF8,0x38,

      0x28,0xE8,0xE9,0x29,0xEB,0x2B,0x2A,0xEA,0xEE,0x2E,0x2F,0xEF,0x2D,0xED,0xEC,0x2C,

      0xE4,0x24,0x25,0xE5,0x27,0xE7,0xE6,0x26,0x22,0xE2,0xE3,0x23,0xE1,0x21,0x20,0xE0,

      0xA0,0x60,0x61,0xA1,0x63,0xA3,0xA2,0x62,0x66,0xA6,0xA7,0x67,0xA5,0x65,0x64,0xA4,

      0x6C,0xAC,0xAD,0x6D,0xAF,0x6F,0x6E,0xAE,0xAA,0x6A,0x6B,0xAB,0x69,0xA9,0xA8,0x68,

      0x78,0xB8,0xB9,0x79,0xBB,0x7B,0x7A,0xBA,0xBE,0x7E,0x7F,0xBF,0x7D,0xBD,0xBC,0x7C,

      0xB4,0x74,0x75,0xB5,0x77,0xB7,0xB6,0x76,0x72,0xB2,0xB3,0x73,0xB1,0x71,0x70,0xB0,

      0x50,0x90,0x91,0x51,0x93,0x53,0x52,0x92,0x96,0x56,0x57,0x97,0x55,0x95,0x94,0x54,

      0x9C,0x5C,0x5D,0x9D,0x5F,0x9F,0x9E,0x5E,0x5A,0x9A,0x9B,0x5B,0x99,0x59,0x58,0x98,

      0x88,0x48,0x49,0x89,0x4B,0x8B,0x8A,0x4A,0x4E,0x8E,0x8F,0x4F,0x8D,0x4D,0x4C,0x8C,

      0x44,0x84,0x85,0x45,0x87,0x47,0x46,0x86,0x82,0x42,0x43,0x83,0x41,0x81,0x80,0x40,

};

static const unsigned char crcl[256]=CRC校验的低字节

{ 

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,

      0x00,0xC1,0x81,0x40,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x01,0xC0,0x80,0x41,0x00,0xC1,0x81,0x40,

};

uchar IsFlash;是否闪烁

uchar PortStatus[MAX_LAMP_NUM];30个端口的状态

FILE ConFile;初始化的监控文件

static const uchar KeyValue[16]={MANUAL_START,'1','5','*'









,ONE_STEP,'2','6','9'









,ALL_RED,'3','7','0'









,MANUAL_END,'4','8','#'};键值定义

unsigned char ReceiveNo=0;接收序号

COMDATA Com2r;串口缓冲区

CROSSDATA CrossTemp;路口临时数据

char HardCopyright[6]={'L','I','A','N','G','1'};硬件版本号

char SoftCopyright[12]={'A','D','A','I','2','0','0','1','V','1','0','0'};软件版本号

unsigned char SendNo=0;发送序号

CROSSDATA Cross;路口数据

char ConStep;当前所处第几步

操作系统变量：

NU_TIMER

pTimer;读键定时器

NU_TIMER

pLoopTimer;读流量定时器

NU_EVENT_GROUP
Event;事件组

NU_PIPE


CenMsgPipe;接收中心消息管道

NU_PIPE


CenSendMsgPipe;发往中心消息管道

NU_PIPE


KeyPipe;键盘管道

文件说明

adaic.c：串口初始化，串口发送，串口中断接收。

autocon.c：完成自动控制和系统数据的输出

flash.c：闪烁线程

hd.c：硬盘初始化，硬盘的读写，文件的读写。

initway.c：初始化路口数据。

loopcon.c：完成感应控制。

mancon.c：完成手动控制。

msg.c：从控制中心接收消息。

procmsg.c：处理从控制中心接收的消息。

sendmsg.c：向控制中心发送消息。

stdtest.c：学习测试线程。

waynucls.c：各个任务的定义，运行线程。

adaic.h：系统常量的定义。

way.h：有关路口状态的各种定义。

hdreg.h：硬盘寄存器的定义。

建议改进

1．把工控机的喂狗放到对等的控制中间
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