
大型机械作业设备作为一个产业在国内近年来的到了飞速的发展，但对其工作状态监控方面还不是很完善，施工车辆的不合理组合、维修的不及时为施工带来了不少的麻烦。通讯不但在大规模施工中的地位非常重要，在大型机械租赁这一新兴行业中也有着迫切的需求。如果在被租赁机械上配备监控器，操作员可根据显示器界面提示，直接了解机械的工作状态，同时安装无线通讯系统，机械生产厂家和租赁公司就可以及时而准确的掌握机械的运行时间、运行状态以及地理位置等信息，对故障机械提供了客观的数据依据，同时避免了一些欺诈行为的发生。本文用ARM7控制板控制GSM MODEM实现远程对大型机械状态的查询与控制。 
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　　一、系统硬件方案设计
　　（一）大型机械监控系统硬件
　　大型机械监控系统硬件包括大型机械显示器和大型机械远程监控器，显示器内置两路CAN总线，文中为论述方便以CAN0和CAN1命名。显示器通过CAN0接口与车载控制器接收油量、电压、水温和油压等作业车辆基本参数，并将CAN0接收到的数据实时显示到UP_EM2000显示界面上，另外显示器通过另一路CAN总线CAN1接口将机械车辆数据发送给UP_HOMER远程监控器，远程监控器将接收到的CAN总线数据通过GPRS模块发送到远程监控中心。远程监控器UP_HOMER采用双CPU（Philips LPC2119和ATMEGA8）设计，主要是提高远程监控器的性能和适用范围，LPC2119主要负责机械车辆GPS定位GPRS远程数据传输，具有串口和CAN总线两种通信接口，ATMEGA8负责直接采集机械传感器参数。

　　（二）大型机械显示器硬件设计
　　显示器CPU选用韩国现代HMS30C7202 ARM7芯片，内置液晶显示器控制器（包括单色屏，伪彩屏和真彩屏）、两路CAN总线控制器、键盘控制器和两路232串口控制器。为了提高系统硬件设计的通用性和扩展性，监控器设计采用模块化思想，把CPU最小系统设计成独立的模块，由此在不同的外围功能应用要求下，CPU最小系统无需重新设计。核心模块就是CPU最小系统的实体化，包括CPU电路、SDRAM电路、Flash电路、JTAG调试电路、复位电路和核心模块电源电路。核心模块采用两片 Flash，一片内存SDRAM设计，主要考虑程序运行可靠稳定性，系统引导程序和应用程序存放到不同的Flash存储器中，NOR-FLASH选用 AMD公司 Am29LV160B 2MB Flash芯片，存储系统引导程序（Boot Loader）NAND FLASH存储系统应用程序，包括μC/OSII操作系统。内存芯片选用HY57V561620 8MB SDRAM。

　　（三）远程监控器的硬件设计
　　远程监控器硬件设计在综合考虑功能需求和成本的基础上，CPU选择了Philips LPC2119作为控制主芯片。它是一款32位处理器，主频60MHz，内置16K字节静态RAM、128/256K字节片内Flash 程序存储器、两路CAN控制器、两路232串口控制器和两路SPI串口等，接口资源丰富同时价格适中。

　　二、系统软件设计
　　监控系统显示器软件平台选用了实时多任务内核μC/OSII操作系统，在μC/OSII的上层扩展了文件管理系统、图形用户接口和监控器底层硬件驱动程序，如存储器系统、UART、CAN总线、LCD显示等，以及在此操作系统之上移植的MINIGUI图形用户接口库，共同建立了一个适合本软件开发的，开放的操作系统平台和图形用户接口平台。
　　移植操作系统C/OS-Ⅱ并开发接口驱动后，根据实现功能建立了6个应用任务。

　　三、监控器性能测试
　　在室温条件，无振动冲击，12V、24V直流稳压电源供电条件下进行了系统功能接口，系统连续运行稳定性两方面的测试。
　　系统上电后经过大约30s GPS初始化时间，GPS模块开始正常的发送定位信息，控制器显示界面的下端显示了当前经纬度。
　　开机10s后GPRS自动连接上服务器，每隔10秒发送一次控制器信息，系统正常运行。全部系统模拟连接完毕，连续开机24h，系统没有出现死机情况，初步证明系统稳定性良好。

　　四、结束语
　　车载监控器硬件设计采用市场流行的嵌入式CPU进行设计，选用相对成熟的接口电路，从而保障了硬件平台的稳定性，降低了硬件开发的难度，大大缩短的产品硬件的开发周期。下位机软件开发选用成熟的实时嵌入式操作系统，确保了软件系统的稳定行和实时响应能力。完善的测试保证了系统的稳定性和可靠性。
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