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1 适用范围适用范围适用范围适用范围 
本说明书详细说明了安装在中国铁道部交流电力机车上的列车监控系统[TCMS]的功能。 
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2 系统概系统概系统概系统概述述述述 
 

2.1 系统配置 
TCMS 配置如下。 
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2.2 功能概述 
TCMS 由 TCMS 机箱和显示设备构成。 
TCMS 控制牵引、制动及主要设备。 
此外，TCMS 还监控设备状态，并建立故障记录。 

 
 

2.3 相关文件 

序号 标题 文件号 

1 屏幕格式说明书  

2 故障检测说明书  

3 串行通信基本说明书  

4 TCMS-CI传输说明书  

5 TCMS-APU传输说明书  
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3 功能功能功能功能 
 

3.1 基本功能 
TCMS 的功能分为以下几类： 
 
 
 

【【【【行驶模式行驶模式行驶模式行驶模式】】】】 

行驶状态 

设备状态 

【【【【检修检修检修检修模式模式模式模式】】】】 

设置 

自测 

<监控监控监控监控/记录记录记录记录> 

故障信息 

试运行 

运行控制 

设备控制 

<控制控制控制控制> 

检查 
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3.2 运行模式 

3.2.1 模式切换 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1) 电源开启时和检修屏幕返回时切换为行驶模式。 

 

2) 在密码屏幕输入密码时切换为检修模式。 

 

* 屏幕操作的详细信息，请参阅屏幕格式说明书(6G3R2831)。 

 

 

3.2.1.1 行驶模式 

行驶模式下，TCMS具有下列功能。 

-控制设备 

-控制运行 

-故障检测和故障记录 

-监控运行状态 

-监控设备状态 

-记录运行数据 

-记录试运行 

 

3.2.1.2 检修模式 

检修模式下，TCMS具有下列功能。 

 -设置各类数据，如时钟和车轮直径 

 -清除各类数据，如故障记录和试运行记录 

 -查看和读取各类记录数据 

 -查看输入输出数据(传输数据，数字数据，模拟数据) 

行驶模式 

检修模式 

电源开启 

输入密码 
返回 
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检修模式下不执行下列功能。 

-故障检测和故障记录 

-监控运行状态 

-监控设备状态 

-记录运行数据 

-记录试运行 

 

 

 

3.2.2 模式处理 

各模式下的处理如下。 

 

功能 

模式 

显示屏幕 触键许可 记录 

行驶模式 第1侧和第2侧 第1侧和第2侧 主、副系统 

检修模式 仅运行侧 仅运行侧 主、副系统 

*仅检修记录 
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3.3 控制 

3.3.1 运行控制 
来自“主控制器”或“辅助控制器”的模拟输入被转换为档位。 
此外，相当于档位的扭矩值被计算并传输到 CI。 
在电力制动器前进预定时间后没有减慢至确定速度时，TCMS 输出 DO（数字输出）到制动器。 

运行控制流程如下图所示。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.3.1.1 有效驾驶室 

在钥匙输入的条件下，可确定接收主控制器指示的驾驶室。 

下表表明了钥匙输入和驾驶室确定的逻辑性。 

 

有效驾驶室 第一端键控继电器 

线号501 (DI072) 

第二端的键控继电器 

线号601 (DI104) 

第一端驾驶室 0 0 

第一端驾驶室 1 0 

第二端驾驶室 0 1 

确认先插入钥匙的驾驶室 1 1 

 

驾驶室 

主控制器 

辅助控制器 

检 查 钥 匙

输入 

接收命令 

检查命令的合

理性 

速度 

计算扭矩值 

计算气动制动

命令 

输出命令 

CI 
制动器 
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3.3.1.2 行进方向 
机车的行进方向根据来自有效驾驶室的反向信号来判断。 

此外，行进方向以FD、RD和ND传输到CI。 

*FD : 向前方向，   RD : 向后方向   ND : 空档方向 

判断行进方向的逻辑性在下表中显示。 

 

  (1) 第一侧驾驶室 

传输给CI的数据 
 向前 

线号502 

(DI073) 

前/后空档 

线号503 

(DI074) 

向后 

线号504 

(DI075) 

向前 

线号512 

(DI079) 

前 / 后 空

档 

线号511 

(DI080) 

向后 

线号510 

(DI081) FD RD ND 

行进方向 

1 0 0 1 0 0 第一端方向 

主控制器 0 0 1 无需注意 0 1 0 第二端方向 

 除上述以外 0 0 1 无方向 

 

  (2) 第二侧驾驶室 

传输给CI的数据 
 向前 

线号602 

(DI105) 

前/后空档 

线号603 

(DI106) 

向后 

线号604 

(DI107) 

向前 

线号612 

(DI111) 

前 / 后 空

档 

线号611 

(DI112) 

向后 

线号610 

(DI113) FD RD ND 

行进方向 

1 0 0 0 1 0 第二端方向 

主控制器 0 0 1 无需注意 1 0 0 第一端方向 

 除上述以外 0 0 1 无方向 
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3.3.1.3 档位识别 
档位通过来自“主控制器”或“辅助控制器”的模拟输入加以识别。下表显示了判断档位的逻辑

性。尽管考虑到下表所示的档位比率，但实际档位被作为一个模拟的连续档位对待。即使小数点

后第三位也可以确定。档位只显示小数点后一位。 

下列公式表明了从模拟输入值到档位的转换。 

 <主控制器> 

- 牵引档位 = (模拟输入值(计数器) / 460) + 1  (≦13) 

- 制动档位=  (模拟输入值(计数器) / 498) +1  (≦12) 

例如) 模拟输入为983时 

 牵引档位= 983 / 460 + 1 = 3.137 档位 

空档方向时，其与模拟输入值无关，而被称为“牵引/制动空档” 

 
模拟输入值 使用第一侧驾驶室 使用第二侧驾驶室 P/N/B 档位 

电压 计数器 (*1) 牵引 
线号508 
(DI078) 

牵引/制动空档  
线号507 
(DI077) 

制动   
线号506 
(DI076) 

牵引 
线号608 
(DI110) 

牵引/制动空档 
线号607 
(DI109) 

制动   
线号606 
(DI108) 

13N 22.16- 5520- 

12N 20.32-22.15 5060-5519 

11N 18.47-20.31 4600-5059 

10N 16.63-18.46 4140-4599 

9N 14.78-16.62 3680-4139 

8N 12.93-14.77 3220-3679 

7N 11.09-12.92 2760-3219 

6N  9.24-11.08 2300-2759 

5N 7.39-9.23 1840-2299 

4N 5.54-7.38 1380-1839 

3N 3.70-5.53 920-1379 

2N 1.86-3.69 460-919 

牵
引

 

1N 0-1.85 0- 459 

1 0 0 1 0 0 

空档 无需注意 0 1 0 0 1 0 
1N 0-2.00 0- 497 

2N 2.01-4.00 498-995 

3N 4.01-6.00 996-1493 

4N 6.01-8.00 1494-1991 

5N 8.01–10.00 1992-2489 

6N 10.01-12.00 2490-2987 

7N 12..01-14.00 2988-3485 

8N 14.01-16.00 3486-3983 

9N 16.01-18.00 3984-4481 

10N 18.01-20.00 4482-4979 

11N 20.01-22.00 4980-5477 

制
动

 

12N 22.01- 5478- 

0 0 1 0 0 1 

空档 除上述各项以外 

(*1) TCMS内软件认可的计数器 
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3.3.1.4 扭矩值计算 
根据第 3.3.1.3 条中确定的档位，计算各种速度的扭矩值，然后传输给 CI。 
速度单位精确到 0.01 公里/小时。 

 

3.3.1.4.1 客车・货车的判断 

判断列车供电 1端（线522/DI126）或列车供电 2端（线622/DI127）ON时是6400ｋW（客车）、OFF

时是7200ｋW（货车）。 

      ＜切换条件＞ 

         －客车（6400kW）⇒货车（7200kW） ： 只是停车时有效 

         －货车（7200kW）⇒客车（6400kW） ： SW变化时有效 

 

 
7200ｋW（货车） 6400ｋW（客车） 

列车供电 1 端（线 522/DI126） 
0 1 0 1 

列车供电 2 端（线 622/DI127） 
0 0 1 1 

 

 

3.3.1.4.2 牵引扭矩计算 

在轴重２３ｔ和２５ｔ情况下是不同的扭矩曲线。 

轴重的切换是按照PUZ33的全面Car No. SW（１位）进行。 

   SW状态 ０：２３ｔ 

０以外：２５ｔ 

 在６４００ｋW（客车）上,因为只运用于２３ｔ,所以在判断客车时,不看轴重切换SW。 

      扭矩模式有以下３种模式。 

① ７２００ｋW（货车）／轴重２３ｔ 

② ７２００ｋW（货车）／轴重２５ｔ 

③ ６４００ｋW（客车）／轴重２３ｔ 
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 ①７２００ｋW（货车）／轴重２３ｔ 
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●计算出７２００ｋW（货车）／轴重２３ｔ时的牵引扭矩 

(1) 基本公式 

扭矩值 (kN) = 档位数* 80kN 

(2) 最大扭矩值 

a. 速度 ＜ 10公里/小时 

扭矩值(kN) = 520 

b. 10公里/小时≦ 速度＜ 70公里/小时 

扭矩值 (kN) = 544.8 – (2.48 * 速度 (公里/小时)) 

c. 速度≧ 70公里/小时 

扭矩值(kN) = 25970 / 速度(公里/小时) 

(3) 精确的扭矩值 

扭矩值(kN) = (640 *档位数) – (64 *速度 (公里/小时)) 

  -计算结果为负数时，视为0kN。 

(4) 输出扭矩值 (传输到CI的扭矩值) 

在上文(1) – (3)中，最小值转变为输出扭矩值。 
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 ②７２００ｋW（货车）／轴重２５ｔ  
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●计算出７２００ｋW（货车）／轴重２５ｔ时的牵引扭矩 

(1) 基本公式 

扭矩值 (kN) = 档位数* 80kN 

(2) 最大扭矩值 

a. 速度 ＜ 10公里/小时 

扭矩值 (kN) = 570 

b. 10公里/小时 ≦ 速度 ＜ 65公里/小时 

扭矩值 (kN) = 600.9 – (3.09 * 速度(公里/小时)) 

c. 速度 ≧ 65公里/小时 

扭矩值 (kN) = 26000 / 速度(公里/小时) 

(3) 精确的扭矩值 

扭矩值 (kN) = (640 * 档位数) – (64 * 速度(公里/小时)) 

  -计算结果为负数时，视为0kN。 

(4) 输出扭矩值 (传输到CI的扭矩值) 

在上文(1) – (3)中，最小值转变为输出扭矩值。 
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 ③６４００ｋW（客车）／轴重２３ｔ 
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●计算出６４００ｋW（客车）／轴重２３ｔ时的牵引扭矩 

(1) 基本公式 

扭矩值 (kN) = 档位数 * 80kN 

(2) 最大扭矩值 

a. 速度 ＜ 10公里/小时 

扭矩值 (kN) = 520 

b. 10公里/小时 ≦速度 ＜ 62.1公里/小时 

扭矩值 (kN) = 548.6 – (2.86 * 速度(公里/小时)) 

c. 速度 ≧ 62.1公里/小时 

扭矩值 (kN) = 23040 / 速度(公里/小时) 

(3) 精确的扭矩值 

扭矩值 (kN) = (640 * 档位数) – (64 * 速度(公里/小时)) 

  -计算结果为负数时，视为0kN。 

(4) 输出扭矩值 (传输到CI的扭矩值) 

在上文(1) – (3)中，最小值转变为输出扭矩值。 
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3.3.1.4.3 制动扭矩计算 

在轴重２３ｔ和２５ｔ上是不同的扭矩曲线。 

轴重的切换是按照PUZ33的全面Car No. SW（１位）进行。 

   SW状态 ０：２３ｔ 

０以外：２５ｔ 

 ６４００ｋW（客车）上,因为只运用２３ｔ,所以在判断客车时,将不管轴重切换SW。 

      扭矩模式有以下3种模式。 

① ７２００ｋW（货车）／轴重２３ｔ 

② ７２００ｋW（货车）／轴重２５ｔ 

③ ６４００ｋW（客车）／轴重２３ｔ 



                                         6G3R4371 Rev.11 

 

 

－ 16 － 

 
制动扭矩演算控制 

  如果"主控制器"的位置是制动位置的话，对制动装置指令值与通过档位演算出的扭矩值进行比较后，将

高的扭矩值发送给 CI。如在惰性位置的情况下收到来自制动装置的指令值时，将强制性地将指令值发送

给 CI。 

 

  在大闸接通状态下,从ＣＩ收到低电压检测（VCLVSC）信号时，低电压恢复时，为了使 CI侧的低电压

保护恢复，应强制使 TCMS 的指令值进行惰行设置（P/B 及扭矩指令值＝０）。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

VSLVSC 

 

 

和 

强制惰性指令 
OFFTD 
500ms 

参照货车（７２００ｋW） 3.3.1.4.1 

速度 ≧5 公里/小

或 司控位＝惰行 

司空位＝制动 
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  司空器位置＝制动 
        
   
     
 
  
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 司空器位置＝惰行／牵引 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

制动特性 

演算 

制动器装置 

扭矩指令值 

演算 

比较 

（采用较

大的指令

值） 

限制 

检查 

电制扭矩值 

制动器装置 

扭矩指令值 

演算 

限制 
检查 电制扭矩值 

※ 如扭矩值＞1kN，将强制向 CI 

发送 B指令 

和 

制动器传输正常 

本条件未成立时，强制将制动器装置的扭矩指令值设置为０ 

制动器扭矩有效 (SI 来自CCBⅡ/ Text17-Bit4) 

参照货车（７２００ｋW） 3.3.1.4.1 

速度 ≧5公里/小时 

或 司空器位置＝惰行 

司空器位置＝制动 
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 ■制动特性 
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●计算出７２００ｋW（货车）／轴重２３ｔ时的制动扭矩 

      级位＝发生的扭矩力和演算方式 

30.9×(电制挡位数) (kN) 

※本演算时，电制挡位数使用的是从"master controller"输入的档位数读取后的值 

（看做１２挡→１挡进行读取）  

 

●限制检查 

      对CI装置发送扭矩指令值时，与根据下列演算公式求出的扭矩值做比较，超出限制时，要设定成

下列演算公式的扭矩值，为了不超过CI装置的最大扭矩范围，应在TCMS上对指令值进行锁定。 

(1)速度 ＜ 15公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = (33.7 * 速度(公里/小时)) – １３４．８ 

(２) 15公里/小时 ＜ 速度 ＜ 70公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = 37１ 

(３)速度 ≧ 70公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = 259７0 / 速度(公里/小时) 
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 ②７２００ｋW（货车）／轴重２５ｔ 
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●计算出７２００ｋW（货车）／轴重２５ｔ时的制动扭矩 

      级位＝发生扭矩力和演算方式 

33.4×(电制挡位数) (kN)  

※本演算时，电制挡位数使用的是从"master controller"输入的档位数读取后的值 

（看做１２挡→１挡进行读取） 

 

●限制检查 

对CI装置发送扭矩指令值时，与根据下列演算公式求出的扭矩值做比较，超出限制时，要设定成

下列演算公式的扭矩值，为了不超过CI装置的最大扭矩范围，应在TCMS上对指令值进行锁定。 

(1)速度 ＜ 15公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = (36.4 * 速度(公里/小时)) – 145.6 

(２) 15公里/小时 ＜ 速度 ＜ 65公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = 400 

(３)速度 ≧ 65公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = 26000 / 速度(公里/小时) 
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 ③６４００ｋW（客车）／轴重２３ｔ 
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●计算出６４００ｋW（货车）／轴重２３ｔ时的制动扭矩 

      级位＝发生扭矩力和演算方式 

30.9×(电制挡位数) (kN) 

     ※本演算时，电制挡位数使用的是从"master controller"输入的档位数读取后的值 

（看做１２挡→１挡进行读取）  

 

●限制检查 

对CI装置发送扭矩指令值时，与根据下列演算公式求出的扭矩值做比较，超出限制时，要设定成

下列演算公式的扭矩值，为了不超过CI装置的最大扭矩范围，应在TCMS上对指令值进行锁定。 

(1)速度 ＜ 15公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = (33.7 * 速度(公里/小时)) – １３４．9 

(２) 15公里/小时 ＜ 速度 ＜ 62.1公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = 37１ 

(３)速度 ≧ 62.1公里/小时 

限制扭矩值 (kN) = 23040 / 速度(公里/小时) 
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3.3.1.4.4 加加速度控制 

在TCMS上，自动识别切换货车（5000tons）或客车（1100tons），并进行加加速度控制。 

 

 

 

 

 

 

 ◆货车模式：通过ＣＩ进行控制（按照以往方式） 

 ◆客车模式：通过TCMS进行控制 

    －以货车模式（以往的CI）进行的控制为基础，随着车体重量变为货车：５０００ｔ⇒客车：１

１００ｔ（货车的２２％），应将最大变化率设定为２２％。 

   －最大变化率以货车的２２％为默认值，在０～１００％的范围可以通过画面进行设定。 

   －无电区是按照现状即扭矩０进行限定，按照以往在ＣＩ侧进行加加速度控制。 

   －变化率的上限值（限制器）为3.00A/10mA，按照以往设置在CI侧。 

   －可以对重视所说的编组控制和制动混合的乘坐舒适度进行高度控制。 

   －保护动作及空转、滑行控制通过CI进行（为了系统的稳定性） 

  
 

  ○各模式下的最大变化率   

扭矩(kN)  

增加时 减少时 

备考 

牵引时 0.513kN/10ms 1.819kN/10ms  
货车（5000t） 

  用CI控制 

电制时 0.338kN/10ms 1.122kN/10ms  

牵引时 0.113kN/10ms 0.400kN/10ms 货车的２２％的值 
客车（1100t） 

  用TCMS控制 

电制时 0.074kN/10ms 0.247kN/10ms 货车的２２％的值 

      ※变更时，通过画面上的百分率设定，以货车的值为基础设定百分率值。  

       ○扭矩演算值变为「牵引⇒电制」或「电制⇒牵引」时，将成为变化根源的现在的扭矩 

      当做０进行演算。 

 

变化率 

限制 

扭矩电流指令 

基本扭矩指令 

货车加加速度控制常数 

客车加加速度控制常数 

 

客车／货车切换信号 
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○货车（5000ｔ） 牵引（增加）时的加加速度控制 ○货车（5000ｔ） 牵引（減少）时的加加速度控制 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
○货车（5000ｔ） 电制（増加）时的加加速度控制 ○货车（5000ｔ） 电制（減少）时的加加速度控制 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
○客车（1100ｔ） 牵引（増加）时的加加速度控制 ○客车（1100ｔ） 牵引（減少）时的加加速度控制 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
○客车（1100ｔ） 电制（増加）时的加加速度控制 ○客车（1100ｔ） 电制（減少）时的加加速度控制 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

门极指令 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

10.6s 

0.513kＮ/10ms 

547kＮ(800Ａ) 

门极指令 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

3s 

1.819kＮ/10ms 

547kＮ(800Ａ) 

门极指令 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

10s 

0.338kＮ/10ms 

338kＮ(500Ａ) 

 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

3s 

1.122kＮ/10ms 

338kＮ(500Ａ) 

门极指令 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

48.4s 

0.113kＮ/10ms 

547kＮ(800Ａ) 

门极指令 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

13.6s 

0.400kＮ/10ms 

547kＮ(800Ａ) 

门极指令 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

45.6s 

0.074kＮ/10ms 

338kＮ(500Ａ) 

门极指令 

牵引指令 

扭矩电流指令 

0ｋN 

 
13.6s 

0.247kＮ/10ms 

338kＮ(500Ａ) 
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3.3.1.5 气动制动器的控制 

 与Ｋｎｏｒｒ的Ｂｒａｋｅ的Ｉ／Ｆ 

 

ＤＯ＞ 

(1) 零速度(线 831/DO32) 

    速度 ≦ ５公里/小时   DO=1 

    速度 ＞ ５公里/小时   DO=0 

 

(2) D.B. 活跃(线832/DO33) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   

 

(3) 牵引(线833/DO34) 

针对ＣＩ的P指令(SO至CI / Text2-bit3 )为１时,DO=1 

    从针对以往的ATP的牵引或制动 (线966/ DO54)中消除制动条件 

 

(4) LCD1 活跃(线495/DO35) 

    根据3.3.1.１项的判断, 

在１端插入钥匙   LCD1 活跃(线495/DO35)=1 

      上述以外       LCD1 活跃(线495/DO35)=0 

 

(5) LCD2 活跃(线496/DO36) 

    根据3.3.1.１项的判断, 

在2端插入钥匙    LCD2活跃(线496/DO36)=1 

      上述以外       LCD2活跃(线496/DO36)=0 

 

D.B. 活跃(/线 832/DO33) 

CI1 CDR (SI 来自 CI1/ Text5-bit6) 

CI1 传输(线 580/DI006) 和 

CI2 CDR (SI 来自 CI2/ Text5-bit6) 

CI2 传输(线 581/DI007) 和 

CI3 CDR (SI 来自 CI3/ Text5-bit6) 

CI3 传输(线 582/DI008) 和 

CI4 CDR (SI 来自 CI4/ Text5-bit6) 

CI4 传输(线 680/DI009) 和 

CI5 CDR (SI 来自 CI5/ Text5-bit6) 

CI5 传输(线 681/DI010) 和 

CI6 CDR (SI 来自 CI6/ Text5-bit6) 

CI7 传输(线 682/DI011) 和 

OR 

和 

速度 ≧5 公里/小

和 
制动扭矩 ≦40kN 

制动器输出紧急制动 
(线 1804/DI103) 
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ＤＩ＞ 

(1) P-Off(线801/DI036) 

在以往的禁止牵引和制动(SO至CI / Text2-bit5 )的输出条件中，通过ＯＲ进行补充 

   参照３.３.１.７.１ 禁止牵引和制动项 

 

(2) BCPS(线802/DI037) 

针对ＣＩ的指令(SO to CI / Text2-bit54 )为１时，BCPS(线802/DI037)为１的按照下述内容（电制ＯＦＦ） 

       Ｂ指令(SO to CI / Text2-bit5 ) =0 

       指令扭矩(SO to CI / Text22,23 ) =0 

 

(3) 撒砂(线803/DI038) 
在撒砂装置的控制条件下， 

    ・从以往的撒砂(线 812/DI024)变更为撒砂(线 803/DI038) 
・撒砂开关(线 521/DI091 或 线 621/DI123) (有效驾驶室侧) 消除 

 

(4) 列车故障 (线805/DI0) 

与以往的DKL故障(线730/DI025)相同，本信号为０时，发生制动控制装置故障。 

故障显示另行规定 

本信号为０时，显示灯点灯 参照3.3.4.6.24制动器故障 项 

(5) WSP 故障(线811/DI042) 

本信号为1时，发生滑行控制装置故障。 

 

(6) WSP 活跃(线812/DI043) 

本信号为１时为滑行控制动作中。 

将状态记录在给CI的传送文本中（比特内容另外记录） 

 

(7) 停车制动器断开 (线821/DI023) 

停车制动器的塞门为密闭状态。  显示内容另外规定 

(8) 撒砂断开 (线822/DI024) 

撒砂的塞门为密闭状态。  显示内容另外规定 

(9) 调节断开 (线823/DI025) 

车轮踏面清扫的塞门为密闭状态。  显示内容另外规定 

(10) 受电弓断开 (线824/DI026) 

    受电弓的塞门为密闭状态。  显示内容另外规定 

(11) 制动缸断开 (线825/DI027) 

      制动缸的塞门为密闭状态。  显示内容另外规定 
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SO＞ 

Text No Bit 内     容 设定逻辑 

1   机车速度(公里/小时) 

使用有效驾驶室的速度 

 

2～4   预留  

5～8   本地时间：从 1970/1/1 开始经过秒数  

9 0 数据有効／无效状态(対象是机车速度) 固定设定为 1 

     “1”：有効、“0”：无效  

  1～7 预留  

10 0,1 机车前进方向 设定本车的前进方向 

     0,0：未定义(钥匙 OFF)  

     0,1：前进(1端侧前进)  

     1,0：中立  

     1,1：后退(2端侧前进)  

  2 惩罚制动要求 

设定本车线 2804/DO028 的状

态 

      

  3 常为“0”  

  4 本务机／辅机 有效驾驶室为 0 

     “0”：单机或本务机、“1”：辅机 其他机车设定为 1 

  5 DBI(D.B. Active) 

设定本车的线 832/DO33 的状

态 

  6 识别 1 端 有效驾驶室设定本车的信息 

     “1”：1 端插入钥匙 其他车设定为 0 

  7 识别 2 端 有效驾驶室设定本车信息 

     “1”：2 端插入钥匙 其他车设定为 0 

11,12   预留  

13～15   未使用  

16   Life Signal(计算：0～255 反复操作)  

17～20   预留  

20～32   未使用  
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SI＞ 

Text No Bit 内     容 使用方法 

1,2   BP 压(kPa)、4000H＝1024  
3,4   MR 压(kPa)、4000H＝1024  
5,6   ER 压(kPa)、4000H＝1024  
7,8   BC 压(kPa)、4000H＝1024  

9,10   电空混合时的电制力、4000H＝100％ 
作为传给ＣＩ的扭矩

指令值使用 

    100％＝120 113ｋN 
 
Text No17 Bit4 只有 

    （Text9：上位 Text10：下位） 为 1 时有效 
      

11～16   预留  
17 0 BP 压数据有効／无效状态 未使用 

     “1”：有効、“0”：无效  

  1 MR 压数据有効／无效状态 未使用 

     “1”：有効、“0”：无效  

  2 ER 压数据有効／无效状态 未使用 

     “1”：有効、“0”：无效  

  3 BC 压数据有効／无效状态 未使用 

     “1”：有効、“0”：无效  
  4 电制指令数据有効／无效状态 用于 Text No9,10 的 
     “1”：有効、“0”：无效 有効／无效判断 

  5 惩罚制动活跃 未使用 

       

  6 识别为 1 端 未使用 

      

  7 识别为 2 端 未使用 

      

18 0,1 制动状态信号 未使用 

     0,0：未定义  
     0,1：引导机车切入  
     1,0：引导机车断开  
     1,1：尾随机车断开  

  2 EB 动作信号(从 CCBⅡ输出 EB) 
通过 1804 信号和Ｏ

Ｒ逻辑进行控制 
  3 EB 动作信号(从外部输入 EB) 未使用 
  4 ATP 惩罚制动动作信号 未使用 
      

  5 PCS(牵引禁止)信号 
通过 801 信号和ＯＲ

逻辑进行控制 
  6 未使用 未使用 

  7 未使用 未使用 
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Text No Bit 内     容 备   注 

19   大闸手柄位置 未使用 

20   小闸手柄位置 未使用 

21～23   未使用 未使用 

24   生命信号 (计算：0～255 反复操作) 
2 秒间停止更新发生

传送异常 

25～28   CCBⅡ故障编码 用于故障检测 

29～32   预备 未使用 
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3.3.1.6 恒速控制 

制动扭矩值或者牵引扭矩值传输给CI，因此按下“constant speed SW(恒速开关)”时速度应保持

不变。 

 

 

BP 压≧485ｋPa 

实际速度≧15 公里/小时 

和 

S 

R 

第一个档位 (*1)≠输入档位 

OR 

CI 故障数量(*2) ≧ 1  

恒速控制 

Ｓ 

R 

向“S”侧输入“1”后，保持 S 输出，直到“1”被输

入 “R”。 

直立时有效 

(*1) 按下恒速开关时的档位 
实际档位被作为一个模拟的连续档位对待，但这里的档位由省

略小数点之下的档位来判断。 
(*2) 传输错误 

制动扭矩 (SI 来自 CCBⅡ/ Text9,10)＞１ｋN 

OR 

和 

和 

禁止牵引和制动 
(SO 至 CI / Text2-bit5 ) 

OR 

和 

和 

恒速开关(线 524/DI083) 
连续 300ms 以上 

键控继电器 

（线 501/DI072） 

键控继电器 
（线 601/DI104） 

恒速开关(线 624/DI115) 
连续 300ms 以上 

列车供电 1 端 
（线 522/DI126） 

列车供电 2 端 
（线 622/DI127） 

BP 压≦470ｋPa 

OR 

和 

和 

和 

电制指令数据有效(SI 来自 CCBⅡ/ Text17-bit4) 

BP 压数据有効 
(SI 来 自  CCB Ⅱ / 
Text17-bit0) 

S 

R 

BP 压≧585ｋPa 

BP 压≦570ｋPa 

BP 压数据有效 
(SI 来自CCBⅡ/ Text17-bit0) 

S 

R 

参照货车（７２００ｋW） 3.3.1.4.1 

速度 ≧5 公里/小

OR 司控器位置＝惰行 

司控器位置＝制动 
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  控制方法 

    以按下定速控制按钮时的指令牵引(制动)力为基准，对应速度偏差增减牵引(制动) 力。 

但是，不应超过对应各速度的指令牵引(制动)力的限制值。 

 

     ｜ΔV｜≦2(公里/小时)时  F＝F０＋G１1・ΔV (kN) 

     ｜ΔV｜＞2(公里/小时)时  F＝F０＋G２・ΔV－2(G２－G１) (kN) 

 

        F：指令牵引力(kN) 电制时为负值 

        F０：按下定速按钮时的指令牵引力(kN) 

        ΔV：目标速度(V０)与现在速度(V)间的差＝V０－V 

        G１、G２：增益(从画面上可以进行设定)  

 

  (注 1)在上面公式中，电制时的 F、F０变为负值 

        (注 2) 默认值：G１＝50、G２＝150 
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3.3.1.7 C/I指令 

3.3.1.7.1 禁止牵引和制动 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

停车制动继电器 (线 835/DI052) 

强制活跃(内部) 

实际速度 ≧128 公里/小时 

VCB 开启(线 431/DI053) 

MR 压力P-可提供  (线

844/DI081) 

OR 

和 
CI2 ANTS 
(SI 来自 CI2 / Text7-bit4 ) 

CI5 ANTS 
(SI 来自 CI5 / Text7-bit4 ) 

和 

VCB 开启(线 431/DI053) 

和 

Sqs(线 434/Dl066) 

P-关闭 (线 801/DI036) 
和 

制动（内部） 

和 
启动测试(内部) 

OR 

OR 

制动器输出 
紧急制动 

和 

制动 (内部) 

空档 (内部) 

R 

S 

OR 

和 

ONTD 
０s 

禁止牵引和制动 2  
(SO to CI / Text2-bit5 ) 

ATP (线 962/DI022) 
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ＣＣＢⅡ 输出紧急制动(SI 来自 MVB/ Text18-ｂｉｔ2) 

和 
制动器传输正常 

制动器输出紧急制动 (线 1804/DI103) 
 

OR BRAKE I/F Active (线 823/DI025) 

※1 制动器输出紧急制动的输入逻辑如下 

 

ＣＣＢⅡ P-Off (SI 来自 MVB/ Text18-ｂｉｔ5) 

和 
制动器传输正常 

P-Off (线 801/DI036) 

OR BRAKE I/F Active (线 823/DI025) 

※2 P-Off 的输入逻辑如下 
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3.3.1.7.2 牵引和再生指令 

根据第3.3.1.3中判断的档位，其状况传输给CI。 

 
档位 Text No2 Bit4 Text No2 Bit3 
牵引 0 1 
制动 1 0 
空档 0 0 

 

3.3.1.7.3 水泵运行 

TCMS 将水泵的电力供应状况传输给CI。 

 

APU1 故障(线 590/DI018) 

和 

APU1 STX 
（SI 来自 APU1/ Text7-bit4） 

APU1 K1 应答 

（SI 来自 APU1/ Text７-bit1） 

和 

OR 

水泵运行 
(SO 至 CI* /  Text4-bit1) 

APU1 T1 应答 

（SI 来自 APU1/ Text７-bit2） 

APU2 故障(线 690/DI019) 

APU2 STX 
（SI 来自 APU2/ Text7-bit4） 

APU2 K2 应答 

（SI 来自 APU2/ Text７-bit1） 

* APU 传输错误时，保留最后一个 SI 数据。 
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3.3.1.7.4 发动机温度过高  

当“发动机油温(线438/DI095)”过高时，TCMS传输“Text4-bit0” 到CI为“1”。 

 

 

3.3.1.7.5 FIR电力故障检测 

从CI之一收到“PIS(SI来自CI* / Text3-bit6)” 时，TCMS传输“Text17-bit0”到CI为“1”。 

 

3.3.1.7.6 CI 断开 
当CI的各CORI（CI1:线577/DI000  CI2:线578/DI001  CI3:线579/DI002 CI4:线677/DI004   

CI5:线678¥DI005   CI6:线679/DI006）较高时，TCMS传输相应位(Test18-CI1:bit1, CI2:bit2, CI3:bit3, 
CI4:bit4, CI5:bit5, CI6:bit6)到CI为“1”。 
 
 

3.3.1.7.6.2 手动断开 
 

  可以从画面上断开任何一个ＣＩ。 
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3.3.1.7.6.2 自动断开 
 

自动断开对象发生故障时，通过TCMS自动地断开该CI。 
自动断开后３０分钟内禁止通过操作该CI装置画面解除断开。 
 
※不保留３０分钟监视时间的备份，TCMS的电源实行断开⇒投入时 
 解除屏蔽。 

 
    （１）发生过电压时，断开指令的输出条件 
 
    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI1 传送不良

CI2 传送不良 

CI3 传送不良 

和 

CI1 SOVTON 
（SI 来自 CI1/ Text9-bit7） 

CI1 INZ-RST 
（SI 来自 CI1/ Text1-bit0） 

CI1 断开(线 577/DI000) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

Ｓ 

R 和 

CI1 断开指令 
（SO to CI1/ Text3-bit0） 

CI1 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI1 传送不良

CI2 传送不良 

CI3 传送不良 

和 

CI2 SOVTON 
（SI 来自 CI2/ Text9-bit7） 

CI3 INZ-RST 
（SI 来自 CI2/ Text1-bit0） 

CI2 断开(线 578/DI001) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

Ｓ 

R 和 

CI2 断开指令 
（SO to CI2/ Text3-bit0） 

CI2 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI1 传送不良 

CI2 传送不良 

CI3 传送不良 

和 

CI3 SOVTON 
（SI 来自 CI3/ Text9-bit7） 

CI3 INZ-RST 
（SI 来自 CI3/ Text1-bit0） 

CI3 断开(线 579/DI002) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

Ｓ 

R 和 

CI3 断开指令 
（SO to CI3/ Text3-bit0） 

CI3 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI4 传送不良

CI5 传送不良 

CI6 传送不良 

和 

CI4 SOVTON 
（SI 来自 CI4/ Text9-bit7） 

CI4 INZ-RST 
（SI 来自 CI4/ Text1-bit0） 

CI４ 断开(线 677/DI004) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计算值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

Ｓ 

R 和 

CI4 断开指令 
（SO to CI4/ Text3-bit0） 

CI4 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 
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CI5 断开指令 
（SO to CI5/ Text3-bit0） 计算值 

≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI4 传送不良 

CI5 传送不良 

CI6 传送不良 

和 

CI5 SOVTON 
（SI 来自 CI5/ Text9-bit7） 

CI5 INZ-RST 
（SI 来自 CI5/ Text1-bit0） 

CI5 断开(线 678/DI005) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI5 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI4 传送不良 

CI5 传送不良 

CI6 传送不良 

和 

CI6 SOVTON 
（SI 来自 CI6/ Text9-bit7） 

CI6 INZ-RST 
（SI 来自 CI6/ Text1-bit0） 

CI6 断开(线 679/DI006) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI6 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

 

CI6 断开指令 
（SO to CI6/ Text3-bit0） 

Ｓ 

R 
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    （２）发生充电不良时，断开指令的输出条件 
 
      
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

计算值 
≧2 

R 

※输入Ｒ时，计算值清零（０） 

 

OR 

和 

CI1 SSAK1 
（SI 来自 CI1/ Text5-bit2） 

CI1 INZ-RST 
（SI 来自 CI1/ Text1-bit0） 

CI1 断开(线 577/DI000) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI1 断开指令 
（SO 来自 CI1/ Text3-bit0） 

CI1 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧2 

R 

※输入Ｒ时，计算值清零（０） 

 

OR 

和 

CI2 SSAK1 
（SI 来自 CI2/ Text5-bit2） 

CI2 INZ-RST 
（SI 来自 CI2/ Text1-bit0） 

CI2 断开(线 578/DI001) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI2 断开指令 
（SO to CI2/ Text3-bit0） 

CI2 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧2 

R 

※输入Ｒ时、计算值清零（０） 

 

OR 

和 

CI3 SSAK1 
（SI 来自 CI3/ Text5-bit2） 

CI3 INZ-RST 
（SI 来自 CI3/ Text1-bit0） 

CI3 断开(线 579/DI002) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI3 断开指令 
（SO to CI3/ Text3-bit0） 

CI3 断开 
解除 

※不保留计算值及及计时值的备份。 

 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧2 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI4 SSAK1 
（SI 来自 CI4/ Text5-bit2） 

CI4 INZ-RST 
（SI 来自 CI4/ Text1-bit0） 

CI4 断开(线 677/DI004) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI4 断开指令 
（SO to CI4/ Text3-bit0） 

CI4 断开 
解除 

※不保留计算值和计时值的备份。 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧2 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI5 SSAK1 
（SI 来自 CI5/ Text5-bit2） 

CI5 INZ-RST 
（SI 来自 CI5/ Text1-bit0） 

CI5 断开(线 678/DI005) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI5 断开指令 
（SO to CI5/ Text3-bit0） 

CI5 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧2 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI6 SSAK1 
（SI 来自 CI6/ Text5-bit2） 

CI6 INZ-RST 
（SI 来自 CI6/ Text1-bit0） 

CI6 断开(线 679/DI006) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI6 断开指令 
（SO to CI6/ Text3-bit0） 

CI6 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

Ｓ 

R 
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    （３）发生过电压时，断开指令的输出条件 
 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI1 SWGD 
（SI 来自 CI1/ Text2-bit1） 

CI1 INZ-RST 
（SI 来自 CI1/ Text1-bit0） 

CI1 断开(线 577/DI000) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI1 断开指令 
（SO to CI1/ Text3-bit0） 

CI1 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

和 

CI1 GD 
（SI 来自 CI1/ Text2-bit0） 

CI1 INZ-RST 
（SI 来自 CI1/ Text1-bit0） 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI2 SWGD 
（SI 来自 CI2/ Text2-bit1） 

CI2 INZ-RST 
（SI 来自 CI2/ Text1-bit0） 

CI2 断开(线 578/DI001) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI2 断开指令 
（SO to CI2/ Text3-bit0） 

CI2 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

和 

CI2 GD 
（SI 来自 CI2/ Text2-bit0） 

CI2 INZ-RST 
（SI 来自 CI2/ Text1-bit0） 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI3 SWGD 
（SI 来自 CI3/ Text2-bit1） 

CI3 INZ-RST 
（SI 来自 CI3/ Text1-bit0） 

CI3 断开(线 579/DI002) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI3 断开指令 
（SO to CI3/ Text3-bit0） 

CI3 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

和 

CI3 GD 
（SI 来自 CI3/ Text2-bit0） 

CI3 INZ-RST 
（SI 来自 CI3/ Text1-bit0） 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI4 SWGD 
（SI 来自 CI4/ Text2-bit1） 

CI4 INZ-RST 
（SI 来自 CI4/ Text1-bit0） 

CI4 断开(线 677/DI004) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI4 断开指令 
（SO to CI4/ Text3-bit0） 

CI4 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

和 

CI4 GD 
（SI 来自 CI4/ Text2-bit0） 

CI4 INZ-RST 
（SI 来自 CI4/ Text1-bit0） 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI5 SWGD 
（SI 来自 CI5/ Text2-bit1） 

CI5 INZ-RST 
（SI 来自 CI5/ Text1-bit0） 

CI5 断开(线 678/DI005) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI5 断开指令 
（SO to CI5/ Text3-bit0） 

CI5 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

和 

CI5 GD 
（SI 来自 CI5/ Text2-bit0） 

CI5 INZ-RST 
（SI 来自 CI5/ Text1-bit0） 

Ｓ 

R 
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计算值 
≧4 

R 

※输入Ｒ时，计算值归零（０） 

 

OR 

和 

CI6 SWGD 
（SI 来自 CI6/ Text2-bit1） 

CI6 INZ-RST 
（SI 来自 CI6/ Text1-bit0） 

CI6 断开(线 679/DI006) 

和 

自系=2 系 

2系＝待机中 

计时值＞180 秒 

OR 

和 

OR 
开始计时 

计算值＝0 

和 

CI6 断开 
解除 

※不保留计算值及计时值的备份。 

和 

CI6 GD 
（SI 来自 CI6/ Text2-bit0） 

CI6 INZ-RST 
（SI 来自 CI6/ Text1-bit0） 

Ｓ 

R 
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    （４）小齿轮故障的断开条件 
 
 WRERR2 

(SI 来自 CI1:Text6-Bit0 =1) 继续 500ms 

CI1 断开 

(SO to CI : Text3-Bit0) 

OR 
WRERR1 

(SI 来自 CI1:Text6-Bit1 =1)继续 500ms 

S 

 

 

 

 

R 和 

CI1 断开手动复位 

WRERR2 

(SI 来自 CI2:Text6-Bit0 =1)继续 500ms 

CI2 断开 

(SO to CI : Text3-Bit1) 

OR 
WRERR1 

(SI 来自 CI2:Text6-Bit1 =1)继续 500ms 

S 

 

 

 

 

R 和 

CI2 断开手动复位 

WRERR2 

(SI 来自 CI3:Text6-Bit0 =1) 继续 500ms 

CI3 断开 

(SO to CI : Text3-Bit2) 

OR 
WRERR1 

(SI 来自 CI3:Text6-Bit1 =1) 继续 500ms 

S 

 

 

 

 

R 和 

CI3 断开手动复位 
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WRERR2 

(SI 来自 CI4:Text6-Bit0 =1) 继续 500ms 

CI4 断开 

(SO to CI : Text3-Bit3) 

OR 
WRERR1 

(SI 来自 CI4:Text6-Bit1 =1) 继续 500ms 

S 

 

 

 

 

R 和 

CI4 断开 手动复位 

WRERR2 

(SI 来自 CI5:Text6-Bit0 =1) 继续 500ms 

CI5 断开 

(SO to CI : Text3-Bit4) 

OR 
WRERR1 

(SI 来自 CI5:Text6-Bit1 =1) 继续 500ms 

S 

 

 

 

 

R 和 

CI5 断开 手动复位 

WRERR2 

(SI 来自 CI6:Text6-Bit0 =1) 继续 500ms 

CI6 断开 

(SO to CI : Text3-Bit5) 

OR 
WRERR1 

(SI 来自 CI6:Text6-Bit =1) 继续 500ms 

S 

 

 

 

 

R 和 

CI6 断开 手动复位 



                                         6G3R4371 Rev.11 

 

 

－ 54 － 

 

3.3.1.7.7 鼓风机，冷却风机和油泵断开 

每种断开情况发生时，状态传输到CI。 

  - MM1鼓风机断开(线401/DI028)较低时     ->Text4-bit2设为“1”。 

          Text4-bit3设为 “1”。 

          Text4-bit4设为 “1”。 

  - MM2鼓风机断开 (线402/DI029) 较低时    ->Text4-bit5设为 “1”。 

          Text4-bit6设为 “1”。 

          Text4-bit7设为 “1”。 

  -冷却风机1断开 (线407/DI042) 较低时-> Text5-bit0设为 “1”。 

  -冷却风机2断开 (线408/DI043) 较低时-> Text5-bit1设为 “1”。 
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3.3.1.7.8 MPU1停止 

CI1,CI2 和CI3停止时, TCMS 传输“MPU1 stop” 到CI。 

 

 

*各 CI 传输错误时，保留最后一个 SI 数据。 

和 
停止 MPU1(SO to CI*/ Text18-bit0) 

CI1 电源开启(线 583/DI012) 

OR 

CI1 CIIF 
（SI 来自 CI1/ Text1-bit2） 

CI1 断开(线 577/DI000) 

CI1 传输(线 580/DI006) 

 

CI2 电源开启(线 584/DI013) 

OR 

CI2 CIIF 
（SI 来自 CI2/ Text1-bit2） 

CI2 断开(线 578/DI001) 

CI2 传输(线 581/DI007) 

CI3 电源开启(线 585/DI014) 

OR 

CI3 CIIF 
（SI 来自 CI3/ Text1-bit2） 

CI3 断开(线 579/DI002) 

CI3 传输(线 582/DI008) 
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3.3.1.7.9 MPU2 停止 

CI4,CI5和CI6停止时, TCMS 传输“MPU2 stop” 到CI。 

 

 

 

*各 CI 传输错误时，保留最后一个 SI 数据。 

和 
停止 MPU2(SO to CI*/ Text18-bit7) 

CI4 电源开启(线 683/DI015) 

OR 

CI4 CIIF 
（SI 来自 CI4/ Text1-bit2） 

CI4 断开(线 677/DI003) 

CI4 传输(线 680/DI009) 

CI5 电源开启(线 684/DI016) 

OR 

CI5 CIIF 
（SI 来自 CI5/ Text1-bit2） 

CI5 断开(线 678/DI004) 

CI5 传输(线 678/DI004) 

CI6 电源开启(线 685/DI017) 

OR 

CI6 CIIF 
（SI 来自 CI6/ Text1-bit2） 

CI6 断开(线 679/DI005) 

CI6 传输(线 682/DI011) 
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3.3.1.7.10 MPU 标准转子频率 

从MPU2接收到的“标准转子频率(SI 来自 CI* Text17,18)”作为“标准转子频率(SO 到 CI* 
Text24, 25)” 传输到MPU1，反过来从MPU1接收到的数据传输到MPU2。 

 提及MPU1的“标准转子频率”时，其优先顺序为“CI1>CI2>CI3”。 

 提及MPU2的“标准转子频率”时，其优先顺序为“CI4>CI5>CI6”。 

 

3.3.1.7.11 复位指令 

 “复位开关(线520/DI082)”较高时，TCMS传输“Text2-bit6” 到CI为“1”。 

 

 

 

3.3.2 计算功能 

3.3.2.1 速度计算 

实际速度[V](公里/小时) = (脉冲值／(G×T))×D×π×1×10-6×3.6×103 

G (齿轮数) : 200 

             D (车轮直径) : 1150 – 1250毫米 

             T (取样时间) : 0.2秒 

 -来自PG1和PG2的脉冲值使用高位值。 
 -速度计算单位精确至0.01公里[/小时]。 

-小数点后第3位四舍五入。  

 

3.3.2.2 加速度的计算 

加速度 [α](公里/小时/s) = ([V] –以前[V]) ／ T 

            T (取样时间) : 0.2秒 

--小数点后第2位四舍五入。 

 

3.3.2.3 距离的计算 

运行距离 [L](米) = Σ(脉冲值／G)×D×π×1×10-3 

            G (齿轮数) : 200 

            D (车轮直径) : 1150 – 1250毫米 

            T (取样时间) : 0.1秒 

 -每次取样时间的运行距离加在一起。 

 -来自PG1和PG2的脉冲值使用高位值。 

 -小数点后第1位省略。 

-小于1米的省略的值加到下一次的计算值中，使之没有错误值。 

 

复位开关(线 520/DI082) 复位指令(SO to CI*/ Text2-bit6) 
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3.3.3 补偿功能 

3.3.3.1 滑动补偿 

3.3.2.2中计算的加速度超出确定值时，可判断发生了滑动。 
当加速度的绝对值大于6 (|α|＞6公里/小时/秒)时，调整输入脉冲值。 
用调整后的脉冲值计算速度和距离。 
1) “最后计算值” ≧ 0 (加速) 

“调整脉冲值” = “最后输入脉冲” + “最后脉冲差” 
2) “最后计算值” ＜ 0 (减速) 

“调整脉冲值” = “最后输入脉冲” - “最后脉冲差” 
 

-“最后脉冲差” = |“最后输入脉冲” – “预先输入脉冲”| 
-调整过程连续发生5次时，速度和距离用输入脉冲计算，不执行调整过程。 
此时，加速度设为0，输入脉冲作为最后输入脉冲。 
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3.3.4 设备控制 

3.3.4.1 受电弓的控制 

根据驾驶室key-on旁的受电弓开关，输出受电弓的上升指示。 

切断开关开启时，上升指示不发向相应的受电弓。 

当受电弓的上升指示条件不满足时，输出受电弓下降指示（这意味着它没有发出上升指示）。 

 

 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

<第 1 侧驾驶室> 

第 2 侧受电弓上升  
(线 452/DO27) 

第 1 侧受电弓上升 
 (线 451/DO26) 

键控继电器(线 501/DI072) 
前侧受电弓开关  
(线 515/DI092) 
后侧受电弓开关 
(线 514/DI093) 

和 
受电弓切断开关 1 
(线 427/DI048) 

和 

受电弓切断开关 2 
(线 428/DI049) 

S 

R 
和 EGS 开启(线 425/DI096) 

S 

R 

和 

OR 

OR 

[*K] 

[*L] 

VCB 开启（线 431/DI053） 

OR 
VCB 异常 

受电弓 1 压力开关 (线 448/DI117) 

 
辅助压力开关(线 812/DI094) 

第 1 侧受电弓上升 
 (线 451/DO26) 

ON 
TD 
25S 

受电弓 2 压力开关 (线 449/DI118) 

第 2 侧受电弓上升 
 (线 452/DO27) 

ONT
D 
25s 

OR 

和 

OR 

S 

R 

S 

R 

XOR 

XOR 

※ONTD25ｓ后确认线 448 

辅助压缩机工作 
(线 829/DI029) 

和 
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 <第 2 侧驾驶室> 

第 1 侧受电弓上升 
 (线 451/DO26) 

第 2 侧受电弓上升 
 (线 452/DO27) 键控继电器 (线 601/DI104) 

前侧受电弓开关 

 (线 615/DI124) 
后侧受电弓开关  
(线 614/DI125) 

和 受电弓 cutout SW1 
(线 427/DI048) 

和 

受电弓切断开关 2 
(线 428/DI049) 

S 

R 
和 EGS 开启(线 425/DI096) 

 

S 

R 

和 

OR 

OR 

[*M] 
 

[*N] 
 

VCB 开启（线 431/DI053） 

OR 
VCB 异常 

受电弓 2 压力开关(线 449/DI118) 

 
辅助压力开关 (线 812/DI094) 

 

第 2 侧受电弓上升 
 (线 452/DO27) 

ON 
TD 
25S 

受电弓 1 压力开关 (线 448/DI117) 

第 1 侧受电弓上升 
 (线 451/DO26) 

ONT
D 
25s 

OR 

和 

OR 

S 

R 

S 

R 

XOR 

XOR 

※ONTD25ｓ后确认线 448 

辅助压缩机工作 
(线 829/DI029) 

和 
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S 

R 
VCB 开启（线 431/DI053） 

OFFTD 
1.5s 

[*K] [*K2] 

S 

R 
VCB 开启（线 431/DI053） 

OFFTD 
1.5s 

[*L] [*L2] 

S 

R 
VCB 开启（线 431/DI053） 

OFFTD 
1.5s 

[*M] [*M2] 

S 

R 
VCB 开启（线 431/DI053） 

 和 
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3.3.4.2 真空断路器的控制 

3.3.4.2.1 VCB ON（真空断路器开启） 

根据驾驶室的VCB ON开关，输出VCB-On指示。 
此外，若通过空段时满足条件，输出VCB-ON指示。 
另外，使用工厂电源时，不输出VCB ON指示。 
 
 

 
 

       
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

线路电压 > 15.517.2kV (SI 来自 CI/ Text19,20) 

VCB 开启 (线 453/DO41) 

空段开关 
 (线 523/DIDI084 或 Lie623/DI116) 

速度 > 5 公里/小时 
和 

和 

VCB 关闭(内部) 

 VSLVSC(SI 来自 CI/ Text t8-bit6) 

子电路 1 车间电源(线 432/DI063) 

和 
CI1 SWGD (SI 来自 CI1/ Text2-bit1) 

CI1 传输 (线 580/DI006) 

OR 

OR 

R 

OR 
和 

S 

R 

第 1 侧受电弓上升(线 452/DO27) 
第 2 侧受电弓上升(线 451/DO26) 

和 

SqS (CI 测试开关) (线 434/DI066) 

线路电压< 5kV (SI 来自 CI/ Text19,20) 

OR 

第 1 侧驾驶室 VCB 开启开关 (线 516/DI087) 

和 
第 1 侧驾驶室 MC P/B 空档 (线 507/DI077) 

第 2 侧驾驶室 VCB 开启开关(线 616/DI119) 

和 
第 1 侧驾驶室 MC P/B 空档(线 607/DI109) 

OR 

和 
CI2 SWGD (SI 来自 CI2/ Text2-bit1) 

CI2 传输 (线 581/DI007) 

和 
CI3 SWGD (SI 来自 CI3/ Text2-bit1) 

CI3 传输 (线 582/DI008) 

和 
CI4 SWGD (SI 来自 CI4/ Text2-bit1) 

CI4 传输 (线 680/DI009) 

和 
CI5 SWGD (SI 来自 CI5/ Text2-bit1) 

CI5 传输 (线 681/DI010) 

和 
CI6 SWGD (SI 来自 CI6/ Text2-bit1) 

CI6 传输 (线 682/DI011) 

[*A] 来自 “VCB 关闭”状态 

ONTD 
1s 

S 

[*B] [*C] 

※2s 
单次输出 

[*F] 
EGS 开启 (线 425/DI096) 

键控继电器 (线 501/DI072) 

键控继电器(线 601/DI104) 

和 VSLVSC (SI 来自 CI/ Text8-bit6) OFFTD 
400ms 

ONTD 
2s 

ONTD 
200ms OR 

和 

S 

R 

[*R] 

[*R] 

[*Q] 

OR 
空段开关活跃(内部) 



                                         6G3R4371 Rev.11 

 

 

－ 63 － 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

和 

VCB 开启 
（线 431/DI053） 

强制关闭输出 

(线 498/DI112) 

警告输出 
（线 499/DI113） 

和 
VSLVSC 
(SI 来自 CI/ Text t8-bit6) 

OR 

和 

S 

R 

R 

S 

[*C] 
[*B] 

OFFTD 
5s 

和 VCB 开启 

（线 431/DI053） OFFTD 
2s 

R 

S 

[*E] 

Ｇ1 距离＞200ｍ 

G3 距离计数开始 
（清零开始） 
计数 250ｍ计数停止 

※电源投入时 G1 距离设定初期值 250ｍ 

VCB 开启 

（线 431/DI053） 

ONTD 
200ms 

和 正常输出 
（线 497/DI111） 

和 正常输出 
（线 497/DI111） 

OFFTD 
5s 

OFFTD 
5s 
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3.3.4.2.2 VCB OFF（真空断路器关闭） 
满足下列条件时，输出VCB-OFF指示。 

  - 驾驶室的VCB OFF开关被按下。 
  -驾驶室的Dead section（空段）开关被按下。  
  -驾驶室的EB开关被按下。 
  -使用工厂电源 
  -线路电压< 5kV 
   
 
 
 

     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

VCB 关闭开关(线 517/DI088 或 线 617/DI120) 

紧急制动开关(线 806/DI085) 

发动机油温 (线 438/DI095) 

子电路 1 工厂电源 
(线 432/DI063) 

VCB 气压 (线 812/DI094) 

CI1 SWGD (SI 来 自  CI1/ 

CI1 传输(线 580/DI006) 

VCB 开启 (线 453) 
VCB 关闭 

 (内部/DO38) 

和 

一次过电流继电器 (线 435/DI065) 

SqS (CI 测试开关) (线 434/DI066) 

线路电压 < 5kV  
(SI 来自 CI/ Text19,20) 

和 

和 

和 

OR 
和 

键控继电器(线 501/DI072) 

牵引(线 508/DI078) 

键控继电器(线 601/DI104) 

牵引(线 608/DI110) 

[*A] 
“VCB 开启”状态 

第 2 侧受电弓上升 
 (线 452/DO27) 

第 1 侧受电弓上升 
(线 451/DO26) 

和 

线路电压≧ 5kV 
 (SI 来自 CI/ Text19,20) 

SqS (CI 测试开关) 
 (线 434/DI066) 

OR 

CI2 SWGD (SI 来 自  CI2/ 

CI2 传输(线 581/DI007) 和 

CI3 SWGD (SI 来 自  CI3/ 

CI3 传输(线 582/DI008) 和 

CI4 SWGD (SI 来 自  CI4/ 

CI4 传输(线 680/DI009) 和 

CI5 SWGD (SI 来 自  CI5/ 

CI5 传输(线 681/DI010) 和 

CI6 SWGD (SI 来 自  CI6/ 

CI7 传输(线 682/DI011) 和 

OR 

ONTD 
500ms 

OR 

OR 

[*D] 

速度 > 5 公里/小时 

※2s 
单次输出 

EGS 开启(线 425/DI096) 

[*F] 

VCB 开启(内部) 

[*K2] 

[*L2] 

[*M2] 

[*N2] 

发动机压力 (线 441/DI054) 

[*P] 

[*Q] 

[*S ] 
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R 

S 

ONTD 
3.5s 

档位强制关闭 

和 

VCB 开启（线 431/DI053） 

强制关闭输出(线 498/DI112) 

警告输出（线 499/DI113） 

OR ONTD 
5s 

和 
VCB 开启（线 431/DI053） ONTD 

2s 
Ｇ3 距离＞200ｍ 

[*D] 
OR 

G1 距离计数开始 
（清零开始） 
计数 250ｍ计数停止 

※电源投入时 G3 距离设定初期值 250ｍ 

CI1 ANTS (SI 来自 CI1/ Text7-bit4) 

CI1 传输(线 580/DI006) 和 

CI2 ANTS (SI 来自 CI2/ Text7-bit4) 

CI2 传输(线 581/DI007) 和 

CI3 ANTS (SI 来自 CI3/ Text7-bit4) 

CI3 传输(线 582/DI008) 和 

CI4 ANTS (SI 来自 CI4/ Text7-bit4) 

CI4 传输(线 680/DI009) 和 

CI5 ANTS (SI 来自 CI5/ Text7-bit4) 

CI5 传输(线 681/DI010) 和 

CI6 ANTS (SI 来自 CI6/ Text7-bit4) 

CI7 传输(线 682/DI011) 和 

OR 
[*F] 

[*J] 

和 S 

R 

R 

S 

[*Ｉ] 

和 VCB 关闭 (内部) 

[*J] 

[*J] [*J] 

VCB 开启(内部) 

和 
MASK 距离＞200m 

MASK 距离计数开始 
（清零开始） 

和 
正常输出（线 497/DI111） OFFTD 

5s 

和 
正常输出（线 497/DI111） 

 
OFFTD 
5s 

OR 

ONTD 
300ms 
100ms 

和 

禁止牵引和制动 1 
(SO to CI / Text2-bit7 ) 

禁止牵引和制动 2 
(SO to CI / Text2-bit5 ) 

禁止牵引和制动 1 
(SO to CI / Text2-bit7 ) 

空段开关活跃(内部) 

警告活跃（内部） 

禁止牵引和制动 2 
(SO to CI / Text2-bit5 ) 

强制活跃（内部） 

OR 
R 

S 

R 

S 

[*E] 

空段开关活跃(内部) 和 
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尽管APU断开VCB后，APU断开，如果断开指令没有关闭，其判断坚持，输出BYPASS(旁路)指
令。 
 
※本处理屏蔽

和 

APU1 故障(线 590/DI018) 

APU1 断开 
(SI 来自 APU1/Text8-bit0) 

APU1或APU2 VCB 断开 开启(DO39) 

和 

APU2 故障(线 690/DI019) 

APU2 断开 
(SI 来自 APU2/Text8-bit0) 

OR 

测试开关 (线 434/DI066) 

和 

VCB 开启 (内部) 

线路电压≦1517kV ONTD 
1S 

R 

S 

线路电压≧15.517.2kV 

线路电压≧3231.5kV ONTD 
40S 

R 

S 

线路电压≦31.332kV ONTD 
20S 

线路电压≧3632kV 

OR 

[*P]网压异常 

空段开关 
(线523/DI084 或 线623/DI116) 

速度 > 5 公里/小

和 

[*I] 

VCB 开启（线 431/DI053） 

强制活跃（内部） 

警告活跃（内部） 

R 

S 

VCB 开启（线 431/DI053） 

ONTD 
300ms 
3.5s 

[*S]空段开关要求 

档位强制关闭 

禁止牵引和制动 1 
(SO to CI / Text2-bit57 ) 

空段开关活跃(内部) [*I] 

R 

S 

和 

禁止牵引和制动 1 
(SO to CI / Text2-bit7 ) 

禁止牵引和制动 2 
(SO to CI / Text2-bit5 ) 
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3.3.4.3 压缩机的控制 

① 在MR Pressure Comp1(线843/DI079)开启时插入钥匙侧的压缩机起动 

② 在MR Pressure Comp2(线842/DI080)开启时另一侧的压缩机起动（开启延时：３秒） 

③ 强制开关 (线518/DI089或线618/DI121)只是插入钥匙侧有效 

④ ①、②情况下，压缩机起动的关闭条件是MR Pressure Comp1(线843/DI079)关闭 

（关闭延时：０秒） 

可根据①、②、④的计时器参数变更画面进行变更。 

⑤ 作为限制条件 

APU起动时，延长供电开始时的延缓与往常一样，如下所示。 

“压缩机1”启动3秒之后，“压缩机2”启动。 

 “K2” 开启10秒之后压缩机启动。 

“T1”和“K2”开启35秒之后压缩机启动。 

“T1”和“K1”开启10秒之后压缩机启动。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

T (线 465/DO050) 

OR 

ONTD 
35ｓ 

K2(线 464/DO049) 
ONTD 
10ｓ 和 

和 ONTD 
40ｓ K1(线 463/DO048) 
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１１１１端钥匙端钥匙端钥匙端钥匙＝＝＝＝接通接通接通接通    或或或或    １，２１，２１，２１，２端钥匙端钥匙端钥匙端钥匙＝＝＝＝关闭关闭关闭关闭 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

MR Pressure Comp1 (线 843/DI079) 

强制开关 

(线 518/DI089 ) 
压缩机1接通 

(线461/DO42) 

OR 

和 

ONTD 
3ｓ 

压缩机2接通 
 (线462/DO43) 

T (线 465/DO050) 
OR 

ONTD 
35ｓ 

K2(线 464/DO049) 
ONTD 
10ｓ 和 

和 
ONTD 
40ｓ K1(线 463/DO048) 

和 

压缩机启动 
 (SI to APU1,2/ Text2-bit３) 

ONTD 
200mｓ 

MR Pressure Comp2 (线 842/DI080) 
和 

和 

OR 

钥匙 1(线 501/DI072) 

和 
钥匙 2(线 601/DI104) 

和 

R 

S 

压缩机开启开关(线519/DI090) 

OR 

OR [*G] 

和 

Comp1 加热器接通 (线417/DI050) 
Comp1 正常(线419/DI059) 

OR 
[*G] 

OR 

Comp2 加热器接通 
(线418/DI051) 
Comp2 正常 
(线420/DI060) 

Comp1故障 (线409/DI057) 

OR 

[*G] 

Comp2故障 
 (线410/DI058) 

和 

压缩机1卸载阀门 
(线445/DO34) 

压缩机2卸载阀门 
 (线446/DO35) 

＊20分钟继续条件，请参

照后面的（推迟动作方式） 

＊20分钟继续条件，请参

照后面的（推迟动作方式） 
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２２２２端钥匙端钥匙端钥匙端钥匙＝＝＝＝接通接通接通接通 
 
 
   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ※第１、第２端一同插入钥匙时，根据3.3.1.1的理论使用选择的钥匙。 

压缩机1接通 
 (线461/DO42) 

强制开关 

(线 618/DI121 ) 

MR Pressure Comp1 (线 843/DI079) 

OR 

和 

ONTD 
3ｓ 

压缩机2接通  
(线462/DO43) 

T (线 465/DO050) 
OR 

ONTD 
35ｓ 

K2(线 464/DO049) 
ONTD 
10ｓ 

和 

和 ONTD 
40ｓ K1(线 463/DO048) 

和 

压缩机启动 

 (SI to APU1,2/ Text2-bit３) 

ONTD 
200mｓ 

MR Pressure Comp2 (线 842/DI080) 和 

和 

钥匙 2(线 601/DI104) 

和 

R 

S 

压缩机开启开关(线619/DI122) 

OR 

和 

Comp2 加热器接通 (线418/DI051) 

Comp2 正常 (线420/DI060) 

OR 
[*H] 

OR 

OR [*H] 

Comp1 加热器接通 
 (线417/DI050) 
Comp1 正常 
(线419/DI059) 

Comp2 故障 (线410/DI058) 

OR 

[*H] 

Comp1 正常 
(线409/DI057) 

和 

压缩机1卸载阀门 
 (线445/DO34) 

压缩机2卸载阀门 
 (线446/DO35) 

＊20分钟继续条件，请参

照后面的（推迟动作方式） 

＊20分钟继续条件，请参

照后面的（推迟动作方式） 
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 控制方式有通常方式和推迟动作方式，可以根据画面进行选择。 
 默认值为普常方式，所设定的方式通过电源关闭保持。 
 重联时，与插入钥匙侧的方式一致。 
 
 （推迟动作方式） 

   动作条件关闭后，461线（另外462线）继续输出20分钟。 

   本输出、压缩机正常混入空气（842线、843线１⇒0），只限普通的压缩机 

   动作条件关闭的场合，为防止油的乳化，要继续空运行20分钟。 

   APU接触器关闭，操作台钥匙关闭，强制Comp.SW 关闭，因查出故障动作条件关闭时， 

   与普通方式相同的445线、（另外446线）关闭同时461线（另外462线）的输出关闭。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   20分钟内动作条件如果有ON/OFF的场合，从最后的动作条件OFF后20分钟。 

 

 

 

 

 

 

 

 

20 分钟继续输出 

压缩机1接通 (线461/DO42) 
另外 
压缩机2接通 (线462/DO43) 
 

条件成立 
条件不成立 

条件成立 
条件不成立 

压缩机1接通(线461/DO42) 
另外 
压缩机2接通(线462/DO43) 

20 分钟内条

件成立 
⇒20 分钟计

数器停止 

条件不成立 

20 分钟继续输出 未满 20 分钟 

 

压缩机1卸载阀门 
 (线445/DO34) 

另外 
压缩机2卸载阀门 

 (线446/DO35) 

压缩机1卸载阀门 
 (线445/DO34) 

另外 
压缩机2卸载阀门 

 (线446/DO35) 
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3.3.4.4 撒砂装置的控制 

满足下列条件时，启动指示输出到撒砂装置。 

 -有效驾驶室的撒砂开关被按下 

 -来自CI的传输数据检测到滑动 
  -检测到来自DKL的撒砂指示 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  

ＣＣＢⅡ 输出紧急制动 
 (SI 来自 MVB/ Text18-ｂｉｔ2) 

和 制动器传输正常 

制动器输出紧急制动 
(线 1804/DI103) 

OR 

和 
[*O] 

制动器 I/F 活跃  (线 823/DI025)Z 

80 公里/小时 ≧速度 ≧5 公里/小时 

检测滑动 (SI 来自 CI*/ Text5-bit4) 

第 2 侧撒砂装置 
(线 820/DO25) 

键控继电器 (线 501/DI072) 

和 
反向 (线 504/DI075) 

撒砂(线 803/DI038） 

第 1 侧撒砂装置 
(线 810/DO24) 

第 2 侧撒砂装置 
 (线 820/DO25) 

第 1 侧撒砂装置 
 (线 810/DO24) 

和 

和 

和 

键控继电器 (线 501/DI072) 

向前 (线 502/DI073) 

键控继电器 (线 601/DI104) 

反向 (线 604/DI107) 

键控继电器 (线 601/DI104) 

向前 (线 602/DI105) 

OR 

[*O] 

OR 

砂子干燥 YV96 
 (线 839/DO60) OFFTD 

60s 
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3.3.4.5 APU 

根据“APU ready(APU准备就绪)” 和“APU fault(APU故障)”的状态，输出启动指示至K1、K2和T
接触器。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

当“油泵1断开(线425/DI046)”较高时，TCMS传输“Text1-bit4”到APU 为“1”。 

当“油泵2断开(线426/DI047)”较高时，TCMS传输“Text1-bit5”到APU 为“1”。 

当“复位开关(线520/DI082)”较高时，TCMS传输“Text2-bit4”到APU 为“1”。 
 
 
 

和 

APU1 准备好 (线591/DI020) 

APU1故障 
(线 590/DI018) K1  

(线 463/DO48) 

R 

ONTD
２s 

OFFTD 
10ms 

APU2 准备好(线 691/DI021) 

和 

XOR 

XOR 

和 

和 

和 

和 

和 

OR S 

和 

K2 
 (线 464/DO49) 

T (线 465/DO50) 

OR 

APU1 断开  
(SI 来自 APU1/Text8-bit0) 

APU2故障 
(线 690/DI019) 

OR 

APU2 断开  
(SI 来自 APU2/Text8-bit0) 

ONTD 
10ms 

和 

APU2 传输正常 
(INV) 
APU2 传输正常 
 (COV) 

和 

APU1 传输正常 
 (INV) 
APU1 传输正常 
 (COV) 
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3.3.4.6 驾驶室的灯 

 

3.3.4.6.1 VCB关闭 

VCB关闭时，LED点亮。 

 

 

 

 

 

3.3.4.6.2 TCMS正常 

TCMS正常时, LED点亮。 

 

 

 

 

 

VCB 开启 (线 431DI053) VCB关闭 (线472/DO00) 

TCMS 主要 WDT  
TCMS 正常 (线471) 

TCMS 次要 WDT  和  
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3.3.4.6.3 滑动 

当 “CHK2(来自CI的SI数据)” 开启，LED点亮。 

 

 

 

 

 

或 

CI1 传输 
(线 580/DI006) 和 

CI1 断开 
(线 577/DI000) 

CI1 CHK2 
(SI 来自 CI1/Text5-bit4) 

滑动(线 474/DO03) 

CI2 传输 
(线 581/DI007) 和 

CI2 断开 
(线 578/DI001) 

CI2 CHK2 
(SI 来自 CI2/Text5-bit4) 

CI3 传输 
(线 582/DI008) 和 

CI3 断开 
(线 579/DI002) 

CI3 CHK2 
(SI 来自 CI3/Text5-bit4) 

CI4 传输 
(线 680/DI009) 和 

CI4 断开 
(线 677/DI003) 

CI4 CHK2 
(SI 来自 CI4/Text5-bit4) 

CI5 传输 
(线 681/DI010) 和 

CI5 断开 
(线 678/DI004) 

CI5 CHK2 
(SI 来自 CI5/Text5-bit4) 

CI6 传输 
(线 682/DI011) 和 

CI6 断开 
(线 679/DI005) 

CI6 CHK2 
(SI 来自 CI6/Text5-bit4) 
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3.3.4.6.4 电动制动器 
TCMS 向制动器输出 D.B. Active(线 832/DO33) ，LED 点亮。 

 
 
 
 
 
 
 

3.3.4.6.5 停车制动器 
当停车制动器继电器关闭，LED 点亮。 

 
 
 
 
 
 
 

 

3.3.4.6.6 电池低电压 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

3.3.4.6.7 无人警惕装置 

 

 

 

 

 

 

3.3.4.6.8 故障 

 

 

 

 

D.B. 活跃(/线 832/DO33) (DO 到制动器) 电动制动器(线473/DO01) 

停车制动器 (线 475/DO04) 停车制动继电器 
 (线 440/DI052) 

电池电压 ≦ 88V 

R 

S 

电池电压 ≧ 100V 

电池低电压 (LED) (线 477/DO06) 

无人警惕装置蜂鸣器声音警报 
(线 830/DO52) 

无人警惕装置(LED)(线 481/DO10) 

 

发生任何故障 故障(LED)(线 478/DO07) 
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3.3.4.7 ATP 

 

3.3.4.7.1 零速度 
当TCMS传输P(Text2-bit3)和B(Text2-bit4)指令关闭到CI , 输出“线963/DO53”。 

 

3.3.4.7.2 1端在前/2端在后 
错误错误错误错误！！！！未找到引用源未找到引用源未找到引用源未找到引用源。。。。中判断的行进方向为“FD”时，输出 “线964/DO46” 。 

 

3.3.4.7.3 1端在后/2端在前 
3.3.1.2中判断的行进方向为“RD”时，输出“线965/DO47”。 

 

3.3.4.7.4 牵引 
当TCMS传输P(Text2-bit3)指令开启到CI , 输出“线966/DO54”。 

 

3.3.4.7.5 制动 
当TCMS传输B(Text2-bit4)指令开启到CI , 输出“线967/DO55”。 
 

3.3.4.7.6 部分  
 
 
 
 
 

 

VCB关闭期间，通过自动部分(线1054/DO36) 

VCB关闭期间，通过半自动部分 (线1055/DO37) ATP 



                                         6G3R4371 Rev.11 

 

 

－ 78 － 

 

3.3.4.8 鼓风机 

TCMS不直接控制鼓风机，只将机车信息传输给APU。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 33Hz 指令 
(Text1 – bit6) 

停止指令 
(Text1 – bit7) 

制动期间 0 0 

恒速控制期间 0 0 

档位≧P４ 0 0 

档位≦P3 1 0 

 1 0 

1 1 

0 1 

换向器= N 

2分钟之后 

01 10 

   
 
       *1  参数No168 设为0(鼓风机停止) 
       *2  参数No168 设为1(鼓风机23Hz 驱动) 
       *3  P3超过P3.9档位下的P3.0形式。 
       *4  客车模式（列车供电1端(线522/DI126)另外列车供电2端(线622/DI127)开启）时。 

        客车模式时，不论夏／冬模式，为了冷却LG，换向器关闭２分钟后，以23Hz运行鼓风机。 
 

 
T 
C 
M 
S 

停止鼓风机 

 
 

A 
P 
U 
 

停止指令 (*1) 
 (SO to APU1,2/ Text1-bit7) 
33Hz 指令(*2) 
 (SO to APU1,2/ Text1-bit6) 

(*1) “N”位置后 2 分钟停止指令设为 “1”。 
(*2) bit6 =1 : 33Hz 运行 
         0 : 50Hz 运行 
 
 

TCMS 给予 APU 的命令如下： 
 

*1 
 
*2 
 *4 
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3.3.4.9 无人警惕装置 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
① 键控继电器（线 501/DI072 或 线 601/DI104）=1 和 速度≧3 公里/小时 和  

制动器输出紧急制动=0 和  
换向器（线 502/DI073 或 线 602/DI105 或 线 504/DI075 或 线 604/DI107）=1 
 

② 键控继电器（线 501/DI072, 线 601/DI104）=0 或 速度<3 公里/小时 或 
制动器输出紧急制动（线 1804/DI103）=1 或 
换向器（线 503/DI074 或 线 603/DI106 ）=1 或 
无人警惕装置＝断开 
 

③ 60 秒间无人警惕装置复位（线 521/DI091）无变化 和 
60 秒间无人警惕装置复位（线 621/DI128）无变化和 

60 秒间无人警惕装置复位（线 531/DI129）无变化和 
60 秒间无人警惕装置复位（线 631/DI130）无变化和 
60 秒间低音开关(2)（线 496/DI139）无变化和 
60 秒间高音开关(2)（线 495/DI138）无变化和 
60 秒间低音开关(1)（线 480/DI137）无变化和 
60 秒间高音开关(1)（线 479/DI136）无变化和 
60 秒间撒砂开关（线 803/DI038）无变化和 
60 秒间空气制动手柄操作（SI 来自 MVB Text19,20）无变化和 
无档位变化(现在档位在±1.0 以上变化) 
 

④ 无人警惕装置复位（线 521/DI091）有变化或 
无人警惕装置复位（线 621/DI128）有变化或 
无人警惕装置复位（线 531/DI129）有变化 或 
无人警惕装置复位（线 631/DI130）有变化或 
低音开关(2)（线 496/DI139）有变化或 
高音开关(2)（线 495/DI138）有变化 或 
低音开关(1)（线 480/DI137）有变化 或 
高音开关(1)（线 479/DI136）有变化 或 
撒砂开关（线 803/ DI038）有变化 或 
空气制动手柄操作（SI 来自 MVB Text19,20）有变化或 
速度<3 公里/小时  或 
有档位变化(现在档位在±1.0 以上变化) 

待机 

声音=关闭 
(线 830/Do052) = 0 
无人警惕 EB（线 2804/DO028）=0 

监视 
复位等待 EB 动作 

声音=关闭 

(线 830/Do052) = 0 
无人警惕 EB（线 2804/DO028）=0 

声音=开启 

(线 830/Do052) = 1 
无人警惕 EB（线 2804/DO028）=0 
 

声音=开启 

(线 830/Do052) = 1 
无人警惕 EB（线 2804/DO028）=1 输出后， 检测

出制动器输出紧急制动 
1 秒保持后 
无人警惕 EB（线 2804/DO028）=0 

① 

② 

③ 

④ 

⑤ 

⑥ 

⑦ 
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⑤ 键控继电器（线 501/DI072, 线 601/DI104）=0 或 
换向器（线 503/DI074 或 线 603/DI106 ）=1 或 
无人警惕装置＝断开 

 
⑥ 10 秒间无人警惕装置复位（线 521/DI091）无变化和 

10 秒间无人警惕装置复位（线 621/DI128）无变化和 
10 秒间无人警惕装置复位（线 531/DI129）无变化和 
10 秒间无人警惕装置复位（线 631/DI130）无变化 和 
10 秒间低音开关(2)（线 496/DI139）无变化 和 
10 秒间高音开关(2)（线 495/DI138）无变化 和 
10 秒间低音开关(1)（线 480/DI137）无变化 和 
10 秒间高音开关(1)（线 479/DI136）无变化 和 
10 秒间撒砂开关（线 803/DI038）无变化 和 
10 秒间空气制动手柄操作（SI form MVB Text19,20）无变化和 
无档位变化(现在档位在±1.0 以上变化) 
 
向声音箱的输出为时常开启。 

 
 

⑦ 键控继电器（线 501/DI072, 线 601/DI104）=0 或 （速度<1 公里/小时 继续３０秒） 或 
换向器（线 503/DI074 或 线 603/DI106 ）=1 或 
无人警惕装置＝断开 

 
 
 

※１ 运行画面时常显示各无人警惕装置的状态。参照画面规格书(6G3R2831)的 3.1 通用。 
※２ 制动器输出紧急制动的输入理论如下。 

 

 

 

 

 

 
无人警惕功能根据表示画面进行的操作，可以隔离进行记录。另外，关于隔离恢复也要进行记录。  
 
根据由车上试验的选择，可以在一定位置进行无人警惕功能试验。在一定位置进行的试验，是根据速度进

行解除条件。 
重联时由各车输出。 

ＣＣＢⅡ 输出紧急制动 (SI 来自 MVB/ Text18-ｂｉｔ2) 

和 
制动器传输正常 

制动器输出紧急制动(线 1804/DI103) 

或 
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3.3.4.10 PAN DS 

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.3.4.11 GFX-3 

 

3.3.4.11.1 1端向前 
错误错误错误错误！！！！未找到引用源未找到引用源未找到引用源未找到引用源。。。。中判断的行进方向为“FD”，输出“线491/DO44”。 

3.3.4.11.2 2端向前 
错错错错误误误误！！！！未找到引用源未找到引用源未找到引用源未找到引用源。。。。中判断的行进方向为“RD”，输出“线492/DO45”。 

VCB 开启（线 431/DI053） 

VCB 开启（线 431/DI053） 

PAN1 正常（线 421/DI034） 
和 

和 R 

S 

PAN1 正常（线 421/DI034） 

控制 QS1 进入隔离模式的阀门；QS1-O 
（线 466/DO13） 

VCB 开启（线 431/DI053） 

VCB 开启（线 431/DI053） 

PAN2 正常（线 422/DI035） 
和 

和 R 

S 

PAN2 正常（线 422/DI035） 

控制 QS1 进入运行模式的阀门；QS1-C 
（线 466/DO12） 

控制 QS2 进入隔离模式的阀门；QS2-O 
（线 469/DO15） 

控制 QS2 进入运行模式的阀门；QS2-C 
（线 468/DO14） 
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3.3.4.12 停车制动器控制 

3.3.4.12.1 停车制动器开启 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

3.3.4.12.2 停车制动器关闭 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

实际速度<5 公里/小时 

和 

※1s 
单次输出 

自停车制动器开启开关 
 (线 851/DI101) 

停车制动器开启控制 
(线 837/DO002) 

停车制动器关闭控制 
 (线 838/DO023) 

OR 

所有机车键控继电器= 关闭 
（线 501/DI072 和 线 601/DI104） 

OR 

和 

有效驾驶室停车制动器开启开关 
 (线 851/DI101) 

和 
有效驾驶室 键控继电器 =开启 

（线 501/DI072 和 线 601/DI104） 

实际速度<5 公里/小时 

和 
※1s 

单次输出 
自停车制动器关闭开关 
 (线 852/DI114) 

所有机车键控继电器 = 关闭 
（线 501/DI072 和 线 601/DI104） 

OR 

和 

有效驾驶室停车制动器关闭开关 
 (线 852/DI114) 

和 
有效驾驶室 键控继电器 =开启 
（线 501/DI072 和 线 601/DI104） 

主控制器牵引位置(1) 
（线 508/DI078） 

和 

实际速度≧5 公里/小时 

OR 

OR 

OR 

主控制器牵引位置(2) 
（线 608/DI110） 

主控制器制动位置(1) 
（线 506/DI076） 

主控制器制动位置(2) 
（线 606/DI108） 

 

OR 
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3.3.4.13 轮缘涂油 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
轮缘涂油根据画面进行操作，可以变更间隔距离和输出时间。 

 间隔距离：５０ｍ～９００ｍ／５０ｍ单位（默认值是２００ｍ） 

 输出时间：１．５秒～１０秒／０．５秒单位（默认值是２秒） 

另外，也可以功能隔离，要进行记录隔离和恢复。 

 
根据由车上试验所进行的选择，可以在一定位置进行轮缘涂油试验。试验开始1.5秒对轮缘进行涂油。 
 

机车 1 端车轮润滑前部阀门  (YV43) 
(线 436/DO8) 

 

机车 2 端车轮润滑后部阀门  
 (YV44) (线 437/DO9) 

 

键控继电器 (线 501/DI072) 

和 
向后 (线 504/DI075) 

机车 1 端车轮润滑前部阀门  
(YV43)(线 436/DO8) 

和 

键控继电器 (线 501/DI072) 

向前(线 502/DI073) 

机车 2 端车轮润滑后部阀门(YV44) 
(线 437/DO9) 

和 

和 

键控继电器 (线 601/DI104) 

向后 (线 604/DI107) 

键控继电器 (线 601/DI104) 

向前 (线 602/DI105) 

速度 ≧ 5 公里/
小时 

ONTD 
200m① 

和 

S 

R 
OR 

速度 < 5 公里/小
时 

ONTD 
2s② 

在速度 ≧ 5 公里/小时

时 

※S 输入时，②计数值清零 

 R 成立时，①计数值清零 
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3.3.4.14 辅助压缩 

 
辅助压缩机压力开关 
(线 811/DI140) 1 0 无需注意 1 

VCB 气压 
(线 812/DI094) 10 无需注意 无需注意 01 DI 

[※A]  或  [※B] 1 
（成立） 无需注意 

0 
（不成立） 

1 
（成立） 

DO 
辅助压缩机工作 
(线 829/DO029) 1（※） 0 0 前次值保持 

（输出无变化） 

    ※输出最长10分钟，仅最长运行了仅最长运行了仅最长运行了仅最长运行了10101010分钟的场合分钟的场合分钟的场合分钟的场合，直到再起动需间隔20分钟。 

   [※A]…(键控继电器 (线 501/DI072)=ON  和  
    (后侧受电弓开关(线 514/DI093)=ON 或 
       前侧受电弓开关(线 515/DI092)=ON)) 
   [※B]…(键控继电器 (线 601/DI104)=ON  和  

    (后侧受电弓开关(线 614/DI125)=ON 或 
       前侧受电弓开关(线 615/DI124)=ON)) 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

辅助压缩机工作 
(线 829/DO029) 

最长 10 分钟 

到再起动为止 20 分钟 

辅助压缩机压力开关 
 (线 811/DI140) 

VCB 气压 
(线 812/DI094) 

(线 812/DI094)=ONOFF 

和 
 (线 811/DI140)=ON 

和 
根据([※A]  或  [※B]) 
 
 (线 829/DO029)=ON 

 

(线 811/DI140)=OFF 

或者 
根据 ([※A] 不成立和  [※B] 不成

立)  
 
 (线 829/DO029)=OFF 

 

即使 
(线 812/DI094)=OFFON 
 
也并不是 
 线 829/DO029)=OFF 

条件成立 条件成立 
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3.3.4.15 LG（DC600V）控制 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ①可由 APU2 供电 

 ②在延长供电状态下可由 APU１供电  ⇒LG へ就绪信号 开启 

 
 
 
 

3.3.4.16 警笛 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

K2:APU(CVCF) 开启  (线 464/DO49) 

和 

OR 

K1:APU(VVVF)开启  (线 463/DO48) 

APU 延伸  (线 465/DO50) 

就绪信号 (LG)  (线 1049/DO11) 

高音开关 (2）(线 495/DI138)  2 端高音(YV84) (线 890/DO19) 

低音开关 (2) (线 496/DI139)  2 端低音 (YV82) (线 888/DO17) 

高音开关(1）(线 479/DI136) 1 端高音 (YV83) (线 889/DO18) 

低音开关(1) (线 480/DI137) 1 端低音 (YV81) (线 887/DO16) 



                                         6G3R4371 Rev.11 

 

 

－ 86 － 

 

3.3.4.17 标识灯 

＜单机＞ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

标识灯开关（司机台）1 端  (线 708/DI123) 
(线 709/DI131) 

标识灯控制 1 端 (线 781/DO58) 

标识灯开关（司机台）2 端 (线 709/DI131) 
 (线 708/DI123) 

标识灯控制 2 端 (线 782/DO59) 
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＜重联＞ 
（１）操作端是Ⅰ端的场合 

 若Ⅰ端亮灯指示的话，则自车端亮灯；若Ⅱ端亮灯指示的话，则他车端亮灯。 

 连接面无条件关灯。 

 

  模式 A 

 

 

 
        模式 B 

    

    

他车 
自车 

模式 A 模式 B 
 

标识灯控制 1 端 
(线 781/DO58) 

标识灯控制 2 端 
(线 782/DO59) 

标识灯控制 1 端 
(线 781/DO58) 

标识灯控制 2 端 
(线 782/DO59) 

标识灯控制 1 端 
(线 781/DO58) 

标识灯控制 2 端 
(线 782/DO59) 

标识灯开关（司机

台）1 端 
(线 709/DI131) 
有指示(=1) 

1 0 0 0 0 0 

标识灯开关（司机

台）2 端 
(线 708/DI123) 
有指示(=1) 

0 0 1 0 0 1 

    ※３，４重联的场合，中间车的 DO 无条件关闭。 

 ※※如果在他车侧进行操作的场合，换读自车他车进行相同的控制。 

    

    

（２）操作端是Ⅱ端的场合 

 若Ⅱ端亮灯指示的话，则自车端亮灯；若Ⅰ端亮灯指示的话，则他车端亮灯。 

 连接面无条件关灯。 

 

 

  模式 A 

 

 
  
  模式 B 

 
 

他车 
自车 

模式 A 模式 B 
 

标识灯控制 1 端 
(线 781/DO58) 

标识灯控制 2 端 
(线 782/DO59) 

标识灯控制 1 端 
(线 781/DO58) 

标识灯控制 2 端 
(线 782/DO59) 

标识灯控制 1 端 
(线 781/DO58) 

标识灯控制 2 端 
(线 782/DO59) 

标识灯开关（司机

台）1 端 
(线 709/DI131) 
有指示(=1) 

0 0 1 0 0 1 

标识灯开关（司机

台）2 端 
(线 708/DI123) 
有指示(=1) 

0 1 0 0 0 0 

    ※３，４重联的场合，中间车的 DO 无条件关闭。 

 ※※如果在他车侧进行操作的场合，换读自车他车进行相同的控制。 

1 端 2 端 
2 端 1 端 

2 端 1 端 2 端 1 端 

2 端 1 端 
1 端 2 端 

自车            他车 

自车            他车 

 

1 端 2 端 1 端 2 端 

自车            他车 

 

自车            他车 
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3.3.4.18 副照灯 

＜单机＞ 

 

 

 

 

 
 

副照明灯开关（司机台）1 端 (线 710/DI097) 副照灯控制 1 端 (线 783/DO56) 

 

副照明灯开关（司机台）2 端 (线 712/DI098) 副照灯控制 2 端 (线 784/DO57) 
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＜重联＞ 
（１）操作端是Ⅰ端的场合 

 若Ⅰ端亮灯指示的话，则自车端亮灯；若Ⅱ端亮灯指示的话，则他车端亮灯。 

 连接面无条件关灯。 

  

 

  ＜模式 A＞ 

 

 

 
        ＜模式 B＞ 

    

    

他车 
自车 

＜模式 A＞ ＜模式 B＞ 
 

副照灯控制 1 端 
 (线 783/DO56) 

副照灯控制 2 端 
 (线 784/DO57) 

副照灯控制 1 端 
 (线 783/DO56) 

副照灯控制 2 端 
 (线 784/DO57) 

副照灯控制 1 端 
 (线 783/DO56) 

副照灯控制 2 端 
 (线 784/DO57) 

副照明灯开关（司

机台）1 端 
 (线 710/DI097) 
有指示(=1) 

1 0 0 0 0 0 

副照明灯开关（司

机台）2 端 
 (线 712/DI098) 
有指示(=1) 

0 0 1 0 0 1 

    ※３，４重联的场合，中间车的 DO 无条件关闭。 

 ※※如果在他车侧进行操作的场合，换读自车他车进行相同的控制。 

    

（２）操作端是Ⅱ端的场合 

 若Ⅱ端亮灯指示的话，则自车端亮灯；若Ⅰ端亮灯指示的话，则他车端亮灯。 

 连接面无条件关灯。 

 

  ＜模式 A＞ 

 

 
 
  ＜模式 B＞ 

 
 

他车 
自车 

＜模式 A＞ ＜模式 B＞ 
 

副照灯控制 1 端 
 (线 783/DO56) 

副照灯控制 2 端 
 (线 784/DO57) 

副照灯控制 1 端 
 (线 783/DO56) 

副照灯控制 2 端 
 (线 784/DO57) 

副照灯控制 1 端 
 (线 783/DO56) 

副照灯控制 2 端 
 (线 784/DO57) 

副照明灯开关（司

机台）1 端 
 (线 710/DI097) 
有指示(=1) 

0 0 1 0 0 1 

副照明灯开关（司

机台）2 端 
 (线 712/DI098) 
有指示(=1) 

0 1 0 0 0 0 

    ※３，４重联的场合，中间车的 DO 无条件关闭。 

 ※※如果在他车侧进行操作的场合，换读自车他车进行相同的控制。 

1 端 2 端 
2 端 1 端 

2 端 1 端 2 端 1 端 

2 端 1 端 
1 端 2 端 

自车            他车 

 

1 端 2 端 1 端 2 端 

自车            他车 

 

自车            他车 

 

自车            他车 
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3.4 切换控制 

3.4.1 主控制器和辅助控制器 

选择主控制器和辅助控制器的模拟输入位置的驾驶室。 

DO输出由3.3.1.1中所选择的有效驾驶室决定。 

 

 

 

由于输出DO后模拟输入不稳定，模拟输入在100ms期间被屏蔽。 

 

 

 

有效驾驶室 切换驾驶室DO(CABCHG:DO62) 

第1端驾驶室 0 

第2端驾驶室 1 
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3.4.2 主系统和副系统 

TCMS检测到主系统异常时，主系统CPU停止工作。 

之后系统从主系统变换到副系统，TCMS继续工作。 

 

<主系统CPU停止工作的条件> 

 

连接另一机车 

 

和 

OR 

“MDM” 初始化失败 

OR 

主系统 CPU 停止 

“SIF”初始化失败 

“SIF” WDT 故障 
(DET) 

CI 单元 1 
传输 错误 (*1) 

和 

副系统正常 
(DET) 

自检故障 
(DI 检查故障。SIF DPM 检查故障） 

CPU2 WDT 故障 
(DET) 

AVR24V 电源故障 
(DET) 

C2 单元 1 
传输错误 (*2) 

副系统控制系统期间 
（DI061）(*3) 

OR 连接失败 

副连接故障 

副数据总线故障 

连接另一机车 

和 

OR 

数据总线故障 
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(*1) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
(*2) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
(*3) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

< 副系统CPU停止工作的条件> 
-自检故障 (DI检查故障，SIF DPM 检查故障) 
-AVR24V 电源故障 (DET) 

CI1 电源开启 
(线 583/DI012) 

和 
CI1 
检测传输错误  
(160ms 无应答) 

和 

和 

和 

CI 单元 1 
传输错误 

和 

和 

和 

和 

CI2 电源开启 
(线 584/DI013) 
CI2 
检测传输错误  
(160ms 无应答) 

CI3 电源开启 
(线 585/DI014) 
CI3 
检测传输错误  
(160ms 无应答) 

CI4 电源开启 
(线 683/DI015) 
CI4 
检测传输错误  
(160ms 无应答) 

CI 单元 2 
传输 错误 

CI5 电源开启 
(线 684/DI016) 
CI5 
检测传输错误  
(160ms 无应答) 

CI6 电源开启 
(线 685/DI017) 
CI6 
检测传输错误  
(160ms 无应答) 

主系统硬件致命故障 
(DET 电路板) 

主系统“主系统控制期间”输

出关闭 
(DET 电路板) 

这个电路板是副系统 
(DET 电路板) 

副系统控制系统期间（DO30） 

和 
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3.4.3 驾驶室的液晶显示器 

主系统控制第一端驾驶室的液晶显示器，副系统控制第二端驾驶室的液晶显示器。 

控制有效驾驶室液晶显示器的系统出现故障时，有效驾驶室的显示器由另一侧的系统继续控制显

示。 

 

 

钥匙状态 控制CPU 

第一端驾驶室 第二端驾驶室 第一端液晶显示器 第二端液晶显示器 

接通 断开 主系统正常：主系统 

主系统停止：副系统 

主系统正常：副系统 

主系统停止：不能显示 

断开 接通 副系统正常：主系统 

副系统停止：不能显示 

副系统正常：副系统 

副系统停止：主系统 

断开 断开 主系统 副系统 

 *两侧的钥匙都开启的情况下，先开启的钥匙优先。 

 
 
 <转换主系统显示信号> 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 <转换副系统显示信号> 
 
 
 
 
 
 

第 2 端钥匙接通 
(线 601/DI104) 和 

副 CPU 故障 
(DET) 

第 2 端是有效驾驶室 

转换显示信号(DISPCHG/DO63） 

第 1 端的钥匙接通 
(线 501/DI072) 和 

主 CPU 故障 
 (DET) 

第 1 端是有效驾驶室 

转换显示信号(DISPCHG/DO63） 
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3.5 监控和记录 

虽然下文对各项功能进行了简要描述，但详细资料，请查阅各文件。 

 -屏幕格式说明书 (6G3R2831) 

-故障检测说明书(6G3R2875) 

-PC阅读器操作手册 (6E3R2192) 

 

3.5.1 行驶状态 
TCMS 显示档位、牵引电机电流、速度等主要信息。 
 

3.5.2 设备状态 
TCMS 显示设备的详细信息，如线路电压、APU 的输出电压、BC 压力、电池电压等.. 
 

3.5.3 故障信息 
运行过程中发生故障，显示出发生故障的设备以及详细的故障信息。 
另外还显示修复故障的处理方法和注意事项，使驾驶员可以快速修复故障。 
 

3.5.4 试运行 
机车试运行时，TCMS 显示并存储速度、距离等信息。 

 

3.5.5 TCMS的输入/输出数据 
无需连接测量仪器，即可在屏幕上查看“传输数据”、“数字数据”和“模拟数据”。 

 

3.5.6 记录 

 TCMS 记录下列数据。 

 -故障信息 

 -运行距离 

 -接触器操作次数 

 -检查结果 

 -试运行结果 

 记录的数据可用专用PC读取。 
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3.6 检查 
TCMS 检查下列项目。 
检查结果显示在屏幕上。 
另外其结果被记录，并可通过 PC 机读取。 
 -主控制器试验 
 -启动试验 
 -档位试验 
 - APU 试验 
 - 灯试验 

    各项检查的顺序在后面说明。 

3.6.1 主控制器试验 

 
开始 

VCB 开启? 

插入钥匙 

开始试验了吗? 

确认 
否 

是 

否 

是 

开启 VCB 

No 

是 

线路电压 > 5kV 

上升受电弓 

否 

是 

插入钥匙了吗? 

空档?还是前进 20 秒 ? 

定位空档 

No 

是 

判断空档位置的结果 

A 

如果前进 20 秒，结果是

“不行” 

 ：指导 

检查 “线 501/DI072”,  
“线 601/DI104” 

检查“线 431:DI053” 
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定位最大制动(B1) 

No 

是 

判断空档位置的结果 

A 

结束 

空档? 

定位空档 
 

No 

是 

完成试验 
 

显示试验结果 

B1? 或者前进 20 秒? 

如果前进 20 秒，结果是

“不行” 
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3.6.2 启动测试 

 
开始 

VCB 开启? 

插入钥匙 

开始试验了吗? 
 

确认 

No 

是 

No 

是 

开启 VCB 

No 

是 

线路电压>5kV 

上升受电弓 

No 

是 

插入钥匙了吗 

运行停车制动器 

No 

是 

A 

 :指导 

检查 “线 501/DI072”,  
“线 601/DI104” 

检查“线 431:DI053” 

停车制动

器? 
检查“线 440:DI052” 
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所有 CI 的电机电流超过 100A 低于 300A 
或前进 10 秒？ 

现在测试 

No 

是 

判断空档位置的结果 
传输错误的 CI 不行 

A 

向前和 P1 ? 

定位向前和 P1 

No 

是 

是 

空档? 

定位空档 

No 

是 

结束 

完成试验 
显示试验结果 
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3.6.3 档位试验 

开始 

线路电压 <5kV 

插入钥匙 

开始试验了吗? 
 

确认 

No 

是 

No 

是 

下降受电弓 

是 

是 

VCB 关闭? 

关闭 VCB 

No 

No 

插入钥匙了吗 

“CI test SW” 至测

试位置 

No 

是 

A 

 :指导 

检查 “线 501/DI072”,  
“线 601/DI104” 

检查“线 431:DI053” 

CI 测试开关

开启? 
检查“线 434:DI066” 

定位向前 

No 

是 

向前? 

现在测试 
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所有 CIs 的“Gate start”都已开启了

吗？还是前进 10 秒? No 

是 

判断 “Gate start”的结

果 

A 

No 
“AK” 和 “K” of all CIs are turn on? 
or 10 seconds progress? 

判断“AK” 和 “K”的结

果 
传输错误的 CI 不行 

定位 “P1” 

No 

是 

P1? 

现在测试 

定位档位和换向器到

空档 

No 

是 

换向器 = 空档? 
和 

档位= 空档? 

B 

是 

传输错误的 CI 不行 
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结束 

B 

所有 CIs 的 “Gate Start”, ”AK” 和 “K” 都已关

闭？还是前进 10 秒？ No 

是 

判断“Gate start”, “AK” 和 
“K”的结果 

传输错误的 CI 不行 
 

“CI test SW” 至正

常位置 
No 

是 

*试验结果：如果所有结果均 “OK”, “OK”作为档位试验的结果显示。 

检查“线 434:DI066” CI 测试开

关关闭? 

完成试验 
显示试验结果 
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 < “AK”, “K” 和 “Gate start”的时间图> 

换向器 

P1 档位 

AK 

K 

Gate Start 

向前 

1.5s 
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3.6.4 APU 试验 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

开始 

VCB 开启? 

插入钥匙 

开始测试了吗? 
 

确认 

No 

是 

No 

是 

开启 VCB 

No 

是 

线路电压 >5kV 

上升受电弓 

No 

是 

插入钥匙了吗 

 
:指导 

检查 “线 501/DI072”,  
“线 601/DI104” 

检查“线 431:DI053” 

现在测试 

No 

是 

“就绪”信号开启? 
还是前进 30 秒? 
  * APU 故障除外 
 
就绪: 线 591/DI020, 线 691/DI021 
故障: 线 590/DI018, 线 690/DI019 

No 

是 

不行 : 传输错误，就绪=关闭 
 
OK : VVVF 

    输出频率> 0Hz 
    输出电压 > 0V 
    输出电流 > 10A 
  CVCF 
    输出频率 > 49Hz 
    输出电压 > 370V 
    输出电流 > 10A 

K1 和 K2 开启后前进 20 秒? 

判断 “频率 ”, “电流 ” 和 
“电压”的结果 

结束 

完成试验 

显示试验结果 

定位向前 

No 

是 

向前? 
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3.6.5 灯试验 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
    
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

开始 

开始试验了吗? 
 

确认 

No 

 :指导 

现在测试 

VCB 关闭灯 
点亮 

输出 
“线 472/DO00”=”1” 

等待 2 秒 No 

滑移灯 
点亮 

输出 
“线 472/DO00”=”0” 
“线 474/DO03”=”1” 

等待 2 秒 
 

No 

电动制动器灯 
点亮 

输出 
“线 474/DO03”=”0” 
“线 473/DO01”=”1” 

等待 2 秒 
. 

No 

停车制动器灯 
点亮 

输出  
“线 473/DO01”=”0” 
“线 475/DO04”=”1” 

等待 2 秒 
 

No 

A 

电池低电压灯 
点亮 

输出 
“线 475/DO04”=”0” 
“线 477/DO06”=”1” 

等待 2 秒 
 

No 
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结束 

试验完成 

A 

无人警惕装置灯 
点亮 

输出 
“线 477/DO06”=”0” 
“线 481/DO10”=”1” 

等待 2 秒 
 

No 

输出 
 “线 478/DO07”=”0” 

故障灯点亮 输出 
“线 481/DO10”=”0” 
“线 478/DO07”=”1” 

等待 2 秒 
 

No 
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3.6.6 无人警惕装置试验 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

开始 

插入钥匙 

开始试验了吗? 
 

确认 

No 

是 

No 

是 

是 

紧急制动器关闭 

No 

插入钥匙了吗 

 :指导 

检查 
“线 501/DI072”,  
“线 601/DI104” 
无人警惕 不断开 

现在测试 

No 

是 

No 

是 

无人警惕 EB 输出 

结束 

完成试验 

检查 
 “线 1804 /DI103” 

紧急制动器关闭? 

无人警惕警报器输出声音警

报 

输出 
“线 830/DO52”=”1” 

输出 
“线 2804/DO28”=”1” 

※1 

※2 

输出 
“线 830/DO52”=”0” 
“线 2804/DO28”=”0” 
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  ※1 

 60ｓ间无人警惕装置复位（线 521/DI091）无变化 和 

 60s 间无人警惕装置复位（线 621/DI128）无变化和 

 60s 间无人警惕装置复位（线 531/DI129）无变化和 

 60s 间无人警惕装置复位（线 631/DI130）无变化和 

 60s 间低音开关(2)（线 496/DI139）无变化和 

 60s 间高音开关(2)（线 495/DI138）无变化和 

 60s 间低音开关(1)（线 480/DI137）无变化和 

 60s 间高音开关(1)（线 479/DI136）无变化和 

 60s 间撒砂开关（线 803/DI038）无变化和 

 60s 间空气制动手柄操作（SI form MVB Text19,20）无变化 和 

    牵引级位无变化(现在牵引级位±1.0 以上变化) 

 
  ※2 

  10ｓ间无人警惕装置复位（线 521/DI091）无变化和 
10ｓ间无人警惕装置复位（线 621/DI128）无变化和 
10ｓ间无人警惕装置复位（线 531/DI129）无变化和 
10ｓ间无人警惕装置复位（线 631/DI130）无变化 和 
10ｓ间低音开关(2)（线 496/DI139）无变化 和 
10ｓ间高音开关(2)（线 495/DI138）无变化 和 
10ｓ间低音开关(1)（线 480/DI137）无变化 和 
10ｓ间高音开关(1)（线 479/DI136）无变化 和 
10ｓ间撒砂开关（线 803/DI038）无变化 和 
10ｓ间空气制动手柄操作（SI form MVB Text19,20）无变化 和 
牵引级位无变化(现在牵引级位±1.0 以上变化) 
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3.6.7 轮缘涂油试验 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

开始 

开始试验了吗? 
 

确认 

No 

 :指导 

输出 
“线 437/DO09”=”0” 
“线 436/DO08”=”0” 

结束 

完成试验 

插入钥匙 

是 

No 

是 

插入钥匙了吗 
检查 
“线 501/DI072”,  
“线 601/DI104” 

输出 

(※1)参照 

现在测试 

轮缘涂油 1.5S 输出 

主控制器向前位置 

No 

是 

检查 
“线 502/DI073”,  
或 
“线 602/DI105” 

主控制器向前位置? 

输出 

(※1)输出的 DO 复位(=0) 
(※2)参照 

现在测试 

轮缘涂油 1.5S 输出 

主控制器向后位置 

No 

是 

检查 
“线 504/DI075”,  
或 
“线 604/DI107” 

主控制器向后位置? 
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 ※１ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ※２ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

和 

键控继电器 (线 601/DI104) 

向前 (线 602/DI105) 

机车 2 端车轮润滑后部阀门 
 (YV44) (线 437/DO9) 

 

机车 1 端车轮润滑前部阀门 
(YV43)(线 436/DO8) 

和 

键控继电器 (线 501/DI072) 

向前 (线 502/DI073) 

和 向后 (线 604/DI107) 

键控继电器 (线 601/DI104) 

键控继电器 (线 501/DI072) 

向后(线 504/DI075) 

机车 2 端车轮润滑后部阀门 
 (YV44) (线 437/DO9) 

 
和 

机车 1 端车轮润滑前部阀门 
(YV43)(线 436/DO8) 
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3.7 设置 

3.7.1 车轮直径 

可在屏幕上设置用于计算速度和距离的车轮直径。 

作为设定值，电源关闭时也会有备份。 

车轮直径的容许值设定为1150毫米-1250毫米，超过此值时，采用1250毫米。 
 

3.7.2 运行距离 

TCMS计算总运行距离。 

而且，可在屏幕上修改距离。 

 
 
 

3.7.3 接触器操作次数 

TCMS计算并显示接触器操作的次数。 

而且，可在屏幕上修改次数。 
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3.7.4 时间 
满足下列条件时，TCMS 设定其自身和安装设备的时间。 
 -启动时 
 -从屏幕上设置时间时 
 -修复安装设备之间的传输错误时 

 
 
 <设置时钟的数据流程> 
 
 
 

 
 
 
 
1) 启动时，若主系统正常，主系统的时间为标准时间。 

 
 
 
 
 

1 端 2 端 

TCMS 
主系统 

CI1～ 
CI3 

APU1 APU2 CI4～ 
CI6 

:请求时钟设置数据 

 :时钟设置设备 

TCMS 
副系统 
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2) 启动时，若主系统异常，副系统的时间为标准时间。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3) 从 1 端设置时间时，设置时间(主系统)为标准时间。 
 

1 端 2 端 

CI1～ 
CI3 

APU1 APU2 CI4～ 
CI6 

TCMS 
主系统 

TCMS 
副系统 

CI1～ 
CI3 

APU1 APU2 CI4～ 
CI6 

设置 

1 端 2 端 

TCMS 
主系统 

TCMS 
副系统 
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4) 从 2 端设置时间时，设置时间（副系统）为标准时间。 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

5) 修复安装设备之间的传输错误时，主系统的时间为标准时间。 
 

CI1～ 
CI3 

APU1 APU2 CI4～ 
CI6 

设置 
1 端 2 端 

TCMS 
主系统 

TCMS 
副系统 

CI1～ 
CI3 

APU1 APU2 CI4～ 
CI6 

1 端 
 

2 端 

TCMS 
主系统 

TCMS 
副系统 

*以 CI1 为例 
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3.8 自测 

启动电源时，TCMS进行自我诊断。 

TCMS检测到一些异常时，异常的系统停下来，由两个系统内的正常系统启动。 

 
对于承载软件的每一张 CPU 板，软件版本可在屏幕上查看。 
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3.9 连接 

连挂及分离检测是通过输入至耦合器的信号的变化来检测的。 

但是，运行中（速度＝１ｋｍ／ｈ），因为异常状态所以不进行检测。 

3.9.1 显示控制 

由画面确认重连机车中其他车的状态时、通过触摸画面上显示的切换显示部来进行切换。 

并且，通过与单机状态显示相同的画面构成来显示切换后的画面构成及显示内容。 
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3.9.2 设备控制  

      TCMS控制的各种机器控制的重连时的动作如下所示。 

      并且，各车在重连两车端侧操纵台的钥匙插入时，使用自车邻接的操纵台。（注１） 

      重连控制在连挂后，触摸重连两车端侧操纵台显示的重连控制开始键来开始，并且，分离时也是

触摸操纵台显示的分离控制开始键来开始。 

 

功能名称 控制部位 信息输入源 备注 

错误错误错误错误！！！！未找到引用源未找到引用源未找到引用源未找到引用源。。。。错误错误错误错误！！！！未找到未找到未找到未找到

引用源引用源引用源引用源。。。。 
各车判断 重连两车端侧操纵台 

键控继电器 

连挂时，重连两车端

侧操纵台为２端构

成，所以干线最上流

侧操纵台作为１端，

最下流侧操纵台作为

２端来进行判断。 

（注２） 

错误错误错误错误！！！！未找到引用源未找到引用源未找到引用源未找到引用源。。。。行进方向 各车判断 有效驾驶室的 

F/R/N信号 

 

3.3.1.3档位识别 限于有效驾驶

室 
各车使用有效驾驶室的级

位值 
 

3.3.1.4扭矩值计算 限于有效驾驶

室 
各车为有效驾驶室的扭矩

指令值 
23t,25t的切换，只有 

有效驾驶室为有效 
注 1） 

 
 
 
 
 
 
 
 注 2） 

干线最上流 干线最下流 

重连时重连时重连时重连时１１１１端端端端    
重连时重连时重连时重连时２２２２端端端端    

2 端 1 端 2 端 1 端 1 端 2 端 

重连两车端侧操纵台 

2 端 1 端 2 端 1 端 1 端 2 端 

△： 侧钥匙插入时 

 钥匙插入识别操纵台 

▼： 侧钥匙插入时 

钥匙插入识别操纵台 
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功能名称 控制部位 信息输入源 备注 

3.3.1.5 零速度 各车判断 使用自车演算速度  

D.B 活跃 各车判断 自车的CDR 

制动器输出紧急制动 

为各车的OR速度及制动 

扭矩为有效驾驶室 

 

牵引 各车判断 有效驾驶室的 

档位识别 

 

LCD1 活跃 各车判断 与有效驾驶室的自车连接

方向来判断 

LCD２ 活跃 各车判断 与有效驾驶室的自车连接

方向来判断 

最后尾车激活车端最后尾车激活车端最后尾车激活车端最后尾车激活车端

侧侧侧侧LCDLCDLCDLCD 

P-off 各车判断 使用有效驾驶室的速度 

EB SW为全车 

其他信息为自车的信号 

 

BCPS 各车判断 使用自车的BPCS  

撒砂 各车判断 使用自车撒砂  

尾车故障 各车判断 使用自车信号 画面显示 

WSP 故障 各车判断 使用自车信号 显示灯及画面显示 

WSP 活跃 各车判断 使用自车信号  

停车制动器断开 各车判断 使用自车信号 画面显示 

撒砂断开 各车判断 使用自车信号 画面显示 

调节断开 各车判断 使用自车信号 画面显示 

受电弓断开 各车判断 使用自车信号 画面显示 

制动缸断开 各车判断 使用自车信号 画面显示 

3.3.1.6 恒速控制 限于有效驾驶

室 
将有效驾驶室的扭矩指令

值传送至ＣＩ 

干线传送方面发送定

速实行中的状态。 
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功能名称 控制部位 信息输入源 备注 

3.3.1.7.1 禁止牵引和制动 

 

各车判断 制动器输出紧急制动 

及P-OFF 

各车的OR、ATP 

有效驾驶室的信号、其他

的信号使用自车信号 

 

3.3.1.7.3 水泵运行 各车判断 使用自车信号  

3.3.1.7.4 发动机温度过高 各车判断 使用自车信号  

3.3.1.7.5 F/R 电力故障检测 各车判断 使用自车信号  

3.3.1.7.6 ＣＩ 断开 各车判断 重连两车端侧操纵台显示

器上的操作 
 

3.3.1.7.8 MPU1 停止 各车判断 使用自车信号  

3.3.1.7.9 MPU2 停止 各车判断 使用自车信号  

3.3.1.7.11 复位指令 

 

各车判断 使用重连两车端侧操纵台

的复位开关 
 

3.3.2.1  速度的计算 各车演算 只有有效驾驶室是通过自

车的plus来进行演算 

其他车是通过由有效驾驶

室的速度求得的plus值来

进行演算 

P = (Va * G * 200ms 
* 1000) / (D * 314 * 
36) 

3.3.2.2   加速度的计算 各车演算 与3.3.2.1 速度计算相同  

3.3.2.3   距离的计算  

 

各车演算 与3.3.2.2 速度计算相同  

3.3.3.1   滑动和距离的补偿 

 

各车演算 与3.3.2.3 速度计算相同  

3.3.4.1   受电弓的控制 各车判断 使用有效驾驶室的 

键控继电器，受电弓开关 

其他信号使用自车信号。 

前、后的换读由与有

效驾驶室的自车连接

方向来判断。 
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功能名称 控制部位 信息输入源 备注 

3.3.4.2.1   VCB 开启 各车判断 使用重连两车端侧操纵台

的VCB 开启开关 

MC P/B 空档 

空段开关 

使用有效驾驶室的Sqs 

其他的信号使用自车信号 

 

3.3.4.2.2   VCB 关闭 各车判断 使用重连两车端侧操纵台

的VCB 关闭开关 

使用空段开关 

使用有效驾驶室的Sqs 

EB 开关为各车的OR 

其他的信号使用自车信号 

 

3.3.4.3   压缩机的控制 各车判断 使用重连两车端侧操纵台

的 

键控继电器 

压缩机开启开关 

强制开关 

其他的信号使用自车信号 
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功能名称 控制部位 信息输入源 备注 

3.3.4.4   撒砂装置的控制 各车判断 使用重连两车端侧操纵台

的 

键控继电器 

向前 

向后 

撒砂信号为有效驾驶室和

自车信号的OR， 

速度使用有效驾驶室， 

制动器输出 

紧急制动 

为各车的OR，其他的信号

使用自车信号 

 

3.3.4.5  APU 各车判断 使用自车信号  

3.3.4.6.1 VCB关闭 各车判断 使用自车信号  

3.3.4.6.2 ＴＣＭＳ 正常 各车判断 使用自车信号 本处理由硬件逻辑来

实现 
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功能名称 控制部位 信息输入源 备注 

3.3.4.6.3 滑动 各车判断 
使用自车信号  

3.3.4.6.4 电动制动器 各车判断 
使用自车信号  

3.3.4.6.5 停车制动器 各车判断 使用自车信号 

使用各公司的OR信号 

 

3.3.4.7.1 零速度 各车判断 使用有效驾驶室的级位值  

3.3.4.7.2 1端在前/2端在后 各车判断 使用自车判定FD值  

3.3.4.7.3 1端在后/2端在前 各车判断 使用自车判定FD值  

3.3.4.7.4 牵引 各车判断 使用有效驾驶室的级位值  

3.3.4.7.5 制动 各车判断 使用有效驾驶室的级位值  

3.3.4.8 鼓风机 各车判断 使用有效驾驶室的级位值

及定速实行中信息 
 

3.3.4.9 无人警惕装置 仅限于有效驾

驶室进行条件

判断 

其他车根据有

效驾驶室的无

人警惕装置EB

输出来输出 

有效驾驶室 

使用自车信号 

其他车为有效驾驶室的无

人警惕装置EB输出 

 

 

3.3.4.10 PAN DS 各车判断 使用自车信号  

3.3.4.11 GFX-3 各车判断 使用自车行进方向  
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功能名称 控制部位 信息输入源 备注 

3.3.4.12 停车制动器的控制 各车判断 全车钥匙关闭时， 

使用自车的停车制动器开

关，有效驾驶室的钥匙开

启时，使用有效驾驶室的

停车制动器开关 

速度使用有效驾驶室 

 

3.3.4.13 轮缘涂油 从各车辆涂油

（不仅限头车） 

  

3.4   切换控制 各车判断 使用自车信号 检测出其他编号车１

系统停止时，强制停

止１系统。 

但是，在以下条件时 

不实施切换 

・２系统停止时 

･连挂/分离确认中 

3.5   监控和记录 各车判断 使用各车信号 试运行在重连中不使

其作用。 

记录只限于自号车。 

3.6    检查   重连中不使其作用 

3.7    设置 重连两车端侧

操纵台TCMS 

重连两车端侧操纵台显示

器的时间设定值 
时间设定画面只在重

连两车端侧的自车画

面显示。 

重连中不使时间设定

以外的设定起作用。 
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3.9.3 连接故障功能 
 

3.9.3.1 故障检测 
 
   连挂结束后，如果干线发生传送异常，则在故障履历中显示ＴＣＭＳＸ系统传送异常。 

  连挂异常结束时，在自号车故障履历中显示１端重连异常或２端重连异常。 

  上述条件成立时，在故障信息中，传送异常时显示 TCMS 总线传送异常，连挂异常时显示 

TCMS 重连异常。 

  ※重连异常的恢复条件为异常侧实行分离时。 

 
3.9.3.2 冗余功能 
 
   主系统中，检测出干线传送异常及连挂异常时停止ＣＰＵ，并将工作切换至待机系统。 

   检测出与有效驾驶室的传送异常及连挂异常时将扭矩指令设为０（含Ｐ，Ｂ指令）。 

 

例１：   

           

 

 

 

 

 

 

 

 

     ※连挂后，ＴＣＭＳ２的主系统通过检测连挂异常使ＣＰＵ停止。 

 

   例 2: 
           
 
 
 
 
 
 
 
     ※在ＴＣＭＳ１中，虽然检测出连挂异常，但是因为待机系统异常，所以不使ＣＰＵ停止。 

 
例３： 

             
 
 
 
 
 
 
 
 
      ※在ＴＣＭＳ２中，检测出干线传送异常，主系统的ＣＰＵ停止。 
 

TCMS1 

主系统 

待机系统 
＋＋＋＋ 
连挂 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

TCMS1 

主系统 

待机系统 
＋＋＋＋ 
连挂 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

连挂中主系统ＣＰＵ发生异常 
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例４： 
             
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
       ※在ＴＣＭＳ１中，虽然检测出干线异常，但是由于待机系统异常，所以不使ＣＰＵ停止。 
 
 

例５： 

         

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

       ※在ＴＣＭＳ１、２的主系统中，虽然检测出干线异常，但是由于在ＴＣＭＳ１的主系统

中，检测出待机系统ＣＰＵ停止，在ＴＣＭＳ２的主系统中检测出待机系统的干线传送

异常，所以不使ＣＰＵ停止。 

 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

①连挂中待机系统ＣＰＵ发生异常 ②连挂中主系统ＣＰＵ发生异常 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

TCMS1 

主系统 

待机系统 

TCMS2 

主系统 

待机系统 

①连挂中待机系统ＣＰＵ发生异常 

②连挂中发生干线传送异常 
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4 修订记录修订记录修订记录修订记录  
 

No. 日期 页码 内容 

0 10年 6月22日 - 首次签发 

1 10 年 7 月 6 日 25-26 

49 

54-55 

71 

75 

78 

79 

94 

96 

98 

3.3.1.6 恒速控制  规格变更 

3.3.1.7 鼓风机、冷却风机和油泵的断开 规格变更 

3.3.4.1 受电弓的控制  规格变更 

3.3.4.8 鼓风机 规格变更 

3.3.4.12.1  停车制动器开启  规格变更 

3.3.4.16 警笛   新规追加 

3.3.4.17 标识灯  新规追加 

3.6.5 灯试验 修改试验内容 

3.6.6 无人警惕装置试验 新规追加 

3.6.7  轮缘涂油试验 新规追加 
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2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

10年 7月20日 3 
 

10 
 
 

17-19 
 

20-21 
 

23 
 

27 
 

30 
 

56-57 
 
 
 

61 
 

65-66 
 
 
 

68 
 

75-76 
 

80 
 
 

81 
 

82-83 
 
 

84-85 
 
 

102-103 
 
 

104-105 
 

118 
 

2.1 系统配置  
     替换系统构成图 
3.3.1.3  档位识别 
     修改制动级位的演算式。将表的制动级位修改为1N 
   （counter 0-497）→12N（counter 5478-） 

3.3.1.4.3 制动扭矩计算 
     １２级位→１级位重新读取・・・注释删除 

3.3.1.4.4 冲动控制  
     新规追加 
3.3.1.5 气动制动器的控制 
      (5)(6)(9)删除 
3.3.1.6 恒速控制 
     电制指令有效、BP压有效检查追加 

3.3.1.7.1  禁止牵引和制动 
     删除制动器I/F活跃 
3.3.4.1 受电弓的控制   
     修改 Pant 压力 SW(448,449)输入逻辑 

      将受电弓的复位条件由「Key=1 和 Pant.Up SW=OFF」变更为

「811 线=0 和 819 线=0」 

3.3.4.2.2 VCB 关闭 
     VCB 气压 线编号修订 
3.3.4.3 压缩机的控制 
     将压缩机的动作修改为１端插入钥匙驱动comp1，2端 

     插入钥匙驱动comp2 

     变更为如果强制压缩机动作，两台压缩机都动作 

3.3.4.4 撒砂装置的控制  
     制动器I/F活跃 删除 
3.3.4.9  无人警惕  

     警笛输入的１端／2 端调换 

3.3.4.14 辅助压缩机  

     钥匙条件和受电弓SW条件追加 

     补记只在最多工作10分钟时，至再起动间隔20分钟 

3.3.4.16 警笛  

     警笛输入的１端／2 端调换 

3.3.4.17 标识灯  
     单机与重连分开记载 
     端面⇒操作端面 修正 
3.3.4.18 副照明灯 

     新规追加 

     端面⇒操作端面 修正 

3.6.6 无人警惕试验  

     「无人警惕非断开」条件删除 

     警笛输入的１端／2 端调换 

3.6.7 轮缘涂油试验  
     变更为进行两端的试验 
3.9.2 设备控制 
     轮缘涂油追加 

3 10 年 9 月 6 日 11 3.3.1.4.1. 客车・货车的判定 

    切换条件追加 
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4 10 年 9 月 15 日 56,57 

 
 

74 
 
 

75,76 
 

82 

3.3.4.1 
  从压力 SW 异常时的复位条件中删除”辅助压缩机压力开关

(线 811/DI140)”  

3.3.4.8 鼓风机 
    客车模式时的换向器 关闭２分后的鼓风机工作变更为

23Hz 
3.3.4.9无人警惕装置 
   监控条件中追加换向器≠空档 
3.3.4.17 
    更换１／２端的标识灯SW输入 

5 10 年 9 月 17 日 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

10 年 9 月 29 日 
 
 
 
 

10 年 10 月 8 日 

22 
 

29 
 
 

56,57 
 

59 
 
 

61 
 

63 
 
 

65,66 
 

67 
80 

 
56,57 

 
 

59, 61 

3.3.1.5 气动制动器的控制 
   DB 活跃的输出条件中追加5公里/小时以上  

3.3.1.7.1 禁止牵引和制动 
－ATP 卸载(962线)的条件变更为非电制中时 
－颠倒844线的逻辑（＝０为通常状态）（随车体改造） 

3.3.4.1受电弓的控制 
   颠倒812线的逻辑（＝０为通常状态）（随车体改造） 

3.3.4.2.1 VCB ON 
   根据DLoco要求规格书（正常值17.2～31.3kV），修改网压

检验值 

3.3.4.2.1 VCB OFF 
   颠倒812线的逻辑（＝０为通常状态）（随车体改造） 

3.3.4.2.1 VCB OFF 
   根据DLoco要求规格书（正常值17.2～31.3kV），修改网压

检验值（复位值） 

3.3.4.3 压缩机的控制 
 修改了延迟模式时的461线、462线的２０分钟持续输出条件 

记载了延迟模式时的461线、462线的２０分持续输出条件的意图 

3.3.4.14 辅助压缩机 

   颠倒812线的逻辑（＝０为通常状态）（随车体改造） 

3.3.4.1受电弓的控制 
   将Pant.异常时的复位条件变更为Pant.SW＝OFF 

   Pant.异常时追加辅助压缩机动作 

通过追加手动无电区段功能，变更VCB ON/OFF控制 

6 10年 11月 15日 29 颠倒停车制动器，P-Off的逻辑 

7 10 年 12 月 1 日 73 3.3.4.7.6 部分 追加 

8 11 年 3 月 14 日 16 
17 
23 
26 
60 
64 

 
 

114 

强制惰行指令逻辑追加 

制动装置扭矩指令值采用条件变更 

在D．B Active输出条件中追加紧急制动条件 

100%电制力变更（１２０ｋN⇒１１３ｋN） 

VCB投入网压条件变更（17.2kV⇒15.5kV） 

网压异常检测值变更（17kV⇒15kV、17.2kV⇒15.5ｋV、 

31.5ｋV⇒32ｋV、32ｋV⇒36ｋV） 

在D.B Active输出条件中追加紧急制动条件 
9 11 年 5 月 15 日 30 

 
60 
62 
63 
64 

强制活跃 追加 
禁止牵引和制动 名称变更 
自动无电区段控制逻辑变更 
空段开关 控制逻辑变更 
空段开关 控制逻辑变更追加 
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10 11年 7月15日 23 

63,64 
64 

颠倒紧急制动的逻辑 
更改空段功能的逻辑  
更改线路电压的异常检测值（31.5kV⇒32kV、32kV⇒31.3ｋV） 

11 11年 7月16日 52, 53 
72 

增加小齿轮故障的断开条件 
更改APU条件 

 


