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城市轨道交通  车载控制网络数据  技术要求 

1 范围 

本文件规定了城市轨道交通车辆车载各控制设备之间的物理传输介质、数据传输内容及通信端口配

置要求。 

本文件适用于城市轨道交通车辆车载各控制设备之间数据传输的设计。 

2 规范性引用文件 

下列文件中的内容通过文中的规范性引用而构成本文件必不可少的条款。其中，注日期的引用文件，

仅该日期对应的版本适用于本文件；不注日期的引用文件，其最新版本（包括所有的修改单）适用于本

文件。 

GB/T 28029.1—2020  轨道交通电子设备  列车通信网络(TCN)  第1部分：基本结构 

GB/T 28029.9—2020  轨道交通电子设备  列车通信网络(TCN)  第3-1部分：多功能车辆总线

(MVB) 

GB/T 28029.12—2020  轨道交通电子设备  列车通信网络(TCN)  第3-4部分：以太网编组网(ECN) 

3 术语和定义 

GB/T 28029.1—2020界定的术语和定义适用于本文件。 

4 缩略语 

ACC：空调控制单元（Air-Conditioning Control unit） 

ACU：辅助控制单元（Auxiliary Control Unit) 

ATC：列车自动控制（Automatic Train Control) 

BCU：制动控制单元（Brake Control Unit) 

BMS：蓄电池管理系统（Battery Management System） 

ComId：通信标识符（Communication Identifier) 

DCU：车门控制单元（Door Control Unit） 

FAS：火灾报警系统（Fire Alarm System） 

LCD：液晶显示器（Liquid Crystal Display） 

LCU：逻辑控制单元（Logic Control Unit） 

LED：发光二极管（Light Emitting Diode） 

MVB：多功能车辆总线（Multifunction Vehicle Bus) 

PIS：旅客信息系统（Passenger Information System) 

TCMS：列车控制与管理系统（Train Control and Management System） 

TCN：列车通信网络（Train Communication Network） 

TCU：牵引控制单元（Traction Control Unit） 
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TDS：走行部检测系统（Train working part Detection System) 

VCU：车辆控制单元（Vehicle Control Unit） 

5 物理传输介质 

MVB网络 

MVB的传输速率应为1.5 Mbit/s，符合GB/T 28029.9—2020中4.3.1的规定。MVB的物理传输介质应

采用屏蔽双绞线。 

以太网网络 

以太网骨干网的传输速率应为1000 Mbit/s 或100 Mbit/s，以太网编组网的传输速率应为100 

Mbit/s，符合GB/T 28029.12—2020中4.10.2.1的规定。以太网骨干网与以太网编组网的物理传输介质

应采用屏蔽双绞线。 

6 数据传输内容 

通则 

如果6.2～6.12的数据内容不能涵盖设备供应商在车载网络上所需传输的全部数据，可采用设备供

应商的自定义数据。 

VCU传输的公共数据 

6.2.1 VCU综合车载网络数据，VCU应向车载各控制设备提供以下共性数据： 

a) 列车编号； 

b) 生命信号； 

c) 时间、日期。 

6.2.2 VCU综合车载网络数据，VCU宜向车载各控制设备提供以下共性数据： 

a) 列车速度； 

b) 司机室操作端； 

c) 列车方向； 

d) 牵引制动工况； 

e) 轮径信息 

f) 车辆载荷； 

g) 受电弓状态； 

h) 站点信息； 

i) 累计里程。 

TCU传输的数据 

6.3.1 TCU 从 TCMS 接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS 发送必要的状态和诊断数据，以实现

实时监视和故障诊断。 

6.3.2 TCU从 TCMS接收的数据应包括以下内容： 

a) 列车速度； 

b) 生命信号； 
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c) 司机室操作端； 

d) 列车方向； 

e) 制动指令； 

f) 牵引制动设定值； 

g) 车辆载荷； 

h) 牵引命令； 

i) 测试指令； 

j) 轮径及轮径校验信息。 

6.3.3 TCU向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 设备状态； 

c) 软件版本；  

d) 电机转速； 

e) 牵引/电制动力实际值； 

f) 牵引/电制动力设定值； 

g) 输入电压； 

h) 输入电流； 

i) 可用电制动力； 

j) 电机电流； 

k) 牵引能量； 

l) 再生能量； 

m) 故障数据。 

ACU传输的数据 

6.4.1 ACU从 TCMS接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS发送必要的数据以实现实时监视。 

a) ACU从 TCMS接收的数据应包括生命信号。 

b) ACU从 TCMS接收的数据宜包括测试指令。 

6.4.2 ACU向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 设备状态； 

c) 软件版本； 

d) 辅助变流器温度； 

e) 输入电压； 

f) 逆变输出电压； 

g) 逆变输出电流； 

h) 消耗能量； 

i) 故障数据。 

j) 充电机输出电压； 

k) 充电机输出电流。 

BCU传输的数据 

6.5.1 BCU从 TCMS 接收数据以实现空气制动控制功能，并向 TCMS 发送制动系统的状态和诊断数据，

以实现实时对制动系统的监视和故障诊断。 
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6.5.2 BCU从 TCMS接收的数据应包括以下内容：  

a) 制动请求命令； 

b) 列车制动力设定值； 

c) 保持制动缓解指令； 

d) 列车运行模式； 

e) 每动车的电制动力实际值； 

f) 每动车的电制动力能力值；  

g) 每动车的电制动滑行检测信号； 

h) 每动车的电制动衰退信号； 

i) 轮径设定值； 

j) 生命信号； 

k) 测试指令。 

6.5.3 BCU向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) BCU生命信号； 

b) 制动控制减速度； 

c) 制动缸压力； 

d) 空气制动力； 

e) 空气弹簧压力； 

f) 车辆载荷；  

g) 电制动切除请求；  

h) 各轴速度信号； 

i) 空气制动防滑检测信号 

j) 软件版本； 

k) 故障数据； 

l) 自检状态。 

ATC传输的数据 

6.6.1 ATC从 TCMS接收的数据应包括以下内容： 

a) 列车载荷； 

b) 常用制动力不足故障信号； 

c) 打滑状态、空转状态； 

d) 牵引/制动反馈状态； 

e) 保持制动施加状态反馈； 

f) 牵引/制动力的实际值； 

g) 车门系统状态。 

6.6.2 ATC向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 线路 ID、车次号； 

b) 目的站 ID、下一站 ID、终点站 ID、跳停、扣车； 

c) 下一站车门打开侧； 

d) 距离下一站停车点距离、距离上一站点距离； 

e) ATC牵引制动指令； 

f) 牵引/制动力比例值； 

g) ATC运行模式、控车状态； 
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h) 软件版本； 

i) ATC系统提供的日期、时间。 

j) ATC向 TCMS发送的数据宜包括保持制动输出。 

DCU传输的数据 

6.7.1 DCU从 TCMS接收的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 开门信号； 

c) 关门信号； 

d) 开关门时间参数。 

e) DCU从 TCMS接收的数据宜包括站点信息。 

6.7.2 DCU向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 列车线反馈状态； 

b) 门系统状态（开好、关好、隔离、障碍物检测、紧急解锁）； 

c) 门系统故障； 

d) 门系统软件版本号。 

ACC传输的数据 

6.8.1 ACC 从 TCMS 接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS 发送必要的状态和诊断数据，以实现

实时监视和故障诊断。 

6.8.2 ACC从 TCMS接收的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 测试指令； 

c) 压缩机允许启动信号； 

d) 控制命令（自动、手动、停止）； 

e) 目标温度； 

f) 载荷信息； 

g) 通风命令（包括紧急通风）； 

h) 减载命令。 

6.8.3 ACC向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 测试结果； 

c) 软件版本； 

d) 空调系统及机组的状态； 

e) 温度（包括实际温度、新风温度、回风温度、送风温度、目标温度）； 

f) 空调系统及机组的故障。 

PIS传输的数据 

6.9.1 PIS 从 TCMS 接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS 发送必要的状态和诊断数据，以实现

实时监视和故障诊断。 

6.9.2 PIS从 TCMS接收的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 线路 ID、起点站 ID、终点站 ID、当前站 ID、下一站 ID； 
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c) 紧急广播 ID； 

d) 司机室激活信号； 

e) 开门信号； 

f) 关门信号； 

g) 报站广播激活信号； 

h) 紧急广播激活信号； 

i) 跳站信号。 

6.9.3 PIS从 TCMS接收的数据宜包括以下内容： 

a) 车门紧急解锁信号； 

b) 火灾报警信号。 

6.9.4 PIS向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 起点站 ID、终点站 ID、当前站 ID、下一站 ID反馈； 

c) 软件版本； 

d) 司机室主机故障、状态信息； 

e) 客室控制器故障、状态信息； 

f) 报警器故障、状态信息； 

g) LED信息显示器故障、状态信息； 

h) LCD信息显示器故障、状态信息； 

i) 摄像机故障、状态信息。 

FAS传输的数据 

6.10.1 FAS从 TCMS接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS发送必要的状态和诊断数据，以实现

实时监视和故障诊断。 

6.10.2 FAS从 TCMS接收的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 复位指令； 

c) 消音指令。 

6.10.3 FAS向 TCMS发送的数据宜包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 软件版本； 

c) 火警状态信息； 

d) 故障数据。 

BMS传输的数据 

6.11.1 BMS从 TCMS接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS发送必要的数据以实现实时监视。BMS

从 TCMS接收的数据应包括生命信号。 

6.11.2 BMS向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 设备状态； 

c) 软件版本； 

d) 蓄电池电压； 

e) 蓄电池电流； 
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f) 蓄电池温度； 

g) 蓄电池状态； 

h) 故障数据。 

LCU 传输的数据 

6.12.1 LCU从 TCMS接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS发送必要的数据以实现实时监视。LCU

从 TCMS接收的数据应包括生命信号。 

6.12.2 LCU向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 设备状态； 

c) 软件版本； 

d) 各通道输入状态； 

e) 各通道输出状态； 

f) 故障数据。 

弓网监测系统传输的数据 

6.13.1 弓网监测系统从 TCMS接收数据以实现必要的控制功能，并向 TCMS发送必要的数据以实现实时

监视。 

6.13.2 弓网监测系统从 TCMS接收的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 列车速度； 

c) 累计里程。 

6.13.3 弓网监测系统向 TCMS发送的数据应包括以下内容： 

a) 生命信号； 

b) 设备状态； 

c) 软件版本； 

d) 故障数据。 

7 通信端口配置 

数据发送顺序机制 

宜采用大开端的顺序机制，在该机制下最高有效部分存于存储器的最低地址，且首先发送。例如：

一个UINT16类型的数据，发送信号的位序如表1所示，BIT0为数据最低位。 

数据传输协议见附录A。 

表1 数据发送顺序机制 

位发送

顺序 
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 

位偏置 2
15
 2

14 
2
13 

2
12 

2
11 

2
10 

2
9 

2
8 

2
7 

2
6 

2
5 

2
4 

2
3 

2
2 

2
1
 2

0 

 

MVB通信端口配置 
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7.2.1 MVB端口地址应由 3位十六进制数组成：XYZ，各参数含义见表 2。 

表2 MVB端口地址 

参数 描述 

X X表示车号。如1车，2车等，X=0表示TCMS发送数据 

Y Y表示系统号，系统号代码满足表3的要求 

Z Z表示顺序号 

 

表3 系统号代码规则（MVB） 

序号 系统 系统代码 

1 TCMS 0 

2 电气控制 1 

3 牵引系统 2 

4 辅助供电系统 3 

5 制动系统 4 

6 空调系统 5 

7 车门系统 6 

8 FAS 7 

9 TDS 8 

10 弓网监测系统 9 

11 车载信号系统 A 

12 PIS B 

13 BMS C 

14 预留 D 

15 预留 E 

16 预留 F 

 

以太网通信 ComId 

7.3.1 以太网通信 ComId应由 5位十进制数组成：ABCCD。各参数含义见表 4。 

表4 以太网 ComId 地址  

参数 描述 

A 
表示过程数据流向,A=1，表示VCU发送给子系统的过程数据；A=2，表示子系统发送给VCU的过程数

据 

B 
表示子系统设备所在车号; 

子系统之间通讯的数据，定义为接收设备所在车车号 

CC CC表示系统号,系统号代码满足表5的要求 

D 地址顺序号，用于区分同一系统多个设备或多个通信地址的需求 
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表5 系统号代码规则（以太网） 

序号 系统 系统代码 

1 TCMS 0 

2 电气控制 1 

3 牵引系统 2 

4 辅助供电系统 3 

5 制动系统 4 

6 空调系统 5 

7 车门系统 6 

8 FAS 7 

9 TDS 8 

10 弓网监测系统 9 

11 车载信号系统 A 

12 PIS B 

13 BMS C 

14 预留 D 

15 预留 E 

16 预留 F 

17 预留 10-FF 
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A  
A  

附 录 A  

（资料性） 

数据传输协议样例 

A.1 数据传输协议制定原则 

在制定车载各控制设备数据传输协议时,参考以下内容： 

a) 传输数据内容函盖第 6章定义的数据内容； 

b) 传输数据内容函盖第 7章定义的 MVB端口或 ComId； 

c) 数据传输协议中数据类型见表 A.1。 

表A.1  数据传输类型 

TCN 数据类型 解释 范围 数据类型 

BOOLEAN1 布尔型 TRUE/FALSE BOOL 

ANTIVALENT 反价型 
TRUE/FALSE/ 

error/undefined 
 

INTEGER8 8 位有符号整型 
-128～127 

(-2
7
～+2

7
-1) 

SINT 

INTEGER16 16 位有符号整型 
-32768～32767 

(-2
15
～+2

15
-1) 

INT 

INTEGER32 32 位有符号整型 -2
31
～+2

31
-1 DINT 

UNSIGNED8 8 位无符号整型 
0～255 

(0～+2
8
-1) 

USINT 

UNSIGNED16 16 位无符号整型 
0～65535 

(0～+2
16
-1) 

UINT 

UNSIGNED32 32 位无符号整型 0～+2
32
-1 UDINT 

REAL32 实数型 ±3.37×10
38
 REAL 

ARRAY OF CHAR 字符串  STRING 

 

A.2 MVB数据传输协议样例 

MVB数据传输协议以TCU的数据传输协议为例，见表A.2。 

表A.2 MVB数据传输协议样例 

字

节

偏

移 

位偏

移 

数据

类型 
数据名称 描述（变量关系） 编码（变量范围） 备注 

VCU→TCU/端口号：021H；端口长度：32 Bytes；端口周期：32 ms；VCU控制指令 

0 
 UINT TCMS 生命信号  0～65535 周期性进行累加 

1 

2  USINT 年 0=2000 年，99=2099 年 20～99  
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表A.2  MVB数据传输协议样例（续） 

字

节

偏

移 

位偏

移 

数据

类型 
数据名称 描述（变量关系） 编码（变量范围） 备注 

3  USINT 月  1～12  

4  USINT 日  1～31  

5  USINT 时  0～23  

6  USINT 分  0～59  

7  USINT 秒  0～59  

8 Bit0 BOOL 
本车基准轮径值设置

有效 
1=有效；0=无效   

8 Bit1 BOOL 日期时间设定 1=有效；0=无效 3 s 脉冲 
各系统检测到此信号立即进行

校时 

8 Bit2 BOOL 日期时间有效 1=有效；0=无效  VCU 发送的日期时间可用 

8 Bit3 BOOL Tc1 车司机室占有 1=有效；0=无效   

8 Bit4 BOOL Tc2 车司机室占有 1=有效；0=无效   

8 Bit5 BOOL 预留    

8 Bit6 BOOL 预留    

8 Bit7 BOOL 预留    

9 Bit0 BOOL 限速有效标志 1=有效；0=无效   

9 Bit1 BOOL 预留    

9 Bit2 BOOL 洗车模式 1=洗车模式；0=无效  限速 3 km/h 

9 Bit3 BOOL 退行模式 1=退行模式；0=无效  限速 10 km/h 

9 Bit4 BOOL 高加速模式 1=高加速；0=无效  限速 30 km/h 

9 Bit5 BOOL 预留    

9 Bit6 BOOL 电制动切除 1=切除；0=无效  TCU 收到该指令后切除电制动 

9 Bit7 BOOL 牵引逆变器隔离 1=隔离；0=无效  TCU 收到该指令后隔离逆变器 

10 Bit0 BOOL 向前 1=向前；0=无效   

10 Bit1 BOOL 向后 1=向后；0=无效   

10 Bit2 BOOL 牵引 1=牵引；0=无效   

10 Bit3 BOOL 制动 1=制动；0=无效   

10 Bit4 BOOL 紧急制动 1=紧急制动；0=无效   

10 Bit5 BOOL 快速制动 1=制动；0=无效   

10 Bit6 BOOL 复位指令 1=有效；0=无效   

10 Bit7 BOOL 清洁制动标志位 1=清洁制动；0=无效   

11 Bit0 BOOL 电制动转移标志位 1 1=有效；0=无效   

11 Bit1 BOOL 电制动转移标志位 2 1=有效；0=无效   
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表A.2  MVB数据传输协议样例（续） 

字

节

偏

移 

位偏

移 

数据

类型 
数据名称 描述（变量关系） 编码（变量范围） 备注 

11 Bit2 BOOL 本单元弓升 1 表示本车的弓升起   

11 Bit3 BOOL 牵引力转移标志位 1 1=有效；0=无效   

11 Bit4 BOOL 牵引力转移标志位 2 1=有效；0=无效   

11 Bit5 BOOL 牵引力转移标志位 3 1=有效；0=无效   

11 Bit6 BOOL 牵引力转移标志位 4 1=有效；0=无效   

11 Bit7 BOOL 预留    

12 Bit0 BOOL 预留    

12 Bit1 BOOL 牵引系统自检开始 1=自检开始；0=无效   

12 Bit2 BOOL 预留    

12 Bit3 BOOL 高速断路器合指令 1=有效；0=无效 3 s 脉冲 仅用于网络测试合高断 

12 Bit4 BOOL 高速断路器分指令 1=有效；0=无效 3 s 脉冲 仅用于网络测试分高断 

12 Bit5 BOOL 预留    

12 Bit6 BOOL 制动电阻风机测试 1=有效；0=无效  仅用于制动电阻风机测试 

12 Bit7 BOOL 轮径校验使能 1=使能；0=无效  
平直道进行轮径校验，30 

km/h～50 km/h，惰行 

13  USINT 预留    

14  
UINT 本车电制动力请求值 1=10N   

15  

16  
UINT 限速值 1=0.1km/h   

17  

18  
UINT 司控器级位 1=1%, 

0～100（对应 0%～

100%） 
牵引制动设定值 

19  

20  
UINT 列车速度 1=0.1km/h   

21  

22  
UINT 本车有效载荷 1=0.01ton； 

0～20000（对应 0 

ton～200 ton） 
BCU 反馈数据 

23  

24  
UINT Tc1 车有效载荷 1=0.01ton； 

0～20000（对应 0 

ton～200 ton） 

BCU 反馈数据 

BCU 反馈数据 25  

26  
UINT Tc2 车有效载荷 1=0.01ton； 

0～20000（对应 0 

ton～200 ton） 
BCU 反馈数据 

27  

28  
UINT 本车车辆号 1-8  车辆编号 

29  

30 
 UINT 本车基准轮径值 1=1mm 770～840 本车 2 轴轮径 

31 
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A.3 以太网数据传输协议样例 

以太网数据传输协议以TCU的数据传输协议为例，见表A.3。 

表A.3 以太网数据传输协议样例 

字节

偏移 

位偏

移 

数据

类型 
数据名称 描述（变量关系） 编码（变量范围） 备注 

VCU→TCU/端口号：10020H；端口长度：100 Bytes；端口周期：20 ms；VCU控制指令 

0  
UINT TCMS 生命信号  0～65535 周期性进行累加 

1  

2  USINT 预留    

3  USINT 预留    

4  USINT 预留    

5  USINT 预留    

6  
UINT Tc1车 1轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

7  

8  
UINT Tc1车 2轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

9  

10  
UINT Tc1车 3轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

11  

12  
UINT Tc1车 4轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

13  

14  
UINT Tc2车 1轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

15  

16  
UINT Tc2车 2轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

17  

18  
UINT Tc2车 3轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

19  

20  
UINT Tc2车 4轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

21  

22  
UINT 本车 1 轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

23  

24  
UINT 本车 2 轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

25  

26  
UINT 本车 3 轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 

BCU 反馈数据 

 27  

28  
UINT 本车 4 轴检测速度 1=0.1 km/h； 

0～2000（对应 0 

km/h～200 km/h） 
BCU 反馈数据 

29  

30 Bit0 BOOL Tc1车 1轴速度有效 1=有效；0=无效   
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表A.3  以太网数据传输协议样例（续） 

字节

偏移 

位偏

移 

数据

类型 
数据名称 描述（变量关系） 编码（变量范围） 备注 

30 Bit1 BOOL Tc1车 2轴速度有效 1=有效；0=无效   

30 Bit2 BOOL Tc1车 3轴速度有效 1=有效；0=无效   

30 Bit3 BOOL Tc1车 4轴速度有效 1=有效；0=无效   

30 Bit4 BOOL Tc2车 1轴速度有效 1=有效；0=无效   

30 Bit5 BOOL Tc2车 2轴速度有效 1=有效；0=无效   

30 Bit6 BOOL Tc2车 3轴速度有效 1=有效；0=无效   

30 Bit7 BOOL Tc2车 4轴速度有效 1=有效；0=无效   

31 Bit0 BOOL 本车 1 轴速度有效 1=有效；0=无效   

31 Bit1 BOOL 本车 2 轴速度有效 1=有效；0=无效   

31 Bit2 BOOL 本车 3 轴速度有效 1=有效；0=无效   

31 Bit3 BOOL 本车 4 轴速度有效 1=有效；0=无效   

31 Bit4 BOOL 预留    

31 Bit5 BOOL 预留    

31 Bit6 BOOL 预留    

31 Bit7 BOOL 预留    

32  USINT 预留    

33  USINT 预留    

34  USINT 预留    

35  USINT 预留    

36  USINT 预留    

37  USINT 预留    

38  USINT 年 0=2000 年，99=2099 年 20～99  

39  USINT 月  1～12  

40  USINT 日  1～31  

41  USINT 时  0～23  

42  USINT 分  0～59  

43  USINT 秒  0～59  

44 Bit0 BOOL 
本车基准轮径值设

置有效 
1=有效；0=无效   

44 Bit1 BOOL 日期时间设定 1=有效；0=无效 3 s 脉冲 
各系统检测到此信号立即进行校

时 

44 Bit2 BOOL 日期时间有效 1=有效；0=无效  VCU 发送的日期时间可用 

44 Bit3 BOOL Tc1 车司机室占有 1=有效；0=无效   

44 Bit4 BOOL Tc2 车司机室占有 1=有效；0=无效   
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表A.3  以太网数据传输协议样例（续） 

字节

偏移 

位偏

移 

数据

类型 
数据名称 描述（变量关系） 编码（变量范围） 备注 

44 Bit5 BOOL 预留    

44 Bit6 BOOL 预留    

44 Bit7 BOOL 预留    

45 Bit0 BOOL 限速有效标志 1=有效；0=无效   

45 Bit1 BOOL 预留    

45 Bit2 BOOL 洗车模式 1=洗车模式；0=无效  限速 3 km/h 

45 Bit3 BOOL 退行模式 1=退行模式；0=无效  限速 10 km/h 

45 Bit4 BOOL 高加速模式 1=高加速；0=无效  限速 30 km/h 

45 Bit6 BOOL 电制动切除 1=切除；0=无效  TCU 收到该指令后切除电制动 

45 Bit7 BOOL 牵引逆变器隔离 1=隔离；0=无效  TCU 收到该指令后隔离逆变器 

46 Bit0 BOOL 向前 1=向前；0=无效   

46 Bit1 BOOL 向后 1=向后；0=无效   

46 Bit2 BOOL 牵引 1=牵引；0=无效   

46 Bit3 BOOL 制动 1=制动；0=无效   

46 Bit4 BOOL 紧急制动 1=紧急制动；0=无效   

46 Bit5 BOOL 快速制动 1=制动；0=无效   

46 Bit6 BOOL 复位指令 1=有效；0=无效   

46 Bit7 BOOL 清洁制动标志位 1=清洁制动；0=无效   

47 Bit0 BOOL 电制动转移标志位 1 1=有效；0=无效   

47 Bit1 BOOL 电制动转移标志位 2 1=有效；0=无效   

47 Bit2 BOOL 本单元弓升 1 表示本车的弓升起   

47 Bit3 BOOL 牵引力转移标志位 1 1=有效；0=无效   

47 Bit4 BOOL 牵引力转移标志位 2 1=有效；0=无效   

47 Bit5 BOOL 牵引力转移标志位 3 1=有效；0=无效   

47 Bit6 BOOL 牵引力转移标志位 4 1=有效；0=无效   

47 Bit7 BOOL 预留    

48 Bit0 BOOL 预留    

48 Bit1 BOOL 牵引系统自检开始 1=自检开始；0=无效   

48 Bit2 BOOL 预留    

48 Bit3 BOOL 高速断路器合指令 1=有效；0=无效 3s 脉冲 仅用于网络测试合高断 

48 Bit4 BOOL 高速断路器分指令 1=有效；0=无效 3s 脉冲 仅用于网络测试分高断 

48 Bit5 BOOL 预留    

48 Bit6 BOOL 制动电阻风机测试 1=有效；0=无效  仅用于制动电阻风机测试 
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表A.3  以太网数据传输协议样例（续） 

字节

偏移 

位偏

移 

数据

类型 
数据名称 描述（变量关系） 编码（变量范围） 备注 

48 Bit7 BOOL 轮径校验使能 1=使能；0=无效  
平直道进行轮径校验，30 km/h～

50 km/h，惰行 

49  USINT 预留    

50  
UINT 

本车电制动力请求

值 
1=10 N   

51  

52  
UINT 限速值 1=0.1 km/h   

53  

54  
UINT 司控器级位 1=1%, 

0～100（对应 0%～

100%） 
牵引制动设定值 

55  

56  
UINT 列车速度 1=0.1 km/h   

57  

58  
UINT 本车有效载荷 1=0.01 ton； 

0～20000（对应 0 

ton～200ton） 
BCU 反馈数据 

59  

60  
UINT Tc1 车有效载荷 1=0.01 ton； 

0～20000（对应 0 

ton～200ton） 

BCU 反馈数据 

BCU 反馈数据 61  

62  
UINT Tc1 车有效载荷 1=0.01 ton； 

0～20000（对应 0 

ton～200ton） 
BCU 反馈数据 

63  

64  
UINT 本车车辆号  1～8 车辆编号 

65  

66  
UINT 本车基准轮径值 1=1 mm 770～840 本车 2 轴轮径 

67  

68-83   预留    

84-99   TRDP 安全数据包尾部 根据需要进行添加 

 

 

 


