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摘要: G eoCOM是对测量机器人进行二次开发的重要手段之一. 介绍了用 GeoCOM对仪器进行在线控制的两种方

法 ) ) ) ASCÒ协议方式及函数调用方式, 对其进行了比较,并提出了将其应用于变形监测工作的构想.
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  TPS1000、TPS1100系列全站仪是 Leica公司生

产的智能型全站仪,又称测量机器人,是计算机技术

与全站仪定位技术合为一体的真实体现
[ 1]
. 仪器可

以在 6种操作模式 ( OFF、Local、On line、RCS、GS I/

M eas和 S leep )下工作, 可以支持 3 种开发途

径
[ 2] ) ) ) GSI、G eoBAS IC和 GeoCOM, 其中 G eoCOM

可以对测量数据进行实时、复杂的处理,并把分析结

果返回全站仪中,功能强大,应用广泛.

1 GeoCOM简介

GeoCOM (地理数据通讯接口 )是基于 SUN公司

的远程调用协议 ( RPC )而建立的, 属于点对点的通

信协议.两个通信的参与者:一个是客户端 (即外部

设备, 通常为电脑 )、一个是服务器 (即仪器 ) . 一个

通信单元由一个请求和相应的应答组成. 所以,当电

脑发送了一个请求给仪器, 而且仪器向电脑发送回

一个应答时,一个通信单元才算完成 (见图 1) .

图 1 GeoCOM基础通讯

  GeoCOM能够实现的功能很多, 这些功能按照

可以访问的仪器的传感器以及计算函数的不同, 被

划分为不同的 GeoCOM子模块,共有 12类: AUT(自

动化 )、BAP (基础应用 )、BMM (基础人机对话 )、

COMF(通讯 )、COM (通讯 )、CSV (中心服务 )、CTL

(控制 )、EDM (电子测距 )、MOT (马达驱动 )、SUP

(管理 )、TMC (测量与计算 )以及 W IR (W I注册 ) .

用 GeoCOM 对仪器进行在线控制的方式有两

种:低级模式 (即 ASCÒ码协议的方式 )和高级模式

(即函数调用协议 ) .

2 ASCÒ码协议方式

ASCÒ码协议方式可以在不支持 MS-W indow s

的操作平台上对仪器进行控制操作.在此模式下, 每

一个在远程仪器上执行的进程都被赋予一个远程调

用标识码,这个标识码用于仪器内部与一个特殊的

请求之间的联系, 例如: 转换盘位的标识码是 9028.

以此方式来控制仪器时, 首先由电脑向仪器发送请

求,然后等待并解译应答.

2. 1 ASCÒ码协议请求的格式
ASCÒ码协议请求的格式如下:

[ < LF> ]% R1Q, < RPC> [, < TrId> ]: [ < P0> ]

[, < P1> , , ] < Term >

各部分的说明如下:

[ ]里面的为可选项, < >包含的是名称或描述

性的内容, < >本身不是传输文本的一部分,没有被

括号包括的文字是 GeoCOM协议的一部分. 各部分

的意义详见表 1.

表 1 ASCÒ协议请求的说明

项目 意义   

< LF> 初始化换行符,用来清空接收缓冲器

% R1Q GeoCOM请求类型 1

< RPC> 远程调用协议的标识符,在 0到 65 535之间

< T rID> 可选择的处理 ID,通常从 1增加到 7,在应答中相同

: 协议头和后面参数的分隔符

< P0> , < P1> , ,  参数 0,参数 1,

< Term > 结束符字符串 (缺省值为 CR /LF,通过 COM _

SetTerm inator修改 )

2. 2 ASCÒ码协议的应答格式

ASCÒ码协议的应答格式如下:



%R1P, < GRC> [, < TrId> ]: < RC> [, < P0> ,

< P1> , , ] < Term >

各部分的意义如表 2所示.

表 2 ASCÒ协议应答的说明

项目 意义   

% R1P G eoCOM应答类型 1

< GRC>
G eoCOM的返回代码, 表示通讯状态 (如: 0 =

RC_OK表示正常 )

< T rId>
处理 ID,与发送的请求的处理 ID相同, 如果请

求中没有处理 ID,则此值将被赋为 0

: 协议头和后面参数的分隔符

< RC> 远程过程调用中返回的代码 (如: 0表示成功执行 )

< P0>, < P1>, ,
参数 0,参数 1, ,,请求执行后返回的参数,这

些参数只有 < GRC>为 0时才是有效的

2. 3 利用 ASCÒ码协议对仪器进行控制的过程
首先用串行线将仪器与电脑相连, 并设置相应

的通信参数, 然后开机并将仪器转入 On line模式,

如果通信正常,仪器就会向电脑发送信号:

% N1, 0, 255, , 0% T0, 0, 0, : % R1P, 0, 0: 0

此时,就可以向仪器发送指令了,具体的例子如

下:

% R1Q, 17017: 2  -请求指令, 17017表示测

量角度及距离, / : 0后面的参数为测距模式 (详细解

释请参见相应的手册 ) .

% R1P, 0, 0: 0, 11227735508245754,
11350089140743085, 3172409690178598, 2 -返回的

应答字符串,得到水平和竖直度盘读数 (弧度 )以及

斜距.

3 函数调用协议

GeoCOM函数包内封装了用户与仪器进行通讯

时调用仪器上的子系统所需要的客户端调用接口,

用户在使用时无需了解具体的实施过程和原理, 直

接调用这些功能即可,在此模式下, G eoCOM对不同

的仪器提供了 VB、VC的函数调用接口.

3. 1 调用语句的一般形式 (以 VB为例 )

VB_<子模块名 > _<函数名 > ( < P0> , < P1> , , )

示例:

VB_TMC_GetSmi pleM ea ( ByVa lW aitT mi eAs Long,

OnlyAng leAs TMC_HZ_V_ANG,

S lopeD istanceA s Double,

ByV alM odeA s Integer)

/ VB_0表示用 VB语言编写的程序命令 (如果

用 VC来编写程序,则将其省略 ) , / TMC0表示测量

与计算的子模块, GetS imp leM ea为函数命令,表示进

行角度及距离测量, ( )内是需要输入的参数及远程

调用之后的返回数值, 如本例中 W aitT im e(等待时

间 )及 Mode(倾斜传感器的测量模式 )是输入参数,

执行远程调用后的测量数值存储于 On lyAng le( Geo-

COM定义的一种数据类型, 用于存储测量的水平及

竖直度盘读数 )和 S lopeD istance(用于存储测量的倾

斜距离 )中, 而函数值用来表示执行的情况, 如 TMC

_DIST_ERROR表示测距无效等等.

3. 2 程序框架

一个 GeoCOM的应用程序至少应包括以下几部

分 (其中的语句以 VB语言来写 ):

-初始化 GeoCOM

VB_COM _In it( )

-建立与仪器的连接

VB_COM _OpenConnect ion ( ByV al PortA s Integer,

ByV al BaudA s Integer,

ByV al Retries A s Integer)

-进行远程过程的调用

大致的过程有:

将望远镜定位到指定的位置:

VB_AUT_M akePosition ing4 (H z As Double,

V A s Doub le,

POSM ode A s Interger,

ATRM ode As Interger,

bDummy As Boo lean)

精确照准目标:

VB_AUT_F ineAdjust3 ( DSrchH z As Double,

dSrchV A s Doub le,

bDummyA s Boo lean)

获得水平度盘、竖直度盘读数及距离数据:

VB_TMC_GetSmi p leM ea ( ByValW aitT mi e As Long,

OnlyAng le AsTMC_HZ_V_ANG,

S lopeD iastance As Doub le,

ByV alM ode A s Integer)

在这里还可以根据需要, 只获得角度 /距离, 也可以

直接获得测量点的坐标.

清空测量结果:

VB_TMC_DoM easure ( ByVa lCommand As Integer,

ByV alM odeA s In teger)

执行其他操作 (如换盘、照准下一目标等 )

-关闭打开的端口

VB_COM _C loseConnection( )

-结束 G eoCOM
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VB_COM _End( )

3. 3 开发程序的步骤 (以在 VB中开发为例 )

1)将 GeoCOM的动态链接库 ( GeoCOM. d ll及

GeoCOM32. d ll)拷贝到电脑的系统目录下;

2)打开或新建一个工程, 将 STUB32P. BAS及

STUB_P. BAS模块添加到该工程中;

3)按照 VB的编程规则以及用户的需求, 进行

程序的编译、调试,直到程序满足要求 (调试及运行

程序时应使电脑与仪器通过串行线连接 ) .

4 两种在线控制方式的特点及比较

GeoCOM是作为同步通讯来执行的,一个请求 /

应答不能被其他的请求 /应答来打断,所以虽然 ASC

Ò码协议支持在收到应答前, 就向仪器发送下一个

请求,但最好不要那样做,因为后面的请求信号会暂

时保留在缓冲区内,当数量超过缓冲区的容量时, 数

据就会丢失.而对于函数调用协议, 由于是在 VB或

VC里来编写程序的,在编程时应考虑 VB及 VC是

事件驱动的
[ 3]
,而在程序运行时应屏蔽掉不必要的

事件, 以防止程序运行出现问题.

在当前的版本中, ASCÒ码协议的每一次对话

只支持一个通讯的通道.所以,一台电脑只能连接一

台仪器.然而, ASCÒ码协议的未来发展能够使得一

次连接多台仪器并与之通讯成为可能.

ASCÒ码协议是一句一句地向仪器发送指令

的,用户可以清楚地看到仪器与电脑之间的通讯过

程,而函数调用协议是将整个工程作为一个整体来

完成的.由于调用函数时往往会有几个返回代码用

来表示执行情况 (如望远镜定位函数 VB _AUT _

M akePositioning4的返回代码有: RC_OK、AUT _RC _

ANGLE _ERROR、AUT _RC _ INCACC、RC _COM _

TIMEDOUT等等 ) ,所以在编写程序时, 应对返回代

码的处理做出充分的考虑, 以使得程序能够自动处

理运行过程中的各种情况, 使其能按照预计的方案

顺利地执行.

函数调用协议在执行的过程中, 数据会实时返

回电脑中,电脑可以及时地对观测数据进行处理, 并

可以利用电脑的强大功能对其进行储存、检索和输

出,同时数据也可以再传回仪器.

5 函数调用协议在变形监测中的应

用
[ 4-5]

  在目前的工程测量中, 变形监测占了相当大的

比重, 而由于变形监测需要多期观测、观测量大、数

据量大,工作异常繁重,而用 GeoCOM来开发变形监测

系统能够做到自动运行、无人值守.大致的过程如下:

1)建立与仪器的通讯.

2)输入测站信息.

3)输入监测方案:包括起始时间、终止时间、两

期观测的时间间隔、是否需要盘左盘右观测、每次观

测的测回数、报警数值设置等等.

4)进行仪器学习: 让仪器对定向点、参考点及

监测点进行初次观测, 并输入已知的定向点及参考

点的信息.

5)进入监测循环: 到达观测时间后仪器自动对

参考点及监测点按照预设的监测方案进行观测, 并

将数据返回电脑; 程序对观测数据进行处理,计算各

监测点的坐标、本期位移量及总体位移量; 将结果存

入数据库以供查询、检索以及输出报表;当变形超过

要求时进行报警.

6)到达结束时间后,关闭端口、退出 GeoCOM.

6 结束语

用 ASCÒ码协议来对仪器进行控制时, 用户能

够清晰地看到仪器与电脑的通讯过程,并能够及时

处理通讯及远程调用时出现的各种情况, 但是由于

要求需要实时发送指令给仪器, 开发潜力不是很大,

但如果将来可以使得一台电脑同时控制几台仪器,

也具有一定的应用前景.

用函数调用协议时, 由于在程序中充分地考虑

了运行时可能出现的各种情况, 所以可以真正地做

到无人值守, 并且还可以使用远程控制,使得操作人

员不去或尽量少去危险的地方进行观测, 从而使得

测量作业变得安全、轻松、快捷, 所以具有较好的开

发前景.
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Application of Error Correcting Technology of RS Code in

Encoding and Decoding PDF417 Codes

LiY an-x ia, L iY ang, L iu Y -i hong, X iong Bang-hong

( F acu lty of Inform a tion Eng ineering, GuangdongUn ive rsity o f Techno logy, Guang zhou 510006, Ch ina)

Abstract: It introduces encoding /decode ing principles of RS code, ana lyzes PDF417 code and 417 nat iona l bar

codes standard, and applies error co rrecting techno logy of RS code to encod ing and decod ing PDF417. It a lso pres-

ents an optim ization check- tab le algor ithm for calcu lating error correct ion codew ords, fina lly rea lizing PDF417 error

correcting. W ith th is method, the position o f error correcting code and error scope can be rapidly and effectively

computed, and error can be co rrected in good t ime.

K ey words: RS code; PDF417 code; encode; decode; error correcting code
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Abstract: A fter being pur ified w ith them ixture of su lfuric ac id and nitric acid, the carbon nanotubes ( CNTs) w ere

dispersed in aqueous so lution w ith various surfactants by u ltrasonic ag itation. Then the d ispersity w as evaluated w ith

settlement time. The exper imenta l rersults show that the carbon nanotubes d isperse very w ell in theHTAB orOP e-

mulsify ing agentw ith an appropriate concentration.
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Wang Yu-hu,i Jiang L-i long
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Abstract: GeoCOM is brought by Leica company exped iently for the client to explo it theTPS 1000 or TPS 1100 se-

ria lTota l Stat ion. It introduces the tw o methods o f using GeoCOM to contro l the TPS, and compares them. F inally,

the applicat ion of funct ion call protoco l in deformat ionmon ito ring system has been proposed.
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