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台区融合型终端软件及接口技术规范
第2部分：硬件抽象层

1　 范围

本文件规定了台区融合型终端硬件抽象层设计原则、设计约束及使用规范。
本文件适用于台区融合型终端（以下简称“终端”）硬件抽象层的开发和使用。

2　 规范性引用文件

下列文件对于本文件的应用是必不可少的。凡是注日期的引用文件，仅所注日期的版本适用于本文件。凡是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。

Q/GDW XXXX—2021 台区融合型终端技术规范
Q/GDW XXXX—2021 台区融合型终端功能模组技术规范

3　 属于和定义
Q/GDW XXXX—2021《台区融合型终端技术规范》、Q/GDW XXXX—2021《台区融合型终端功能模组技术规范》界定的以及下列术语和定义均适用于本部分。
抽象 abstract

是对某一问题的概括的过程，它抽取与某一特定目标相关的本质内容而忽略其非本质内容。
4　 缩略语
下列缩略语适用于本文件。
HAL：硬件抽象层（hardware abstraction layer）

RTC：实时时钟（real time clock）
ESAM：嵌入式安全控制模块（embedded secure access module）
LED：发光二极管（light emitting diode）

USB：通用串行总线（universal serial bus）

5　 HAL设计要求
5.1　 HAL职责
隐藏不同硬件设备的具体实现细节，为各类应用软件提供标准化硬件驱动接口。
5.2　 HAL设计原则
5.3　 设备节点是对设备的抽象，一个设备节点就是一个文件，所有设备节点都以文件的形式存放在/dev目录下，应用程序通过设备节点名称及一组标准化的调用执行访问设备，这些调用独立于任何特定的驱动程序，驱动程序负责将这些标准调用映射到实际硬件的特有操作。HAL运行机制
运行机制如下：
分为开放给容器的设备节点和API接口、其他设备节点和API接口。
a) 开放给容器的设备节点和API接口映射给对应的基础APP和业务APP所在的容器，由对应的基础APP和业务APP来控制操作硬件资源。共享硬件资源由对应的基础APP做防冲突设计。独享硬件资源由对应业务APP独占；
b) 其他设备节点和API接口主要提供给主机下的组件或基础APP独占来控制操作硬件资源，系统组件或基础APP以消息服务接口的形式提供给业务APP必要的信息或交互。
5.4　 HAL约束条件

HAL约束条件如下：
a) 设备节点提供自身头文件，头文件对调用者可见；
b) 设备节点所在路径统一定义为：/dev/；
c) 扩展模块因目前未定义具体类型，其名称为“/dev/ttyKZn” ，其中n为模块虚拟口序号，依次为0、1、2…。
6　 HAL接口定义
6.1　 对外接口定义
HAL框架对外提供接口如下：
a) 打开设备节点；
b) 关闭设备节点；
c) 读数据;
d) 写数据;
e） 设置属性；
HAL对外接口定义见各自设备节点接口定义
6.2　 开放给容器的设备节点和接口定义

6.2.1　 模块485

485设备节点名称为 ：

485-1:“/dev/ttyRS0”, 

485-2:“/dev/ttyRS1“,

485-3:“/dev/ttyRS2”,

485-4:“/dev/ttyRS3”。
驱动接口定义见附录A.1。
6.2.2　 载波控制
设备节点名称为：

“/dev/plcctrl”。

包含电源使能，复位。驱动接口定义见附录A.2。
6.2.3　 载波模块
设备节点名称为:

“/dev/ttyPLC0” 模块管理口
“/dev/ttyPLC1“ 模块通信口

驱动接口定义见附录A.3。
6.2.4　 蓝牙控制
设备节点名称为：

”/dev/btctrl”。

蓝牙控制的IO索引包含蓝牙模块CTS控制，蓝牙模块复位控制，CTS为低电平时候使能发送。驱动接口定义见附录A.4。
6.2.5　 蓝牙模块
设备节点名称为:

”/dev/ttyBT”。 
驱动接口定义见附录A.5。
6.2.6　 LED

设备节点名称分别:
"/dev/WAN1":用采信息系统链接情况，绿色常亮 连接成功；绿色快闪 连接中；绿色常灭 连接断开。
"/dev/WAN2":配电自动化主站链接情况，绿色常亮 连接成功；绿色快闪 连接中；绿色常灭 连接断开 。
驱动接口定义见附录A.6。
6.2.7　 交采板控制
设备节点名称为：

”/dev/acctrl”。

包含复位功能，CT引脚负责复位交采中的另一个模块功能。驱动接口定义见附录A.7。
6.2.8　 交采板通信

设备节点名称为：

“/dev/ac0”。

交采板采用标准spi协议，打开设备后，符合使用spi协议的write，read，进行读写，使用ioctl函数进行spi通信配置。驱动接口定义见附录A.8。

6.2.9　 遥脉回路巡检

设备节点名称为：

“/dev/ttyYMHL0” 管理通道口
“/dev/ttyYMHL1” 遥脉数据口
“/dev/ttyYMHL2” 回路巡检数据口

驱动接口定义见附录A.9。

6.2.10　 扩展模块控制

设备节点名称为：

”/dev/yl_ctrl”。

复位引脚低电平有效。驱动接口定义见附录A.10。

6.2.11　 扩展模块

设备节点名称为：

“/dev/ttyKZ0” 模块管理口
“/dev/ttyKZ1” 模块数据口1
“/dev/ttyKZ2” 模块数据口2
……

“/dev/ttyKZn” 模块数据口n

驱动接口定义见附录A.11。
6.3　 其他设备节点和接口定义
6.3.1　 磁传感芯片

设备节点名称为：

”/dev/sensor0”。

磁传感芯片的作用是判定周围磁场作用，如果有磁场存在，得到状态为ON。采用中断异步处理方式，当有信号产生时候，电平变化，进而读取信号的电平值。驱动接口定义见附录A.12。

6.3.2　 HUB复位

设备节点名称为：

"/dev/hubrst"。

驱动接口定义见附录A.13。

6.3.3　 上盖监测

设备节点名称为：

”/dev/di17”。

开盖检测通过字符设备”/dev/di17”向用户提供接口，提供read、select 操作。其中 read 只 支持非阻塞操作，能够读取开盖检测的实时状态，每次读取只能返回一个字节，0 表示盖子闭合；1 表示盖子打开。select 是阻塞操作，只有当开盖状态变化时才会 返回。用户可通过 read 接口不停轮询开盖状态，也可先通过 select 接口阻塞住，当函数返 回时，再通过 read读取开盖状态。驱动接口定义见附录A.14。

6.3.4　 电源控制

设备节点名称为：

“/dev/pwrctrl”。

用于5v电源状态监测。驱动接口定义见附录A.15。

6.3.5　 4G控制

设备节点名称为：

“/dev/ltectrl”。

包含了4G模块的电源控制和card检测功能。驱动接口定义见附录A.16。

6.3.6　 4G模块

设备节点名称为：

    /dev/ttyLTEn-m:n(第几个模块、m(功能口编号
    例如双4G中的第1个模块：
/dev/ttyLTE0_0   管理通道
/dev/ttyLTE0_1
AT交互通道
/dev/ttyLTE0_2   PPP拨号通道
/dev/ttyLTE0_3   网络数据通信通道
驱动接口定义见附录A.17。

6.3.7　 温度传感器

    设备节点名称为：

   “/dev/wtemp”。

驱动接口定义见附录A.18。
6.3.8　 ESAM通信

 设备节点名称为：

“/dev/encryption0”。对应配电密钥驱动。

”/dev/encryption1”。对应营销密钥驱动。
 驱动接口定义见附录A.19。
6.3.9　 北斗

 设备节点名称为：

 ”/dev/ttyBD”。

 驱动接口定义见附录A.20。

6.3.10　 rtc时钟

     设备节点名称为：

      ”/dev/rtc0”。
      驱动接口定义见附录A.21。

附录A
（规范性附录）
各设备节点接口定义
A.1　 485驱动接口定义

485驱动接口定义见表A.1。

表A.1　 485驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	485驱动接口
	/**

 *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现

   O_RDWR：  只读模式
   O_WRONLY: 只写模式
   O_RDWR:    可读可写模式

   * @brief 打开设备
   * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
   * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
   * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

  */

   int open(char * dev_name,int flags);

/**

    * @brief 关闭设备
    * @param[in] fd:设备描述符
    * @return:成功返回0；失败返回错误码
*/

int close(int fd);

/**

  * @brief 接收数据

  * @param[in]  fd: 设备描述

  * @param[out] buf :接收缓存区

  * @param[in] len: 缓存区长度

  * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 发送数据

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @param[in] buf:发送缓存区

  * @param[in] len:缓存区长度

  * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 设置串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @ param[in] optional_actions 关于tty配置值 
  * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcsetattr(int fd, int optional_actions, const struct termios * tty);

/**

  * @brief 获取串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcgetattr(int fd, const struct termios *tty);

  

strcut termios *tty 与int optionsl_actions均在<termios.h>中定义完成，可以直接调用。

	
	


A.2　 载波控制驱动接口定义

载波控制驱动接口定义见表A.2。

表A.2　 载波控制驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	载波控制驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
#define  IOC_MAGIC

'I’

#define  PLC_IO_ENABLE
    _IOW(IOC_MAGIC, 0, __u8)

#define  PLC_IO_DISABLE
    _IOW(IOC_MAGIC, 1, __u8) 

int index的宏定义的定义方式为:
#define  PLC_GPIO_PWR   0

#define  PLC_GPIO_RST    1

int flags的宏定义为file标准库中定义,可以直接调用。

/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

   O_RDWR:    只读模式
   O_WRONLY:  只写模式
   O_RDWR:    可读可写模式
 /**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  PLC_IO_ENABLE:  配置当前GPIO 使能

  PLC_IO_DISABLE:  配置当前GPIO 去使能

/**

  *@brief 用于标记索引号，分别代表载波复位和载波电源使能
*/

  PLC_GPIO_PWR: 载波电源使能
  PLC_GPIO_RST: 载波复位
/**

  * @brief 打开设备
  * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码
*/

int open(char* dev_name,int flags);

 /**

   * @brief 关闭设备
   * @param[in] fd:设备描述符
   * @return:成功返回0；失败返回错误码 
  */

  int close(int fd);

 /**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

    * @param[in] cmd:读写操作标志值
    * @param[in] index:要操作的IO的索引的值的地包含复位和电源使能 
    * @return 成功返回0；失败返回错误码
*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);

	
	


A.3　 载波模块驱动接口定义

载波模块驱动接口定义见表A.3。

表A.3　 载波模块驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	载波模块驱动接口
	/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
*/

  * @brief 打开设备
  * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char * dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

  * @brief 接收数据

  * @param[in]  fd: 设备描述

  * @param[out] buf :接收缓存区

  * @param[in] len: 缓存区长度

  * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 发送数据

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @param[in] buf:发送缓存区

  * @param[in] len:缓存区长度

  * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 设置串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @ param[in] optional_actions 关于tty配置值
  * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcsetattr(int fd, int optional_actions, const struct termios * tty);

/**

  * @brief 获取串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcgetattr(int fd, const struct termios *tty);


A.4　 蓝牙控制驱动接口定义

蓝牙控制驱动接口定义见表A.4。

表A.4　 蓝牙控制驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	蓝牙控制驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:

#define  IOC_MAGIC

'I’
#define BT_IO_ENABLE

_IOW(IOC_MAGIC, 0, __u8)

#define BT_IO_DISABLE

_IOW(IOC_MAGIC, 1, __u8) 

int index的宏定义如下:

#define BT_GPIO_RST  1
#define BT_GPIO_CTS  2
/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  BT_IO_ENABLE:  配置当前IO对应功能使能

  BT_IO_DISABLE:  配置当前IO对应功能去使能

/**

  *@brief 用于IO操作的索引int index的宏定义，标志操作哪个IO。
*/

  BTC_GPIO_RST:  复位管脚操作
  BTC_GPIO_CTS:  CTS管脚操作
/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码
*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return 0；失败返回错误码
*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] index:要操作的IO的索引的值的地址
  * @return 成功返回0；失败返回错误码
*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);




A.5　 蓝牙模块驱动接口定义

蓝牙模块驱动接口定义见表A.5。

表A.5　 蓝牙模块驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	蓝牙模块驱动接口
	/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
*/

  * @brief 打开设备
  * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char * dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 接收数据

    * @param[in]  fd: 设备描述

    * @param[out] buf :接收缓存区

    * @param[in] len: 缓存区长度

    * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

    * @brief 发送数据

    * @param[in] fd: 设备描述

    * @param[in] buf:发送缓存区

    * @param[in] len:缓存区长度

    * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 设置串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @ param[in] optional_actions 关于tty配置值 
    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcsetattr(int fd, int optional_actions, const struct termios * tty);

/**

  * @brief 获取串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcgetattr(int fd, const struct termios *tty);


A.6　 LED驱动接口定义

LED驱动接口定义见表A.6。

表A.6　 LED驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	LED驱动接口
	int cmd的宏定义采用宏定义方法，定义方式为:
#define  LED_SETON         0

#define  LED_SETOFF        1

#define  LED_SETFLASH      2 
/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志write具体操作
*/

  LED_SETON  
   开灯

  LED_SETOFF       关灯

  LED_SETFLASH     闪灯 

/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return 0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] cmd:表示读写参数所占字节大小

  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int write(int fd,char *cmd,int size);


A.7　 交采板控制驱动接口定义

交采板控制驱动接口定义见表A.7。

表A.7　 交采板控制驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	交采板控制驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
#define  IOC_MAGIC

'I’
#define JC_IO_ENABLE

_IOW(IOC_MAGIC, 0, __u8)

#define JC_IO_DISABLE

_IOW(IOC_MAGIC, 1, __u8) 

int index的宏定义如下:
#define JC_GPIO_RST  1

#define JC_GPIO_CT   2
/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  JC_IO_ENABLE:  配置当前GPIO功能使能

  JC_IO_DISABLE:  配置当前GPIO功能去使能

/**

  *@brief 用于IO操作的索引int index的宏定义，标志操作哪个IO。
*/

  JC_GPIO_RST:  复位管脚操作
  JC_GPIO_CT:   CT管脚操作
/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

 /**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] index:要操作的IO的索引的值的地址
  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);


A.8　 交采板通信驱动接口定义

交采板通信驱动接口定义见表A.8。

表A.8　 交采板通信驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	交采板通信驱动接口
	关于spi的ioctrl的int cmd如下：
#define SPI_IOC_MAGIC


'k'

#define SPI_IOC_RD_MODE

_IOR(SPI_IOC_MAGIC, 1, __u8)

#define SPI_IOC_WR_MODE

_IOW(SPI_IOC_MAGIC, 1, __u8)

#define SPI_IOC_RD_LSB_FIRST
_IOR(SPI_IOC_MAGIC, 2, __u8)

#define SPI_IOC_WR_LSB_FIRST
_IOW(SPI_IOC_MAGIC, 2, __u8)

#define SPI_IOC_RD_BITS_PER_WORD
_IOR(SPI_IOC_MAGIC, 3, __u8)

#define SPI_IOC_WR_BITS_PER_WORD
_IOW(SPI_IOC_MAGIC, 3, __u8)

#define SPI_IOC_RD_MAX_SPEED_HZ
_IOR(SPI_IOC_MAGIC, 4, __u32)

#define SPI_IOC_WR_MAX_SPEED_HZ
_IOW(SPI_IOC_MAGIC, 4, __u32)

/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于配置spi的int cmd的定义
*/

  SPI_IOC_RD_MODE:            读取spi模式
  SPI_IOC_WR_MODE:            写spi模式
  SPI_IOC_RD_LSB_FIRST:       读状态查看是否低位FIRST

  SPI_IOC_WR_LSB_FIRST:       写低位FIRST

  SPI_IOC_RD_BITS_PER_WORD:   传输字节位宽模式读取
  SPI_IOC_WR_BITS_PER_WORD:   写传输字节位宽模式
  SPI_IOC_RD_MAX_SPEED_HZ:    读取SPI最高频率
  SPI_IOC_WR_MAX_SPEED_HZ:    写SPI最高频率
/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return 0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

  * @brief 发送数据

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @param[in] buf:发送缓存区

  * @param[in] len:缓存区长度

  * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 接收数据

  * @param[in]  fd: 设备描述

  * @param[out] buf :接收缓存区

  * @param[in] len: 缓存区长度

  * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] index:接受spi或者配置spi的存储的值
  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);


A.9　 遥脉回路巡检驱动接口定义

遥脉回路巡检驱动接口定义见表A.9。

表A.9　 遥脉回路巡检驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	遥脉回路巡检驱动接口
	/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
*/

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char * dev_name,int flags);

/**

    * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 接收数据

    * @param[in]  fd: 设备描述

    * @param[out] buf :接收缓存区

    * @param[in] len: 缓存区长度

    * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

    * @brief 发送数据

    * @param[in] fd: 设备描述

    * @param[in] buf:发送缓存区

    * @param[in] len:缓存区长度

    * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 设置串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @ param[in] optional_actions 关于tty配置值 
    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcsetattr(int fd, int optional_actions, const struct termios * tty);

/**

  * @brief 获取串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcgetattr(int fd, const struct termios *tty);


A.10　 扩展模块控制驱动接口定义

扩展模块控制驱动接口定义见表A.10。

表A.10　 扩展模块控制驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	扩展模块控制驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
#define  IOC_MAGIC

'I’
#define KZ_IO_ENABLE

_IOW(IOC_MAGIC, 0, __u8)

#define KZ_IO_DISABLE

_IOW(IOC_MAGIC, 1, __u8) 

int index的宏定义如下:
#define KZ_GPIO_PWR
     0   //输出模式

#define KZ_GPIO_IO1

1   //输出模式

#define KZ_GPIO_IO2

2   //输入模式

/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  KZ_IO_ENABLE:  配置当前GPIO使能

  KZ_IO_DISABLE:  配置当前GPIO去使能

/**

  *@brief 用于IO操作的索引int index的宏定义，标志操作哪个IO。
*/

  KZ_GPIO_PWR:  控制扩展模块电源

  KZ_GPIO_IO1:   预留IO1

  KZ_GPIO_IO2:   预留IO2

/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] index:要操作的IO的索引的值的地址
  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);


A.11　 扩展模块驱动接口定义

扩展模块驱动接口定义见表A.11。

表A.11　 扩展控制驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	扩展控制驱动接口
	/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
*/

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char * dev_name,int flags);

/**

    * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 接收数据

    * @param[in]  fd: 设备描述

    * @param[out] buf :接收缓存区

    * @param[in] len: 缓存区长度

    * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

    * @brief 发送数据

    * @param[in] fd: 设备描述

    * @param[in] buf:发送缓存区

    * @param[in] len:缓存区长度

    * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 设置串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @ param[in] optional_actions 关于tty配置值 
    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcsetattr(int fd, int optional_actions, const struct termios * tty);

/**

  * @brief 获取串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcgetattr(int fd, const struct termios *tty);


A.12　 磁传感芯片驱动接口定义

磁传感芯片驱动接口定义见表A.12。

表A.12　 磁传感芯片驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	磁传感芯片驱动接口
	char *cmd 获取的值宏定义如下:( 获取磁传感芯片反馈电平状态)
#define SES_IO_LOW      0

#define SES_IO_HIGH     1

包含<signal.h>头文件后，即可使用。
/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志read获取到的值
*/

/**

  * @brief 打开设备
  * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式 
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码
*/
int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码 
*/

int close(int fd);

/**

  * @brief 绑定gpio中断产生信号后回调函数
  * @param[in] :信号名
  * @param[in] handler:信号回调函数
  * @return 成功返回正值，失败返回SIG_ERR

*/

sighandler_t signal(int signum, sighandler_t handler);

/**

  * @brief 读取IO状态
  * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[out] cmd:读写操命令cmd参数地址值
  * @param[in] size:读写操命令cmd参数所占字节大小
  * @return 成功返回cmd所占字节大小；失败返回错误码
*/

int read(int fd,char *cmd,int size);


A.13　 HUB复位驱动接口定义

HUB复位驱动接口定义见表A.13。

表A.13　 HUB复位驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	HUB复位驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
#define  IOC_MAGIC

'I'

#define HUB_IO_ENABLE  
     _IOW(IOC_MAGIC, 0, __u8)

#define HUB_IO_DISABLE

_IOW(IOC_MAGIC, 1, __u8) 

int index的宏定义如下:
#define HUB_GPIO_RST  1
/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  HUB_IO_ENABLE:  配置当前GPIO功能值使能

  HUB_IO_DISABLE:  配置当前GPIO功能值去使能

/**

  *@brief 用于IO操作的索引int index的宏定义，标志操作哪个IO。
*/

  HUB_GPIO_RST:  复位管脚操作
/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] index:要操作的IO的索引的值的地址
  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);


A.14　 上盖监测驱动接口定义

上盖监测驱动接口定义见表A.14。

表A.14　 上盖监测驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	上盖监测驱动接口
	int cmd 获取的宏定义如下:
#define DI17_CLOSE   0

#define DI17_OPEN    1

头文件为<sys/select.h>。
/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志read获取到的值
*/

  DI17_OPEN:   上盖打开

  DI17_CLOSE:  上盖关闭

/**

   *@brief 用于配置fd描述符的操作，配合select使用
*/

Void FD_SET(int fd, fd_set *fdset);  添加描述符到集合
Void FD_CLR(int fd, fd_set *fdset);  将fdset从集合去除
Void FD_ISSET(int fd, fd_set *fdset); 查看select后fd变化
Void FD_ZERO(fd_set *fdset); 清空文件描述符集合
/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 阻塞读取判断文件是否发生变化
    * @param[in] readfds,:检查可读文件描述符
  * @param[in] writefds:检查可写文件描述符
  * @param[in] exceptfds:检查意外状态文件描述符
  * @param[in] timeout:表示超时等待时间，如果为NULL无限等待 
  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int select(int nfds+1, fd_set *readfds, fd_set *writefds,

                  fd_set *exceptfds, struct timeval *timeout);

/**

    * @brief 读取IO状态
    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操命令cmd参数地址值
  * @param[in] size:读写操命令cmd参数所占字节大小
  * @return 成功返回cmd所占字节大小；失败返回错误码

*/

int read(int fd,char *cmd,int size);


A.15　 电源控制驱动接口定义

电源控制驱动接口定义见表A.15。

表A.15　 电源控制驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	电源控制驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
#define  IOC_MAGIC

'I’

#define  PWR_IO_ENABLE
    _IOW(IOC_MAGIC, 0, __u8)

#define  PWR_IO_DISABLE
    _IOW(IOC_MAGIC, 1, __u8) 

int index的宏定义的定义方式为:
#define  PWR_GPIO_5V     0  //输入模式
#define  PWR_GPIO_3V3    1  //输出模式
/**

 *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志read获取到的值
*/

/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

   int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码 
*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 绑定gpio中断产生信号后回调函数
    * @param[in] fd:信号名
  * @param[in] cmd:信号回调函数
  * @return 成功返回正值，失败返回SIG_ERR

*/

sighandler_t signal(int signum, sighandler_t handler);

/**

    * @brief 读取IO状态
    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[out] cmd:读写操命令cmd参数地址值
  * @param[in] size:读写操命令cmd参数所占字节大小
  * @return 成功返回cmd所占字节大小；失败返回错误码

*/

int read(int fd,char *cmd,int size);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] index:要操作的IO的索引的值的地址
  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);


A.16　 4G控制驱动接口定义

4G控制驱动接口定义见表A.16。

表A.16　 4G控制驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	4G控制驱动接口
	4G电源ioctl函数的int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
#define LTE_IOC_MAGIC

     'L'

#define LTE_POWER_ENABLE

_IOW(LTE_IOC_MAGIC, 1, __u8)

#define LTE_POWER_DISABLE
_IOW(LTE_IOC_MAGIC, 2, __u8) 

ioctl函数的int index的宏定义如下:
#define LTE_GPIO_POWER        0

read函数char *cmd 获取的值宏定义如下:
#define LTE_CARD_IN             0

#define LTE_CARD_OUT           1

/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR:    只读模式
  O_WRONLY:  只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  LTE_POWER_ENABLE:         配置使能电源

  LTE_POWER_DISALBE:        配置去使能电源

/**

  *@brief 用于电源操作的索引int index的宏定义，标志操作哪个IO。
*/

  LTE_POWER_CTR

/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志read获取到的值
*/

  LTE_CARD_IN:       4G卡检测插入卡槽

  LTE_CARD_OUT:     4G卡检测未插卡槽

/**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

  * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码 
*/

 int close(int fd);

/**

    * @brief 控制IO

    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[in] cmd:读写操作标志值
  * @param[in] index:要操作的IO的索引的值的地包含复位和电源使能 
  * @return 成功返回0；失败返回错误码

*/

int ioctl(int fd,int cmd,int * idex);  

/**

    * @brief 绑定gpio中断产生信号后回调函数
    * @param[in] signum:信号名
  * @param[in] cmd:信号回调函数
  * @return 成功返回正值，失败返回SIG_ERR

*/

sighandler_t signal(int signum, sighandler_t handler);

/**

    * @brief 读取IO状态
    * @param[in] fd:设备名称 

  * @param[out] cmd:读写操命令cmd参数地址值
  * @param[in] size:读写操命令cmd参数所占字节大小
  * @return 成功返回cmd所占字节大小；失败返回错误码

*/

int read(int fd,char *cmd,int size);


A.17　 4G模块驱动接口定义

4G模块驱动接口定义见表A.16。

表A.17　 4G模块驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	4G模块驱动接口
	其中strcut termios *tty 与int optionsl_actions均在<termios.h>中定义完成，可以直接调用。

/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
*/

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char * dev_name,int flags);

/**

    * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 接收数据

    * @param[in]  fd: 设备描述

    * @param[out] buf :接收缓存区

    * @param[in] len: 缓存区长度

    * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

    * @brief 发送数据

    * @param[in] fd: 设备描述

    * @param[in] buf:发送缓存区

    * @param[in] len:缓存区长度

    * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 设置串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @ param[in] optional_actions 关于tty配置值 
    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcsetattr(int fd, int optional_actions, const struct termios * tty);

/**

  * @brief 获取串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcgetattr(int fd, const struct termios *tty);


A.18　 温度传感器驱动接口定义

温度传感器驱动接口定义见表A.18

表A.18　 温度传感器驱动接口定义

	接口名称
	接口定义

	温度传感器驱动
	 /**

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:设备名称 

  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char* dev_name,int flags);

/**

    * @brief 读取温度值
    * @param[in] fd:设备描述符 

  * @param[out] buf:存储读取数据指针 

  * @param[in] size:需要读取字节数
  * @return 成功返回读取到的字节数；失败返回错误码

*/

int read(int fd, char *buf,int size);

/**

  * @brief  关闭温度传感设备
  * @param[in] fd: 设备描述符
  * @return成功返回0；失败返回错误码。

*/

int (close)(int fd);


A.19　 ESAM通信驱动接口

ESAM通信驱动接口定义见表A.19。

表A.19　 ESAM通信驱动接口定义

	接口名称
	接口定义

	ESAM驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
#define  CMD_IOC_MAGIC

'E'

#define ESAM_GET_DATA   _IOW(CMD_IOC_MAGIC, 1, struct encryption_reg)

#define ESAM_SET_DATA    _IOW(CMD_IOC_MAGIC, 2, struct encryption_reg)

/**

  *@ brief 读写结构体
*/

struct encryption_req {

      int buflen;

      char* bufdata;

};

/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  ESAM_GET_DATA:   读取esam数据 
  ESAM_SET_DATA:   向esam写数据
/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDONLY：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
/**

    * @brief 控制esam，读写数据
    * @param[in] fd: 设备描述符
  * @param[in] cmd 操作符
  * @param[out] value:操作的对应结构体值
    * @return 成功返回传输字节长度；失败返回错误码

*/

ioctl(in32_t fd, int cmd, struct encryption_reg *value);

/**

    * @brief  打开设备
    * @param[in] dev: 设备描述

    * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
    * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int (open)(char *dev, int flags);  

 /**

    * @brief  关闭esam设备
    * @param[in] fd: 设备描述符
    * @return成功返回0；失败返回错误码。

*/

int (close)(int fd);


A.20　 北斗驱动接口定义

北斗驱动接口定义见表A.20。

表A.20　 北斗驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	北斗驱动接口
	/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
*/

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char * dev_name,int flags);

/**

    * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief 接收数据

    * @param[in]  fd: 设备描述

    * @param[out] buf :接收缓存区

    * @param[in] len: 缓存区长度

    * @return 成功返回读取字节长度
*/

int read(int fd, uint8* buf, int len);

/**

    * @brief 发送数据

    * @param[in] fd: 设备描述

    * @param[in] buf:发送缓存区

    * @param[in] len:缓存区长度

    * @return 成功返回发送字节长度
*/

int write(int fd, uint8* buf, int len);

/**

  * @brief 设置串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

  * @ param[in] optional_actions 关于tty配置值 
    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcsetattr(int fd, int optional_actions, const struct termios * tty);

/**

  * @brief 获取串口句柄

  * @param[in] fd: 设备描述

    * @return 成功返回0，失败返回非0值
*/

int tcgetattr(int fd, const struct termios *tty);


A.21　 RTC驱动接口定义

RTC驱动接口定义见表A.22。

表A.21　 RTC驱动接口定义
	接口名称
	接口定义

	RTC驱动接口
	int cmd的宏定义采用魔数定义方法，定义方式为:
# define RTC_RD_TIME    _IOR('p', 0x09, struct rtc_time)

# define RTC_SET_TIME   _IOW('p', 0x0a, struct rtc_time)

int cmd

/**

  *@ brief 读写时间结构体
*/

struct rtc_time {

        int tm_sec;

        int tm_min;

        int tm_hour;

        int tm_mday;

        int tm_mon;

        int tm_year;

        int tm_wday;

        int tm_yday;

        int tm_isdst;

};

/**

  *@brief 用于读写操作标志int cmd的宏定义，标志ioctl具体操作
*/

  RTC_RD_TIME：   读取RTC时间

  RTC_SET_TIME:   设置RTC时间

/**

/**

  *@brief 用于配置int flags的宏定义,不能同时出现但是必须有一种出现
*/

  O_RDWR：  只读模式
  O_WRONLY: 只写模式
  O_RDWR:    可读可写模式
*/

    * @brief 打开设备
    * @param[in] dev_name:/dev下设备名称
  * @param[in] flags:打开配置标志，有只读；只写；读写模式
  * @return 成功返回设备描述符；失败返回错误码

*/

int open(char * dev_name,int flags);

/**

    * @brief 关闭设备
  * @param[in] fd:设备描述符
  * @return:成功返回0；失败返回错误码

*/

int close(int fd);

/**

    * @brief从rtc读取时间和设置rtc的时间

    * @param[in] fd: 设备描述符
  * @param[in] cmd 操作符
  * @param[out in]  rtc_time: 操作的对应结构体值
    * @return 成功返回0；失败返回负数
*/

ioctl(in32_t fd, int cmd, struct rtc_time *rtc_time);


附录B
（规范性附录）
接口错误码定义
接口错误码定义见表B.1。
表B.1 
	名称
	错误码值
	错误码定义

	接口函数错误码定义
	0
	成功

	
	-1
	操作不允许

	
	-2
	没有这样的文件或目录

	
	-3
	没有这样的过程

	
	-4
	系统调用被中断

	
	-5
	I/O错误

	
	-6
	没有这样的设备或地址

	
	-7
	参数列表太长

	
	-8
	执行格式错误

	
	-9
	坏的文件描述符

	
	-10
	没有子进程

	
	-11
	资源暂时不可用

	
	-12
	内存溢出

	
	-13
	拒绝许可

	
	-14
	错误的地址

	
	-15
	块设备请求

	
	-16
	设备或资源忙

	
	-17
	文件存在

	
	-18
	无效的交叉链接

	
	-19
	设备不存在

	
	-20
	不是一个目录

	
	-21
	是一个目录

	
	-22
	无效的参数

	
	-23
	打开太多的文件系统

	
	-24
	打开的文件过多

	
	-25
	不是tty设备

	
	-26
	文本文件忙

	
	-27
	文件太大

	
	-28
	设备上没有空间

	
	-29
	非法移位

	
	-30
	只读文件系统

	
	-31
	太多的链接

	
	-32
	管道破裂

	
	-33
	数值结果超出范围

	
	-34
	数值结果不具代表性

	
	-35
	资源死锁错误
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1  编制背景
本文件依据《国网设备部、营销部关于开展台区融合型终端建设应用工作的通知》(国家电网科〔2021〕XXX号文)的要求编写。
2019年至今，台区智能融合终端（TTU）、能源控制器（ECU）等相关技术已有较大进步，现场实际应用需求和应用方案呈多样化发展，亟需制定相关标准规范，推进相关技术和设备的应用，支撑电能信息采集、台区智能监控、源网荷储协同等业务及系统进一步健康有序建设及发展。
本文件编制的主要目的是通过制定相关标准，规范台区融合型终端的研发、制造、检验和验收，实现系统和台区融合型终端的互联、互通，满足电能信息采集、台区智能监控、源网荷储协同等业务需要，体现智能电网“信息化、自动化、互动化”的建设要求，促进台区融合型终端质量提升，推动公司营配融合工作健康有序发展。

2  编制主要原则
本文件主要根据以下原则编制：

a) 坚持先进性与实用性相结合、统一性与灵活性相结合、可靠性与经济性相结合的原则，以标准化为引领，服务公司科学发展；
b) 采用分散与集中讨论的形式，分析ECU、各网省公司TTU的技术规范，充分了解各地集中器、ECU、TTU产品应用现状，明确台区融合型终端功能需求，研究新的需求形势下不同管理要求以及不同地域与环境对终端的使用要求，体现研究的实用性和先进性；
c) 认真研究国内外现行相关的IEC标准、国家标准、行业标准、企业标准，体现通信特性和功能拓展的最新发展趋势；
d) 坚持集中公司系统人才资源优势，整合、吸收公司系统各单位先进的管理要求和发展思路，体现公司集团化运作、集约化发展、精益化管理、标准化建设的理念。
3  与其他标准文件的关系
本文件与相关技术领域的国家现行法律、法规和政策保持一致。

本文件不涉及知识产权问题。

本文件主要参考文件：

DL/T 698.1-2009 电能信息采集与管理系统  第1部分：总则
Q/GDW 377-2009 电力用户用电信息采集系统安全防护技术规范
Q/GDW 11778-2017 面向对象的用电信息数据交换协议
Q/GDW XXXX.4—2021 台区融合型终端软件及接口技术规范 第4部分：功能模组接口协议
4  主要工作过程
2021年6月21日至6月25日，工作组集中讨论，确定关键技术指标、功能要求、性能要求等；
2021年6月26日，设备部、营销部召开融合型终端专班技术协调会，会议确定部分技术指标和功能要求；
2021年6月28日，工作组分散讨论，补充部分功能要求及接口定义，形成标准初稿；
2021年6月29日至6月30日，工作组分散讨论，核实技术指标、功能要求、接口定义，形成技术标准初稿。

5  标准结构和内容
本文件的主要结构和内容如下：

本文件主题章分为2章：由HAL设计要求、HAL接口定义等部分组成。本标准，在充分考虑用集中器、TTU、ECU现状和发展方向的基础上，充分反映营销、配电专业及公司各专业需求，在硬件抽象层技术规范方面提出要求。
6 条文说明
无。

_________________________________
