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近海船舶数据采集网关设计
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［摘要］ 为了解决船舶数据采集效率低、 成本高、 实时性差， 历史数据查询难， 数据统计评估不精确

的问题， 设计了近海船用数据采集网关。 采集网关以 ＳＴＭ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 为主控芯片， 通过 ＲＳ４８５ 通信串口

连接船上各传感器， 配合北斗 ／ ＧＰＳ 模块实现数据采集， 应用 ＧＰＲＳ （ ｇｅｎｅｒａｌ ｐａｃｋｅｔ ｒａｄｉｏ ｓｅｒｖｉｃｅ） 无线传输

技术实现网关与终端服务器的数据传输。 实际测试显示， 用户可通过 ＰＣ 或移动终端实时了解船舶工况，
可为近海航行船舶提供重要的安全保障。
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Ｋｅｙｗｏｒｄｓ ｓｈｉｐ ＲＳ４８５ ｂｅｉｄｏｕ ＧＰＲＳ ｄａｔａ ａｃｑｕｉｓｉｔｉｏｎ

０　 引言
船舶数据采集是现代自动化船舶智能机舱建设的核心工程之一， 也是在物联网技术飞速发展大背

景下船舶工程的研究热点［１ － ２］ 。 文献 ［３］ 应用 ＯＰＣ （ｏｌｅ ｆｏｒ ｐｒｏｃｅｓｓ ｃｏｎｔｒｏｌ） 技术采集船舶机舱数据，
有效地解决了采集监测系统软件开发维护难度大的问题， 但这种方法通信较慢， 循环等待时间长； 文

献 ［４］ 提出基于 Ｗｅｂ 的船舶信息集成管理系统， 但仅限于军舰及海事船， 尚未扩展到民船领域； 文

献 ［５］ 采用卫星通信方式实现数据采集与远程监测， 但其适用于远洋船舶， 且成本较高； 文献 ［６］
利用 ＣＡＮ 总线技术确保了数据采集与监测的实时性、 可靠性， 但其受限于传输距离短， 且不能与 Ｉｎ⁃
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ｔｅｒｎｅｔ 相连； 文献 ［７］ 基于 ＰＬＣ 开发了 ＦＸ２Ｎ 系列船舶机舱监测报警系统， 并设计了数据采集处理

软件， 但仅应用于驾驶室监测， 并未扩展到陆基远程监控。
因此， 针对目前大部分中小型近海船舶公司的岸基管理者、 船舶工作者仍无法实时获取其所属船

舶的主要运行数据信息， 无法对船舶的实时工况进行科学评估与远程监测这一现状． 本文开发设计了

基于 ＧＰＲＳ （ｇｅｎｅｒａｌ ｐａｃｋｅｔ ｒａｄｉｏ ｓｅｒｖｉｃｅ） 无线通信技术的船舶数据采集网关， 旨在通过实时数据采集

实现对近海船舶综合信息的统计、 分析、 评估， 提高管理效率和船舶航行安全系数。

１　 采集网关系统整体设计
１􀆰 １　 采集网关通信功能需求分析

由于客运船、 渔船、 游艇等船舶在近海海域分布范围广， 靠泊港口环境复杂， 停靠时间短， 通信

传输距离也相对较短， 因此， 可使用 ＧＰＲＳ ／ ＧＳＭ、 ３Ｇ ／ ４Ｇ、 ＷｉＦｉ 等无线通信技术对此类船舶进行信

息采集。 ＷｉＦｉ 在障碍物多的海域及港口信号较为不稳定， 覆盖范围受外界环境影响大； 而 ３Ｇ ／ ４Ｇ 通

信技术对于采集信息量大， 采集持续时间长的船舶， 成本太过高昂； 相比而言， ＧＰＲＳ ／ ＧＳＭ 因其具有

较快的数据传输速度 （理论峰值 １７１􀆰 ２ ｋｂｐｓ）， 可满足突发性数据传输要求， 较低的通信费用 （根据

用户传输的数据量大小计费）， 近海信号覆盖范围广 （海岸线 １０ ｎ ｍｉｌｅ 范围、 内陆江河地区全覆盖）
等技术优势， 完全适用于近海船舶的数据采集［８ － １０］ 。
１􀆰 ２　 采集网关系统结构设计

数据采集网关系统原理如图 １ 所示。

图 1 网关系统原理图

Fig.1 A schematic diagram of a gateway system
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图 2 网关硬件结构图

Fig.2 A hardware structure of the gateway
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网关通过 ＲＳ４８５ 通信串口连接船舶底层

各传感器， 采集电能、 压力、 温度、 转速、
液位、 扭矩等船舶数据参数； 通过北斗 ／ ＧＰＳ
模块采集经纬度、 航向、 航速、 航迹等船舶

动态信息。 采集的数据经协议解析后， 应用

ＧＰＲＳ 无线传输技术实现网关与基站终端服

务器的数据传输， 基站通过网线连接船舶综

合管理系统， 最终实现船舶数据采集的终端

显示。

２　 船用采集网关硬件设计
船用数据采集网硬件结构设计如图 ２ 所

示。 该网关由电源模块提供 ＤＣ１２Ｖ 电源，

·２３１·
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以 ＳＴ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 作为系统主控制芯片， 通过北斗 ／ ＧＰＳ 模块和 ＲＳ４８５、 ＲＳ２３２ 串口模块对船上数据进

行采集， 主控制芯片负责中断接收采集的数据， 并对数据进行解析处理， 网关内置的 ＦＬＡＳＨ 模块可

对解析后且经时间校验的数据实现长久存储， 最后通过 ＧＰＲＳ 模块将数据上传至上位机终端［１１］ 。
２􀆰 １　 ＣＰＵ 模块

选用 ＳＴＭ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 作为采集网关主控制芯片， 该芯片具有断点续传、 时钟校验、 数据解析等

功能， 主要控制接口分配和子模块应用［１２ － １３］ 。 ＳＴＭ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 基于高性能的 ＡＲＭ Ｃｏｒｔｅｘ － Ｍ３ ３２ 位

内核， 工作频率为 ７２ ＭＨｚ， 包含 ３ 个 ＵＳＡＲＴ 通信接口， 供电电压 ２􀆰 ０ ～ ３􀆰 ６ Ｖ， 其强大的存储空间及

一系列省电模式保证模块低功耗应用［１４］ 。
２􀆰 ２　 串口通信模块

图 3 RS485 模块电路图

Fig.3 Circuit diagram of RS485 module
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网关设计了 ４ 个标准 ＲＳ４８５ 串口和 １
个 ＲＳ２３２ 串口， 其中 ＲＳ４８５ 串口用于连

接底层各传感器， 采集底层原始数据，
ＲＳ２３２ 串口则用于调试与下载网关程序。

ＲＳ４８５ 模块采用 ＳＰ３４８５ 芯片， 模

块的电路图如图 ３ 所示。 ＳＴＭ３２ 管脚

ＰＣ１ 连接 ＳＰ３４８５ 的 ＲＥ （接收器输出使

能， 低电平有效） 和 ＤＥ （驱动器输出

使能， 高电平有效） 引脚， 主要控制

４８５ 串口接收。 当 ＲＥ 处于低电平时，
器件处于接收状态， 此时 ＳＴＭ３２ 为发送

模式； 当 ＤＥ 处于高电平时， 器件处于

发送状态， 此时 ＳＴＭ３２ 为接收模式。 模块的输入 ／ 输出引脚 （ＤＩ ／ ＲＯ） 连接 ＳＴＭ３２ 的 ＵＳＡＲＴ３ 串口，
主要实现数据的接收和发送， 模块 Ａ， Ｂ 端与传感器的数据接口 Ａ、 Ｂ 端相连接， 用于数据采集。
２􀆰 ３　 北斗 ／ ＧＰＳ 模块

北斗 ／ ＧＰＳ 模块芯片采用和芯星通 ＵＭ２２０⁃ＩＩＩＮ， 该芯片可同时支持 ＢＤ２ Ｂ１、 ＧＰＳ Ｌ１ 两个频点，
其输入电压 ＶＤＣ ＝ ＋ ２􀆰 ７ ～ ３􀆰 ６ Ｖ， 功耗 １２０ ｍＷ （典型值）， 定位精度 ２􀆰 ５ ｍＣＥＰ， 芯片电路原理如图 ４
所示。 串行端口数据发送引脚 ＴＸＤ１ 与 ＳＴＭ３２ 数据接收端 ＰＡ３（ ＵＳＡＲＴ２＿ＲＸ）相连； 数据接收引脚

ＲＸＤ１ 与 ＳＴＭ３２ 数据发送端口 ＰＡ２（ＵＳＡＲＴ２＿ＴＸ）相连， 模块其他主要引脚说明如下：

图 4 北斗模块电路图

Fig.4 Circuit diagram of Beidou module

2 kΩ
C33

C31C30

L2

ｎＲＥＳＥＴ： 复位端， 低电平有效；
ＧＤＩＯ： 通用 Ｉ ／ Ｏ 端口；
ＴＩＭＥ ＰＵＬＳＥ： 时钟脉冲 （ＩＰＰＳ）；
ＥＸＴ ＩＮＴＯ： 外部中断；
ＲＳＶ： 保留管脚悬空处理；
ＶＣＣ＿ ＲＦ： 输出电压射频部分；
ＲＦ＿ ＩＮ： ＧＮＳＳ 信号输入；
ＳＰＩ＿ ＳＤＯ： 串行外设接口数据输出；
ＳＰＩ＿ ＳＤＩ： 串行外设接口数据输入；
ＳＰＩ＿ ＳＣＫ： 串行外设接口时钟输入；
ＳＰＩ＿ ＣＳＩ： 串行外设接口片选输入；
ＳＤＡ２： 指示数传控制数据；
ＳＣＬ２： 指示数据控制时钟；
Ｖ＿ ＢＣＫＰ： 用于主电源 ＶＣＣ 断电时， 给实时时钟 （ＲＴＣ） 和静态存储器 （ＳＲＡＭ） 供电。

·３３１·
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２􀆰 ４　 ＧＰＲＳ 模块

选用 ＳＩＭ８００ｃ 实现采集数据的无线传输， 该模块可支持 ４ 频 ＧＳＭ／ ＧＰＲＳ， 工作频段为 ＧＳＭ８５０ ＭＨｚ、
ＥＧＳＭ９００ ＭＨｚ、 ＤＣＳ１８００ ＭＨｚ、 ＰＣＳ１９００ ＭＨｚ， 可自动搜索这四个频率， 也可通过 ＡＴ 命令来设置频

段。 模块编码格式为 ＣＳ － １、 ＣＳ － ２、 ＣＳ － ３、 ＣＳ － ４， 可低功耗实现语音、 ＳＭＳ 和数据信息传输［１０］ 。
ＳＩＭ８００ｃ 与主芯片连接电路如图 ５ 所示， 模块连接及主要引脚说明如下：
ＶＣＣ： 模块供电引脚， 输入 ＤＣ５ Ｖ。
Ｖ＿ＴＴＬ： 该引脚接主控制芯片 ＳＴＭ３２ （内核电压 ５ Ｖ ／ ３􀆰 ３ Ｖ）， 用于把模块输入和输出转换为相

对应的 ＴＴＬ 逻辑。
ＴＸＤ： 模块发送引脚， ＴＴＬ 电平， 与主芯片的接收管脚 ＲＸＤ４ （即 ７９ 脚位 ＰＣ１１ ／ ＵＳＡＲＴ４＿ ＲＸ）

相连接。
ＲＸＤ： 模块接收引脚， ＴＴＬ 电平， 与主芯片的发送管脚 ＴＸＤ４ （即 ７８ 脚位 ＰＣ１０ ／ ＵＳＡＲＴ４＿ ＴＸ）

相连接。
ＰＷＫ： 拉低该引脚可以实现模块的开启或关闭。
ＧＮＤ： 电源地线。

２􀆰 ５　 ＦＬＡＳＨ 模块

为保障数据存储， 在采集网关内扩展一个 ＦＬＡＳＨ 存储器， 存储器选用 Ｗ２５Ｑ１２８ＦＶ 芯片。
ＦＬＡＳＨ 模块芯片电路如图 ６ 所示， 其主要功能引脚及连接说明如下：

ＤＯ： Ｉ ／ Ｏ 口数据输出端， 该引脚与 ＳＴＭ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 芯片 ３１ 脚位管脚 ＳＰＩ１ ＭＩＳＯ （ＳＰＩ 总线主机

输入 ／ 从机输出） 相连接。
ＤＩＯ： Ｉ ／ Ｏ 口数据输入端， 该引脚与 ＳＴＭ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 芯片 ３２ 脚位管脚 ＳＰＩ１ ＭＯＳＩ （ＳＰＩ 总线主机

输出 ／ 从机输入） 相连接。
ＣＬＫ： 串行时钟输入端， 该引脚与 ＳＴＭ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 芯片 ３０ 脚位管脚 ＳＰＩ１ ＳＣＫ （ＳＰＩ 同步时钟）

相连接。
ＣＳ： 片选输入端。
ＷＰ： Ｉ ／ Ｏ 口写保护输入端。
ＨＯＬＤ： Ｉ ／ Ｏ 保持数据输入端。

图 5 SIM800C 与 STM32 电路连接示意图

Fig.5 Circuit connection diagram of SIM800c and STM32
图 6 FLASH 模块电路图

Fig.6 Circuit diagram of FLASH module

10 kΩ
R9

C16

３　 采集网关软件程序开发
网关以 ＳＴＭ３２Ｆ１０３ＶＥＴ６ 为主控制器， 选用 Ｋｅｉｌ μＶｉｓｉｏｎ 集成开发环境作为软件开发工具， 通过

运行 Ｃ 语言编写系统软件， 实时采集船舶信息， 并控制 ＧＰＲＳ 模块将数据发送至远程服务器终端。
３􀆰 １　 主程序结构

主控芯片是整个船用采集网关的 “大脑”， 主程序运行流程如图 ７ 所示。 首先在驱动工作流程前需

·４３１·
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对底层驱动进行初始化操作［１５］ ， 然后对相关必要参数进行配置。 初始化结束后， 采集网关进行工作周

期判断 （网关设置采集周期为 １５ ｍｉｎ， 可根据实际需求进行编程设定）， 到达采集周期点后， ＲＳ４８５ 串

口连接底层各传感器， 根据 ＭＯＤＢＵＳ＿ ＲＴＵ 通讯协议采集船舶参数； 北斗 ／ ＧＰＳ 模块根据和芯星通

Ｕｎｉｃｏｒｅ 标准协议采集船舶位置动态信息， 数据采集后通过网关扩展的 ＦＬＡＳＨ 模块对数据进行存储。 数

据传输时， 采集装置向上位机请求数据， 上位机通过验证后向采集装置发送采集周期等配置信息， 网关

配置成功后通过 ＧＰＲＳ 模块向上位机发送采集数据， 随后上位机确认接收， 主程序一个周期运行结束。
３􀆰 ２　 ＲＳ４８５ 采集模块程序设计

采集网关的 ＲＳ４８５ 串口与各传感器 （如计量表等） 相连接， 数据采集时， 主芯片 ＳＴＭ３２ 通过

ＲＳ４８５ 总线向各传感器发送采集指令， 并开启串口中断， 接收传感器采集的船舶信息。 ＲＳ４８５ 采集模

块采用 ＭＯＤＢＵＳ＿ ＲＴＵ 通信协议， 按照串行总线的主从通信原理确定访问的方法， 采集的船舶数据

多为浮点数类型， ＭＯＤＢＵＳ＿ ＲＴＵ 规定采用 ＩＥＥＥ７５４ 格式进行传送。 模块程序设计包括串口初始化

（配置管脚、 设置通讯参数）、 串口中断接收和数据解析处理三部分， 程序运行流程如图 ８ 所示。

图 7 主程序运行流程图

Fig.7 The flow chart of the main program
图 8 RS485 采集模块程序运行流程图

Fig.8 A flow chart of RS485 acquisition module
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３􀆰 ３　 北斗 ／ ＧＰＳ 定位模块程序设计

ＵＭ２２０ － ＩＩＩＮ 与单片机串口通信采用 Ｕｎｉｃｏｒｅ 协议 （和芯星通软件接口协议）， 单片机根据协议对应

的指令， 通过串口 ＵＳＡＲＴ２ 对 ＵＭ２２０ － ＩＩＩＮ 模块进行配置。 数据采集时， 单片机串口中断开启， 串口根

据 Ｕｎｉｃｏｒｅ 标准协议中断接收 ＵＭ２２０ － ＩＩＩＮ 的北斗 ／ ＧＰＳ 信息， 通过采集网关内置存储模块及 ＧＰＲＳ 模

块， 实现信息存储与传输， 并在船舶综合监管系统终端机上实时显示船舶经纬度、 航速、 航向等信息。
ＳＴＭ３２ 对北斗 ／ ＧＰＳ 模块的配置命令如下：

ｖｏｉｄ Ｓｅｔ＿ｂｅｉｄｏｕ（）
｛

ＵＳＡＲＴ２＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＄ ＣＦＧＰＲＴ，１，０，９６００，０，０ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ ＂ ）；

·５３１·
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／ ／ 使用模块串口 １，设置波特率为 ９６００，数据输入输出格式为 Ｕｎｉｃｏｒｅ 协议

ＵＳＡＲＴ２＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＄ ＣＦＧＭＳＧ，０，０，０ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 关闭 ＧＧＡ
ＵＳＡＲＴ２＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＄ ＣＦＧＭＳＧ，０，１，０ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 关闭 ＧＬＬ
ＵＳＡＲＴ２＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＄ ＣＦＧＭＳＧ，０，２，０ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 关闭 ＧＳＡ
ＵＳＡＲＴ２＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＄ ＣＦＧＭＳＧ，０，３，０ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 关闭 ＧＳＶ
ＵＳＡＲＴ２＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＄ ＣＦＧＭＳＧ，０，４，１ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 打开 ＲＭＣ
ＵＳＡＲＴ２＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＄ ｃｆｇｓａｖｅ，ｈ１ｆ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 保存配置到 ＮＯＲ Ｆｌａｓｈ

｝
３􀆰 ４　 ＧＰＲＳ 数据传输模块程序设计

网关 ＧＰＲＳ 模块应用 ２Ｇ 网络实现采集数据的无线传输 （在采集持续时间较短、 传输速率要求较

高的情况下可使用 ３Ｇ 网络）， 数据上传时， 主控制芯片通过 ＵＳＡＲＴ４ 串口发送 ＡＴ 命令来控制支持

ＴＣＰ ／ ＩＰ 协议的 ＧＰＲＳ 模块 （ＳＩＭ８００ｃ）， 将采集到的数据传输至服务器终端。 ＧＰＲＳ 数据传输模块程序

设计包括： 模块初始化、 建立连接、 数据发送、 关闭连接， 主要代码及注释如下：
ｖｏｉｄ Ｓｅｔ＿３Ｇ（） ／ ／ 初始化

｛
ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＩＰＭＯＤＥ ＝ ０ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 设置为非透传模式

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＰＩＮ？ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 检查 ＳＩＭ 状态

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＳＱ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 检查网络信号强度

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＲＥＧ？ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 检查网络注册状态

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＧＡＴＴ？ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 检查 ＧＰＲＳ 附着状态

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＳＴＴ ＝ ＼ ＼＂ ＣＭＮＥＴ ＼ ＼＂ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 设置 ＡＰＮ
｝
ｖｏｉｄ Ｃｏｎｎｅｃｔ３Ｇ（） ／ ／ 建立连接，发送数据

｛
ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＩＩＣＲ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 激活移动场景，建立无线链路

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＩＦＳＲ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）； ／ ／ 获取模块本地 ＩＰ 地址

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＩＰＳＴＡＲＴ ＝ ＼ ＼＂ ＴＣＰ ＼ ＼＂ ， ＼ ＼＂１１１． １４５． ２５４． １９ ＼ ＼＂ ，８８０９ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ ｎ＂ ）； ／ ／ 设
置远端服务器类型、ＩＰ 地址、端口号，建立 ＴＣＰ 链路

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＩＰＳＥＮＤ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）；开始数据发送

｝
ｖｏｉｄＣｌｏｓｅ＿３Ｇ（） ／ ／ 关闭

｛
ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｂｙｔｅ（０ｘ１Ａ）；结束发送数据

ＵＳＡＲＴ４＿Ｓｅｎｄ＿ｓｔｒｉｎｇ（＂ ＡＴ ＋ ＣＩＰＣＬＯＳＥ ＼ ＼ ｒ ＼ ＼ｎ＂ ）；关闭连接

｝
３􀆰 ５　 陆基船舶综合监管系统软件设计

陆基船舶综合监管系统基于 Ｗｉｎ ７ 操作系统， 利用 Ｊａｖａ 编程语言开发设计， 软件功能如图 ９
所示。

该系统为保证信息安全及用户隐私， 将用户划分为两类， 一类为超级管理员， 一类为普通用户，
并为不同用户提供独立的访问账号和密码， 明确划分访问权限。 超级管理员可对船舶信息进行查、
增、 删、 改等操作， 而普通用户只可查询其所属船舶信息。

·６３１·
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图 9 船舶综合监管系统软件功能图

Fig.9 Software function diagram of ship supervision system
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４　 网关实船应用测试
为了检测整个采集网关程序开发是否有效， 以某渔港 ２ 艘渔船、 某游艇码头 ４ 艘游艇为试验对

象， 进行了近一个月的测试， 得出以下几个结论：
１） 船舶综合监管系统船舶各数据 （经纬度、 航速、 航向、 油耗、 电池组参数等） 更新正确， 如

图 １０、 图 １１ 所示， 证明采集网关功能达到既定要求。

图 10 船舶综合监管系统主页面显示

Fig.10 Home page of ship supervision system

２） 系统采集的油耗值与现场记录的油耗值存在差异， 且这个差异因船舶类型的不同而不同。 相

比而言， 游艇的油耗差异大于渔船的油耗差异， 可能由于游艇自身横摇纵摇幅度较大造成 （有待考

证）， 但总体而言， 两种船型油耗差异均小于 ３％ ， 满足设计精度要求。
３） 试验时港口恰逢阴雨天， 风力达 ５ ～ ６ 级， 各类船舶停靠较多， 但 ＧＰＲＳ 模块通信质量和覆盖

海域并未受到影响， 采集系统稳定性满足设计要求。

·７３１·
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图 11 船舶综合监管系统各数据显示页面

Fig.11 Data page display of a ship supervision system

５　 结束语
基于 ＧＰＲＳ 无线传输技术的船舶

数据采集网关基本实现了近海类船

舶实时信息的采集与传输、 历史数

据的存储与查询等功能。 但在设计

研发及应用过程中仍存在不足之处

需要进一步完善， 如采集的船舶数

据仍不够完整系统， 下一步要尽量

扩展数据接口， 使数据采集系统更

加完善； 还应通过抑制干扰源、 切

断或减少电磁干扰传播途径来提高

网关抗干扰能力。
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