
应用 Λ≤Π≥2 系统实现电子提花机控制

诸葛振荣  刘  坡
浙江大学电气工程学院 杭州 

摘  要 为了提高提花机控制的可靠性 !实时性 介绍了实时操作系统 Λ≤Π≥2  并提出了应用 Λ≤Π≥2 技术实现电子提花机控制

的方案 ∀
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  Λ≤Π≥2 是一种源码开放≤ 代码的嵌入式实

时操作系统 简单易学 提供了嵌入式系统的基本功

能 其核心代码短小精悍 如果针对硬件进行优化 

还可以获得更高的执行效率 ∀由于商业上的  ×≥

软件过于昂贵 对于国内中小型企业的研发人员 购

买商用实时系统并不划算 ∀此外 采用免费软件和

开放源代码的操作系统 Λ≤Π≥2 不失为一种很好

的选择 ∀

电子提花技术由于其结构简单 !速度高 !质量好

在我国广泛应用 其中以英国 公司电子提花

机最具代表性 其织带机速度可以达到  Π

这要求控制箱不仅要稳定可靠的控制织机 而且具

有很强的实时性 而 Λ≤Π≥2 完全可以胜任这一

任务 ∀

作者所做的电子提花机控制箱是以 °≤为核

心 外围扩展部分包括控制的信号数据 !时钟 !使能

等和接收同步信号等等 人机接口部分包括液晶显

示 !键盘 !软驱等 ∀鉴于 Λ≤Π≥2 是通用的 稍加修

改很容易实现对各种提花机的控制 ∀

1  ΛΧΠΟΣ2 特点

  可移植性强 绝大部分 Λ≤Π≥2 的源码是用移

植性很强的 ≥≤编写的 和微处理器硬件相关的

部分是用汇编语言编写的 Λ≤Π≥2 可以在绝大多

数 位 位 位以致 位微处理器 !微控制器 !

数字信号处理器上运行 ∀ °≤ 系统完全和普通

°≤机兼容 因此移植 Λ≤Π≥2 和在  ≅ 上一样

简单 ∀

可裁剪 可用只用 Λ≤Π≥2 中应用程序需要的

那些系统服务 Λ≤Π≥2 系统是靠条件编译实现的 

用户开发自己系统的时候只需在指定的 文件中

配置所需的系统服务即可 节省了存储器空间 ∀

优先式 系统总是运行就绪条件下优先级最高

的任务 这和大多数商业内核类似 ∀

多任务 Λ≤Π≥2 可以管理 个任务 其中 

个给了系统 剩下 个任务可以编写应用程序 ∀

任务栈 每个任务都有不同的任务栈空间 ∀

系统服务 包括邮箱 !消息队列 !信息量 !内存块

申请与释放等 应用程序需要的服务可以通过在配

置文件中标识即可 ∀

中断管理 中断可以挂起任务 唤醒更高优先级

的任务 且可以嵌套 层 ∀

2  ΛΧΠΟΣ2 在 ΠΧ104中的移植

  °≤ 采用独特的层叠结构 具有低功耗和高

可靠性等特点 非常适合于嘈杂紧凑的纺织车间这

种工业场合 由于 °≤总线与 °≤总线具有高度兼

容性 且在软件和硬件上都与标准 °≤ 总线完全兼

容 所以移植 Λ≤Π≥2 系统如同移植到  

系列 ≤°上 ∀用户可以首先在普通 °≤ 机上编译内

核和用户程序 然后通过串口下载到 °≤中进行

调试 ∀

采用  ≤Π≤   ∂  和  ×∏

汇编器完全程序的移植 它可以产生可重

入的代码 同时支持在 ≤ 程序中嵌入汇编语句 ∀代

码是针对  ≅ 的实模式的 且编译器在大模式下

编译和连接 ∀系统编译工作是在 °∏ 计算机

上完成的 操作系统是 • 实际上

编译器生成的是 ⁄≥可执行文件 ∀

其中移植的内核代码包括 ≥ ≤°  ≥

≤° ≤ ≤ 和 ≥ ≤°  ≥ 可以从 ΠΠ 

∏2  下载源代码 ∀与处理器无关的系统代

码包括 ∏  ≤ ≥ ≤ ∞≤ ≥ ÷ ≤ ≥

∞ ≤ ≥ ± ≤ ≥ ≥∞ ≤ ≥ ×≥≤ ≥

×∞≤ 这些代码主要处理任务管理 !时间管理 !任

务间的通信与同步 !内存管理等等 根据用户的应用

程序可部分编译≈ ∀

另外 还有两个头文件需要用户设置的 并与应
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用相关的代码 ≥ ≤ƒ  和 ≤⁄∞≥  其中

≥ ≤° 包括了用  定义的与用户应用

程序相关的代码 ∀

3  系统结构

  电子提花机控制箱硬件系统包括软驱 !矩阵键盘

图 1  电子提花机控制系统

 ≅  !液晶

显示模块

≅  !控制

电子龙头的

输出口 检测

同步信号的

输入口 系统

机构见图 ∀

4  实  现

  将 Λ≤Π≥2 移植到 °≤以后 接下来的工作

就是对操作系统的扩充 ∀Λ≤Π≥2 提供的仅仅是一

个任务高度的内核 要实现电子提花机控制的实时

嵌入式操作系统 还需要相当多的扩展性工作 ∀主

要包括 为键盘 !液晶显示和外围 Π接口建立驱动

程序并规范相应的 °函数 !创建用户图形接口

函数 !建立文件系统 !软驱等的接口函数

° ∀由于在 °≤ 下的 Λ≤Π≥2 实际上是在

⁄≥下的一个可执行程序 一部分外围设备的驱动

程序如 软驱 !键盘如使用 °≤下的键盘接口 

建立文件系统等工作只需直接利用 ≤  下

的接口函数°即可 ∀基于 Λ≤Π≥2 的电子提花

机控制箱的软件框图见图 
≈ ∀

图 2  Λ≤Π≥2 实现的实时操作系统 ×≥框图

  为了实现电子提花机控制系统 首先将所有要

处理的事情划分为一个个相对有一定独立性的任务

模块 所有待处理的任务模块按顺序建立一个个的

任务 并分配任务的优先级 在主程序中 所需做的

工作只需建立这些模块的任务 然后每次执行就绪

任务队列中优先级最高的任务 ∀

为了在后台实时监测同步信号的变化 及时产

生相应的事件 直接利用嵌入式微机所提供各种中

断 通过对中断服务处理程序传递信号量 来唤醒等

待同步信号的任务 使这个任务从挂起状态到就绪

态 送到 ≤°执行 从而达到实时处理的目的 ∀

其中定时中断处于一个非常重要的位置 它的

主要功能是 查询外部寄存器和存储器的所有写入

标志 判断新的数据是否被写入 若有 则根据新数

据的类型将等待该信号的任务插入到就绪任务队

列≈ ∀

在键盘任务中 它每隔一定时间可由用户设

定 一般范围在  ∗  的扫描频率执行一次扫

描键盘 ∀键盘扫描任务仅仅使用了两个内核服务程

序 信号量和时间延迟 ∀这个任务可以唤醒某些等

待信号的更高优先级任务 如离散输出模块 控制提

花机工作状态等等≈ ∀

在液晶显示模块中 用户需要编写 ≤⁄的驱动

程序和实现如图形显示和文本显示的接口函数 ∀液

晶显示屏的刷新是通过刷新任务完成的 ∀可以通过

设置绘图设备上下文屏幕 当需要刷新屏幕的时候

向刷新任务发送更新的消息 ∀

控制提花机工作的任务通过等待同步信号中断

送来的信号量被唤醒 向电子龙头送数并启动电磁

铁吸合 ∀

5  结束语

  由上可见 在多任务系统中 消息 !信号是系统

能够在各个任务之间通信的最常用的手段 其中使

用信号量是协调多任务最简单的有效手段 ∀在 Λ≤Π

≥2 中 一个任务或者中断服务子程序通过事件控

制块在 Λ≤Π≥2 中用 ∞≤表示来向另外的任务

发信号 ∀

总之 在电子提花机控制系统中 信号 !消息不

断传递 使得各个任务不断切换运行 整个系统得以

正常运转工作 ∀
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