
27 28

软件界面
阀门遥控&液位遥测系统

阀门遥控系统用于对全船各遥控阀门实现集中远程控制。船员可通过工作站显示终端，图形化界面进行操作，实现阀门的开闭
控制。在电源、气源或液压源失效的情况下，系统支持通过配套的液压手动泵完成阀门的应急启闭操作，确保系统可靠性和应急响
应能力。

液位遥测系统用于实时监测船舶各类液舱（如泥浆舱、燃油舱等）的液位变化及艏艉吃水数据。监测信号由各测点采集，通过
液位采集监控箱传输至工作站，供驾驶室或值班室实时查看和报警管理，为船舶运行提供准确的液位信息支持。

图1 系统组成框图
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实时性：通过主监控程序可实时获取系统报警信息及
关键设备运行状态，保障系统响应快速、操作高效。

同步性: 主监控程序安装于各工作站工控机，确保系统
间数据同步稳定、信息一致。

统一性: 所有工控机均采用统一版本的监控程序，保
障系统兼容性与维护便利性。；

安全性: 系统采用用户登录机制，有效控制权限，保障
操作安全。

阀门遥控

通过工作站人机界面实现阀门开关及开度远程控制

控制信号经PLC逻辑处理，准确驱动执行机构执行命令

执行机构反馈阀位信号，实时显示阀门状态

支持工作站失效时的本地触摸屏操作，保障系统可靠性
PLC集中处理控制和反馈信号，保证系统运行稳定与响应
快速

液位遥测

压电式液位传感器实时监测燃油舱及艏艉吃水液位

气泡式液位遥测控制箱测量泥浆舱液位及密度

倾角传感器监测船体倾角，保障航行安全

PLC集中处理各类传感器信号，实现数据实时计算与逻辑
运算
监测数据通过工作站实时显示，支持远程监控与报警

系统指标

数据刷新时间：≤1S；

产品技术参数

液压动力泵站：

防护等级：液压泵站为IP23 、电控箱为IP44

工作电压：AC380V 50/60Hz

工作温度：-10℃~+55℃

油箱容积：150L/250L/350L

公称压力：160Bar

工作压力：135Bar

高温报警点：70±2℃（停泵）

低液位报警点：50%，25%（停泵）

高压报警点：180bar

低压报警点：100bar

滤器压差报警点：3.5bar

输出流量：5.5L/min、9.7L/min、13.2L/min

工作介质：矿物油，符合DIN51524

中央控制箱

安装形式：立式、壁挂式（可选）

防护等级：IP23

工作电压：AC220V 50/60Hz,DC24V

工作温度：-10℃~+70℃

操作类型：触摸操作

通信接口：开关量、模拟量、CAN通讯

液压电磁阀箱

安装形式：立式安装

防护等级：IP44

阀块材质：合金铝

工作电压：DC24V 

工作温度：-10℃~+55℃

公称压力：160Bar

工作压力：135Bar

信号反馈：VPI(开关量和模拟量反馈）

工作状态：电磁阀可就地操作 

工作介质：矿物油，符合DIN51524

DHA系列角行程双作用液压执行器

执行机构：双作用

防护等级：IP67（干式）、IP68（浸没式，水下30米长
期浸没）

工作温度：-10℃~+55℃

阀位指示：就地指示（选配）

工作压力：135 Bar

转度：90° ±3°

液压缸材质：QT400-15

涂层：环氧树脂

工作介质：矿物油，符合 DIN 51524

法兰连接标准：ISO 5211

EDHA系列角行程双作用电液执行器

执行机构：双作用

防护等级：IP67（干式）、IP68（浸没式，水下30米长
期浸没）

工作温度：-10℃~+55℃

控制方式：开关型、开度型

阀位指示：就地指示(选配）

工作压力：120Bar

转度: 90°+/-3°

涂层：环氧树脂

液压缸材质:QT400-15

工作介质：矿物油，符合DIN51524

法兰连接标准：ISO5211

工作电压：AC220V 50/60Hz、DC24V

额定功率：300W 

工作模式：S3-10%-30min

干式角行程双作用
液压执行器

浸没式角行程双作用
液压执行器

干式角行程双作用
电液执行器

浸没式角行程双作用
电液执行器
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外形尺寸

图2 工作站 图3 中央控制箱

图4 液压执行器 图5 电液执行器

图6 液压手动泵  图7 电动执行器

图8 气动执行器 图9 气泡式液位遥测控制箱
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软件界面

船用国产化跨平台组态软件

船用国产化跨平台组态软件支持多平台与多系统，兼容 Intel、AMD、飞腾、龙芯等系列 CPU，能在多种国内外操作系统上稳定
运行。通过组态可配置所使用的数据库类型、连接参数实现灵活配置，数据采集与通信采用组态通信驱动技术，设计驱动组件接
口。开放组件API接口，扩展便捷，与外部软件进行调用。支持全局、窗口、快捷键、触发等功能脚本，根据功能灵活开发。采用
渲染优化、动画优化、内存管理、事件处理和数据结构算法优化等原理和算法，具有快速的界面的绘制速度、响应速度和资源利用
效率。通过多线程方式提高通信处理速度，通信过程中进行通信路径冗余处理和数据校验，保证数据的实时性和可靠性。

组态通信驱动：
数据采集与通信采用工业通信协议，实现与设备之间的
数据传输和互联。为了提高系统的实时性和可靠性，软
件采用多线程技术，提升处理优先级，并使用冗余通信
路径和数据校验等技术，确保数据的实时性和可靠性。

界面图形化开发：
组态软件是在自动控制系统监控层一级的软件平台和开发
环境，能以灵活多样的组态方式提供良好的用户开发界面
和简捷的使用方法，其预设置的各种软件模块易实现和完
成监控层的各项功能，并能同时支持各种硬件厂家的计算
机和I/O设备，与高可靠的工控计算机和网络系统结合，可
向控制层和管理层提供软、硬件的全部接口。

实时数据处理：
本系统通过实时数据处理技术针对数据量上限低且大吞
吐量问题，优化数据处理算法，提高数据处理速率。使
用轮询和事件驱动两种数据更新方法，支持数据的公式
计算，确保软件能够及时响应和处理生产过程中的各种
事件，提升软件的数据处理效率。轮询机制通过定期查
询数据源获取最新数据，适用于数据变化不频繁的场
景，实现持续监控和数据更新的功能。事件驱动机制在
数据源发生变化时立即触发更新，适用于高实时性要求
的场景，实现了数据的实时处理，响应速度快。

实时报警处理：
数据点支持单点报警、综合报警，实现对异常情况的及
时识别和处理，产生报警事件。单点警报基于阈值检测
方法，当某个数据点超出预设阈值时触发报警，能快速
识别明显异常。通过对多个数据点的综合分析识别异
常，提升了复杂异常检测的准确性。支持延时报警，在
检测到异常情况后延时触发报警，减少误报的发生。报
警可于甲板联动报警，及时了解报警位置和情况。

性能优化：
采用渲染优化、动画优化、内存管理、事件处理和数据
结构算法优化等原理和算法，提升界面的绘制速度、响
应速度和资源利用效率，以确保在各种复杂工业和软件
应用场景中实现高效、稳定且用户友好的操作体验。

组态设计：

全局设置，全局参数设定、全局脚本、全局变量、用
户管理等
窗口管理，窗口编辑、脚本设定、模板设定等
窗口界面设计，组件编辑、组件脚本、组件动画等

通讯驱动：

驱动管理，驱动参数设定、驱动框架设定
设备管理，设备连接参数、测点绑定

标绘管理：

标绘创建、标绘编辑、标绘删除、标绘查询




