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公告

第 1521 号

住房城乡建设部关于发布行业标准

《中低速磁浮交通运行控制技术规范》的公告

现批准《中低速磁浮交通运行控制技术规范》为行业标准，

编号为 en/T 255 - 2017 ，自 2017 年 10 月 1 日起实施。

本规范由我部标准定额研究所组织中国建筑工业出版社出版

发行。

中华人民共和国住房和城乡建设部

2017 年 4 月 ll 日
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前

根据住房和城乡建设部《关于印发（ 2010 年工程建设标准

规范制订、修订计划〉的通知》（建标［2010] 43 号）的要求，

规范编制组经广泛调查研究，认真总结实践经验，参考有关国际

标准和国外先进标准，并在广泛征求意见的基础上，编制了本

规范。

本规范的主要技术内容是： 1. 总则； 2. 术语； 3. 基本规

定； 4. 闭塞方式； 5. 运行控制系统； 6. 车辆基地； 7. 列车检测

与信息传递； 8. 信号显示； 9. 系统供电； 10. 系统的电磁兼容

与防护； 11. 检测和验收。

本规范由住房和城乡建设部负责管理，由北京控股磁悬浮技

术发展有限公司负责具体技术内容的解释。执行过程中如有意见

或建议，请寄送北京控股磁悬浮技术发展有限公司（地址：北京

市朝阳区东四环中路 82 号金长安大厦 C座 25 层邮编： 100124)
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1 总则

1. 0.1 为满足中低速磁浮交通运行组织与运营管理要求，保障
中低速磁浮列车运行安全，制定本规范。
1. o. 2 本规范适用于列车最高运行速度为 120km/h 的中低速磁
浮交通工程的运行控制系统的设计、施工及验收。
1. 0. 3 运行控制系统的设计、施工及验收除应符合本规范外，
尚应符合国家现行有关标准的规定。
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2 术语



自动控制列车在指定位置停车。

2. 0.11 目标速度 target speed 

列车运行至前方目标地点应达到的允许速度。
2.0.12 目标距离 target distance 

列车运行至前方目标地点的走行距离。

2.0.13 闭塞 block 

用信号或凭证保证运行列车之间保持安全追踪间隔的技术
方法。

2.0.14 移动闭塞 moving block 

列车之间的最小安全追踪间隔不预先设定，并随列车的移
动、速度的变化而变化的闭塞方式。

2.0.15 准移动闭塞 quasi-moving block 

列车之间的最小安全追踪间隔预先设定且固定不变，并根据

前方目标状态设定列车的目标距离和目标速度的闭塞方式。
2.0.16 保护区段 overlap section 

为实现超速防护，保证安全停车而延伸的闭塞区段。
2.0.17 安全保护距离 safe protection distance 

实施停车安全控制时，预定停车位置至限制点的安全距离。
2. 0.18 风险 risk 

危害发生的频率及造成损失的严重程度的组合。
2.0.19 安全性 safety 

免除不可接受风险的状态。

2.0.20 安全完整性 safety integrity 

在一定时间内，在规定的条件下，系统或产品能够完成规定
的安全功能、未经授权不能改变的特性。

2.0.21 安全完整性等级 safety integrity level (SIL) 

安全完整性的→种度量。为表示系统相关安全功能的安全完
整性要求而定义的一系列离散等级。
2.0.22 平均故障间隔时间 mean time between failures (MT
BF) 
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系统发生造成系统功能缺失运行的故障的平均间隔时间。

2.0.23 平均故障修复时间 mean time to repair ( MTTR) 

系统功能丧失模式（即故障运行模式或失效模式）发生瞬

间，修复到系统全功能模式的瞬间所用的平均修复时间。

2.0.24 非限制人工驾驶 not restricted manual CNRM) 

司机按照操作规程驾驶列车安全运行。

2.0.25 限制人工驾驶 restricted manual (RM) 

在地面运行控制设备故障或不设地面运行控制设备的线路，

列车按规定限速运行，超速时实施紧急制动停车控制。

2.0.26 受控人工驾驶 supervised manual (SM) 

司机在列车自动防护设备监控下驾驶列车运行。

2. 0. 27 ATO 驾驶模式 A TO mode CAM) 

司机监控下的列车自动运行模式。

2.0.28 元人驾驶模式 driverless mode 

无司机监控的列车自动运行模式。

2.0.29 故障一安全原则 fail-safe principle 

系统、设备或电路出现故障或错误时，系统仍维持在安全状

态运行或过渡到另一种安全状态所遵循的准则。
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3 基本规定

3.1 一般规定

3.1.1 运行控制系统必须配备列车自动防护 CATP）系统和计

算机联锁（CD 系统。

3.1. 2 运行控制系统车载设备严禁超出车辆限界，运行控制系

统的地面设备严禁侵入设备限界。

3.1. 3 运行控制系统设备应符合城市轨道交通使用环境的要

求，设于高架线路或地面线路的运行控制设备应与城市景观相

协调。

3.1. 4 运行控制系统宜按照使用年限 20 年进行设计。

3.1. s 运行控制系统设备，应采用技术先进、经济合理、满足
功能及安全可靠要求的产品。

3.1. 6 运行控制系统应确保最不利条件下的列车运行安全。
3.1. 7 运行控制系统应满足环境保护要求，应符合电磁兼容性

要求。

3.1. 8 运行控制系统应具有高可靠性和高可用性，涉及行车安

全的运行控制设备应符合故障－安全原则。

3.1. 9 运行控制系统设备应便于使用、管理及维护。

3.2 运行控制系统的构成

3.2.1 运行控制系统按照功能划分宜由列车自动监控 CATS）、

列车自动防护 CATP）、列车自动运行 CATO）和计算机联锁

CCD 四个系统构成，宜配置维护监测系统。

3.2.2 运行控制系统的传输网络（不含车地通信网路）应采用

封闭的专用网络。

3.2.3 运行控制系统按系统位置应分为控制中心系统、地面设

5 



备系统、车载设备系统及车辆基地系统。各系统构成应符合下列

规定：

1 控制中心系统应由列车自动监控 CATS）系统控制中心

设备、电源设备和维护监测设备构成。

2 地面设备系统应由列车自动监控 CATS）系统的车站设

备、计算机联锁设备、区域控制器设备、车地通信 CTWC) 设

备、列车占用检测设备、电源设备和维护监测设备构成。

3 车载设备系统应由车载列车自动防护 CATP）设备、列

车自动运行 CATO）设备和车地通信 CTWC) 设备构成。

4 车辆基地系统应由列车自动监控 CATS）系统的车辆基

地设备、计算机联锁设备、列车占用检测设备、车地通信

CTWC) 设备、电源设备、试车线设备、培训设备和维护监测设
备构成。

3.2.4 列车自动监控 CATS）系统构成应符合下列规定：

1 列车自动监控 CATS）系统宜由控制中心设备、车站设

备和车辆基地设备组成。

2 控制中心列车自动监控 CATS）设备应包括服务器、工

作站、网络设备、接口设备和打印机。工作站应包括调度员工作

站、调度长工作站、时刻表编辑工作站、运行图显示工作站、维

护工作站和培训工作站。

3 车站列车自动监控 CATS）设备应包括服务器或工作

站、网络设备和发车指示器。

4 车辆基地列车自动监控 CATS）设备应包括服务器或工

作站和网络设备。

5 列车自动监控 CATS）系统数据传输通道应采用冗余的

网络结构方式。

6 列车自动监控 CATS）系统主要设备应采用冗余结构，

主用、备用设备应实现无缝切换。

3. 2~ 5 列车自动防护（ATP）系统的构成应符合下列规定：

1 列车自动防护 CATP）系统应由车载列车自动防护
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(ATP）设备、区域控制器 CZC）设备、车地通信 CTWC) 地

面和车载设备组成。

2 车载列车自动防护 CATP）设备应包括列车自动防护

CATP）车载计算机设备、测速设备、人机显示设备和接口

设备。

3 区域控制器的站间通信通道，应采用独立的冗余通道。

4 区域控制器和列车自动防护（ATP）车载计算机设备宜

采用二乘二取二或三取二冗余结构。

3. 2. 6 无人驾驶系统列车自动运行 CATO）设备应采用冗余结

构，并应保证主用、备用设备之间的无缝切换。

3. 2. 7 计算机联锁系统的构成应符合下列规定：

1 计算机联锁系统应包括联锁计算机、车站控制显示工作

站、驱动及采集设备和维护工作站。
2 联锁计算机宜采用二乘二取二或三取二冗余结构。

3 计算机联锁系统的站间通信通道，应采用独立的冗余

通道。

3.2.8 维护监测系统宜由下列设备或设施构成：

1 维修中心设置的维护监测服务器。

2 车辆段飞停车场、各设备集中站、维护部、维修中心、

控制中心设置的维护工作站。

3 车辆段设置的微机监测设备。

4 网络传输设备。

3.3 运行控制系统的可靠性、可用性、

可维护性和安全性

3. 3.1 运行控制系统的可靠性应符合下列规定：

1 列车自动监控 CATS）设备的平均故障间隔时间（MT

BF）不应小于 3.5 × l03h。

2 计算机外围设备的平均故障间隔时间 CMTBF）不应小

于 5.0 × l04h 。
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3 电源设备的平均故障间隔时间 CMTBF）不应小于 1. 0 

× l05h 。

4 列车自动防护 CATP）、列车自动运行 CATO）地面设

备的平均故障间隔时间 CMTBF）不应小于 1. 0 × l05h 。

5 列车自动防护（ATP）、列车自动运行 CATO）车载设

备的平均故障间隔时间 CMTBF）不应小于 1. 0 × l05h 。

6 计算机联锁 CCD 设备的平均故障间隔时间 CMTBF)

不应小于 1. 0 × l05h 。

7 车地通信 CTWC) 设备的平均故障间隔时间 CMTBF)

不应小于 2.0 × 104h 。

8 维护监测设备的平均故障间隔时间 CMTBF）不应小于

5.0 × 104h 。

3.3.2 运行控制系统的可用性不应小于 99. 95% 。

3.3. 3 运行控制系统的可维护性应符合下列规定：

1 车载设备的平均故障修复时间 CMTTR）不应大

于 30min 。

2 控制中心设备的平均故障修复时间 CMTTR）不应大

于 45min。

3 车站设备的平均故障修复时间 CMTTR）不应大

于 45min 。

4 轨旁设备的平均故障修复时间 CMTTR）不应大于他。

5 列车自动防护系统和计算机联锁系统应符合《轨道交通

通信、信号和处理系统信号用安全相关电子系统》 GB/T 28809 

中 SIL4 的规定。

3.3.4 列车自动防护系统和计算机联锁系统的设备应符合故障一安

全原则。

3.4 运行控制系统的能力

3. 4.1 运行控制系统能力应包含监控范围、通过能力、折返能

力和降级运用及其复原能力。
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3.4. 2 运行控制系统监控范围应包括车辆基地出入线、正线车

站与区间、停车线和折返线。

3. 4. 3 运行控制系统控制列车出、人车辆基地的作业能力应与

正线列车运行能力相适应。

3. 4. 4 运行控制系统处理能力应按远期线路规模、最大在线列

车数设计，留有不应小于 30%的余量。

3.4.5 运行控制系统的响应性能应符合下列规定：

1 列车占用或空闲检测的应变时间不应大于 2so

2 车载设备自接收地面信息至完成处理的时间不应大

于 0. 75s。

3 当车载设备识别到涉及行车安全的故障时，应立即发出

紧急制动命令，且延时不应大于 0. 75s 。

4 计算机联锁设备的处理周期不应大于 ls 。

5 列车自动监控 CATS）系统现场信息采集及处理周期不

应大于 ls 。

6 列车自动监控 CATS）系统实时控制、各工作站及显示

终端等的操作响应时间不应大于 2s 。

3.4.6 运行控制系统的通过能力和折返能力应经列车运行模拟

确定。

3.4.7 运行控制系统应能控制列车实现有司机监督或无司机的

自动折返作业。列车自动折返的正确率不应小于 99. 99% 。

3.4.8 运行控制系统应具有故障降级运用的模式。

3. 4. 9 因运行控制系统的原因导致的非期望紧急制动发生率应

小于 1 次／万列车公里。

3.5 运行控制系统的接口

3.5.1 运行控制系统接口宜分为系统与系统间的系统内部接口

及系统与车辆、道岔、通信等的外部接口。

3.5.2 运行控制系统安全性接口之间的通信信息传输应符合现

行国家标准《轨道交通通信、信号和处理系统第 1 部分：封
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闭式传输系统中的安全相关通信》 GB/T 24339. 1 和《轨道交通

通信、信号和处理系统第 2 部分：开放式传输系统中的安全相

关通信》 GB/T 24339. 2 的要求。

3.5.3 系统外部接口应为系统与其他机电系统设备的接口，宜
包括车辆、道岔、站台门、通信、广播、乘客信息系统接口，电

力监控、防灾报警和环境监控或综合监控系统接口。
3. 5.4 系统外部接口类型宜包括开关量接口、串行接口、网络

接口以及可能的模拟量接口等。计算机联锁系统与道岔、站台屏

蔽门的接口，车载列车自动防护（ATP）系统与车辆的接口应

采用安全性接口。

3. s. s 计算机联锁系统向道岔输出的开关量信号应包括下列

内容：

1 道岔转辙命令；

2 现场授权信号。

3. s. 6 道岔向计算机联锁系统输出的开关量信号应包括下列

内容：

1 道岔位置表示；

2 现场请求信号；

3 现场状态信号；

4 故障信号。

3.6 环境条件

3~ 6.1 运行控制系统设备正常工作时的环境条件应符合表

3. 6. 1 的要求。

表 3.6.1 运行控制系统设备正常工作的环境条件

车辆 | 地面
车体外部｜ 转向架 | 室外 ｜室内

环境温度（℃） -40:~70 0~ 45 
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续表 3.6.1

车辆

车体内部｜车体外部｜ 转向架

湿度（25℃）

海拔高度（m)

运95% 露
一

结
一

不
一
O

M
-Q 

AU

- 

地面

室F丁室内
ζ95% 

注：当运行控制系统运用于雷暴、降水量、极端气温、温度等特殊环境条件时，

应另行规定附加要求。

3. 6. 2 运行控制系统设备机房环境应符合现行国家标准《电子

计算机机房设计规范》 GB 50174 的规定。
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4 闭塞方式

4.1 一般规定

4.1.1 运行控制系统的闭塞方式应满足行车密度、运行速度和

交路等运营组织的需求。

4.1. 2 运行控制系统的闭塞方式应保证在最不利情况下列车以
规定的安全间隔运行，并应符合现行国家标准《城市轨道交通信

号系统通用技术条件》 GB/T 12758 的规定。

4.2 基本功能

4. 2.1 运行控制系统应实现列车间隔控制提示。

4.2.2 区域控制器设备应根据区域范围内的列车标识实现列车

控制，应通过地面车地通信 CTWC）设备向车载设备提供列车

标识、移动授权和地面线路状态运行监控所需信息。

4. 2. 3 车载设备应通过车地通信 CTWC) 设备向区域控制器设

备发送列车位置、列车标识和列车状态运行监控信息。

4.3 技术要求

4. 3.1 闭塞系统应通过列车自动防护技术实现列车运行间隔的

安全控制。

4.3.2 双线区段宜采用双方向闭塞，也可采用单方向闭塞。单

线双方向运行区段，应采用双方向闭塞。

4.3.3 闭塞区段的划分或列车运行安全间隔，应根据列车运行

密度、线路条件、车辆特性及系统的列车控制模式、限速等级等

条件设置，通过列车运行模拟确定，应符合下列规定：

1 准移动闭塞的列车安全距离，应按前方列车所在闭塞区

段入口端为目标地点（危险点），由后续列车以当前速度制动停
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车所需走行距离加安全保护距离确定。

2 移动闭塞的列车安全距离，宜按前方列车骤然停车，后
续列车按当前速度制动停车所需走行距离加安全保护距离确定。
4.3.4 准移动闭塞的地面设备应向车载设备连续提供信息。
4.3.S 移动闭塞的地面和车载设备间应具有双向实时信息传递
功能。
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5 运行控制系统

5.1 一般规定

5. 1.1 运行控制系统宜采用基于通信的移动闭塞或准移动闭塞

制式的列车自动控制系统。

5.1. 2 运行控制系统应采用连续信息传递和控制。

5.1. 3 运行控制系统应实现列车在正线区间、车站、停车线、

折返线、列车出入车辆基地线等行车作业的控制、监视。

5.1. 4 运行控制系统应能触发列车停车为最高安全准则。执行

制动停车控制时，应切断列车牵引，列车停车过程不得中途

缓解。

5. 1. 5 装备列车自动防护 CATP）系统的列车，当出现车地双

向连续通信中断、列车完整性电路中断、列车超速、车载设备的

重要故障时，车载列车自动防护 CATP）设备均应实施紧急制

动停车。当列车运行中车门误开时，车载列车自动防护 CATP)

设备应采取报警措施。

5.1. 6 装备车载列车自动防护（ATP）设备的列车应能与未装

备车载列车自动防护 CATP）设备的列车或故障列车混合运行。

5.1. 7 运行控制系统应具备其系统或设备及列车设备运行数据

的实时记录功能，数据记录时间不应小于 7d。

5.1. 8 运行控制系统应具有自动检测、报警和表示功能。车载

设备的日检宜通过车载设备自检完成。

5.2 列车驾驶模式

5.2.1 运行控制系统宜按下列顺序采用驾驶模式：

1 非限制人工驾驶；

2 限制人工驾驶；

14 



3 受控人工驾驶；

4 列车自动运行 CATO）驾驶模式；

5 元人驾驶模式。

5.2.2 驾驶模式转换应符合下列规定：

1 当车辆基地未全部纳入运行控制系统监控时，应在系统

监控区域与非监控区域的分界处设驾驶模式转换区，驾驶模式转
换区的设置应符合下列规定：

1）驾驶模式转换区的运行控制设备应与正线的运行控制

设备一致；

2）在驾驶模式转换区域，车载人机设备宜具有将驾驶模

式转换至列车自动运行 CATO）驾驶模式或受控人工
驾驶模式的提示。

2 驾驶模式转换可自动或手动完成。

3 当驾驶模式由低向高转换时，列车应不停车转换驾驶模
式；当驾驶模式由高向低转换时，列车可停车或不停车转换驾驶
模式。

4 驾驶模式转换应进行记录和表示。

5 列车的正常运行模式应采用受控人工驾驶模式、列车自
动运行 CATO）驾驶模式和无人驾驶模式。

5.2.3 当遇系统故障状态时，经调度员特殊授权并在限定时间

内，列车可采用限制人工驾驶模式或非限制人工驾驶模式执行故

障运行。

5.3 列车自动监控

5.3.1 列车自动监控 CATS）系统应具有下列基本功能：

1 列车自动识别、列车运行自动跟踪和显示；

2 运行时刻表或运行图的编制及管理；

3 自动和人工排列进路；

4 列车运行调整；

5 列车运行和列车自动防护（ATP）、列车自动运行
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CATO）设备状态自动监视；

6 列车运行数据统计、列车运行实迹记录；

7 操作与数据记录、回放、输出及统计处理；

8 列车运行、监控模拟及培训；

9 具有监测、报警和自诊断能力。

5.3.2 列车自动监控 CATS）系统运行调整应采用人工调整和

系统自动调整。

5.3.3 列车自动监控 CATS）系统宜具备下列控制方式：

1 控制中心自动控制；

2 控制中心人工控制；

3 车站自动控制；

4 车站人工控制。

5. 3. 4 人工控制应优先于自动控制，车站自动控制应优先于控

制中心自动控制。控制权转换过程中，不应影响设备功能执行和

列车运行。

5.3.5 列车自动监控 CATS）系统控制中心具备控制权时，控

制项目应包括列车进路的建立或取消、扣车或取消、跳停或取

消、临时限速的设置或取消、站停时间人工设置、运行等级人工

设置和重复开放信号机。

5.3.6 列车自动监控 CATS）系统车站具备控制权时，控制项

目应包括列车进路或引导进路的建立或解锁或取消、信号机的关

闭或开放、道岔的单操或单锁、扣车或取消、提前发车、临时限

速的设置或取消、控制权转换。

5.3.7 列车自动监控 CATS）系统车辆基地具备控制权时，控

制项目应包括列车进路或调车进路的建立或取消、道岔的单独锁

闭或单独解锁、重复开放信号机。

5.3.8 列车自动监控 CATS）系统应能监控一条或多条运营线

路；当监控多条运营线路时，应具有各条线路具有独立运营或混

合运营的能力。

5.3.9 列车自动监控 CATS）系统应根据运行时刻表、列车识
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别号和联锁表等条件，完成列车进路控制。
5. 3.10 列车自动监控 CATS）系统应能与通信、广播和乘客
信息系统接口，宜与时钟系统接口，宜与电力监控、防灾报警、
环境监控或综合监控系统接口，宜提供与城市轨道交通线网监控
系统的接口。

5.4 列车自动防护

5. 4.1 列车自动防护 CATP）系统应具有下列基本功能：

1 检测列车位置，实现列车间隔控制；

2 监督列车运行速度，实现列车超速防护控制；
3 防止列车误退行等非预期移动；

4 为列车车门、站台屏蔽门的开闭提供安全监控信息；
5 实现列车车载列车自动防护（ATP）设备自检；
6 记录司机操作和设备运行状况。

5.4.2 列车自动防护（ATP）系统主要控制项目宜包括列车定
位、列车测速、列车移动授权、列车完整性检测、列车停车保
证、列车运行方向检测、列车超速、列车退行、列车非预期移
动、站台的紧急关闭或取消和车门及站台屏蔽门的防护。
5.4. 3 列车自动防护 CATP）系统应在车辆基地出入线、区间
和车站、折返线范围内具有列车自动防护功能。
5.4.4 列车自动防护 CATP）系统应能监督、限制列车运行速
度、控制列车制动停车、记录司机操作和设备运行状况。
5.4.5 列车自动防护 CATP）系统应利用列车定位设备进行精
确位置校正。

5.4.6 车载列车自动防护 CATP）设备列车位置测量误差不应
大于士2% 。

5.4. 7 区域控制器 CZC）设备应对驶入控制区域内的新列车进
行注册管理、对驶出控制区域的列车进行注销管理，并应对在线
路上运行的列车进行移动管理。

5. 4. 8 区域控制器 CZC）设备应根据控制区域内列车的运行方
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向，列车当前位置、关键道岔位置及进路等信息确定列车的移动

授权，并在其移动授权范围内，实时向列车传递其最近的防护点

位置。

5.4.9 列车自动防护 CATP）系统车载设备应能够控制站台屏

蔽门与列车车门的联动。当列车依规定停车精度在站台指定停车

点停稳后，车载列车自动防护 CATP）设备应同时向地面设备

发送站台屏蔽门控制命令。

5.4.10 列车自动防护 CATP）系统车载设备应配置显示、音

响报警和故障记录及分析装置。车载人机的应显示列车允许速

度、列车实际运行速度、目标距离、目标速度等。

5.4.11 列车可与列车自动防护 CATP）系统共用测速设备，

其测速范围应为 0～132km/h、显示精度应为±1. Okm/h 。

5.5 列车自动运行

5. 5.1 列车自动运行 CATO）系统应具有下列基本功能：

1 启动列车并实现站间自动运行；

2 控制列车实现车站定点停车和折返作业；

3 与列车自动监控 CATS）系统相结合，实现列车运行间

隔自动调整；

4 列车车门和站台屏蔽门的开、闭控制；

5 列车运行节能控制。

5.5.2 列车自动运行 CATO）系统控制项目宜包括列车精确位

置校正、列车速度调整、列车定点停车和列车运行计划调整及车

门和站台屏蔽门的控制。

5.5.3 列车自动运行 CATO）系统应能提供列车牵引、巡航、

惰行、制动等多种工况的速度调整控制，实现运行图规定的站间

时间行车，站间行车时间误差不应超过 5% 。

5.5.4 列车自动运行 CATO) 系统应通过列车定位设备进行线

路位置校正，并应能控制列车实现站内定点停车。

5.5.5 列车自动运行 CATO）系统应能根据线路条件、道岔状
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态、目标距离及目标速度信息实现列车速度的自动控制。车站发
车时，列车启动应由司机控制。区间停车后，在允许信号的条件
下应实现列车的自动启动。

5. 5. 6 列车自动运行 CATO）系统与列车自动监控 CATS）系
统相结合应提供列车运行调整，包括列车跳停、列车扣车、列车
停站时间、列车运行等级。

5.5.7 列车自动运行 CATO）系统车载设备应在列车自动防护

CATP）系统车载设备给出门允许条件并判断停准后，自动打开

相应侧车门。

5. 5. 8 列车自动运行 CATO）系统控制列车减速度的变化率不
宜大于 0. 75m/s3 ，站台定点停车精度宜为±0.3m。

5. 5. 9 列车以自动运行模式在车站站台的停车精度为士 0. 3m 
时，列车停在该停车精度范围内的概率不应小于 99. 99%；停车
精度为±0.Sm 时，列车停在该停车精度范围内的概率不应小
于 99. 9998% 。

5.5.10 列车自动运行 CATO）系统车载设备发生故障时，列
车自动防护 CATP）系统车载设备应自动切除列车自动运行
CATO）模式，列车自动转为列车自动防护（ATP）控制。
5. 5.11 列车自动运行 CATO）系统应具有记录、报警和自动

检测能力。

5.6 列车无人驾驶

5.6.1 列车元人驾驶应符合下列规定：

1 应实现列车进、出车辆基地，正线运行和折返全部运行
作业的无人自动驾驶。

2 宜具有系统列车唤醒、列车休眠功能及蠕动驾驶模式。
3 无人驾驶系统故障应保证列车安全停车并可转为 ATO

或 ATP 控制。

4 元人驾驶系统应符合本规范第 5. 5. 1 条的规定。

5.6.2 无人驾驶系统应实现列车速度的自动控制。列车停车后，
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在允许信号的条件下应自动实现列车的启动、运行。

5. 6.3 列车在站台规定停车位置停车后，应自动开启车门、站

台门。若超出规定的停车范围，应自动向有人值守的监控室报

告，得到允许开门指令后，方可控制车门开启。

5. 6.4 元人驾驶系统其他技术要求应符合本规范第 5. 5. 2～第

5. 5. 11 条的规定。

5.7 计算机联锁

5. 7.1 计算机联锁 CCD 系统应具有下列基本功能：

1 控制道岔、信号机，建立列车或调车进路；

2 具有对室内、外计算机联锁设备的监测和自诊断；

3 显示区段和进路、信号机和道岔状态，遥控或站控等各

种表示和声光报警。

5. 7. 2 计算机联锁 CCI) 系统主要控制项目宜包括列车进路或

引导进路的建立或解锁或取消、信号机的关闭或开放、道岔的单

操或单锁、扣车或取消、遥控或站控、临时限速的设置或取消和

站台的紧急关闭或取消。

5. 7. 3 计算机联锁 CCD 系统的控制方式和表示宜选用鼠标和

显示器方式。操作设备应操作方便、功能明确；一次单一操作不

应形成有效操作命令。

5.7.4 计算机联锁系统应能办理列车和调车进路，可实现车站

有关进路、端站折返进路的自动排列。

5.7.5 计算机联锁（Cl) 系统应根据列车自动防护 CATP）系

统的要求设置相应的保护进路。

5. 7. 6 计算机联锁 CCI) 应能控制道岔实现进路锁闭、区段锁

闭及人工锁闭，应能实行单独操纵和进路选动，影响行车效率的

联动道岔宜采用同时启动方式。

5.7.7 计算机联锁（Cl) 系统应确保进路上道岔、信号机和区

段的联锁。

5. 7. 8 车站站台及车站控制室应设站台紧急关闭按钮。站台紧
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急关闭按钮电路应符合故障一安全原则。

5. 7. 9 当列车自动防护（ATP）系统处于故障状态时，计算机

联锁 CCD 可实现自动站间闭塞或者进路闭塞方式的降级模式

行车。

5.7.10 计算机联锁（CD 系统应能向列车自动防护 CATP)

系统提供信号机状态、道岔状态、进路状态、保护区段状态、运
行方向、站台屏蔽门状态、紧急关闭按钮状态、站台元人折返按
钮状态信息。

5.8 维护监测系统

5. 8.1 维护监测系统应具有下列基本功能：
1 完成对列车运行的监视和整个运行控制系统所有设备的

集中报警功能。

2 完成对所有在线运行的运行控制系统设备进行维修支持

管理，对操作员所进行的操作、时间、对象、内容、结果等信息

进行记录。

5. 8. 2 维护监测系统应实现对运行控制系统设备运行的工作状
态和主要电气性能进行在线监测，电气性能监测宜包括电缆绝缘

测试、对地漏泄检测等。当设备的工作状态异常或电气性能偏离

预定界限时应及时报警。

5.8.3 列车自动监控 CATS）、列车自动防护 CATP）、列车自

动监控 CATO）、计算机联锁 CCD 各子系统应具有自身监测报

警的功能，故障应能定位到功能板级，除在相应的维护终端上进

行现地显示检测和报警外，报警信息应能传至综合维修中心的监

测报警设备。

5.8.4 综合维修中心的监测报警设备应能接受、统计和处理整

个信号系统的故障报警信息，具备设备故障报警的统计功能和历

史数据回放功能，并应能按要求生成所有信号设备报警和各单项

设备的日表、月表、季表和年表。在控制中心可通过维护监测子

系统的维护工作站实现对整个信号系统的历史数据回放功能。在
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设备集中站、维修工区的维护工作站应具有历史数据的回放

功能。

5. 8. 5 综合维修中心的监测报警设备应不仅满足对运行控制系

统设备的监测报警和统计报表的功能，还应对系统的各设备进行

维护信息分析，提出对信号设备的维护管理计划，提供维护

支持。

5.8.6 维护监测系统正常工作或故障时，不应影响被监测设备

的正常工作。
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6 车辆基地

6.1 车辆段

6.1.1 车辆段运行控制系统应设列车自动监控 CATS）设备、

计算机联锁 CCD 设备、列车占用检测设备、车地通信 CTWC)

设备、电源设备、试车线设备和培训设备，宜设维护监测设备。

6.1. 2 试车线运行控制系统地面设备的布置，应满足车载设备

双方向试车，其地面设备应与正线运行控制系统地面设备相同。
6.1. 3 运行控制系统可实现车辆段内列车运行的追踪，车辆段

可部分或全部纳入运行控制系统的监控范围。

6.1. 4 用于培训的运行控制主要设备功能应与实际运用的运行

控制设备功能一致。

6.2 停车场

6.2.1 停车场运行控制系统应设列车自动监控 CATS）设备、

计算机联锁 CCD 设备、列车占用检测设备、车地通信 CTWC)

设备和电源设备，宜设维护监测设备。

6.2. 2 停车场宜部分或全部纳入运行控制系统的监控范围。
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7 列车检测与信息传递

7.1 一般规定

7.1.1 列车占用检测设备应能安全、准确地实现列车的占用或

空闲检测。

7.1. 2 信息传递设备应保证信息安全可靠传递。

7.1. 3 列车定位设备应能准确地确定列车的位置和运行方向。

7.2 基本功能

7. 2.1 准移动闭塞系统应实现闭塞区段的列车占用或空闲检测，

应以闭塞区段为单元检测列车的位置。

7. 2. 2 移动闭塞系统应通过列车定位技术及车地信息的双向传

递，将列车所在线路上的位置传送至区域控制器，将列车运行控

制所需信息传送至车载运行控制设备。

7.3 技术要求

7.3.1 列车占用检测宜通过连续检测或非连续检测方式实现。

7.3. 2 列车占用检测、列车定位等技术措施和设备必须符合故

障－安全的原则。

7.3.3 列车定位技术宜采用轨旁电缆环线、应答器和辅以列车

测速传感器方式。

7.3.4 车地通信系统宜采用轨旁电缆环线方式，也可采用无线

通信方式。

7.3.5 基于轨旁电缆环线方式的车地通信系统应符合下列规定：

1 轨旁电缆环线的安装不应影响工务维修，不应影响乘客

的紧急疏散。

2 车地通信系统地面设备应具有轨旁电缆环线通道完整性
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检测和故障报警功能。

3 车地通信车载设备应向车载列车自动防护 CATP）和列

车自动监控 CATO）设备提供的环线交叉点精确位置校正信息。

4 轨旁电缆环线室内至室外设备的有效控制距离不宜小于

3. Okm；单臂传输交叉感应环线的有效控制距离不宜小于

0. 5km；双臂传输交叉感应环线的有效控制距离不宜小

于 1. Okm。

7.3.6 基于无线通信方式的车地通信系统应符合下列规定：

1 无线通信系统的场强覆盖宜采用天线、漏缆和裂缝波导

管方式。

2 元线通信系统应保证列车高速移动时漫游切换，不应影

响列车控制的连续性。

3 无线通信系统应采用冗余场强覆盖设计；当一套网络故

障时，应确保车地信息传输的连续性。

4 无线通信系统应具有防止外部非法入侵功能，应具有网

络加密、认证、识别和防火墙等安全信息防护功能。

5 无线通信系统应与其他系统、其他运营线路统一规划通

信的频点。
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8 信号显示

8.1 地面信号机显示

8.1.1 地面信号机宜采用发光二极管 CLED）型信号机。

8.1. 2 信号机应设于列车运行方向的右侧。
8.1. 3 信号机的设置应符合下列规定：

1 正线信号机的设置应符合下列规定：

1) 车站应设出站信号机；

2）道岔区宜设道岔防护信号机；

3）线路尽头、折返进路终端应设阻挡信号机。

2 车辆基地应设进车辆基地信号机，宜设出车辆基地信号

机，车辆基地内应设调车信号机。

3 进车辆基地的信号机和道岔防护信号机宜设引导信号。

8.1. 4 按地面信号显示行车时，地面信号机显示距离应符合下

列规定：

1 车站出站信号机和道岔防护信号机的显示距离不应小

于 400m。

2 调车信号机的显示距离不应小于 200mo

8.1. 5 信号灯光显示的颜色应符合下列规定：

1 正线信号显示应符合下列规定：
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1）一个红色灯光表示停车；

2）一个黄色灯光表示道岔已锁闭，并开通侧向；

-3)----=-t绿色灯光表示按规定速度运行；

4）一个黄色灯光加一个红色灯光为引导信号，列车可以

不大于 25km/h 速度越过信号机，并随时准备停车；

如其他显示意义的信号可采用基本颜色组合或闪光，也

可采用符号、数字等形式表示，但均应经运营主管部



门批准后方可采用。

2 车辆基地信号显示应符合下列规定：

1）出车辆基地信号机显示应与正线信号机显示一致。当

车辆基地部分或全部纳入列车运行控制范围内时，相

应控制范围内的信号机及其显示应与正线一致。

2）车辆基地调车信号机宜为蓝、月白二色显示。一个蓝

色灯光应表示禁止调车，一个月白色灯光应表示允许

调车。

8.2 车载信号显示

8. 2.1 列车自动防护 CATP）车载设备的车载人机界面应作为

列车行车的凭证。列车自动防护 CATP）车载设备故障的列车、

未装备列车自动防护 CATP）车载设备的列车及列车自动防护
CATP）地面设备故障情况下降级运行的列车应按地面信号机的

指示行车。

8.2.2 车载人机界面的显示应包括驾驶模式、列车允许速度、

列车实际运行速度、列车车门状态、车门允许、站台屏蔽门状

态、目标速度、目标距离、牵引或制动状态、跳停、扣车、折返

表示和列车超速、设备故障及声光报警内容。
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