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软件框图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

文件目录 

1. application：任务函数以及中断函数 

2. bsp：实现对底层封装，移植标准库需要重新实现这一层级 

3. components\algorithm：姿态解算算法以及 DSP 库 

4. components\controller：PID 相关函数实现 

Application 

Standard BSP 

detect_task 

gimbal_task INS_task chassis_task calibrate_task 

led_task oled_task volage_task 

referee_task test_task usb_task servo_task 

Devices 

OLED BMI088 IST8310 

Board 

 CRC CAN ADC 

FLASH FRIC IMUPWM 

LED RC SPI 

I2C 

USART 

BUZZER DELAY 

LASER 

SERVO 

Algorithm 

 

PID 

AHRS 

FIFO 

MATH 
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5. components\devices：陀螺仪 BMI088 和 IST8310 和 OLED 的驱动 

6. components\support：CRC8,CRC16 的校验函数以及 fifo 相关函数 

7. doc：文档相关 

8. Drivers：cubeMX 自动生成的驱动库 

9. Inc：cubeMX 自动生成的 h 文件 

10. MDK-ARM：cubeMX 生成的工程文件 

11. Middlewares：cubeMX 生成的中间件 

12. Src：cubeMX 自动生成的 c 文件 

软件环境 

Toolchain/IDE MDK-ARM V5 

STM32F4xx_DFP Packs 2.13.0 

STM32CubeMx 5.2.1 

package version STM32Cube FW_F4 V1.21.1 

FreeRTOS version 10.0.1 

CMSIS-RTOS version 1.02 

编程规范 

变量和函数命名方式遵循 Unix/Linux 风格 

不需要精确计时的任务，采用自行实现的软件定时器实现，定时精度受任务调

度影响 
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功能介绍 

1. 校准功能：提供云台校准，陀螺仪零漂校准，底盘重设 ID 的功能 

2. 底盘控制功能：完成底盘的麦轮运动控制，底盘功率控制，提供 4 种控制模

式： 跟随云台角度闭环控制，跟随底盘角度闭环控制，底盘旋转无角度闭

环控制，原生 CAN 控制。 

3. 离线判断功能：根据数据反馈的时间戳来判断设备是否离线。 

4. 云台控制功能：完成云台的角度控制。提供 3 种控制模式，陀螺仪角度控

制，电机码盘角度控制，原生 CAN 控制。 

5. 姿态解算功能：完成陀螺仪加速度计的角度融合，解算欧拉角。 

6. LED 的 RGB 切换：使用三色 LED 完成 RGB 显示，呼吸灯效。用于显示程

序是否死机。 

7. OLED 显示功能：将电池电量，设备错误信息显示出来，方便使用者定位问

题。 

8. 裁判系统数据解析：使用单字节解析裁判系统数据，适用于 2019 年裁判系

统，裁判系统需要升级总决赛版本。 

9. 遥控器数据解析：使用串口空闲中断函数，解析接收机发送的数据。 

10. 舵机控制：将 4 个空闲的 PWM 输出舵机信号，通过按键进行控制，方便之

后添加弹仓控制或者简易的机械装置。 

11. 射击控制：控制下供弹装置，完成发射逻辑。 
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12. 电源采样：采样电源电压，并估计当前电池电量，作为简单电量判断，用于

电池在机器人内部，不方便观测电量的场合。 

功能实现框架 

全局变量通过指针传递的方式进行，减少 extern 使用，例如遥控器指针提

供 const RC_ctl_t *get_remote_control_point(void) 返回遥控器常指针，在需要遥

控器参数的任务中新建一个 local_rc_ctrl 的结构体指针，通过获取指针方式传递

全局变量。 

所有的全局变量均在 app 层，方便人员查看参数，不需要跳转到其他层去寻

找来源，驱动层和硬件层只提供处理函数以及硬件初始化功能函数。 

对于云台控制任务，底盘控制任务等，有对应的结构体控制变量集成所需要

的变量，方便使用者查看。 

以下介绍一些常用任务实现流程图。 

a. 校准任务以及模块离线判断任务 

校准任务主要完成陀螺仪零漂校准，云台中值校准，底盘进入快速设置 ID

模式。模块离线判断任务主要通过判断模块的数据发送时间，与当前系统时间

的差值来判断是否掉线。这两个任务都是主要通过指针函数来完成。 



 

 

竞赛机器人开发手册 

 

共 15 页   第 7 页 

 

离线任务中新增设备 

如果需要在离线判断任务中添加一个设备，可以按照下列步骤操作。 

1.第一步在 detect_task.h，添加设备名字在 errorList 的最后，像 

enum errorList 

{ 

... 

XXX_TOE,    //新设备 

ERROR_LIST_LENGHT, 

}; 

2.在 detect_init 函数,添加 offlineTime（离线时间）, onlinetime（上线时间）, 

priority（优先级）参数 

 uint16_t set_item[ERROR_LIST_LENGHT][3] = 

 { 

     ... 

    {n,n,n}, //XX_TOE 

}; 
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3.如果有 data_is_error_fun ,solve_lost_fun,solve_data_error_fun 函数，赋值到函数

指针 

4.在 XXX_TOE 设备数据来的时候, 添加函数 detect_hook(XXX_TOE). 

校准任务中新增设备 

如果需要在校准任务中添加一个设备，可以按照下列步骤操作。 

1.添加设备名在 calibrate_task.h 的 cali_id_e, 像 

typedef enum 

{ 

 ... 

 //add more... 

 CALI_XXX, 

 CALI_LIST_LENGHT, 

} cali_id_e; 

2. 添加数据结构在 calibrate_task.h, 大小必须是 4 字节倍数，像 

typedef struct 

{ 

 uint16_t xxx; 

 uint16_t yyy; 

 fp32 zzz; 

} xxx_cali_t; //长度:8 字节 8 bytes, 必须是 4, 8, 12, 16... 

3.在 "FLASH_WRITE_BUF_LENGHT",添加"sizeof(xxx_cali_t)",  

实现新函数 bool_t cali_xxx_hook(uint32_t *cali, bool_t cmd),  

添加新名字在 "cali_name[CALI_LIST_LENGHT][3]" 

申明变量 xxx_cali_t xxx_cail,  

添加变量地址在 cali_sensor_buf[CALI_LIST_LENGHT] 
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在 cali_sensor_size[CALI_LIST_LENGHT]添加数据长度,  

最后在 cali_hook_fun[CALI_LIST_LENGHT]添加函数。 

b. 云台，底盘，射击任务框架 

对于云台和底盘采取两层分层结构，第一层是控制层，完成对不同控制目标

的实现，第二层是行为层，对于不同的功能去实现对应的控制目标的设定。 

对于云台来讲具有三种控制模式：陀螺仪角度控制，编码器角度控制，原始

CAN 控制；具有六种行为模式：无力行为，初始化行为，校准行为，绝对角度

控制行为，相对角度控制行为，静止位置行为。 

对于底盘来讲具有四种控制模式：跟随云台角度控制，跟随底盘角度控制，

不跟随角度旋转控制，原始 CAN 控制；具有六种行为模式：无力行为，不移

动行为，类步兵跟随云台行为，类工程跟随底盘角度行为，不跟随云台行为，

开环行为。 

射击，底盘以及云台整体流程类似，故而框架流程如下图。 
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过程 功能 备注 

set_mode 通过遥控器设置状态

机 

 

mode_change 状态机改变后更新的

控制值 

例如云台从陀螺仪切

换编码器的过程，需
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要重新设置控制目标

值 

feedback_update 反馈数据更新 
 

set_control 设置控制量 
 

control_loop 控制器计算 
 

can_send 
Can 发送指令 

 

云台控制任务中新增模式 

 对于云台来讲，如果要添加一个新的行为模式，可以参考如下步骤 

1.首先在 gimbal_behaviour.h 文件中， 添加一个新行为名字在 

gimbal_behaviour_e 中， 

erum 

{   

 ... 

 ... 

 GIMBAL_XXX_XXX, // 新添加的 

}gimbal_behaviour_e, 

2. 实现一个新的函数 gimbal_xxx_xxx_control(fp32 *yaw, fp32 *pitch, 

gimbal_control_t *gimbal_control_set); 

 "yaw, pitch" 参数是云台运动控制输入量 

 第一个参数: 'yaw' 通常控制 yaw 轴移动,通常是角度增量,正值是逆时针运

动,负值是顺时针 
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 第二个参数: 'pitch' 通常控制 pitch 轴移动,通常是角度增量,正值是逆时针运

动,负值是顺时针 

 在这个新的函数, 你能给 "yaw"和"pitch"赋值想要的参数 

3.  在"gimbal_behavour_set"这个函数中，添加新的逻辑判断，给

gimbal_behaviour 赋值成 GIMBAL_XXX_XXX 

在 gimbal_behaviour_mode_set 函数最后，添加"else if(gimbal_behaviour == 

GIMBAL_XXX_XXX)" ,然后选择一种云台控制模式 

 GIMBAL_MOTOR_RAW : 使用'yaw' and 'pitch' 作为电机电流设定值,直接

发送到 CAN 总线上. 

 GIMBAL_MOTOR_ENCONDE : 'yaw' and 'pitch' 是角度增量,  控制编码相

对角度. 

 GIMBAL_MOTOR_GYRO : 'yaw' and 'pitch' 是角度增量,  控制陀螺仪绝对

角度. 

4.  在"gimbal_behaviour_control_set" 函数的最后，添加 

else if(gimbal_behaviour == GIMBAL_XXX_XXX) 

{ 

 gimbal_xxx_xxx_control(&rc_add_yaw, &rc_add_pit, gimbal_control_set); 

} 

底盘控制任务中新增模式 

如果要添加一个新的行为模式 

1.首先，在 chassis_behaviour.h 文件中， 添加一个新行为名字在 

chassis_behaviour_e 中 
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erum 

{   

    ... 

    ... 

    CHASSIS_XXX_XXX, // 新添加的 

}chassis_behaviour_e, 

 

2. 实现一个新的函数 chassis_xxx_xxx_control(fp32 *vx, fp32 *vy, fp32 *wz, 

chassis_move_t * chassis ) 

    "vx,vy,wz" 参数是底盘运动控制输入量 

    第一个参数: 'vx' 通常控制纵向移动,正值 前进， 负值 后退 

    第二个参数: 'vy' 通常控制横向移动,正值 左移, 负值 右移 

    第三个参数: 'wz' 可能是角度控制或者旋转速度控制 

    在这个新的函数, 你能给 "vx","vy",and "wz" 赋值想要的速度参数 

3.  在"chassis_behaviour_mode_set"这个函数中，添加新的逻辑判断，给

chassis_behaviour_mode 赋值成 CHASSIS_XXX_XXX 

    在函数最后，添加"else if(chassis_behaviour_mode == 

CHASSIS_XXX_XXX)" ,然后选择一种底盘控制模式 

    4 种: 

    CHASSIS_VECTOR_FOLLOW_GIMBAL_YAW : 'vx' and 'vy'是速度控制， 

'wz'是角度控制 云台和底盘的相对角度 

    你可以命名成"xxx_angle_set"而不是'wz' 
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    CHASSIS_VECTOR_FOLLOW_CHASSIS_YAW : 'vx' and 'vy'是速度控制， 

'wz'是角度控制 底盘的陀螺仪计算出的绝对角度 

    你可以命名成"xxx_angle_set" 

    CHASSIS_VECTOR_NO_FOLLOW_YAW : 'vx' and 'vy'是速度控制， 'wz'是

旋转速度控制 

    CHASSIS_VECTOR_RAW : 使用'vx' 'vy' and 'wz'直接线性计算出车轮的电

流值，电流值将直接发送到 can 总线上 

4.  在"chassis_behaviour_control_set" 函数的最后，添加 

    else if(chassis_behaviour_mode == CHASSIS_XXX_XXX) 

    { 

        chassis_xxx_xxx_control(vx_set, vy_set, angle_set, 

chassis_move_rc_to_vector); 

    } 

 

c. OLED 任务框架 

OLED 任务通过 100Hz 查询 oled 的 I2C 地址来确认连接情况， 10Hz 刷新

OLED 屏幕。OLED 支持 SSD1306 驱动的单色和双色模块.对于单色和双色模

块，请在 OLED.C 文件中修改对应的宏定义即可。 
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