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一、底盘介绍

1.1 主车体组部件说明

1.2 资料清单

1.3 尺寸参数
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备注：实际尺寸和设计尺寸之间有一定的公差，图中所有的尺寸单位是毫米

1.4 硬件组成框图

1.5 配件说明

1.5.1 电ΟȤ
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详情，请参考附件 1：YZ-AIM_EasyCan 用户手册_v3.5.pdf



深圳巨匠机器人有限公司

- 4 -

1.5.2 电池及充电器

电池尺寸：220 155 80mm

36V 20AH，带 BMS 板子，持续 40A，最大 60A，嘉佰达 BMS 模块，国产 18650 电芯
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1.5.3 航模遥控器
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1.5.4 轮子尺寸参数

轮子直径理论值是：260mm 直径，轮子的周长为：3.14X260=816.4mm

1.6 如何计算整车的速度

1.6.1 200 瓦电机，20 减速比减速机

电机和减速机的参数是：额定功率 200 瓦，额定转速 1000 转的，CAN 接口的一体机，配 20

的减速比减速机。

轮子每秒钟的转动量=1000/60/20=0.85 转/秒

这样，轮子转一周，行进的距离为：816.4mm，则对应每秒实际里程是：0.85X816.4=680.3

毫秒。对应车的额定自大速度为 V=0.68 米/秒

1.6.2 200 瓦电机，16 减速比减速机

电机和减速机的参数是：额定功率 200 瓦，额定转速 1000 转的，CAN 接口的一体机，配 20

的减速比减速机。
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轮子每秒钟的转动量=1000/60/16=1.042 转/秒

这样，轮子转一周，行进的距离为：816.4mm，则对应每秒实际里程是：1.042X816.4=850.4

毫秒。对应车的额定自大速度为 V=0.85 米/秒

实际电机可以最大控制 1500 的转速。

轮子每秒钟的转动量=1500/60/16=1.5625 转/秒

对应车的额定自大速度为 V=1.2756 米/秒
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1.7 航模遥控器使用示意

具体的操作，请参考附件附件 8-航模遥控器操控演示.mp4
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二、主控板接线说明

详见附件 1：Smartrail_F407_MCtrl_MultV2 控制主板使用说明

三、串口通信协议

3.1 运动控制帧格式（工控机->运动控制器）

1
帧头

（2 Byte）
Head

帧头标志1 0x66

2 帧头标志2 0xAA

3
帧长度

（1 Byte）
Length

所有数据长度

（不包括头，不

包括自身）

0x0B

4
控制位

（1 Byte）

Bit 0
前碰撞传感器

使能

1：使能前碰撞传感器

0：失能前碰撞传感器

Bit 1
后碰撞传感器

使能

1：使能后碰撞传感器

0：失能后碰撞传感器

Bit 2 Reserved Reserved

Bit 3 Reserved Reserved

Bit 4 Reserved Reserved

Bit 5 Reserved Reserved

Bit 6 Reserved Reserved
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Bit 7 Reserved Reserved

5
电机驱动器状态

（1 Byte）

Bit 0

左电机驱动器

状态

Bit 1,0 = 00
左电机Stop（抱闸停

车）

Bit 1,0 = 01

左电机运动

Bit 1

Bit 1,0 = 10

Bit 1,0 = 11
左电机Free（开环停

车）

Bit 2

右电机驱动器

状态

Bit 3,2 = 00 右电机Stop

Bit 3,2 = 01

右电机运动

Bit 3

Bit 3,2 = 10

Bit 3,2 = 11 右电机Free

Bit 4 Reserved / 0

Bit 5 Reserved / 0

Bit 6 Reserved / 0

Bit 7 Reserved / 0

6
左边电机速度

（2 Byte）

L_Speed

范围-3500～3500

高位

单位RPM

7 低位

8
右边电机速度

（2 Byte）

R_Speed

范围-3500～3500

高位

单位RPM

9 低位
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10 Reserved Reserved Reserved Reserved

11 Reserved（1 Byte）

Bit 0 Reserved Reserved

Bit 1 Reserved Reserved

Bit 2

Reserved ReservedBit 3

Bit 4

Bit 5

Reserved

ReservedBit 6

Bit 7

12 Reserved Reserved Reserved

13 Reserved Reserved Reserved

14 校验位 Check Sum 前13个字节的加和低8位

3.2 运动控制器应答帧格式

1
帧头

（2 Byte）
Head

帧头标志1 0x88

2 帧头标志2 0xBB

3 帧长度 Length
所有数据长度（不包

括头，不包括自身）
0x2D
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（1 Byte）

4

左前电机编码器

（4 Byte）
LF_Encoder

编码器计数值

高字节在前

低字节在后

0～0xFFFFFFFF

5

6

7

8

右前电机编码器

（4 Byte）
RF_Encoder

编码器计数值

高字节在前

低字节在后

0～0xFFFFFFFF

9

10

11

12

左后电机编码器

（4 Byte）
LB_Encoder

编码器计数值

高字节在前

低字节在后

1mm/bit

0～0xFFFFFFFF

13

14

15

16

右后电机编码器

（4 Byte）
RB_Encoder

编码器计数值

高字节在前

低字节在后

1mm/bit

0～0xFFFFFFFF

17

18

19
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20 Reserved Reserved

21 Reserved Reserved

22 Reserved Reserved

23 Reserved Reserved

24

Reserved（2 Byte）

Reserved

25 Reserved

26

Reserved（2 Byte） Reserved Reserved Reserved

27

28

Reserved（2 Byte） Reserved Reserved Reserved

29

30

Reserved（2 Byte） Reserved Reserved Reserved

31

32
电池电量

（1 Byte）
BOS 0-100 单位%

33 电池电压 VOT 【0,545】 单位100MV
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（2 Byte）
34

35
电池电流

（2 Byte）
CUR 【-1000,1000】

单位10MA，正数表

示充电，负数表示

放电36

37
循环充放电次数

（2Byte）
BCycleCNt 【0,1000】

38

39 Reserved（1 Byte） Reserved Reserved Reserved

40 Reserved（1 Byte） Reserved Reserved Reserved

41

避障模块

状态信息

（1 Byte）

Bit 0 前防碰撞开关状态

1：触发

0：无

Bit 1 后防碰撞开关状态

1：触发

0：无

Bit 2 Reserved Reserved

Bit 3 Reserved Reserved

Bit 4 Reserved Reserved

Bit 5 Reserved Reserved

Bit 6 Reserved Reserved

Bit7 Reserved Reserved

42 通信状态 Bit 0 左前驱动器通信 1：失联



深圳巨匠机器人有限公司

- 15 -

（1 Byte） 0：正常

Bit 1 右前驱动器通信

1：失联

0：正常

Bit 2 左后驱动器通信

1：失联

0：正常

Bit 3 右后驱动器通信

1：失联

0：正常

Bit 4
航模遥控器接入状

态

1：控制

0：空闲

Bit 5 Reserved Reserved

Bit 6 Reserved Reserved

Bit 7 Reserved Reserved

43
通信状态2

（1 Byte）

Bit 0 BMS通信状态

1：失联

0：正常

Bit 1 温度传感器1通信

1：失联

0：正常

Bit 2 Reserved Reserved

Bit 3 Reserved Reserved

Bit 4 Reserved Reserved
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Bit 5 Reserved Reserved

Bit 6 Reserved Reserved

Bit 7 Reserved Reserved

44 温湿度传感1-温度

45 温湿度传感1-湿度

46 Reserved

47 Reserved

48 Reserved Reserved

49 Reserved Reserved

50 Reserved Reserved

51 Reserved Reserved

52
校验和

（1 Byte）
Check Sum 前51个字节数据和的低八位

四、使用串口控制底盘

系统提供了可以快速测试的串口协议调试软件：

10-QTFourDriver_F407_MCtrl_Tools，如果出现打开时，报部分 DLL文

件缺失，通常是 VS 运行库的问题，请安装所有提供的运行库文件。
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测试工具软件为附件附件 5：QTFourDriver_F407_MCtrl_Tools

4.1 工具软件介绍
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4.1.1 串口连接操作
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4.1.2 控制底盘前进

至此完成一次通信，我们做了串口通信保护机制，当串口 500 毫秒内没有发送指令，则底盘自动

停车。所以要实现连续的行走，需要间隔的持续发送，发送间隔可以 200 毫秒至 50 毫秒之间。

建议使用 100 毫秒。
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4.1.3 控制底盘后退
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4.1.4 控制停车
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4.1.5 清除实时数据
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4.1.6 复制实时数据
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点击对应的菜单，既可以完成操作

4.1.7 反馈数据区说明
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五、ROS 驱动使用说明

5.1 节点程序的编译

节点程序为附件 6：FourDriver_Ubunu_MCtrlDriverV0.1.rar

拷贝文件至目标目录下，然后进入 linux 系统

进入工程目录：

使用 catkin_make 命令编译
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编译成功：

5.2 通信节点的启动

（1）查看系统内的串口对应：ls /dev

我使用 ttyUSB1

（2）在工程目录下运行 source devel/setup.bash

（3）手动启动 rosrun MCtrlNode MCtrlNode /dev/ttyUSB1 115200 1 1

rosrun 【包名称】【节点名称】【串口设备】【波特率】【左侧转向正方向】【右侧转向正方向】
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5.3 启动节点后手动控制车体

5.3.1 查看节点启动的话题

rostopic list

5.3.2 打印编码器话题消息内容

rostopic echo /DriverEncounterS
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5.3.3 查看控制命令消息类型

rostopic type /CtrlCmd

rosmsg show dgvmsg/DriverVelocity

5.3.4 手动发送控制消息：

100 是左侧标识，101 是右侧标识，同侧轮子速度一致。

（1）控制停车

rostopic pub -1 /CtrlCmd dgvmsg/DriverVelocity "driver:

-

add: 100

VRPM: 0

-

add: 101

VRPM: 0

"

（2）100 的速度前进一次

rostopic pub -1 /CtrlCmd dgvmsg/DriverVelocity "driver:

-

add: 100

VRPM: 100

-

add: 101

VRPM: 100

"

（3）完善浮点数参数

rostopic pub -1 /CtrlCmd dgvmsg/DriverVelocity "driver:
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-

add: 100

VRPM: 0

Vspeed: 0.0

-

add: 101

VRPM: 0

Vspeed: 0.0

"

（4）完善完整的命令，正常只使用了 ADD 和 VRPM

rostopic pub -1 /CtrlCmd dgvmsg/DriverVelocity "driver:

-

name: ""

add: 100

VRPM: 0

Vspeed: 0.0

-

name: ""

add: 101

VRPM: 0

Vspeed: 0.0

"

5.3.5 使用脚本启动节点
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roslaunch launch/Controller-test.launch
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