
Main()

Freertos Tasks

获取加速度计、陀螺仪、磁力计、气压计数据

Icm20608_data
qmc5883_data
spl06_data

IMU数据矫正

update_accel_gyro_data();

姿态解算

ahrs_update()

位置和速度估计

ekf_baro_alt()
ekf_odom_xy()
ekf_gnss_xy()

模态转换

mode_update()

get_pos_x()
get_vel_x()
get_pos_y()
get_vel_y()
get_pos_z()
get_vel_z()

get_accel_ef()

400hz

get_dcm_matrix()位置控制

pos_control->update_z_controller()
pos_control->update_xy_controller()

姿态控制

attitude->input_euler_angle_roll_pitch_yaw()
attitude->rate_controller_run()

电机输出

motors->output()

200hz

串口与USB监听

comm_callback();
usbsend_callback();

 磁罗盘数据刷新

update_mag_data();

气压高度刷新 Baro_Get_Data();
一键解锁检测 lock_motors_check();
手势解锁检测 arm_motors_check();
降落与悬停检测 throttle_loop();

100hz

50hz

遥控器信号接收 RC_Input_Loop();

电压电流监测 adc_update();

其他线程:

GNSS线程
SD卡线程

蜂鸣音线程
心跳线程

串口发送线程
闲时线程

自稳模式

mode_stabilize()

高度模式

mode_althold()

定位模式

mode_poshold()
包含三个子模式
1.姿态控制子模式；该子模式等同于高度模式
2.位置控制子模式；
3.巡线子模式；
位置模式的任何子模式下均支持一键起飞、一
键返航、一键降落。

安全机制：
（1）GNSS正常时可启用123子模
式；GNSS异常时强制进入子模式
1；
（2）电压过低或数据链断开强制自
动返航；
（3）电量极低强制自动降落；
（4）在自动返航过程中GNSS异
常，强制进入子模式1并自动降落；

箭头方向表示模式切换方向

GNSS线程

gnss_update();

SD卡线程

Logger_Update();

蜂鸣音线程

Buzzer_ring();

心跳线程

send_mavlink_heartbeat_data();

串口发送线程

mav_send_data();

闲时线程

debug();

自稳模式详解

  (1)  判断电机是否解锁，若未解锁，判断是否进入电调校准，若已解锁，进入下一步飞行控制算法；
（2）清除降落标志位；
（3）根据遥控器接收的俯仰滚转通道值解算飞机的目标俯仰滚转角；
（4）根据遥控器偏航通道值解算飞机的目标偏航角；
（5）根据遥控器油门通道值解算飞机的目标油门；
（6）根据目标姿态角，对飞机的姿态进行闭环控制，输出为目标角速率；
（7）根据目标油门，计算电机的平均输出；
（8）根据目标角速率，对飞机的三轴角速率进行PID闭环控制；
（9）计算每个电机的最终输出量；

高度模式详解

（1）初始化高度控制参数；
（2）根据遥控器接收的俯仰滚转通道值解算飞机的目标俯仰滚转角；
（3）根据遥控器偏航通道值解算飞机的目标偏航角速度；
（4）根据遥控器油门通道值解算飞机的目标垂直速度；
（5）更新飞行状态（电机停转、起飞、已降落、飞行中）
（6）根据飞行状态进入不同case；
（7）在飞行中状态时，进行高度和姿态控制；
（8）根据目标姿态角，对飞机的姿态进行闭环控制，输出为目标角速率；
（9）根据对地高度修正目标垂直速度；
（10）根据目标垂直速度计算目标高度；
（11）根据目标高度进行PID闭环控制，输出为目标油门；
（12）根据目标角速率，对飞机的三轴角速率进行PID闭环控制；
（13）计算每个电机的最终输出量；

定位模式详解

（1）初始化位置控制参数；
（2）安全机制：判读是否执行返航和降落；
（3）根据遥控器接收的俯仰滚转通道值解算飞机的目标俯仰滚转角；
（4）根据遥控器偏航通道值解算飞机的目标偏航角速度；
（5）根据遥控器油门通道值解算飞机的目标垂直速度；
（6）更新飞行状态（电机停转、起飞、已降落、飞行中）
（7）根据飞行状态进入不同case；
（8）在飞行中状态时，进行高度和姿态控制；
（9）判断GPS信号是否正常，若GPS异常则强制进入姿态模式；
（10）判断是否执行返航；
（11）判断是否执行降落；
（12）判断ch7设定的子模式（包含三个子模式：姿态模式、位置模式、巡线模式）；
（13）执行子模式；

1.姿态控制模式：根据目标姿态角，对飞机的姿态进行闭环控制，输出为目标角速率；
2.位置控制模式：根据目标姿态角，设定目标位置和目标速度，从而通过PID闭环控制解算出新的目

标姿态角；再根据目标姿态角，对飞机的姿态进行闭环控制，输出为目标角速率；
3.巡线模式：根据目标航点，通过PID闭环控制解算出目标姿态角，再根据目标姿态角，对飞机的姿

态进行闭环控制，输出为目标角速率；
（14）根据对地高度修正目标垂直速度；
（15）根据目标垂直速度计算目标高度；
（16）根据目标高度进行PID闭环控制，输出为目标油门；
（17）根据目标角速率，对飞机的三轴角速率进行PID闭环控制；
（18）计算每个电机的最终输出量；
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