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光电吊舱控制协议




范围
本协议规定了光电吊舱对外（与飞行控制器等）的接口定义、数据通信流程及控制协议。
光电吊舱对外通信
2.1数据通信流程
1. 飞行控制器发送指令给光电吊舱，指令内容见表2-1所示，指令部分为触发式，发送一次即可；
1. 光电吊舱上电自检后，以周期16.7ms发送信息给飞行控制器，信息内容如表2-2所示；
1. 对于多字节变量，低字节在前，高字节在后；
1. 串口默认波特率为：115200,校验方式：无校验；
1. 需要下发吊舱拍摄图片命名前缀、系统时间时，需上电后下发或周期下发；
1. 需要目标位置解算时，需要以1~60Hz的频率给DYT发送载机的姿态角和经纬度信息。
2.2通信协议
2.2.1  控制指令数据
表2-1 控制指令数据
	源
	控制器

	目标
	光电吊舱

	发送频率
	触发发送

	字节序号
	参数名称
	数据类型
	单位
	说明
	占用字节

	0
	同步码1
	U8
	
	0xEB
	1

	1
	同步码2
	U8
	
	0x90
	1

	2
	控制信息
	U8
	
	0x00：空指令
0x01：可见光1
0x02：可见光2
0x03：红外1
0x04：红外2
0x07：目标识别开
0x08：目标识别关(默认)
0x09：视频录制开
0x0A：视频录制关(默认)
0x0C：框选跟踪（两个X,Y坐标）
0x0D：指点跟踪（X，Y坐标）
0x0E：停止跟踪
0x0F：发现目标自动锁定
0x10：识别转跟踪
0x11：红外白热
0x12：红外黑热
0x17：关抗遮挡
0x18：开抗遮挡
0x24：云台搜索
0x25：光学变焦
0x26：指定框架角度
0x27：开电机
0x28：关电机
0x29：关跟随
0x2a：跟随
0x2b：归中
0x2c：抑制陀螺仪漂移
0x30: 电锁模式
0x31: 解除电锁
0x40：开画中画
0x41：关画中画
0x51：osd显示开
0x52：osd显示关
0x5a：指定变焦倍数
0x5b：拍照指令
0x5c：开电子稳像
0x5d：关电子稳像
0x60：开伺服稳像
0x61：关伺服稳像
0x62: 版本查询
0x64：设置码率
	1

	3、4
	参数X
	S16
	
	默认为0；
当控制信息为0x0D“指点跟踪”时，表示锁定点横向像素的与中心点坐标差（中心点右边为正），图像中心点为0；
当控制信息为0x0C“框选跟踪”时，表示锁定框左上角横向像素的与中心点坐标差（中心点右边为正），图像中心点为0
当控制信息为0x24“云台搜索”时，表示方位转速，单位0.1°/s；
当控制信息为0x25“变焦指令”或0x5a“数字变焦”时，表表示变焦倍数，单位0.1倍；
当控制信息为0x26“指定框架角度”时，表示方位角，单位0.01度；
当控制信息为0x64“设置码率”时，表示设置图像传输码率，单位为kbps；
控制信息为0x5b“拍照”或0x09：视频录制开；表示时间戳高16位或前缀（前2个字符，先低后高）；
控制信息为0x07“目标识别开”时，0表示检测人或车、1表示检测无人机
	2

	5、6
	参数Y
	S16
	
	默认为0；
当控制信息为0x0D“指点跟踪”时，表示锁定点纵向像素值与中心点坐标差（中心点上边为正），图像中心点为0；
当控制信息为0x0C“框选跟踪”，表示锁定框左上角纵向像素值与中心点坐标差（中心点上边为正），图像中心点为0；
当控制信息为0x24“云台搜索”，表示俯仰转速，单位0.1°/s
当控制信息为0x26指定框架角度时，表示俯仰角，单位0.01度；
当控制信息为0x5b“拍照”或0x09“视频录制开”；表示时间戳低16位或前缀（后2个字符，先低后高）
	2

	7
	参数3
	U8
	
	开启画中画时：表示画中画的小画面
0=取消多画面；（默认）
1=可见1；2=可见2；
3=红外1；4=红外1；
小画面==大画面时，取消多画面。
	1

	8
	文件保存形式
	S8
	
	0=时间戳
1=前缀（4个ASCII字符）+序号
例:ABCD-0001.jpg、GOOD-0001.mp4
	1

	9、10
	参数X2
	S16
	
	默认为0；
当控制信息为0x0C“框选跟踪”，表示锁定框右下角横向像素的与中心点坐标差（中心点右边为正），图像中心点为0；
	2

	11、12
	参数Y2
	S16
	
	默认为0；
当控制信息为0x0C“框选跟踪”，表示锁定框右下角纵向像素的与中心点坐标差（中心点上边为正），图像中心点为0；
	2

	13-14
	保留
	
	
	
	2

	15
	校验和
	U8
	
	从第0字节开始相加，取低8位
	1

	
	合计
	
	
	
	16



2.2.2  周期性遥测信息
表2-2  周期性遥测信息
	源
	光电吊舱

	目标
	控制器

	发送频率
	60Hz

	字节序号
	参数名称
	数据类型
	单位
	说明
	占用字节

	0
	同步字1
	U8
	
	0xEE
	1

	1
	同步字2
	U8
	
	0x16
	1

	2
	状态信息反馈1
	U8
	
	Bit7-6：跟踪的视频源
00:可见光1
01:可见光2
10:红外1
11：红外2
Bit5-3：000
Bit2：目标跟踪状态
1:锁定
0:搜索
Bit1~Bit0：备用
	1

	3
	状态信息反馈2
	U8
	
	Bit6-7：保留
Bit5：视频存储
1:开
0:关
Bit4：保留
Bit3：电机状态
1：开
0：关
Bit2：跟随模式
1：开
0：关
Bit1：电锁模式
1：开
0：关
Bit0：保留
	1

	4
	保留
	U8
	
	0
	1
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	状态反馈信息3
	U8
	
	Bit7-6：显示的大画面
Bit5-4：显示的小画面
00:可见1（变焦/前视）
01:可见2（广角/侧视）
10:红外1
11:红外2
Bit0-3：保留
	1

	6、7
	目标脱靶量
X轴偏移角度
	S16
	0.01°
	表示锁定点横向与纵向偏差，图像中心点为0。
数值与直接物理量对应，可见光与红外镜头的不同视场角由光电吊舱内部统一解算。
	2

	8、9
	目标脱靶量
Y轴偏移角度
	S16
	0.01°
	
	2

	10、11
	横滚框架角
	S16
	0.01°
	左负右正
上正下负
	2

	12、13
	俯仰框架角
	S16
	0.01°
	
	2

	14、15
	方位框架角
	S16
	0.01°
	
	2

	16、17
	横滚姿态角
	S16
	0.01°
	
	2

	18、19
	俯仰姿态角
	S16
	0.01°
	
	2

	20、21
	横滚角速度
	S16
	0.01°/s
	
	2

	22、23
	俯仰角速度
	S16
	0.01°/s
	
	2

	24、25
	方位角速度
	S16
	0.01°/s
	
	2

	26、27
	激光测距
	U16
	0.1m
	0表示无效
	2

	28
	自检结果
	U8
	
	
	1

	29、30
	预留
	
	
	
	2

	31
	校验和
	U8
	
	从第0字节开始相加，取低8位
	1



表3 载机姿态和经纬度信息
	源
	控制器

	目标
	光电吊舱

	发送频率
	周期发送，频率1~60Hz

	字节序号
	参数名称
	数据类型
	单位
	说明
	占用字节

	0
	同步字1
	U8
	
	0xEB
	1

	1
	同步字2
	U8
	
	0x91
	1

	2、3
	载机横滚角 
	S16
	0.01°
	从载机尾部向头部看；方位角：机头指向正北为零，机头指向北偏东为正，北偏西为负；俯仰角：机头与水平的夹角，水平为零，机头冲上为正，冲下为负；横滚角：机身水平为零，右倾为正，左倾为负（没有时发送0）
	2

	4、5
	载机俯仰角
	S16
	0.01°
	
	2

	6、7
	载机偏航角
	S16
	0.01°
	
	2

	8~11
	纬度
	Int32
	10^-7°
	
	4

	12~15
	经度
	Int32
	10^-7°
	
	4

	16、17
	绝对高度
	S16
	0.2m
	
	2

	18、19
	相对高度
	S16
	0.2m
	
	2

	20
	年
	U8
	
	+2000
	1

	21
	月
	U8
	
	
	1

	22
	日
	U8
	
	
	1

	23
	时
	U8
	
	
	1

	24
	分
	U8
	
	
	1

	25
	秒
	U8
	
	
	1

	26
	百分秒
	U8
	10ms
	
	1

	27、28
	空速
	U16
	0.5m/s
	
	2

	29、30
	卫星地速
	U16
	0.5m/s
	
	2

	31
	校验和
	U8
	
	从第0字节开始相加，取低8位
	1

	
	合计
	
	
	
	32



表4 目标经纬度信息
	源
	光电吊舱

	目标
	控制器

	发送频率
	周期发送，频率1~60Hz，由载机经纬度和激光测距频率决定

	字节序号
	参数名称
	数据类型
	单位
	说明
	占用字节

	0
	同步字1
	U8
	
	0xEE
	1

	1
	同步字2
	U8
	
	0x18
	1

	2~5
	纬度
	Int32
	10^-7°
	
	4

	6~9
	经度
	Int32
	10^-7°
	
	4

	10、11
	绝对高度
	S16
	0.2m
	
	2

	12、13
	相对高度
	S16
	0.2m
	
	2

	14
	年
	U8
	
	+2000
	1

	15
	月
	U8
	
	
	1

	16
	日
	U8
	
	
	1

	17
	时
	U8
	
	
	1

	18
	分
	U8
	
	
	1

	19
	秒
	U8
	
	
	1

	20
	百分秒
	U8
	10ms
	
	1

	21~30
	预留
	
	
	
	10

	31
	校验和
	U8
	
	从第0字节开始相加，取低8位
	1

	
	合计
	
	
	
	32



2.3 网络控制
需要网络控制时，本地配置通过23110端口udp连接光电吊舱（IP地址：192.168.144.119，端口：14120），udp协议跟上述协议保持一致，自主型跟踪模块返回的协议还是上述协议不变。
例：eb 90 2b 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 a6 为有效数据（a6为校验和，从eb开始开始累加）。
