
 

 

一、声明 

1.本次开源项目来上海大学 SRM 战队 ，作品仅用于技术交流，未经作者允许，不得作任何

商业用途。 

2.本次开源文件的最终解释权归上海大学 SRM战队。 

3.希望本开源可以加强参赛队之间交流，提高自身和其他参赛队的水平。 

 

 

 

 

 

  

二、简介

  1.本开源仅告知自定义控制器如何向开发板传输数据，至于如何让工程机器人接收裁

判系统串口协议的数据，在此不做赘述。

  2.阅读本开源前，请详读 RoboMaster 裁判系统串口协议附录 V1.5 与 RoboMaster 图

传模块 VT02&12 2020 使用说明书。

  3.所有开源文件作者均已测试通过，数据传输没问题，如果你出了问题，请在硬件或连

线上找问题！ 

 

二、正文 

通过阅读裁判系统串口协议附录，我们可以知道的是：自定义控制器的数据是经过图传

链路通过串口通信方式进行传输的。 

  

https://rm-static.djicdn.com/tem/68659/RoboMaster%20%E8%A3%81%E5%88%A4%E7%B3%BB%E7%BB%9F%E4%B8%B2%E5%8F%A3%E5%8D%8F%E8%AE%AE%E9%99%84%E5%BD%95%20V1.5%EF%BC%8820230707%EF%BC%89.pdf
https://rm-static.djicdn.com/tem/17348/RoboMaster%20%E5%9B%BE%E4%BC%A0%E6%A8%A1%E5%9D%97%20VT02&12%202020%E4%BD%BF%E7%94%A8%E8%AF%B4%E6%98%8E%E4%B9%A6.pdf
https://rm-static.djicdn.com/tem/17348/RoboMaster%20%E5%9B%BE%E4%BC%A0%E6%A8%A1%E5%9D%97%20VT02&12%202020%E4%BD%BF%E7%94%A8%E8%AF%B4%E6%98%8E%E4%B9%A6.pdf
https://rm-static.djicdn.com/tem/17348/RoboMaster%20%E5%9B%BE%E4%BC%A0%E6%A8%A1%E5%9D%97%20VT02&12%202020%E4%BD%BF%E7%94%A8%E8%AF%B4%E6%98%8E%E4%B9%A6.pdf


数据帧格式如下： 

 自定义控制器使用规范： 

 

 

 

 

 

 

 



假设我们自定义控制器用的是 C 板，因为 C 板上没有 RS232 母头，因此我们需要一个

ttl转 rs232模块。 

Ps：使用开发板的串口连接此模块时，请 RX->RX，TX->TX  ！！！！！！ 

 

同时，我们需要用一个 rs232公头转 USB数据线连接至我们的电脑。 

PS：请使用这款 FT232芯片的贵点的转接线（或者更贵的？作者本人没试过更贵的），请

不要使用便宜的！！！不然客户端识别不到自定义控制器。请不要踩过我踩过的坑。 

 

链接在这（或者你自己选其他的更合适的）： 

RS232 转 TTL 模块 

usb 转 232 串口线 

 

https://detail.tmall.com/item.htm?_u=43t2unuef920&id=14475256603&spm=a1z09.2.0.0.67e02e8daF9Nhd
https://detail.tmall.com/item.htm?_u=43t2unuec3fa&id=658964653612&skuId=4940523855731


连接方式如下： 

 

此时，客户端中大概率已经识别到了你的自定义控制器（板子） 

 

 

自定义控制器通信代码开源： 

https://github.com/CloudSmoke007/Controller.git 

 

  

 

 

 

 

https://github.com/CloudSmoke007/Controller.git


在开源代码中，我们将数据帧进行拼接，并将数据 0x40, 0x50, 0x60, 0x70 通过串口发送

出去，频率为 0.5Hz。 

从上位机收到的数据中可以看出，红色部分为帧头，黑色部分为命令码 ID，橙色部分为数

据段，黄色部分为帧尾（CRC16 校验）。其中，包序号、CRC8 和 CRC16 几个数据和图中对不上是

很正常的事情。 

 

 

请注意，请一定要先开服务器！！！！！！！一定要先开服务器！！！！！！！一定要先开服务器！！！！！！！

不然工程只能收到命令码为 0x0304 的键鼠遥控数据，收不到我们需要的命令码为 0x0302 的自

定义控制器数据。 



 

 

  当你的客户端中显示连接的模块也和这个一样时，服务器大概率就能把自定义控制器中的

数据通过图传链路送给工程机器人了。

  工程机器人的代码中接收自定义控制器的方式同接收裁判系统数据类似，因此不在此做赘

述。注意:工程板子上的串口请接到图传发射端的串口上，而不是电源管理模块的串口上。 

 

 

 



四、工程板子接线图示例 

 




