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前言 
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翼电子科技有限公司所有，未经公司的书面许可，任何单位和个人不得以营利为目的进行任何
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第一篇 环境搭建篇 
 

本篇主要讲解开发环境搭建，如何安装虚拟机，在虚拟机上安装 Ubuntu 操作系统。 
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 第一章 VMware 虚拟机安装 
 

 Linux 的开发需要在 Linux 系统下进行，这就要求我们的 PC 主机安装 Linux 系统，本书我

们选择 Ubuntu 这个 Linux 发行版系统。本章讲解如何安装虚拟机，以及如何在虚拟机中安装

Ubuntu 系统，安装完成以后如何做简单的设置。如果已经对于虚拟机以及 Ubuntu 基础操作已

经熟悉的话就可以跳过本章。 
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1.1 安装虚拟机软件 VMware 

不是安装 Ubuntu 吗？怎么要先安装虚拟机呢？虚拟机是个啥？相信大部分第一次安装

Ubuntu 的人都会有这个疑问。我不能直接安装 Ubuntu 吗？能不能不要虚拟机呢？答案是肯定

可以的！直接在电脑上安装 Ubuntu 以后你的电脑就是一个真真正正的 Ubuntu 电脑了，你可以

再安装一个 Windows 系统，这样你的电脑就是双系统了，在开机的时候可以选择不同的系统启

动。但是这样的话会有一个问题，那就是你每次只能选择其中的一个系统启动，要么 Windows

要么 Ubuntu，但是我们再开发的时候很多时候需要在 Windows 和 Ubuntu 下来回切换，Windows

系统下的软件资源要比 Ubuntu 下丰富的多，这个就涉及到两个系统切换问题，显然如果你直接

在电脑上安装 Ubuntu 以后就没法做到，因为你每次开机只能在 Windows 和 Ubuntu 下二选一。 

如果 Ubuntu 系统能作为 Windows 下的一个软件就好了，我们默认启动 Windows 系统，需要用

到 Ubuntu 的话直接打开这个软件就行了。这个当然是可以的！这里就要借助虚拟机了，虚拟机

顾名思义就是虚拟出一个机器，然后你就可以在这个机器上安装任何你想要的系统，相当于再

克隆出一个你的电脑，这样在主机上运行 Windows 系统，当我们需要用到 Ubuntu 的话就打开

安装有 Ubuntu 系统的虚拟机。 

虚拟机的实现我们可以借助其他软件，比如 Vmware Workstation，Vmware Workstation 是收

费软件，免费的虚拟机软件有 Virtualbox。本书我们使用 Vmware Workstation 软件来做虚拟机。 

Vmware Workstation 软 件 可 以 在 Wmware 官 网 下 载 ， 下 载 地 址 ：

https://www.vmware.com/products/workstation-pro/workstation-pro-evaluation.html，当前最新的版

本是 Vmware Workstation  Pro 16，我们下载 Windows 版本的，如图 1.1.1 所示： 

 

图 1.1.1 Vmware 下载页 

我们已经在开发板光盘里面提供了 Vmware Workstation 软件，大家可以直接使用，在光盘

https://www.vmware.com/products/workstation-pro/workstation-pro-evaluation.html
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目录 : 开发板光盘 A-基本资料→4、软件→VMware-workstation-full-16.2.3-19376536.exe。

WMware Workstation 的安装和普通软件安装一样，双击 VMware-workstation-full-16.2.3-

19376536.exe 进入安装界面，如图 1.1.2 所示： 

 

图 1.1.1 VMware 安装界面 

 点击图 1.1.2 中的“下一步”，进入图 1.1.3 所示步骤： 

 

图 1.1.3 VMware 条款 

 先选择图 1.1.3 中的“我接受许可协议中的条款”，然后在选择“下一步”，进入图 1.1.4 所
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示步骤： 

 

图 1.1.4 选择安装路径 

 图 1.1.4 中选择软件的安装路径，点击“更改”按钮，然后根据自己的实际需要选择合适路

径即可,我的安装路径如图 1.1.5 所示： 

 

图 1.1.5 安装路径 

 选择好路径以后点击图 1.1.5 中的“确定”按钮，然后回到图 1.1.4 所示界面，点击图 1.1.4

中的“下一步”，进入图 1.1.6 所示界面： 
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图 1.1.6 检查更新界面 

 在图 1.1.6 中，会有两个复选框，默认都是选中的，建议不要选中！然后点击图 1.1.6 中的

“下一步”按钮，进入图 1.1.7 所示界面： 

 

图 1.1.7 快捷方式设置 

 在图 1.1.7 中有两个选项，我们都选中，这样在安装完成以后就会在开始菜单和桌面上有

VMware 的图标，选中以后点击图 1.1.7 中的“下一步”，进入图 1.1.8 界面： 
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图 1.1.8 安装确定界面 

 前面几步已经设置好安装参数了，如果不需要修改安装参数的话就点击图 1.1.8 中的“安

装”按钮开始安装 VMware，安装过程如图 1.1.9 所示： 

 

图 1.1.9 安装进行中 

 图 1.1.9 就是安装过程，耐心等待几分钟，等待安装完成，安装完成以后会有如图 1.1.10 所

示提示： 
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图 1.1.10 安装完成 

 点击图 1.1.10 中的“完成”按钮，完成 VMware 的安装，安装完成以后就会在桌面上出现

VMware Workstation Pro 的图标，如图 1.1.11 所示： 

 

图 1.1.11 VMware 桌面图标 

 双击图 1.1.11 中的图标打开 VMware 软件，在第一次打开软件的时候会提示你输入许可证

密钥，如图 1.1.12 所示： 
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图 1.1.12 输入许可证密钥 

 前面说了 VMware 是付费软件，是需要购买的，如果你购买了 VMware 的话就会有一串

许可密钥，如果没有购买的话就选择“我希望试用 VMware Workstation 16 30 天”选项，这样

你就可以体验 30 天 VMware。输入密钥以后点击“继续按钮”，如果你的密钥正确的话就会提

示你购买成功，如图 1.1.13 所示： 

 

图 1.1.13 购买 VMware 成功 

 点击图 1.1.13 中的“完成”按钮，VMware 软件正式打开，界面如图 1.1.14 所示： 
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图 1.1.15 VMware Workstation 主界面 

 至此，虚拟机软件 VMware 安装成功。 

1.2 创建虚拟机 

 安装好 VMware 以后我们就可以在 VMware 上创建一个虚拟机，打开 VMware，选择：文

件->新建虚拟机，如图 1.2.1 所示： 

 

图 1.2.1 新建虚拟机 

 打开图 1.2.2 所示创建虚拟机向导界面： 
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图 1.2.2 创建虚拟机向导 

 选中图 1.2.2 中的“自定义”选项，然后选择“下一步”，进入图 1.2.3 所示硬件兼容性选择

界面： 
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图 1.2.3 硬件兼容性选择 

 在图 1.2.3 中我们使用默认值就行了，直接点击“下一步”，进入图 1.2.4 所示的操作系统安

装界面： 
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图 1.2.4 安装客户机操作系统 

 图 1.2.4 就是选择你新创建的虚拟机要安装什么系统？windows 还是 linux，如果你要现在

就安装系统的话需要准备好系统文件，一般是.iso 文件。我们现在不安装系统，因此选择“稍后

安装操作系统(S)”这个选项，然后选择“下一步”，进入图 1.2.5 所示界面： 
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图 1.2.5 客户机操作系统选择 

图 1.2.5 中依旧是让你选择你要在虚拟机中装什么系统，图 1.2.5 是和图 1.2.4 配合在一起

使用的，在图 1.2.4 中放入系统文件(.iso 文件)，然后在图 1.2.5 中选择你放入的是什么系统，然

后 VMware 就会稍后自动安装所设置的系统。在图 1.2.4 中我们没有设置系统文件，因此图 1.2.5

是没用的，不过我们还是在图 1.2.5 中的客户机操作系统一栏选择“Linux”，版本选择 Ubuntu 

64 位，然后点击“下一步”，进入图 1.2.6 所示界面： 
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图 1.2.6 命名虚拟机 

 图 1.2.6 中第一个红色框设置虚拟机名字，第二个红色框里设置虚拟机的配置文件路径，大

家可以根据自己的使用习惯给虚拟机命名和设置虚拟机的位置。这里笔者的虚拟机的路径如下

图所示： 
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图 1.2.7 设置虚拟机的位置 

设置好了，点击“下一步”，进入图 1.2.8 所示的处理器配置选择界面： 
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图 1.2.8 处理器配置界面 

 图 1.2.8 中就是配置你的虚拟机所使用的处理器数量，以及每个处理器的内核数量，这个要

根据自己实际使用的电脑 CPU 配置来设置。比如我的电脑 CPU 是 I7-4720HQ，这是个 4 核 8

线程的 CPU，因此我就可以分 2 个核给 VMware，然后 I7-4720HQ 每个物理核有两个逻辑核，

因此每个处理器的内核数量就是 2，所以的 VMware 虚拟机配置就如图 1.2.8 所示，大家根据自

己的实际电脑 CPU 配置来设置即可，设置好以后点击“下一步”，进入图 1.2.9 所示内存配置界

面： 
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图 1.2.9 内存配置 

 同样的在图 1.2.9 中根据自己电脑的实际内存配置来设置分给虚拟机的内存大小，比如我

的电脑是 16GB 的内存，因此我可以给虚拟机分配 8GB 的内存(编译 ATK-DLRV1126 SDK 包需

要 8GB 以上的内存)。配置好虚拟机的内存大小以后点击“下一步”，进入图 1.2.10 所示的网络

类型选择界面： 
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图 1.2.10 网络类型选择界面 

 在图 1.2.10 中我们选择“使用桥接网络”，然后点击“下一步”，进入图 1.2.11 示的选择 I/O

控制器类型界面： 
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图 1.2.11 I/O 控制器选择 

 I/O 控制器类型选择默认值就行，也就是“LSI Logic”，然后点击“下一步”，进入磁盘类型

选择界面，如图 1.2.12 所示： 
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图 1.2.12 磁盘类型选择 

 图 1.2.12 中选择磁盘类型，使用默认值“SCSI”即可，然后点击“下一步”，进入选择磁盘

界面，如图 1.2.13 所示： 
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图 1.2.13 磁盘选择 

 图 1.2.13 中使用默认值，即“创建新虚拟磁盘”，这样我们前面设置好的那个空的磁盘就会

被创建为一个新的磁盘，设置要以后点击“下一步”，进入磁盘容量设置界面，如图 1.2.14 所示： 
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图 1.2.14 磁盘容量设置 

 图 1.2.14 是用来设置虚拟机的磁盘大小，磁盘大小根据自己的电脑而定，这里笔者设置给

500GB 的空间，然后点击“下一步”，进入图 1.2.15 所示界面指定磁盘路径和名字： 
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图 1.2.15 指定磁盘文件 

 图 1.2.15 使用默认设置，不要做任何修改，直接点击“下一步”，进入已准备好创建虚拟机

界面，如图 1.2.16 所示： 
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图 1.2.16 准备创建虚拟机 

 在图 1.2.16 中确认自己的虚拟机配置，如果确认无误就点击“完成”，如果有误的话就返回

有误的配置界面做修改，点击“完成”按钮以后就会创建一个虚拟机，如图 1.2.17 所示： 

 

图 1.2.17 新创建的虚拟机 

 创建虚拟机成功以后就会在右侧的：我的计算机下出现刚刚创建的虚拟机“Ubuntu 64 位”，

点击一下就会在右侧打开这个虚拟机的详细信息，如图 1.2.18 所示： 
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图 1.2.18 新建虚拟机配置信息 

 在图 1.2.18 中的设备一栏我们可以看到虚拟机详细的配置信息，图 1.2.19 所示示的两个按

钮就是虚拟机的开关， 

 

图 1.2.20 虚拟机开关机 

 图 1.2.20 中的这两个绿色三角按钮都可以打开虚拟机，但是此时虚拟机没有安装任何操作

系统，因此没法打开，接下来我们就是要在刚刚新建的这个虚拟机中安装 Ubuntu 操作系统。 

第二章 安装 Ubuntu 操作系统 

2.1 获取 Ubuntu 系统 

 前面虚拟机已经创建成功了，相当于硬件已经准备好了，接下来就是要在虚拟机中安装

Ubuntu 系统了，首先肯定是获取到 Ubuntu 的系统镜像，Ubuntu 系统镜像肯定是在 Ubuntu 官网

获取，下载地址为：https://www.ubuntu.com/download/desktop，如图 2.1.1 所示： 

https://www.ubuntu.com/download/desktop
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图 2.1.1 Ubuntu 最新版系统下载 

 从图 2.1.1 中可以看出，最新的 Ubuntu 系统为 22.04.1，此版本是官方长期支持的版本，笔

者经过测试发现此版本不适合做 rv1126 开发板的开发虚拟机，Ubuntu 20 勉强可以做开发，所

以我们接下来要下载和安装的是 20.04.5 版本的 Ubuntu。点击下载地址：Ubuntu20.04.5 进行下

载。点击上面的链接选择 20.04.5 版本下载即可。我已经下载下来放到了开发板光盘中，路径

为：开发板光盘 A-基础资料→4、软件→ ubuntu-20.04.5-desktop-amd64.iso。 

2.2 安装 Ubuntu 操作系统 

 Ubuntu 系统获取到以后就可以安装了，打开 VMware 软件，选择：虚拟机->设置，如图 2.2.1

所示： 

 

https://releases.ubuntu.com/20.04.5/ubuntu-20.04.5-desktop-amd64.iso
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图 2.2.1 打开虚拟机设置对话框 

 打开以后的虚拟机设置对话框如图 2.2.2 所示： 

 

图 2.2.2 虚拟机对话框 

 首先设置“USB 控制器”选项，默认 USB 控制器的 USB 兼容性为 USB2.0，这样当你使用

USB3.0 的设备的时候 Ubuntu 可能识别不出来，因此我们需要调整 USB 兼容性为 USB3.0，如

图 2.2.3 所示： 

 

图 2.2.3 USB 兼容性设置 

 设置要 USB 兼容性以后就开始安装 Ubuntu 系统了，选中虚拟机设置对话框中的

“CD/DVD(SATA)”选项，然后在右侧选中“使用 ISO 映像文件”，如图 2.2.4 所示： 
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图 2.2.4 系统镜像设置 

 在图 2.2.4 中的“使用 ISO 映像文件”里面添加我们刚刚下载到的 Ubuntu 系统镜像，点击

“浏览”按钮，选择 Ubuntu 系统镜像，完成以后如图 2.2.5 所示： 

 

图 2.2.5 Ubuntu 镜像选择 

 设置好以后点击“确定”按钮退出，退出以后就可以打开虚拟机了，虚拟机就会自动的安

装 Ubuntu 系统，如图 2.2.6 所示： 
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图 2.2.6 Ubuntu 安装开始 

Ubuntu 开始安装以后首先是语言选择，如图 2.2.7 所示： 
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图 2.2.7 语言选择与安装 

 Ubuntu 默认语言是英文，毫无疑问，我们要选择“中文(简体)”，选择好以后点击右侧的“安

装 Ubuntu”按钮，进入安装过程。安装一开始会有 7 个配置步骤，第一配置如图 2.2.8 所示，

让你选择键盘布局： 
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图 2.2.8 键盘布局选择 

 图 2.2.8 中键盘布局选择“chinese”，然后点击“继续”。接下来就是“更新和其他软件”配

置界面，让你选择先安装哪些应用，是否在安装 Ubuntu 时下载更新，以及是否为图形或者无线

硬件安装其它第三方软件，配置如图 2.2.9 所示： 
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图 2..2.9 是否安装是下载更新 

 直接点击图 2.2.9 中的“继续”按钮，弹出安装类型，使用默认的“清除整个磁盘并安装

Ubuntu”，如图 2.2.10 所示： 
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图 2.2.10 安装类型选择 

 设置好安装类型以后点击“现在安装”按钮，会弹出“将改动写入磁盘吗？”对话框，点

击“继续”即可，下一步会让你输入你在哪个位置，输入自己所在的城市即可，比如我在广州

就输入“guangzhou”，如图 2.2.11 所示： 
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图 2.2.11 输入所在位置 

 输入地址以后点击“继续”按钮，进入下一步设置用户名和密码，自己设置自己的用户名

和密码，比如我的设置如图 2.2.12 所示： 



                                          
         

 

 
42 

 
图 2.2.12 设置用户名和密码 

 设置好用户名和密码(密码强度提示可以不用管)以后点击“继续”按钮，系统就会开始正式

安装，如图 2.2.13 所示： 

 

图 2.2.13 系统安装中 
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 等待系统安装完成，安装过程中会下载一些文件，所以一定要保证电脑能够正常上网，如

果不能正常上网的话可以点击右侧的“skip”按钮来跳过下载文件这个步骤，对于系统的安装没

有任何影响，安装完成以后提示重启系统，如图 2.2.14 所示： 

 

图 2.2.14 安装完成，重启系统 

 重启的时候需要弹出虚拟机里面的系统镜像！关闭 Ubuntu 操作系统，打开 VMware 的虚

拟机设置界面，然后选中“CD/DVD(SATA)”，右侧的“连接”选择“使用物理驱动器”，如图

1.3.2.15 所示。 

 

图 2.2.15 弹出 Ubuntu 系统镜像 

 设置好以后点击“确定”按钮，然后重新打开虚拟机，启动 Ubuntu，系统启动以后就会提

示输入密码，如图 2.2.16 所示： 
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图 2.2.16 系统登录界面 

 在图 2.2.16 中输入密码，点击键盘上的回车就会进入系统主界面，系统界面如图 2.2.17 所

示： 

 

图 2.2.17 系统桌面 

 图 2.2.17 就是第一次进入系统的系统桌面，第一次进入系统会有“在线账户的界面”，也就

是给 Ubuntu 系统的简易引导指南，点击图 2.2.17 右上角的“前进(N)”来一步步观看指南。最
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终的系统主界面如图 2.2.18 所示： 

 

图 2.2.18 Ubuntu 系统主界面 

2.3 VMware tools 安装 

 注意：新版本的 VMware 会自动安装的 VMware tools，如何测试 VMware tools 呢？在

Windows 系统里复制一段话，能粘贴到 Ubuntu 系统里，说明 VMware tools 已经安装了。没有

安装的请参考本小节。 

打开虚拟机中的 Ubuntu 系统，然后点击：Vmware 的虚拟机(M)->安装 VMware Tools(T)……，

如图 2.3.1 所示： 

 

图 2.3.1 安装“VMware Tools” 

 点击图 2.3.1 中的“安装 WMware Tools”，此时就会在 Ubuntu 系统中自动下载 VMware Tools
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工具，下载完成以后会放到 Ubuntu 桌面上，如图 2.3.2 所示： 

 

图 2.3.2 下载得到的 VMware Tools 

双击图 2.3.2 中的光盘磁盘，打开以后如图 2.3.3 所示：
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图 2.3.3 VMware Tools 安装包文件 

 图 2.3.3 中的 VMwareTools-10.3.23-16594550.tar.gz 就是我们要的安装包，将其解压到桌面

上，如图 2.3.4 所示： 

 

图 2.3.4 解压后的 VMwareTools 

 图 2.3.4 就是解压出来的 VMware Tools 安装压缩包，用终端进入此目录下，运行以下命令： 

sudo ./vmware-install.pl        //执行安装软件 
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安装的过程中会弹出一系列的操作提示，如果遇到选择“是”或“否”的这样的问题，输

入“yes”表示是，输入“no”或者直接按回车表示“否”。如果是哪些安装路径的问题直接按

回车键，使用默认路径即可，其他类型的问题大家根据实际提示做选择。安装完成以后如图

2.3.5 所示： 

 

图 2.3.5 VMware Tools 安装完成 

 VMware Tools 安装完成以后重启 Ubuntu，重启以后就可以直接在虚拟机 Ubuntu 系统和主

机 Windows 下进行文字、文件等的复制粘贴。如果还是不能复制的请运行以下命令： 

sudo apt-get autoremove open-vm-tools //卸载已有的工具 

sudo apt-get install open-vm-tools  //安装工具 open-vm-tools 

sudo apt-get install open-vm-tools-desktop  //安装 open-vm-tools-desktop 

 接着重启系统即可。 

第三章 RV1126 开发环境搭建 

3.1 rv1126 的环境配置 

 在上章节里面我们已经安装好 Ubuntu，此时的 Ubuntu 还是不能做开发的，因为还有很多

环境和软件没有安装，所以要先安装环境，这里笔者已经把所有坑都填完了。跟着下面一步一

步走就行了。 

⚫ 先设置 Ubuntu 的源 

国内的环境下使用 Ubuntu 官方的默认源是不能配置出 RV1126 的开发环境，有一些包不能

安装，所以我们要设置合适的源。Ubuntu 官方更换源有一个很智能的操作，可以根据自己的网

络位置设配合适的源，设置如下步骤： 

 打开设置，在左边设置栏里面找到“关于”如下图所示： 



                                          
         

 

 
49 

 

图 3.1.1 关于设置 

 我们找到“关于”设置后，右边栏最后面有一个软件更新设置，接下来点击“软件设置”，

弹出如下界面： 
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图 3.1.2 软件更新图 

 图 3.1.2 可以看出是下载软件是在“位于中国的服务器”，此时的源链接还是不能配置

RV1126 开发环境，展开红色框里面，选择“其它”如下图所示： 

 

图 3.1.3 源服务器选择 

 点击成功就会出现如下图所示： 
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图 3.1.4 选择下载服务器 

 从图 3.1.4 中可以看出来，有很多服务器的选择，在国内最好选择阿里源最合适。选择

mirrosr.aliyun.com 为阿里源。我们也可以根据自己的网络匹配最合适的源点击“选择最佳服务

器”就可以根据网络合适的源。输入密码就可以直接更新源。最后还要更新缓存，直接点击更

新即可。更新缓存的还要另一种方法用命令更新，命令如下： 

sudo apt update 

sudo apt upgrade 

⚫ SDK 编译环境搭建所依赖的软件包 

安装的命令如下所示： 

sudo apt-get install  device-tree-compiler git-core u-boot-tools mtools parted libudev-dev  

sudo apt-get install libusb-1.0-0-dev autoconf autotools-dev libsigsegv2 m4 intltool libdrm-dev 

sudo apt-get install curl sed make binutils build-essential gcc g++ bash patch gzip gawk bzip2 

sudo apt-get install perl tar cpio python unzip rsync file bc wget libncurses5 libglib2.0-dev  

sudo apt-get install libgtk2.0-dev libglade2-dev cvs git mercurial openssh-client subversion  

sudo apt-get install asciidoc w3m dblatex graphviz  libc6:i386 libssl-dev expect fakeroot cmake  

sudo apt-get install flex bison liblz4-tool libtool keychain net-tools adb lib32gcc-7-dev g++-7  

sudo apt-get install libstdc++-7-dev libncurses5-dev libncursesw5-dev openssh-server 

 注意：本来是写成一行命令安装的，想到有些人的 PDF 会自带换行符，所以就分成 8 条命

令进行安装。 

3.2 Ubuntu 和 Windows 文件互传 

 在开发的过程中会频繁的在 Windows 和 Ubuntu 下进行文件传输，比如在 Windwos 下进行

代码编写，然后将编写好的代码拿到 Ubuntu 下进行编译。Windows 和 Ubuntu 下的文件互传我

们需要使用 FTP 服务(安装 vmware tools 后可以直接拷贝文件，这种方法不推荐使用)，设置方
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法如下： 

1、开启 Ubuntu 下的 FTP 服务 

打开 Ubuntu 的终端窗口，然后执行如下命令来安装 FTP 服务： 

sudo apt-get install vsftpd 

 等待软件自动安装，安装完成以后使用如下 VI 命令打开/etc/vsftpd.conf，命令如下： 

sudo vi /etc/vsftpd.conf 

 打开以后 vsftpd.conf 文件以后找到如下两行： 

local_enable=YES 

write_enable=YES 

 确保上面两行前面没有“#”，有的话就取消掉，完成以后如图 2.5.1 所示： 

 

图 3.2.1 vsftpd.conf 修改 

 修改完 vsftpd.conf 以后保存退出，使用如下命令重启 FTP 服务： 

sudo /etc/init.d/vsftpd restart 

 2、Windows 下 FTP 客户端安装 

 Windows 下 FTP 客户端我们使用 FileZilla，这是个免费的 FTP 客户端软件，可以在 FileZilla

官网下载，下载地址如下：https://www.filezilla.cn/download/client，下载界面如图 2.5.2 所示： 

 

https://www.filezilla.cn/download/client
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图 3.2.2 FileZilla 软件下载 

 如果是 32 位电脑就选择 32 位版本，64 位电脑就选择 64 位版本，我们已经下载好了 64 位

版本的 FileZilla 并放到开发板光盘中了，路径为 : 开发板光盘 A-基础资料→4、软件→ 

FileZilla_3.60.1_win64-setup.exe，双击安装即可。安装完成以后找到安装目录，找到图标，然后

发送图标快捷方式到桌面，完成以后如图 3.2.3 所示： 

 

图 3.2.3 FileZilla 图标 

 打开 FileZilla 软件，界面如图 3.2.4 所示： 

 

图 3.2.4 FileZilla 软件界面 

3、FileZilla 软件设置 

Ubuntu 作为 FTP 服务器，FileZilla 作为 FTP 客户端，客户端肯定要连接到服务器上，打开

站点管理器，点击：文件->站点管理器，打开以后如图 3.2.5 所示： 
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图 3.2.5 站点管理器 

 点击图 3.2.5 中的“新站点(N)”按钮来创建站点，新建站点以后就会在“我的站点”下出

现新建的这个站点，站点的名称可以自行修改，比如我将新的站点命名为“Ubuntu”如图 3.2.6

所示： 

 

图 3.2.6 新建站点 

 选中新创建的“Ubuntu”站点，然后对站点的“常规”进行设置，设置如图 3.2.7 所示： 
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图 3.2.7 站点设置 

 按照图 3.2.7 中设置好以后，点击“连接”按钮，第一次连接可能会弹出提示是否保存密码

的对话框，点击确定即可。连接成功以后如图 3.2.8 所示： 
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图 3.2.8 连接成功 

 连接成功以后如图 3.2.8 所示，其中左边就是 Windows 文件目录，右边是 Ubuntu 文件目

录，默认进入用户根目录下（比如我电脑的“/home/alientek”）。但是注意观察在图 3.2.8 中 Ubuntu

文件目录下的中文目录都是乱码的，这是因为编码方式没有选对，先断开连接，点击：服务器

(S)->断开连接，然后打开站点管理器，选中要设置的站点“Ubuntu”，选择“字符集”，设置如

图 3.2.9 所示： 



                                          
         

 

 
57 

 

图 3.2.9 设置字符集 

 按照图 3.2.9 设置好字符集以后重新连接到 FTP 服务器上，重新链接到 FTP 服务器以后

Ubuntu 下的文件目录中文显示就正常了，如图 3.2.10 所示： 
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图 3.2.10 Ubuntu 下文件目录中文显示正常 

 如果要将 Windows 下的文件或文件夹拷贝到 Ubuntu 中，只需要在图 3.2.10 中左侧的

Windows 区域选中要拷贝的文件或者文件夹，然后直接拖到右侧的 Ubuntu 中指定的目录即可。

将 Ubuntu 中的文件或者文件夹拷贝到 Windows 中也是直接拖放。 

3.3 Visual Studio Code 软件的安装和使用 

3.3.1 Visual Studio Code 的安装 

 Visual Stuio Code 是一个编辑器，可以用来编写代码，Visual Studio Sode 本教程以后就简称

为 VSCode，VSCode 是微软出的一款免费编辑器。VSCode 有 Windows、Linux 和 macOS 三个

版本的，是一个跨平台的编辑器。VSCode 下载地址是：https://code.visualstudio.com/Download， 

下载界面如图 3.3.1 所示： 

https://code.visualstudio.com/Download
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图 3.3.1.1 VSCode 下载界面 

在图 3.3.1.1 中下载自己想要的版本，本教程需要 Windows 和 Linux 这两个版本，所以下载

这两个即可，我们已经下载好并放入了开发板光盘中，路径为：开发板光盘 A-基础资料→4、

软件→Visual Studio Code。 

1、Windows 版本安装 

Windows 版本的安装和容易，和其他 Windows 一样，双击.exe 安装包，然后一路“下一步”即

可，安装完成以后在桌面上就会有 VSCode 的图标，如图 3.3.1.2 所示： 

 

图 3.3.1.2 VSCode 图标 

 双击图 3.3.1.2 打开 VSCode，默认界面如图 3.3.1.3 所示： 
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图 3.3.1.3 VSCode 默认界面 

 2、Linux 版本安装 

 我们有时候也需要在 Ubuntu 下阅读代码，所以还需要在 Ubuntu 下安装 VSCode。Linux 下

的 VSCode 安装包我们也放到了开发板光盘中， 将开发板光盘中的.deb 软件包拷贝到 Ubuntu

系统中，然后使用如下命令安装： 

sudo dpkg -i code_1.72.1-1665423861_amd64.deb 

 等待安装完成，如图 3.3.1.4 所示： 

 

图 3.3.1.4 VSCode 安装过程 

 安装完成以后在终端下运行“code”命令即可打开，如下所示： 

code 

 结果如下图所示： 

 

 运行成功后会弹出如下所示: 
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图 4.5.1.9 Linux 下的 VSCode 

 可以看出 Linux 下的 VSCode 和 Windows 下的基本是一样的，所以使用方法也是一样的。 

3.3.2 Visual Studio Code 插件的安装 

 VSCode 支持多种语言，比如 C/C++、Python、C#等等，本教程我们主要用来编写 C/C++程

序的，所以需要安装 C/C++的扩展包，扩展包安装很简单，如图 3.3.2.1 所示： 
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图 3.3.2.1 VSCode 插件安装 

 我们需要按照的插件有下面几个： 

 1)、C/C++，这个肯定是必须的。 

 2)、C/C++ Snippets，即 C/C++重用代码块。 

 3)、C/C++ Advanced Lint,即 C/C++静态检测 。 

 4)、Code Runner，即代码运行。 

 5)、Include AutoComplete，即自动头文件包含。 

 6)、Rainbow Brackets，彩虹花括号，有助于阅读代码。 

 7)、One Dark Pro，VSCode 的主题。 

 8)、GBKtoUTF8，将 GBK 转换为 UTF8。 

 9)、ARM，即支持 ARM 汇编语法高亮显示。 

 10)、Chinese(Simplified)，即中文环境。 

 11)、vscode-icons，VSCode 图标插件，主要是资源管理器下各个文件夹的图标。 

 12)、compareit，比较插件，可以用于比较两个文件的差异。 

 13)、DeviceTree，设备树语法插件。 

 14)、TabNine，一款 AI 自动补全插件，强烈推荐，谁用谁知道！  

 15)、Remote-SSH，可以远程连接到别的 vscode 上的软件。 

 安装完成以后重新打开 VSCode，如果要查看已经安装好的插件，可以按照图 3.3.2.2 所示

方法查看： 
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图 3.3.2.2 显示已安装的插件 

3.3.3 vscode 远程 Ubuntu 系统下的 vscode 

 ATK-DLRV1126的开发环境必须在 linux系统下进行开发。在开发的时候需要切换到Ubuntu

系统，工作写文档的时候就切换回 Windows 系统，这样是很麻烦的，我们可以使用 vscode 的远

程功能插件“Remote-SSH”，此插件可以进行远程开发。使用此插件前有两个前提：本地端、远

程端需要安装 vscode、本地和远程网络可以相互 ping 通(我们安装的是虚拟机，使用桥接网络

即可实现)。首先打开 Windows 下的 vscode。点击左下角绿色图标打开远程窗口，如下图所示： 
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图 3.3.3.1 打开远程窗口 

 打开远程窗口，就会出现如下图所示： 
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图 3.3.3.2 远程功能的选择 

 选择图 3.3.3.2 中的红色框“Connect to Host”功能，如下图所示： 
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图 3.3.3.3 添加 SSH 的配置 

 选择图 3.3.3.3 中的红色框“Add New SSH Host”功能。如下图所示： 
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图 3.3.3.4 添加新的远程连接 

 根据图中的红色框提示信息输入远程电脑的用户名和 IP 地址，这边笔者的用户名和 IP 地

址分别为：alientek 和 192.168.6.208。输入如下命令即可连接： 

ssh alientek@192.168.6.208 -A 

 输入连接命令后，按回车键，如下图所示： 

mailto:alientek@192.168.6.208
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图 3.3.3.5 选择保存配置文件 

 图 3.3.3.5 中，主要是要保存刚刚输入的配置到那个文件下，通常选择红色框“C:\Users\lia

ng\.ssh\config”的路径文件。配置完成后，就会弹出如下图所示的小框： 
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图 3.3.3.6 连接远程端的 vscode 

 点击图 3.3.3..6 中的右下角“Connect”，即可进入连接状态，如下图所示： 
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图 3.3.3.7 选择远程电脑的系统 

 图 3.3.3.7 中，开始进行远程连接配置，首先要选择远程电脑的系统是什么，这边我们连接

的是 Ubuntu，所以选择“Linux”。左下角开始显示“正在打开远程”，选择完，就会出现如下图

所示： 
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图 3.3.3.8 输入远程登录密码 

 按照图 3.3.3.8 中，输入远程端的电脑密码，按回车键，就能弹出新的 vscode 窗口，显示连

接成功，如下图所示： 
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图 3.3.3.9 远程到 192.168.6.208 Ubuntu 系统下的 vscode 

 图 3.3.3.9 中的左下角里面，已经远程 Ubuntu 系统了。 

3.3.4 vscode 的使用 

 本小节主要是教大家如何通过 vscode 远程的方式，打开 ATK-DLRV1126 开发板的源码阅

读和编译。SDK 的源码目录在开发板光盘 A-基础资料→01、程序源码→01、正点原子 SDK 源

码→atk-rv1126_linux_release_v1.1_2022127.tar.bz2，拷贝此文件到 Ubuntu，解压到 Ubuntu 下。 

根据 3.3.3 小节使用 vscode 远程连接 Ubuntu 系统的 vscode，点击文件，进入下所示： 
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图 3.3.4.1 打开文件夹 

 点击图 3.3.4.1 中的“打开文件夹”如下图所示： 
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图 3.3.4.2 选择 SDK 包的文件夹 

 笔者把 SDK 包的源码目录解压到“/home/alientek/atk-rv1126”所以我们在输入框中输入此

路径，点击“确认”，然后就要我们输入密码，输入密码按回车键，进入如下图所示： 
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图 3.3.4.3 信任文件夹 

 图 3.3.4.3 中我们选择是信任文件夹，就会有如下图所示： 
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图 3.3.4.4 远程浏览 Ubuntu 系统下的 SDK 代码 

 此时我们就可以使用 Windows 系统下的 vscode 阅读 Ubuntu 下的代码了，不用切换系统，

还能打开终端进行 SDK 包的源码编译。 

 

3.4 CH340 串口驱动安装 

我们一般在 Windwos 下通过串口来调试程序，或者使用串口作为终端，ATK1126 开发板使

用 CH340 这个芯片实现了 USB 转串口功能，CH340 是一枚江苏沁恒生产的国产芯片，稳定性

还是很不错的，这里我们要多多支持国产嘛。 

先通过 USB 线将开发板的串口和电脑连接起来起来，连接方式如图 3.4.1： 
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图 3.4.1 开发板串口连接方式 

CH340 是需要安装驱动的，驱动我们已经放到了开发板光盘中，路径：开发板光盘 A-基础

资料→4、软件→CH340驱动(USB串口驱动)_XP_WIN7共用→SETUP.EXE，，双击SETUP.EXE，

打开如图 4.5.2 所示安装界面： 

 

图 3.4.2 CH340 驱动安装 

 点击图 3.4.2 中的“安装”按钮开始安装驱动，等待驱动安装完成，驱动安装完成以后会有

如图 3.4.3 所示提示： 

 

图 3.4.3 驱动安装成功 

 点击图 3.4.3 中的“确定”按钮退出安装，重新插拔一下串口线。打开设备管理器，打开方

式是在 Windows 上的“此电脑”图标上点击鼠标右键，选择“管理”，如图 3.4.4 

 

图 3.4.4 打开管理窗口 

 打开以后的计算机管理器如图 3.4.5 所示： 
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图 3.4.5 计算机管理器 

 在图 3.4.5 中，点击左侧“计算机管理(本地)”中的“设备管理器”，在右侧选中“端口(COM

和 LPT)”，如图 3.4.6 所示： 

 

图 3.4.6 设备管理器 
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 如果在图 3.4.6 中找到了有“USB-SERIAL CH340”字样的端口设备就说明 CH340 驱动成

功了，一定要用 USB 线将开发板的串口和电脑连接起来！！！！ 

3.5 MobaXterm 软件安装和使用 

3.5.1 MobaXterm 软件安装 

MobaXterm 是一款终端软件，功能强大而且免费(也有收费版)！我试用了一下，用起来非

常舒服！在这里推荐大家使用此软件作为终端调试软件，MobaXterm 软件在其官网下载即可，

地址为 https://mobaxterm.mobatek.net/，如图 3.5.1.1 所示： 

 

图 3.5.1.1 MobaXterm 官网 

 点击图 3.5.1.1 中的“Download”按钮即可打开下载界面，如图 3.5.1.2 所示： 

https://mobaxterm.mobatek.net/
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图 3.5.1.2 下载界面 

 从图 3.5.1.2 可以看出，一共有两个版本，左侧为免费的 Home Edition 版本，右侧为付费的

Professional Edition 版本。毫无疑问，我们肯定选择免费的 Home Edition 版，点击下方的

“Download now”，打开下载界面，如图 3.5.1.3 所示： 

 

图 3.5.1.3 下载界面 

 可以看出，当前的版本号为 v12.3，点击右侧按钮下载安装包。安装包已经放到了开发板光

盘中，路径为：开发板光盘->3、软件->MobaXterm_Installer_v12.3.zip。打开此压缩包，然后双

击 MobaXterm_installer_12.3.msi 进行安装，安装方法很简单，一步一步进行即可。安装完成以

后就会在桌面出现 MobaXterm 图标，如图 3.5.1.4 所示，如果桌面没有的话就自行添加。 

 

图 3.5.1.4 MobaXterm 软件图标 
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3.5.2 MobaXterm 软件使用 

 双击 MobXterm 图标，打开此软件，软件界面如图 3.5.2.1 所示： 

 

图 3.5.2.1 MobaXterm 软件主界面 

 点击菜单栏中的“Sessions->New session”按钮，打开新建会话窗口，如图 3.5.2.2 所示： 

 

图 3.5.2.2 新建会话 

 打开以后的新建会话窗口如图 3.5.2.3 所示： 

 

图 3.5.2.3 新建会话窗口 

 从图 3.5.2.3 可以看出， MobaXterm 软件支持很多种协议，比如 SSH、Telnet、Rsh、Xdmcp、

RDP、VNC、FTP、SFTP、Serial 等等，我们现在就讲解一下如何建立 Serial 连接，也就是串口
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连接，因为我们使用MobaXterm的主要目的就是作为串口终端使用。点击图3.5.2.3中的“Serial”

按钮，打开串口设置界面，如图 3.5.2.4 所示： 

 

图 3.5.2.4 设置串口 

 打开串口设置窗口以后先选择要设置的串口号，因此要先用串口线将开发板连接到电脑上

上，然后设置波特率为 1500000(根据自己实际需要设置)，完成以后如图 3.5.2.5 所示： 

 

图 3.5.2.5 设置串口及其波特率 

 MobaXterm 软件可以自动识别串口，因此我们直接下拉选择即可，波特率也是同样的设置

方式，下拉选择即可。完了以后还要设置串口的其他功能，下方一共有三个设置选项卡，如图

3.5.2.6 所示： 

 

图 3.5.2.6 串口其他设置选项 

 点击 Advanced Serial settings 选项卡，设置串口的其他功能，比如串口引擎、数据位、停止

位、奇偶校验和硬件流控等，按照图 3.5.2.7 所示设置即可： 

 

图 3.5.2.7 串口设置 
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 如果要设置终端相关的功能的话点击“Terminal settings”即可，比如终端字体以及字体大

小等。设置完成以后点击下方的“OK”按钮即可。串口设置完成以后就会打开对应的终端窗口，

如图 3.5.2.8 所示： 

 

图 3.5.2.8 成功建立的串口终端 

 如果开发板里面烧写了系统的话就会在终端中打印出系统启动的 log 信息，如图 3.5.2.9 所

示： 

 

图 3.5.2.9 MobaXterm 作为串口终端 
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 可以看出，MobaXterm 作为串口终端还是非常漂亮的，结合了 SecureCRT 的功能强大与

Putty 的免费。推荐大家使用 MobaXterm 作为串口终端使用，当然了，MobaXterm 也可以作为

其他终端软件，这里大家就自行摸索吧。 

3.6 ADB 的安装和使用 

3.6.1 ADB 命令安装 

 ADB 命令的全称为“Android Debug Bridge”，从英文中看出主要是用作安卓的调试工具。

ADB 命令在嵌入式开发中越来越常用了，在 RV1126 上 OTG 默认当作 ADB 功能(可以做复用

其它功能)，所以我们要在 Windows 上安装 ADB 工具(linux 已经通过命令安装成功了)，安装包

已经放到了开发板光盘，路径为：开发板光盘 A-基础资料→4、软件→ platform-tools_r33.0.3-

windows.zip。解压到自定义的安装目录。接着我们在 Windows 上按“win”+“R”组合件打开

运行，结果如下所示： 

 

图 3.6.1.1 Windows10 的运行 

 打开运行后，输入 sysdm.cpl，按回车就会打开系统属性，如下图所示： 
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图 3.6.1.2 系统属性 

 点击图 3.6.1.2 中的“高级”，进入环境变量设置界面，如下图所示： 
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图 3.6.1.3 环境变量 

接着我们可以把 ADB 的路径添加到系统变量里面，根据上图的步骤操作进入“Path”变量

路径添加，如下图所示： 
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图 3.6.1.4 Path 编辑环境变量 

 根据上图 3.6.1.4 步骤把 ADB 的路径添加到 Path 系统环境变量里面(最好要点击两次确认)，

这里笔者的路径为：C:\Users\ALIENTEK\Downloads\platform-tools_r33.0.3-windows\platform-

tools。运行 CMD 终端，输入命令进行检验是否安装成功。命令如下所示： 

adb --version 

 显示结果如下所示： 

 

图 3.6.1.5 adb 版本验证 
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3.6.2 ADB 命令使用 

 这里笔者只列出 ADB 命令在嵌入式 Linux 下一些常用命令(adb 命令在 Windows 和 Linux

使用方法都是一样的)，这里就使用结合 ATK-DLRV1126 开发板和创建好的 Ubuntu 系统进行测

试。首先我们先启动开发板(如果开发板没有系统请参考 3.7 小节进行烧录)，用 USB Type-C 线

将开发板的 USB OTG 接口与电脑连接起来，连接方式如图所示： 

 

图 3.6.2.1 OTG 连接方式 

 默认情况下，USB 会连接到 Windwos 下，我们需要将 USB 连接到 Ubuntu，所以需要设置

一下 VMware，WMware 右下角会有当前电脑所有连接的 USB 设备，鼠标放上去以后会显示每

个 USB 设备的名字，我们找到含有“Fuzhou Rockchip Android ADB Interface”字样的 USB 设

备，如图 3.6.2.2 所示： 

 

图 3.6.2.2 ATK-DLRV1126 USB ADB 接口 

 图 3.6.2.2 中第二个 USB 设备就是 ATK-DLRV1126 的 ADB 接口，此时图标是灰色的，说

明并没有连接到 Ubuntu 下，需要我们进行设置,鼠标放到图 3.6.2.2 中 USB ADB 设备上，比如

此时我的电脑就是第二个图标，鼠标放上去以后点击鼠标右键，结果如图 3.6.2.3 所示： 

 

图 3.6.2.3 ADB 设备连接到虚拟机 

 点击图 3.6.2.3 中的“连接”按钮，此时 USB ADB 就会断开与主机(Windows)的连接，从而

连接到虚拟机(Ubuntu)上。连接成功以后对应的 USB 图标颜色就会变深，如图 3.6.2.4 所示： 
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图 3.6.2.4 ADB 设备连接到虚拟机 

 连接后就可以使用 ADB 命令进行测试。ADB 命令的格式要求，如下文字所示： 

adb [-d|-e|-s <serialNumber>] <command> 

-d：指定当前唯一通过 USB 连接的 Android 设备为命令目标。 

-e：指定当前唯一运行的模拟器为命令目标。 

-s < serialNumber >：指定相应 serialNumber 号的设备/模拟器为命令目标。 

command：对所需要设备执行命令。 

⚫ adb 帮助查看 

adb help 

 此命令查看 ADB 帮助。结果如下图所示： 

 

图 3.6.2.5 adb 帮助命令 

⚫ 网络连接设备 

adb connect <serialNumber> 

注意：<serialNumber>表示要连接的设备，可以 IP 地址，比如: adb connect 192.168.6.118。

(不建议用网络连接，最好使用 OTG 连接，把 OTG 和电脑连接上系统会自动连接)如果使用 USB

当作 ADB 连接系统会自动连接的，不能卸载。连接如下图所示： 

 

图 3.6.2.6 adb 网络连接设备 

⚫ 查看连接设备 

adb devices 

 此命令列出当前和计算机连接的 ADB 设备信息。结果如下图所示： 

 

图 3.6.2.7 ADB 连接设备 

 图 3.6.2.3 中看出有两个连接设备，192.168.6.118:5555 是通过网络连接的 ADB 设备。3363

98dc82d8c3a5 是通过 USB 连接的设备，device 表示已经连接上。 

⚫ 进入设备的 shell 终端 
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adb -s <serialNumber> shell 

 比如：adb -s 336398dc82d8c3a5 shell 进入 336398dc82d8c3a5 设备的 shell 终端里。如果只

有一个设备可以直接使用 adb shell。进入终端后可以当作普通的终端设备操作开发板(相对于连

接上串口)，退出终端可以直接输入 exit 即可结束设备终端操作，返回 Ubuntu 系统的终端。使

用结果如下所示： 

 

图 3.6.2.8 adb shell 终端 

⚫ ADB 网络断开连接 

adb disconnect <serialNumber> 

 比如 adb disconnect 192.168.6.118:5555，断开网络设备 192.168.6.118:5555。结果如下所示： 

 

图 3.6.2.9 断开 ADB 连接 

⚫ 拷贝文件到开发板 

adb -s <serialNumber> push file /oem/ 

 把 test 文件拷贝到“/oem”目录下，比如：adb -s 336398dc82d8c3a5 push test /oem/。操作结

果如下所示： 

 

图 3.6.2.10 adb 拷贝文件 

⚫ 把文件拷贝到 PC 端 

adb -s <serialNumber> pull /oem/test ./ 

 把开发板里的“/oem/test”文件拷贝到当前路径里，比如：adb -s 192.168.6.118:5555 pull 

/oem/test ./ 。结果如下所示： 
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图 3.6.2.11 adb 拷贝文件 

 当使用 adb devices 列出只有一个连接设备的时候，可以不用加-s < serialNumber >指定设

备，默认就会使用设备。 

3.7 瑞芯微开发工具的安装和使用 

3.7.1 Rockchip 烧录驱动的安装 

瑞芯微提供了 RKDevTool 上位机烧录工具，此工具只能在 Windows 系统下运行，运行前

要先安装驱动文件。文件的路径为：开发板光盘 A-基础资料→04、软件→DriverAssitant_v5.0.zip，

解压此文件。打开解压后的文件目录进入 DriverAssitant_v5.0\DriverAssitant_v5.0 目录。进入的

目录如下图所示： 

 

图 3.7.1.1 DriverAssitant_v5.0 目录 

 双击“DriverInstall.exe”就弹出一个节目点击驱动安装的按键，直接点击安装即可。结果如

下所示： 

 

图 3.7.1.2 瑞芯微烧录驱动安装 

接着我们就可以使用 RKDevTool 软件了。文件路径为：开发板光盘 A-基础资料→04、软

件→RKDevTool_Release_v2.81.zip，解压此文件。打开解压后的文件夹进入到如下界面： 
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图 3.7.1.3 瑞芯微开发工具的文件图 

 点击图中 3.7.1.3RKDevTool.exe 文件即可运行。运行结果如下所示： 

 

图 3.7.1.4 瑞芯微开发工具图 

3.7.2 Rockchip 烧录工具使用 

 这里笔者只是简单说下如何使用烧录工具烧录 ATK-DLRV1126 开发板的出厂源码，如果想

使用更多的功能请查看图 3.7.1.3 中的官方使用文档。在分区配置空间处右击鼠标，进入选择“导

入配置”，如下图所示： 
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图 3.7.2.1 导入配置选项图 

 点击“导入配置”后就会弹出一个文件选择，支持的文件类型为“.cfg”。文件路径为：开

发板光盘 A-基础资料→09、系统镜像→01、出厂系统 SDK 镜像→ ATK-DLRV1126 出厂系统配

置.cfg。导入完成后如下图所示： 

 

图 3.7.2.2 导入配置选项图 

 

图 3.7.2.3 修改对应的文件路径 

 在图中 3.7.2.2 已经导入配置选项，可以看出来一共有 9 个烧录选项(为啥有 9 个选项是根
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据 parameter 决定的)。“方框”里面打勾表示烧录，“地址”表示烧录到 emmc 地址，“名字”表

示分区名字，“路径”表示要烧录到此选项的文件，“…”表示修改路径中的文件。图中的路径

是笔者电脑上的，所以各位需要点击“…”去更改每一个选项的文件路径。每个烧录选项对应

官方出厂系统的文件如下表所示： 

烧录选项名字  出厂系统 SDK 镜像文件 

Loader MiniLoaderAll.bin 

Parameter parameter.txt 

Uboot uboot.img 

Misc misc.img 

Rootfs rootfs.img 

boot boot.img 

recovery recovery.img 

oem oem.img 

Userdata userdata.img 

dome demo.img 

表 3.7.2.1 烧录镜像文件表 

 设置好自己的文件路径(设置好了记得导出配置选择，这样做不用每次进行烧录的时候选择

文件，导出方法看图 3.7.2.1)。 

⚫ MASKROM 模式烧录 

接上开发板电源和 OTG 接口再上电。接着按住“UPDATE”健，再按一下复位键进入

“MASKROM”状态(最好多按几次复位键，有时候会误触)。操作结果如下图所示： 

 

图 3.7.2.3 ATK-DLRV1126 MASKROM 烧录连接图 

 进入“MASKROM”状态如下图所示： 
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图 3.7.2.4 进入 MASKROM 模式图 

 接着点击执行即可进行烧录，烧录过程如下图所示： 

 

图 3.7.2.5 烧录状态图 

 图 3.7.2.5 中已经开始烧录了，烧录完成系统会自动启动。当开发板没有系统的时候，使用

“MASKROM”模式进行出厂系统烧录。 

当烧录失败说明你的 OTG 接口连接到 Ubuntu 系统里，如图所示： 
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图 3.7.2.6 烧录固件失败 

⚫ LOADER 模式烧录 

接上开发板电源和 OTG 接口再上电。接着按住“RECOVERY”健，再按一下复位键进入

“LOADER”状态(最好多按几次复位键，有时候会误触)。LOADER 模式是使用 uboot 进行烧

录的，所以要进入 LOADER 模式开发板必须能启动到 uboot 才能烧录。如果开发板是没有系统

的会自动跳转到 MASKROM 模式，这边笔者已经通过 MASKROM 模式烧录了系统，所以可以

进入 LOADER 模式，进入“LOADER”状态如下图所示： 

 

图 3.7.2.7 进入 LOADER 烧录图 

 接着点击执行即可进行烧录，烧录过程如下图所示： 
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图 3.7.2.8 LOADER 烧录状态图 

 烧录完成后，系统会自动启动。 

3.8 Update.img 包的烧录 

 在出厂系统的 SDK 镜像里面有一个 update.img 镜像，此镜像是根据 parameter.txt 文件生成

一个镜像，把里面需要的文件全部打包到 update.img 里面。在 Windows 系统下烧录 update.img，

此包的烧录支持 MASKROM 模式和 LOADER 模式。打开 Windows 的烧录工具，点击“升级固

件”，结果如下图所示： 

 

图 3.9.1 升级固件图 

 在上图中点击“固件”，即可加载 update.img 镜像，结果如下所示： 
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图 3.8.2 加载 update 固件 

 加载成功后如下图所示： 

 

图 3.8.3 成功加载固件 

 有了固件后，我们可以点击“升级”把加载的 update.img 烧录到 emmc 里面去，点击“擦

除”Flash 也可以把整个 EMMC 擦除。必须是加载固件后才能做这些操作。 
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3.9 Ubuntu 系统下烧录 ATK-DLRV1126 系统 

 本章节是通过 SDK 包自带的烧录工具进行烧录，先看完第 4 章节。在第 4 章节里面已经编

译出整个 SDK 包所需要的文件了，先进入“LOADER”或者“MASKROM”模式，把 OTG 接

口挂载到 Ubuntu 系统下，再跳转到源码目录下运行以下代码进行烧录： 

sudo ./rkflash.sh //运行此命令是整个 SDK 烧录 

 运行结果如下所示： 

  

图 3.9.1 烧录官方 SDK 包 

 也可以运行 rkflash.sh 脚本进行单独烧录，开发板要先进入 LOADER 模式下(MASKROM

单独烧录很麻烦要先烧录 loader，所以直接进入 loader 模式就行了)。因为这个模式已经启动到

uboot，在烧录的时候可以使用 uboot 命令单独烧录到对应的分区。命令如下表格所示： 

命令 说明 

sudo ./rkflash.sh loader 烧录 loader 分区 

sudo ./rkflash.sh parameter 烧录 parameter 文件 

sudo ./rkflash.sh recovery 烧录 recovery 分区 

sudo ./rkflash.sh uboot 烧录 uboot 分区 

sudo ./rkflash.sh boot 烧录 boot 分区 



                                          
         

 

 
100 

sudo ./rkflash.sh misc 烧录 misc 分区 

sudo ./rkflash.sh oem 烧录 oem 分区 

sudo ./rkflash.sh userdata 烧录 userdata 分区 

sudo ./rkflash.sh rootfs 烧录 rootfs 分区 

sudo ./rkflash.sh update 烧录 update.img，两个烧录模式都能用 

表格 3.9.1 LOADER 单独烧录命令 

3.10 安装交叉编译工具链 

3.10.1 拷贝交叉编译工具链 

 编译 SDK 是比较花时间的，为了方便大家不需要编译 SDK 就能直接编译 AI 例程来进行

测试，正点原子专门定制了一套交叉编译工具链，安装包位于开发板光盘 A→ 05、开发工具→ 

01、交叉编译工具→ atk-dlrv1126-toolchain-arm-buildroot-linux-gnueabihf-x86_64.run，如下图

3.10.1 所示： 

 注意：此交叉编译工具链后期还会更新，还不是最终版，更新的目的就是为了适配更多的

例程，如需重新安装，直接卸载再安装最新版本的即可，安装的过程很简单。 

 

图 3.2.1 叉编译工具链 

 将 atk-dlrv1126-toolchain-arm-buildroot-linux-gnueabihf-x86_64.run 拷贝到 Ubuntu 下，如下

图 3.2.2 所示，笔者拷贝到了 Ubuntu 的家目录下了。 

 

图 3.2.12 拷贝好的叉编译工具链 

拷贝完成后，记得用 ls -l 命令检查文件的属性是否是可执行的，上图中，笔者拷贝完成后，

此文件已经具有可执行权限，可直接运行，若检查没有可执行权限，记得执行如下命令设置为

可执行权限。 

chmod a+x atk-dlrv1126-toolchain-arm-buildroot-linux-gnueabihf-x86_64.run 

3.2.2 安装交叉编译工具链 

执行如下命令直接安装交叉编译工具链，安装过程如下图 3.2.2.1 所示。 

./atk-dlrv1126-toolchain-arm-buildroot-linux-gnueabihf-x86_64.run 

 当提示“Enter target directory for toolchain (default: /opt/atk-dlrv1126-toolchain):”时，表示是

否选择默认安装在/opt/atk-dlrv1126-toolchain 目录下，建议直接选择默认安装路径，直接按下回

车键即可。当提示“You are about to install the toolchain to "/opt/atk-dlrv1126-toolchain". 

Proceed[Y/n]?”时，直接按下“Y”即可。当弹出提示“$ . export PATH=$PATH:/opt/atk-dlrv1126-

toolchain/usr/bin”时，表示已经安装完成。 
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图 3.2.2.1 安装叉编译工具链 

 当安装完成后，在/opt 目录下就可以看到安装目录，如下图 3.2.2.2 所示，atk-dlrv1126-

toolchain 下就是本次安装的交叉编译工具链的目录，而 st 目录是我以前安装 STM32MP157 的

交叉编译工具链的目录。 

 

图 3.2.2.2 叉编译工具链安装目录 

 可以进入/opt/atk-dlrv1126-toolchain/bin 目录下，大概看一下，如下图 3.2.2.3 所示有不少 arm-

linux-gnueabihf-*文件，说明交叉编译工具链初步安装完成，若要确定是否已经成功安装，我们

可以尝试编译一个 AI 例程即可。 

 

图 3.2.2.2 叉编译工具链安装目录 
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第四章 SDK 包的使用 
 

 ATK-DLRV1126 开发板具有高性能低功耗，是一款基于 Rockchip RV1126 芯片开发的开发

板。RV1126 是 Rockchip 推出的一款编解码芯片，CPU 为 4 核 ARM Cortex-A7 32 位，专用于

面向人工智能的机械视觉领域，支持 4K 编解码，支持 8 路 1080P 同时进行编解码，内置 2.0TOPS

的 NPU。像这种专用芯片，芯片厂商都会给出芯片的 SDK 包进行二次开发，用它来开发有很

多好处，比如：不用安装一下特殊的软件和库，自带交叉工具链、文件系统和第三方库，可以

直接编译出系统镜像，开发环境搭建比较容易等等。但是开发自由度不够高，更新软件版本很

麻烦，代码里有很多私货(芯片厂商自己定义的代码)等等，所以本章节就讲解如何使用和编译

SDK 包。下图是 RV1126 芯片框架图，如下图所示： 
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4.1 SDK 包源码简要 

 首先建议大家在编译 SDK 之前，先到正点原子资料网站下载 ATK-DLRV1126 开发板最新

的 SDK 包，地址为：http://www.openedv.com/docs/boards/arm-linux/RV1126%20Linux.html，点击

下载链接进入下载网站，如下图所示： 

 

图 4.1.1 ATK-DLRV1126 下载链接图 

 在上图红色框住的为 SDK 下载链接地址，进入百度云下载完整的 SDK 包，下完成后如下

图所示： 

 

图 4.1.2 SDK 完整目录图 

 进入 01、程序源码→01、正点原子 SDK 源码目录，里面有一个 atk-rv1126_linux_release_v

1.1_20221207.tar.bz2 文件，此文件是正点原子维护的 RV1126 SDK 包，把此包拷贝到 Ubuntu

系统里面，在 Ubuntu 下解压出来，进入工程目录有下图的文件目录，如下图所示： 

http://www.openedv.com/docs/boards/arm-linux/RV1126%20Linux.html
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图 4.1.1 SDK 包目录 

 从上图可以看出有很多文件夹，我们讲解一下每个目录或者文件的作用： 

⚫ app : 存放上层应用程序的目录。 

⚫ buildroot ：SDK 包使用的文件系统为 buildroot。 

⚫ build.sh ：编译用的脚本，使用方法后面会教。 

⚫ device/rockchip ：存放每个平台的一些编译和打包固件的脚步和预备文件。 

⚫ docs ：存放 RK 开发指导文件、平台支持列表、工具使用文档、Linux 开发指南等。 

⚫ envsetup.sh ：要修改文件系统时候要设置的环境脚本。 

⚫ external : 存放相关的库，包括音频，视频等。 

⚫ kernel ：kernel 源码。 

⚫ makefile ：整个 SDK 包编译的 Makefile。 

⚫ mkfirmware.sh ：固件打包使用的脚本，默认在当前路径下的 rockdev 目录。 

⚫ prebuilts : 存放交叉编译工具链。 

⚫ rkbin: 存放固件和工具。 

⚫ rkflash.sh : linux 下的系统烧录脚本。 

⚫ tools ：存放固件和工具的目录。 

⚫ u-boot ：U-boot 源码目录。 

⚫ rockdev：存放编译输出固件的目录(整个 SDK 包编译完成后就会创建)。 

4.1.1 rv1126 模块代码目录相关说明 

 什么叫做模块代码？一个完整的 SDK 包除了 kernel、u-boot、buildroot 之外，还需要提供

上层的第三方库和 APP，第三方库和 APP 合起来叫做模块代码。像阿尔法开发板或者 ATK-

CLMP157B 开发板只有 3 座大山(kernel、u-boot 和 buildroot)，没有模块代码，这样开发起来很

麻烦。有了模块代码后，我们做产品就很容易了。比如：在 rv1126 上做人脸识别可以参考 rockface

模块代码。也可以做监控摄像头可以参考 common_algorithm、ipc-daemon、ipcweb-backend 和

ipcweb-ng 等等。一个 SDK 包包含了很多产品的应用代码。 

部分模块代码目录路径   模块功能描述 

external/linux-rga Raster Graphic Acceleration (RGA2) 

external/recovery recovery 和 Rockchip 升级代码 

external/rkwifibt Wi-Fi 和 BT 

external/rk_pcba_test PCBA 测试代码 

external/isp2-ipc 图像信号处理服务端 

external/mpp 编解码代码 

external/rkmedia Rockchip 多媒体封装接口 

external/camera_engine_rkaiq 图像处理算法模块 

external/rknpu NPU 驱动 

external/rockface 人脸识别代码 

external/CallFunIpc 应用进程间通信代码 

external/common_algorithm 音视频通用算法库 
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external/rknn-toolkit 模型转换、推理和性能评估的开发套件 

app/libIPCProtocol 基于 dbus，提供进程间通信的函数接口 

app/mediaserver 
提供多媒体服务的主应用（用于 IPC 应用开

发参考或简单功能演 示） 

app/ipc-daemon 系统守护服务 

app/dbserver 数据库服务 

app/netserver 网络服务 

app/storage_manager 存储管理服务 

app/ipcweb-backend web 后端 

app/librkdb 数据库接口 

app/ipcweb-ng web 前端，采用 Angular 8 框架 

app/minigui_demo 基于 MiniGUI 实现一个简单画图 demo 

表 4.1.1.1 rv1126 模块功能表格 

4.1.2 rv1126 开发相关文档说明 

 本小节就列出官方开发文档说明：(默认的路径为：开发板光盘 A-基础资料→08、rv1126 参

考资料)。 

 摄像头的驱动开发文档为：RV1126_RV1109→Camera→Rockchip_Driver_Guide_VI_CN_v1.

0.8.pdf。 

 后续更新…… 

4.2 SDK 包下的脚本使用 

 在 4.1 小节讲解 SDK 包的源码目录下有 4 个重要的脚本，本小节就教大家如何使用这些脚

本进行编译。 

⚫ build.sh 脚本使用 

瑞芯微官方使用 build.sh 脚本来控制整个 SDK 包的编译和打包镜像，可以使用“-h”或者

“help”命令来查看支持那些参数。运行以下命令即可查看： 

./build.sh lunch 

 第一运行的时候必须要指定板级的配置信息(瑞芯微很多芯片都是基于此 SDK 进行开发的，

所以要告诉 SDK 包我们使用什么芯片)，运行结果如下： 



                                          
         

 

 
106 

 

图 4.2.1 板级配置文件选择图 

 查看 build.sh 使用帮助，命令如下所示： 

./build.sh -h //或者./build.sh help 

 运行结果如下所示： 

 

图 4.2.2 帮助命令参数 

 上图可以 build.sh 支持很多参数，不是所有参数都可以使用的。在 rv1126 上比较常用的参

数有：uboot、lunch、kernel、all、buildroot 和 recovery 等等。下面我们说下常用的参数，如下

表格所示： 

build.sh 参数 说明 例子 

BoardConfig*.mk 选择板级的配置文件 ./build.sh device/rockchip/rv1126_rv1

109/BoardConfig-alientek-rv1126.mk 
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lunch 列出支持的板级配置文件，再

选择板级的配置文件 

./build.sh lunch 

uboot 编译 uboot ./build.sh uboot 

kernel 编译 kernel ./build.sh kernel 

modules 编译内核模块 ./build.sh modules 

rootfs 编译文件系统 ./build.sh rootfs 

recovery 编译 recovery ./build.sh recovery 

all 编译整个 SDK 模块代码包 ./build.sh all 

cleanall 清除整个 SDK 包 ./build.sh cleanall 

firmware 打包系统镜像 ./build.sh firmware 

updateimg 打包 update 镜像 ./build.sh updateimg 

app/<pkg> 编译 app 里面的模块代码 ./build.sh app/ipc-daemon 

external/<pkg> 编译 external里面的模块代码 ./build.sh external/rkmedia 

表 4.2.1 build.sh 参数表格 

⚫ envsetup.sh 脚本使用 

envsetup.sh 脚本主要的作用是，使能 buildroot 的配置文件。在 RV1126 这个芯片里，一共

可以选择的配置文件有 3 种分别为：文件系统的配置文件，recovery 分区的配置文件(此分区主

要是用作升级和复原的文件系统，它也是一个文件系统)和 libs 的配置文件(生成一些库，方便

我们写应用层代码做测试，导出文件系统的库文件)。运行命令如下所示： 

./envsetup.sh 

 运行结果如下图所示： 

图 4.2.3 envsetup 的运行结果 

 Buildroot 的输出目录下只能有一个“.config”文件，所以我们配置不同的如果我们要修改

文件系统的配置文件，需要先使用./envsetup.sh 选择 1 这个配置，就会在输出目录下生成“.config”

文件，运行结果如下图所示： 
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图 4.2.4 选择文件系统的配置 

 图中红色框的内容“/home/alientek/atk-rv1126/buildroot/output/alientek_rv1126/.config”是配

置文件的绝对路径，此时的配置文件只能配置文件系统，不能配置 recovery 和 libs。使能完成

后，在源码目录下可以当作 buildroot的源码目录，比如我们可以进行文件系统的图形配置文件，

运行以下代码即可： 

make menuconfig 

 如下图所示： 

 

图 4.2.5 图形化配置文件 

⚫ mkfirmware.sh 脚本使用 

mkfirmware.sh 脚本主要的作用是，把 uboot、kernel、文件系统等等进行打包和生成镜像。

使用方法请看 4.11 小节。 

⚫ rkflash.sh 脚本使用 

rkflash.sh 脚本主要的作用是，在 linux 系统下进行固件的烧录，使用方法请看 3.9 小节。 

4.3 板级文件说明 

 BoardConfig-alientek-rv1126.mk 是正点原子为 ATK-DLRV1126 开发板添加的板级信息，在

源码目录下 device/rockchip/rv1126_rv1109/BoardConfig-alientek-rv1126.mk，此文件包含整个

SDK 包所需要的配置信息，文件内容如下所示： 

示例代码 4.3.1 BoardConfig-alientek-rv1126.mk 文件内容 

1   #!/bin/bash 

2  

3   # Target arch 

4   export RK_ARCH=arm 

5   # Uboot defconfig 

6   export RK_UBOOT_DEFCONFIG=alientek_rv1126 
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7   # Uboot image format type: fit(flattened image tree) 

8   export RK_UBOOT_FORMAT_TYPE=fit 

9   # Kernel defconfig 

10  export RK_KERNEL_DEFCONFIG=alientek_rv1126_defconfig 

11  # Kernel defconfig fragment 

12  export RK_KERNEL_DEFCONFIG_FRAGMENT= 

13  # Kernel dts 

14  export RK_KERNEL_DTS=rv1126-alientek 

15  # boot image type 

16  export RK_BOOT_IMG=zboot.img 

17  # kernel image path 

18  export RK_KERNEL_IMG=kernel/arch/arm/boot/zImage 

19  # kernel image format type: fit(flattened image tree) 

20  export RK_KERNEL_FIT_ITS=boot.its 

21  # parameter for GPT table 

22  export RK_PARAMETER=parameter-buildroot-fit.txt 

23  # Buildroot config 

24  export RK_CFG_BUILDROOT=alientek_rv1126 

25  # Recovery config 

26  export RK_CFG_RECOVERY=alientek_rv1126_recovery 

27  # Recovery image format type: fit(flattened image tree) 

28  export RK_RECOVERY_FIT_ITS=boot4recovery.its 

29  # ramboot config 

30  export RK_CFG_RAMBOOT= 

31  # Pcba config 

32  export RK_CFG_PCBA= 

33  # Build jobs 

34  export RK_JOBS=2 

35  # target chip 

36  export RK_TARGET_PRODUCT=rv1126_rv1109 

37  # Set rootfs type, including ext2 ext4 squashfs 

38  export RK_ROOTFS_TYPE=ext4 

39  # rootfs image path 

40  export RK_ROOTFS_IMG=rockdev/rootfs.${RK_ROOTFS_TYPE} 

41  # Set ramboot image type 

42  export RK_RAMBOOT_TYPE= 

43  # Set oem partition type, including ext2 squashfs 

44  export RK_OEM_FS_TYPE=ext2 

45  # Set userdata partition type, including ext2, fat 

46  export RK_USERDATA_FS_TYPE=ext2 

47  #OEM config 

48  export RK_OEM_DIR=oem_ipc 

49  # OEM build on buildroot 
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50  export RK_OEM_BUILDIN_BUILDROOT=YES 

51  #userdata config, if not define this, system will format by 

RK_USERDATA_FS_TYPE 

52  export RK_USERDATA_DIR=userdata_normal 

53  #misc image 

54  export RK_MISC=wipe_all-misc.img 

55  #choose enable distro module 

56  export RK_DISTRO_MODULE= 

57  # Define pre-build script for this board 

58  export RK_BOARD_PRE_BUILD_SCRIPT=app-build.sh 

59  # Define package-file for update.img 

60  export RK_PACKAGE_FILE=rv1126_rv1109-package-file 

 第 4 行：开发板的架构为 ARM。 

 第 6 行：Uboot 的配置文件为 alientek_rv1126_defconfig。 

 第 8 行：Uboot 的镜像格式为 fit。 

 第 10 行：kernel 的配置文件为 alientek_rv1126_defconfig。 

 第 14 行：kernel 的设备树为 rv1126-alientek.dts。 

 第 16 行：内核的镜像类型为 zboot.img（此文件包含 zImage、设备树和 logo）。 

 第 18 行：内核镜像文件为 zImage。 

 第 20 行：kernel 镜像的加载位置配置文件为 boot.its。 

 第 22 行：开发板的分区文件，emmc 会按照此分区文件进行分区。 

 第 24 行：buildroot 的默认配置文件为 alientek_rv1126_defconfig。 

 第 26 行：recovery 的默认配置文件为 alientek_rv1126_recovery_defconfig。 

 第 28 行：recovery 镜像的加载位置配置文件为 boot4recovery.its。 

 第 34 行：以 2 进程进行编译。 

 第 36 行：指定芯片为 rv1126_rv1109。 

 第 38 行，文件系统的格式为 ext4，只读文件系统可以设置为 spuashfs 格式。 

 第 40 行，文件系统的路径保存到 rockdev/rootfs.ext4。 

 第 44 行，oem 分区的格式类型为 ext2，只读 oem 可以设置为 spuashfs。 

 第 46 行，userdata 分区的格式类型为 ext2。 

 第 48 行，oem 的配置文件夹为 oem_ipc，在 device/rockchip/oem 目录下。 

 第 50 行，在 buildroot 上创建 oem。 

 第 52 行，userdata 的配置文件夹为 userdata_normal，在 device/rockchip/userdata/目录下。 

 第 54 行，misc 分区使用 img 文件为 wipe_all-misc.img。 

 第 58 行，模块编译的先后顺序，由 app-build.sh 文件控制。 

 第 60 行，打包的配置文件为 rv1126_rv1109-package-file。 

 从上面的配置文件看出来，RK 官方都是使用 XXXX.mk 文件，如果我们要基于原厂的 SDK

包进行开发，首先要先配置此文件。 

4.4 全自动编译 

 编译前必须看 3.1 小节，重点是第 51 页安装软件。 

 第一次编译的时候需要下载很多压缩包，有些压缩包下载不了的，所以笔者把下载好的压
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缩包打包成 dl.tar.gz，这样大家编译的时候不用下载了。此文件在开发板光盘 A-基础资料→01、

程序源码→02、buildroot 下载源码包→bl.tar.gz，此压缩包拷贝到 Ubuntu 系统下，这边笔者拷

贝到家目录。在源码目录下运行此命令进行创建 dl 目录： 

mkdir buildroot/dl/ -p 

 运行结果如下图所示： 

 

图 4.4.1 创建 dl 目录 

 创建完成后，把 dl.tar.gz 解压到 buildroot/dl 目录下，如下命令所示： 

tar -axvf ~/dl.tar.gz -C buildroot/dl/ 

 运行结果如下图所示： 

 

图 4.4.2 解压 dl.tar.gz 文件 

 需要查看 buildroot/dl 目录下有没有很多压缩包，可以使用以下命令查看： 

ls buildroot/dl/ 

 运行结果如下图所示： 

 
图 4.4.3 查看 dl 目录下的压缩包 
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 注意：源码的压缩包都在“buildroot/dl”目录，不要放到其它目录。否则就会报下载出错，

国内的环境有些源码下载不了。如果报一下错误，首先看源码目录是否放正确。 

 RK 官方提供了一按键编译功能，使用一条命令即可编译出镜像文件，在官方的源码目录

下运行以下命令即可： 

./build.sh lunch //选择 1 

./build.sh 

 编译成功后运行结果如下图所示： 

 

图 4.4.4 全自动编译 

  

4.5 U-Boot 编译和配置 

4.5.1 uboot 的编译 

 RK 官方提供了很方便的编译方法，直接运行以下./build.sh uboot 命令可以编译 uboot。运

行命令如下所示： 

./build.sh uboot 

 运行结果如下图所示： 
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图 4.5.1.1 编译 uboot 图 

 编译完成后，会在 u-boot 目录下生成 uboot.img 文件和 rv1126_spl_loader_v1.08.108.bin 文

件，uboot.img 文件就是我们要烧录的 img 镜像，rv1126_spl_loader_v1.08.108.bin 是启动引导

uboot 的文件，就是在第 3.7.2 章节里的 MiniLoaderAll.bin 文件。查看结果如下所示： 

 

图 4.5.1.2 查看编译后的 Uboot 目录 

4.5.2 uboot 和 SPL 文件单独烧录 

把这两个文件拷贝到 Windows 下，打开 RKDevTool 工具，导入配置选项“ATK-DLRV112

6 出厂系统配置.cfg”到软件里面，ATK-DLRV1126 开发板进入 LOADER 模式(不能进入 MAS

KROM)。在方框里面对“1”和“3”勾选上， Loader 分区配置 rv1126_spl_loader_v1.08.108.bi

n；Uboot 分区配置 uboot.img。配置结果如下图所示： 

 
图 4.5.2.1 上位机单独烧录 uboot 图 
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 点击执行即可烧录。烧录完成后系统会自动重启，看看打印信息就知道有没有编译成功了，

如下图所示： 

 

图 4.5.2.2 新烧录的 uboot 启动信息 

 图 4.5.2.2 中的红色框里打印日期为“2022-11-15 18:42:58”。 

4.5.3 uboot 的配置 

 如果想要配置自己的 uboot，可以运行以下命令进行操作，在 SDK 源码目录下: 

cd u-boot //跳转到 uboot 目录下 

make alientek_rv1126_defconfig //选择要修改 Uboot 配置文件，从板级文件知道 

make menuconfig //进入图形界面配置 

 运行结果如下所示： 

 

图 4.5.3 menuconfig 图形配置 

 从图 4.5.3 中可以看出 RK 官方是使用 2017.09 月份的 uboot 进行修改，我们就可以配置自

己的 Uboot 了，配置完运行以下命令进行保存配置文件。 

make savedefconfig //把.config 保存为 defconfig 

cp defconfig configs/alientek_rv1126_defconfig // 更 新 修 改 好 的 配 置 文 件 到
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alientek_rv1126_defconfig 

./make.sh uboot //编译 uboot 

 配置完成后我们可以直接用 build.sh 脚本进行编译了，就会生成我们想要的 uboot.img 文件

和 rv1126_spl_loader_v1.08.108.bin。可以把这几条命令写成脚本，就方便我们测试了。 

4.6 kernel 编译和配置  

4.6.1 kernel 的编译 

 编译 kernel 和 uboot 一样命令很简单，运行以下命令即可编译： 

./build.sh kernel 

 运行此命令结果如下所示： 

 

图 4.6.1.1 编译 kernel 图 

 

图 4.6.1.2 设备树的电源域配置 

图 4.6.2 中警告是 build.sh 打印出来的提醒我们注意设备树的电源域(图 4.6.1.2)和硬件要一
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致，如果电压不一致可能会烧 CPU，千万、千万、千万不要修改电源域的配置。 

编译完成后在“kernel”目录下生成 zboot.img(配置文件里面决定生成为 zboot.img)。可以

跳转到内核里面，运行“ls”命令查看，结果如下所示： 

 

图 4.6.1.3 kernel 文件夹目录 

4.6.2 kernel 的烧录 

和单独烧录 uboot系统一样，先把 zboot.img文件拷贝到Windows系统里面，ATK-DLRV1126

开发板进入 LOADER 模式，打开烧录软件，在方框里面对“6”勾选上，Boot 分区配置 zboot.img。

配置结果如下图所示： 

 

图 4.6.2.1 上位机烧录 kernel 配置图 

 点击运行即可进行烧录。烧录成功会自动重启，我们查看打印信息内核有没有替换成功，

如下图所示： 

 

图 4.6.2.2 内核烧录成功打印信息 

4.6.3 kernel 的配置 

如果想修改内核，也可以运行以下命令进行修改： 

cd kernel/ //跳转到 kernel 

make ARCH=arm alientek_rv1126_defconfig //选择要修改的 kernel 配置文件 
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make ARCH=arm menuconfig //进入图形界面配置 

 运行结果如下所示： 

 

图 4.6.3.1 kernel menuconfig 配置图形界面 

 从图 4.6.3.1 中可以看出 RK 官方是使用 4.19.111 版本的 kernel 进行修改，我们就可以配置

自己的 kernel 了，配置完运行以下命令进行保存配置文件。 

make ARCH=arm savedefconfig //把.config 保存为 defconfig 

cp defconfig arch/arm/configs/alientek_rv1126_defconfig // 更 新 修 改 好 的 配 置 文 件 到

alientek_rv1126_defconfig 

cd .. //跳转到源码目录 

./build.sh kernel //编译内核 

 配置完成后我们可以直接用 build.sh kernel 脚本进行编译了，就会生成我们想要的 zboot.i

mg 文件。可以把这几条命令写成脚本，就方便我们测试了。 

4.6.4 logo 的修改 

 在源码目录下，进入内核目录，运行以下命令： 

ls 

 运行结果如下所示： 

 

图 4.6.4.1 查看 kernel 源码目录内容 

 在图 4.6.4.1 中红色框住的两个 bmp 文件就是启动的 logo。logo.bmp 为 uboot 的 logo；

logo_kernel.bmp 为内核的 logo。如果要替换自己的 logo 替换这两个文件即可。然后重新编译内

核。注意：两个文件的 8 位的 bmp 格式的图片。 
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4.6.5 单个设备树编译 

 出厂系统是把多个设备树和内核编译成一个boot.img文件。通过ADC读取屏幕不同的ADC

值来匹配对应的设备树。当我们只需要一个设备的时候如何编译。首先在源码目录下打开

build.sh 文件，修改第六行，DEVICE_LCD(注意默认出厂值为 all，把正点原子所有 MIPI 屏设

备树打包在一起)的值即可。如果购买的屏幕为 5.5 寸屏 720P 修改对应的值为 720。如下图所

示： 

 
图 4.6.5.1 5.5 寸屏 720P 的修改方法 

 购买屏幕为 10 寸屏 800P 修改对应的值为 800。如下图所示： 

 

图 4.6.5.2 10 寸屏的修改方法 

 购买屏幕为 5.5 寸屏 1080P 修改对应的值为 1080。如下图所示： 

 

图 4.6.5.3 5.5 寸屏 1080P 的修改方法 

 如果像出厂系统一样，兼容多个设备树，修改对应的值为 all，如下图所示： 

 

图 4.6.5.4 把所有设备树打包 

 内核的脚本编译(在 build.sh 文件里)，如下图所示： 

 

图 4.6.5.5 build_lernel 函数 
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 上图可以看出，先编译内核和所有的设备树，然后调用 mkmultidtb.py 文件把对应的 zImage

和设备树重新打包 zboot.img。 

4.7 recovery 编译和配置 

 Recovery 不是必须要的功能，板级配置了此功能，所以我们也需要编译。 

4.7.1 recovery 编译 

 编译 recovery 的命令也是很简单的，命令如下图所示： 

./build.sh recovery 

 运行此命令结果如下所示： 

 

图 4.7.1.1 编译 recovery 图 

如果编译不过通常是网络问题，这边笔者把要下载的软件包放到：开发板光盘 A-基础资

料→01、程序源码→02、buildroot 源码包→dl.tar.bz2，把此文件解压到 buildroot/dl 目录(如果

没有此目录可以自行创建)。编译完成就会生成 buildroot/output/alientek_rv1126_recovery/images

/recovery.img 文件。运行以下命令可以查看文件有么有生成： 

ls buildroot/output/alientek_rv1126_recovery/images/recovery.img 

 运行结果如下图所示： 

 

图 4.7.1.1 查看 recovery.img 文件的生成 

4.7.2 recovery 的烧录 

 先把 recovery.img 文件拷贝到 Windows 系统里面，ATK-DLRV1126 开发板进入 LOADER

模式，打开烧录软件，在方框里面对“7”勾选上，Recovery 分区配置 recovery.img。配置如下

图所示： 
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图 4.7.2.1 recovery 烧录配置 

4.7.3 recovery 的配置 

在 SDK 包的源码目录下，运行以下命令即可配置 recovery： 

source envsetup.sh alientek_rv1126_recovery //配置 recovery 的板级信息 

make menuconfig //进入图形界面配置 

 运行结果如下图所示： 

 

图 4.7.3.1 配置 recovery 图 

 从图中可以看出 recovery 也是一个文件系统，只是此系统 RK 官方做了修改，是用 buildroot 

2018.02 做的。配置完成后我们可以运行以下代码就行保存： 

make savedefconfig //保存到 buildroot/configs/alientek_rv1126_recovery_defconfig 里 

./build.sh recovery //重新编译 recovery 

 保存成功后，可以直接运行./build.sh recovery 进行编译。 
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4.8 rootfs 编译和配置 

4.8.1 rootfs 的编译 

 编译文件系统，还是一条命令解决，命令如下图所示： 

./build.sh rootfs 

 编译结果如下所示： 

 

图 4.8.1.1 编译 rootfs 图 

 编译完成就会在源码目录下创建一个“rockdev”文件夹，跳转到此目录下查看究竟生成了

那些文件，查看结果如下图所示： 

 

图 4.8.1.2 查看 rockdev 目录 

 上图可以看出生成了“demo.img”、“oem.img”和“rootfs.ext4”，rootfs.ext4 其实就是文件

系统 rootfs.img。rootfs.ext4 文件就是一个软连接“../buildroot/output/rockchip_rv1126_rv1109/im

ages/rootfs.ext2”文件。 

4.8.2 rootfs 的烧录 

先把 rootfs.ext4、oem.img 和 demo.img 文件拷贝到 Windows 系统里面，ATK-DLRV1126 开

发板进入 LOADER 模式，打开烧录软件，在方框里面对“5”、“8”和“10”勾选上，在配置我

们要烧录的文件，rootfs 分区配置 rootfs.ext4;oem 分区配置 oem.img;demo 分区配置 demo.img。

配置如下图所示： 
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图 4.7.2.1 文件系统相关的配置 

 点击执行即可烧录 rootfs、oem 和 demo。 

4.8.3 rootfs 的配置 

⚫ buildroot 配置 

在 SDK 包源码目录下，运行以下命令进行配置 buildroot： 

source envsetup.sh alientek_rv1126 //配置 buildroot 对应 defconfig 

make menuconfig //进入图形化界面 

 运行结果如下所示： 

 

图 4.8.3.1 buildroot 配置图 

 配置完成好保存。运行以下命令进行保存和重新编译(注意：buildroot 有时候不能生成一些

配置选项，要运行./build.sh cleanall 命令清除，在编译) 

make savedefconfig //保存配置文件到 buildroot/configs/alientek_rv1126_defconfig 
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./build.sh rootfs 

⚫ busybox 配置 

在 SDK 包源码目录下，运行以下命令进行配置 busybox： 

source envsetup.sh alientek_rv1126 //配置 buildroot 对应 defconfig 

make busybox-menuconfig //进入图形化界面 

 运行结果如下所示： 

 

图 4.8.3.2 busybox 配置图 

 配置完成后，放回最上层，如图 4.8.3.2 中所示，选择“save Configuration to an Alternate File”

进行保存到“.config”文件。运行以下命令进行保存刚刚修改的配置。 

make busybox-update-config 

将修改保存到配置文件 board/rockchip/common/base/busybox.config。重新编译文件系统即

可。 

4.9 编译第三方库或者 APP 

 整个 SDK 包里面包含了很多第三方库和 APP，如果想单独编译这些可以运行以下命令即

可，运行以下命令即可： 

./build.sh external/mpp app/mediaserver 

./build.sh rootfs  

 编译完成后可以重新烧录 rootfs.img。 

4.10 编译 BSP 包 

 我们可以编译出只包含音视频编解码库、NPU 库以及头文件。注意：BSP 包不包含文件系

统的。 

source envsetup.sh alientek_rv1126_libs 

make -j12 

 编译 BSP 生成的目录 buildroot/output/alientek_rv1126_libs/BSP。 

4.11 固件打包 

 在上几章节中我们生成了很多的 img 文件，每次都要在不同的目录下拷贝很麻烦，官方提
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供了一个脚本，运行脚本命令如下所示(在 SDK 源码目录下运行)： 

source envsetup.sh alientek_rv1126 //选择环境变量 alientek_rv1126 

./mkfirmware.sh 

 运行结果如下图所示： 

 

图 4.11.1 固件打包 

 打包成功会在源码目录下新建一个“rockdev”目录，把需要烧录的文件打包进里面。我们

可以把这些文件通过 FTP 拷贝到对应的 Windows 目录下进行烧录。也可以使用 rkflash.sh 脚本

在 Ubuntu 进行烧录。到这里 SDK 已经编译完成了，我们就跳转到“rockdev”目录下查看生成

了那些文件，运行“ls -l”查看文件，如下图所示： 

 

图 4.11.2 rockdev 目录文件 

 可以看出很多文件都是通过软连接，简单的讲解每个文件的作用： 

boot.img：里面包含了设备树、kernel 和 logo。注：里面有多个设备树文件。 

demo.img：正点原子官方出厂 demo。 

MiniLoaderAll.bin：此文件负责初始化 DDR，引导 Uboot。相当于 SPL 或者 TF-A。 

misc.img：常用来作为系统升级时或者恢复出厂设置时使用。 

oem.img：提供给厂商用的分区文件，像 RK 把他们自己库都放到这里。 

parameter.txt：分区相关的文件。 

recovery.img：升级相关的文件系统。 

rootfs.img：buildroot 的文件系统。 

uboot.img：里面包含 uboot 和设备树。 

update.img：整个 SDK 的 img。 

userdata.img：用户分区。 
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第五章 RKMedia 编译和使用 

5.1 RKMedia 编译 

 Rkmedia 是 RK 官方封装一层简易的 API，把 RGA、MPP、RKNN 等等这些接口封装成高

级的接口。在 SDK 官方的源码目录下，运行以下命令进行跳转： 

cd external/rkmedia/examples/ 

ls 

 运行命令结果如下所示： 

 

图 4.12.1.1 rkmedia 官方的 demo 

 里面有很多 C 文件的代码，可以结合 Rockchip_Developer_Guide_Linux_RKMedia_CN.pdf

文档(路径为：开发板光盘 A-基础资料→08、RV1126 参考资料→RV1126_RV1109→Multimedia

→Rockchip_Developer_Guide_Linux_RKMedia_CN.pdf)进行修改和测试。编译方法如下命令所

示： 

source envsetup.sh alientek_rv1126 //选择环境变量 alientek_rv1126 

make rkmedia-dirclean //清除刚刚编译的 rkmedia 

make rkmedia //重新编译 rkmedia 

./build.sh rootfs //打包到文件系统里面 

 编译完成后重新烧录 oem.img分区即可，因为RK官方把音频库都放在 oem.img分区里面。 

5.2 RKMedia 使用 

在上一小节里面我们已经编译和烧录进开发板。接着就接上串口，开发板上电，进入终端。

在终端里面输入“rkmedia_”在按 TAB 键，会显示很多命令，运行结果如下图所示： 
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图 4.12.2.1 rkmedia 命令例程 

 这里列一些常用的例程(例程太多了和有些例程有 BUG)讲解如何使用这些命令： 

5.2.1 rkmedia_ai_test 

调用录音功能，录制 PCM 格式的音频文件。下表是使用的参数： 

选项 描述 默认值 

-d 音频输入节点名 default 

-r 输出文件的采样率 16000 

-c 输出文件的声道 2 

-o 输出文件路径 /tmp/ai.pcm 

-s 输出文件的帧数 1024 

-h 查看帮助 无 

 使用方法，运行以下命令： 

rkmedia_ai_test 

amixer cset name='Digital Capture Volume' 120,120 //录音质量不行，可以设置录音的音量大

小 

 运行的时候可以靠近对着 MIC 说好，这样就能录音了。运行结果如下图所示： 
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图 5.2.1.1 rkmedia_ai_test 运行打印信息 

 如果想结束程序，在终端里面按“Ctrl+C”结束程序。查看/tmp/ai.pcm 文件有么有数据产

生，结果如下图所示： 

 

图 5.2.1.2 ai.pcm 的文件查看 

5.2.2rkmedia_ao_test 

播放 PCM 格式的音频文件，下表是使用的参数： 

选项 描述 默认值 

-d 音频输入节点名 default 

-r 输入文件的采样率 16000 

-c 输入的声道 2 

-i 输入文件路径 无 

-s 输入文件的帧数 1024 

-h 查看帮助 无 

 使用方法： 

rkmedia_ao_test -i /tmp/ai.pcm 

 就会播放我们刚刚录的声音了，运行结果如下所示： 
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图 5.2.2.1 rkmedia_ao_test 播放 PCM 格式的音频 

5.2.3 rkmedia_ai_aenc_test 

调用录音功能，把输入的音频进行编码支持 MP3 、MP2、g711u、g771a 和 g726(测试发现

MP3 格式是不能录制的，跟代码发现在调用 rkmedia 库就报错了，估计是 SDK 版本问题)。下

表是使用的参数： 

选项 描述 默认值 

-d 音频输入节点名 default 

-r 输出文件的采样率 16000 

-c 输出文件的声道 2 

-o 输出文件路径 /tmp/aenc.mp2 

-l 输出文件的帧数 1024 

-f 输出文件的位深度 s16 

-b 输出文件的比特率 64000 

-t 输出文件的编码类型 MP2 

-h 查看帮助 无 

 使用方法为： 

rkmedia_ai_aenc_test -l 1152 -o aenc.mp2 

 对着 MIC 说话即可录音，如果想结束程序，在终端里面按“Ctrl+C”结束程序。运行结果

如下图所示： 
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图 5.2.3.1 rkmedia_ai_aenc_test 录音 MP3 格式 

 在终端里面按“Ctrl+C”结束程序，通过 ADB 命令把“aenc.mp2”文件拷贝到 Windows 系

统，点播放即可。 

5.2.4 rkmedia_adec_ao_test 

解码音频文件进行播放，实际测试只支持 g711u 和 g771a，没有办法解码 MP2 和 MP3 格

式，不知道是不是 SDK 包的版本太新，以前版本还支持 AAC 现在已经不支持，查看源码发

现，这些 MP3、MP2 解码结构体都没有定义。 
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图 5.2.4.1 rkmedia_adec.h 头文件 

下表是此命令的参数： 

选项 描述 默认值 

-d 音频输出节点名 default 

-r 输入文件的采样率 16000 

-c 输入文件的声道 2 

-o 输入文件路径 /tmp/aenc.mp3 

-l 输入文件的帧数 1024 

-f 输入文件的位深度 s16 

-b 输入文件的比特率 64000 

-t 输入文件的编码类型 mp3 

-h 查看帮助 无 

 使用方法如下命令： 

rkmedia_adec_ao_test -i aenc.g711u -t 3 

 “-t 3”指定解码格式为 g711u。刚刚已经说了实际测试只支持 g711u 或 g711a 格式，没有

这两种格式的文件，可以使用 rkmedia_ai_aenc_test 命令进行录制。运行结果如下所示： 
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图 5.2.4.2 adec 音频解码打印信息 

5.2.5 rkmedia_vi_get_frame_test 

使用此命令前要先退出 QT 界面(点击设置→退出)，获取摄像头的数据(VI 表示摄像头的输

入)，保存为 NV12 格式的视频格式，下表是此命令的参数： 

选项 描述 默认值 备注 

-a/--aiq 

启动 ISP 功能，如果测试的摄像头为

MIPI 摄像头基本都需要开启 ISP 功

能，参数为 aiq 文件所在文件夹路径。 

/oem/etc/iqfiles/ 无 

-M ISP 下的 multictx 开关 0 
0：表示关闭 

1：开启 

-I ISP 下的摄像头切换 0 
0：MIPI CSI0 

1: MIPI CSI1 

-h/--height 分辨率高 1080 无 

-w/--width 分辨率宽 1920 无 

-d/--device_name 设备节点 rkispp_scale0 无 

-o/--output 输出文件路径，未设置则不输出 无 无 

-c/--frame_cnt 
输出帧数，设置-1 不限制。 

未设置输出路径不生效。 
-1 无 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

 使用 rkmedia_vi_get_frame_test 命令测试如下所示： 

rkmedia_vi_get_frame_test -a /etc/iqfiles/ -o 1080.nv12 

 “-a /etc/iqfiles/”正点原子的两款 MIPI 摄像头的 aiq 配置文件放到/etc/iqfiles/目录里，所以

我们要指定从这个目录去获取摄像头的配置文件，“-o 1080.nv12”指定的输出文件为 1080.nv12。

如果是接了双目摄像头需要加参数“I”去指定那一个摄像头录制。运行命令如下图所示： 
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图 5.2.5.1 rkmedia_vi_get_frame_test 运行打印信息图 

没有指定输出帧数需要按“Ctrl+C”结束测试程序。通过 ADB 把文件拷贝到 Ubuntu 系统

里面，运行以下命令进行测试：(Ubuntu 系统里面必须要安装 ffplay 命令) 

ffplay -f rawvideo -pix_fmt nv12  -video_size 1920x1080 1080.nv12 

5.2.6 rkmedia_vi_venc_test 

使用此命令前要先退出 QT 界面(点击设置→退出)，获取摄像头的数据，通过 VENC 进行

编码成 H264/H265/MJPEG 格式的文件(VENC 是 rkmedia 一个编码模块)，下表是此命令的参数

选项(VI→VENC)： 

选项 描述 默认值 备注 

-a/--aiq 

启动 ISP 功能，如果测试的摄像头为

MIPI 摄像头基本都需要开启 ISP 功

能，参数为 aiq 文件所在文件夹路径。 

/oem/etc/iqfiles/ 无 

-M ISP 下的 multictx 开关 0 
0：表示关闭 

1：开启 

-I ISP 下的摄像头切换 0 
0：MIPI CSI0 

1: MIPI CSI1 

-h/--height 分辨率高 1080 无 

-w/--width 分辨率宽 1920 无 

-d/--device_name 设备节点 rkispp_scale0 无 

-o/--output 输出文件路径，未设置则不输出 无 无 

-e/--encode 编码格式：h264/h265/mjpeg H264 无 

-c/--frame_cnt 
输出帧数，设置-1 不限制。 

未设置输出路径不生效。 
-1 无 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

 使用 rkmedia_vi_venc_test 命令测试如下所示： 

rkmedia_vi_venc_test -a /etc/iqfiles/ -o output.h264 
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“-a /etc/iqfiles/”正点原子的两款 MIPI 摄像头的 aiq 配置文件放到/etc/iqfiles/目录里，所以

我们要指定从这个目录去获取摄像头的配置文件，“ -o output.h264”指定的输出文件为

output.h264。如果是接了双目摄像头需要加参数“I”去指定那一个摄像头录制，可以使用此命

令去录制 4K 视频只需要添加参数“-h 2160 -w 3840”。运行命令如下图所示： 

 

图 5.2.6.1 rkmedia_vi_venc_test 运行打印信息图 

 从图中可以得知视频的默认帧数为 30 帧，没有指定输出帧数需要按“Ctrl+C”结束测试程

序。通过 ADB 命令把文件拷贝到 Ubuntu 系统下，使用 ffplay 进行播放： 

ffplay output.h264 

⚫ rkmedia_vi_vo_test 

使用此命令前要先退出 QT 界面(点击设置→退出)，获取摄像头的数据，经过 RGA 处理，

显示到屏幕上。本例程需要先退出 QT 综合界面(设置→退出)，屏幕为 720 屏。下表是此命令的

参数选项： 

选项 描述 默认值 备注 

-a/--aiq 

启动 ISP 功能，如果测试的摄像头为

MIPI 摄像头基本都需要开启 ISP 功

能，参数为 aiq 文件所在文件夹路径。 

/oem/etc/iqfiles/ 无 

-M ISP 下的 multictx 开关 0 
0：表示关闭 

1：开启 

-I ISP 下的摄像头切换 0 
0：MIPI CSI0 

1: MIPI CSI1 

-h 显示分辨率高 1280 无 

-w 显示分辨率宽 720 无 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

 使用 rkmedia_vi_vo_test 命令测试如下所示： 

rkmedia_vi_vo_test -a /etc/iqfiles/ 

 “-a /etc/iqfiles/”正点原子的两款 MIPI 摄像头的 aiq 配置文件放到/etc/iqfiles/目录里，所以

我们要指定从这个目录去获取摄像头的配置文件。运行命令后可以看出摄像头的数据已经显示

到屏幕上，默认为 30fps。按“Ctrl+C”结束测试程。 

5.2.7 rkmedia_venc_jpeg_test 

使用此命令前要先退出 QT 界面(点击设置→退出)，获取摄像头的数据，经过 VENC 编码，

在叠加 RGA 模块设置位图，简单说就是把摄像头的数据给 VENC 进行编码，用 RGA 添加彩

条，保存为 jpeg 格式的图片。下表是此命令的参数选项： 
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选项 描述 默认值 备注 

-a/--aiq 

启动 ISP 功能，如果测试的摄像头为

MIPI 摄像头基本都需要开启 ISP 功

能，参数为 aiq 文件所在文件夹路径。 

/oem/etc/iqfiles/ 无 

-M ISP 下的 multictx 开关 0 
0：表示关闭 

1：开启 

-I ISP 下的摄像头切换 0 
0：MIPI CSI0 

1: MIPI CSI1 

-h/--width 输出分辨率宽 480 无 

-w/--height 输出分辨率宽 720 无 

-W/--Width 输入分辨率宽 1080 无 

-H/--Height 输入分辨率高 1920 无 

-o 输出文件夹的路径 /tmp/ 无 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

 使用 rkmedia_venc_jpeg_test 命令测试如下所示： 

rkmedia_venc_jpeg_test -a /etc/iqfiles/ 

 “-a /etc/iqfiles/”正点原子的两款 MIPI 摄像头的 aiq 配置文件放到/etc/iqfiles/目录里，所以

我们要指定从这个目录去获取摄像头的配置文件。运行命令后，就会有以下打印信息，如下图

所示： 

 
图 5.2.7.1 rkmedia_venc_jpeg_test 打印信息 

 按“ENTER”键即可实现 jpeg 格式的截图，结束程序可以先按“Ctrl+C”然后按“ENTER”

键即可结束程序。结束程序的打印如下图所示： 
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图 5.2.7.2 结束 rkmedia_venc_jpeg_test 打印信息图 

 结束后，在/tmp/目录下生成很多 test_jpegX.jpeg 文件，拷贝到 Ubuntu 查看即可。 

5.2.8 rkmedia_vi_venc_rtsp_test 

 使用此命令前需要几个条件： 

⚫ 退出 QT 界面 

⚫ 安装 vlc 软件，Windows 系统下安装 vlc 软件，安装包位于开发板光盘 A→ 04、软件→ vlc-

3.0.18-win64.exe。Ubuntu 下运行此命令：sudo apt install vlc。 

⚫ 开发板要接上网线，电脑的网络和开发板的网络处于同一个网段。 

使用 VI 模块去获取摄像头的数据，经过 VENC 编码，在使用 rtsp 进行数据的推流。下表

是此命令的参数选项： 

选项 描述 默认值 备注 

-a/--aiq 

启动 ISP 功能，如果测试的摄像头为

MIPI 摄像头基本都需要开启 ISP 功

能，参数为 aiq 文件所在文件夹路径。 

/oem/etc/iqfiles/ 无 

-M ISP 下的 multictx 开关 0 
0：表示关闭 

1：开启 

-I ISP 下的摄像头切换 0 
0：MIPI CSI0 

1: MIPI CSI1 

-h/--width 输出分辨率高 1080 无 

-w/--height 输出分辨率宽 1920 无 

-d 设备节点 rkispp_scale0 

rkispp_scale0 

rkispp_scale1 

rkispp_scale2 

-e 编码格式 h264 h264/h265 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

需要知道当前开发板的 IP 地址，使用 ifconfig 命令去获取 IP 地址，比如笔者这边的 IP 地

址为 192.168.6.111。使用 rkmedia_vi_venc_rtsp_test 命令测试如下所示： 

rkmedia_vi_venc_rtsp_test -a /etc/iqfiles/ 

 运行后有以下数据打印，如图所示： 
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图 5.2.8.1 rkmedia_vi_venc_rtsp_test 打印信息 

 上图可以看出有分辨率的大小和 fps 帧数，可以使用 vlc 软件，去获取摄像头的数据，打开

vlc 软件(笔者是在 Ubuntu 下打开的，Windows 上的用法差不多)，如下图所示： 

 

图 5.2.8.2 Ubuntu 系统下开启 vlc 

 图 5.2.8.2 中点击“媒体”进入“打开媒体”，如下图所示： 
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图 5.2.8.3 打开媒体 

 在图 4.2.8.3 中“please enter a network URL:” 框架中输入以下链接：  

rtsp://192.168.6.111/live/main_stream 

 这里的 IP 地址为开发板上的 IP 地址，如下图所示： 
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图 5.2.8.4 拉流设置 

 设置好拉流的地址后，直接点击播放，即可出现摄像头的播放数据，如下图所示： 

 

图 5.2.8.5 拉流视频播放 

 从上图可以看出，拉流的视频分辨率为：1920x1080@30，数据格式为 H264。大家可以修
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改分辨率。 

5.2.9 rkmedia_vi_vo_test 

 使用此命令前要先退出 QT 界面(点击设置→退出)，使用 VI 获取摄像头的数据，通过接口

发送到 VO，就能实现显示到屏幕上。下表是此命令的参数选项(VI→VO): 

选项 描述 默认值 备注 

-a/--aiq 

启动 ISP 功能，如果测试的摄像头为

MIPI 摄像头基本都需要开启 ISP 功

能，参数为 aiq 文件所在文件夹路径。 

/oem/etc/iqfiles/ 无 

-M ISP 下的 multictx 开关 0 
0：表示关闭 

1：开启 

-I ISP 下的摄像头切换 0 
0：MIPI CSI0 

1: MIPI CSI1 

-h 分辨率高 1280 无 

-w 分辨率宽 720 无 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

 使用命令如下所示： 

rkmedia_vi_vo_test -a /etc/iqfiles/ 

 运行结果如下图所示： 

 

图 5.2.9.1 运行 rkmedia_vi_vo_test 结果 

 接着我们的显示屏，就能显示摄像头的实时数据。 

5.2.10 rkmedia_vi_double_cameras_switch_test 

 使用此命令前要先退出 QT 界面(点击设置→退出)，使用 2 个 VI 获取摄像头的数据(双目摄

像头的测试需要接两个摄像头)，通过接口发送到 VMIX，VMIX 就会把合成一帧数据，然后把

数据发送到 VO 里，这样就能够显示两个摄像头的数据。下表是此命令的参数选项

(VI→VMIX→VO)： 

选项 描述 默认值 备注 
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-a/--aiq 

启动 ISP 功能，如果测试的摄像头为

MIPI 摄像头基本都需要开启 ISP 功

能，参数为 aiq 文件所在文件夹路径。 

/oem/etc/iqfiles/ 无 

-h 输出视频分辨率高 1280 无 

-w 输出视频分辨率宽 720 无 

-W 输入视频分辨率宽 1920 无 

-H 输入视频分辨率高 1080 无 

-u UI z 层高度，取值范围[0,1] 1 无 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

 使用命令如下所示： 

rkmedia_vi_double_cameras_test -a /etc/iqfiles/ -u 0 

 注意：需要选择图层 0，这个和 drm 框架相关。运行结果如下打印： 

 

图 5.2.10 rkmedia_vi_double_cameras_test 运行打印 
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第六章 buildroot 使用 
 RV1126 的文件系统是使用 buildroot 构建的，本章节基于 RV1126 开发板教大家如何修改

或者编译 buildroot 软件包和添加自己的软件进入 buildroot 里。具体的使用方法请看【正点原

子】Buildroot 用户手册中文版(正点原子翻译)_V1.0.pdf 文件。 
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6.1 buildroot 的使用技巧 

 学习过 buildroot 的需要先使能配置文件，就是在 buildroot 目录下运行“make xxxx_defcon

fig”,然后就会在本目录下生成“.config”文件，此文件就是 buildroot 的配置文件。在 RV1126

上是使用“envsetup.sh”脚本进生成“.config”文件(使用方法请看 4.2 小节)。运行成功后，此

时的终端相对于运行“make xxxx_defconfig”，我们就可以直接使用 make 命令进行操作 buildr

oot(使用 buildroot 前，必须使用配置文件)。 

⚫ 列出 package 包 

Buildroot 的编译目标就是 package 的数量包，所以我们需要知道有多个 package 包的数量，

运行命令如下所示： 

make show-targets 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.1.1 列出 package 包数量 

 图 6.1.1 中就是 RV1126 的文件系统需要软件包，数量越多说明文件系统越大，我们就可以

添加或者删减软件包来精简文件系统。 

⚫ 删除或者添加 package 包 

使用此命令进行配置 package 包，命令如下所示： 

make menuconfig 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.1.2 buildroot 的图形化界面 

 进入图形化界面后，我们可以在这里添加或者删除 package 包，比如：删除 rkwifibt，配置

路径如下： 
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Target packages  → 

 [*] Rockchip BSP packages  → 

  [ ]   rkwifibt  → 

 配置如下图所示： 

 

图 6.1.3 删除 rkwifibt 包 

 配置完成后，可以使用“make show-targets”命令查看是否取消 rkwifibt 成功。如果真的需

要取消 rkwifibt，运行此命令“make savedefconfig”保存“.config”文件到“buildroot/configs/a

lientek_rv1126_defconfig”文件里，下次使能配置文件就没有 rkwifibt。 

 有时候我们会出现编译 buildroot 的编译出错，是因为内存不足，可以先单独编译 package

包或者增大内存。内存不够的可以修改 Ubuntu 系统下的 swap 空间。 

6.2 package 包的命令使用 

6.2.1 package 包命令列表 

Buildroot 提供了可以单独下载配置、补丁和编译 package 包。运行以下命令列出 package 的

使用命令。命令如下所示： 

make help 

 运行结果如下图所示： 
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图 6.1.4 package 命令使用 

 从上图 6.1.4 就是“package”包使用命令。下表如何使用此命令： 

命令/目标 说明 例子 

<pkg> 编译和构建<pkg>包和<pkg>的依

赖项 

make rkwifibt 

<pkg>-source 下载源码到目录里 make rkwifibt-source 

<pkg>-extract 将源码提取到软件包构建目录 make rkwifibt-extract 

<pkg>-patch 打补丁到软件包构建目录下 make rkwifibt-patch 

<pkg>-depends 编译<pkg>包的依赖项 make rkwifibt-depends 

<pkg>-configure 配置编译前的命令(下载、提取、

补丁和编译依赖项) 

make rkwifibt-configure 

<pkg>-build 运行编译命令 make rkwifibt-build 

<pkg>-show-depends 列出<pkg>包的依赖项 make rkwifibt-show-depends 

<pkg>-show-rdepends 列出<pkg>包作为依赖项的软件

包 

make rkwifibt-show-rdepends 

<pkg>-graph-depends 以 PDF 的形式生成<pkg>包的依

赖项 

make rkwifibt-graph-depends 

<pkg>-graph-rdepends 以 PDF 的形式生成<pkg>包为依

赖项的软件包 

make rkwifibt-graph-rdepends 

<pkg>-dirclean 删除整个软件包构建目录 make rkwifibt-dirclean  

<pkg>-reconfigure 重新运行配置命令 make rkwifibt-reconfigure 

<pkg>-rebuild 重新运行编译命令 make rkwifibt-rebuild 

6.2.2 package 下载测试 

 我们首先需要使用“make show-targets”命令列出 package 包的名字，比如笔者这里测试需

要下载 iperf3 命令，需要在源码目录下，运行以下命令删除 iperf3 源码包(下载好了不会再次下

载)，命令如下所示： 

rm buildroot/dl/iperf-3.6.tar.gz 

 接着可以使用命令，下载 iperf3 软件。命令如下所示： 

make iperf3-source 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.2.1 下载 iperf3 的源码 

 注意图中的下载路径，如果下载路径是从“github”网站下载，有可能下载不了，国内的网

络不能访问。下载完成后保存到“buildroot/dl/”目录下。 
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6.2.3 package 提取 

 “提取”其实就是解压源码包到编译目录下，命令如下所示： 

make iperf3-extract 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.3.1 提取 iperf3 源码包 

 提取成功后，在“buildroot/output/alientek_rv1126/build”目录下生成“iperf-3.6”目录，可

以跳转到“iperf-3.6”目录查看是否解压成功。结果如下图所示： 

 

图 6.2.3.2 查看 iperf3 源码 

6.2.4 package 打补丁 

 给 package 包打补丁的命令代码如下所示： 

make ffmpeg-patch 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.4 ffmpeg 打补丁 

 如果没有补丁的就会报错，比如上图中的“iperf3”打补丁，就报错了。 

6.2.5 depends 编译软件包的依赖项 

 有些 package 包需要一些依赖包，比如正点原子自定义的 Qdesktop 软件包，需要依赖 QT

源码包的编译完成，后才能编译 Qdesktop 软件包，所以我们需要先把一些依赖项编译。命令如

下所示： 

make iperf3-depends 

 运行完成后如下图所示： 

 

图 6.2.5.1 iperf3 依赖项编译 
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6.2.6 configure 配置 

 “配置”这里的配置包含了下载、提取、打补丁和编译依赖项，运行命令如下所示： 

make iperf3-configure 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.6 configure 配置 

6.2.7 build 编译 

 单独编译 package 包，命令如下所示： 

make iperf3-build 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.7.1 编译 package 包 

6.2.8 列出依赖项 

 可以单独列出 package 包，所需要的依赖项，命令如下所示： 

make iperf3-show-depends 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.8.1 iperf3 依赖项 

 在 6.2.5 小节里面，编译依赖项有 openssl 这个软件包，所以这里列出来有这个 openssl 软件

包。 

6.2.9 dirclean 清除软件包 

 可以单独清除 package 包，运行命令如下图所示： 

make iperf3-dirclean 

 运行结果如下图所示： 
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图 6.2.9.1 清除软件包 

6.2.10 修改软件版本 

 本小节教大家如何修改 buildroot 的软件包里的软件版本，比如笔者需要修改 iperf3 的版本，

运行以下命令跳转到 iperf3 的配置目录： 

cd buildroot/package/iperf3/ 

ls 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.10.1 查看 iperf3 

 上图中有 3 个重要的文件分别为：Config.in、iperf3.hash 和 iperf3.mk。Config.in 相当于内

核的 Kconfig，iperf3.hash 软件包的校验码，iperf3.mk 相对于内核的 Makefile。我们打开 iperf3.mk

文件找到下载文件的下载地址(有时候下载地址在 Config.in 里，看编写文件的作者)，打开如下

图所示： 

 

图 6.2.10.2 iperf3.mk 文件查看 

 上图可以看出来，有下载地址和 iperf3 的版本，我们可以先打开此下载链接地址“https://d

ownloads.es.net/pub/iperf/”找到我们需要更新的版本。如下图所示： 
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图 6.2.10.3 iperf3 版本查看 

 图 6.2.10.3 中最新支持 3.9 版本，我们就修改 iperf3.mk 里的 3.6 改为 3.9，修改结果如下图

所示： 

 

图 6.2.10.4 修改 iperf3 版本 

 修改成功后，我们就可以使用 6.2.2 小节进行下载测试，命令如下所示： 

make iperf3-source 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.10.5 下载 3.9 版本的 iperf3 

 上图已经下载成功了，下载到“buildroot/dl/”目录下，还需要运行以下命令生成源码的 hash

值，命令如下所示： 

sha256sum buildroot/dl/iperf-3.9.tar.gz 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.2.10.6 生成 hash 值 

 跳转到“buildroot/package/iperf3/”下，去修改 iperf3.hash 文件，打开此文件如下图所示： 

 

图 6.2.10.7 iperf3.hash 内容 

 把图中 6.2.10.7 的值替换成图 6.2.10.6 值，替换结果如下图所示： 
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图 6.2.10.8 替换结果 

 上图红色框的 hash 值和图 6.2.10.6 显示的值是一样的，还需要修改软件的版本号。修改完

成后就可以编译源码到文件系统里面。因为我们的 3.9 版本是没有补丁的所以需要把

“buildroot/package/iperf3/”下的两个补丁删除掉。 

 

6.3 添加自己的程序 

 本章节教大家如何添加自己的程序到 buildroot 里。 

6.3.1 添加 test.c 文件 

 在源码目录下，创建一个自己的 APP 文件夹，如下命令： 

mkdir app/mytest 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.3.1.1 创建 mytest 

 在 mytest 目录下可以创建自己的 APP 程序，这里笔者就创建一个 test.c 的测试代码，示例

代码如下所示： 

示例代码 6.3.1.1 test.c 代码 

include <stdio.h> 

 

int main() 

{ 

    printf("buildroot helloworld\n"); 

    return 0; 

} 

还是在 mytest 目录下，创建一个编译 test.c 程序的 Makefile，示例代码如下所示： 

示例代码 6.3.1.2 Makefile 代码 

Wall -Wno-deprecated 

CFLAGS = $(OPT) $(OTHER) 

INCDIR = -I 

LIBDIR = -L 

LIBS = 

APP=mytest 

SRCS=test.c 

 

all: 

        $(CC) -o $(APP) $(SRCS) $(CFLAGS) $(LIBDIR) $(INCDIR) $(LIBS) 

clean: 
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        rm $(APP) 

 创建结果完成如下图所示： 

 

图 6.3.1.2 mytest 的目录查看 

6.3.2 加到 menuconfig 里 

 大家在配置 buildroot 的 package 包的时候，都需要在图形化配置界面上使能，所以我们的

APP 也是需要生成一个选项。在 SDK 包的源码下，打开“buildroot/package/Config.in”文件。

跳转到最后一个“endmenu”下添加如下示例代码(注意：必须在此文件的最后一个 endmenu 前

添加)。代码如下所示： 

menu "mytest" 

    source "package/mytest/Config.in" 

endmenu 

添加结果如下图所示： 

 

图 6.3.2.1 添加结果 

 第 2061 行，里面使用了 source 引用了“package/mytest/Config.in”文件，所以我们需要创

建此文件，命令如下所示： 

mkdir buildroot/package/mytest/ 

 创建目录后(mytest 就是在 buildroot 下 package 包的名字)，我们需要再 mytest 目录创建

“Config.in”文件，内容如下所示： 

config BR2_PACKAGE_MYTEST 

bool "mytest" 

help 

  This is a demo to add MYtest. 

 添加结果如下图所示： 

 

图 6.3.2.2 Config.in 文件 

6.3.3 APP 的版本和编译规则 

 在上个小节里面我们已经把 APP 添加到配置选项中了，此时的 buildroot 还是不知道如何

下载、提取、编译等等，我们需要添加配置文件告诉 buildroot 如何操作，需要创建“buildroot/

package/mytest/mytest.mk”，名字必须为 mytest.mk。把以下的示例代码拷贝到 mytest.mk 里。 

示例代码 6.3.3.1 mytest.mk 代码 
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1   MYTEST_VERSION:= 1.0.0 

2   MYTEST_SITE:= $(TOPDIR)/../app/mytest 

3   MYTEST_SITE_METHOD:=local 

4   MYTEST_INSTALL_TARGET:=YES 

5  

6   define MYTEST_BUILD_CMDS 

7       $(MAKE) CC="$(TARGET_CC)" LD="$(TARGET_LD)" -C $(@D) all 

8   endef 

9  

10  define MYTEST_INSTALL_TARGET_CMDS 

11      $(INSTALL) -D -m 0755 $(@D)/mytest $(TARGET_DIR)/bin 

12  endef 

13 

14  define MYTEST_PERMISSIONS 

15      /bin/mytest f 4755 0 0 - - - - - 

16  endef 

17 

18  $(eval $(generic-package)) 

 此文件就是告诉 buildroot 是如何编译、下载、拷贝等等。大写的宏都是以“MYTEST”开

头的，是根据我们 package 包的名字决定的。 

 第 1 行，_VERSION结尾的变量是源码的版本。 

 第 2行，_SITE结尾的变量是源码下载的地址。 

 第 3行，_SITE_METHOD结尾的变量是下载源码方法，local为本地下载。 

 第 4 行和第 10~12 行，自动执行安装，把我们的 mytest 可以运行的文件拷贝 bin 目录下。 

 第 6 行，_BUILD_CMDS 结尾的变量会在 buildroot 框架编译的时候执行，用于给源码的 M

akefile传递编译选项和链接选项，调用源码的 Makefile。 

 第 14~16行，给文件的权限。 

 第 18行，这个函数会把整个.mk文件构建成脚本。 

6.3.4 测试 APP 

 前面几个小节里面已经配置好了我们的mytest了，接着需要在menuconfig里面开启mytest。

如下图所示： 

 

图 6.3.4.1 开启 mytest 

 配置完成后，我们就可以测试我们的 mytest 能不能编译了，命令如下所示： 
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make mytest 

 运行结果如下图所示： 

 

图 6.3.4.2 编译 mytest 

6.4 最简单的添加开机自启 

 如何把自己的脚本添加到开发板上自启，烧录好文件系统后，在/etc/init.d/目录下就是开发

板的自启脚本，创建一个脚本以“S”开头的 shell 脚本即可运行。比如我们创建一个 S99test 脚

本，代码如下所示： 

source /etc/profile 

case "$1" in 

  start) 

        echo "start test" 

        ;; 

  stop) 

        echo "stop test" 

        ;; 

  reload|force-reload) 

        echo "Reloading test" 

        "$0" reload 

        ;; 

  restart) 

        "$0" stop 

        sleep 1 # Prevent race condition: ensure QDesktop stops before 

start. 

        "$0" start 

        ;; 

  *) 

        echo "Usage: $0 {start|stop|restart|reload|force-reload}" 

esac 

exit 0 

 上述的代码很简单，不会的自己去看 shell case 使用。系统启动的时候，会调用这个脚本，

传入的参数“start”就会运行打印“start test”。系统结束的时候，还是会调用这个脚本，传入的

参数“stop”就会运行打印“stop test”。此脚本需要运行所以我们给个执行权限，命令如下所示： 

chmod +x S99test 

 设置完成后，重启开发板即可看到打印信息： 
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6.4.1 系统启动打印 

 

6.4.2 系统结束打印 

 可以把脚本放到 SDK 的镜像里，这样直接烧录就能启动自己的脚本，把脚本拷贝“buildr

oot/board/rockchip/rv1126_rv1109/fs-overlay-sysv/etc/init.d”目录下即可。例如：S99test 拷贝到这

个目录下，结果如下图所示： 

 

图 6.4.3 自启的脚本添加 

 添加完成后，重新编译 SDK 包，我们的脚本就能够自己启动了。 
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附录 A 使用技巧 

A1 摄像头的使用技巧 

A1.1 查看摄像头的初始化成功 

如果想知道摄像头有么有正常的初始化，可以使用此命令进行测试： 

dmesg | grep rockchip-mipi-dphy-rx 

运行结果如下图所示： 

 这里笔者接了两个 imx335 摄像头，1-001a 表示 MIPI CSI0 初始化成功(靠近按键那个摄像

头)，5-001a 表示 MIPI CSI1 初始化成功。 

A1.2 获取原始的 raw 数据 

1. 获取 MIPI CSI0 的 raw 数据 

首先我们需要摄像头能够正常工作，运行以下代码进行获取摄像头的数据(imx335)： 

echo 0 > /sys/devices/platform/rkcif_mipi_lvds/compact_test  

//设置数据以非紧凑型存储 

v4l2-ctl -d /dev/video0 \ 

--set-fmt-video=width=2592,height=1944,\ 

pixelformat=GB10 \ 

--stream-mmap=3 \ 

--stream-skip=3 \ 

--stream-to=/tmp/cif.raw \ 

--stream-count=1 \ 

--stream-poll 

 第一条命令是设置数据以非紧凑型存储。第二条命令获取帧(video0 是接在 MIPI CSI0 上) 

-d：指定摄像头的设备节点 

 --set-fmt-video：指定图像的分辨率，分辨率不能修改，修改后获取图像有问题。 

 --Pixelformat：指定文件格式，NV12。 

 --stream-mmap：指定 buffer 的类型为 mmap。 

 --stream-skip：指定丢弃的前 3 帧。 

 --stream-to：指定帧数保存的文件路径。 

 --stream-count：指定抓取的帧数 

 --stream-poll：v4l2-ctl 采用异步 IO。 

 注意：上述的命令是获取 IMX335摄像头。下面的命令为 IMX415摄像头： 

echo 0 > /sys/devices/platform/rkcif_mipi_lvds/compact_test  

//设置数据以非紧凑型存储 

v4l2-ctl -d /dev/video0 \ 

--set-fmt-video=width=3840,height=2160,\ 

pixelformat= GB10 \ 
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--stream-mmap=3 \ 

--stream-skip=3 \ 

--stream-to=/tmp/cif2.raw \ 

--stream-count=1 \ 

--stream-poll 

 获取后需要安装 7YUV 软件(版权问题就不提供下载，自己上百度下载)。拷贝 raw 文件到

Windows 系统下，用 7YUV 软件打开此文件，一开始是不能正常显示图片的，我们需要如下设

置 

 

图 A1.2.1 设置 GB10格式 

 第一步：设置格式为 GBRG16格式。 

 第二步：设置图片的大小，笔者是使用 IMX415做测试，所以分辨率为 3840x2160。 

 第三步：设置数据为小端模式和 10Bit。GB10表示一个像素只有 10Bit。 

 第四步：ZOOM为图像的放大和缩小功能。 

 如果图像偏绿是正常的。打开图片结果如下图所示： 



                                          
         

 

 
156 

 

A1.2.27YUV打开图片 

2. 获取 MIPI CSI1 的 raw 数据 

运行以下代码进行切换摄像头的数据 

media-ctl -d /dev/media2-l '"rkisp-isp-subdev":2->"rkisp-bridge-ispp":0[0]' 

media-ctl -d /dev/media2-l '"rkisp-isp-subdev":2->"rkisp-bridge-ispp":0[1]' 

media-ctl -d /dev/media2 --set-v4l2 '"rkisp-isp-subdev":2 [fmt: SBGGR10_1X10/2592x1944]' 

 MIPI CSI1 像头的节点为 video17,例如 MIPI CSI1 接上 IMX335,所以命令修改为如下： 

v4l2-ctl -d /dev/video17 \ 

--set-fmt-video=width=2592,height=1944,\ 

pixelformat=BG10 \ 

--stream-mmap=3 \ 

--stream-skip=3 \ 

--stream-to=/tmp/cif.raw \ 

--stream-count=1 \ 

--stream-poll 

A1.3 ISP 摄像头的节点 

 运行以下代码打印出摄像头的节点和别名 

grep '' /sys/class/video4linux/video*/name 

 运行结果如下图所示： 
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 上图中总共有 44 个 video 的节点，因为我们的 MIPI 摄像头的数据为 RAW，RAW 格式是

原始的摄像头数据我们是无法使用的，需要经过 RV1126 的 ISP 处理后输出 RGB 或者 YUV 数

据。ISP 处理后的摄像头节点有: 

Entity name 设备节点 最大的宽度 支持的输出格式 

rkispp_m_bypass video30/38 
不支持设置分辨率，不支

持缩放 
NV12/NV16/YUYV/FBC0/FBC2 

rkispp_scale0 video31/39 
max width: 3264，最大支

持 8 倍缩放 
NV12/NV16/YUYV 

rkispp_scale1 video32/40 
max width: 1280，最大支

持 8 倍缩放 
NV12/NV16/YUYV 

rkispp_scale2 video33/41 
max width: 1280，最大支

持 8 倍缩放 
NV12/NV16/YUYV 

 每一个 MIPI 摄像头经过 ISP 处理后有 4 个设备节点可以调用，video30~33 为 MIPI CSI0，

video38~41 为 MIPI CSI1。 
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A1.4 IPC 的使用 

 在出厂系统下，首先退出 QT 的 UI 界面，开启 ISP 功能。命令如下所示： 

ispserver & 

 可以使用“startup_app_ipc”命令去开启 IPC 功能，需要学习一下此命令的参数， 

选项 描述 默认值 备注 

-I ISP 下的摄像头切换 0 
0：MIPI CSI0 

1: MIPI CSI1 

-h 显示的高 1280 无 

-w 显示的宽 720 无 

-d 设备节点 rkispp_scale2 

rkispp_scale0 

rkispp_scale1 

rkispp_scale2 

-W 输入的宽 1280 无 

-H 输入的高 720 无 

-?/--help 显示帮助信息 无 无 

 根据自己的硬件，决定命令的参数，这里笔者是接了 720 屏幕和 CSI0 接上了摄像头，所以

命令如下所示： 

startup_app_ipc -I 0 & 

 这条命令开启 ipc，还是不能通过远程访问摄像头数据，还需要使用下面命令开启远程访问，

命令如下所示： 

RkLunch.sh 

 连接网络，使用“ifconfig”获取 IP 地址，笔者的 IP 地址为 192.168.6.184，打开浏览器输

入开发板的 IP 地址，就会弹出以下窗口 

 

用户名和密码都是：admin 登录就会显示摄像头的数据。 
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A2 去掉正点原子的 QT 界面和 demo 分区 

 去掉 QT 界面和 demo 分区，可以按照以下步骤： 

⚫ 修改 buildroot 的配置 

修改正点原子的默认配置文件，在 SDK 的源码目录下“buildroot/configs/rockchip/alientek.c

onfig”，打开此文件去掉如下配置： 

1   BR2_PACKAGE_ALIENTEK=y 

2   BR2_PACKAGE_ATK_RKMEDIA=y 

3   BR2_PACKAGE_ATK_RKMEDIA_LIBRARY=y 

4   BR2_PACKAGE_ATK_DEMO=y 

5   BR2_PACKAGE_QDESKTOP=y 

61  BR2_PACKAGE_ATK=y 

74  BR2_PACKAGE_ALIENTEK_DEMO=y 

 在上面的每一行的首字母前，加“#”行即可注释掉。如下所示： 

 

图 A2.1 buildroot 配置 

⚫ 修改 mkfirmware.sh 文件 

mkfirmware.sh 文件负责打包（此文件在源码的 SDK 目录下），所以我们需要去掉 demo 分

区相关的配置。打开此文件修改注释掉 26 行、28 行和 52 行(在行首加“#”号即可注释)，

如下图所示： 

 

图 A2.2 修改 mkfirmware.sh 文件 

在源码目录下，打开此文件“ tools/linux/Linux_Pack_Firmware/rockdev/rv1126_rv1109-

package-file”，注释掉第 24 行，如下图所示： 
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图 A2.3 注释 demo 打包路径 

⚫ 修改 parameter-buildroot-fit.txt 文件 

此文件主要是负责上位机如何给 emmc 分区或者 SD 卡(路径：device/rockchip/rv1126_rv11

09/parameter-buildroot-fit.txt)。所以我们需要去掉最后的 demo 分区，修改第 11 行，删除

demo 分区如下： 

(userdata),0x00200000@0x00498000(media), -@0x00698000(demo:grow) #原本的配置 

(userdata),-@0x00498000(media:grow) #删除掉 demo 分区 

如下图所示： 

 

图 A2.4 修改 parameter-buildroot-fit.txt 文件 

⚫ 开启瑞芯微的 IPC 程序 

如果需要开机默认开启官方的 IPC 程序(正点原子默认是关闭的)，需要做以下配置修改： 

修改 S98_lunch_init 文件(此文件在 SDK 源码目录下：buildroot/board/rockchip/rv1126_rv11

09/fs-overlay-sysv/etc/init.d/S98_lunch_init)，把此文件的每一行的首个“#”行去掉，去掉完

成如下图所示： 

 

图 A2.5 开启 S98_lunch_init 

修改 startup_app_ipc.mk 文件，文件的目录为：buildroot/package/rockchip/startup_app_ipc/st

artup_app_ipc.mk，打开此文件开启 13~18 行的配置(去掉“#”行即可)，如下图所示： 
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图 A2.6 开启 S04startup_app_ipc 
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