本例程基于stm32F407开发

支持TOFSense/-P/-PS以及-M/-MS等型号

采用HAL库编程

采用can的中断来接收数据
仅支持CAN模式下的主动输出模式、查询输出模式、级联模式

例程采用STM32CubeMX生成STM32CubeIDE的工程，需下载IDE方可打开完整工程，如果用户不想安装IDE也可以单独查看main.c,can.c这两个文件。

仅供学习参考
CAN模式

1.准备工作

确保MCU上有can芯片，如果没有需要使用转接模块

MCU与模块连接示意图：
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2.波特率

本例程采用1M波特率使用前需将模块的波特率设置为1M
配置好过滤器（仅供参考）

[image: image2.png]CAN_FilterTypeDef sFilterConfig;

sFilterConfig.Filteractivation = ENABLE;
SFilterConfig.FilterBank = 0;

SFilterConfig.Filtertode = CAN_FILTERMODE_IDMASK;
SFilterConfig.FilterScale = CAN_FILTERSCALE_328IT;
SFilterConfig.FilterFIFOAssignment = CAN_FILTER_FIFOO;
SFilterConfig.FilterIdHigh = 0x0000;
SFilterConfig.FilterIdlow = 0x0000;
SFilterConfig.FiltertlaskIdHigh = 0x0000;
SFilterConfig.FiltertaskIdion = 0x0000;

if (HAL_CAN_ConfigFilter(&hcanl, &sFilterConfig) !
if (HAL_CAN Start(&hcanl) != HAL_OK){uhile(1){ }}
if (HAL_CAN ActivateNotification(&hcanl, CAN_IT_RX_FIFOB_MSG_PENDING) != HAL_OK){while(1){ }}

HAL_OK) {while(1){ }}

TxHeader.Stdld=6x402;  //Z.
Tatieader | ExtId=0;

Tatieader | IDE=CAN_ID_STD;
Ttieader . RTR=CAN_RTR_DATA;
Txeader DLC=8;





程序会在can中断触发后调用如下的函数

HAL_CAN_RxFifo0MsgPendingCallback(CAN_HandleTypeDef *hcan)

这是中断回调函数是弱函数直接保持函数名一致直接重写就好
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= void HAL_CAN_RFifooMsgPendingCallback(CAN HandleTypeDef *hcan)
{

uints_t id = 0;
if(hcan->Instance==CANL)

HAL_CAN_GetRalessage (8hcanl, CAN_FILTER_FIFOD,&RxHeader, can_rx_buf);, 5
id = (uints_t)(RxHeader.StdId & OXFF); 1/FREL TR D

3f(model_number)

{
: Tof_m[id].1D = id;
Tofn_can_Unpack_Data(id);
1

else

Tof[3d].1D = id;
Tof_can_Unpack_Data(id);





函数中会调用对应的解包函数。
TOFSense/-P/-PS：
[image: image4.png]® /*
" et 2T an Urpac Daa
st RIEEA-UEREINEAE FANESLERE\SREIES
e, seeaRTOf_can_Unpack Data();2rae

Zeas. TorSense/ T0Fsenze-p/pS
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:
: int32_t temp = 0;

temp = (int32_t)(can_rx_buf[0] << 8 | can_rx_buf[1] << 16 | can_rx buf[2] << 24)/256; //itEHEIEEE
Tof[id].dis = temp/1000.6f; //BLl1000sasm

: Tof[id].dis_status = can_rx_buf[3]; 1/ EWEE B R vrener
Tof[id]. signal_strength = can_rx_buf[4] | can_rx buf[s] <«<8; //EFESEE




对于TOFSense/-P/-PS这些型号的解包数据放在下面这个结构体中
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float di: 1IREENEBTE
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uint1f_t signal strength; //REEHNESEE

JTofsnese_can;

Tofsnese_car| Tof[8]





TOFSense-M/-MS：
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void Tofm_can_Unpack Data(uints_t id)
{

int32_t temp = 0;
uints_t index;

index = can_rx_buf[6];

temp = (int32_t)(can_rx buf[0] << 8 | can_rx_buf[1] << 16 | can_rx_buf[2] << 24)/256; /it EHHEIEEE
Tof_m[id].dis[index] = temp/1000.0f; //BLl1000s e mm

Tof_m[id].dis_status[index] = can_rx_buf[3]; 1/ WEE B Hvrener
Tof_m[id].signal_strength[index] = can_rx_buf[4] | can_rx buf[5] <«8; //HHE=ZEE
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- typedef struct{
uints_t I0;

float dis[64]; 1IREENEBTE
uints_t dis,status[64]; 1IRERHE SR
uint1s_t signal_strengthled]; //EEELIESES

}Tofsnesem_can;

[Tof_n[a];





4.根据用户模块的型号将50行的model_number更改为对应数值

[image: image8.png]50 #define model number @ /ERES BATRORESR
51 //0:T0FSense/TOFSense-F/PS
52 //1:TOFSense-M/Ms




该参数会更改M型号在两帧之间等待的时间，如果您使用M型号且没有更改的情况下会出现等待时间过短can没有接收完64帧数据剩下的数据被仲裁掉，导致结构体中的数据不发生变化，对其他型号没有任何影响。
4.MX引脚配置图
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主动输出模式
将程序man.c中49行处的mode_flag改为0

需将对应模块的工作模式调至如下设置
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主动输出模式不需要做任何操作，只需等待can中断触发即可。
查询输出模式

将程序man.c中49行处的mode_flag改为1
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查询输出需要注意一下ID的设置，本程序中查询输出模式只支持ID为0的模块，如果有需求可以自行更改发送命令。

查询输出模式需要不断的发送查询命令，同时等待can中断的触发。
级联模式

注意要使用级联需将所有的模块配置为查询输出模式且ID不可以冲突

程序中仅支持0-7ID的读取，其他ID您可以自行更改程序
将程序man.c中49行处的mode_flag改为2
级联模式在多个查询输出模式的基础上增加了一个for循环用于将查询命令更改为对应ID的查询命令
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HAL_CAN AddTsttessage(8hcan1, &Teader, can_tx_buf, (vint32_t*)CAN TXMATLOOND);  //Ewwamasss

can_idet;
if(can_id >= 8)
{

can_id = 0;
1

can_tx_buf[3] = can_id;
HaL Delay(interval/3);




