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1 声明

法律声明
本数据手册包含北京晶视智能科技有限公司（下称“晶视智能”）的保密信息。未经授权，禁止使
用或披露本数据手册中包含的信息。如您未经授权披露全部或部分保密信息，导致晶视智能遭受
任何损失或损害，您应对因之产生的损失/损害承担责任。
本文件内信息如有更改，恕不另行通知。晶视智能不对使用或依赖本文件所含信息承担任何责任。
本数据手册和本文件所含的所有信息均按“原样”提供，无任何明示、暗示、法定或其他形式的
保证。晶视智能特别声明未做任何适销性、非侵权性和特定用途适用性的默示保证，亦对本数据
手册所使用、包含或提供的任何第三方的软件不提供任何保证；用户同意仅向该第三方寻求与此
相关的任何保证索赔。此外，晶视智能亦不对任何其根据用户规格或符合特定标准或公开讨论而
制作的可交付成果承担责任。

联系我们

地址 北京市海淀区丰豪东路 9 号院中关村集成电路设计园（ICPARK）1 号楼

深圳市宝安区福海街道展城社区会展湾云岸广场 T10 栋

电话 +86-10-57590723 +86-10-57590724

邮编 100094（北京）518100（深圳）

官方网站 https://www.sophgo.com/

技术论坛 https://developer.sophgo.com/forum/index.html
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2 概述
此文件介绍双系统的特点及使用方法，旨在为客户提供快速上手文档，提高开发效率。
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3 双系统使用介绍
3.1 双系统特点

· 降低大核 cpu loading：将多媒体部分挪到小核，利用小核处理能力进行多媒体处理，减少
大核 cpu loading

· 减少系统启动时间：大核启动 linux 的同时，小核已经在进行多媒体、isp 的初始化，在
linux 启动后，多媒体码流已经准备好，减少系统整体启动时间

3.2 双系统编译 Flow

通用编译 flow 基本与单 linux 系统一致，在拿到开发板后，执行：

--> source build/cvisetup.sh
--> defconfig cv181x_xxxx_xxxx
--> build_all

即可编译出 evb 板所需要的镜像，具体可参考 SDKCompilationandUsageGuide_zh.pdf 2.4 编译
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3.3 双系统启动流程

图 3.1: 双系统启动流程
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3.4 软件架构

3.4.1 单/双系统软件架构

图 3.2: 单系统软件架构
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图 3.3: 双系统软件架构

3.4.2 双核通信

双核通信主要实现流程如图所示：
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图 3.4: 双核通信流程

· 白色虚框代表 app 部分实现的逻辑

· 浅灰色虚框代表 media 部分实现的逻辑

· 浅蓝色框部代表 ipcm 提供的通信接口

· 浅绿色框代表 ipcm 实现的源码

· 多媒体 api 基本保持与单系统一致，底层调用 ipcmsg、ipcm 提供的相关接口发送 msg 到
小核

· ipcm 提供 ipcm_anon 相关 api 用于支持 app 层大小核通信:ipcm 客制化通信 api 介绍.pdf
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3.5 单/双系统的差异

3.5.1 新增编译选项
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3.5.2 镜像包差异

默认双系统会额外生成 fip_spl.bin 和 yoc.bin 两个镜像文件：- fip_spl.bin：主要包括 fsbl、
opensbi、uboot_spl.bin 等内容，通常烧录到 mtd0 分区 - yoc.bin：小核 alios 镜像 - fip.bin：主
要包括 fsbl、opensbi、uboot.bin 等内容，在 sd/usb 升级时，通过加载并运行 fip.bin 中镜像完成
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剩下的升级功能 - boot.spinor：linux kernel 镜像 - rootfs.spinor：rootfs 镜像 - data.spinor：data
分区镜像

3.5.3 uboot & sd 卡升级

为了快速启动，双系统编译了 spl 版本的 uboot，最终会生成 fip.bin 和 fip_spl.bin 两个 fip 文
件。fip.bin 和 fip_spl.bin 的差异如下图所示：uboot 内容不同，其他内容一致。
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单系统和双系统 sd 卡升级流程及差异如下：- 单系统和双系统在插入 sd 卡后，如果 sd 卡存在合
法的 fip.bin，都会进入升级流程 - 单系统会将 sd 卡中 fip.bin、boot、rootfs、data 等写入 flash
- 双系统则会将 sd 卡中 fip_spl.bin、yoc.bin、boot、rootfs、data 等写入 flash

在双系统固件中，- fip.bin：主要包括 fsbl、opensbi、uboot - fip_spl.bin：主要包括 fsbl、opensbi、
uboot_spl - yoc.bin：小核 alios 镜像文件 - boot：大核 kernel 镜像文件 - rootfs：大核文件系统
镜像文件 - data：数据分区镜像文件

3.5.4 xml 分区

双系统根据产品需求可能新增 2nd、PQ、PARAM、PARAM_BAK 等分区。
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图 3.5: xml 分区

3.5.5 memmap

· 以 cv1811h_wevb_0007a_spinor 为例分别列出了目前单系统和双系统的内存 layout

· 单系统启动后，内存 layout 如图左边所示: 包括 linux、ion、freertos 三部分实际项目如果
没有跑 freertos 系统，freertos 部分可以拿掉

· 双系统启动后，内存 layout 如图右边所示：包括 linux、ion、alios、alios ion、alios logo、
param、param bak、pq param、ipcm shm 等部分
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图 3.6: 单/双系统的内存 layout

3.6 PINMUX 使用

3.6.1 单系统中的 PPINMUX 配置

在单系统情况下，通常需要在U-Boot 中进行 PINMUX配置。对于 cv1811h_wevb_0007a_spinor
板卡，PINMUX 配置路径如下：- 在 u-boot-2021.10/board/cvitek/cv181x/board.c - 在 build/
boards/cv181x/cv1811h_wevb_0007a_spinor/u-boot/cvi_board_init.c
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· 上图展示了 PINMUX 配置路径的不同之处。

3.6.2 双系统中的 PINMUX 配置

双系统场景 alios 也会进行 pinmux 配置，alios pinmux 配置路径如下：- 在 cvi_alios/solutions/
normboot/customization/turnkey/src/custom_platform.c
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3.7 常见的外设使用

GPIO 使用：参考 PeripheralDriver_zh.pdf 7 GPIO 操作指南

PWM 使用：参考 PeripheralDriver_zh.pdf 10 PWM 操作指南或参考 sample：middleware/v2/
sample/common/sample_common_peripheral.c

3.8 外设更换 demo

3.8.1 Flash

· 对于 Support list 中支持的 Flash 型号，无需额外适配。

· 如果所需 Flash 型号未在 Support list 中列出，参考文档 nor_nand 支持.docx。

3.8.2 Sensor

· 无论是快启或非快启，在编译时，需要在 menuconfig -> Sensor settings -> Sensor support
list 中勾选需要使用的对应 Sensor。

· 勾选后，会生成相应参数传递给 AliOS 系统，并打开对应的宏，使得 Sensor 对应的对象可
以被调用。

· 在右侧的 AliOS 文件中，可以看到相应的 Sensor 被打开。
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3.8.2.1 非快启

在非快启模式下，操作与单系统保持一致，需要通过 INI 文件进行配置以使用不同的 Sensor。以下是一个示例：

--> [source]
--> dev_num = 1 -----------------------------------------------------表示sensor个数
--> [sensor] -----------------------------------------------------------表示sensor编号
--> name = GCORE_GC4653_MIPI_4M_30FPS_10BIT ----------------表示sensor ID
--> bus_id = 2 ---------------------------------------------------------表示此sensor用的I2C bus ID
--> sns_i2c_addr = 41 -------------------------------------------------表示此sensor用的I2C address
--> mipi_dev = 0 ------------------------------------------- ----------表示使用的mac number
--> lane_id = 3, 2, 4, -1, -1 --------------------------------------------此sensor使用的lane配置
--> pn_swap = 0, 0, 0, 0, 0 --------------------------------------------此sensor使用的pin swap配置
--> mclk_en = 1 -------------------------------------------------------是否使用ini中配置的mclk
--> mclk = 1 -----------------------------------------------------------配置的mclk ID
--> port = 2 -----------------------------------------------------------sensor的rst pin的portID
--> pin = 13------------------------------------------------------------sensor的rst pin的pin
--> pol = 1-------------------------------------------------------------sensor的rst pin的有效状态，cvi_

↪→comm_cif.h

3.8.2.2 快启

-在快启模式下，需要配置 Sensor 对应硬件的 RST 配置，否则 Sensor 无法工作，I2C 通信也受
阻。在左侧文件中配置相应硬件信息，包括 I2C 地址、I2C 总线 ID、RST 引脚的端口、引脚、有
效状态等。所有配置内容可在右侧文件中找到。

· 在快启模式下，需要配置 sensor 的对应硬件的 rst 配置，否则 sensor 无法工作，I2C 也是
不通的。

· 在如下左图文件中配置对应硬件配置的信息，包括 I2C address，I2C busID, rst pin 的 port，
pin, 有效状态等等，配置的全部内容可在图右文件中参考。
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· 在快启模式下，sensor 通信使用的 I2C 需要在如下地方配置，需要将对应的 pinmux 切对，
才能正确使用 I2C 来初始化和控制 sensor。

· 具体控制 pinmux 切换请参考此页靠下图。
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3.9 常用 Debug 方法

3.9.1 快启上电到出第一张收敛后的图像各阶段的耗时

3.9.2 常见问题

Q：双系统 proc 信息怎么查看？A：通过小核串口，输入‘proc_xxx‘可以查看对应模块的 proc
信息。- proc 信息说明参考《MMF 媒体软件开发指南》第 12 节：Proc 调试信息说明。

Q：双核通信驱动 log 怎么打开？A：在某些情况下，遇到问题需要打开双核通信驱动 log 进行
debug：

· 小核打开双核通信驱动 log ：

· ipcm_dbg pool_info : show pool get/rls callstack

· ipcm_dbg log0_on : open ipcm recv and send log

· ipcm_dbg log0_off : close ipcm recv and send log

· ipcm_dbg logall_on : open all log(set log level to debug)

· ipcm_dbg logall_off : reset log level to default

· 大核打开双核通信驱动 log ：

· echo 1 > /sys/kernel/debug/ipcm/log0 #open msg send and recv log

· echo 0 > /sys/kernel/debug/ipcm/llog0 #close msg send and recv log

· echo 4 > /sys/kernel/debug/lipcm/loglevel #set ipcm log to debug

· echo 3 > /sys/kernel/debug/ipcm/lloglevel #set ipcm log to info

· 双核通信驱动 log 打开后会影响双核通信的效率，可能会影响的 media 的时序
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3.9.3 Linux Crash SOP

参考《oops 使用指南.docx》

3.9.4 小核 Crash

· 小核 crash 后，在小核串口会打印 crash 信息，将 crash 信息保存到文本，

· 然后可以通过 coredump_parser_mmleak_riscv.py 进行解析.

· 将 上 述 右 图 串 口 crash 信 息 保 存 到 crash_log 文 件， 执 行 python2 core-
dump_parser_mmleak_riscv.py crash_log yoc.elf 可以将 crash 信息解析出来.
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3.9.5 小核 Memory 分析

· 通过 dumpsys mm_info 命令，将内存使用信息 dump 出来，并保存到文本 mm_log。（如
果分析 reserved 内存，则使用 dumpsys mm_info_resv 命令）

· 通过上一页的 coredump_parser_mmleak_riscv.py 脚本解析 memory 信息（执行 python2
coredump_parser_mmleak_riscv.py mm_log yoc.elf）。

· 解析之后可以看到详细的内存分配和使用情况，如果 Alloc Cnt 明显很大，则有可能存在内
存泄漏.
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