地面站设计方案
系统环境
Windows32/64、Linux
软件功能模块
1、 多功能显示器
多功能显示器可以集中显示我们想要的内容，例如姿态，飞行状态，传感器状态等信息，作为一个顶层界面可以优先设计。
计划完成使用1个月完成，该部分包括以下内容：
（1） 滚转显示
（2） 俯仰显示
（3） 速度显示
（4） 高度显示
（5） 偏航显示
2、 软件框架
软件框架确定后利于ui界面的布局和设计，该部分应在整体设计之前做好，预计1周时间确定并搭建完成。这部分包括以下：
（1） 部件采用动态库的方式
界面的子界面采用dll的方式，分块化设计
（2） 采用XML脚本布局
（3） 界面导航
（4） 界面菜单
采用自定义的导航菜单方式对软件整体子界面进行管理。
（5） 软件设置
3、 通讯协议
通讯协议是地面站内部逻辑，因此这部分不影响界面的设计，大概使用1个月可以完成该部分设计。
（1） Mavlink解析
Mavlink 2.0作为这个地面站的基本协议，需要解析部分为状态显示，参数读写，航线读写，指令发送等部分。
（2） 整体信号处理
整体设计采用qt的信号和槽的设计思想，所有相关信息都通过信号和槽进行连接，从而实现整个软件内部模块之间的通讯。
（3） 其他协议
Dlink模块留出统一的api接口，底下的协议模块采用导入的方式接入dlink，上层系统通过dlink得到状态，参数等信息，从而实现多协议管理。
4、 地图
地图和ui界面和任务管理紧密结合，这三部分应该合为一个部分设计，地图设计要考虑如下内容：
（1） 在线地图
（2） 离线地图
（3） 高程地图
[bookmark: _GoBack]地图设计采用了将远程服务器数据保存到本地的方式对瓦片数据进行管理，只要一次下载，永久使用。
5、 任务管理
（1） 任务规划
通过任务管理器对航线进行修改等操作。
（2） 任务交互
在地图界面上进行的一系列人机界面的操作。
（3） 多任务管理
基于mavlink协议添加局部航线和多条航线的管理功能，便于飞行器在飞行过程中临时切换到其他备用航线。
（4） 
6、 指令管理
指令管理采用qml界面和c++逻辑处理配合，可以支持用户自定义显示和自定义指令。
（1） 通用指令
通用指令包括：起飞，自检，场高装订等一系列常用的功能指令，这部分设计为一个常用的qml文件进行调用。
（2） 定制指令
定制指令是指用户可以自定义的指令，例针对云台的一些动作指令等。用户可以基于通用指令的qml文件进行添加修改。
