二氧化碳机载项目
                     OSDK /PSDK3.3 SDK部署细节
前言
大疆自PSDK3.0.0版本后，已将OSDK4.X内容已全部整合。这意味着PSDK3.X其实是所谓的新OSDK（OSDK5.0）。所有对OSDK4.x版本的使用都推荐转移到PSDK。
OSDK 4.x 支持M210 V2、M210 RTK V2、M300 RTK机型，并持续维护迭代。但是，维护频率已很低，目前最后一个版本是2021年11月发布的。OSDK 4.x不支持遥控器的交互（DJI Pilot 2）。
A3、N3、M100、M210 V1、M600和M600 Pro机型仅支持使用OSDK 3.9，该版本会继续保持基础维护。
1. 环境配置
1.1 安装Linux库文件
（1）LIBUSB :  sudo apt-get install libudev-dev
sudo apt-get install libusb-1.0-0-dev
（2）OPUS:     sudo apt-get install libopus-dev
（3）FFMPEG：sudo apt-get install ffmpeg
               sudo apt install libavformat-dev
（4）libswscale：sudo apt-get install libswscale-dev
*如果需要使用视频流，需要安装OpenCV以支持进一步压缩。

1.2添加驱动文件
1.修改etc udev，添加acmtty识别。/etc/udev/rules.d/路径下添加DJIDevice.rules文件。文件内容修改为：< SUBSYSTEM=="usb", ATTRS{idVendor}=="2ca3", MODE="0666">不要尖括号。

2. 编译示例代码*
注意:示例代码的编译并不是硬性要求，如无必要可以跳过此步骤。此步骤需要修改的文件较多，下文只针对Ubuntu linux-arm32（Nano-Pi-Core）平台。示例代码主要有c和c++两个版本，此处以修改c++版本的示例代码为例。

2.1 填写身份信息
跳转到路径”DJI/ Payload-SDK-3.3/samples/sample_c++/platform/linux/
manifold2/application/” 打开dji_sdk_app_info.h文件，按要求填写以下信息：
#define USER_APP_NAME             "#####" 
#define USER_APP_ID                 "#####"
#define USER_APP_KEY                "#####"
#define USER_APP_LICENSE            "#####"
#define USER_DEVELOPER_ACCOUNT   "#####"
#define USER_BAUD_RATE             "#####"
2.2 填写设备信息
跳转到路径”DJI/ Payload-SDK-3.3/samples/sample_c++/platform/linux/
manifold2/application/“打开dji_sdk_config.h文件，根据硬件连接需要填写以下信息:
#define CONFIG_HARDWARE_CONNECTION      “#####”   

2.3 修改CMakeLists   
1.跳转到路径”DJI/ Payload-SDK-3.3/samples/sample_c++/platform/linux/
manifold2/”路径打开CMakeLists.txt文件。   
将根据平台选择lib库的程序段删除，直接添加set(TOOLCHAIN_NAME
arm-linux-gnueabihf-gcc).
2.find模块报错时候需要修改对应的find模块cmakelist文件，此平台下多数库会安装至/usr/lib/arm-linux-gnueabihf/以及/usr/lib/和/usr/local/lib/目录下。应该添加这三个路径至包含路径中。

 
