
1. 发货清单

电源一个， 串口线一根，sensor 两个，排线两根，电源网线一根

连接方式：

2. 默认出厂时烧写 uboot, kernel, rootfs,此系统在自主开发学习并不一定适用，可能需要重新编译自己的程序，

Uboot:
(1) 修改 uboot:include/configs/isvp_t40.h 开启宏 #define CONFIG_NORFLASH_32M，默认是 16M 的 nor.
(2) 编译方式: 参见 t40 开发指南 uboot 编译

Kernel:
(1) 当前的硬件上使用的是 i2c1 和 i2c3 作为 sensor 的连接，确认是 dts 设备树配置是否为 i2c1 ：SDA_PA17，

SCK_PA18 ， i2c3 ：SDA_PA21，SCK_PA22 ,
路径：/T40_SDK/opensource/kernel-4.4.94/arch/mips/boot/dts/ingenic/shark.dts

(2) 编译方式: 参见 t40 开发指南 kernel 编译

Rootfs: 参见 t40 文件系统制作指南

环境变量配置： 使用 ivs 需要分配在 uboot 下分配算法内存

3. 驱动的加载

insmod avpu.ko
insmod tx-isp-t40.ko isp_clk=200000000
insmod sensor_gc2053_t40.ko
insmod sensor_gc2053s1_t40.ko



4. 确认效果文件是否存在：

开发板/etc/sensor/ 下存在两个效果文件 gc2053-t40.bin 和 gc2053s1-t40.bin

5. 验证当前的驱动环境是否正确，见 t40 开发指南：carrier 使用：

\t40-sdk\Ingenic-SDK-T40-1.0.4-20210618\resource\tools_t40\pc\Carrier-V4.0.0
Linux下需要拷贝到开发板上：

E:\Work\t40\t40-sdk\Ingenic-SDK-T40-1.0.4-20210618\resource\tools_t40\bin\uclibc\carrier-server
双 sensor 执行：

./carrier-server --st=gc2053 --st1=gc2053s1 --sensornum=2 --dualmode=4
单 sensor 执行：

./carrier-server --st=gc2053

pc 端运行截图如下：



如果第二个 sensor 不出图像，做如下修改：

6. 当第 5 步能正常出图就可以验证 sampples 程序

sample-common.h 修改如下：

做完如下修改就可编译 samples 例程运行


