二次开发接口编译和使用指南
提供了两个语言的二次开发接口，Python和 Rust。
一 接口库编译

接口库的源代码在 src/common/modulecomm目录下，分python版本和Rust版本。

1）Python版本
Python版本的编译采用cmake。

1. 进入 src/common/modulecomm

2. mkdir build

3. cd build

4. cmake ..

5. make  -j8

生成的modulecommpython.so即是接口库，拷贝到python代码目录既可以使用。

2）Rust版本 
Rust版本采用的是Qt的.pro工程。

打开Qt Creator，打开src/common/modulecomm下的modulecommrust.pro进行编译即可，生成的libmodulecommrust.so即是Rust版本的接口库。

二 使用

使用可以参考范例代码，两个范例分别为pythondecisiondemo和rustdecisiondemo两个模块。下面以pythondecisiondemo来解释流程。

使用PyModuleComm类对通信接口modulecomm进行了封装，这个类封装了调用modulcompython.so和其它模块进行通信。

1）主程序

主程序的代码如下：
def main(): 
# 初始化一个变量 
count = 0
count = 3.5/1.5
count = int(count)
print("count = ",count) 
mc = PyModuleComm("hcp2_gpsimu")
mc.RegisterRecv(gpsimu_callback)
mmap = PyModuleComm("newtracemap")
mmap.RegisterRecv(mapdata_callback)
mobj = PyModuleComm("lidar_track")
mobj.RegisterRecv(objectarray_callback)
md = PyModuleComm("deciton")
md.RegiseterSend(100000,1)
# 使用while循环，只要count小于10，就继续循环 
while count < 10:
MakeDecision(md,msg_mapdata,msg_gpsimu,msg_objectarray)
time.sleep(0.05)
定义了对三个消息的订阅，分别为hcp2_gpsimu(定位消息）, newtracemap(全局路径), lidar_track（激光雷达感知）。

定义了一个消息的发布，为deciton

回调函数的例子如下：
def mapdata_callback(arr : np,nsize,time): 
global msg_mapdata
global time_mapdata

sub_arr = arr[0:nsize]
databytes = sub_arr.tobytes() #sub_arr.tostring()
msg = mapdata_pb2.tracemap()
msg.ParseFromString(databytes)
msg_mapdata = msg

time_mapdata = time

length = len(msg_mapdata.point)
print("map point lenth: ",length)
这是地图数据的回调。首先我们把接收的numpy数据转成字节，然后Parse为proto。其它数据也是相同的方式获取。

决策通过周期性调用MakeDecision执行。
def MakeDecision(md : PyModuleComm, mapdata : mapdata_pb2.tracemap, gpsimu : gpsimu_pb2.gpsimu,xobjarray : objectarray_pb2.objectarray):
global gdecision

length = len(mapdata.point)
if length < 1 :
print(" no tracemap")
return
# print("map1 point lenth: ",length)
xdecision = gdecision.CalcDecision(mapdata,gpsimu,xobjarray)
serialized_str = xdecision.SerializeToString() 
serialized_array = np.frombuffer(serialized_str, dtype=np.uint8) 
length = len(serialized_array)
md.SendData(serialized_array,length)
pass
MakeDecision会调用DecisionDemo类型的对象给出决策，可以重新实现这个类给出自定义的决策。

2）DecisionDemo类

a)__init__

在__init__定义了一些参数
self.mendacc = -0.7 #抵达终点时的减速度为-0.7
self.mmaxwheel = 430 #最大方向盘角度
self.mdefaultacc = 1.0 #加速时的acc
self.mspeed = 10.0 #运行速度10km/h
self.mstopdistoobs = 6.0 #在距离障碍物多远停住
self.mstopdisacc = -1.0 #有障碍物时的减速度
self.mvehwidth = 2.3 #从车宽
b)CalcDecision

def CalcDecision(self,tracemap : mapdata_pb2.tracemap, msg_gpsimu : gpsimu_pb2.gpsimu,xobjarray : objectarray_pb2.objectarray):
# x,y = self.GaussProj(gpsimu_pb2.lon,gpsimu_pb2.lat)

# print(" in calc: map size: ",len(tracemap.point))
nearindex = self.FindNearIndex(tracemap,msg_gpsimu)
# print("near index: ",nearindex)
# for p in xobjarray.obj :

# print(f"x: {p.position.x} y: {p.position.y} ")
if nearindex < 0 :
print(" not found near point, return")
return
localpoints,distoend = self.CalcLocalPath(nearindex,tracemap,msg_gpsimu)
# print(f"disttoend: {distoend}")
realspeed = 3.6 * math.sqrt(math.pow(msg_gpsimu.vn,2) + math.pow(msg_gpsimu.ve,2))
acc,wheel,speed = self.CalcCmd(localpoints,realspeed,xobjarray)
#calc end acc, stop to end point
endacc = 0.0
if distoend > 0.1:
if distoend < math.pow(realspeed/3.6,2)/(2*math.fabs(self.mendacc)) :
endacc = math.pow(realspeed/3.6,2)/(2*distoend) *(-1.0)
print("endacc: ",endacc)
else :
endacc = self.mendacc
# print("endacc: ",endacc)
if endacc<-1e-9:
acc = endacc
if acc < -5.0:
acc = -5.0
xdecisiion = decition_pb2.decition()
xdecisiion.wheelAngle = wheel

xdecisiion.accelerator = acc

xdecisiion.brake = 0
xdecisiion.speed = speed
print("acc = : ",acc)
if acc < 0:
xdecisiion.brake = acc

xdecisiion.torque = 0
else:
xdecisiion.brake = 0
fVehWeight = 1800
# fg = 9.8
fRollForce = 50
fRatio = 2.5
fNeed = fRollForce + fVehWeight*acc

xdecisiion.torque = fNeed/fRatio
return xdecisiion
CalcDecision函数的执行过程分5步

第一步，寻找最近点
nearindex = self.FindNearIndex(tracemap,msg_gpsimu)
第二步，确定局部路径
localpoints,distoend = self.CalcLocalPath(nearindex,tracemap,msg_gpsimu)
第三步，获得加速度、转向和速度
acc,wheel,speed = self.CalcCmd(localpoints,realspeed,xobjarray)
第四步，计算终点停车时的减速度
#calc end acc, stop to end point
endacc = 0.0
if distoend > 0.1:
if distoend < math.pow(realspeed/3.6,2)/(2*math.fabs(self.mendacc)) :
endacc = math.pow(realspeed/3.6,2)/(2*distoend) *(-1.0)
print("endacc: ",endacc)
else :
endacc = self.mendacc
# print("endacc: ",endacc)
if endacc<-1e-9:
acc = endacc
if acc < -5.0:
acc = -5.0
第五步，计算扭矩，生成proto消息
xdecisiion = decition_pb2.decition()
xdecisiion.wheelAngle = wheel

xdecisiion.accelerator = acc

xdecisiion.brake = 0
xdecisiion.speed = speed
print("acc = : ",acc)
if acc < 0:
xdecisiion.brake = acc

xdecisiion.torque = 0
else:
xdecisiion.brake = 0
fVehWeight = 1800
# fg = 9.8
fRollForce = 50
fRatio = 2.5
fNeed = fRollForce + fVehWeight*acc

xdecisiion.torque = fNeed/fRatio
二次开发接口的例子程序只支持停障，可以修改CalcCmd实现避障。

更多细节可以参考范例源代码。
