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1  简介 

本文是基于 TL-MCFW-RDK 的 SYSLINK 双核通信例程演示，请确认 Ubuntu 下安装了

交叉编译工具链、TL-MCFW-RDK 开发包，按照《搭建 Linux 开发环境》搭建环境。 

2  SYSLINK DSP 算法例程 

2.1 a8_syslink_dsp_fft — 双核快速傅里叶变换 

 

表 1 

开发板 是否支持本例程 

TL8148-EasyEVM 支持 

TL8148-EVM 支持 

TL8127-EasyEVM 支持 

TL8127-EVM 支持 

 

2.1.1 例程说明 

程序演示了在MCFW框架的 SYSLINK下，ARM协调DSP进行快速傅里叶变换的功能。 

此例程是一个双核例程，除了生成运行于 ARM Linux 的可执行程序外，还要编译出新的

DSP 固件，用来加载运行。 

 

 
图 1 

 

ARM（Cortex-A8）和 DSP 之间通过 MCFW 的 chain 来通信，数据在一个双向队列中

往返 ARM（Cortex-A8）和 DSP，所以 ARM（Cortex-A8）能轻松获取 DSP 处理后的数据。 

需要特别注意的是，本例程的 chain 中的 AppLink 是新增的自定义 Link，而非 MCFW
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本来就包含。可以在此 Link 中很方便地加入数据处理代码。 

文件结构如下： 

├── dsp 

│   ├── app_task.c 

│   ├── DSPLib 

│   │   ├── include 

│   │   └── lib 

│   ├── main_c6xdsp.c 

│   ├── makefile 

│   ├── makefile.mk 

│   ├── MathLib 

│   │   ├── include 

│   │   └── lib 

│   ├── resource_sync.c 

│   └── resource_sync.h 

├── host 

│   ├── main.c 

│   ├── makefile 

│   ├── resource_sync.c 

│   └── resource_sync.h 

├── makefile 

├── Rules.make 

└── shared 

    ├── protocol.h 

    └── sys_config.h 

主要分为 DSP 和 Host 两部分，分别是生成 DSP firmware 和 ARM binary。两个程序有

各自的编译规则，由上层的 makefile 统一控制，分别编译。shared 目录下是两个程序都

用到的共同定义。 

2.1.2 编译 
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例程代码路径：光盘资料\Demo\SYSLINK\syslink_dsp\a8_syslink_dsp_fft 

将例程源码拷贝到 Ubuntu 下，进入 src 目录，修改 makefile： 

DVR_RDK_ROOT_PATH：tl-mcfw-rdk 开发包安装路径； 

Host# gedit makefile 

 

 

图 2 

 

只需修改顶层 makefile，上图中红框中的路径指向开发环境，DSP 和 Host 目录下的

makefile 无需修改。编译完成后，在 DSP 和 Host 目录下会生成 target 目录，包含目标可

执行文件或者固件模块。 

进入例程代码 src 目录后，如下进行编译操作： 

Host# make clean 

Host# make 
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图 3 

 

编译完成后，例程运行文件在"src/host/target/"目录中生成，DSP 固件文件在"src/dsp

/target/"目录中生成，例程运行文件用户可以拷贝到开发板随机位置运行，DSP 固件必须

拷贝到开发板系统"/opt/dvr_rdk/ti814x/firmware"目录。 

例程编译耗时 1～2min。 

2.1.3 运行 

为了调试方便，可以在 Ubuntu 上使用 scp 命令拷贝例程文件到开发板系统，操作如

下： 

Target#  ifconfig //启动开发板，查询开发板 ip 
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图 4 

 

Host# scp /media/DM8148/Demo/SYSLINK/syslink_dsp/a8_syslink_dsp_fft/src/host/target

/a8_syslink_dsp_fft.out root@192.168.1.112:/media/mmcblk0p1/Demo/ / /拷贝例程文

件到开发板系统 

Host# scp /media/DM8148/Demo/SYSLINK/syslink_dsp/a8_syslink_dsp_fft/src/dsp/target/

dvr_rdk_fw_c6xdsp_1024M_256M.xe674 root@192.168.1.112:/opt/dvr_rdk/ti814x/firmwar

e/ //拷贝 DSP 固件到开发板系统 

 

 

图 5 

 

在开发板系统下，先重启开发板系统，加载新 DSP 固件，再执行例程程序如下操作： 

Target#  reboot //重启系统，不要直接进行开发板断电重启或者用 reset 按键重启，

否则可能会损坏开发板数据 

Target#  /etc/init.d/pvr-init stop //关闭 PVR 功能 

Target#  /etc/init.d/matrix-gui-e stop //关闭 MATRIX 功能 
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Target#  cd /media/mmcblk0p1/Demo/ //进入例程文件所在目录，根据实际修改 

Target#  ./a8_syslink_dsp_fft.out 

 

 
图 6 

 

程序首先进行 SYSLINK 的同步，然后进行 FFT 运算，并对结果做 IFFT 运算，得出的结

果与原始数据进行比较。 

2.1.4 关键代码 

（1）Host 端 

"src\host\main.c"文件中 main(…)函数实现 MCFW 初始化： 
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图 7 

 

"src\host\main.c"文件中 main(…)函数中 ResourceSync 是对 SysLink Notify 的封装，这

里的目的是确保 DSP 端程序准备好进行 FFT 运算： 
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图 8 

 

（2）DSP 端 

"\src\dsp\app_task.c"文件中 AppTask_main(…)函数与 HOST 同步后等待信号开始 FFT

运算： 

 

 

图 9 

 

"\src\dsp\app_task.c"文件中 FFTTest(…)函数实现 FFT 运算后再进行 IFFT 运算： 

 



 

14 

 

 
图 10 

 

2.2 a8_syslink_dsp_fir — 有限长单位冲击响应滤波器测试 

 

表 2 

开发板 是否支持本例程 

TL8148-EasyEVM 支持 

TL8148-EVM 支持 

TL8127-EasyEVM 支持 

TL8127-EVM 支持 

 

2.2.1 例程说明 

程序演示了在 MCFW 框架的 SYSLINK 下，ARM 协调 DSP 进行有限长单位冲激响应滤

波器测试的功能。 

此例程是一个双核例程，除了生成运行于 ARM Linux 的可执行程序外，还要编译出

新的 DSP 固件，用来加载运行。 
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图 11 

 

ARM（Cortex-A8）和 DSP 之间通过 MCFW 的 chain 来通信，数据在一个双向队列中

往返 ARM（Cortex-A8）和 DSP，所以 ARM（Cortex-A8）能轻松获取 DSP 处理后的数据。 

需要特别注意的是，本例程的 chain 中的 AppLink 是新增的自定义 Link，而非 MCFW

本来就包含。可以在此 Link 中很方便地加入数据处理代码。 

文件结构如下： 

├── dsp 

│   ├── app_task.c 

│   ├── DSPLib 

│   │   ├── include 

│   │   └── lib 

│   ├── main_c6xdsp.c 

│   ├── makefile 

│   ├── makefile.mk 

│   ├── MathLib 

│   │   ├── include 

│   │   └── lib 

│   ├── resource_sync.c 

│   └── resource_sync.h 

├── host 

│   ├── main.c 

│   ├── makefile 

│   ├── resource_sync.c 
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│   └── resource_sync.h 

├── makefile 

├── Rules.make 

└── shared 

    ├── protocol.h 

    └── sys_config.h 

主要分为 DSP 和 Host 两部分，分别是生成 DSP firmware 和 ARM binary。两个程序有

各自的编译规则，由上层的 makefile 统一控制，分别编译。shared 目录下是两个程序都

用到的共同定义。 

本例程需要借用 CCS 查看输出波形，所以先按光盘资料软件安装中《Windows 版本

CCS5.5 安装》 

2.2.2 编译 

例程代码路径：光盘资料\Demo\SYSLINK\syslink_dsp\a8_syslink_dsp_fir 

将例程源码拷贝到 Ubuntu 下，进入 src 目录，修改 makefile： 

DVR_RDK_ROOT_PATH：tl-mcfw-rdk 开发包安装路径； 

Host# gedit makefile 
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图 12 

 

只需修改顶层 makefile，上图中红框中的路径指向开发环境，DSP 和 Host 目录下的

makefile 无需修改。编译完成后，在 DSP 和 Host 目录下会生成 target 目录，包含目标可

执行文件或者固件模块。 

进入例程代码 src 目录后，如下进行编译操作： 

Host# make clean 

Host# make 
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图 13 

 

编译完成后，例程运行文件在"src/host/target/"目录中生成，DSP 固件文件在"src/dsp

/target/"目录中生成，例程运行文件用户可以拷贝到开发板随机位置运行，DSP 固件必须

拷贝到开发板系统"/opt/dvr_rdk/ti814x/firmware"目录。 

例程编译耗时 1～2min。 

2.2.3 运行 

为了调试方便，可以在 Ubuntu 上使用 scp 命令拷贝例程文件到开发板系统，操作如

下： 

Target#  ifconfig //启动开发板，查询开发板 ip 
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图 14 

 

Host# scp /media/DM8148/Demo/SYSLINK/syslink_dsp/a8_syslink_dsp_fir/src/host/target

/a8_syslink_dsp_fir.out root@192.168.1.116:/media/mmcblk0p1/Demo/ / /拷贝例程文

件到开发板系统 

Host# scp /media/DM8148/Demo/SYSLINK/syslink_dsp/a8_syslink_dsp_fir/src/dsp/target/

dvr_rdk_fw_c6xdsp_1024M_256M.xe674 root@192.168.1.116:/opt/dvr_rdk/ti814x/firmwar

e/ //拷贝 DSP 固件到开发板系统 

 

 
图 15 

 

在开发板系统下，先重启开发板系统，加载新 DSP 固件，再执行例程程序如下操作： 

Target#  reboot //重启系统，不要直接进行开发板断电重启或者用 reset 按键重启，

否则可能会损坏开发板数据 

Target#  /etc/init.d/pvr-init stop //关闭 PVR 功能 
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Target#  /etc/init.d/matrix-gui-e stop //关闭 MATRIX 功能 

Target#  cd /media/mmcblk0p1/Demo/ //进入例程文件所在目录，根据实际修改 

Target#  ./a8_syslink_dsp_fir.out 

 

 

图 16 

 

运行例程后，接上仿真器，这里使用的是 XDS200，打开 CCS，选择 File -> New -> Target 

Configuration File，弹出如下界面，新建 DM8148 仿真模块： 


