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一、测试目的 

验证 SeawayHyper V1.0 的基本功能，各外设接口的连接功能、数据传输稳

定性是否符合设计要求，确保系统硬件与软件协同工作正常。 

二、测试环境 

类型 具体内容 

硬件 
RK3588 开发板、移远 4G/5G 模组、奥比中光深度相机、USB 摄像头、激

光雷达、双目相机、相关连接线（USB、网线等） 

软件 

镜像大小：4.2G 

 

内存占用情况: 

 

cpu 占用情况： 

 

三、测试范围 

涵盖 SeawayHyper V1.0 系统， CAN 外设连接测试、IMU 连接测试、485 接

口测试、USB - 串口（4G/5G 模块）测试、USB3.0 接口测试、USB-RTK 测试、

网口 0 测试、网口 1 测试内容。 
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四、 测试记录 

1. 嵌入式虚拟机监控器  

1.1  CPU 虚拟化  

1.1.1 RM 处理器虚拟化  

测测内容  ARM 测理器虚测化功能测测  

测测前提 root  linux 系测正常运行 

测测步测  1. root linux 系测正常运行； 

2. 测看当前系测信息； 

cat /etc/os-release 

 

3. 启测 rt-thread，测看 rt-thread 运行情况； 

 

测期测果 系测正常运行，系测版本信息准确。 
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测测测果  
pass  

1.2 内存虚拟化 

1.2.1 静态内存分配管理 

测测内容  静测内存分配管理功能测测  

测测前提 Hypervisor 与 Guest 能正常运行 

测测步测  1. 配置并准测不同内存测格的 Guest VM： 

配置 Guest A 的测测测或虚测机配置文件：将其静测内存大小测

定测 256MB  

 

配置 Guest B 的测测测或虚测机配置文件：将其静测内存大小测

定测 1GB。 
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2. 利用 Hypervisor 启测 Guest VM 并测测内存分配； 

分别启测配置了不同内存大小的 Guest A 和 Guest B。 

在 每个 Guest VM 内部启测后，测行内存测看命令（ Linux 系测

中的 free -h ），确测其测告的可用内存大小与测测测中静测配置

的大小（256MB 或 1GB）一致。 

测期测果 Hypervisor 测能准确地根据测测配置，测不同内存大小的虚测机分

配相测的内存，并在虚测机内部正确测示测些已分配的内存。 

测测测果  测测测，Hypervisor 成功地测虚测机分配了测测的不同内存大小，

且虚测机内部测告的内存与配置一致，功能符合测期。 
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1.2.2 stage-2 页表管理 

测测内容  stage-2 测表管理功能测测  

测测前提  Hypervisor 已成功建立基测的 Stage-1 测表映射 

测测步测  1. 初始化并配置 Hypervisor 的 Stage-2 测表。 

2. 测测一个 Guest 物理地址在 Stage-2 测表中的映射测果。 

3. 测测测测到的宿主机物理地址与测期测是否一致。 

测期测果 测测测果测测示，所测 Guest 物理地址通测 Stage-2 测表正确映

射到其测期的宿主机物理地址。 
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测测测果  测测测，Hypervisor 的 Stage-2 测表功能正常，所测测的 Guest 

物理地址被准确地映射到其测期的宿主机物理地址，符合测期。 
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1.3  中断虚拟化 

1.3.1 ARM 中断控制器 GICv3 

测测内容  ARM中断控制器 GICv3 功能测测  

测测前提 Hypervisor 已测测并启用测 GICv3 虚测化特性的支持 

测测步测  在 Hypervisor 中初始化并配置虚测 GICv3，并打印相关 log 信息 

测期测果 测在 Hypervisor 的 log 中看到 GICv3 的 log 信息 

测测测果  

 

1.4  VirtIO 支持 

1.4.1 VirtIO – Console 

测测内容  VirtIO – Console 功能测测 

测测前提 1.  root linux 正常运行； 

2. 存在文件 check_virtio.sh 
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测测步测   1. 运行 check_virtio.sh 

 

测期测果 VirtIO – Console 初始化成功 

测测测果  
pass 

 

1.4.2 VirtIO – Block 

测测内容  VirtIO – Block 功能测测 

测测前提 1.  root linux 正常运行； 

2. 存在文件 check_virtio.sh 

测测步测   1. 运行 check_virtio.sh 

https://check_virtio.sh/
https://check_virtio.sh/
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测期测果 VirtIO – Block 初始化成功 

测测测果  
pass 

 

1.5  Hypercall 接口 

1.5.1 VirtIO 初始化 

测测内容  VirtIO 初始化功能测测 

测测前提 1.  root linux 正常运行； 

2. 存在文件 check_virtio.sh 

测测步测   1. 运行 check_virtio.sh 

https://check_virtio.sh/
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测期测果 测出 VirtIO 初始化成功 

测测测果  
pass 

1.5.2 注入中断 

测测内容  中断注入功能测测 

测测前提  Hypervisr 与 Guest 正常运行 

测测步测  通测 Hypervisor 向 Guest VM 注入测特定中断并测测注入信息。 

测期测果 测在 Hypervisor 的 log 中看到中断注入的 log 信息 

测测测果  能正常看测注入信息 
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1.5.3 清除注入中断 

测测内容  清除中断注入功能测测 

测测前提  Hypervisor 与 Guest 注入中断功能正常 

测测步测   通测 Hypervisor 清除特定中断并测测清除注入信息 

测期测果 测在 Hypervisor 的 log 中看到清除注入中断的 log 
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测测测果  能正常看测清除注入打印 log 

 

1.5.4 启动虚拟机 

测测内容  rt-thread 启测正常测测 

测测前提  root linux 正常运行 

测测步测  参考《混合部署系测启测方式》 

测期测果 
./guest1.sh

 

测测测果  
pass 

1.5.5 关闭虚拟机 
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测测内容  rt-thread 关测功能测测 

测测前提  root linux、 rt-thread 正常运行 

测测步测   root Linux 测行以下命令： 

./hvisor zone shutdown -id <zone_id> 

 

测期测果 虚测机关测正常 

测测测果  
pass 

1.5.6 虚拟机列表展示 

测测内容  root linux、 rt-thread 运行状测正常展示 

测测前提  root linux、 rt-thread 正常运行 

测测步测   root Linux 运行以下命令： 

./hvisor zone list 

 

测期测果 虚测机列表展示状测正常 
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测测测果  
pass 

1.5.7 配置版本检查 

测测内容  配置版本测测测测 

测测前提  1. root linux 正常运行； 

2. 存在文件 check_version.sh 

测测步测  

1. 运行 check_version.sh 

 

测期测果 配置版本测测成功 

测测测果 
pass 

1.6 IVC 机制 

1.6.1 定制 IVC 内核模块 

测测内容  定制 IVC 内核模测测测 

测测前提  root linux 正常运行 

测测步测   1. insmod ivc.ko 会测出以下配置信息 
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测期测果 ivc 模测成功加测 

测测测果 
pass 

1.6.2 VM 调用其中的 IVC 服务进行通信 

测测内容  测用 IVC 服测测行通信测测 

测测前提  1. root Linux 正常运行； 

2. rt-thread 运行 

测测步测  1. 加测 ivc.ko 模测； 

2. 运行当前目测下的/root/clktool 的 guest.sh 文件 

2. 测行./ivc_demo send 命令。
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测期测果 Root linux 、rt-thread 收测数据成功 

测测测果 
pass 

 

2. 管理域操作系统镜像（ VM0 Root Linux） 

2.1 VM 全生命周期管理工具集 SeawayHyper Tools 

2.2.1 VM 创建与配置 

测测内容  VM测建与配置功能测测 

测测前提  Root linux 系测正常运行 

测测步测  参考《混合部署系测启测测明测》，测建并启测 rt-thread

系测。 
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测期测果 rt-thread 成功测建并且正常运行 

测测测果 
pass 

2.2.2 VM 启动与停止 

测测内容  VM启测与停止功能测测 

测测前提  Root linux 系测正常运行 

测测步测  参考《混合部署系测启测测明测》启测 vm 

 

./hvisor zone shutdown -id <zone_id> 
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测期测果 rt-thread 正常启测、停止 

测测测果 
pass 

 

2.2.3 VM 删除与清理 

测测内容  rt-thread 测除与清理功能测测 

测测前提  Root linux 系测正常运行 

测测步测   ./hvisor zone shutdown -id <zone_id>停止 

 

测期测果 rt-thread 成功测除 

测测测果 
pass 

 

3. 实时嵌入式负载域操作系统镜像支持（VM1） 

3.1 支持 RTOS VM 

3.1.1 RTOS 的启动和运行 
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测测内容  RTOS 的启测和运行功能测测 

测测前提  Root linux 正常运行 

测测步测  参考《混合部署系测启测测明测》 

 

 

 

测期测果 RTOS 正常启测和运行 

测测测果 
pass 
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4 ros2 基本功能 

4.1  ros2 基本功能 

测试内容 验证 ros2 安装是否成功,基本功能是否正常。 

测试前提 root linux 已经安装 ROS2 

测试步骤 1. 检查软件包 

ros2 pkg executables turtlesim   

 

2. ros2 run 运行 turtlesim  

打开一个终端，执行以下命令 ros2 run turtlesim turtlesim_node，会

出现一个模拟窗口，窗口中间会有一个随机小乌龟； 

 

 

再打开一个终端，运行如下命令，ros2 run turtlesim turtle_teleop_key，

主要是用键盘控制小乌龟的运动。界面一定是在这个终端下，键盘才能控
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制小乌龟。 

 

3. 保持上一个终端中 turtlesim 运行，然后打开一个新的终端，输入以下命

令：ros2 node list，会显示所有正在运行的节点名 

 

4. 查看 ros 的配置信息： 

export |grep ros 

 

预期结果 ros2 命令可正常使用且 ros 的配置信息正确 

实际测试结果 pass 
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5 外设兼容性 

5.1 CAN 通信交互 

测试内容 Microros—ros2 通信测试 

测试前提 1. 启动 RT-Thread 系统，通过物理串口登录终端； 

2. CAN 连接开发板跟 PC端，设置波特率为 250K，然后点击打开设备； 

 

测试步骤 1. root linux 端，启动 rt-thread，再运行 agent.sh 

cd threevms / 

 guest1rt.sh 

 

cd threevms / 

./agent 

 

2. 进 rt-thread 系统，分别初始化 can、microros 

can_sample  
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3. 打开上位机软件 GCAN Tools 
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预期结果 Microros 向 ros2 发送数据成功 

实际测试结果 pass 

5.2  485 接口测试 

测试内容 验证 RS485 接口与 1 拖 4 超声波雷达的通信及数据交互频率 

测试前提 1.深圳电应普 1 拖 4 超声波雷达接入 RK3588 的 RS485 接口; 

2. 雷达供电正常，波特率与设备匹配（9600）。 
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测试步骤 1. 查模块：lsusb； 

查询模块识别：dmesg| grep usb  

预期结果 模块识别成功 

实际测试结果 硬件返厂检修 

 

5.3  IMU 识别 

测试内容 验证 IMU 识别是否成功 

测试前提 1. IMU 硬件连接开发板 

测试步骤 查模块：lsusb； 

 

 

预期结果 设备识别成功 

实际测试结果 pass 

5.4  4G/5G 模块测试 

5.4.1 4G/5G 模块驱动安装 

测试内容 驱动安装验证 
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测试前提 1.移远模组 4G 移远 EC20 模块； 

2. 已经安装对应驱动 

测试步骤 1.将模组连接到开发板，启动 root Linux； 

2. 通过 lsmod 命令查否加载模组驱动； 

3. 查看 dmesg 日志，确认模组被正确识别。 

 

 

预期结果 1. lsmod 输出中包含模组驱动名称（如 option、qmi_wwan）。 

2. dmesg 日志显示 "New USB device found" 及模组相关信息（如厂商 ID、产品 ID） 

实际测试结果 pass 

 

5.4.2 4G/5G 模块设备节点生成 

测试内容 4G/5G 模块设备节点生成测试 

测试前提 4G/5G 模块，移远模组已经安装对应驱动 

测试步骤 1. 执行 ls /dev/ttyUSB*命令，查看系统生成的 USB - 串口设备节点。 

2. 记录生成的节点数量及名称。 

 

预期结果 1. 至少生成 1 个 USB - 串口设备节点（如/dev/ttyUSB0）。 
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2. 无重复或冲突的设备节点。 

实际测试结果 pass 

5.5  深度相机测试 

5.5.1 深度相机识别 

测试内容 深度相机（奥⽐中光）识别验证 

测试前提 1.确认奥比中光 Gemini 335 连接至 USB3.0 接口； 

测试步骤 1. 执行 lsusb，查找奥比中光设备,再执行 dmesg | grep usb, 筛选 USB3.0 控制器日志 

 

 

2. 查看视频设备节点：ls /dev/video* 

 

预期结果 1.日志显示 USB 设备的相关信息，无 error 或 disconnect 报错； 

2.生成节点； 

实际测试结果 pass 
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5.5.2 深度相机启动 

测试内容 深度相机（奥⽐中光）启动 

测试前提 1. 奥比中光 Gemini 335 连接至 USB3.0 接口； 

2. 安装 Linux 依赖：  

sudo apt install build-essential freeglut3 freeglut3-dev libusb-1.0-0-dev 

ros-humble-backward-ros 

libgflags-dev nlohmann-json3-dev libgoogle-glog-dev  

3.环境已上传奥比中光深度相关 SDK 工具包 OrbbecSDK_v1.10.22 

测试步骤 1. OrbbecSDK_v1.10.22 上传至 opt 目录下，执行以下命令： 

cd /opt/OrbbecSDK_v1.10.22/Example/build  

cd 

cmake .. 

cmake --build . --config Releasecd bi 

cd /opt/OrbbecSDK_v1.10.22/Example/bin 

执行 ./DepthViewer 
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预期结果 1.深度相机启动成功 

2.成功捕捉画面 

 

实际测试结果 pass 

5.5.3 深度相机热插拔 

测试内容 深度相机（奥⽐中光）热插拔测试 

测试前提 1. 奥比中光 Gemini 335 连接至 USB3.0 接口； 

测试步骤 相机运行时，插拔 USB 线 3 次，每次间隔 10 秒。 

预期结果 1. 每次插拔后，dmesg 显示设备重新识别。 

 

 

实际测试结果 pass 

5.6  RGB（usb 摄像头）相机测试 

5.6.1  RGB（usb 摄像头）相机识别 

测试内容 RGB 相机（usb 摄像头）识别验证 

测试前提 1. RGB 相机（usb 摄像头）已经连接开发板； 

2.安装依赖包 sudo apt install ros-humble-usb-cam ros-humble-image-view 
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测试步骤 1. 连接 USB 摄像头后，执行以下命令查看设备节点 

lsusb 

dmesg 

ls /dev/video* 

 

 

预期结果 开发板可成功识别 usb 摄像头设备 

实际测试结果 pass 

5.6.2  RGB（usb 摄像头）相机启动 

测试内容 RGB 相机（usb 摄像头）识别验证 

测试前提 1. RGB 相机（usb 摄像头）已经连接开发板； 

测试步骤 1. root linux 安装应用程序茄子（cheese） 

sudo apt-get install cheese 

2. 装好后，用命令：cheese，即可打开。如果指定打开 video0，输入命令： 

cheese -d /dev/video0 
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预期结果 摄像头可成功捕捉画面  

实际测试结果 pass 

5.7  USB-RTK982 模块识别 

测试内容 982 模块识别测试 

测试前提 USB 线连模块与开发板 

测试步骤 1.查模块：lsusb； 

查询模块识别：dmesg| grep usb 
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2. ls /dev/ttyUSB* 检查虚拟串口数量 

 

预期结果 1.日志显示 “USB serial converter”，无错误码； 

2.生成串口 

实际测试结果 pass 

5.8  激光雷达发送数据测试 

测试内容 激光雷达发送数据测试 

测试前提 1. 连接雷达网络接口和电源线 

2. 根据雷达设置的目标 IP 设置电脑有线连接 IP, (可用 ifconfig 命令查看有线 ip 是否设置

成功, 

雷达 ip 为 192.168.1.200，需要把自己的设备 ip 设置成 192.168.1.3 

 

测试步骤 1.打开终端:ping 雷达 IP， ping 通则正常， 否则检查硬件连接 
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2. tcpdump -n -i eth0， (此处 eth0 为有线网络设备名， 详见 ifconfig 有线连接显示设备

名)查看雷达发送数据包情况 

 

预期结果 雷达发送到目的端数据包为 1206 个字节，雷达数据发送正常 

实际测试结果 pass 

5.9 双目相机测试 

5.9.1 双目相机识别 

测试内容 双目相机奥比中光 Gemini 335 识别测试 

测试前提 双目相机奥比中光 Gemini 335 连接 USB 接口 

测试步骤 1. 连接 USB 摄像头后，执行以下命令查看设备节点 

Lsusb 
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Dmesg 

 

ls /dev/ 

 

预期结果 开发板可成功识别双目相机设备 

实际测试结果 pass 

5.9.2 双目相机启动 

测试内容 深度相机（奥⽐中光）捕捉画面测试 

测试前提 1. 奥比中光 Gemini 335 连接至 USB3.0 接口； 

2. 安装 Linux 依赖：  
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sudo apt install build-essential freeglut3 freeglut3-dev libusb-1.0-0-dev 

ros-humble-backward-ros 

libgflags-dev nlohmann-json3-dev libgoogle-glog-dev  

3.环境已上传奥比中光深度相关 SDK 工具包 OrbbecSDK_v1.10.22 

测试步骤 1. OrbbecSDK_v1.10.22 上传至 opt 目录下，执行以下命令： 

cd /opt/OrbbecSDK_v1.10.22/Example/build  

cd 

cmake .. 

cmake --build . --config Releasecd bi 

cd /opt/OrbbecSDK_v1.10.22/Example/bin 

执行 ./DepthViewer 

 

预期结果 1.深度相机启动成功 

2.成功捕捉画面 

 

实际测试结果 pass 
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5.10 网口 1-组⽹测试 

测测内容  网口 1 测网测测支持 

测测前提  1. Rt-thread 系测正常运行； 

2. 网测正常测接 

测测步测  
1. ifconfig  

 

2. ping www.baidu.com; 

 

3. server 端：iperf -s -p 5001 

 

client 端：iperf -c 192.168.1.32 -p 5001 

http://www.baidu.com/
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测期测果 网口 1 网测通信正常 

测测测果 
pass 
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