WCH TMOS详解
1.概述
蓝牙为了实现同多个设备相连，实现多功能和多任务，产生了调度问题。虽然软件和协议栈可扩充，但终究最底层的执行部门只有一个。为了实现多事件和多任务切换，需要把事件和任务对应，针对这种应用起了一个TMOS名字操作系统抽象层。
TMOS作为调度核心，BLE协议栈、profile定义、所有的应用都围绕它来实现。TMOS不是传统大家使用的操作系统，而是一个允许软件建立和执行事件的循环。
多任务管理方式实际上只有一个任务在运行，但是可以使用任务调度的策略将多个任务进行调度，每个任务占用一定的时间（独占式，执行完当前任务退出，继续查询其他可执行任务），所有的任务通过时间分片的方式处理。
TMOS 系统时钟单位为 625us，以 RTC 为基准得到所有需要系统的时间。
软件功能是由任务事件来实现的，创建一个任务事件需要以下工作：
1. 创建task identifier任务ID；
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例如：
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2. 编写任务初始化（task initialization routine）进程，并需要添加到TMOS初始化进程中，这就是说系统启动后不能动态添加功能(新的Task ID)；
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3. 编写任务处理程序；
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4. 定义任务事件，编写用户功能代码。
事件名按位定义，每一层taskID最多包含1个消息事件和15个任务事件（共16位）
列如：
按位定义EVT任务事件，如下图：
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任务事件的启动有2种方式：（任务启动后只执行1次，如果重复执行，需要再重新开启任务）
1） 立即启动任务，调用后event时间立即执行
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比如：
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2） 设定延迟启动1个任务，从设定完成后开始计时
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比如：Peripheral_TaskID功能下的自定义的SBP_PERIODIC_EVT任务，延迟（SBP_READ_RSSI_EVT_PERIOD*625）us后运行
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用户代码功能，前面有讲生成TaskID的时候需要向Tmos注册EVT处理函数指针，EVT执行条件满足后，Tmos就会自动调用该函数，如下图所示：
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externbStatus_ttmos_stop_task( tmosTaskIDtaskID, tmosEvents event );
此函数将停止一个会在taskID层生效的，名为event的任务，调用此函数后，该事件任务将不会生效。
5.主循环不停调用TMOS_SystemProcess，查询可执行event事件；如果开始HAL_SLEEP，芯片开启低功耗睡眠模式，Tmos会开启RTC唤醒功能，事件被执行前会自动唤醒，运行事件代码。
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任务调度函数使用注意事项：
1、 禁止在中断中调用
2、 建议不要在单个任务中执行超过连接间隔一半时长的任务，否则将影响蓝牙通讯
3、 同理，在中断中建议不要执行超过连接间隔一半时长的任务，否则将影响蓝牙通讯
4、 [bookmark: OLE_LINK11]在事件生效执行的代码中调用延时执行函数时，延时时间以当前事件生效时间点为基准偏移，所以对调用延时执行函数在生效执行的代码中摆放的位置没有要求。
5、 [bookmark: OLE_LINK12][bookmark: OLE_LINK13]任务存在优先级，根据在xxx_ProcessEvent函数中判断的先后顺序决定，同时生效的任务，先执行先判断，后执行后判断。注意，执行完先判断的事件任务后，要等到任务调度系统轮巡一遍后，才会执行后判断的事件任务。
6、 事件名按位定义，每一层taskID最多包含1个消息事件和15个任务事件（共16位）

前面讲了1个Task ID的应用情况，为了降低C文件或者功能之间的耦合，一般比较好的做法是把同功能或者相近的event放到同一个Task ID下，这样就产生了1个问题，不同的Task ID可能会有数据需要交互，Tmos提供了不同Task ID之间进行数据交互的函数。
比如：外设里面拿其中两个Task ID 举例子halTaskID和Peripheral_TaskID，假设这两个Task之间要进行数据交互。
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之前有讲每个Task ID都有1个消息event
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上图演示的是接收消息，接收主要用到2个函数
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2057 * efn tmos_set_event
2058 *

2059 * @brief Start a event ately
2060 *

2061 * input parameters

2062 *

2063 * @param taskID - task ID of event
2064 * @param event - event value

2065 *

2066 * output parameters

2067 *

2068 * @param None.

2069 *

2070 * @return 0 - success.

2071 */

2072 extern bStatus_t PR IRTNIRRISNd( tmosTaskID taskID, tmosEvents event );
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276  // Setup a delayed profile startup
277  tmos_set_event( Peripheral TaskID, SBP_START_DEVICE_EVT );
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efn tmos_start_task
@brief

input parameters

@param taskID - task ID of event
@param event - event value
@param time - period of time

output parameters

@param None.
@return TRUE - success.

extern bStatus_t tmos_start_task( tmosTaskID taskID,
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// Perform periodic application task
performPeriodicTask() 7
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311 ¢

312 1
313 // VOID task_id; // TMOS required parameter that isnIaikilADxis function
314

3150
316

317
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320 // Release the TMOS message

321 tmos_msg_deallocate ( pMsg );
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 efn tmos_msg_receive
* @brief receive a msg

* input parameters

* @pazam taskID - task ID of task need to receive msg

* output parameters l‘IQ ﬁ

* @pazam None. e

* @return “u8 - message information or NULL if no message
*/

extern u8  *tmos_msg_receive( tmosTaskID taskID );
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* @fn tmos_msg_allocate
* @brief allocate buffer for msg when need to send msg

* input parameters

* @param len - length of msg

* @param None.

* @return pointer to allocated buffer or NULL if allocation failed.
*/

extern u8  *tmos_msg_allocate( ulé len );
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2194 * @fn tmos_msg_allocate
2195 *

2196 * @brief allocate buffer for msg when need to send msg

2197 *

2198 * input parameters

2199 *

2200 * @param len - length of msg .

2201 *
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2204 * @garam None.

2205 *

2206 * @return pcinter to allocated buffer or NULL if allocation failed.
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* efn tmos_msg_send
* @brief send msg to a task,callback eventssSYS_EVENT MSG
* input parameters

* @param taskID - task ID of task need to send msg

* @param *msg_ptr - point of msg

* output parameters S NM2 M.

* @return 0 - success.

*/

extern bStatus_t tmos_msg_send( tmosTaskID taskID, uf *msg_ptr );
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2288 * @fn TMOS_ProcessEventRegister

2289 *

2290 * @brief register process event callback function
2291 *

2292 * input parameters

2293 *

2294 * @param eventCb-events callback function

2295 *

2296 * output parameters
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2301 */
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03-void Peripheral Init( )

04 {
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298 * efn Peripheral ProcessEvent

299 *

300 * @brief Peripheral Application Task event processor. This function
301 * is called to process all events for the task. Events

302 * include timers, messages and any other user defined events.
303

304 am  task_id - The TMOS assigned task ID.

305 events - events to process. This is a bit map and can

306 contain more than one event.

307

308 * @return events not processed

309 */ 3,
310°uint16 Peripheral ProcessEvent ([uints task_id, uintl6 events|) %ﬁéﬂ
R4

312

313 // VOID task_id; // TMOS required parameter that isn't used in this function
314

3155 if ( events & SYS_EVENT_MSG ) {

316 uint8 *pMsg;




