
基于DistSim自定义IP16机实验

本实验旨在演示如何在两台电脑之间建立分布式通信系统，控制16架无人机进行协同飞

行。通过此实验可以了解分布式仿真系统的配置方法、网络通信设置以及多机协同控制的基

本原理。

实验采用双机分布式架构，其中一台电脑(PC1)作为主控节点，另一台电脑(PC2)作为从属节

点。这种架构允许负载分布，提高系统可靠性和扩展性。主节点负责协调控制指令的发送，

而从节点执行相应的仿真任务。

系统使用UDP(用户数据报协议)进行节点间通信。UDP是一种无连接的传输层协议，具有低

延迟的特点，适合实时性要求高的无人机控制场景。相比TCP协议，UDP更适合用于无人机

位置信息等时效性强的数据传输。

实验实现了16架无人机同时画圆飞行的协同控制。通过预设的飞行轨迹算法，所有无人机

能够按照既定路径同步飞行，展示了多无人机系统中的编队控制技术。

系统需要精确配置各节点的IP地址以确保通信正常。每个节点都需要正确设置本机和远程主

机的IP地址，这是分布式系统正常工作的基础要求。

1.实验名称及目的

1.1 实验名称

1.2实验目的

1.3关键知识点

关键知识点1：分布式系统架构设计

关键知识点2：UDP通信协议应用

关键知识点3：多机协同控制策略

关键知识点4：网络配置与IP地址管理



通过DistSimMasterFlowCtrl.py主控脚本实现代码的自动化部署和执行。该脚本能够自动将

最新的代码推送到各个节点，并触发相应程序的执行，大大简化了分布式系统的操作流程。

在RflySim 3D中查看实验效果，2台电脑一共16架飞机分布式通信，画圆飞行。

例程目录：

序号 文件名 文件描述

1
分布式仿真主流程控制脚本，

用于解析配置文件并控制整个分布式仿真流程

2 仿真配置文件，定义分布式节点和各阶段任务

关键知识点5：自动化部署与脚本执行

2.实验效果

3.文件目录

[安装目录]\RflySimAPIs\10.RflySimSwarm\3.CustExps\e5.DSSwarmCtrls\3.CustIPDS8

UAVs\3.CustIPDS16UAVs

DistSimMasterFlo

wCtrl.py

simulation_config.

json

file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/DistSimMasterFlowCtrl.py
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/simulation_config.json


序号 文件名 文件描述

3 启动Git裸仓库服务器脚本，用于代码分发

4 Python环境设置脚本

5
PC1节点控制脚本，

控制16架无人机执行圆形飞行任务

6 PC1节点批处理脚本，启动编号1-8的无人机

7 PC1节点启动SITL仿真、QGC和RflySim3D的脚本

8 PC1节点关闭所有程序的脚本

9 PC2节点批处理脚本，启动编号9-16的无人机

10 PC2节点关闭所有程序的脚本

11 说明文档文件夹

Windows 10及以上版本，RflySim工具链,

笔记本/台式电脑2，交换机，网线2

①： 安装方式请见： 

LaunchGitBareSer

ver.bat

Python38Run.bat

deploys\uavSwar

m-A\UDPSimple16

Swarm.py

deploys\uavSwar

m-A\UDPSimple1_

8Swarm.bat

deploys\uavSwar

m-A\SITLQgcRflysi

m3D.bat

deploys\uavSwar

m-A\CloseAll.bat

deploys\uavSwar

m-C\UDPSimple9_

16Swarm.bat

deploys\uavSwar

m-C\CloseAll.bat

readme.pdf

4.运行环境

4.1 软件要求

4.2 硬件要求

https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf

file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/LaunchGitBareServer.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/Python38Run.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-A%5CUDPSimple16Swarm.py
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-A%5CUDPSimple1_8Swarm.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-A%5CSITLQgcRflysim3D.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-A%5CCloseAll.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-C%5CUDPSimple9_16Swarm.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-C%5CCloseAll.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/readme.pdf
https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf


1. 根据

进行配置DistSim软件，保证局域网内电脑可以相互通信，在进行以下操作。

1. 打开 查看第9行和第14行，

2. 使用运行程序的电脑，根据DistSim软件配置对应ip,本机对应PC1，远程机对应PC2，

5.实验步骤

5.1步骤1：实验前准备

[安装目录]\PX4PSP\RflySimAPIs\10.RflySimSwarm\3.CustExps\e0.CustApiExps\2.

DistSimCommAPIExps\1.HelloWorldTestExp\Readme.pdf"

5.2步骤2：配置参数

deploys\uavSwarm-A\UDPSimple16Swarm.py

file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/......%5Ce0.CustApiExps%5C2.DistSimCommAPIExps%5C1.HelloWorldTestExp%5CReadme.pdf
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-A%5CUDPSimple16Swarm.py


3. 使用编辑器再次打开 脚本，找到

S_BROADCAST=0，根据运行程序电脑的DistSim软件的远程的ip地址填写，保存。

1. 打开 输入python DistSimMasterFlowCtrl.py并运行。

2. 在运行之后，在重新部署各个节点，输入Y键然后执行，等待部署完成。

deploys\uavSwarm-C\UDPSimple9_16Swarm.bat

5.3步骤3：运行程序

Python38Run.bat

file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/deploys%5CuavSwarm-C%5CUDPSimple9_16Swarm.bat
file:///mnt/f/d3/10.RflySimSwarm/3.CustExps/e5.DSSwarmCtrls/3.CustIPDS8UAVs/3.CustIPDS16UAVs/readmemd/Python38Run.bat


3. 在部署节点代码完成后，在PC1电脑打开8个Noui的CopterSim，1个QC，1个RflySim

3D，在PC2打开8个Noui的CopterSim，1个RflySim 3D，等待所有节点代码部署完

成。

4. 脚本会识别CopterSim初始化完成，在初始化完成后，启动控制程序。



5. 可以在RflySim 3D中查看实验效果，2台电脑一共16架飞机分布式通信，画圆飞行。

问题1： 在运行DistSimMasterFlowCtrl.py文件时部署代码报错，什么原因？

7.常见问题



答：这个报错，不影响实验正常运行，是因为第一次获取代码失败了，在失败后会自动重新

获取代码，脚本中是有容错处理的。

问题2： 在DistSimMasterFlowCtrl.py程序后，在部署代码的cmd命令行出现端口占用如何

解决？

答：这个错误是因为端口被其他进程占用，可以通过以下命令查看占用端口的进程：sudo

lsof -i:9418。如果查询不到端口进程，重新启动端口占用的windows电脑，在重新运行程

序。



1.无.
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