
本实验旨在通过MAVROS接⼝实现对PX4⽆⼈机的离板(offboard)控制。通过该实验，⽤⼾

将学习如何使⽤ROS节点与PX4⻜控系统进⾏通信，掌握⽆⼈机的离板控制模式设置、⽆⼈

机⾃主起⻜的基本流程，并理解MAVROS在⽆⼈机⾃动化控制中的作⽤。

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链 。

硬件要求：笔记本/台式电脑1台 。

例程⽬录：

⽂件⽬录结构说明(使⽤代码块格式)：

双击 ，确认当前处于ROS1模式。

MAVROS1控制⽆⼈机起⻜实验

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

[2]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\0.ApiExps\e10_Mavros\2.Mavros1Offboard

├── RosSwitch.bat                   # ROS版本切换脚本
├── SITLRunROS.bat                  # SITL仿真环境启动脚本
├── WinWSL.bat                      # 进⼊Ubuntu环境脚本
├── offboard.py                     # ⽆⼈机离板控制Python程序
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4. 实验内容或步骤

4.1 ROS 版本切换

RosSwitch.bat
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.
RosSwitch.bat


双击运⾏ ⽂件，等待仿真环境初始化完成。脚本将会启动 1 个 QGC 地⾯

站， 1 个 CopterSim 、1 个 RflySim3D 软件并启动mavros， 等待CopterSim软件下侧⽇

志栏必须打印出  GPS 3D fixed & EKF initialization finished  字样代表初始化完

成。如下图所⽰：

4.2 仿真环境初始化

SITLRunROS.bat
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SITLRunROS.bat


双击 进⼊Ubuntu环境，输⼊python3 ，可以看到⻜机进⼊

offboard并起⻜。

4.3 运⾏控制程序

WinWSL.bat offboard.py
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WinWSL.bat
offboard.py


本实验的整体思路是通过MAVROS包实现ROS与PX4⻜控系统之间的通信，使⽤ROS节点控

制⽆⼈机进⼊离板模式并执⾏预设位置的⻜⾏任务。整个系统框架包括PX4⻜控、MAVROS

接⼝、ROS节点和控制算法。

主要涉及以下⼏个关键部分：

1. 状态订阅：订阅 mavros/state 话题获取⽆⼈机当前⻜⾏状态

2. 位置发布：向 mavros/setpoint_position/local 话题发布⽬标位置信息

3. 模式切换：通过服务调⽤将⽆⼈机切换⾄OFFBOARD模式

4. ⾃主导航：控制⽆⼈机⾃动起⻜到指定⾼度

对 程序的关键代码解析：

1. 初始化ROS节点与订阅状态信息：

2. 获取服务代理，⽤于模式切换和⽆⼈机解锁：

3. 设置⽬标位置，本例中为相对当前位置的坐标：

4. 在主循环中，⾸先切换到OFFBOARD模式，然后解锁⽆⼈机，最后持续发布⽬标位置

以维持⽆⼈机在⽬标位置：

5. 关键知识点

offboard.py

rospy.init_node("offb_node_py")
state_sub = rospy.Subscriber("mavros/state", State, callback = state_cb)
local_pos_pub = rospy.Publisher("mavros/setpoint_position/local", PoseStamped, 
queue_size=10)
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rospy.wait_for_service("/mavros/cmd/arming")
arming_client = rospy.ServiceProxy("mavros/cmd/arming", CommandBool)

rospy.wait_for_service("/mavros/set_mode")
set_mode_client = rospy.ServiceProxy("mavros/set_mode", SetMode)
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pose = PoseStamped()
pose.pose.position.x = 0
pose.pose.position.y = 0.2
pose.pose.position.z = 0.8
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offboard.py


通过该程序，实现了⽆⼈机从⼿动模式到离板模式的⾃动切换，以及⽆⼈机的⾃动解锁和⻜

向⽬标位置的功能。

1. 

2. MAVROS官⽅⽂档：

3. PX4开发指南：

.

4. ROS机器⼈操作系统：

A1：检查仿真环境是否已完全初始化，等待CopterSim软件下侧⽇志栏打印

出 GPS 3D fixed & EKF initialization finished 字样后再运⾏程序。另外，确保在

QGC地⾯站中已设置允许MAVLink消息控制。

A2：检查 中的⽬标位置设置是否合理，以及发布频率是否满⾜要求（需要⼤于

2Hz）。代码中使⽤了30Hz的发布频率，确保rate = rospy.Rate(30)设置正确。

if(current_state.mode != "OFFBOARD" and (rospy.Time.now() - last_req) > 
rospy.Duration(5.0)):
    if(set_mode_client.call(offb_set_mode).mode_sent == True):
        rospy.loginfo("OFFBOARD enabled")
    last_req = rospy.Time.now()
else:
    if(not current_state.armed and (rospy.Time.now() - last_req) > 
rospy.Duration(5.0)):
        if(arming_client.call(arm_cmd).success == True):
            rospy.loginfo("Vehicle armed")
        last_req = rospy.Time.now()

local_pos_pub.publish(pose)

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11

6.参考资料

RflySim官⽅⽂档

http://wiki.ros.org/mavros

https://docs.px4.io/,https://docs.px4.io/main/zh/ros/mavros_offboard_cpp.html

http://wiki.ros.org/

7.常⻅问题

Q1：运⾏ 时，⽆⼈机⽆法进⼊

OFFBOARD模式？

offboard.py

Q2：⽆⼈机起⻜后不稳定或⽆法到达⽬标位置？

offboard.py
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https://rflysim.com/doc/zh/
http://wiki.ros.org/mavros
https://docs.px4.io/,https://docs.px4.io/main/zh/ros/mavros_offboard_cpp.html
http://wiki.ros.org/
offboard.py
offboard.py


A3：确保已正确安装ROS环境并配置了ROS环境变量。在运⾏脚本前需要先启动ROS核⼼

服务，并确保Python脚本在正确的ROS环境中执⾏。

A4：在 ⽂件中修改pose.pose.position.z的值，该值表⽰⽆⼈机相对于起⻜点

的⾼度。例如，设置为1.0表⽰⽆⼈机⻜到距离起⻜点1⽶的⾼度。

1.  

2. 推荐配置请⻅：  

Q3：运⾏Python脚本时出

现"ModuleNotFoundError: No module named

rospy"错误？

Q4：如何修改⽆⼈机的⽬标⻜⾏⾼度？

offboard.py

https://rflysim.com/ ↩
https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf ↩
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offboard.py
https://rflysim.com/
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