
PX4与ROS2直连环境配置与基本使⽤教程

掌握PX4与ROS2的基本通信配置⽅法。

学会使⽤MicroXRCEAgent实现UDP通信。

熟悉ROS2话题的发布与订阅操作。

能够通过ROS2控制PX4 SITL仿真⻜机。

PX4与ROS2通信：通过MicroXRCEAgent实现UDP消息传递。

ROS2话题操作：发布、订阅和监听ROS2话题。

环境配置：配置WSL、PX4固件和ROS2环境。

通过终端输出和ROS2话题监听验证通信效果。

例程⽬录：

⽂件夹/⽂件名称 说明

 InstallPX4Msg.sh  安装PX4消息到ROS2的脚本

 InstallXRCE-DDS.sh  安装MicroXRCEAgent的脚本

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

2.实验效果

3.⽂件⽬录

[安装⽬录]\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\0.ApiExps\e12_PX4ROS2

.


下⾯步骤RflySim⼯具链已完成部署，只有真机或虚拟机实验时需要使⽤

运⾏\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\0.ApiExps\e12_PX4ROS2\InstallXRCE-DDS.sh 来

安装MicroXRCEAgent

先运⾏~/ros_switch.sh 2 来切换到ROS2

运⾏\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\0.ApiExps\e12_PX4ROS2\InstallPX4Msg.sh 来安

装px4_msgs到ROS2

本脚本会将px4_msgs和px4_ros_com安装到/opt/ros/humble/overlays/px4_msgs/

⽬录

在bashrc中添加 source /opt/ros/humble/overlays/px4_msgs/setup.bash 来注册

消息

详细原理⻅：

1. 在\Desktop\RflyTools中找到双击运⾏“RosSwitch.bat”，切换到ROS2

2. 修改 \\wsl.localhost\RflySim-20.04\root\\.bashrc ：

4. 实验环境

5.实验步骤

5.1 安装PX4 ROS2(选做)

https://docs.px4.io/main/en/ros2/user_guide#install-px4

5.2 步骤1：配置ROS2环境

https://docs.px4.io/main/en/ros2/user_guide#install-px4


将 export ROS_LOCALHOST_ONLY=1 改为 export ROS_LOCALHOST_ONLY=0 ，启⽤

⼴播⽀持

设置export RMW_IMPLEMENTATION=rmw_fastrtps_cpp，启⽤fast-dds，

来和MicroXRCEAgent匹配。注意注释掉cyclonedds的内容。

MicroXRCEAgent似乎必须这样才能发送消息。ROS_LOCALHOST_ONLY=1是为了防

⽌局域⽹内电脑相互⼲扰，在真机情况下ROS_LOCALHOST_ONLY=0是更可靠的⽅

法。

2. 打开⼀个CMD窗⼝，输⼊ wsl --shutdown 关闭所有WSL，确保下次启动⽣效



1. 然后从 \Desktop\RflyTools 打开SITL_Run输⼊1，创建1个⻜机，确保平台PX4版本

为 1.14

2. 打开⼀个WinWSL，输⼊ MicroXRCEAgent udp4 -p 8888 来创建连接

新打开⼀个WinWSL，输⼊ ros2 topic list ，能看到fmu打头的消息

5.3 步骤2：启动软件在环并启动Micro-XRCE-

DDS-Agent

5.4 步骤3：ROS2订阅PX4消息



6. 继续输⼊ ros2 topic echo /fmu/out/vehicle_local_position ，可以看到



7. CTRL-C结束上述程序，再运⾏如下指

令 ros2 launch px4_ros_com sensor_combined_listener.launch.py ，可以看到消

息如下：



8. CTRL-C结束上述程序，再运⾏ros2 run px4_ros_com offboard_control，可以控制⻜

机进⼊offboard并⻜⾏。

1. 问题：运⾏ MicroXRCEAgent 时提⽰端⼝占⽤。

原因：可能有其他程序占⽤了8888端⼝。

解决⽅案：使⽤ netstat -ano | findstr 8888 查找占⽤程序并结束。

2. 问题： ros2 topic list 未显⽰任何话题。

原因：MicroXRCEAgent未正确启动或PX4未连接。

解决⽅案：检查MicroXRCEAgent⽇志，确保PX4 SITL已运⾏。

3. 问题： ros2 launch 命令⽆法启动。

原因：缺少必要的ROS2包。

解决⽅案：运⾏ rosdep install 安装依赖。

7.常⻅问题
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