
Python是⼀种⾼级的、⾯向对象的解释型编程语⾔。它最初由Guido van

Rossum于1989年创建，现在已经成为⼀种流⾏的编程语⾔，⽤于开发Web应⽤程序、数据

分析、⼈⼯智能、科学计算、⽹络编程等等。Python是⼀种简单易学、易读、易编写的语

⾔，因此也被⼴泛⽤于教学和⼊⻔级编程。

Python38Env是⼀个基于Python

3.8 编程语⾔的虚拟环境（不同的项⽬可以拥有各⾃独⽴的库版本和设置，⽽不会相互⼲

扰）。Python38Env包含了多个特定的Python库，如numpy、pymavlink、OpenCV、

pyulog、torchvision、pyyaml、utils、open3d、pytorch、tensorflow、gym等在⽆⼈系

统的算法开发中常⽤的库。

由于Python38Env已经集成了所需的运⾏环境和库（⽆⼈系统算法开发所需的⼤部分依赖

库），⽤⼾可以直接在这个环境中进⾏开发，⽆需单独安装Python或相关库。

如果想在VScode和Pycharm等编辑器中配置并启⽤平台⾃带的Python环境，可参考⽂档：

下⾯是平台提供环境中所安装的库：

Python库名

称

描述 离线包位置 包⼤⼩ 学习⽂档位置

pymavlink

⽤于通过Mavl

ink和PX4⻜控

通信，实现Py

thon的⽆⼈机

控制

11.3MB

pyserial

pymavlink的

依赖包，⽤⻜

控串⼝连接

90.6kB

简介

[1]
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https://pypi.

org/project/

pymavlink/

https://mavli

nk.io/en/ma

vgen_pytho

n/

https://pypi.

org/project/

pyserial/

http://pyseri

al.readthedo

cs.io/en/late

st/

1 / 14
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Python库名

称

描述 离线包位置 包⼤⼩ 学习⽂档位置

opencv-pyth

on

图像处理依赖

包

92.1MB

numpy

矩阵向量运算

库

15.7MB

matplotlib 画图 35.9MB

ulog

将ulog转为cs

v⽂件

4.3kB

redis

分布式组⽹通

信时需要

2.0kB

d3dshot

采⽤屏幕截图

⽅式，获取屏

幕图像的取图

⽅式，能获取

到最终的渲染

效果图

24.4kB

pywin32

提供了丰富的

接⼝以便访问

Windows操作

系统下的各种

原⽣API

25.4kB

mavsdk

⽤于通过Mavl

ink和PX4⻜控

通信，实现Py

thon的⽆⼈机

控制

296.5kB

pandas

⽤于对数据进

⾏处理

10.5MB

pillow ⽤于图像处理 2.6MB

https://docs.

opencv.org/

4.x/d6/d00/t

utorial_py_r

oot.html

https://mavs

dk.mavlink.i

o/main/en/p

ython/quick

start.html

2 / 14

https://docs.opencv.org/4.x/d6/d00/tutorial_py_root.html
https://mavsdk.mavlink.io/main/en/python/quickstart.html


Python库名

称

描述 离线包位置 包⼤⼩ 学习⽂档位置

scipy ⽤于部分计算 43.7MB

详⻅： 

Step1：

打开“桌⾯/RflyTools/Python38Env”⽂件。

Step2：

打开之后，可以发现已经将⽬录切换⾄“*:\PX4PSP\RflySimAPIs\Python38Scripts”。

安装与卸载

HowToInstall.pdf

使⽤流程

打开与关闭
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../../../../../HowToInstall.pdf


Step3：

点击右上⻆的“×”，即可关闭。

Step1：

编写⼀个可以运⾏的python⽂件。在桌⾯创建⼀个⽂本⽂件，重命名为“

”。

创建python⽂件

helloworld.py
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http://helloworld.py/


按回⻋进⾏保存，会弹出⼀个提⽰框，选择“是”。

Step2：

右键该⽂件，选择“⽤记事本编辑”。

Step3：

在记事本中，写⼊如下的代码，注意不要使⽤中⽂的括号和引号。这⾏代码的含义是输出⼀

⾏带有回⻋的字符串。

print("hello world!")
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写⼊后如下图所⽰，若上⾯的⽂件名旁边带有⼀个灰⾊的⼩圆圈，说明没有对⽂件保存，需

要按“Ctrl+S”进⾏保存。
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默认⽬录是指在⿊框中默认的⽬录下运⾏python⽂件，所以需要将想要运⾏的python⽂件

移动到默认⽬录下。如果你还没有创建python⽂件，请按照3.2节的步骤进⾏操作。

Step1：

将桌⾯中创建的“ ”⽂件复制

到“*:\PX4PSP\RflySimAPIs\Python38Scripts”⽬录中。

Step2：

打开平台的python环境，输⼊下⾯这⾏代码，⽂件名可以⽤Table键进⾏补全。这⾏代码的

意思是，使⽤python解释器运⾏helloworld.py⽂件。

python helloworld.py

运⾏python⽂件（默认⽬录）

helloworld.py
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http://helloworld.py/


Step3：

按回⻋键。可以看到下⼀⾏中，输出了字符串“hello world!”。

这⼀节讲的切换到python⽂件的⽬录下运⾏python⽂件。

Step1：

运⾏python⽂件（⾮默认⽬录1）
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使⽤⽂件资源管理器，进⼊已经编写好的python⽂件的⽬录下。如果您按照3.2节的步骤进

⾏创建，那么该⽂件在桌⾯⽬录中。

Step2：

下图中的蓝⾊⽅框是路径栏的区域，红⾊圆圈是⿏标右键的区域。在上⽅路径栏中右键⿏

标，会弹出⼀个选择框，选择第⼀个“复制地址”。

Step3：
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打开平台的python环境，输⼊“cd”，然后空⼀格，将复制的路径粘贴进去。粘贴可以使

⽤“Ctrl+V”组合键，或者直接右键⼀下⿏标即可。

Step4：

按回⻋键。然后，会将⽬录切换⾄所复制的⽬录中。

Step5：

输⼊下⾯这⾏代码，⽂件名可以⽤Table键进⾏补全。这⾏代码的意思是，使⽤python解释

器运⾏helloworld.py⽂件。
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python helloworld.py

Step6：

按回⻋键。然后，可以看到输出了字符串“hello world!”。

这⼀节讲的使⽤python⽂件的绝对路径运⾏python⽂件。

运⾏python⽂件（⾮默认⽬录2）
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Step1：

使⽤⽂件资源管理器，进⼊已经编写好的python⽂件的⽬录下。如果您按照3.2节的步骤进

⾏创建，那么该⽂件在桌⾯⽬录中。

Step2：

右键想要运⾏的⽂件，在弹出的选择框中，选择“复制⽂件地址”。根据该选项旁边提⽰的

快捷键，也可以在选中该⽂件之后，使⽤“Ctrl+Shift+C”组合键复制⽂件地址。

Step3：
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打开平台的python环境，输⼊“python”，然后空⼀格，将复制的⽂件路径粘贴进去。粘

贴可以使⽤“Ctrl+V”组合键，或者直接右键⼀下⿏标即可。

Step4：

按回⻋键。然后，可以看到输出了字符串“hello world!”。
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如果想在VScode和Pycharm等编辑器中配置并启⽤平台⾃带的Python环境，可参考⽂档：

在其他编辑器中配置环境

*:\PX4PSP\RflySimAPIs\1.RflySimIntro\2.AdvExps\e3.PythonConfig\Readme.pdf
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