
通过在QGC地⾯站中绘制固定翼⽆⼈机⻜⾏航迹，来实现固定翼⽆⼈机起⻜后按照航迹⻜

⾏。

了解固定翼⽆⼈机在Pixhawk⻜控中的机架设置（Standard Plane）。

了解RflySim仿真平台组件（CopterSim、QGC、RflySim 3D）的协同⼯作⽅式。

掌握QGC地⾯站的基本操作，包括任务规划、航点设置、起⻜和降落模式配置。固定翼⽆

⼈机配置：了解固定翼⽆⼈机在Pixhawk⻜控中的机架设置（Standard Plane）和固件刷

写（1.13.2版本）

例程⽬录：

1.实验名称及⽬的

1.1 实验名称

固定翼⽆⼈机航迹⻜⾏仿真实验

1.2 实验⽬的

1.3 关键知识点

关键知识点1：固定翼⽆⼈机配置

关键知识点2：RflySim仿真平台操作

关键知识点3：QGC地⾯站使⽤

2.实验效果

3.⽂件⽬录

[安装⽬录]\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\0.ApiExps\e2_FWConfig

.


Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链。

①：若使⽤Pixhawk 6X⻜控，平台安装时的编译命令为：px4_fmu-v6x_default，推

荐PX4固件版本为：1.12.3。其他配套⻜控及编译命令请⻅：

笔记本/台式电脑；Pixhawk 6X 或 Pixhawk 6X mini；数据线、杜邦线等若⼲。

①：推荐配置请⻅：

1. 右键点击 脚本，进⾏编辑，修改 SET /a CLASS_3D_ID= 234 ，

和 set DLLModel= SmallFixedWingUAVnoctrlHIL2 并保存。

4.运⾏环境

4.1 软件要求

https://rflysim.com/doc/zh/1/Hardware.html

4.2 硬件要求

https://rflysim.com/

5.实验步骤

5.1 步骤1：软件在环实验

SITLRunFw.bat

https://rflysim.com/doc/zh/1/Hardware.html
https://rflysim.com/
SITLRunFw.bat


2. 双击打开 脚本，在CMD命令⾏输⼊1，并回⻋，启动脚本。

3. 会打开1个CopterSim，1个QGC，1个RflySim 3D，等待CopterSim信息栏出现GPS 3D

fixed & EKF initialization finished.

4. 在QGC中点击Plan进⼊到规划任务界⾯。

5. 点击⽂件-清除-yes，确认清除。

SITLRunFw.bat

SITLRunFw.bat


6. 在右侧任务点击Mission Start，在左侧点击起⻜，再点击航点，在地图中使⽤⿏标左键

选择⻜机的航点，设置好航点后，点击着陆。航线绘制完成后，在右侧任务中将起⻜和

Landing Pattern分别点击完成，最后进⾏上传任务。

7. 点击Fly回到QGC主⻚⾯，滑动执⾏当前任务。



8. 在RflySim3D中查看⻜机的⻜⾏效果， 可以在QGC中看到⻜机按照规划的任务航点进

⾏⻜⾏。

1. 在桌⾯上进⼊到RflyTools打开QGroundControl，在QGroundControl中点击左上⻆图

标，进⼊到Vehicle Setup。

2. 点击固件，把⻜控使⽤USB线连接⾄电脑，刷到固件版本为1.13.2的固件，点击ok。

5.2 步骤2：硬件在环实验



3. 等待固件烧⼊完成会跳转到概括⻚⾯。点击机架设置为Standard Plane，滑到右上⻆

点击应⽤并重启。

4. 等待⻜控重启进⼊到概括⻚⾯，点击参数-⼯具-重置为载具的配置默认值-重启⻜⾏器，

然后关闭掉QGroundControl。



5. 编辑 脚本，修改 SET /a CLASS_3D_ID= 234 ，

和 set DLLModel= SmallFixedWingUAVnoctrlHIL2 并保存。

6. 双击打开 脚本，在CMD命令⾏根据提⽰输⼊⻜控串⼝号，并回⻋，启

动脚本。

HITLRunFw.bat

HITLRunFw.bat

HITLRunFw.bat
HITLRunFw.bat


7. 会打开1个CopterSim，1个QGC，1个RflySim 3D，等待CopterSim信息栏出现GPS 3D

fixed & EKF initialization finished.

8. 在QGC中点击Plan进⼊到规划任务界⾯。



9. 点击⽂件-清除-yes，确认清除。

10. 在右侧任务点击Mission Start，在左侧点击起⻜，再点击航点，在地图中使⽤⿏标左键

选择⻜机的航点，设置好航点后，点击着陆。航线绘制完成后，在右侧任务中将起⻜和

Landing Pattern分别点击完成，最后进⾏上传任务。



11. 点击Fly回到QGC主⻚⾯，滑动执⾏当前任务。

12. 在RflySim3D中查看⻜机的⻜⾏效果， 可以在QGC中看到⻜机按照规划的任务航点进

⾏⻜⾏。

1. ⽆

6.参考资料



Q1：***

A1：***

7.常⻅问题
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