
ReqCopterSim.py接⼝库使⽤说明

以平台进⾏仿真时，⽤⼾不仅可以通过SITL/HITLRun.bat来设置模型初始化相关信息，还

可以通过Python的⽅式进⾏设置。平台ReqCopterSim.py⽀持通过Python的⽅式对

CopterSim相关初始化参数进⾏设置，参数包括：

1）是否联机

2）指定CopterSim 回传数据IP

3）北东地坐标系下的x、y、z

4）姿态，滚转、俯仰、偏航

5）仿真模式

6）DLL模型

7）DLL序号

8）三维场景

9）三维场景序号

通过该例程熟悉ReqCopterSim.py接⼝库的使⽤。

⽆

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
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运⾏ 后 ，会看到以下效果：

1、当vscode终端提⽰“发送联机模式重设命令”时，表明已完成CopterSim消息获取设

置，在本例程中设置获取数据的CopterSim

ID为1。

2、当vscode终端提⽰“发送UDP仿真模式重设命令”时，在CopterSim界⾯的“UDP

mode”栏可以看到仿真通讯模式从UDP_Full重设成Mavlink_full。

3、当vscode终端提⽰“发送XYyaw初始值重设命令”时，可以分别在CopterSim和

RflySim3D中看到变化，在CopterSim右下⻆会看到x为1，y为2，偏航为30°，在

RflySim3D中能观察到⻜机位置和姿态发⽣了变化。

4、当vscode终端提⽰“发送XyzRPYaw初始值重设命令”时，可以分别在CopterSim和

RflySim3D中看到变化，在RflySim3D中可以看到⻜机从地⾯变化到了空中，并且⾃由落体

直到落在地⾯上，偏航⻆为45°。

5、当vscode终端提⽰“发送DLL模型重设命令”时，可以分别在CopterSim和RflySim3D

中看到变化，在CopterSim界⾯的“使⽤DLL模型⽂件”⼀栏中切换为

了“HexarotorModelCTRL”，在RflySim3D中能看到显⽰模型从四旋翼切换为了六旋翼。

6、当vscode终端提⽰“发送map地图重设命令”时，可以分别在CopterSim和RflySim3D

中看到变化，在CopterSim界⾯“三维显⽰场景”⼀栏中切换为了VisionRing，同时可以在

RflySim3D中场景改为了VisionRing。

7、以上修改依次完成后，可以进⾏正常的初始化与操作，让⻜控重新fixed后依然可以进⾏

offboard控制。

例程⽬录：

⽂件夹/⽂件名称 说明

MulticopterNoCtrl.dll 四旋翼模型dll动态链接库

接⼝测试程序

四旋翼软件在环启动脚本

2.实验效果

MulticopterNoCtrl_SITLRun.bat testReqCopterSim.py

3.⽂件⽬录

[安装⽬录]\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\0.ApiExps\e3_ReqCopterSim

testReqCopterSim.py

MulticopterNoCtrl_SITLRun.bat
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MulticopterNoCtrl_SITLRun.bat
testReqCopterSim.py
.
testReqCopterSim.py
MulticopterNoCtrl_SITLRun.bat


⽂件夹/⽂件名称 说明

HexarotorModelCTRL.dll 六旋翼模型dll动态链接库

序号 软件要求 硬件要求

名称 数量

1

Windows 10及以

上版本

笔记本/台式电脑

①

1

2 RflySim⼯具链 \ \

3

MATLAB 2017b及

以上③

\ \

：推荐配置请⻅：

为了保证sendReSimDllName()函数能成功修改CopterSim当前所调⽤的DLL模型，在运⾏

前，需要将⽬标DLL模型⽂件复制到“[安装⽬

录]\CopterSim\external\model”⽂件⽬录（*由平台安装路径决定，默认为C盘）。

在该例程中，⽬标DLL模型⽂件（即需要CopterSim重新调⽤的DLL模型）为

HexarotorModelCTRL.dll。

4.运⾏环境

https://rflysim.co

m/doc/en

5.实验步骤

Step 1

testReqCopterSim.py
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在实验开始前，将其复制到“[安装⽬录]\CopterSim\external\model”⽂件⽬录下，这样

即可通过sendReSimDllName()将CopterSim当前调⽤的DLL模型修改为⽬标DLL模型。

启动四旋翼的软件在环仿真并创建⼀个⻜机。

Step 2
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等待载具⽣成后运⾏“ ”程序。

打开例程⽬录中的“Python38Run.bat”，输⼊“python3 testReqCopterSim.py”并按回

⻋。

⼿动启动python38环境，⻅：

。

使⽤vscode和pycharm等编辑器运⾏python⽂件，⻅：

Step 3

testReqCopterSim.py

[安装⽬录]\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\0.ApiExps\e1_RflySimSoftwareReadme\Pyth

on38\Readme.pdf

[安装⽬录]\RflySimAPIs\1.RflySimIntro\2.AdvExps\e3.PythonConfig\Readme.pdf
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可以看到该程序获取了CopterSim所在电脑的IP，并进⾏配置。

运⾏⾄“sendReSimUdpMode”时可以在CopterSim上观察到UDP_Mode由UDP

Full转换为了MAVLink Ful1。

# 通过本接⼝，可以强制修改CopterSim的UDP_Mode，这⾥只有要时，才发送 new_

udp_mode=2 # 注，SITLRun模式是0模式，也就是UDP_Full，这⾥我们强制修改为

2模式 req.sendReSimUdpMode(CopterID,new_udp_mode) # 强制申请CopterSI

M转换为MAVLink_Full通信模式 print('发送UDP仿真模式重设命令') time.sleep(5)

Step 4

Step 5
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运⾏⾄“sendReSimXYyaw”时可以在CopterSim看到载具的x y 位置和

yaw的初始值的改变，同时也可以在UE界⾯观察到载具的突变。

req.sendReSimXYyaw(CopterID,[1,2,30]) # 强制申请CopterSIM切换初始位置为x=

1m,y=2m,yaw=30degree print('发送XYyaw初始值重设命令')

运⾏⾄“sendReSimXyzRPYaw”时可以在CopterSim看到载具位置与姿态⻆的变化，同时

也可以在UE界⾯观察到载具的突变，此接⼝相较于“sendReSimXYyaw”能修改z⽅向位置

与滚转和俯仰⻆度

req.sendReSimXyzRPYaw(CopterID,[4,5,-30],[0,0,45]) # 强制申请CopterSIM切换

初始位置为30⽶⾼，偏航⻆为45度 print('发送XyzRPYaw初始值重设命令')

Step 6

Step 7
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运⾏⾄“sendReSimDllName”时可以在CopterSim看到dll模型由四旋翼变为六旋翼，同

时也可以在UE界⾯观察到载具类型由四旋翼修改为了六旋翼（注：在使⽤该函数前，⼀定

要保证C:\PX4PSP\CopterSim\external\model⽂件⽬录下是存在⽬标DLL模型⽂件的，否

则会导致修改不成功！）。

time.sleep(5) req.sendReSimDllName(CopterID,'HexarotorModelCTRL') print

('发送DLL模型重设命令')

Step 8
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运⾏⾄“sendReSimMapName”时可以在CopterSim看到地图由Grasslands变化为

VisionRing，同时也可以在UE界⾯观察到地图显⽰的变化。

Step 9
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完成以上初始化修改操作，Python脚本运⾏到此处时，能让⻜机重新EKF

fixed完成，并且进⾏Offboard控制；⽤⼾也可以通过QGC来控制⻜机。

Step 10
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# 开始控制⻜机 print("5s, Arm the drone") mav.initOffboard() time.sleep(0.5)

mav.SendMavArm(True) # Arm the drone print("Arm the drone!, and fly to NE

D 0,0,-5") time.sleep(0.5) mav.SendPosNED(0, 0, -20, 0) # Fly to target positio

n 0,0，-1.5 time.sleep(5)

注：在⼀台电脑重新启动Step1的软件在环后，可以在另⼀台电脑运⾏“

”程序，程序在获取到进⾏仿真电脑的IP后，可以远程实现Step3~9testReqCopterSim.py
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现象。

⽆。

Q1：***

A1：***

6.参考资料

7.常⻅问题
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