
VM_Ware虚拟机的安装与基本使⽤⽅法

主要讲解如何安装VM_Ware虚拟机的安装⽅法以及虚拟机的基本使⽤⽅法。

⽆

能够正确进⾏虚拟机的安装与基本使⽤

例程⽬录：

⽂件夹/⽂件名称 说明

⽆ ⽆

Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链。

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\e4_VMware

4.运⾏环境

4.1 软件要求
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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① 1台。

①：推荐配置请⻅：

VM_Ware是⼀款运⾏在windows系统上的虚拟机软件，可以虚拟出⼀台计算机硬件，⽅便

安装各类操作系统。如Windows、macos、linux、unix等等。

虚拟机（VM）是⼀种创建于物理硬件系统（位于外部或内部）、充当虚拟计算机系统的虚拟

环境，它模拟出了⾃⼰的整套硬件，包括

CPU、内存、⽹络接⼝和存储器。通过名为虚拟机监控程序的软件，⽤⼾可以将机器的资源

与硬件分开并进⾏适当置备，以供虚拟机使⽤。

配备了虚拟机监控程序（例如基于内核的虚拟机（KVM））的物理机被称为主机器、主机计

算机、主机操作系统，或简称为主机。使⽤其资源的诸多虚拟机被称为虚拟客⼾机、虚拟客

⼾计算机、虚拟客⼾机操作系统，或简称为虚拟客⼾机。虚拟机监控程序把计算资源（如

CPU、内存和存储器）视为⼀组可以在现有的虚拟客⼾机之间或向新的虚拟机进⾏重新分配

的资源。

虚拟机隔离、独⽴于系统的其余部分，⽽且单个硬件（如服务器）上可以有多个虚拟机。您

可以根据⾃⼰的需要在主机服务器之间移动这些虚拟机，更有效地利⽤资源。

在官⽹装进⾏VM_Ware的下载需要账号，我们同样在百度⽹盘中提供了VM_Ware的安装

包，如果有需要的话，可以在百度⽹盘中进⾏下载与使⽤，链接:

 提取码: asc3

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

4.2 硬件要求

https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf

5.实验步骤

VM_Ware介绍

VM_Ware虚拟机安装

https://pan.baidu.com/s/19lpwVsnUHRrs7bBAxBC7rA?pwd=asc3
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1. 下载：VM_Ware官⽅下载地址：

。进⼊官⽹之后进⾏下载：下载试⽤版。确保下载的是是⽤于您的操作系统的版本。

2. 安装：下载完成后，双击.exe⽂件开始安装。之后点击下⼀步，下⼀步安装就⾏。

⽤⼾体验设置，不需要进⾏选择。

https://www.vmware.com/
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https://www.vmware.com/


之后，⼀直点击下⼀步即可。
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3.安装完成后，打开软件，使⽤许可证秘钥。（可以在⽹上进⾏搜索）

我们提供有相对应的虚拟机镜像，可以通过百度⽹盘进⾏下载使⽤。链接:

在下载⽂件之后，我们需要将百度⽹盘中的“rflysim.zip”或其他版本⾃⼰需要的虚拟机⽂

件进⾏解压缩。并将解压缩后的⽂件移到（剪切）想要安装的位置（例如，D盘下），直接

通过VM_Ware打开解压缩出来的⽂件。

在VM_Ware中，点击⽂件—打开，定位到刚刚解压缩的⽂件夹⾥⾯的“.vmx⽂件”。

VM_Ware虚拟机镜像加载

https://pan.baidu.com/s/10MDjINKG20k4mWUYz0Nm1A?pwd=78r7
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之后，点击“开启此虚拟机”来打开虚拟机。如果弹出下⾯选项，点击“我已复制该虚拟

机”。

等待弹出登录⻚⾯，注意登录密码：nvidia。此密码也是管理员密码，后续sudo等指令，

输⼊本密码即可。
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⾸先需要关闭打开的虚拟机，选择刚创建的虚拟机，在虚拟机界⾯下点击“编辑虚拟机设

置”

打开如下界⾯，选择“NAT模式”，再点击确认。

虚拟机⽹络配置
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1.在安装镜像虚拟机后，需要对RflySimSDK⽂件进⾏拷⻉更新。（特别注意：每次

Windows平台RflySim更新后，都必须更新虚拟机⾥⾯的RflySimSDK⽂件）。

将安装⽬录下的的“PX4PSP\RflySimAPIs\RflySimSDK”⽂件夹，复制，并在虚拟机主⽬

录（如下图）上粘贴，将⽂件夹拷⻉过去。

注意：如果平台之前导⼊过RflySimSDK，那么只需要复制新RflySimSDK⽂件夹并覆盖原⽂

件夹即可。 。

2.进⼊虚拟机内的RflySimSDK⽂件夹，空⽩处点击⿏标右键，选择“在终端打开”。

其他VM_Ware虚拟机环境配置

不需要再运⾏后⽂的ReLabPath.py
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http://xn--relabpath-kc6n612a1xhoo5dvy9b1z1chbeqz7ahs3a.py/


3.输⼊命令“python3

”将RflySimSDK的库加载进⼊Ubuntu环境，最后输⼊密码“rflysim”（注

意linux系统输⼊密码时不会显⽰，输⼊rflysim直接回⻋即可），确认库的导⼊。

4．然后，输⼊命令cat ~/.bashrc ，

如果最后能看到RflySimSDK的⽬录注册，说明环境配置正确。

ReLabPath.py
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http://relabpath.py/


1. 

将“PX4PSP\RflySimAPIs\8.RflySimVision\0.ApiExps\2-

DistributedSimAPI\1.VisionAPIsTest\3-VisionCapAPI-UE4DirectUDP-

JPEGCompressed”⽂件夹，拷⻉到虚拟机Ubuntu的桌⾯。

虚拟机环境测试
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2. 

在Window下，“3-VisionCapAPI-UE4DirectUDP-JPEGCompressed”⽂件夹内，运

⾏“client_ue4_SITL.bat”，可以看到平台正常启动。
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3. 在Ubuntu内，进⼊“桌⾯ -

3-VisionCapAPI-UE4DirectUDP-JPEGCompressed”⽂件夹，然后，空⽩处⿏标点击右

键，打开终端，输⼊“python3

server_ue4.py”来运⾏实验脚本。效果如下图所⽰：
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如果能打印处“Got 1 CopterSim on the LAN”说明当前⽹络环境⽀持⾃动识别IP的⽅

式。

4. 

同时，能看到Windows下RflySim3D解锁起⻜，之后，在Ubuntu下能打印三个窗⼝，分别

显⽰三幅视觉传感器数据。
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注意：如果本实验失败，说明⽹络配置存在问题。请尝试切换⼿机热点，来进⾏本实验。如

果仍然失败，只能使⽤⼿动指定IP的⽅式，请参考

“PX4PSP\RflySimAPIs\8.RflySimVision\0.ApiExps\2-

DistributedSimAPI\0.Preparation\5.Manually

modify the IP address\ Readme.pdf”来进⾏实验。

请查看桌⾯“ROS版本切换与选择.txt”来按步骤切换。

核⼼步骤，输⼊如下命令切换ROS2

~/ros_switch.sh 2

输⼊如下命令，切回ROS1

~/ros_switch.sh 1

1）使⽤平台推荐的VS

Code实验环境，请按

照“PX4PSP\RflySimAPIs\1.RflySimIntro\2.AdvExps\e3.PythonConfig\Readme.pdf”步

骤，并任意打开⼀个python⽂件，在选择解释器的⻚⾯，定位

到“PX4PSP\Python38\python.exe”

2）或者，在视觉例程⽂件夹，运⾏“Python38Run.bat”（如果有本⽂件的话），在弹出窗

⼝中，输⼊“python

***.py”（***换成要执⾏的⽂件名）即可运⾏程序。

ROS1与ROS2切换

RflySim平台⾃带的Python环境配置
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3）也可以运⾏桌⾯“RflyTools\Python38Env”快捷⽅式，然后⽤cd命令，进⼊例程⽂件

夹，再如上⼀步⼀样，输⼊“python

***.py”来运⾏程序。

4）如果要运⾏⾃⼰的Pycharm之类环境，需要先安装必要的库，包括Pymavlink，

opencv-python等。然后，在⾃⼰的环境中，运

⾏“PX4PSP\RflySimAPIs\RflySimSDK\ReLabPath.py”⽂件，将库导⼊⾃⼰的环境中。

5）最后，按照“PX4PSP\RflySimAPIs\8.RflySimVision\1.BasicExps\1-

VisionCtrlDemos\e3_ShootBall\Readme.pdf”步骤，运⾏⼀个撞击球的实验，如果能成

功起⻜，并撞上⼩球，说明本地视觉开发环境配置正确。

1. ⽆

如果⾃动识别IP和⼿动改IP的⽅式，都不能实现平台与虚拟机的有效连接，则需要检查IP配

置情况。

（1）查看Windows的IP地址

6.参考资料

7.常⻅问题

7.1. ⽹络问题排查
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进⼊“PX4PSP\RflySimAPIs\RflySimSDK”⽬录，双击运⾏“Python38Run.bat”，然后输

⼊“python

”（或直接⽤VS

）。可以如下图所⽰，获取电脑的IP地址。

（2）查看Linux的IP地址

进⼊主⽬录 ‒ RflySimSDK⽬录，输⼊命令“python3 GetCurrentIP.py”

（3） 测试⽹络是否连通

分别在⾃⼰的终端ping对⽅IP，测试前⾯获取的IP地址是否正确，⽹络是否通畅。以上⾯获

取的IP为例，在Windows终端输⼊ping

[Linux电脑IP]，在Linux终端输⼊ping

[Windows电脑IP]（Linux端不会⾃⼰停⽌，按Ctrl+C停⽌）。终端会显⽰通信时间，⼀般不

⼤于2ms为正常。测试效果如图所⽰。

GetCurrentIP.py

Code打开并运⾏GetCurrentIP.py
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http://getcurrentip.py/
http://xn--codegetcurrentip-r274a70e7t0a6f3pn86a.py/


注意：如果测试失败，⼀般是防⽕墙的原因。请确认关闭Windows安全中⼼的防⽕墙和关

闭杀毒软件。

如果两者⽆法Ping通，说明⽹络配置存在问题，请更换路由器，或使⽤⼿机热点来尝试。
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