
利⽤SimCreate软件，通过可视化的⽅式帮助RflySim⽤⼾更⽅便、更直观的创建RflySim仿

真启动脚本，⽀持软硬件在环仿真，⽀持多机。

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链 。

硬件要求：笔记本/台式电脑1台 。

例程⽬录：

通过依次点击"主界⾯->⾃定义实验"、"⼆级界⾯-⾃定义载具"进⼊"机型配置"⻚⾯。按照

⾃⼰的需求，配置符合需求的机型。设置好机型参数后，点击"保存机型"，SimCreate会⾃

动⽣成机型名称并返回⼆级界⾯"新建仿真配置"。

SimCreate使⽤说明

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

[2]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\2.RflySimUsage\1.BasicExps\e21.SimcreateUsage

4. 实验内容或步骤

4.1 Step 1：配置机型
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勾选Step 1中按照⾃⼰需求配置好的机型，再按照仿真需求，设置"载具配置"、"场景配

置"和"其他配置"等相关参数。

"场景配置"模块中，可以通过下拉选择场景、并在右侧预览图⽚选择符合⾃⼰需求的

场景。设置好相关参数后，点击"保存实验"。

弹出窗⼝，填⼊实验名称，点击保存。

4.2 Step 2：配置仿真实验
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选中保存好的实验，点击"开始实验"。

4.3 Step 3：实验相关操作
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如下图，可以看到按需求启动了实验。

SimCreate⽀持停⽌实验，点击"停⽌实验"后，会关掉相关应⽤。
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SimCreate⽀持将设置好的仿真相关参数导出bat脚本。
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保存bat后，通过双击bat脚本同样可以达到启动实验的效果。

此处详细描述SimCreate各个⻚⾯的功能及参数含义。

5. 关键知识点

5.1 主界⾯
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⻚⾯可以分为4个区域：

1. 实验创建区：该区域总共有9个交互按键，主要⽤来操作实验，⽐如创建实验，修改实

验，移动实验，删除实验等。

1）⾃定义实验：⼆级界⾯"新建仿真配置"⼊⼝。

2）置顶：⽤来调整区域②中实验的顺序，选择实验点击该按钮后，该实验会移动到第

⼀顺位展⽰。

3）复制：复制区域②中选中的实验。

4）重命名：修改区域②中选中实验的名称。

5）删除：删除区域②中选中的实验。

6）修改：修改区域②中选中的实验，点击后进⼊⼆级界⾯"修改仿真配置"。

7）属性、导出实验、导⼊实验：预留按键，功能待开发。

②实验展⽰区：⽤来显⽰当前所有已创建的实验。

③实验操作区：该区域总共有4个交互按键，⽤来操作已经确定好的实验。

由⼀级界⾯"⾃定义实验"进⼊，分为机型选择、载具配置、场景配置和其他配置4个区域。

1）开始试验：选中实验点击后，将根据实验属性创建并运⾏仿真启动脚本。

2）停⽌实验：停⽌启动的CopterSim、RflySim3D、QGC等软件。

3）重新实验：重新运⾏上⼀实验仿真启动脚本。

4）另存BAT：将实验对应设置导出bat格式⽂件。

5.2 ⼆级界⾯-新建仿真配置
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1. 机型选择：分为了按键区和机型选择显⽰区，按键区总共有8个按键，机型选择显⽰区

主要显⽰了当前已配置好的机型，勾选确定后进⾏实验配置。

1）⾃定义载具：三级界⾯"机型配置"⼊⼝。

2）置顶：将选中的机型置顶到第1个显⽰。

3）复制：复制选中的机型。

4）删除：删除选中的机型。

5）修改：选中机型后点击该按键，进⼊三级界⾯"机型配置"。

6）重命名：修改选中的机型名称。

②载具配置：
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③场景配置：

④其他配置：

⑤最下层按键区：

1）机型名称：显⽰"机型选择"中蓝⾊框选择机型的名称。

2）载具数量：设置该机型仿真数量。

3）载具编号：勾选"⾃动编号"时，将以"请输⼊载具编号"下⽂本编辑框中输⼊的载具编号为起始编
号，进⾏⾃动编号，⽐如起始编号为2，载具数量为3，那么编号为2，3，4。若未勾选"⾃动编号"，在
⽂本编辑框中输⼊⾃定义所有载具编号，⽐如2，4，6。

4）载具布置⽅式：若勾选了"⾃动矩形布置"，那需要设置布置间距，并且需要在"载具初始位置"x、
y、Yaw栏⽬中设置好第1辆⽆⼈载具的初始信息，其他⽆⼈载具以该载具为准进⾏⾃动布置。⾃动布置
规则为x每次增加⼀次布置间距，y每隔三次增加⼀次布置间距。

for (int i = 0; i < vehicleCount; ++i) {
    float x = baseX + (i / 3) * spacing;
    float y = baseY + (i % 3) * spacing;
}

1
2
3
4

若没有勾选"⾃动矩形布置"，那需要在"载具初始位置"x、y、Yaw栏中设置所有该机型所有载具的初始
位置信息，每个⽆⼈载具之间⽤英⽂逗号隔开。

5）载具初始位置：除了x、y、Yaw外，勾选"是否使⽤GPS坐标"时，将⽤经纬⾼来初始化⽆⼈机，默
认不勾选时，⽤局部坐标系初始化。勾选"是否初始化⾼度、俯仰和滚转"时，可以设置⽆⼈机的⾼度、
俯仰和滚转的初始化信息。

RflySim平台主要三维引擎分为了RflySimUE5和RflySim3D，会根据"RflySimUE5"、RflySim3D
勾选情况变化仿真场景的下拉选择，该选项为互斥，只能选择⼀个三维引擎。

"CopterSimNoUI"、"copterSimUI"为互斥型选择，勾选"CopterSimNoUI"时，仿真将启动NoUI
版CopterSim，勾选"copterSimUI"时，仿真将启动带UI版CopterSim。

勾选"是否加载Python配置⽂件"时，可以导⼊实验启动时需要加载的python⽂件。

1）返回主界⾯：返回到⼀级界⾯。

2）保存实验：保存该⻚⾯配置到实验。

3）配置信息总览：预览实验所有配置项。
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由⼀级界⾯选中实验后点击"修改"后进⼊，默认显⽰当前实验配置。

该⻚⾯⽤于设置机型。总共分为了5个区域：

1. 载具样式配置：

将⽆⼈载具进⾏了分类，如四旋翼、六旋翼、四轴⼋旋翼等，每⼀个类别⽆⼈载具可能

会有多个对应三维模型，⽀持下拉选择。

设计⽬标为减少⽤⼾需要选择的项⽬，设计思路为，选定三维模型后，会默认设置运动

模型，如果为软件在环仿真，会设置默认PX4SitlFrame，均⽀持⽤⼾⼆次修改。

2. 运动模型：

"CopterSim默认模型"和"加载XML/DLL⽂件"为互斥型选择，"CopterSim默认模型"⽬

前暂时只⽀持四旋翼，"加载XML/DLL⽂件"⽀持多种⽆⼈载具，⽀持⽤⼾⾃定义。

3. ⻜控配置：

选择仿真模式，仿真模式分为了"软件在环仿真"和"硬件在环仿真"，互斥型选择，根据

选择会更新下拉选择框，选择具体的仿真模式。

若勾选的"软件在环仿真"，则需要设置PX4SitlFrame，若勾选的"硬件在环仿真"，则

需要设置硬件SysID和波特率。

4. 通信配置：

选择仿真需要的通信模式。

5. 其他配置：

设置CopterSim为是否启动Mavros、是否启动局域⽹数据发送。

6. 最下层按键区：

1）返回仿真配置：不保存数据，返回⼆级界⾯。

2）保存机型：保存数据，返回⼆级界⾯。

3）还原配置信息：将当前⻚⾯还原成默认设置。

1. 

5.3 ⼆级界⾯-修改仿真配置

5.4 三级界⾯-机型配置

6.参考资料

RflySim 官⽅⽂档
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A1：报错原因：需要在⼆级界⾯"新建仿真配置-机型选择"栏中，右上⻆勾选⾃⼰期望的机

型。

A2：报错原因：没有输⼊指定数的初始偏航⻆，当载具数量⼤于1时，需要按载具数量输⼊

7.常⻅问题

Q1：提⽰"请⾄少选择1个机型"

Q2：提⽰"输⼊的偏航⻆数量与⻋辆数量不⼀致"
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对应个数的偏航⻆，并通过英⽂逗号隔开。

1.  

2. 推荐配置请⻅：  

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