
通过平台提供的 Python 接⼝获取 RflySim3D 内所有动态创建物体的位置和碰撞数据，⽤

于验证场景中动态对象状态采集与碰撞检测逻辑。

软件要求：Windows 10 及以上；RflySim ⼯具链；VS Code 或其它 Python 开发环

境。

硬件要求：笔记本/台式机 1 台（推荐配置⻅ RflySim 官⽹）。

例程⽬录：

：RflySim3D 常⽤功能快速调⽤接⼝实验原理

：软件在环仿真实验脚本（⽤于启动 QGC、CopterSim、

RflySim3D）

：Python 实验脚本（获取场景内物体位置与碰撞信息）

：Python 环境启动脚本（打开已集成的 Python 环境）

：打开 RflySim3D（如果存在此脚本）

三维场景交互接⼝RflySim3D更新状态

获取接⼝（python getUE4Pos）

1. 实验⽬的

2. 实验要求

3. 实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\3.RflySim3DUE\0.ApiExps\e6_RflySim3DCtrlAPI\9.RflySim3DP

osGet

./Readme.pdf

./GetUE4PosAPI.bat

./GetUE4PosAPI.py

./Python38Run.bat

./Ue4.bat
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本实验通过 Python 脚本获取场景中⻜机与障碍物的位置信息及碰撞状态。以下步骤严格对

应原⽂档顺序，且将 Step 改为“步骤”，⼩节编号以 4.x 表⽰。

以管理员⽅式运⾏ ，开启软件在环仿真；会启动 QGC 地⾯站、

CopterSim 软件和 RflySim3D。

在 CopterSim 的⽇志栏中应出现 “GPS 3D fixed & EKF initialization finished” 字样，

表⽰初始化完成，并且 RflySim3D 界⾯内有 1 架⽆⼈机，其 CopterID 为 1。

在例程⽬录下双击  打开已集成的 Python 环境。然后在该环境中运

⾏：

执⾏ Python 脚本：运⾏  GetUE4PosAPI.py （可通过在命令⾏中输⼊

 python ./GetUE4PosAPI.py  并回⻋运⾏）。

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：打开平台

./GetUE4PosAPI.bat

4.2 步骤2：运⾏ Python 环境

./Python38Run.bat
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运⾏后可以获取到场景内⻜机和障碍物的信息（程序会打印或记录创建的若⼲动态物体）。

⽰意图：

此时如果⻜机停在地⾯未起⻜，碰撞物体类型可能为 -2（表⽰地⾯）：
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在 QGC 中控制⻜机起⻜，观察程序输出；若⽆碰撞，碰撞物体类型为 0（表⽰⽆碰撞）。

在由  启动的命令提⽰符（CMD）窗⼝中，按回⻋（或任意键）可以

快速关闭 CopterSim、QGC、RflySim3D 等所有进程，结束实验。

准备⼯作：确保已按照 RflySimAPIs 中 Python 环境配置步骤完成 VS Code 的 Python 配

置（参⻅： ../1.RflySimIntro/2.AdvExps/e3.PythonConfig/Readme.pdf ），或者使⽤已

配置的 PyCharm 等开发环境。

操作要点：

4.3 步骤3：⻜机起⻜

4.4 步骤4：关闭 demo

./GetUE4PosAPI.bat

4.5 可选：VS Code 调试运⾏（选做）
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使⽤ VS Code 打开  GetUE4PosAPI.py ，可设置断点、逐步调试，或修改打印内容以查

看更多字段。

建议阅读例程源码并结合 API ⼿册了解每条指令的含义。

以下关键知识点从原⽂档移植并做为⼆级标题呈现；如果有多个关键知识点则按编号逐项列

出。

UE4MsgRecLoop 定义了⼀个死循环，⽤于不断监听来⾃ UE4 的 UDP 数据：

主要逻辑：

循环判断  self.stopFlagUE4 ，若为 True 则退出循环，停⽌监听。

使⽤  buf, addr = self.udp_socketUE4.recvfrom(65500)  接收 UDP 数据包（buf 为

数据，addr 为发送端地址）。

碰撞监听⽰例（CopterSimCrash 结构体）：

结构体定义：

struct CopterSimCrash {

int checksum;

int CopterID;

int TargetID;

}

当接收到⻓度为 12 字节的数据包时，按三个整数进⾏解包：

checksum, CopterID, targetID = struct.unpack("iii", buf[0:12])

若 checksum 等于预定义值 1234567890，且 targetID 是有效⽬标且 CopterID 与当前⻜

⾏器 ID 匹配，则设置碰撞标志  self.isVehicleCrash  并记录

 self.isVehicleCrashID ，⽤于后续处理或打印碰撞信息。

5. 关键知识点

关键知识点1：UE4MsgRecLoop（UDP 消息接收

循环与碰撞检测）
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1. RflySim3D 快捷键接⼝总览 

2. RflySim3D 控制台命令接⼝总览 

A1: 请检查是否已正确运⾏  GetUE4PosAPI.bat  并确保 QGC、CopterSim 与 RflySim3D

已启动且初始化完成（⽇志中出现 “GPS 3D fixed & EKF initialization finished”）。另外

检查防⽕墙设置是否阻⽌了本地 UDP 端⼝，或端⼝是否被占⽤。

A2: 校验和  checksum  为预定义值（⽰例 1234567890），若收到数据包但校验失败，可能

是协议不匹配或字节序问题。确认发送端与接收端使⽤相同的 struct 打包格式和⼤⼩端

（endianness），并保证接收缓冲区⻓度与发送⼀致。

A3: 请使⽤  Python38Run.bat  启动⽰例⾃带的 Python 环境，或确保本机 Python 环境已

安装所需依赖；同时在 VS Code 中选择正确的 Python 解释器。若仍有问题，查看

 GetUE4PosAPI.py  顶部 import 列表并逐个安装缺失包。

6. 参考资料

../../../API.pdf

../../../API.pdf

7. 常⻅问题

Q1: ⽆法接收到 UDP 数据，程序⼀直阻塞或没有

输出？

Q2: 程序提⽰ checksum 不匹配或没有检测到碰

撞信息？

Q3: 运⾏  GetUE4PosAPI.py  时找不到某些模块或
Python 环境问题？
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