
了解RflySim平台碰撞的原理，如何接收碰撞消息。

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链；VS Code。

硬件要求：笔记本/台式电脑1台。

例程⽬录：

：Python环境启动脚本。

：打开RflySim3D。

：外部控制碰撞demo⽂件。

：CopterSim控制碰撞打开软件在环仿真。

：CopterSim控制碰撞接受碰撞消息⽂件。

运⾏ 可快速打开RflySim3D。

三维场景交互接⼝RflySim3D碰撞接⼝

实验

1. 实验⽬的

2. 实验要求

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\3.RflySim3DUE\0.ApiExps\e9_RflySim3DCollision

Python38Run.bat

Ue4.bat

Collsion.py

CopterSimColl.bat

CopterSimColl.py

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：Python API接收碰撞数据实验（必做）

ue4.bat
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.
Python38Run.bat
ue4.bat
collsion.py
CopterSimColl.bat
CopterSimColl.py
ue4.bat


在⽂件夹下，双击 ，打开集成好的Python环境，输⼊

 python Collsion.py ，回⻋运⾏。

观察实验结果

地⾯碰撞

场景静态物品碰撞

Python38Run.bat
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Python38Run.bat


⻜⾏器碰撞

运⾏ ，⾃动打开两个⻜⾏器的软件在环仿真。

4.2 步骤2：CopterSim控制下的碰撞实验（必做）

CopterSimColl.bat
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CopterSimColl.bat


在⽂件夹下，双击 ，打开集成好的Python环境，输⼊

 python CopterSimColl.py ，回⻋运⾏。

按下Ctrl+⿏标滚轮放⼤⽆⼈机的模型直到发⽣碰撞，可接收到碰撞消息，在RflySim3D中⽆

⼈机被碰撞弹射⾛。

Python38Run.bat
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Python38Run.bat


RlfySim3D在开启碰撞检测后，会以⼀定频率向各个⽅向发送射线检测物体和⻜⾏器的距

离，当距离⼩于⼀定阈值时，认为⻜⾏器与该物体发⽣碰撞。

只有在调⽤RflyReqVehicleData 1启⽤数据回传后，RflySim3D才会向组播地址

224.0.0.10：20006发送⻜⾏器的位置和姿态信息。Python和Simulink可通过监听此地址来

获取⻜⾏器信息。

在开启碰撞检测后，RflySim3D还会向CopterSim发送射线检测信息，CopterSim在接收到

信息后会根据⾼度图来判断⻜⾏器是否能够继续前进。

5. 关键知识点

关键知识点1：碰撞检测原理

关键知识点2：CopterSim控制碰撞
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1. 

A1：请确保已正确配置RflySim3D和CopterSim环境，并检查⽹络连接是否正常。

A2：请检查Python环境是否正确安装，确保依赖库已安装。

A3：请检查⻜⾏器是否已启⽤数据回传功能，并确认组播地址配置正确。

6.参考资料

[安装⽬录]\RflySimAPIs\3.RflySim3DUE\API.pdf

7.常⻅问题

Q1：如何确保碰撞检测正常⼯作？

Q2：运⾏Python脚本时出现错误？

Q3：碰撞消息未接收到？
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