
dll模型通过bat脚本设置⽔下潜航器初始化⽔下深度、姿态

除了世界坐标系下的x、y，平台还⽀持通过

SITLPosAtt.bat\SITLPosAttStr.bat\HITLPosAtt.bat\HITLPosAttStr.bat来设置⽔下潜航器

的初始化⽔下深度、滚转⻆、俯仰⻆和偏航⻆，通过本例程介绍该bat脚本的使⽤。

相⽐于平台SITLRun.bat，SITLPosAtt.bat新增了以下模块，⽀持通过交互⻚⾯分别输⼊期

望初始化x、y、z（北东地坐标系，向下为正）、yaw、roll和pitch。

REM Set Copters' x&y Position vector on the map

SET /P PosXStr=Please enter the PosX (m) list:

SET /P PosYStr=Please enter the PosY (m) list:

SET /P YawStr=Please enter the Yaw (degree) list:

SET /P AltStr=Please enter the PosZ (m) list:

SET /P RollStr=Please enter the Roll (degree) list:

SET /P PitchStr=Please enter the Pitch (degree) list:

在SITLPosAttStr.bat中，⽀持设定初始化位置和姿态值，并⽀持设定多架⽆⼈载具的初始

化位置和姿态值，通过“，”进⾏排列。例如，以下是以⾃定义期望位置和姿态启动2架⽆⼈

载具的zSITLPosStr.bat设定⽅式。

REM Or comment the above code to use the following form

SET PosXStr=1,2
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SET PosYStr=0,0

SET YawStr=10,0

SET AltStr=-10,-20

SET RollStr=0,0

SET PitchStr=0,0

具体实现逻辑为：Dll模型中开放了初始化位置和姿态参数接⼝，CopterSim⽀持传⼊初始

化位置和姿态参数，如下所⽰，bat语句中设定了在启动CopterSim时传⼊该参数。因此，

在运⾏zSITLPos.bat/zSITLPosStr.bat后，CopterSim以期望初始化位置和姿态值调⽤了

DLL模型，同时启动了RflySim3D和QGC，并完成了对应端⼝设置。

start /realtime CopterSim.exe 1 %cntr% %portNum% %DLLModel% %SimMode%

%UE4_MAP%

%IS_BROADCAST% %xPos% %yPos% %yawAng% 1 %UDPSIMMODE% %IsSysID%

%alt%,%rollAng%,%pitchAng%

同理，可实现以期望初始化位置和姿态值启动硬件在环仿真。

在DLL模型中对⽆⼈载具（多旋翼、固定翼、⽆⼈⻋、⽔下潜航器等）实现了基于机理的编

程，以⽔下潜航器UUV来说，UUV

DLL模型中包括了电机模块、⼒和⼒矩模块、传感器&GPS模块和三维显⽰模块，⼒和⼒矩

模块中，对⽔下潜航器浮⼒、重⼒、阻尼⼒、科⾥奥利⼒、电机所产⽣的⼒以及对应的⼒矩

进⾏了建模，与多旋翼不同的是，⽔下潜航器在⽔下时，当浮⼒=重⼒时，⽔下潜航器能维

持当前状态。因此，通过该脚本将⽔下潜航器初始化在⽔下并设定期望姿态值，⽔下潜航器

能保持该状态。

更多实验原理⻅：

设定PosXStr,PosYStr,AltStr,YawStr,RollStr和PitchStr，以  /

 /  /

启动软件/硬件在环仿真，⽔下潜航器会以期望位置、期望

姿态完成初始化，并保持。

..\4.RflySimModel\0.ApiExps\4.InitAPI\Readme.pdf

2.实验效果

UUVModel_SITLPosAtt.bat

UUVModel_SITLPosAttStr.bat UUVModel_HITLPosAtt.bat

UUVModel_HITLPosAttStr.bat

../../Readme.pdf
UUVModel_SITLPosAtt.bat
UUVModel_SITLPosAttStr.bat
UUVModel_HITLPosAtt.bat
UUVModel_HITLPosAttStr.bat


例程⽬录：

⽂件夹/⽂件名称 说明

⽆⼈载具初始化位置、姿态软件在环仿真启动脚本，

⽀持控制台窗⼝输⼊期望位置、姿态初始化值。

⽆⼈载具初始化位置、姿态软件在环仿真启动脚本，

⽀持在脚本中预先设定初始化位置、姿态值，⽀持多机设定。

⽆⼈载具初始化位置、姿态硬件在环仿真启动脚本，

⽀持控制台窗⼝输⼊期望位置、姿态初始化值。

⽆⼈载具初始化位置、姿态硬件在环仿真启动脚本，

⽀持在脚本中预先设定初始化位置、姿态值，⽀持多机设定。

UUVModel.dll ⽔下潜航器动⼒学DLL模型。

Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链；MATLAB 2017b及以上③。

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；Pixhawk 6X或其它⻜控② 1台；数据线 1台。

①：推荐配置请⻅：

3.⽂件⽬录

[安装⽬录]\RflySimAPIs\4.RflySimModel\0.ApiExps\4.InitAPI\2.RunPosAttBat\2.UUV

UUVModel_SITLPo

sAtt.bat

UUVModel_SITLPo

sAttStr.bat

UUVModel_HITLP

osAtt.bat

UUVModel_HITLP

osAttStr.bat

4.运⾏环境

4.1 软件要求

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

4.2 硬件要求

https://rflysim.com/

.
UUVModel_SITLPosAtt.bat
UUVModel_SITLPosAttStr.bat
UUVModel_HITLPosAtt.bat
UUVModel_HITLPosAttStr.bat
https://rflysim.com/doc/zh/1/Hardware.html
https://rflysim.com/


右键以管理员⾝份运⾏ 。

（1）初始化⽔下深度实验：

在控制台窗⼝依次输⼊x、y、yaw、z、roll、pitch后，回⻋。这⾥⾼度设定的为-80m（向

下为正，[230,-40]坐标处对应的⽔⾯⾼度信息为-102，这⾥设定-80m即为⽔下22m），姿态

⻆均为0°。

5.实验步骤

5.1. 必做实验：软件在环—单架

Step 1：启动仿真

UUVModel_SITLPosAtt.bat

Step 2：初始化⽔下深度、姿态

UUVModel_SITLPosAtt.bat


在RflySim3D左上⻆信息中可以看到，此时位置为[230,-40,-80]，姿态均为0°。

在控制台窗⼝依次输⼊x、y、yaw、z、roll、pitch后，回⻋。这⾥⾼度设定的为-300m

（向下为正），姿态⻆均为0°。

（2）初始化偏航⻆实验

重复Step 1，设定yaw为10°，x、y、z、roll、pitch分别为230、-40、-90、0、0，回⻋。



⽔下潜航器按期望位置和姿态值完成初始化，偏航⻆为10°。

（3）初始化滚转⻆实验

重复Step 1，设定roll为20°，x、y、z、yaw、pitch依次为230、-40、-90、0、0，回⻋。



⽔下潜航器按期望位置和姿态值完成初始化，滚转⻆为10°。

（4）初始化俯仰⻆实验

重复Step 1，设定pitch为20°，x、y、yaw、z、roll依次为230、-40、0、-90、0，回⻋。



⽔下潜航器按期望位置和姿态值完成初始化，俯仰⻆为20°。

该脚本⽀持1⾄多架⽆⼈载具初始化位置、姿态的设定，下⾯以2架为例进⾏说明：

5.2 必做实验：软件在环—多架



以记事本或VS

Code打开 ，编辑PosXStr、PosYStr、YawStr、AltStr、

RollStr、PitchStr，以“，”区分不同⽔下潜航器的初始位置和姿态值。

（1）初始化⽔下深度实验：

上述设定中1号⽔下潜航器位置为[230,-40,-90]，2号⽔下潜航器为[230,-40,-85]，姿态均为

0。右键以管理员⾝份运⾏ 。

可以看到两个⽔下潜航器深度分别为-90m，-80m，其他位置和姿态信息均⼀致。

Step 1：bat脚本设置

UUVModel_SITLPosAttStr.bat

Step 2：初始化⽔下深度、姿态

UUVModel_SITLPosAttStr.bat

UUVModel_SITLPosAttStr.bat
UUVModel_SITLPosAttStr.bat


（2）初始化偏航⻆实验

按如下修改 ，保存后右键以管理员⾝份运⾏。

可以看到1号⽔下潜航器偏航⻆为10°，2号⽔下潜航器为-10°。

（3）初始化滚转⻆实验

按如下修改 ，保存后右键以管理员⾝份运⾏。

UUVModel_SITLPosAttStr.bat

UUVModel_SITLPosAttStr.bat

UUVModel_SITLPosAttStr.bat
UUVModel_SITLPosAttStr.bat


可以看到1号⽔下潜航器的滚转⻆初值为20°，2号⽔下潜航器为-20°。

（4）初始化俯仰⻆实验

按如下修改SITLPosAttStr.bat，保存后右键以管理员⾝份运⾏。

可以看到1号⽔下潜航器初始俯仰⻆为20°，2号⽔下潜航器初始俯仰⻆为-20°。



如下图所⽰，将⻜控通过USB线连接电脑，并确保完成硬件在环仿真配置。注意，例程中使

⽤Pixhawk6x⻜控，其他⻜控配置⽅法类似（推荐使⽤Pixhawk⻜控）。

5.3 选做实验：硬件在环—单架

Step 1：连接⻜控



打开QGC地⾯站，在机架界⾯设置机架型号为“BlueRov2(Heavy

Configuration)”，设置完毕后点击右侧 “应⽤并重启”。

Step 2：设置硬件在环机架



点击“安全”，设置硬件在环仿真为“HITL enabled”，重新插拔⻜控。

Step 3：配置硬件在环参数



若使⽤PX4

1.13版本固件，还需要点击“参数”，在搜索栏中输⼊“UAVCAN_ENABLE”，在弹出框中设

置为“Disabled”，保存后重新插拔⻜控。

运⾏HITLPosAtt.bat，重复5.1的Step 2，效果⼀致。

参考5.3的Step 1-Step 4准备好⻜控环境后，参考5.2的Step

2可完成对应实验，实验效果⼀致。

1. API.pdf中DLL/SO模型与通信接⼝的重要参数部分。

2. 

3. 

4. 

Step 4：进⾏仿真

5.4 选做实验：硬件在环—多架

6.参考资料

[RflySim安装⽬录]/RflySimAPIs/4.RflySimModel/API.pdf

[RflySim安装⽬录]/RflySimAPIs/4.RflySimModel/API.pdf

[RflySim安装⽬录]/RflySimAPIs/4.RflySimModel/API.pdf

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


Q2：编译报错，⽆法加载库⽂件

A2：这可能是由于安装平台时PX4PSP⼯具箱未更新到最新版，更新RflySim安装包后按照

如下配置重新安装平台即可

7.常⻅问题
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