
阿克曼底盘⽆⼈⻋控制实验

例程⽬录：

序号 实验名称 简介 ⽂件地址

2 11

Python控制阿克曼底盘⽆⼈⻋位置软/

硬件在环仿真

软硬件在环仿真模式下，

以Python的⽅式通过平台位置控制接⼝实现单辆/

多辆⽆⼈⻋位置控制。

22

Matlab控制阿克曼底盘⽆⼈⻋位置软/

硬件在环仿真

Matlab运⾏多辆⽆⼈⻋的位置控制的软硬件在环仿真。

4 33 Python控制阿克曼底盘⽆⼈⻋速度软硬件在环仿真

软硬件在环仿真模式下，

以Python的⽅式通过平台速度控制接⼝实现单辆/

多辆⽆⼈⻋速度控制。

44 Matlab控制阿克曼底盘⽆⼈⻋速度软硬件在环仿真 Matlab运⾏多辆⽆⼈⻋的速度控制的软硬件在环仿真。
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官⽅⽂档：RflySim官⽅⽂档：

社区交流：加⼊RflySim技术交流群：951534390
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