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B3] C:\Windows\system32\cmd.e:

Please input the Pixhawk COM port list for HIL
Use ',' as the separator if more than one Pixhawk
E.g., input 3 for COM3 of Pixhawk on the computer
Input 3,6,7 for COM3, COM6 and COM7 of Pixhawks
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COMU: ??77?2?277??27?77

COM5: USB ?7?77??

Recommended COM list input is: 3,4,5

My COM list for HITL simulation is:5
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||Jx4_fmu-vﬁc_default |

(3) PX4 firmware version (1: PX41.7.3, .. 6 PX4-1.12.3, T: PX4-1.13.2, 8
PX4-1.144, 9 PX4-1.150)
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{4} PX4 firmware compiling toolchain ( 1: WinWSL[suitable for all versions], 2
Msys2[suitable for <= PX4-1.8], 3: Cygwin[for >=PX4-1.8])
i |

3} Whether to reinstall PSP toolbox (yes to reinstall and no to remain current
Installation)
bes |

{6) Whether to reinstall the dependent packages (C¢
QGroundCentral, CopterSim, etc. About 5 minites)

o |
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to compile and no to remain unchanged, about 5 minits

o |

{10} Whether to block the actuator outputs in the PX4 fimrware code (*yes” to
use Simulink controller, "no” to use P X4 offical controller)

o |




	1.实验名称及目的
	1.1实验名称
	1.2实验目的
	1.3关键知识点
	载具的基本动力学特性
	力和力矩合成
	运动的六自由度分解

	载具的控制通道映射
	PX4机架对应的混控器
	混控通道对应的执行器

	载具模型的整体输入输出和关键参数
	输入输出
	inCopterData

	关键参数



	2.实验效果
	3.文件目录
	4.运行环境
	4.1 软件要求
	4.2 硬件要求

	5.实验步骤
	5.1. 必做实验：DLL模型生成
	Step 1：编译模型
	Step 2：生成DLL文件

	5.2. 必做实验：软件在环仿真
	Step 1：启动仿真
	Step 2：等待初始化完成
	Step 3：配置调谐参数
	Step 4：上传航线任务
	Step 5：观测结果

	5.3. 选做实验：硬件在环仿真
	Step 1：连接飞控
	Step 2：设置硬件在环机架
	Step 3：配置硬件在环参数
	Step 4：启动仿真
	Step 5：仿真过程


	6.参考资料
	7.常见问题

