
外部传感器之光流定位（UE计算）（仅限完整版及以上版本）

了解UE中基于真值计算光流和基于OpenCV计算光流两种⽅式的使⽤⽅法

传感器配置接⼝：

UE控制接⼝：python库⽂件 ：

UE控制命令发送接⼝sendUE4Cmd：

载具控制接⼝：python库⽂件 ：

MAVLink消息侦听启⽤接⼝InitMavLoop：

Offboard模式启⽤接⼝initOffboard：

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

本实验需要电脑中部署Visual Studio 2022环境，部署⽅式

⻅：[安装⽬

录]\RflySimAPIs\1.RflySimIntro\2.AdvExps\e6.VisualSt

udioInstall

例程功能API

UE4CtrlAPI.py RflySimSDK/html/UE4CtrlAPI_8py.html

classRflySimSDK_1_1ue_1_1UE4CtrlAPI_1_1UE4CtrlAPI.html#sendUE4Cmd

PX4MavCtrlV4.py

RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html

RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html

RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html#initOffboard

http://ue4ctrlapi.py/
../../../../RflySimSDK/html/UE4CtrlAPI_8py.html
../../../../RflySimSDK/html/classRflySimSDK_1_1ue_1_1UE4CtrlAPI_1_1UE4CtrlAPI.html
http://px4mavctrlv4.py/
../../../../RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html
../../../../RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html
../../../../RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html


定点位置控制接⼝SendPosNED：

降落控制接⼝sendMavLand：

光流传感器使⽤⼀个朝下的摄像头（通常是低分辨率、低帧率的摄像头）来持续拍摄地⾯的

图像，以及⼀个处理单元来分析相邻图像之间的像素移动，从⽽计算出“光流”⸺即图像

在⼆维平⾯上的移动速度。通过对光流信息的处理（例如扩展卡尔曼滤波器EKF2），可以估

算出⽆⼈机相对地⾯的平移速度和⽅向。

注意，光流传感器通常⽤于室内（GPS不可⽤）近地⾯低速⻜⾏（如悬停）。光流传感器通

常需要有纹理丰富的地⾯作为参照，光滑或单调的地⾯会降低其性能（低光照或反光环境也

会）。

本例中根据真值直接计算的⽅式：通过传感器配置的Width和Height以及FOV和已知的运动

真值计算当前光流在像素上的偏移量；OpenCV函数计算光流的⽅式：将相机捕获的画⾯传

递给OpenCV，获取图像的⻆点数量，通过识别的⻆点数量/最⼤⻆点数量来计算光流质

量，然后通过稀疏光流计算函数来获取有效数据，计算平均值。

注意，上述两种⽅式的计算过程均在UE中实现，本例使⽤的python脚本仅⽤于输出计算结

果；两种计算⽅式的核⼼区别在于基于真值计算时固定光流质量为255（假设真值数据准确

且⽆噪声），⽽基于OpenCV计算时识别的⻆点越多，光流质量越⾼。

例程⽬录：

RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html#SendPosNED

RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html#sendMavLand

关键知识点1：光流传感器的实现原理

关键知识点2： 关键代码解析Opticalflow.py

2.实验效果

3.⽂件⽬录

[安装⽬录]\RflySimAPIs\4.RflySimModel\3.CustExps\e7_ExternalSensors\e3_Opticalfl

ow_UE

../../../../RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html
../../../../RflySimSDK/html/PX4MavCtrlV4_8py.html
Opticalflow.py
.


⽂件夹/⽂件名称 说明

Config.json 传感器配置⽂件

python环境启动脚本

软件在环启动脚本

例程功能主程序

传感器接⼝库⽂件

Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链；VS Code。

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。

①：推荐配置请⻅：

打开本⽬录的Config.json将otherParams[1]置为0

Python38Run.bat

SITLPosStr.bat

Opticalflow.py

VisionCaptureApi.py

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/

5.实验步骤

直接计算光流实验（必做）

Step 1：修改传感器配置

Python38Run.bat
SITLPosStr.bat
Opticalflow.py
VisionCaptureApi.py
https://rflysim.com/doc/zh/1/Hardware.html
https://rflysim.com/


双击 启动软件在环仿真，等待初始化完成

Step 2：启动软件在环仿真

SITLPosStr.bat

SITLPosStr.bat


在⽂件夹下，双击38Run.bat，打开集成好的环境，输⼊python

，回⻋运⾏。

注：运⾏本⽬录的 可以对⽐光流传感器的计算结果与⻜机的运动状态真值，⻜机

运动状态真值⽇志的获取⽅法⻅

打开本⽬录的Config.json将otherParams[1]置为1

Step 3：运⾏python脚本加载光流计算结果

Opticalflow.py

comp.py

..\..\..\0.ApiExps\8.OutCopterData

OpenCV计算光流实验（必做）

Step 1：修改传感器配置

Opticalflow.py
comp.py
../../../0.ApiExps/8.OutCopterData


之后按照 中的step2~3完成光流计算结果的输出

1. Vscode调试运⾏实验（选做）

准备⼯作：

先确保已经按 步

骤，正确配置VS

Code环境。或者配置了⾃⼰的Pycharm等⾃定义环境。

其他步骤与上⽂相同，在运⾏⽂件时，可使⽤VS

Code（或Pycharm等⼯具）来打开⽂件⽂件，并阅读代码，修改代码，调试执⾏等。

扩展实验：

直接计算光流实验（必做）

RflySimAPIs\1.RflySimIntro\2.AdvExps\e3_Config\Readme.pdf

../../../../1.RflySimIntro/2.AdvExps/e3.PythonConfig/Readme.pdf


请⾃⾏使⽤VS

Code阅读例程中的源码，通过程序跳转，了解每条代码的执⾏原理；再通过调试⼯

具，验证每条指令的执⾏效果。

修改Config.json，测试不同频率时的传感器精度

[1]. 

[2]. ：

[3].

Q1：***

A1：***

6.参考资料

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

UE4性能调试分析常⽤⽅法 -

知乎 https://zhuanlan.zhihu.com/p/273608458

7.常⻅问题

../../../API.pdf
https://zhuanlan.zhihu.com/p/273608458
https://zhuanlan.zhihu.com/p/273608458
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