
该⽂件夹中主要是包含有本讲(或平台)实验中，所⽤到的驱动、软件以及各种学习资源。

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链 。

硬件要求：笔记本/台式电脑1台 。

例程⽬录：

3DR-X6_Radio_Telemetry_Driver.zip：3DR X6数传驱动。

DS-012 Pixhawk Autopilot v6X Standard.pdf：Pixhawk 6X⻜控硬件标准⽂件。

DS-018 Pixhawk Autopilot v6C Standard.pdf：Pixhawk 6C⻜控硬件标准⽂件。

解压 ，根据个⼈电脑Windows不同的位数双击下图

中的exe⽂件即可安装。

底层⻜控开发资源⽂件安装实验

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

[2]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\5.RflySimFlyCtrl\0.ApiExps\0.ResourcesFile

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：3DR X6数传驱动

3DR-X6_Radio_Telemetry_Driver.zip

.
3DR-X6_Radio_Telemetry_Driver.zip


定义：数传是指数字信号的传输，通常使⽤⽆线电频率来传输数据

系统组成：数传系统包括数传模块（如3DR X6数传模块）、天线、地⾯站（接收机）、⻜⾏

器上的数传模块等组成部分

传输⽅式：通过⽆线电频率实现⻜⾏器与地⾯站之间的数据传输

⼯作频率：⼀般为2.4GHz或者其他指定频段

数据传输速率：⽀持多种数据速率，如115200bps、250kbps等

传输距离：受功率和天线增益影响，通常可实现⼏百⽶到数千⽶的传输距离

应⽤场景：适⽤于⻜⾏器与地⾯站之间的远程数据通信

硬件连接：数传模块需要与⻜控系统（如Pixhawk等）连接

接⼝要求：通过特定的串⼝进⾏数据传输

参数配置：需要配置数传模块的波特率、频率等参数

通信⽬标：确保⻜⾏器与地⾯站能够正常通信

5. 关键知识点

关键知识点1：数传基本原理

关键知识点2：3DR X6数传模块技术特性

关键知识点3：数传模块安装与配置要求



通信协议：3DR X6数传模块采⽤特定的通信协议（如MAVLink协议）

数据交换：⽤于⻜⾏器与地⾯站之间的数据交换和控制

性能要求：数据传输的可靠性和实时性是设计中的重要考虑因素

协议功能：⽀持⻜⾏控制指令传输和⻜⾏状态数据回传

⼲扰问题：数传模块可能受到其他⽆线设备的⼲扰

频率管理：需要采取频率管理和⼲扰抑制措施

数据安全：考虑加密和数据完整性验证等技术⼿段

系统稳定性：确保数传系统在⻜⾏应⽤中的稳定和可靠性

驱动⽂件：3DR-X6_Radio_Telemetry_Driver.zip（3DR X6数传驱动）

硬件标准⽂档：DS-012 Pixhawk Autopilot v6X Standard.pdf（Pixhawk 6X⻜控硬件标准

⽂件）

硬件标准⽂档：DS-018 Pixhawk Autopilot v6C Standard.pdf（Pixhawk 6C⻜控硬件标准

⽂件）

⽂件⽤途：提供实验所需的驱动、软件和学习资源

1. ⽆

Q1：**

A1：**

1.  

2. 推荐配置请⻅：  

关键知识点4：通信协议与⼯作原理

关键知识点5：⼲扰防护与安全机制

关键知识点6：实验资源⽂件⽬录

6.参考资料

7.常⻅问题

https://rflysim.com/ ↩
https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf ↩

https://rflysim.com/
https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf
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