
ROS2环境下硬件在环仿真实验
1. 实验目的  
Msg2SimulinkRosAPI.py调用了PX4MavCtrlV4ROS库是平台开发的基于ROS的控制接口程序，会自适应
识别ROS1和ROS2。本实验是在ROS2环境下使用硬件在环实验，观察ROS2的信息交换。

2. 实验要求  
此编写实验目的

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim工具链 1 ，MATLAB 2022b及以上，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

硬件要求：笔记本/台式电脑1台 2 ，Pixhawk 6x飞控 1台；Type—C数据线 1台。

3.实验地址  
例程目录：[安装目录]\RflySimAPIs\5.RflySimFlyCtrl\0.ApiExps\18.MavrosCommAPI\ROS2HITL

HITLRun.bat：硬件在环一键启动脚本

Msg2SimulinkRosAPI.py：分布式实验控制例程

RosSwitch.bat：ROS环境切换脚本

WinWSL.bat：Ubuntu终端环境启动脚本

4. 实验内容或步骤  
ROS2环境下硬件在环仿真实验  
在MATLAB中输入如下指令，生成一个官方固件：PX4Official px4_fmu-v6x_default

在MATLAB中运行如下指令，并通过数据线连接飞控，将固件烧入飞控硬件：

PX4Upload

双击运行“RosSwitch.bat”，确认处于ROS2状态，如果已经是ROS2则不操作，如果是ROS1则切回
ROS2。
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双击运行HITLRun.bat文件，在弹出得对话框中输入飞控COM号如：4。

等待仿真环境初始化完成。脚本将会启动 1 个 QGC 地面站， 1 个 CopterSim 、1 个 RflySim3D 软件， 
等待CopterSim软件下侧日志栏必须打印出 GPS 3D fixed & EKF initialization finished 字样代表初始化
完成。如下图所示：

双击“WinWSL.bat”进入Ubuntu终端环境，再输入“python3 Msg2SimulinkRosAPI.py"

注：有黄色警告属于正常，可以忽略。当打印“send Msg**”时，说明程序开始发送消息。

进入QGC的 – 分析工具（Analyze Tools） - MAVLink控制台.



依次输入如下指令并回车

listener rfly_ctrl

listener rfly_ctrl1

listener rfly_ctrl2

可以看到数据变化，说明成功通过ROS2将数据发给了飞控。

注意：Msg2SimulinkRosAPI.py也支持在配置好ROS环境和RflySimSDK库的Ubuntu电脑、NX板卡上面
运行，进行分布式控制实验。



1. https://rflysim.com/ ↩

2. 推荐配置请见：https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf  ↩

 

5. 关键知识点  
关键知识点1：PX4MavCtrlV4ROS库  
基于ROS开发的控制接口程序库，专门用于与PX4飞控系统进行通信和控制。

关键知识点2：硬件在环实验  
硬件设备（如传感器、执行器等）直接与计算机连接，通过ROS中的节点进行控制和数据交换，以模拟
真实环境中的机器人行为

关键知识点3：PX4飞控系统  
了解PX4飞控系统的基本工作原理和如何通过ROS接口与其进行通信和控制。

6.参考资料  
1. RflySim官方文档

2. PX4官方文档

3. ROS2官方文档

7.常见问题  
Q1：为什么在运行HITLRun.bat后，CopterSim没有显示
GPS 3D fixed & EKF initialization finished？

 

A1：这通常是因为仿真环境未完全初始化导致的。请确保等待足够长的时间让所有组件加载完成，特别
是要看到QGC地面站、CopterSim和RflySim3D都已完全启动。如果长时间仍未显示该信息，请检查硬件
连接是否正确，以及飞控固件是否正确烧录。

Q2：在Ubuntu终端中运行Msg2SimulinkRosAPI.py时出
现错误怎么办？

 

A2：首先确认已经正确切换到ROS2环境（通过RosSwitch.bat），并在Ubuntu环境中正确安装了
RflySimSDK库。如果有黄色警告可以忽略，但如果出现红色错误信息，则需要根据具体错误提示排查问
题。常见的问题包括Python依赖包缺失、ROS环境变量未正确设置等。

Q3：无法通过MAVLink控制台看到rfly_ctrl数据变化怎么
办？

 

A3：请检查以下几点：1）确保Msg2SimulinkRosAPI.py正在运行且没有报错；2）确认在QGC中正确输
入了"listener rfly_ctrl"等相关命令；3）检查ROS2节点间的通信是否正常建立；4）确认PX4飞控已正确
接收并处理来自ROS2的消息。
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