
该例程以MATLAB/Simulink的形式，通过平台固定翼接⼝，实现、软硬件在环仿真过程中

固定翼按期望指令⻜⾏。

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链 ；MATLAB2022B以上版本。

硬件要求：笔记本/台式电脑1台 。

例程⽬录：

SmallFixedWingUAV.dll：固定翼DLL模型⽂件。

PosCtrlDemo.slx：固定翼速度、⾼度、偏航例程⽂件。

AircraftMathworksHITLRun.bat：硬件在环仿真批处理⽂件。

AircraftMathworksSITLRun.bat：软件在环仿真批处理⽂件。

：固定翼动⼒模型相关参数。

RflyUdpFast.mexw64：MEX编译之后的S函数⽂件。

右键以管理员⾝份运⾏ 批处理⽂件，等待RflySim平台运

⾏，观察RflySim3D窗⼝显⽰CopterSim/PX4 EKF 3DFixed 4/4，即表⽰初始化完成。

固定翼集群实验(Simulink)

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

[2]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\5.RflySimFlyCtrl\1.BasicExps\e10-FixedWingCtrl\code_2\e2.2

Init.m

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：软件在环仿真

SmallFixedWingUAVSITLRun.bat

.
Init.m
.


在MATLAB中打开 ⽂件并运⾏，

即可看到RflySim3D中⻜机正常起⻜。该⽂件中使⽤RflySwarmAPI模块⽤于4架固定翼集群

仿真，其中，1、2号⻜机发送的位置指令为地球坐标系下的（500,500,-100），3、4号⻜机

发送的位置指令为地球坐标系下的（500,-500,-50），运⾏本⽂件后，即可在RflySim3D观察

到固定翼经过起⻜⻜往指定位置后开始盘旋模式。

PosCtrlDemo.slx

.


在QGC中在机架界⾯设置机架型号为"Standard Plane"，设置完毕后点击右侧"应⽤并重

启"。

在"安全"界⾯，选择"HITL enabled"启动硬件在环仿真，之后在概况界⾯中确认配置完成

后，重新插拔⻜控完成设置。

4.2 步骤2：硬件在环仿真



关闭掉QGC后，⽤USB数据线链接4个⻜控与电脑。右键以管理员⾝份运⾏

脚本在弹出的CMD对话框，输⼊4个⻜控的串⼝号后，

按下Enter。

SmallFixedWingUAVHITLRun.bat

.


在MATLAB中打开 ⽂件并运⾏。

运⾏本⽂件后，即可在RflySim3D观察到固定翼经过起⻜⻜往指定位置后开始盘旋模式。

PosCtrlDemo.slx

.


通过Simulink模型实现固定翼⽆⼈机的位置控制算法

理解地球坐标系在位置控制中的应⽤

掌握RflySwarmAPI模块在多机协同控制中的使⽤

学会将SmallFixedWingUAV.dll模型⽂件与Simulink集成

理解S函数(RflyUdpFast.mexw64)在数据通信中的作⽤

掌握 参数初始化⽂件的配置⽅法

理解多机协同控制的基本原理

学会为不同⻜机设置不同的⽬标位置点

掌握⻜机到达⽬标点后的盘旋模式控制逻辑

5. 关键知识点

关键知识点1：掌握固定翼位置控制原理与Simulink实现⽅

法

关键知识点2：熟悉Simulink与外部DLL模型的集成⽅法

Init.m

关键知识点3：掌握集群控制策略的设计与实现

Init.m


掌握软件在环仿真(SITL)的配置与运⾏⽅法

理解硬件在环仿真(HITL)的设置流程

学会使⽤RflySim平台进⾏可视化仿真验证
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A1：请检查以下⼏点：1）RflySim3D和CopterSim是否正常启动；2）MATLAB中Simulink

模型是否正确运⾏；3） 参数初始化⽂件是否配置正确。

A2：请按以下步骤排查：1）确认QGC中已设置机架型号为"Standard Plane"；2）确

保"HITL enabled"已启⽤；3）检查USB连接和串⼝号输⼊是否正确；4）重新插拔⻜控完

成设置。

关键知识点4：理解软硬件在环仿真技术的应⽤

6.参考资料

https://docs.px4.io/main/en/

https://www.mathworks.com/help/

https://rflysim.com/

7.常⻅问题

Q1：仿真过程中⻜机⽆法正常起⻜是什么原因？

Init.m

Q2：硬件在环仿真时⻜控⽆法连接怎么办？

https://docs.px4.io/main/en/
https://www.mathworks.com/help/
https://rflysim.com/
Init.m


A3：这可能是控制参数设置问题，请检查：1）⽬标位置坐标是否正确（地球坐标系下）；

2）RflySwarmAPI模块参数配置；3）控制算法参数是否适合固定翼⻜⾏特性。

1.  

2. 推荐配置请⻅：  

Q3：固定翼⽆法到达指定位置或⻜⾏轨迹异常如

何处理？

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

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