
使⽤⾏为树控制⽆⼈机实验

使⽤⾏为树实现⽆⼈机的起⻜、指点⻜⾏和降落功能；⾃定义⾏为树节点并使⽤。

实现了⽆⼈机按照预设⾏为树逻辑完成起⻜、指点⻜⾏及平稳降落的全过程，⾃定义的悬停

节点使⽆⼈机在⽬标点稳定悬停

10 秒。

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

2.实验效果



例程⽬录：

⽂件夹/⽂件名称 说明

mission_pkg.zip 已经配置好的mission_pkg包

Mavrosc 测试程序，⽤于打开Mavros

序号 软件要求 硬件要求

名称 数量

1 Windows 10及以上版本 笔记本/台式电脑 1

2 Visual Studio Code

3 RflySim ⼯具链

Step 1: 创建⼯作空间

双击 WinWSL.bat 进⼊ WinWSL 的 Ubuntu 环境。在其中输“./Build.sh”，⾃动拷⻉

mission_pkg.zip 到 BTcontrol_ws 并等待编译成功。

Step 2: 打开仿真并启动mavros

在 windows 系统下运⾏ ，输⼊⻜机数量 1，等待

fixed。然后打开 运⾏ 启动mavros。

3.⽂件⽬录

[安装⽬录]\RflySimAPIs\8.RflySimVision\3.CustExps\e7_BT_control

MavrosTest.py

4.运⾏环境

5.实验步骤

SITLRunMAVLink.bat

WinWSL.bat MavrosTest.py

.
MavrosTest.py
SITLRunMAVLink.bat
WinWSL.bat
MavrosTest.py


Step 3: ⾏为树实现起⻜，指点⻜⾏，降落

再次打开 ，输⼊下⾯指令运⾏send_goal.launch⽂件，可以观察到⽆⼈机先

是起⻜到了⽬标点(0,

0, 5)，然后⻜⾏到了⽬标点(0, 1.5, 1)，最后降落。

cd /root/BTcontrol_ws/ source devel/setup.bash roslaunch mission_pkg

send_goal.launch

WinWSL.bat

WinWSL.bat


起⻜的⽬标点，指点⻜⾏的⽬标点可以

在/BTcontrol_ws/src/mission_pkg/config/point_goal.xml中修改：

<BehaviorTree ID="PointGoal"> <Sequence _description="make drone fly to

special point"> <!-- 定义起⻜⽬标位置 --> <Script code="

takeoff_goal:='0.0;0.0;5.0' "/> <!-- 定义指点⻜⾏的⽬标位置 --> <Script code="

point_goal:='0.0;1.5;1.0' "/> <Script code=" is_rc:=0 " /> <SubTree

ID="takeoff" is_rc="{is_rc}" goal="{takeoff_goal}"/> <Action ID="ArriveGoal"

tolerance_d="0.2" velocity="0;0;0" acc="0;0;0" ctrl_type="0" goal="

{point_goal}"/> <SubTree ID="land" /> </Sequence> </BehaviorTree>

Step 4: ⾃定义⾏为树节点



创建⼀个demo⾏为树（这⾥沿⽤hover⾏为树的代码演⽰⾏为树的创建过程，它主要包括

节点开始时、节点运⾏时和节点结束时三个动作,

实现⽆⼈机在 Offboard

模式下的悬停功能）并将demo作为⼦树添加进PointGoal⾏为树为例：

1. 定义节点类

在BTcontrol_ws\src\mission_pkg\include\plugins\action下放置C++头⽂件demo.h；在

BTcontrol_ws\src\mission_pkg\src\plugins\action下创建demo.cpp定义悬停节点的具体

⾏为和逻辑，注册的节点名称为

"DEMO"：



BT_REGISTER_NODES(factory) { factory.registerNodeType<Hover>("DEMO"); }

2. 将⾃定义节点加⼊BT⼯⼚

使⽤catkin_make编译通过后，⾃定义的⾏为树插件.so⽂件会保存在devel/lib下：

运⾏bt_ros.cpp时会通过下⾯的代码将⾃定义的⾏为树插件.so⽂件加⼊到BT⼯⼚中：

116: for(size_t i = 0; i < lib_so_files.size(); ++i) 117: { 118:

factory.registerFromPlugin(lib_so_files[i]); 119: }

3. 在XML中引⽤该节点

在/BTcontrol_ws/src/mission_pkg/config/中创建demo⾏为树的XML配置⽂件

demo.xml，定义⾏为树的ID为demo，动作节点的ID为DEMO：



<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?> <root BTCPP_format="4"

main_tree_to_execute="demo"> <BehaviorTree ID="demo"> <Sequence

_description="make drone fly to special piont"> <Action ID="DEMO"

hover_is_end="{hover_is_end}" stop_hover="{stop_hover}" is_time_ctrl="

{is_time_ctrl}"/> </Sequence> </BehaviorTree> </root>

如果将demo节点添加进PointGoal⾏为树，让⽆⼈机在到达⽬标点后（ArriveGoal节点后）

悬停10s，需要先在/BTcontrol_ws/src/mission_pkg/config/point_goal.xml的基础上将

demo.xml ⽂件中的⾏为树定义包含到当前的⾏为树⽂件中：

<include path="demo.xml" />

然后在<BehaviorTree

ID="PointGoal">中ArriveGoal节点前添加悬停⾏为树⼦模块并设置变量的初始值：

<Script code=" hover_is_end:=true "/> <!--如果被设置为 true，

悬停动作会提前终⽌。 --> <Script code=" stop_hover:=false "/> <!--

控制悬停动作的时间⾏为 --> <Script code=" is_time_ctrl:=10.0 " />

<SubTree ID="demo" hover_is_end="{hover_is_end}" gstop_hover="{stop_hover}"

is_time_ctrl="{is_time_ctrl}"/>

运⾏结果可以看到在指点⻜⾏前多了10s的悬停：

Step 5: ⾏为树节点可视化（补充内容）



⽤下⾯的指令运⾏gen_xml.launch⽂件，在bt_ros.cpp⽂件中会通过 BehaviorTree.CPP

库

的 writeTreeNodesModelXML()

函数⽣成描述已注册⾏为树节点（XML节点）的元数据模型并保存在

BTcontrol_ws\src\mission_pkg\config\all_node.xml⽂件中。

roslaunch mission_pkg send_goal.launch

⽣成的 XML 可⽤于 Groot2（BehaviorTree

官⽅编辑器，下载地址

如果要可视化PointGoal⾏为树，需要把每个⾏为节点以及调⽤的⼦树的⾏为节点在⽂件的

all_node.xml中对应的节点模型复制过来放在对应的位置。例如，takeoff⼦树的⾏为节点

的节点模型放置在⼦树的XML⽂件下：

https://www.behaviortree.dev/groot）加载节点元数据。

https://www.behaviortree.dev/groot%EF%BC%89%E5%8A%A0%E8%BD%BD%E8%8A%82%E7%82%B9%E5%85%83%E6%95%B0%E6%8D%AE%E3%80%82


在PointGoal⾏为树XML⽂件下⾯放置⼦树节点模型以及⾏为节点的节点模型：

然后⽤Groot2打开PointGoal⾏为树XML⽂件point_goal.xml，可以看到每个节点的执⾏顺

序和输⼊：







⽆

Q：Could NOT find behaviortree_cpp (missing: behaviortree_cpp_DIR)

A：sudo apt-get install ros-noetic-behaviortree-cpp

6.参考资料

7.常⻅问题
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