
使⽤了PX4MavCtrlV4ROS库，能够⽅便地进⾏ROS1/ROS2下的⻜机控制。本实验是在

ROS1和ROS2环境下使⽤软件在环实验，观察信息交换。

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链；MATLAB 2017B及以上。

硬件要求：笔记本/台式电脑1台 。

例程⽬录：

⽂件夹/⽂件名称：说明

：硬件在环ROS⼀键启动脚本

：⻜机控制例程

：ROS环境切换脚本

：Ubuntu终端环境启动脚本

ROS环境下通过PX4MavCtrlV4ROS库

控制多机⻜⾏实验

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\6.RflySimExtCtrl\0.ApiExps\e18_MavrosExps\2.RflyRosAPIMult

iUav

SITLRunROS.bat

Ros12MultiUav.py

RosSwitch.bat

WinWSL.bat
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.
SITLRunROS.bat
Ros12MultiUav.py
RosSwitch.bat
WinWSL.bat


双击运⾏" "，确认处于ROS1状态，如果已经是ROS1则不操作，如果是

ROS2则切回ROS1。

双击运⾏ ，会⾃动启动三个SITL⻜机，并启动mavros1。

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：切换ROS

RosSwitch.bat

4.2 步骤2：开启仿真

SITLRunROS.bat
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RosSwitch.bat
SITLRunROS.bat


双击运⾏ ，并输⼊"python3 "，能看到⻜机起⻜，说明算

法⽣效。

说明算法在ROS1环境下，能够正常控制⻜机。

4.3 步骤3：运⾏控制程序

WinWSL.bat Ros12MultiUav.py
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WinWSL.bat
Ros12MultiUav.py


双击 ，确认切换到ROS2

运⾏ ，会⾃动启动三个SITL⻜机，并启动mavros2。

4.4 步骤4：

RosSwitch.bat

4.5 步骤5：

SITLRunROS.bat
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RosSwitch.bat
SITLRunROS.bat


双击运⾏ ，并输⼊"python3 "，能看到⻜机起⻜，说明算

法⽣效。

说明算法在ROS2环境下，也能够正常控制⻜机

4.6 步骤6：

WinWSL.bat Ros12MultiUav.py
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WinWSL.bat
Ros12MultiUav.py


⽆

此处编写参考资料，编写样式如下：

1. 

2. ....

3. ....

A1：******

A2：******

5. 关键知识点

6.参考资料

RflySim官⽅⽂档

7.常⻅问题

Q1：******

Q2：******
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https://rflysim.com/doc/zh/


A3：..............

1. 推荐配置请⻅：  

Q3：..............

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