
(1)进⼀步理解和熟悉⼈⼯势场法的理论与推导过程以及在实际⻜⾏中的具体应⽤；

(2)将设计的控制器及多机避障算法应⽤于实际⻜⾏实验。

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

硬件要求：笔记本/台式电脑⼀台 ；Pixhawk 6C⼀台 ；遥控器⼀台[^4]；遥控器

接收器 1台；数据线、杜邦线等 若⼲台。

例程⽬录：

：绘图⽂件

sim1.0/e5_4_Avoidance_Segment_2017b.slx：多旋翼避障控制器仿真1.0⽂件

：初始化参数⽂件

Rfly/e5_4_avoidance_two_2017b.slx：多旋翼避障控制器实⻜⽂件

：初始化参数⽂件

：构建ROS模型脚本

：绘图⽂件

：饱和函数定义⽂件

：规划相关的饱和函数⽂件

：启动⽂件

避障控制器设计实验(实⻜实验)

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

[2] [3]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\6.RflySimExtCtrl\1.BasicExps\e11_Avoidance_Segment\e5.4

sim1.0/e5_plot.m

sim1.0/startSimulation.m

Rfly/start_tello_two.m

Rfly/build_ros_model.sh

Rfly/e5_plot.m

Rfly/satgd.m

Rfly/satgd_planning.m

Rfly/start.m
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在完成了参数设计之后，可以开始仿真。打开⽂件夹"e5\e5.4\sim1.0"，运⾏"start-

Simulation.m"⽂件初始化参数，其中包含实验所需要的控制器参数以及多旋翼起始位置等

信息，可以根据需要⾃设置。单击Simulink的仿真按钮，获得仿真结果。

以Tello⻜⾏器和OptiTrack室内定位系统为例，这⾥我们给出⼀个设计好的例⼦，⻅⽂

件"e5\e5.4\Rfly\e5_4_avoidance_two_2017b.slx"。

在MATLAB中单击运⾏"start_tello_two.m"⽂件，进⾏初始化以及启动相应的Simulink程

序"e5_4_avoidance_two_2017b.slx"⽂件，模型如图8.41所⽰。控制模型由七部分组成，

每个模块具体作⽤可参考第2章2.3节。

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：仿真1.0

4.2 步骤2：实⻜(Rfly)实验步骤
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(1)启动OptiTrack

打开⼀个新终端，运⾏命令"roslaunch mocap_optitrack multi_rigidbody8.launch"。

(2)启动tello_driver

打开⼀个新终端，运⾏命令"roslaunch tello_driver tello_node.launch"。

(3)起⻜ Tello

打开⼀个新终端，运⾏命令"rosrun tello

Tello_takeoff_all"，可以看到两架多旋翼起⻜并保持悬停在正上⽅⾼度为1m的位置。
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(4)运⾏matlab控制程序

单击运⾏"e5_4_Avoidance_two.slx"⽂件，可以看到两架多旋翼趣向⽬标位置，在此过程

中相遇于中间某个位置，然后进⾏如图8.40所⽰的轨迹避障，最后到达各⾃的⽬标位置。

(5)降落Tello

打开⼀个新终端，运⾏命令"rosrun tello

Tello_land_all"，在两架多旋翼降落后，结束所有终端。

"e5_4_Avoidance_two_2017b.slx"⽂件中包含数据存储模块，可以将实⻜数据输出到⼯作

区。如变量"tello3_states"、"tello3_states_d"、"tello4_states"和"tello4_states_d"，分

别代表两架多旋翼在⻜⾏过程中产⽣的期望指令和实际位置结果，运⾏"e5_plot.m"⽂件，

即可得到如图8.44所⽰的实⻜结果。

#具体操作步骤可以观看每章相对应的PPT，其中由各个实验相对应的演⽰视频。

5.1 关键知识点1：

5. 关键知识点
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1. Quan Quan. Introduction to Multicopter Design and Control. Springer,

Singapore, 2017

2. 全权 杼光勊 赵尺尷 戴训华 任锦瑞 邓恒译 多旋翼⻜⾏器设计与控制 M

电⼦⼯业出版社 2018.

3. 全权 戴训华 王帅 多旋翼⻜⾏器设计与控制 实践 M 电⼦⼯业出版社 2020.

4. 全权 等.多旋翼⽆⼈机远程控制实践[M].电⼦⼯业出版社,2022.

Q1：****

A1：****

6.参考资料

7.常⻅问题
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1.  

2.  

3. 须保证平台安装时的编译命令为：px4_fmu-v6c_default，固件版本为：1.13.3。其他

配套⻜控请⻅：  

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

https://rflysim.com/ ↩
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