
硬件在环仿真实验

实现两路串⼝通信硬件在环仿真。

⾸先通过PX4MavCtrl.PX4MavCtrler()创建⼀个通信接⼝实例命名为mav，其中在硬件在环

仿真中，使⽤的主机不同需要在PX4MavCtrl.PX4MavCtrler()中设定不同的端⼝号与通信波

特率，其输⼊格式也有所不同具体如下：

ID:如果ID<=10000则表⽰⻜机的CopterID号。如果ID>10000，例如20100这种，则表

⽰通信端⼝号port。按平台规则， port=20100+CopterID\*2-2 （为了兼容旧接⼝的

过渡定义，将来ID只表⽰CopterID）。

ip:数据向外发送的IP地址。默认是发往本机的127.0.0.1的IP；在分布式仿真时，也可

以指定192.168打头的局域⽹电脑IP；也可以使⽤255.255.255.255的⼴播地址（会⼲扰

⽹络其他电脑）。

Com: 与Pixhawk的连接模式。 Com='udp' ，表⽰使⽤默认的udp模式接收数据，这种

模式下，是接收CopterSim转发的PX4的MAVLink消息（或UDP_full,simple）消息

包。使⽤port+1端⼝收和port端⼝发（例如，1号⻜机是20101端⼝收，20100端⼝

发，与CopterSim对应）。Com='COM3'（Widnows下）

或 Com='/dev/ttyUSB0' （Linux系统，也可能是ttyS0、ttyAMA0等），表⽰通过USB

线（或者数传）连接⻜控，使⽤默认57600的波特率。注意：波特率使⽤port⼝设置，

默认port=0，会重映射为57600。Com='Direct'，表⽰UDP直连模式（对应旧版接⼝的

真机模式），这种模式下使⽤使⽤同⼀端⼝收发（端⼝号有port设置），例

如 Com='Direct'，port=15551 ，表⽰通过15551这⼀个端⼝来收发数据。

  注意：COM模式和Direct模式下，ID只表⽰⻜机的ID号，⽽不表⽰端⼝号。

   Com='redis' :使⽤Redis模式通信，服务器地址为ip，服务器端⼝为port。

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



port:UDP模式下默认情况下设为0，会⾃动根据IP填充，按平台规

则， port=20100+CopterID\*2-2 。如果这⾥赋值⼤于0，则会强制使⽤port定义的端

⼝。COM模式下，Port默认表⽰波特率self.baud=port。如果port=0，则会设

置 self.baud=57600 。Direct模式下，Port默认表⽰收发端⼝号（使⽤相同端⼝）。

redis模式下，Port对应服务器端⼝号 self.redisPort =port 。如果port=0，

则 self.redisPort=6379 为平台默认值。然后通过SendPosNED函数发送位置指令，

⻜机即可完成⻜⾏。

本实验通过NX传输控制命令可以看到当NX的控制程序启动后，位于主机的仿真界⾯的⻜机

会根据控制命令⻜⾏。

例程⽬录：

⽂件夹/⽂件名称 说明

linux 放于NX主机上运⾏的仿真控制程序

2.实验效果

3.⽂件⽬录

[安装⽬录]\RflySimAPIs\8.RflySimVision\0.ApiExps\1-UsageAPI\9.serial_connect_HITL

.


⽂件夹/⽂件名称 说明

windows 放于windows主机上运⾏的程序

硬件在环仿真启动脚本

Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链；Visual Studio Code；Linux。

①：若使⽤Pixhawk 6X⻜控，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。其他配套⻜控及编译命令请⻅：

笔记本/台式电脑① 1台；虚拟机/NX 1台。

①：推荐配置请⻅：

将设备连接起来，如图。

HITL.bat

4.运⾏环境

4.1 软件要求

https://rflysim.com/doc/zh/1/Hardware.html

4.2 硬件要求

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

5.实验步骤

Linux下

Step 1

HITL.bat
https://rflysim.com/doc/zh/1/Hardware.html
https://rflysim.com/doc/zh/HowToInstall.pdf


将linux⽂件夹复制到Linxu系统中。

Step 2



在Windows主机中，右键点击HTIL.bat以管理员⾝份运⾏，并在命令⾏界⾯输⼊端⼝号。

在Linux系统中打开demo.py⽂件，更改demo.py中使⽤的接⼝函数设定的端⼝号以及通信

波特率，⽤ python3 demo.py 运⾏demo.py⽂件。

Step 3

Step 4



回到Windows主机上观察RflySim3D查看⻜机。

Step 5



将设备连接起来，如图。

Windows下

Step 1



在Windows主机中，右键点击HTIL.bat以管理员⾝份运⾏，并在命令⾏界⾯输⼊端⼝号。

Step 2



打开window⽂件夹下的demo.py⽂件，将接⼝函数的端⼝号与通信波特率更改为⾃⼰设定

的值，并运⾏。

Step 3



在Rflysim3D仿真界⾯中可以看到⻜机起⻜。

Step 4



⽆

Q1：⽆

A1：⽆

6.参考资料

7.常⻅问题
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