
RflySim平台基础视觉⽐赛接⼝实验

验证平台中相机、深度相机、激光雷达等感知链路的端到端数据流（采集 -> ROS 发布

-> SLAM -> ⻜控融合）。

理解并实践如何使⽤⽰例脚本完成感知到运动控制的闭环：使⽤  main.py  获取并转发

传感器数据，使⽤  StartSLAM.sh  提供⾥程计，使⽤  offboard.py  或

 testRflyRosCtrl.py  执⾏起⻜/控制。

熟悉本例程的 ROS 话题、坐标系映射（ENU 与 NED 的转换）、以及基于

 PX4MavCtrlV4ROS.py  的 MAVROS 控制接⼝调⽤⽅式。

为后续算法开发（视觉/激光 SLAM、视觉导航、避障）搭建可运⾏的样例环境并提供

排查流程。

下⾯以本例程中关键的 Python 脚本为中⼼，说明输⼊/输出、核⼼逻辑与常⻅失败模式

（仅引⽤⽂件名）：

 main.py 

作⽤：连接仿真服务，读取相机、深度、IMU、点云等数据并将它们以 ROS 话题

发布出来。

输⼊：平台传感器数据（图像、点云、IMU）；输

出： /rflysim/imu 、 /rflysim/sensor*/img_rgb 、点云话题等。

要点：确认  Config.json  中配置的传感器索引与话题对应关系；当话题不出现

时，先运⾏  main.py  进⾏排查。

 StartSLAM.sh （由 SLAM 启动器调⽤对应 SLAM 节点）

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（与本项⽬中 *.py 程序的解析）



作⽤：启动激光 SLAM 节点，订阅点云和 IMU，产⽣⾥程计并发布到

 /mavros/odometry/out  或  /mavros/odometry （依据实现）。

要点：构建 SLAM 所需的驱动与⼯作空间需要先运⾏  BuildSLAM.sh （只需编译

⼀次）。常⻅问题与修复⻅常⻅问题⼀节。

 offboard.py 

作⽤：⽰例位置控制程序，通过 MAVROS 接⼝把⽬标位置发送给⻜控以进⼊

offboard 模式并起⻜。

输⼊：可选订阅的⾥程计/位姿；输出：位置⽬标到⻜控。注意坐标系：MAVROS

使⽤ ENU，PX4 使⽤ NED，代码中会做坐标映射。

 testRflyRosCtrl.py 

作⽤：基于速度控制的⽰例，调⽤  PX4MavCtrlV4ROS.py  中封装的接⼝，展⽰如

何读取⻜控状态并发送速度命令。

要点：适合快速验证控制链路（不涉及智能策略）。若⻜机仅向前并偏转，说明脚

本⾏为为预期，可在此基础上开发更复杂策略。

 testRflyRosCV.py 

作⽤：订阅前视/下视摄像头图像，在线程中进⾏图像处理，并在定时器回调中执

⾏ 10Hz 控制决策。

输⼊/输出：订阅  front_image_callback 、 down_image_callback  接收图像；

输出通过 MAVROS 或直接调⽤控制接⼝下发运动命令。

要点：图像回调避免耗时阻塞主线程，使⽤线程安全队列或锁；状态机（模态切

换）⽤于分阶段执⾏视觉任务。

与库⽂件的关系： PX4MavCtrlV4ROS.py  提供了和 MAVROS 的包装接⼝（信息获取、

位置/速度控制），脚本通过导⼊该⽂件完成具体控制调⽤，建议阅读其实现理解失败场

景（连接失败、话题未就绪等）。

输⼊：本例程的传感器数据（图像、点云、IMU）和⻜控状态；

输出：ROS 话题（图像、点云、⾥程计、mavros 状态）以及对⻜控的控制命令（起

⻜、位置/速度指令）；

错误模式：话题不出现、SLAM 不发布⾥程计、坐标系映射错误导致控制⾏为异常。

完成所有步骤后，预期可以观察到的运⾏现象：

输⼊/输出“契约”简述

2.实验效果



在运⾏  main.py  后，使⽤  rostopic list  能看到⾄少以下话

题： /rflysim/imu 、 /rflysim/sensor0/mid360_lidar （或等效点云话

题）、 /rflysim/sensor1/img_rgb 、 /rflysim/sensor2/img_rgb 。

在运⾏  StartSLAM.sh  并成功后，QGroundControl（QGC）中能看到视觉⾥程计

（Odometry）和融合后的 Local_Position_NED；使⽤

 rostopic hz /mavros/odometry/out  可看到约 10Hz 的⾥程计频率。

在运⾏  offboard.py  或  testRflyRosCtrl.py  后，⻜⾏器应能响应解锁、起⻜并执

⾏⽰例命令（例如悬停或向前速度控制）。若⻜⾏器只是向前并慢慢偏转，则是⽰例脚

本的预期⾏为。

在运⾏  StartRviz.sh  或载⼊  rflysim.rviz  时，RViz 界⾯会显⽰点云与摄像头画⾯

（可⽤于可视化调试）。

验证⽅法（快速检查清单）：

1. 运⾏  main.py ，确认图像、IMU 与点云话题出现；

2. 运⾏  StartSLAM.sh ，确认  /mavros/odometry/out  有数据；

3. 在 QGC 检查 Local_Position_NED；

4. 运⾏  offboard.py  或  testRflyRosCtrl.py  验证控制通路；

5. 若需要可视化，运⾏  StartRviz.sh  并加载  rflysim.rviz 。

注意：本仿真例程推荐使⽤PX4 1.12版固件，经测试能够更稳定运⾏。

1. 双击运⾏“ ”即可完成所有配置。

5.实验步骤

5.1 启动Windows 系统上的仿真平台

Windows\SITLPosStrOnekey.bat

Windows/SITLPosStrOnekey.bat


三维仿真正视图

三维仿真俯视图

2. ⾼性能电脑⽤⼾，可开启评分程序。（选做）

注意：对于电脑性能⾜够的⽤⼾（例如，台式机⽤⼾），也可以双击运⾏“

”，会启动如下图所⽰的⼀个实时轨迹显

⽰和评分程序。

注意：最终都是⼈⼯评分，此程序仅供调试时使⽤，以及⽐赛时作为评分参考。

Windows\SITLPosStrOnekeyWithScore.bat

Windows/SITLPosStrOnekeyWithScore.bat


注意：此程序可能占⽤电脑性能，如果电脑性能不⾜，⻜机起⻜不稳定，容易发⽣炸机，可

以不运⾏本脚本。

⽐赛评分程序（仅作为⼈⼯评分依据，可能占⽤电脑资源）

3. 算法开发。

接着可以直接选择WinWSL/Ubuntu环境下开发算法，也可选择在虚拟机、或者外接机

载板卡上开发算法，去完成⽐赛任务。

1. 双击运⾏“WinWSLRunALL.bat”，即可⼀键在平台WinWSL（Ubuntu

22.04）环境下运⾏本平台的所有程序。

2. 可以看到，依次打开了⼏个程序，最后⻜机起⻜，并向前⻜，同时慢慢向右偏转。

5.2 平台⾃带WinWSL/Ubuntu环境运⾏起⻜例⼦

⼀键控制脚本测试



注意：如果本例程不能顺利起⻜，可能是环境配置问题，请检查VPN杀毒软件等是否关闭状

态。如果⻜机起⻜后⻜⾏不稳定，则是电脑性能问题，请检查任务管理器当前性能消耗，需

要更换台式机来确保程序稳定运⾏。

3. 右键⽤VS Code或记事本打开“WinWSLRunALL.bat”脚本，可以发现执⾏了以下步

骤：

注：虽然图⽚脚本中名称为RflySim-20.04，实际上RflySim4.0版本开始，已启⽤22.04的

系统，但是名称未变。

1）运⾏main.py程序，接收图像，转发到ROS消息。

此时双击“WinWSL.bat”进⼊平台Ubuntu环境，并输⼊“rostopic

list”，得到如下消息列表



/rflysim/imu IMU数据，来⾃CopterSim

/rflysim/sensor0/mid360_lidar 360激光点云数据，参数⻅Config.json

/rflysim/sensor1/img_rgb 前视RGB摄像头，参数⻅Config.json

/rflysim/sensor2/img_rgb 下视RGB摄像头，参数⻅Config.json

/mavros/odometry/out 激光SLAM发给PX4的⾥程计数据

以及mavros消息



时，其他ROS节点，已经可以通过mavros订阅⻜控状态，并发送起⻜等控制指令了。具体

的mavros控制⽅法，可以学习6.RflySimExtCtrl\0.ApiExps\e18_MavrosExps的例程。

2）运⾏StartSLAM.sh脚本，启动激光SLAM程序，得到定位数据，发给⻜控。

注意：⼀些红⾊警告请忽略，可能是rviz可视化未弹出，不影响程序运⾏。



此时，可以在QGroudControl的

“MAVLink检测”⻚⾯中可以看到Odometry的视觉⾥程计消息，和Local_Position_NED

的视觉融合定位数据。说明成功发送了SLAM数据，并且在⻜控中进⾏了融合。

此时CopterSim的左下⻆也会显⽰视觉⾥程计的数据频率，⼤概10Hz。

注意：⽤视觉定位的⽅法，只能获得本地定位（Local_position），不能获得全局定位

（GPS定位），因此如下图QGC提⽰GPS定位未获得也是正常的。



3）运⾏testRflyRosCtrl.py程序，订阅mavros⻜控状态，通过ROS控制⻜机起⻜和前进

注：请⼿动打开testRflyRosCtrl.py了解使⽤原理，它的核⼼思想是调⽤了平台的ROS

控制接⼝：RflySimAPIs\RflySimSDK\ctrl\PX4MavCtrlV4ROS.py来实现⻜机起⻜和速度控

制。

4. 右键⽤VS Code或记事本打开“ ”，主要包含以下步骤testRflyRosCtrl.py

http://testrflyrosctrl.py/


包含了获取⻜机位置、姿态信息的接⼝展⽰，以及发送机体轴下的速度，进⾏前进⻜⾏。⽤

⼾可⾃⾏开发更复杂的控制算法。

关闭前⾯所有程序

1. 双击运⾏“ ”（或者，⾼性能台式机⽤⼾可以打开

，打开辅助评分程序）

2. 双击“WslGUI.bat”（仅限⾼性能台式机⽤⼾，笔记本⽤⼾在调试时可以打开，⽐赛时

不要打开），打开WinWSL的图形界⾯，便于观察点云和图像。（注：RVIZ点云程序可能

⼀键视觉+控制脚本测试

Windows\SITLPosStrOnekey.bat

Windows\SITLPosStrOnekeyWithScore.bat

Windows/SITLPosStrOnekey.bat
Windows/SITLPosStrOnekeyWithScore.bat


占⽤较多电脑性能，如果只想观察前视和下视摄像头数据，可以⼿动关闭RVIZ点云窗

⼝）。注：如果打开发现窗⼝⽩屏，没有桌⾯，则关了重开⼀两次。

注：点云和前下摄像头数据，需要运⾏后⾯程序才能出现。

3. 双击运⾏“WinWSLRunCV.bat”，即可⼀键在平台WinWSL（Ubuntu

22.04）环境下运⾏本平台的所有程序。右键⽤VS

Code或记事本打开WinWSLRunCV.bat脚本，可以发现包括以下步骤：

运⾏main.py程序，接收图像，转发到ROS消息。

运⾏StartSLAM.sh脚本，启动激光SLAM程序，得到定位数据，发给⻜控。

运⾏testRflyRosCV.py程序，订阅ROS图像，通过ROS控制⻜机起⻜和前进

4. 右键打开“ ”可以看到关键代码如下

ROS订阅前置和下视摄像头数据

testRflyRosCV.py

http://testrflyroscv.py/


图像回调函数front_image_callback和down_image_callback，在线程中进⾏图像处

理

简单的定时器，实现10Hz的控制循环

简单的状态切换标志，⽤于实现任务阶段



注：本状态切换逻辑仅供参考，需要⾃⾏设定完善

核⼼思想是，当前模态且满⾜预设条件时，转到下⼀个状态，⽤于启⽤下⼀阶段的控制或视

觉处理算法。

起⻜前简易检查程序，可以⾃⾏加⼊起⻜阶段的校验逻辑，如果起⻜不稳定，可以重启

仿真。

1. 

在Windows下进⼊⽬录“2-BaseDemoAuto\Ubuntu”，其中：“WinWSL.bat”是进⼊平台

WinWSL/Ubuntu环境的快捷⽅式，“ ”是接收图像并转发ROS消息的中间程序，“

⼿动运⾏程序⽅法

main.py

http://main.py/


”是开启激光SLAM并返回定位数据的脚本，“ ”是⼀个基于位

置控制的例⼦，“ ”是⼀个基于RflySIm平台接⼝的速度控制的例⼦。

2. 

双击“WinWSL.bat”，可以进⼊平台的WSL/Ubuntu22.04环境，可以在其中模拟Ubuntu

虚拟机执⾏各种Linux命令。

注意：平台⾃带的WinWSL环境，已经配置好了

ROS1/ROS2、mavros、opencv、pytorch等所有环境，因此可以作为⼀个Ubuntu虚拟机

直接运⾏平台所有Ubuntu下运⾏例程。

注意：进⼊任意例程⽂件夹，⿏标右键，点击“Open in Terminal”（在终端打开）

StartSLAM.sh offboard.py

testRflyRosCtrl.py

http://startslam.sh/
http://offboard.py/
http://testrflyrosctrl.py/


在弹出窗⼝中，输⼊wsl或bash，也能进⼊平台的WSL/Ubuntu22.04环境，特征是

“root@⽤⼾名:⽂件⽬录”的命令⾏格式

3. 双击“WinWSL.bat”进⼊平台Ubuntu环境，并输⼊“python3

”，可以开启mavors节点，并开启点云取图main.py

http://main.py/


注意：如果发⽣了红⾊报错，请确认是否有之前开的python/mavros程序未关闭，关闭

后，重新运⾏本命令。

等待看到上图所⽰的图像和IMU发出消息，说明激光和IMU数据已经正常发送，可以执⾏下

⾯的SLAM算法，解算⻜机定位数据并回传⻜控。

4. 

再次双击“WinWSL.bat”进⼊平台Ubuntu环境，并输⼊“./StartSLAM.sh”，开启激光

SLAM，并发送定位数据给PX4。注意：有如下⻩⾊警告是正常的，另外还会有⼀条红⾊报

错，那个也不影响程序运⾏。。



此时，可以在QGroudControl的

“MAVLink检测”⻚⾯中可以看到Odometry的视觉⾥程计消息，和Local_Position_NED

的视觉融合定位数据。说明成功发送了SLAM数据，并且在⻜控中进⾏了融合。

注意：⽤视觉定位的⽅法，只能获得本地定位（Local_position），不能获得全局定位

（GPS定位），因此如下图QGC提⽰GPS定位未获得也是正常的。



5. 再次双击“WinWSL.bat”进⼊平台Ubuntu环境，并输⼊“python3

”，可以提⽰进⼊offboard，并解锁，然后⻜机起⻜。

6. 

基于“ ”或⾃⾏编写Offboard的控制例⼦，并订阅图像信息，去编写算法，成

功完成⽐赛任务即可。

注：更多mavlink、mavros或offboard控制的例⼦，可以参

考“6.RflySimExtCtrl\0.ApiExps\e18_MavrosExps”、“8.RflySimVision\0.ApiExps\2-

DistributedSimAPI\2.UavDistCtrl”或“8.RflySimVision\0.ApiExps\2-

DistributedSimAPI\3.RosDistCtrl”。

7. 

除了上述位置控制的例⼦，平台还提供了⼀个速度控制的例⼦。关闭前⾯所有窗⼝，重来⼀

次全部流程。将最后的“python3

”命令换成 “python3

”即可观察到⻜机起⻜后，向前⻜，并慢慢向右转向。

注意： 引⽤了“RflySimSDK\ctrl\PX4MavCtrlV4ROS.py”库⽂件，是

RflySim平台提供的⼀个基于mavros的控制接⼝（兼容ROS1和ROS2）。提供了基本的信息

获取和位置+速度控制接⼝，请⾃⾏阅读源码，了解实现原理。

offboard.py

offboard.py

offboard.py

testRflyRosCtrl.py

testRflyRosCtrl.py

http://offboard.py/
http://offboard.py/
http://offboard.py/
http://testrflyrosctrl.py/
http://testrflyrosctrl.py/


注意：本例⼦没有智能控制算法在⾥⾯，⻜机会慢慢向前，并向右偏转，最后会撞墙，这个

是正常的。可以在此基础上，研发⾃⼰的算法。

注意：也可以双击运⾏“WinWSLRunALL.bat”的脚本，来⼀键完成Ubuntu下的代码执

⾏，它会⾃动依次执⾏“python3

main.py”、“./StartSLAM”、“python3

”，打开脚本，可⻅关键代码如下，可以参考⾃⾏设计⾃动化运⾏脚本：

start wsl -d RflySim-20.04 -e bash -lic "python3 main.py"

choice /t 20 /d y /n >nul

start wsl -d RflySim-20.04 -e bash -lic "./StartSLAM.sh"

choice /t 5 /d y /n >nul

testRflyRosCtrl.py

http://testrflyrosctrl.py/


start wsl -d RflySim-20.04 -e bash -lic "python3 testRflyRosCtrl.py"

8. 注意：除了命令⾏的⽅式，平台还提供了⼀个图形界⾯，便于观察程序运⾏结果。

1. 双击本⽂件下“WslGUI.bat”，或双击桌⾯快捷⽅式“RflyTools\WslGUI”，可以开启

⼀个图形界⾯。

2. 双击“WinWSL.bat”进⼊平台Ubuntu环境，并输⼊“./StartRviz.sh”，就可以在上

⾯图像界⾯中，看到Rviz的界⾯，并看到点云数据。



3）双击“WinWSL.bat”进⼊平台Ubuntu环境，并输⼊“rostopic

list”，得到如下消息列表

/rflysim/imu IMU数据，来⾃CopterSim

/rflysim/sensor0/mid360_lidar 360激光点云数据，参数⻅Config.json

/rflysim/sensor1/img_rgb 前视RGB摄像头，参数⻅Config.json

/rflysim/sensor2/img_rgb 下视RGB摄像头，参数⻅Config.json

/mavros/odometry/out 激光SLAM发给PX4的⾥程计数据



4）更多关于WSL和GUI的功能说明和例程，可以参

考“PX4PSP/RflySimAPIs/1.RflySimIntro/2.AdvExps/e7_WslGUI/Intro.pdf”

注意：上⽂的WinWSL环境已经能满⾜所有⽐赛开发需求，后续步骤仅限感兴趣⽤⼾。

除了使⽤WinWSL编译器，还可使⽤RflySim基于WSL2/Ubuntu 22.04开发的外挂环境来运

⾏本实验。本外挂环境，附带了docker、cuda、pytorch、tensorflow等额外功能，能够

开发更复杂的⽆⼈系统感知决策算法。

1. 根据实验例程： 1.RflySimIntro\2.AdvExps\e13.WinWSL2-GPU\Readme.pdf  来下载

WinWSL2-GPU的外挂WSL2镜像（约50G），并部署到平台。

2. 运⾏ \Windows\SITLPosStrOnekey.bat 来启动⽆⼈机的SITL仿真。

3. 运⾏ \Ubuntu\WinWSLRunCV2.bat 来使⽤外挂环境运⾏本实验。

期望效果：和上⽂效果相同，⻜机起⻜，向前⻜，并显⽰前下视摄像头数据。

注意：如果使⽤官⽅提供的虚拟机ubuntu-20.04\rflysim.zip，已经预装好了平台运⾏所需

要的所有环境，确保按《虚拟机使⽤⽂档.pdf》步骤正确配置虚拟机，并按后⽂步骤实验即

可。

虚拟机下载链接：

实验前准备：拷⻉“PX4PSP\RflySimAPIs\RflySimSDK”到虚拟机主⽬录~，并在终端中

运⾏“python3

”来导⼊或更新RflySim库⽂件。请务必完成本步骤，再进⾏下⾯操作。

注意：由于RflySim 4.10开始，WSL2已经能完全覆盖虚拟机的需求，因此，虚拟机的⽅法

不再维护。读者可参考其基本步骤进⾏配置，如果遇到问题，请联系我们。

1. 将”

2-BaseDemoAuto”整个拷⻉到Ubuntu虚拟机中（例如桌⾯上），然后在Ubuntu中进

⼊“2-BaseDemoAuto/Ubuntu”⽬录，⿏标右键单机并进⼊“终端”，然后输⼊如下指

令“sudo

chmod 777 *”，如下图所⽰，输⼊“ls”命令，可以看到⽂件都为绿⾊，说明权限正确。

5.3 使⽤RflySim GPU加速外挂环境运⾏实验(选

做)

5.4 Ubuntu 系统（包括虚拟机）程序运⾏（⾮必

须）

https://pan.baidu.com/s/10MDjINKG20k4mWUYz0Nm1A?pwd=78r7

ReLabPath.py

https://pan.baidu.com/s/10MDjINKG20k4mWUYz0Nm1A?pwd=78r7
http://relabpath.py/


**注意：**如果是⾃⼰的机载板卡或其他Ubuntu电脑，需要确保Ubuntu版本为20.04，然

后运⾏“2-BaseDemoAuto/Ubuntu/EnvSetup.sh”，来安装mavros，opencv，

pymavlink等⼀些额外包。

2. 在终端中，输⼊“python3

”，即可完成所有配置。等待⼀段时间，终端中返回如下信息，说明运⾏正确。

1）成功获取CopterSim所在电脑的IP地址

2）成功连上⻜控，并进⼊mavros模式，获取到了⻜控版本信息（看到Board

hardware，UID等信息）。

main.py

http://main.py/


3）成功读取json并向RflySim3D请求图像，以及获取到了imu数据

3. 在Ubuntu中，进⼊“2-BaseDemoAuto/Ubuntu”，⿏标右键启动终端，并输⼊命令“./

StartRviz.sh”，或者直接输⼊命令“rosrun rviz rviz -d ./rflysim.rviz”

（注，两个命令⼆选⼀即可）

就能⾃动加载点云，前置摄像头，以及下视摄像头数据



能看到上⾯的数据，说明传感器数据获取正确。

注意：rviz的界⾯在某些情况下可能闪退，这个不影响程序运⾏。

4. ROS消息检查，打开⼀个终端，输⼊“rostopic

list”命令，发现有rflysim打头的imu数据、激光点云数据，以及两个RGB话题，说明ROS

配置正确。



5. 

基于订阅到的点云、图像、以及IMU数据，可以做感知，然后基于mavros可以控制⻜机的

起⻜，前进，在此基础上完成⽐赛任务即可。

1. 编译mid360驱动和激光SLAM源码并部署（只需要编译⼀次，之后就不需要再运⾏了）。

在Ubuntu中，进⼊“2-BaseDemoAuto/Ubuntu”，⿏标右键启动终端，并输⼊命令“./

”即可完成所有编译⼯作。

注意：请务必确保编译过程没有任何报错，且正常编译到100%的进度。

注意：本编译⼯作，会⾃动将catkin_ slam.zip解压到“主⽬录”下，并进⾏编译与部署。

5.5 Ubuntu 系统（包括虚拟机）SLAM起⻜例⼦

BuildSLAM.sh

http://buildslam.sh/


注意：如果要⼿动配置，请参考“catkin_slam.zip\⼿动配置说明.docx”⽂档。

2. 实验顺序：

1）在Windows端运⾏“2-BaseDemoAuto\Windows\SITLPosStrOnekey.bat”。得到如下

⽐赛场景界⾯。

2）在Ubuntu端，进⼊ “2-BaseDemoAuto\Ubuntu”⽬录。

3）右键启动⼀个终端，输⼊命令“python3

”，启动图像ROS转发，以及mavros节点，连上Windows下的RflySim平台。main.py

http://main.py/


4）右键新启动⼀个终端，输⼊命令“./StartSLAM.sh”，来启动SLAM节点，它订阅激光点

云和IMU数据做了⼀个SLAM融合，并将视觉例程计数据返回给⻜控。

其次，在QGroudControl中可以看到Odometry的视觉⾥程计消息，和

Local_Position_NED的视觉融合定位数据。说明成功发送了SLAM数据，并且在⻜控中进⾏

了融合。



注意：如果有如下⻩⾊警告，为正常现象，不影响程序运⾏，请直接忽视。最终，QGC中

能观测到Odometry的数据为准。

注：其他问题排查。

如果QGC看不到上⾯两条消息，说明配置未完全正确。输⼊“rostopic hz

/mavros/odometry/out”，确认下是否已发送数据，且频率为10Hz。下图为正确现

象。



如果提⽰没有发出过数据（⻅下图），说明“ ”脚本未正确运⾏，需要

重新⼿动检查并完成环境配置。

如果还是⽆法发布本消息，请尝试运⾏“./EnvSetup.sh”来补充安装环境包，再输

⼊“StartRviz.sh”确认点云是否正确收到。如果点云收到了，但是odometry未发

出，那可以确定为SLAM环境问题，需要⾃⾏检查系统解决。

5）最后，新打开⼀个终端，输⼊“python3

”，可以看到⻜机进⼊Offboard并起⻜

解锁，起⻜并悬停

BuildSLAM.sh

offboard.py

http://buildslam.sh/
http://offboard.py/


从QGC可以看到，⻜机悬停在 NED 坐标系的 0.2 0 -0.8

⽽offboard发送的位置是：ENU坐标系的 0 0.2 0.8



上述现象说明，⻜机正确地响应了信息。

6）重要注意：mavros使⽤的是ENU（东、北、天对应xyz）坐标系，px4内部（包括

local_position等）使⽤的是NED（北、东、地对应xyz）坐标系。因此，mavros的x轴，对

应PX4内y轴数据，y轴对应x轴数据，z轴对应-z轴数据。需要做⼀个映射才⾏。

7）注意：如果起⻜后抖动，⻜⾏不稳定。可以尝试增加虚拟机的资源配置，例如，分配8G

内存（总内存32G），分配16核⼼给虚拟机。

下⾯列出的资源包含本例程运⾏与源码理解所需的主要⽂件与建议阅读材料（仅列⽂件名或

资料名称）：

本例程关键⽂

件： main.py 、 StartSLAM.sh 、 StartRviz.sh 、 offboard.py 、

 testRflyRosCtrl.py 、 testRflyRosCV.py 、 BuildSLAM.sh 、 EnvSetup.sh 、

 rflysim.rviz 、 Config.json 、 PX4MavCtrlV4ROS.py 。

⼀键运⾏脚

本： WinWSL.bat 、 WinWSLRunALL.bat 、 WinWSLRunCV.bat 、

 SITLPosStrOnekey.bat 、 SITLPosStrOnekeyWithScore.bat 。

建议阅读（外部⽂档/资料名）：PX4 官⽅⽂档、ROS 官⽅⽂档、mavros ⽂档、

RflySim API（API.pdf）。

使⽤建议：优先阅读⽰例脚本中的注释与  PX4MavCtrlV4ROS.py  实现，理解话题名称与坐

标系映射规则后再进⾏算法开发。

6.参考资料



下⾯按故障现象给出排查要点，操作中只引⽤本例程⽂件名或命令提⽰：

1. 话题没有出现或图像/点云为空

检查是否已运⾏  main.py 。在 Ubuntu 环境或 WSL 终端中运⾏：

2. SLAM ⽆法发布⾥程计（QGC 中看不到 Odometry）

确认已完成编译步骤（仅第⼀次需要）：运⾏  BuildSLAM.sh 。

启动 SLAM：运⾏  StartSLAM.sh ，并检查终端⽇志中对点云和 IMU 的订阅是否

正常。

⽤  rostopic hz /mavros/odometry/out  检查频率（预期约 10Hz）。

3. RViz 界⾯⽩屏或不显⽰点云

先确认  StartRviz.sh  已运⾏或⼿动载⼊  rflysim.rviz 。

如果⽩屏，尝试关闭后重启  StartRviz.sh ；在虚拟化环境下，需确保图形加速/

桌⾯会话正常。

4. ⻜⾏器起⻜后抖动或不稳定

检查主机性能与资源分配（在虚拟机场景下，建议增加内存与 CPU 分配），可参考

 EnvSetup.sh  帮助确认环境依赖。

在使⽤  testRflyRosCtrl.py  或  offboard.py  前，先确认  main.py  与 SLAM

已稳定输出话题并且⻜控已连接。

5. 坐标系与控制⽅向不⼀致（控制命令与实际⽅向错位）

请注意：MAVROS（脚本中多数接⼝）使⽤ ENU，⽽ PX4 的 local_position 使⽤

NED。查看  offboard.py  中的坐标映射实现并按需修正。

6. 依赖或库缺失导致脚本错误

若报错提⽰缺少 ROS、mavros、opencv 等包，运⾏  EnvSetup.sh （或参照该脚

本内容⼿动安装所需包），然后重启相关节点。

7. 开发调试建议

先按顺序执⾏： main.py  ->  StartSLAM.sh  ->  offboard.py  /

 testRflyRosCtrl.py 。

在每步遇到问题时，只回滚到最近⼀步并检查对应⽇志，避免同时重启过多进程。

7.常⻅问题

python3 main.py1

- 确认 `Config.json` 中传感器索引正确，且在控制台没有⽹络/权限错误。



若需要快速复现整套流程，可使⽤  WinWSLRunALL.bat  或  WinWSLRunCV.bat  来

在 WSL 环境中⼀键启动⽰例流程。

阅读  PX4MavCtrlV4ROS.py  源码以理解控制侧如何封装 MAVROS 接⼝，便于在

出问题时定位是控制端还是消息链路的问题。

遇到⽆法解决的编译/驱动问题，可先参考  BuildSLAM.sh  中的⽇志输出定位编译

失败点。

若仍⽆法解决，请把遇到的关键⽇志（保留⽂件名和报错信息）整理后反馈以便进

⼀步诊断。

使⽤以上流程与⽂件名定位问题，能最⼤程度避免路径混淆与误引⽤。

使⽤平台免费版即可使⽤RGB相机，深度相机，灰度相机，以及激光雷达（包括传统机

械式扫描雷达，以及固态雷达）。

仿真可以使⽤视觉定位⽅案，也可以使⽤激光雷达定位⽅案。避障可以⽤激光雷

达，也可以⽤深度相机等。

Demo

仅展⽰配置mid360激光雷达，深度相机，前视以及下视单⽬RGB，如果需要其他

传感器，参考 )

7.3部分内容，如果配置需要的传感器，免费版仅⽀持3个传感器。Demo

程序分为两部分，⼀部分在windows上运⾏，另⼀部在ubuntu上运⾏（默认系统

⾥包含了ROS环境）。

本例程⽀持⽤平台的WSL/Ubuntu环境运⾏、或者使⽤Ubuntu虚拟机运⾏，或者

使⽤第⼆台Ubuntu电脑（或NUC或NX等机载电脑）来联机运⾏。

注意：本例程只提供接⼝展⽰，没有实际的⽆⼈机任务控制，更完整的⽐赛代码请参考

8.RflySimVision\1.BasicExps\4_CompSlamNav

[RflySim安装⽬录]/RflySimAPIs/8.RflySimVision/API.pdf

../../API.pdf
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