
使⽤平台的⽆⼈机通信接⼝实现通信。

软件要求：Windows 10及以上版本；RflySim⼯具链 。

硬件要求：笔记本/台式电脑1台 。

例程⽬录：

：⽹络质量可视化相关的程序，运⾏前需要安装相关的Python依赖。

：粗粒度组⽹模拟程序的Demo⽂件，通过⽂件夹中的readme.txt启动即

可运⾏。

：⽹络质量可视化界⾯程序。

：UDP服务程序，⽤于接收和处理⽹络数据。

：最新开发的⽆⼈机通信接⼝程序。

：⽹络仿真器程序，⽤于模拟⽆⼈机之间的⽹络

通信。

：第⼀架⽆⼈机的控制程序。

：第⼆架⽆⼈机的控制程序。

：第三架⽆⼈机的控制程序。

：第四架⽆⼈机的控制程序。

粗粒度组⽹模拟实验

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

[2]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\9.RflySimComm\2.AdvExps\e1.CoaGraNetSimExps\1.NetSim4

Demo

PyNetView

PyNetWork

PyNetView\PyViaGui.py

PyNetView\UdpService.py

PyNetWork\NetUavAPI.py

PyNetWork\NetworkSimulation.py

PyNetWork\UAV1Ctrl.py

PyNetWork\UAV2Ctrl.py

PyNetWork\UAV3Ctrl.py

PyNetWork\UAV4Ctrl.py

.
PyNetView
PyNetWork
PyNetView/PyViaGui.py
PyNetView/UdpService.py
PyNetWork/NetUavAPI.py
PyNetWork/NetworkSimulation.py
PyNetWork/UAV1Ctrl.py
PyNetWork/UAV2Ctrl.py
PyNetWork/UAV3Ctrl.py
PyNetWork/UAV4Ctrl.py


本实验包含⼀个完整的组⽹模拟实验。

进⼊PyNetWork⽂件夹下。双击运⾏ 来⾃动创建四架⻜机。等待

所有CopterSim的左下⻆打印"PX4: GPS 3D fixed & EKF initialization finished."。

在该⽬录中，双击打开 ，输⼊"python

NetworkSimulation.py"，来执⾏模拟器。

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：启动四架⻜机仿真

SITLRun4MavlinkFull.bat

4.2 步骤2：启动⽹络仿真器

PyNetWork\Python38Run.bat

PyNetWork/SITLRun4MavlinkFull.bat
PyNetWork/Python38Run.bat


在该⽬录中，双击打开 ，来⼀键启动所有⻜机的控制

程序。

4.3 步骤3：启动所有⻜机控制程序

PyNetWork\UavPythonRunALL.bat

PyNetWork/UavPythonRunALL.bat


回到上级⽬录，进⼊PyNetView⽂件夹下。双击运⾏ ，在其

中输⼊"python PyViaGui.py"，运⾏可视化界⾯。

在本例仿真中，每个⻜机都是⽤组播的⽅式发给所有其他⻜机。因此，每架⻜机的Python

窗⼝中可以打印其他三架⻜机的数据。

 是最新开发的⽆⼈机通信接⼝程序。

NetSim4Demo1.py~NetSim4Demo4.py是四个⻜机的单独控制程序。

net = NetUavAPI.NetTransNode(mav)创建了⼀个⽹络传输节点，负责通过⽹络与其他⽆

⼈机或控制端进⾏数据通信。

net.startNetServ(-1,30000,'224.0.0.11')初始化了⽹络服务，设置了多播地址和端⼝，⽤于

在局域⽹中⼴播数据，224.0.0.11是⼀个多播IP地址，30000是端⼝号。

4.4 步骤4：启动⽹络质量可视化界⾯

PyNetView\Python38Run.bat

5. 关键知识点

关键知识点1：NetUavAPI.py

NetUavAPI.py

关键知识点2：独⽴控制程序

关键知识点3：⽹络传输节点

关键知识点4：⽹络服务初始化

PyNetView/Python38Run.bat
http://netuavapi.py/
http://netuavapi.py/


startNetServ(RecPort=-1,netSimPort=20030,netSimIP='224.0.0.10'):是重要的命令，

RecPort表⽰本⻜机接收数据的接⼝，netSimPort表⽰数据发送端⼝，netSimIP是数据发

送IP。在与粗粒度仿真器仿真时，netSimPort和netSimIP应该设置成仿真器的Ip和端⼝，

建议⽤组播地址和端⼝。本程序会将数据发送到(netSimPort,netSimIP)，经过⽹络仿真器

中转，再根据⽬标ID，发往对应⻜机的IP和端⼝。⽹络仿真器需要从接收到的数据中，读取

⻜机的IP，同时根据22000+i的端⼝规则，向对应⻜机发送数据。

hearServer = NetUavAPI.HeartServer()创建了⼀个⼼跳服务实例，⽤于监控⽆⼈机的连接

状态。hearServer.startHeartSer()启动了⼼跳服务，使得⽆⼈机定期向指定端⼝发送⼼跳

包，以确认连接的正常。

以下代码实现了从其他⽆⼈机接收位置数据的功能：

1. 

2. ⽆

3. 

A1：***

关键知识点5：重要⽹络命令

关键知识点6：⼼跳服务

关键知识点7：数据接收处理

for i in range(len(net.posGPSVect)):
    if net.posGPSVect[i].hasUpdate:
        net.posGPSVect[i].hasUpdate=False
        print('Got msg from Copter #' + str(net.posGPSVect[i].CopterID) + ' Gps 
pos: ', net.posGPSVect[i].latlonAlt,' PosE: ',net.posGPSVect[i].UePosE)

1
2
3
4

6.参考资料

RflySim官⽅⽂档

7.常⻅问题

Q1：***

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


A2：***

A3：..............

1.  

2. 推荐配置请⻅：  

Q2：***

Q3：..............

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

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

	粗粒度组网模拟实验
	1. 实验目的
	2. 实验要求
	3.实验地址
	4. 实验内容或步骤4. 实验内容或步骤
	4.1 步骤1：启动四架飞机仿真
	4.2 步骤2：启动网络仿真器
	4.3 步骤3：启动所有飞机控制程序
	4.4 步骤4：启动网络质量可视化界面4.4 步骤4：启动网络质量可视化界面

	5. 关键知识点
	关键知识点1：NetUavAPI.py
	关键知识点2：独立控制程序
	关键知识点3：网络传输节点
	关键知识点4：网络服务初始化
	关键知识点5：重要网络命令关键知识点5：重要网络命令
	关键知识点6：心跳服务
	关键知识点7：数据接收处理

	6.参考资料
	7.常见问题
	Q1：***
	Q2：***Q2：***
	Q3：..............


