
配置NS3需要的环境。⾃⾏搭建NS3协议并创建收发端⼝实现NS3⽹络通信。在上⼀个实验

的基础上，增加了对通信质量的可视化。

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：

：NS3组⽹通信仿真转发核⼼⽂件。

：Python环境启动批处理⽂件。

：启动MAVLink全功能仿真。

、 、 、 ：四架⽆⼈机控制脚

本。

：⼀键启动全部⽆⼈机控制脚本。

：测试发送脚本。

：PyQt可视化界⾯主程序。

：可视化界⾯启动批处理⽂件。

：UDP接收状态处理脚本。

：⼀键启动脚本。

NS3⽹络仿真

1. 实验⽬的

2. 实验要求

[1]

[2]

3.实验地址

[安装⽬录]\RflySimAPIs\9.RflySimComm\3.CustExps\e2.NS3_UAVCommExps\2.NS3-U

dp-PyQtViz

netsim/RflyNet.cc

uav/Python38Run.bat

uav/SITLRun4MavlinkFull.bat

uav/UAV1Ctrl.py UAV2Ctrl.py UAV3Ctrl.py UAV4Ctrl.py

uav/UavPythonRunALL.bat

uav/TestSend.py

pyviz/PyViaGui.py

pyviz/PyViaGuiRun.bat

pyviz/UdpReceiveStatus.py

OneScript.bat

.
netsim/RflyNet.cc
uav/Python38Run.bat
uav/SITLRun4MavlinkFull.bat
uav/UAV1Ctrl.py
uav/UAV2Ctrl.py
uav/UAV3Ctrl.py
uav/UAV4Ctrl.py
uav/UavPythonRunALL.bat
uav/TestSend.py
pyviz/PyViaGui.py
pyviz/PyViaGuiRun.bat
pyviz/UdpReceiveStatus.py
OneScript.bat


本实验有⼀个⼩实验。

这⾥推荐将例程复制⼀份到其他⽬录中，以防⽆法复原⽂件。

注意，该例程需要与"9.RflySimComm\3.CustExps\e1-NS3"例程在同级⽬录下。因为需要

编译的程序在e1-NS3例程中，为节约存储空间，没有在每个例程中都存放需要编译的程

序。

双击运⾏" "⼀键启动脚本，将⻜机仿真与NS⽹络仿真进⾏⼀键配置与启动。

这⾥如果没有进⾏过编译，会先进⾏编译，需要等待⼀段时间。

4. 实验内容或步骤

4.1 步骤1：本机实验

OneScript.bat

OneScript.bat


如果之前有已经进⾏过编译，则会直接配置和启动。

脚本运⾏完全后可以看到如下界⾯，其显⽰了各⻜机之间的通信状况（以下界⾯不会⾃动弹

出，在任务栏⾃⾏打开）。





并且在控制程序中，会打印⻜机的信息。

注意：此例程⻜机并不会起⻜。



NS3（Network Simulator 3）的设计和运作基于离散事件模拟（Discrete Event

Simulation, DES）的原则。离散事件模拟是⼀种计算机模拟技术，⽤于分析和预测离散事

件系统的⾏为，其中"事件"是在特定时刻发⽣的瞬间动作，它们改变系统的状态。在NS3

中，这些事件通常与⽹络包的发送、接收或⽹络协议的状态转换相关联。

在上⼀个实验的基础上，增加了对通信质量的可视化。该可视化⼯具，是由PyQt编写的。

1. 

A1：***

1.  

2. 推荐配置请⻅：  

5. 关键知识点

关键知识点1：NS3（Network Simulator 3）

关键知识点2：通信质量可视化

6.参考资料

RflySim官⽅⽂档

7.常⻅问题

Q1：***

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

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