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动捕接入指南 

注：如遇无法解决的问题，请联系幻思创新的工程师寻求协助。  

1.配置 ROS 工程 

A、配置单架飞机接入动捕 

（1）配置组网模块 

该步骤确定的 IP 地址将在 配置通信节点参数 中使用。 

  （1）如果仅飞一架飞机，无需进行额外配置。在后续步骤中，可直接使用个

人电脑连接飞机的默认 IP 地址：192.168.4.1。 

  （2）如果飞多架飞机（飞集群），请参照官网教程—>“集群开发指南—> ③ 

配置组网模块”（点击跳转）。 

 

（2）配置电脑环境 

该步骤用于配置 个人电脑（远程电脑）环境，而非无人机的机载电脑。请注意

区分两者，避免误操作。 

配置教程请参照官网教程—>“集群开发指南—> ④ 配置电脑环境”（点击跳

转）。 

 

（3）导入 ROS 工程 

请参照官网教程—>“集群开发指南—> ⑤ 导入 ROS 工程”（点击跳转）。 

 

（4）配置通信节点参数 

① 飞单机 

首先，打开刚导入的 ROS 工程（fcu_core 文件）的 fcu_bridge_001.cpp（点击跳

转）文件。在文件顶部可以看到参数配置变量，请将这些变量按照下图所示进

行配置： 

http://www.fancinnov.com/
https://www.fancinnov.com/support-FanciSwarm#swarm-fanciswarm1021
https://www.fancinnov.com/support-FanciSwarm#swarm-fanciswarm1021
https://www.fancinnov.com/support-FanciSwarm#swarm-fanciswarm1021
https://www.fancinnov.com/support-FanciSwarm#swarm-fanciswarm1021
https://www.fancinnov.com/support-FanciSwarm#swarm-fanciswarm1021
https://github.com/fancinnov/fcu_core/blob/main/src/fcu_bridge_001.cpp
https://github.com/fancinnov/fcu_core/blob/main/src/fcu_bridge_001.cpp
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其中，根据 配置组网模块——飞单机 的说明，参数“DRONE_IP”应填写为

“192.168.4.1”， 即飞机的默认 IP 地址。 

 

② 多无人机通信节点参数配置说明（以三机为例） 

同时飞 3 架飞机，需要运行 3 个通信节点： 

（a）通信节点 001（对应于 ROS 工程中的 fcu_bridge_001.cpp 文件）; 

（b）通信节点 002（对应于 ROS 工程中的 fcu_bridge_002.cpp 文件）; 

（c）通信节点 003（对应于 ROS 工程中的 fcu_bridge_003.cpp 文件）。 

因此需要对 3 个通信节点的参数进行配置。 

 

以配置通信节点 001（fcu_bridge_001.cpp 文件）为例进行讲解，配置过程请参

照① 飞单机 中的步骤，其中参数“DRONE_IP”应填入 （1）配置组网模块—

—飞多架飞机中配置的组网模块的 IP 地址。 

注意： 

fcu_bridge_001.cpp、fcu_bridge_002.cpp、fcu_bridge_003.cpp 中的参数

“DRONE_IP”为 FanciSwarm 无人机网络通信的 IP，用户需要填入 （1）配置

组网模块——飞多架飞机 中配置的组网模块的 IP 地址，三个通信节点（3 台

无人机）对应三个 ip 地址，请一一对应。 

 

（5）动捕配置 

第一步，配置动捕话题，在 fcu_bridge_001.cpp 文件中找到动捕话题，修改为自

己动捕系统中的话题名，如下图所示默认话题名为/motion_001。 

http://www.fancinnov.com/
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第二步，确定动捕坐标系的坐标轴方向，动捕坐标系应为“前左上”坐标，如

下图所示： 

 

第三步，用 rostopic echo 指令查看动捕话题的位置数据，明确位置单位为毫

米、厘米、或者米。 

 

第四步，在 fcu_bridge_001.cpp 文件中找到动捕回调函数，在回调函数中修改坐

标单位，默认程序中坐标单位为米。 

 

例如：假如我们实际动捕输出话题的坐标单位为毫米，则需要转换为米，转换

方式如下图所示： 

http://www.fancinnov.com/
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红框部分等号右侧应乘以 0.001，修改为： 

 

第五步，进一步确定动捕数据的偏航角是否正确。 

 

第六步，编译并运行此 fcu_core 工程，如果前面步骤已正确执行，并且动捕系

统已经正常启用，那么 fcu_core 工程运行后会在终端输出动捕数据，如下图所

示，在 2 条心跳数据之间应出现 10 条动捕数据，注意如果不够 10 条说明局域

网质量不好存在丢包问题，飞行存在风险。 

http://www.fancinnov.com/
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上图中第四个 yaw 数据就是偏航角，变化范围-pi~pi. 

需要确定： 

当无人机机头沿动捕坐标 X 轴摆放的时候，yaw 值为 0； 

当无人机机头沿动捕坐标 Y 轴摆放的时候，yaw 值为 pi/2； 

 

B、配置多架飞机接入动捕 

参考单架飞机步骤，每个飞机对应一个 fcu_bridge 文件。 

2.配置飞控固件 

打开飞控固件的 clibrary/include/confg.h

http://www.fancinnov.com/


幻思创新（北京）智控科技有限公司（www.fancinnov.com）                      动捕接入指南 V1.1 

 6 

 

按上图修改对应参数，保存编译烧录后，无人机进入动捕定位模式。 

首先在该模式中完成试飞。 

试飞无问题后可以进一步启用动捕定高 

 

按上图启用动捕定高。保存编译烧录后，无人机进入动捕定位模式+动捕定高模

式。 

http://www.fancinnov.com/
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