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1 地面站配置

首先连接完飞控后，将飞控通过 USB 接入电脑，打开 QGroundControl 地面站软件，配置和修改飞控

的相关参数。本例程使用的 PX4 固件版本为 1.15.4，飞控为 Pixhawk 6C。

1.1 配置 MAVLink参数

找到 MAV_1_CONFIG 这个参数，将其设置为 TELEM2（视具体使用的接口而定，本例程使用 TFLEM2 端

口进行硬件连接）

1.2 配置 Serial参数

配置串口波特率 SER_TEL2_BAUD（与上一步配置的端口一致）为 460800，不同模块设置对应的波特

率

1.3 配置 EKF2参数

1 设置 EKF2_HGT_REF 参数为 Barometric pressure，将高度数据来源设置为气压计
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2 设置 EKF2_OF_CTRL 为 Enabled，启用光流辅助功能

3 设置为 EKF2_RNG_CLRL 为 Enabled，启用测距辅助功能

1.4 其他参数

EKF2_OF_POS_X、EKF2_OF_POS_Y 和 EKF2_OF_POS_Z 可用于设置光流相对于飞行器重心的偏移量。

1.5 查看数据

可 通 过 OPTICAL_FLOW_RAD 查 看 光 流 数 据 ， 勾 选 integrated_x 和 integrated_xgyro 以 及

integrated_y 和 integrated_ygyro 查看光流安装是否正确，当 integrated_x 和 integrated_xgyro 的

数据波形未重合时，可通过参数 SENS_FLOW_ROT 设置传感器对应的旋转角度，或通过模块自带的上位机

设置对应的机头方向，使波形完全重合即可。
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