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♦ 相关下载

♦ 信仰者⽤户⼿册下载

http://fw.makeflyeasy.com/Believer/

♦ 信仰者组装流程图下载

http://fw.makeflyeasy.com/Believer/

♦ 信仰者参数下载

http://fw.makeflyeasy.com/Frame_params/

♦ 地⾯站下载

http://fw.makeflyeasy.com

/Mission_Planner_VTOL_Survey/

♦ 信仰者固定翼装机笔记

♦ 空机组装

1.1⼀览全局
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• 空机的组装采⽤信仰者1代航测载机，信仰

者1代的最⼤的优点是：⽅便拆装、⽅便携

带，最⼤的缺点是：⼿动起⻜困难，对操

作⼿的要求⽐较⾼。

为了避开⼿动起⻜，在航测作业中，我⼀

般使⽤⾃动起⻜，⼿动开伞的⽅式降落。

• 现售的包装⾥⾯增加了EPS保护泡沫，适合

⻓期运输使⽤，箱⼦的⼤⼩可以放在普通

的⼩汽⻋后备箱中，还是⽐较⽅便。

• 整个机体的EPO材料还是偏软，主要是EPO

的厚度不够，整个EPO拿在⼿⾥很轻，缺乏

厚重感和⼯程测量装备的⽪实感。但是作

为⼀款⼊⻔级的航测载

机，已经够⽤了，机体还是⽐较宽阔，⽅

便安装设备，⽆⼯具拆装和便携的特点，

⽤起来还是很顺⼿。
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• 配件很多，增加了组装的复杂度，但是为

了使⽤⽅便，这⼀切都是有必要的。建议

装之前⼀定要看⼀遍说明书，避免错装和

漏装。

• 装好以后，为了增加机翼尾翼的强度，建

议舵⾯⽤纤维胶带加强，⻜⾏的品质可以

得到提升。

1.2机翼尾翼部分

• 先从机翼开始装，电机座的泡沫槽⾥⾯⼀

定要涂满泡沫胶，最好把电机座⽤热熔胶

固定，避免在降落过程中，桨扫地引起的

电机座松动，在起⻜前务

必检查电机座是否有松动。
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• 合上机翼盖板，⼀定要压紧、对⻬，安装

塑料螺柱。

• 安装舵机槽的时候，⼀定要注意舵机线的

出⼝⽅向。

• 机翼翼根塑料件涂泡沫胶时候不要弄到碳

管洞⾥⾯了，不然后⾯拔插碳管会很紧。
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• 尾翼为了防⽌碳管松动，在碳管接缝处涂

满泡沫胶固定。

• 接触⾯涂胶后，合上尾翼塑料件，尾翼就

组装完成了。

1.3机身部分
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• 机身合模之前需要提前预装机身主副碳

管、机身⽊板加强件。

• 尾翼⽊板加强件也需要预装。

• 机身中端的耐⼒板和机头的耐⼒板也需要

预装。
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• 装好以后，就可以根据机身结合部分开始

涂胶了。

• 涂完胶以后⼀定要对⻬、压紧、合实。

• 接下来安装机身翼根塑胶件。
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• 尾翼翼根塑料件。

1.4⼩零件部分

• 先安装伞舱舵机固定⽊板。

• 接下来，粘合伞舱盖、⻜控舱盖、电池舱

盖等。
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• 粘合电池固定板，注意电池板的⽅向，两

边不是对称的，只有⼀个⽅向可以和泡沫

紧密贴合。
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• 粘上耐磨垫，⼀定要压实，缓解降落的冲

击⼒。

• 插上电池舱、⻜控舱、图传舱的锁扣。

• 到这⾥整个空机的组装部分就完成了。
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♦ Pixhawk2.4.6⻜控调试

2.1地⾯站安装

• 地⾯站的安装我使⽤的是mission planer

1.3.58。官⽅下载地址： mission planer

1.3.58

• 安装过程中出现360拦截，⼀定要关掉，点

击下⼀步。

• 配置安装路径，开始安装。

• 安装完成后，⼀定要接上⻜控，检查驱动

是否安装成功。
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• 如果未能安装成功，找到MISSION PLANER

的安装⽬录，⼿动更新驱动。

2.2给⻜控刷固件

• ⽬前PXIHAWK的改版⽐较多，我建议使⽤

2.4.6原版 ，2.4.8属于2.4.6的阉割版，为了

Document http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER

12 of 79 1/19/22, 10:31 AM

http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_22%e7%bb%99%e9%a3%9e%e6%8e%a7%e5%88%b7%e5%9b%ba%e4%bb%b6
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_22%e7%bb%99%e9%a3%9e%e6%8e%a7%e5%88%b7%e5%9b%ba%e4%bb%b6
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_22%e7%bb%99%e9%a3%9e%e6%8e%a7%e5%88%b7%e5%9b%ba%e4%bb%b6


降低成本删除了电源3度冗余设计。其他版

本在使⽤之前⼀定要了解

清楚提升了哪些性能，删除或者简化了哪

些接⼝和功能，谨慎使⽤。

• 给⻜控刷固件之前，⼀定要准备⼀根好的

USB数据线，因为数据线太差，电压压降太

⼤，会引起⻜控异常，⼀定要准备⼀张正

版的⾼速MICRO SD卡，避

免⻜控⽇志写⼊出现异常（淘宝上买的⻜

控⾃带的卡很容易出问题，卖家为节约成

本⼀般⽤低端卡）。

• 刷固件之前，⼀定要插⼊SD卡，否则固件

刷不进去。

打开Mission Planer,找到正确的串⼝号，波

特率为115200，在初始设置⼀栏中，找到

安装固件，点击ArduPlane V3.9.0下载固件

即可。
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• 注意：⽬前ChibiOS版本⽀持得还不是很完

善，⽬前阶段建议选择No。

• 上传完以后，点击链接，就可以看到⻜控

的版本信息。

• 这样固件就上传成功了。

2.3 GPS连接检查

• GPS我使⽤的UBLOX NEO M8N模块，可以满

⾜⼀般的导航需求，我没有使⽤外置电⼦

罗盘功能，所以没接线，实际使⽤中也没

⽤内置罗盘，我把罗盘

功能禁⽤了。罗盘容易被⼲扰，注意事项

很多，⻜机容易出现⼀些莫名其妙的异

常。
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• 我们的GPS配置的串⼝3，⻜控可以⾃动匹

配GPS，所以只需要把线接对就⾏。

• ⻜控通电后，把GPS拿到户外搜星，室内⼀

般要等很久才能搜到，搜到星的时候，GPS

的指示灯开始闪烁，表示GPS开始定位了。

为了省事，我⽤充电

宝连接⻜控，把GPS拿到屋外搜到星，等到

GPS的指示灯闪烁后，再拿到室内⽤USB连

接地⾯站检查。
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• 通过地⾯站，可以看到GPS得噪声和搜星数

量，在左下⽅的参数栏也可以看到搜星情

况，注意GPS状态3是GPS3D定位的意思。

• 虽然信号不是很多，但是GPS模块的整个功

能都是正常的，拿到室外⻓时间搜星，卫

星⼀般在20颗左右。

2.4 电流电压检测模块连接配置

• 电压检测模块，不仅可以检测流⼊的电压

和电流，还提供了5.3V@3A的电源给⻜控供

电，这个电源⾮常重要，⻜控供电主要靠

它。
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• 在全部参数列表⾥⾯开始电池参数配置。

BATT_AMP_PERVLT配置为17，电流检测模

块每输出1V的检测电压对应的电流为17A。

BATT_CAPACITY配置为16000，⼀般使⽤的

是6S16000mah电池。

BATT_CURR_PIN配置为3，PIXHAWK⻜控所

对应的电流检测引脚。

BATT_MONITOR配置为4，电流和电压都要

检测。

BATT_VOLT_MULT配置为10左右（后⾯讲电

压校准），电压检测模块每输出1V所对应

的电压。

BATT_VOLT_PIN配置为2，PIXHAWK⻜控所

对应的电压检测引脚。

• 配置完成后，重启⻜控。

• 电流电压的校准的⽅法。
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2.5 蜂鸣器的连接配置

• 蜂鸣器主要是表示⻜控的⼀些状态，不同

的状态声⾳不⼀样，我不太擅⻓听声⾳，

具体什么声⾳代表什么含义，官⽹有详细

的介绍：

蜂鸣器声⾳含义链接

• 蜂鸣器的接线图如下。

• 蜂鸣器是靠振动发出声⾳的，所以为了防

⽌蜂鸣器⼲扰加速度计，⼀般蜂鸣器⾄少

远离⻜控5CM。

2.6 安全开关的连接配置

• 安全开关主要⽤于开启或者关断电机和舵

机的信号输出。
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• 安全开关上灯的含义：

LED持续闪烁-系统正在初始化；

LED间歇性闪烁-系统准备好了，按下安全

开关电机舵机信号输出；

LED固体-安全开关已按下，电机和舵机能

够正常输出信号；

• 配置安全开关

BRD_SAFETYENABLE配置为1，启⽤安全开

关功能；

配置为0关断安全开关功能；

2.7 ⻜控调试—LED灯的含义与配置

• 这⾥的LED指的是⻜控上的三⾊LED，不同
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的颜⾊和闪烁代表不同的含义。

• 下⾯列出常⻅的LED灯显示情况：

蓝灯闪烁：⻜控已解锁，但是GPS没定位，

⻜控盘旋模式和返航模式需要GPS定位。

蓝灯固定：⻜控锁定，但是GPS没定位。

绿灯闪烁：⻜控准备上锁，GPS已经定位；

上锁时有快速的双响。绿灯快闪：⻜控已

解锁，GPS已经定位，GPS使⽤的是

SBAS(所以应该有更好的位置

估计)。

绿灯固定伴随着⼀声解锁⻓⾳：⻜控解

锁，GPS已经定位，准备起⻜。

双闪⻩灯：⻜⾏前检查失败，⻜控拒接解

锁。

单⻩灯闪烁：遥控器接收机没有信号。

• 配置LED的亮度。默认为⾼最亮。

• 注意：USB供电LED的亮度变化感觉不出

来，接上⻜控电源供电，可以感受到明显

变化。

2.8 空速计连接配置

• 空速计主要测量⻜机的空速，我使⽤的

MS4525D0这款，I2C接⼝，抗⼲扰性⽐模拟
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的要好⼀些。

空速计的I2C接⼝接⻜控的I2C⼝就⾏了。

空速计上⾯有两根管，上⾯的是动压管，

下⾯的是静压管，⼀般下管直接在⻜机内

部不接，上管接空速计管延伸到机身外。

• 我们⽬前使⽤单空速计，地⾯站的配置如

下。

ARSPD_BUS配置为0，使⽤内部的I2C 0 。

ARSPD_SKIP_CAL配置为0，每次重启⻜

控，需要校准空速计偏移，需要每次把空

速帽⼦带上。

设置为1，⾃动跳过空速偏移校准，使⽤上

次校准的偏移量。⼀般⻓期⻜的话，只在

⻜控出现异常才校准偏移，不⽤每次校

准，太麻烦了。

ARSPD_TUBE_ORDER配置为2 ⾃动匹配上

管或者下管为动压，简单地说你不管怎么

接都不会错。

ARSPD_TYPE配置为1，使⽤的是1:I2C-

MS4525D0。

• 配置完成以后，⼀定要重启⻜控，空速计

才会⽣效。
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• 在地⾯站的调试界⾯⾥⾯，观察空速计的

变化，⼀般数值跳动在1-3以内都是正常

的。

向空速计⾥⾯吹⽓，如果空速增加，说明

空速计⼯作正常。

• 如果空速计数值太⼤没在正常的范围内，

就需要校准空速计，正常的校准步骤：找

到“动作”界⾯开⾯有

“PREFLIGHT_CALIBRATE”，点击“执⾏动作”

就可

以了。（校准空速的动压管⼀般是在没⻛

条件下进⾏，没得这样条件，⽤物体密封

⼀下创造条件）。
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• 配置巡航空速。

• TRIM_ARSPD_CM注意这个参数修改以后，

必须要重启⻜控才会⽣效。

♦ 动⼒系统调试

3.1电机电调的连接与测试

• 电机采⽤的2820KV550型号，配APC1170桨

单个推⼒在2.8KG左右，配APC1260桨，单

个推⼒在3.5KG左右，⽬前⽤得最多的还是

1170的桨，主要是滑降

的时候，桨不扫地。

• 电机在机翼安装的时候，⼀般使⽤外转，

增强⻜机的安定性（电机外转指旋转⽅向

朝外）。
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• 任意改变电机3根线的2根，可以改变电机

的转向。

• 使⽤舵机测试仪，可以检测电机、电调是

否正常⼯作，舵机测试仪需要单独的5V供

电。

• 电调的油⻔⾏程校准⽅法：在通电之前把

舵机测试仪旋钮拧到最⼤输出，接通电

源，听到滴滴声⾳，再把舵机测试仪的旋

钮拧到最⼩输出，听到⼀声

⻓滴，表示校准成功。

• 电调最好使⽤不带BEC功能的，因为电调⾥

⾯的BEC⼤多采⽤线性稳压，发热量很⼤，

影响电调的正常使⽤功能，容易烧。

• 有条件的情况下，把电机、电调、桨放在

拉⼒测试仪上检测电机的⼯作效率，电机

的骤起骤停有⽆异常，电调⻓时间⼯作发

热是否异常等。
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3.2 BEC5V-10A的检测

• BEC5V-10A的电源模块，主要是给舵机供

电，不要把数传供电也接在这个电源上，

因为舵机⾥⾯的电机在⼯作过程中会引起

电压波动⽐较⼤，RDF900数

传模块⾥⾯是LDO供电，允许的电压不是很

⼤，容易被烧。

为了确保BEC5V-10A电源模块的可靠性，我

⽤电⼦负载进⾏了实际测量，主要测量两

个指标，10A的恒定输出，和5-10A跳变输

出测试，发热情况在可接

受范围以内。

实际⼯作中，舵机没有这么⼤的⼯作电

流，我在电源模块的选择上⾯，⼀般是3倍

冗余。

• BEC5V-10A的电源模块需要把舵机的+和-分

别并联在⼀起，在⻜控上的舵机电调接线

⼝的+和-都是分别并联在⼀起的，所以
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BEC5V-10A电源模块只需要

接⼀个闲置⼝，就可以给所有的舵机供

电。

3.3 BEC5V或12V-3A调压与检测

• BEC5V-3A主要是给数传独⽴供电，BEC12V-

3A可以给A7R假电池供电、或者给差分GPS

供电。

• 输⼊端接上电池，输出端接上万⽤表，旋

转调压按钮到所需要的电压。

3.4 舵机检测与摇臂归置中位

• ⼀般使⽤舵机测试仪检测舵机是否正常，

舵机测试仪需要BEC单独供电。

把舵机测试仪调到⼿动挡，拧旋钮，观察

舵机摆动情况，舵机有⽆异响和抖舵现

象。

把舵机测试仪调到归中挡，此时舵机左右

Document http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER

26 of 79 1/19/22, 10:31 AM

http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_33-bec5v%e6%88%9612v-3a%e8%b0%83%e5%8e%8b%e4%b8%8e%e6%a3%80%e6%b5%8b
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_33-bec5v%e6%88%9612v-3a%e8%b0%83%e5%8e%8b%e4%b8%8e%e6%a3%80%e6%b5%8b
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_33-bec5v%e6%88%9612v-3a%e8%b0%83%e5%8e%8b%e4%b8%8e%e6%a3%80%e6%b5%8b
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_34-%e8%88%b5%e6%9c%ba%e6%a3%80%e6%b5%8b%e4%b8%8e%e6%91%87%e8%87%82%e5%bd%92%e7%bd%ae%e4%b8%ad%e4%bd%8d
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_34-%e8%88%b5%e6%9c%ba%e6%a3%80%e6%b5%8b%e4%b8%8e%e6%91%87%e8%87%82%e5%bd%92%e7%bd%ae%e4%b8%ad%e4%bd%8d
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_34-%e8%88%b5%e6%9c%ba%e6%a3%80%e6%b5%8b%e4%b8%8e%e6%91%87%e8%87%82%e5%bd%92%e7%bd%ae%e4%b8%ad%e4%bd%8d


两边的⾏程⼀样⼤。

把舵机测试仪调到⾃动挡，按照说明书的

扭⼒值，给舵机摇臂挂上匹配的重物，舵

机来回摆动，这样可以测试舵机的使⽤寿

命，对舵机选型提供参考

依据。

3.5 电池的放电区间与电显的使⽤

• 我⼀般使⽤6S 16000mah的锂聚合物电池，

放电系数25C，电池尺⼨6674185mm,重量

1800g，接头使⽤XT90防打⽕。

• ⼀般锂聚合物电池充电截⽌电压4.2V,放电

截⽌电压3.7V，充放电次数在200次左右，

需要专⻔的平衡充电器进⾏充电。

• 电池电压低于3.7V，余电不是很多，⻓期使

⽤会加速电池⽼化，⼀般使⽤电量显示器

检测检测电池电压，6S电池充满电压

25.2V，放电截⽌电压22.2V。
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3.6 电源分电盘的焊接与接线图

• 需要供电的设备⽐较多，电源为了⽅便连

接，使⽤了分电盘，分电盘才有2盎司铜厚

的，保证过流能⼒，电池输⼊端采⽤

12AWG硅胶线，尽可能减⼩压

降。

• 有条件的情况下，可以把需要供电设备的

电源线直接连在⼀起，不使⽤分电盘，减

⼩分电盘发热和损坏的概率。

• 整个⻜机的主电源接线图如下。
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♦ 遥控系统调试

4.1 遥控器的介绍与设置

• 遥控器采⽤天地⻜7，⼀共有7个通道。

同时按住menu键和开机键，进⼊系统设

置。

在机型设置中为固定翼。

有可以配制教练/模拟器模式（⼀般就选普

通模式）。

供电⽅案设置为锂电。

设置完成后，需要重新开机（不再需要按

menu键了）。

4.2接受机LED灯含义与对码

• 接收机⽀持宽电压输⼊，我⼀般接5V，⼀

般配置到WBUS模式（默认就是WBUS模

式，WBUS和SBUS的协议是⼀样的，只是

⼚家换了⼀个名称⽽已 ）。
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• 和⻜控的接线⼀定要接对，是接RCIN⼝。

• 遥控器对码的步骤：

打开遥控器，按menu键，找到“⾼级设置”

⼀栏，点击“ENTER”，找到“对码”⼀栏，再

点击“ENTER”，接下来⻓按接受机上的SET

3秒，进⼊对码，⻩

灯慢闪。

对码成功后，接收机上指示灯为绿⾊。
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4.3 遥控器锂电池供电模式的设置
及充电注意事项

• ⽤锂电池给遥控器供电时，在遥控器配置

⾥⾯，配置到锂电池模式，其他电池的电

压太低很快容易报警。

• 锂电池⼀般的充满电压为4.2V，放电截⽌电

压3.7V，⼀定要⽤专⻔的充电器充电。

4.4遥控模拟器的安装与加密狗配
置

• 准备好加密狗、转接线、延⻓线、⼀端连

接到遥控器，USB端连接到电脑。
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• 遥控器设置为模拟器模式。

• 安装模拟器。

• 安装成功后，点击控制台切换模式。
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• 安装完凤凰模拟器以后就可以打开软件看

到这个界⾯。

4.5 模拟器的配置

• 先配置遥控器。

• 接下来按照向导配置遥控器。
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• 检查通道配置是否正确。

• 接下来就可以开始练习了。

4.6 模拟器的起降训练⼼得

• 在选择模型⾥⾯，选择上单翼的⻜机，⻜

机⽐较稳定，好⻜。
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• 场地选择有明显跑道的，这样可以对着跑

道练习起降。

• 快速上⼿⻜机⽅法：

1.⻜机上天后尽量保持⻜机⾼度不变，⻜矩

形航线，增强对⻜机的操作⼿感。

2.练习⻜机起降，要求降落远距离对跑道、

降落平稳、⻜机不跳。

3.有空要勤加练习，不要随意⻜，每次给⾃

⼰定个⼩⽬标，为实际⻜⾏打下基础。
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♦ 数传系统调试

5.1 RDF900数传功能及引脚介绍

• RDF900是⼀款不错的数传，天线配置合理

以后，正常平原通信距离10KM以上，天空

端和地⾯端的模块是相同的。

• 我们只需要连接+5V 、GND、SIRX、SITX这

四个引脚就可以了，以其他的现在⽤不

上。

地⾯通过USB转串⼝模块连接数传，注意串

⼝的RX接数传的TX，数传的RX接串⼝的

TX，弄错了连不上。

数传的天空端直接连⻜控就可以的，同样

是⻜控的RX接数传的TX，⻜控的RX接串⼝

的TX，弄错了连不上，但是不会烧坏。
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5.2 天空端胶棒天线特点与延⻓线

• 天空端天线增益5dbi。

增益：5dbi± 0.7dbi

驻波⽐：<= 1.8

阻抗：50ohm

接头型号：SMA内螺纹内孔

总⻓：19.5CM

5.3 天空端PCB天线特点与注意事项

• PCB天线尺⼨⽐较⼩，适合放在机身内部。

频率范围：800~2170 MHz

增益：5dbi± 0.7dbi

驻波⽐：<= 2.0

阻抗：50ohm

天线尺⼨:125mm14mm0.8mm

馈线⻓55cm,接头为SMA内螺纹内孔
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5.4 地⾯端⾼增益天线的特点与注
意事项

• 地⾯端天线参数：

天线⾼度:72CM

直杆接⼝类型:UHF公头

底座直径:9cm

底座接⼝类型:UHF⺟头

馈线⻓度:3⽶

接头类型:SMA内螺纹内孔

频率:900MHz

增益:38dBi

5.5 RDF900地⾯站配置参数
⽅法

• ⽤USB转串⼝连接数传，打开地⾯站，选对

串⼝号，波特率设置为57600。

• 数传上灯的含义：
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绿灯闪烁，表示正在对码。

绿灯常亮，表示数传对码成功。

红⾊闪烁，表示数据在通信。

绿灯常亮红灯不亮，⼀般是数传的TX/RX接

反了。

• 连上地⾯站以后，可以看到数传的参数，

⼀般默认发货的时候，数传是配置OK的。

如果有多对数传同时⼯作，可以修改数传

的ID号，让不同ID号的数传对，分别⼯作。

为了获得更远的距离，可以调整发射功

率，设置为30DB（1W）

• 配合这⼀套数传模块、天线在丘陵地区⼀

般10KM以上没什么问题，因为我的数传从

来没断过，最⼤能⻜多远，可以期待！

♦ 影像系统调试

6.1 相机参数的配置与注意事项

• ⽬前正摄影⽤得最多的相机是A7R，配合

35mm镜头，全画幅微单3600W像素，传感

器尺⼨35.9mm*24mm，航⾼⼀般500⽶左

右，做1：1000地形图很

不错。
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• 相机设置为快⻔优先，快⻔速度1/1250，

ISO⼀般设置640以下，⼀般400存储格式精

细，相机⾃动关机的时间设置为最⻓（30

分钟）。

6.2 快⻔线的使⽤与配置

• 注意：快⻔线虽然和USB的接⼝形状类似，

但是⾥⾯的引脚数量完全不⼀样，⼀定要

注意区别。

• 我使⽤弯头快⻔线，极⼤减⼩相机舱需要
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的体积，集成⾼速光耦，实现⻜控端与相

机端的信号隔离，保护相机。

快⻔线最⼤外形尺⼨：143148164mm，⽀

持⻜控信号电平：3.3v-5v，棕⾊代表地

线、橙⾊代表信号线。

• 注意：这个快⻔线可以给RX2供电5V，但是

不⽀持给A7R供电，因为A7R需要的最低电

池电压为7.2V，A7R需要专⻔的假电池供

电。

• 快⻔触发配置流程：

1.硬件连接，我使⽤的AUX1（SERVO9）作为相

机的触发⼝。
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2.在地⾯站的全部参数列表⾥⾯配置

CAM_TRIGG_TYPE=1，RELAY_PIN=50。

3.在地⾯站全部参数列表⾥⾯，配置

SERVO9_FUNCTION=10。

4.在⻜⾏数据界⾯⾥⾯，点击“Trigger camera

Now ”“执⾏动作”就可以听到清脆的快⻔声

了。
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6.3 相机外接电池的使⽤

• ⼀般情况下，⼀个⻜⾏架次，相机的电池

是够的，外接电池主要是为⻓航时⻜⾏准

备的。

假电池和实际相机电池的⼤⼩是⼀样的，

电源端⼝接3-6S电池就可以正常⼯作了。

• 注意：供电线是红极，棕负极。

• 可以看到显示电量92%，可以正常⼯作

了。
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6.4 为什么相机需要检校

• 相机检校的⽬的是为了检校出像主点的偏

移量、畸变参数等重要信息，是摄影测量

应⽤的基础⼯作，相机检校的精度会直接

影响到后期摄影测量成果

的精度。

• 相机检校需要检校相机的内⽅位元素，具

体包括（f，X0，y0，k1，k2，p1，p2）。

（f，X0，y0，k1，k2，p1，p2）只是众多

表示相机成像系统误差

模型中的⼀种，这只是摄影测量领域⽤的

最多的⼀种误差模型，也叫摄影测量标准

模型（photogrammetry standard

model）。

• 我使⽤sony 35mm的定焦镜头，定焦镜头

在对焦过程中的主距也会发⽣变化。

注意：定焦镜头只是不能⼤范围调焦，可

以对着⽆穷远的地⽅，旋转对焦环，让照

⽚变得清晰。

• 我采⽤的类似棋盘格的相机⾃检校⽅法，

采⽤易检校软件，检校报告如下。
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6.5 相机减震座的使⽤

• 使⽤EVA材质的相机减振座，⼀⽅⾯⽅便固

定好相机位置，另⼀⽅⾯滤掉⼀些电机产

⽣的振动，保证⾼质量的拍摄。
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♦ 机械电⼦设备安装

7.1 ⻜控安装

• ⻜控安装前，先拆开⻜控检查，⽓压计是
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否有海绵覆盖，（⽓压计测量精度容易受

光照影响，浅⾊外壳的⻜控要避免在阳光

下暴晒）。

⻜控箭头的⽅向，指向⻜控的前⽅。

⻜控⽤3M胶固定，同时3M胶也有⼀定的减

震作⽤。

• 因为布线或者空间有限，需要改变⻜控的

安装⽅向，可以调整 AHRS_ORIENTATION

参数为合适的值。

横滚值向右为正，俯仰值向上为正，⽅向

值顺时针为正。

改变⽅向后需要重新校准⽔平。我这⾥就

使⽤标准的安装⽅法。

• ⻜控的位置⼀般安装离⻜机的重⼼有⼀定

距离，在参数列表⾥⾯可以进⾏偏移补

偿。

• 因为⻜控有2套IMU，都需要进⾏设置，偏

移位置可以设置为相同的值，如果有3套
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IMU也是相同的设置⽅法。

INS_POS1_X

INS_POS1_Y

INS_POS1_Z

INS_POS2_X

INS_POS2_Y

INS_POS2_Z

• ⻜控固定好以后就蜂鸣器，尽量离⻜控远

⼀点，⾄少5CM。

• 解锁开关也需要固定好（直接穿过⻜控舱

的泡沫洞即可 ），同⼀个设备的线材尽可

能绞在⼀起，⼀⽅⾯简洁美观，另⼀⽅⾯

有⼀定的抗⼲扰作⽤。

• 空速计使⽤I2C的连接⽅式，线材很容易被

⼲扰，误码率偏⾼，⼀⽅⾯尽可能减⼩线

材的⻓度，另⼀⽅⾯空速计的四根线绞在

⼀起。

• 通道信号线的接法：

1通道并联两根左右副翼舵机线。

2通道接左尾翼。

3通道并联两根接左右机翼的电调控制信号

线。

4通道接右尾翼。
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• GPS接⻜控的GPS⼝，GPS安装的时候注意

尽可能放在⾼⼀点的地⽅，要求没有任何

遮挡地⾯对天空，尽可能远离动⼒电源

线。

GPS接上以后⻜控可以⾃动匹配，⾃⼰需要

配置GPS安装的偏移量，我这⾥只接了⼀个

GPS。

向前为正X GPS_POS1_X

向右为正Y GPS_POS1_X

向下为正Z GPS_POS1_X

7.2 动⼒设备安装

• 动⼒设备接线是最容易错的，⼀定要⾮常

注意，拿到电流连接器以后注意后⾯有标

号。

A1—电源负极

A2—电源正极

1—电调信号地

2—电调信号线

3—舵机信号地

4—舵机正极

5—舵机信号线
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• ⼤电流连接器的焊接，温度不要持续过

⾼，不然接头塑料容易烧软、变形。

• 注意：机翼部分⽤的⼤电流连接器默认为

内针（按照XT90插头的惯例） 。
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• 机身的舵机供电部分是特别需要注意的部

分，现在所有的舵机都是从BEC取电，BEC

和所有的舵机线在⻜控的接线处，正极是

并联在⼀起的，负极是并

联在⼀起的。

7.3 遥控系统的安装

• 采⽤天7遥控器，有效距离在⼏百⽶的范

围，遥控器使⽤的棒状天线，当天线竖直

放置时，围绕天线⽔平⾯⽅向信号最强，

⽽天线头所指⽅向信号最弱。
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⻜⾏过程中应根据⻜⾏器的位置适当调整

遥控器天线⽅向使⻜⾏器始终处于天线信

号较强的区域范围内，避免⻜⾏器处于天

线头所指的⽅向。

• 航测的⻜机⼀般⻜得都⽐较⾼，为了获得

⽐较好的信号强度，接收机天线，我沿着

机身45度安装，信号的距离和⾼度兼顾。

天线周围尽量远离其他的电⼦设置，注意

电磁波是很容易穿过泡沫的，我把天线放

在外⾯是为了⽅便固定⻆度。

7.4 数传系统的安装

• 数传的天线和遥控器天线的原理是⼀样

的，但是放置的⽅法有些区别，数传需要

获得更远的距离。⻜机的巡航⾼度⼀般在

500⽶左右，在这种情况下，

⻜机端的胶棒天线和PCB天线都可以竖⽴放

置。

Document http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER

52 of 79 1/19/22, 10:31 AM

http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_74-%e6%95%b0%e4%bc%a0%e7%b3%bb%e7%bb%9f%e7%9a%84%e5%ae%89%e8%a3%85
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_74-%e6%95%b0%e4%bc%a0%e7%b3%bb%e7%bb%9f%e7%9a%84%e5%ae%89%e8%a3%85
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_74-%e6%95%b0%e4%bc%a0%e7%b3%bb%e7%bb%9f%e7%9a%84%e5%ae%89%e8%a3%85


• 注意天线端的两个⼝，⻜控会⾃动选择信

号最好的⼝连接，建议两个天线都接，也

可以只接⼀个天线。

地⾯端的天线也是竖⽴，两个⼝都接⼤天

线，这样获得的信号更好⼀些。地⾯端的

天线放置尽可能⾼⼀些，尽可能避开建筑

物的遮挡。

这样的配置，⻜机在离家近的地⽅信号差

⼀点，但是可以获得更远的距离。

7.5 降落伞安装

机身伞绳安装

• 适当调节每根伞绳⻓度保证伞绳的中⼼在

⻜机重⼼稍微靠前的位置，这样⻜机抛伞

后也能保持机身⽔平，保证降落稳定。

• 确定好机身每根伞线的⻓度后可以固定伞
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结，⽤带垫的螺丝拧紧。（银燕ES3154舵

机配件包⾥⾯的代垫螺丝即可）。

• 拧好以后检查⼀下松紧度，确保伞绳部分

在凹槽中。

• 规整好伞绳后⽤束线帽固定住，保持整

⻬。
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• 尾部同样⽤束线帽固定稳当，整个机身伞

绳就这样固定好了。

• ⼿动开伞：

优势：开伞灵活，可以多次开伞。

劣势：不能⽤航线命令开伞。

• ⾃动开伞：

优势：可以通过地⾯站命令开伞。

劣势：只能开伞⼀次以后，就不能重复开

伞了。

⼿动开伞的设置步骤

• 说明：我使⽤的RC7（也就是遥控器的7通

道输⼊），使⽤AUX2（也就是⻜控的

SERVO10）

连接舵机控制开伞。
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• 这个设置相当于把RC7和SERVO10映射在⼀

起。

⾃动开伞的设置步骤

CHUTE_CHAN=7，设置遥控器7通道开伞。

CHUTE_ENABLED=1 使能开伞功能，写⼊后

要重启，可以看到关于伞降的⼏个新参

数。

CHUTE_SERVO_OFF=合适的值 调整舵机关

闭位置。

CHUTE_SERVO_ON=合适的值 调整舵机释

放位置。

CHUTE_TYPE=10 使⽤舵机开伞。

SERVO10_FUNCTION=27 舵机SERVO10⼝，

开启降落伞功能。

• 拨动遥控器开关就可以听到“滴—滴—滴”的

开伞，舵机摆动，然后约3秒后复位。
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♦ ⻜控初始配置

8.1 加速度校准

• 点击“校准加速度”按提示放置⻜控，可以

校准成功，实际上就是六⾯校准法。

• 校准⽔平，只需要把⻜控放平以后，点击

校准，⻜控灯快速闪烁后完成，表示校准

⽔平成功。校准⽔平的原因是⻜控装在机

身⾥⾯，或多或少有安装

误差，校准⽔平的⽬标就是修正偏移误

差。

注意：校准⽔平只能校准横滚和俯仰轴，若出

现校准以后，横滚和俯仰的值没有归零的情

况，⼀般是地⾯站和⻜控固件版本不匹配。
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8.2 遥控器校准

• 遥控器校准要注意，校准完成后油⻔位置

放在最低，其它通道都要归置中位，不然

会有⼀些奇怪的事情出现。

• 固定翼通道对应功能：

Channel 1: Roll

Channel 2: Pitch

Channel 3: Throttle

Channel 4: Yaw

• 校准的过程中，摇杆要打到最⼤值，反复

⼏次。

8.3 遥控器⻜⾏模式配置与失控保
持
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• 我使⽤的遥控器5通道作为⻜控的模式切换

开关，在地⾯站⾥⾯需要单独配置（⻜控

默认8通道作为遥控切换开关）。

FLTMODE_CH=5 遥控器5通道作为⻜控的模

式切换开关。

• 配置完成后拨动模式开关，检查模式是否

正常切换。

• 为了防⽌⻜机⻜远以后，出现失控情况，

有的接收机的PWM输出就会出现最⼩值/中

位值，在这样情况下，⻜控的模式开关就

会出现跳变，可能会⾃动

切到⼿动，引起炸机。

• 现在需要在遥控器的“⾼级设置”⾥⾯的“失

控设置”进⾏配置，我的第5通道，对应为

起落架，设置起落架为“失控保持”。
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• 设置完成以后，要验证，切换5通道的模式

开关到“AUTO”档位，关闭遥控器10 秒以

上，观察⻜控模式是否发⽣跳变。

8.4 罗盘校准的说明

• 我⼀般固定翼不⽤罗盘，考虑到有的爱好

者喜欢⽤罗盘，我也把相关配置写下来。

罗盘连接I2C⼝，因为I2C被空速计占⽤了，

需要I2C扩展板（简单地说就是把所有I2C设

备并联在⼀起）。

使⽤罗盘2作为外置罗盘的配置。
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• PIXHAWK⽬前⽀持双外置罗盘，现在暂时

只⽤⼀个外置罗盘，点击“现场校准”。

最快的校准⽅法（不要拿着⻜机乱转，不然

很难通过）

1.先把⻜机指向北⽅，绕俯仰轴旋转到⽔

平；

2.再把⻜机⽔平旋转90度，机头指向⻄⽅/

东⽅；

3.再把⻜机绕横滚轴旋转⾄⽔平；

8.5 故障保护

• 故障保护，⼀般触发原因：电池没电、遥

控器丢信号、地⾯站数传断开，GPS异常。

• 我通常的设置是都不开，原因如下：

1.航测作业起⻜前就应该检查电池有没电，
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即使设置电池低电压保护，在⼤油⻔情况

下，电池压降太⼤，可能会误触发低电压

保护。

2.遥控器失控后，通道设置为保持，⾄少保

证“AUTO”情况下不会乱跳模式。

3.航测作业中，航线是先写进去了的，⼀般

会预估航程和时间，即使出现障碍物阻

挡，导致⻜机与地⾯站失联，⻜机也不需

要急着返航或者盘旋等

待，完全可以继续等航线⻜完再回来。

4.GPS丢新的情况在空中概率很⼩，⼀般买

好⼀点的GPS来⽤，⼀般⻜⾏⾼度都⽐较

⾼，⾼空能影响GPS信号的因数很少，只要

控制好⻜机的转弯⻆

度不要太⼤，GPS⼀般没得什么问题，我⻜

了2000多个起落了⾼空还没出现丢星的情

况。

8.6 V尾混控配置

• V尾混控主要是SERVO2_FUNCTION和

SERVO4_FUNCTION的功能不⼀样。

SERVO1_FUNCTION 4 aileron

SERVO2_FUNCTION 79 left V-tail

SERVO3_FUNCTION 70 throttle

SERVO4_FUNCTION 80 right V-tail
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• 把⻜控切到“⼿动模式”，检查副翼和尾翼

舵⾯，不平的舵⾯全部机械调⾄平衡（也

就是舵⾯的机械中位）。

我习惯把机翼和尾翼的混控关掉，因为尾

翼和副翼联动，容易引起甩尾现象。

KFF_RDDRMIX=0 关掉机翼和尾翼的混控。

• 检查遥控器输⼊通道与执⾏动作是否⽐配

遥控器输⼊通道

横滚通道往右拨动摇杆

横滚通道往左拨动摇杆

俯仰通道往下拨动摇杆

俯仰通道往上拨动摇杆

⽅向通道往左拨动摇杆

⽅向通道往右拨动摇杆

• 如果检查到舵⾯⽅向不对，最好不在遥控

器⾥⾯改通道正反，因为⼀个遥控器可能

要⻜⼏个⻜机，直接在地⾯站的“遥控器校
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准”⾥⾯。

• 接下来把遥控器的模式开关切换到

“FBWA”，检查舵⾯在“⾃稳”情况下的反应

⻜机倾斜⽅向

横滚往右倾斜

横滚往左倾斜

俯仰向上倾斜

俯仰向下倾斜

⽅向⽔平向左运动

⽅向⽔平向右运动

• 如果运动⽅向相反，可以在“舵机输出”界

⾯，设置反向。

• 注意：如果尾翼不管怎么调，⽅向还是不

对的话，可以交换SERVO2_FUNCTION和

SERVO4_FUNCTION的设置。
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SERVO4_FUNCTION 79 left V-tail

SERVO2_FUNCTION 80 right V-tail

• 按照上述⽅法⼀般就可以调好，在调试过

程中务必反复检查，谨慎对待。

8.7 电调校准

• 电调校准，主要就是让电调知道遥控器的

油⻔通道的最⼤值和最⼩值，电调存储下

油⻔量程的最⼤值和最⼩值，通过电机和

桨的作⽤，体现到动⼒输出上。

通过⻜控，可以直接同步校准2个电调⾏程.

1.移除桨，断开动⼒电池，只通过USB给⻜

控上电

2.把遥控器切换到⼿动模式

3.BRD_SAFETYENABLE=1 关闭安全开关功

能
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4.ARMING_REQUIRE=0 关闭遥控器解锁功

能

5.把油⻔推到最⾼，⽤动⼒电池，给电调上

电

6.听到“滴-滴”两声，表示进⼊到了油⻔⾏

程校准模式了

7.再把油⻔摇杆推到最低，听到⼀声“⻓

滴”，表示校准成功

8.然后缓慢推动油⻔，电机就可以旋转了

9.校准完成以后，再把安全开关和解锁功能

恢复

8.8 配置舵机的正反输出

• 舵机在安装的时候需要先使⽤舵机测试仪

把舵机归置⼤概中位，为什么这么做？

主要是保证摇臂两边摆动的⾏程尽可能⼀

致。

舵机归中以后调整舵⾯，通过调节球头连

杆的⾏程，把副翼和尾翼舵⾯分别调⾄中

位。（⽬测整个舵⾯看上去是平的）

• 舵机设置以SERVO1为例

SERVO1_FUNCTION=4 设置1通道对应功能

为副翼

SERVO1_MAX=1900 最⼤PWM值为1900
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SERVO1_MIN=1100 最⼩PWM值为1100

SERVO1_REVERSED=1 反向输出通道

SERVO1_TRIM=1500 舵机中位值为1500

8.9 关于油⻔解锁

• 油⻔解锁是⻜机起⻜前的最后⼀道保证，

在按下安全开关以后，所有通道的信号输

出都有了。

解锁之前⼀定要慎重。

• 解锁可以配置两个参数：

ARMING_REQUIRE=1 解锁时必须油⻔在最

⼩值

ARMING_RUDDER=2 ⽅向向右打到底表示

解锁，同理⽅向向左打到底表示上锁
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♦ 第⼀次⻜⾏调试

9.1 起⻜前的必备⼯作

• 起⻜前的准备⼯作：

1.模拟器能够正常进⾏起降，已经使⽤练习

机进⾏了⼀段时间的实际⻜⾏，有⼀定的

⻜⾏经验，如果这些条件不具备，最好找

⼀位有航模经验的爱好

者指导。

2.组装好⻜机，安装好电池,注意⻜机的重

⼼在机翼下⾯的凸起处，在重⼼处双⼿指

尖⽀撑起⻜机，让⻜机基本保持⽔平状

态。

3.第⼀个架次觉得⻜机重⼼不合适，要进⾏

调整，否则会出现⻜机要么低头、要么仰

头很难操控的情况。

4.打开遥控器切换到⼿动模式，然后给⻜机

接通电池。

5.“⼿动模式”下检查⻜机的舵⾯是否正常，

然后切换到“FBWA模式”检查⻜机的舵⾯修

正⽅向是否正常。

6.连接地⾯站，检查空速计是否正常，GPS

搜星是否正常。

7.⽤⽔平珠让⻜机放置⽔平，检查⻜控的

“横滚”和“俯仰”是否⽔平，如果没有⽔平

需要加速度计“校准⽔平”。

8.第⼀次起⻜建议⽤“⼿动模式”因为⼿动模

式的输出量程⽐较⼤，⽐较容易应对突发

情况。

9.最后检查⻜机的动⼒，螺旋桨的旋转⽅向

是否正确，电机的最⼤推⼒输出是否正

常，注意⻜⾏的⻛向，⼀般是逆⻛起⻜。

9.2 ⾃动调参
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• ⾃动调参的⽬的，是让⻜机在⾃动增稳情

况下，对舵⾯的补偿的⼒量，速度，提前

量都很合适。

• 先⼿动起⻜，⻜⾏到60-80⽶切换到

“AUTOTUN”模式，现在横滚和俯仰有⼀点

增稳作⽤，但不是很合适，可能不好⻜，

不⽤慌。

• ⾃动调参校准横滚，快速地拨动横滚摇杆

的向左打到底，再向右打到底，连续拨动

20下，只要⻜机不掉下来，快速拨杆打

舵，慢慢地你会发现⻜机的

横滚增稳有改善。觉得不合适，再重复⼏

次。

• ⾃动调参校准俯仰，建议先把⻜机⻜⾼⼀

些，免得救机的⾼度不够，快速拨动俯仰

摇杆最上到最下，连续20次，可以看到⻜

机⻜波浪线，回中后逐渐

会发现⻜机的俯仰有改善，如果没得改善

继续校准。

• 校准完成后切换到FBWA模式下，感受⻜机

的操控状态，直到⾃⼰满意为⽌。

• 每个⻜机的遥控器⾏程不⼀样、舵机中位

不⼀样、连杆到舵⾯的位置不⼀样，⻜机

的起⻜重量不⼀样等因数，导致每个⻜机

⾃动调参后的PID都有细微
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差异，这个是正常的。

9.3 检测振动对加速度计的影响

• 测量加速度计的振动情况主要是：评估电

机在⻜⾏过程中振动对⻜控加速度的影响

是否在正常的范围以内。

找到之前的⻜⾏⽇志，然后⽤地⾯站打

开。

• 打开Vibe X，Vibe Y，Vibe Z这三个参数，观

察他们值得范围，只要在60m/s/s以下，都

在⻜控可以接受的范围以内。

Document http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER

70 of 79 1/19/22, 10:31 AM

http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_93-%e6%a3%80%e6%b5%8b%e6%8c%af%e5%8a%a8%e5%af%b9%e5%8a%a0%e9%80%9f%e5%ba%a6%e8%ae%a1%e7%9a%84%e5%bd%b1%e5%93%8d
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_93-%e6%a3%80%e6%b5%8b%e6%8c%af%e5%8a%a8%e5%af%b9%e5%8a%a0%e9%80%9f%e5%ba%a6%e8%ae%a1%e7%9a%84%e5%bd%b1%e5%93%8d
http://doc.makeflyeasy.com/#/BELIEVER?id=_93-%e6%a3%80%e6%b5%8b%e6%8c%af%e5%8a%a8%e5%af%b9%e5%8a%a0%e9%80%9f%e5%ba%a6%e8%ae%a1%e7%9a%84%e5%bd%b1%e5%93%8d


• 接下来检查Clip0，Clip1，Clip2这三个参

数，只要值在100以下都是正常的。

• 如果出现值超出正常的范围，就必须要考

虑减震的问题了，主要从机械⽅⾯⼊⼿。

9.4 导航参数调整

• 导航参数：主要是让⻜机和航线⽐较好的

匹配，更好地按照航线⻜⾏。

• 调试之前，先配置⻜机的巡航速度,全部参

数列表⾥⾯

TRIM_ARSPD_CM=1800 巡航速度18m/s

开启地⾯站“⻜⾏计划”
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• 解释第5个命令：

1.DO_JUMP 1 -1 前⾯第⼀个“1”指的是航点

1，第⼆个“-1”指⽆限循环，⻜机会绕矩形

航线⼀直⻜⾏。

2.⻜机偏离航线太严重，可以调整参数

NAVL1_PERIOD=20 20是默认值，⻜机偏离

航线把值改⼩，注意不要改得太⼩，太⼩

⻜机会绕航线S⻜⾏。

3.⻜机转弯掉⾼增加PTCH2SRV_RLL的值，

⻜机转弯爬⾼严重，减⼩PTCH2SRV_RLL的

值。

4.调好的状态—⻜机能压着航线正常⻜机，

转弯不过度爬⾼也不掉⾼。⻜机的⾼度保

持在正常的范围内。

9.5 ⾃动起⻜设置

• ⻜机在整个参数调整好以后，再增加⾃动

起⻜功能，这样是安全性最⾼的。

TKOFF_THR_MINACC=4 ⾃动起⻜的最⼩加

速度，也就是往前推⼀下，电机⾃动打

开，这个值的⼤⼩可以根据⾃⼰的感觉调

整。

TKOFF_THR_DELAY=10 含义是延迟1S以

后，电机才开始旋转，这个值也可以根据
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⾃⼰的实际使⽤情况调整。

TKOFF_THR_MINSPD =0电机启动前的最⼩

地速，设置为0就可以了。

• 配置完整后，重新⻜控

• 准备⾃动起⻜之前，⼀定要检查好舵⾯补

偿⽅向是否正确，起⻜前，⼀定是逆⻛起

⻜，遥控器切换到AUTO模式，前后抖动⻜

机，⻜机的电机开始旋转，

等待油⻔加速到最⼤值以后，再⽔平仍出

⻜机。

♦ 地⾯站⻜⾏

10.1 相机参数设置

• 相机参数设置，需要先在地图上画⼀个多

边形，在地图上点击右键“绘制多边形”⾥

⾯“添加多边形” 。然后点击“⾃动航点”⾥

⾯的“Suvey(Grid)”。
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• 就可以使⽤测绘功能了。

• 在相机⼀栏⾥⾯外⾯选择“sony A7R”相机的

放置⻆度选择“Camera top facing

forward”，表示相机是横着放进相机舱⾥⾯

的，拍摄出来的照⽚，每⼀张都

是横着的。

选择“Advanced Options”可以进⾏⼀些更⾼

级的配置。

• 如果有的相机参数，地⾯站本身没有，可
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以⾃⼰添加⼀个相机⽂件进去，然后保存

就可以了。

10.2 块状区域航线规划

• 块状航线是航测最常⽤的航线⽅式。

• 配置的参数⽐较简单，⾃⼰可以多调试调

试，慢慢就熟悉参数的含义了。

• 注意：⼭区⻜⾏⼀定要验证⼀下航线⾼度

合不合适，防⽌撞⼭，我们所⽤的⻜⾏⾼

度⼀般指相对起⻜点的相对⾼度（不是海

拔⾼度）。
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• 设置过冲距离的⽬的是：⻜机转弯的阶段

姿态不好，就不拍摄了，让⻜机掉头把姿

态调整好。

纵横向的重叠率根据实际情况情况进⾏设

置，⾃⼰多摸索⼏次，就⽐较清楚了。

• 双相机做倾斜摄影，需要⻜矩形航线，矩

形航线只需要选择“Cross Grid”就可以了。

10.3 带状区域航线规划

• “带状区域”的设置⽐“块状”更加简单，还是

需要先画好“多边形”沿着需要测量的管线

画，然后在地⾯站⾥⾯选择“Corridor”,再设

置带状的宽度。
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• 可以预估地看到照⽚覆盖的范围。

• ⽣成的航线如图所示

10.4 如何导出POS数据

• 在⻜控设置⾥⾯，想让⻜机的LOG⽂件不那

么⼤，可以设置LOG_BITMASK=4096。
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• 但是我⼀般是全是打开，主要是为了分析

⻜机的异常情况，全部打开以后⽇志的⽂

件太⼤，可以通过“⻜控POS快速提取⼯具”

⽅便提取LOG。

先把.BIN⽂件转为.Log。

• 加载.Log⽂件。

• 可以看到CAM被提取出来了。
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• 点击存盘，找到提取出来的CAM⽂件位置

就可以了。

• 最后，⼀定要由衷感谢软件的开发者，开

发了这么实⽤的⼩⼯具免费给我们⽤。
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