
V10新APP说明书

1 设备清单

模块设备 型号 数量

主控 V10-PRO 1

RTK定位天线及馈线 RTK-ANT 2

普通GPS模块 GNSS 1

尾插连接器 - -



2 安装调试

2.1 飞控和各航电设备链接示意图

2.2 飞控模块接口

接口标识 说明 备注

PWR 飞控供电输入 16~120V宽压输入供电。 <br> 该接口具备电压采集能力。



接口标识 说明 备注

M1~M16 PWM信号接口

接电调、
舵机等执行机构设备。 <br> 具体电调接入哪个接口，

参考地面站软件中机型设置标识。 <br> 注意，V10-
PRO主控杜邦排插第二排为M9~M16的PWM信号。

Link 遥控遥测串口 接数传链路，TTL电平，115200波特率。

SBUS.I SBUS信号输入 接遥控器sbus接收机信号输出。

SBUS.O SBUS信号输出
接可用sbus信号控制的吊舱等设备，
如思翼Z10吊舱。 <br> 该接口信号与SBUS.I一致。
用户可通过遥控器直接控制该接口对接的吊舱等设备。

GNSS GNSS-CAN模块接口 接GNSS模块。

ASPD ASPD-CAN模块接口
接空速计模块，好盈CAN电调数据，或其他500k
CAN设备数据。

RTCM 基站差分数据接口
接RTK基站差分链路机载端，或4G网络RTK机载模块。
用于接收差分基站数据。

COM1 载荷链路串口

TTL串口，可接入载荷，
向载荷发送飞控航姿状态数据。 <br> 线序R-Rx T-Tx G-地
PPS-GPS秒脉冲信号。

ANT1\ANT2 飞控内置RTK板卡天线接口
ANT1为主定位天线，左右安装时位于左侧，
前后安装时位于后侧。 <br> ANT2为主定向天线。
左右安装时位于右侧，前后安装时位于前侧。

尾插R1\T1\G 备用遥控遥测链路串口

接备用链路，TTL电平，
115200波特率。 <br> 当应用场景需双链路通信时使用

（例如Link接主链路作地面站，
R1T1G接遥控器数传做备份保障）。

尾插UPS 备用供电接口 12V备用飞控供电。

2.3 常见链路或遥控器接收机连接
云卓H16



云卓H20/H30

思翼MK15/MK32



远传融创S2

3 工厂模式
安装好设备后，需要进入此页面，进行各项装调参数配置。

3.1 机型设置
在此页面进行机型的选择。

注意事项

1. 按照图示电机转向连接对应的电调信号。例如：



M1为X4轴8桨右前机臂，逆时针电机信号；
M5为X4轴8桨右前机臂，顺时针电机信号；

2. 请务必选择正确的机型，并正确按照机型图示连接电调信号线，否则将导致炸机事故。

3.2 安装设置
在此界面进行飞控模块、天线、遥控器、电调等的设置。



 <!-- 此路径表示图片和MD文件，处于同一目录 --> 

1. 飞控安装
务必设置正确的飞控安装方向、RTK天线安装方向，否则将导致炸机事故。

2. RTK安装
飞控ANT1和ANT2接口的天线务必按图示说明安装，不可互相装反，否则将导致炸机事故。
天线应安装在机身开放无遮挡位置，以达到良好的搜星效果。

3. GNSS安装
按图示和红字说明，设置安装位置偏差补偿参数，会有更精准的飞行性能；
GNSS模块内含磁罗盘，箭头必须指向机头前方。
GNSS模块应安装在机身开放无遮挡位置，并远离电机、大电流线缆、钢铁材质物体，以达到良好的
搜星和磁测向效果。

4. 水平校准和磁校准
水平校准：



将飞机放置于水平地面，点击水平校准，等待两秒后，横滚俯仰角收敛到0度附近，校准完成。
一般正常安装无需进行水平校准，当发现有如下现象时可进行一次水平校准。

飞机姿态模式下飞行，摇杆回中后明显自主往固定方向漂移。说明飞控水平面和飞机动力面存
在偏差，可进行一次水平校准。

飞机放置水平地面，飞控横滚俯仰姿态数据超过2度，可进行一次水平校准。
磁校准：
按照APP图示提示，人工抬起飞机，依次进行水平旋转和垂直旋转，按APP提示完成校磁。



V10-PRO飞控配置了双天线测向，一般无需进行磁校准。当有如下场景时可进行一次磁校准。
首次装机建议做一次磁校准。
APP报磁干扰相关警告，可进行一次磁校准。

3.3 参数设置
在此页面进行飞控的控制相关感度参数。



通常默认的感度参数，适应大部分飞机飞行情况。对于常见的一些动力套，我们有推荐的经验参数参考如下

补充参考参数。 <br> 

一些调参的指导意见：

1. 除了“感度设置”内的参数，针对不同的动力和飞机平台需要调整。其它参数大部分情况下都无需修改。
2. 当机身较低频的晃动时，可适当增加“横滚姿态自稳”，“俯仰姿态自稳”。每次加减10~20。可适当增加“横
滚阻尼”，“俯仰阻尼”，每次加减1~2。

3. 当机身较高频率颤动时，可适当减小“横滚姿态自稳”，“俯仰姿态自稳”，每次加减10~20。可适当减小“横
滚阻尼”，“俯仰阻尼”，每次加减1~2。

4. 当手动打杆回中，飞机表现来回晃一两次，再收敛到水平姿态。可适当增加“横滚阻尼”，“俯仰阻尼”，每
次加减1~2。

5. 特殊需求情况联系商务和技术支持，提供飞机平台的电调型号、轴距、起飞重量、桨叶尺寸信息，我们
将提供合适的参数参考回复。

3.4 遥控设置
在此页面可检查飞控是否连接到SBUS接收机的遥控器信号，对遥控器信号进行校准。



注意：

1. 此页面的美国手、日本手选择仅修改摇杆示意图中油门、航向通道的显示位置。如需真正修改遥控器手
型，需在遥控器本身的APP或设置内进行修改。

2. 检查横滚、俯仰、油门、航向摇杆动作方向和摇杆图示是否一致，不一致需要在遥控器本身设置中将对
应通道进行反向。

3. 大部分遥控器的默认行程，都可直接使用无需修改。一般可将遥控器本身行程设置为1000~2000。
4. 飞控适用了遥控器5、6通道进行模式切换和返航触发，7~16通道都可按用户需求用于其它用途。

3.5 电机设置
在此页面可检查飞控输出给各电调的油门信号。若适用了CAN电调，在此页面可进行CAN电调的编号配置和
检查更具体的CAN电调电压、电流、转速信息。



CAN电调配置：
飞控与好盈的CAN电调进行了协议适配。

1. 将所有CAN电调的CAN信号，并联接入到飞控的ASPD接口；PWM信号按常机型分别接入M1~M16的
PWM信号接口。

2. 首次装机需要对CAN电调进行编号设置，否则大家并联在一个接口，飞控无法区分。
3. 依次点击本页面左侧绿色M1~M16按钮对CAN电调进行设置。点击一个后，正常对应的好盈电调会发生
灯语变化，稍等2秒后将在信号进度条下方显示出电调电压、电流、转速信息。

4 设备管理

4.1 飞控
在此页面可进行飞控的固件升级、飞行数据下载。



飞控升级： <br> 

可进行在线升级或本地升级。在线升级为通用固件，特殊项目定制固件请联系进行专项目人员。 <br> 

升级传出100%后将飞控重新上电，飞控需要大约10s进行内部的更新，期间电调会发出滴滴声。完成后地面
站APP将可重新获得连接。

4.2 载荷
在此页面进行抛投舵机、照明灯等PWM信号控制的载荷设备的映射和配置。



 <!-- 此路径表示图片和MD文件，处于同一目录 --> 

设置的各参数说明

1. 遥控器映射通道
使用遥控器哪个通道来对该舵机\灯进行手动开关控制。
多个舵机\灯可映射通一个遥控器通道，实现一个拨杆同时开关多个舵机。
例如下图中的设置，表示飞控对接了6个抛投舵机，它们分别接在M5~M8及M14、M1通道上。通过遥控
器的7通道同时进行手动开关操作。



 <!-- 此路径表示图片和MD文件，处于同一目录 --> 

2. 飞控映射通道
使用飞控M1~M16中哪个PWM信号接口对该舵机\灯进行开关控制。
每个舵机\灯，应映射到不同的飞控PWM信号接口。

3. 抛投器\照明灯打开值
打开抛投舵机\灯的PWM信号。通常为1000~2000范围的值。
若需要高电平打开，则值填2500。若需要低电平，则值填0。

4. 抛投器\照明灯关闭值
关闭抛投舵机\灯的PWM信号。通常为1000~2000范围的值。
若需要高电平关闭，则值填2500。若需要低电平，则值填0。

4.3 电池
在此页面可对智能电池信息进行查看。

飞控与格式、海盈、智安等电池厂家进行了智能电池CAN协议适配，与智能电池通过CAN-HUB接口进行对
接。

支持同时接入多电池（最多5个，智能电池厂家需按协议做好电池ID自分配）。

4.4 雷达
可在此页面查看各雷达数据。飞控与雷达通过CAN-HUB接口进行对接。



4.5 吊舱
在此页面选定吊舱的型号。APP将根据吊舱型号自动匹配视频流的网络配置。



若使用的吊舱型号不在列表中，选择“其它型号”，并根据吊舱说明书中的说明填写吊舱视频流地址。

4.6 遥控器
在此页面进行遥控器通道数据的查看，进行遥控器校准。

5 手动飞行
飞控可通过支持SBUS的遥控器进行手动飞行，手动飞行有姿态模式和定点模式两种。

姿态模式：摇杆对应飞机目标飞行姿态。摇杆回中时保持飞机姿态水平，油门定高，位置不锁定。当有

外界扰动如风吹时会有位置漂移。 <br> 

定点模式：摇杆对应飞机目标飞行速度。摇杆回中时保持飞机定点，油门定高。

快速开始手动飞行的步骤：

1. 飞前检查
确认APP无异常警报，定位良好。飞机电池、电机动力正常。

2. 手动解锁
通过遥控器5通道拨杆，将飞控切换至姿态模式或定点模式。外八或内八摇杆进行解锁。注意手动飞行前
需将遥控器进行校准，飞控才能正确识别摇杆行程。
解锁后飞控将输出怠速油门，若解锁后持续保持无推油门杆动作，5秒后将自动上锁。



3. 手动起飞
解锁后将油门杆推过中位，飞控加油进行起飞。
注意油门过中后，不要再在飞机未离地的情况下大幅度打横滚俯仰杆，可能会导致飞机在地面侧翻。

4. 手动降落
拉低油门控制飞机降落，待飞机接触地面后，将油门拉到最低，保持一段时间，飞控会自动检测上锁停

转。

5. 手动强制上锁
飞行中遇到一些异常情况，可能需要手动上锁。切到姿态模式或定点模式，内八或外八动作均可进行强

制上锁应急。
注意正常飞行时，特别是进行机动测试时，不要打杆出内八或外八的手势。

6 物流作业
在右侧边栏选择“通用设置”->“应用模式”为“物流”。在右上角选择作业场景“手动物流”、“AB物流”或“多点物
流”。



6.1 手动物流

飞行操作参考手动飞行。在飞行页面可打开舵机控制面板，选取需要控制的舵机进行开关。舵机开关即可通

过APP进行操作，也可通过映射的遥控器通道进行操作。
通过APP舵机状态面板进行抛投舵机操作时，数字图标点击绿色，代表此次开关将操作该舵机。可同时选取
一个或几个舵机进行开关操作。如下图中表示选中了1、2两个舵机，当点击“打开“或”关闭”按钮时，这两个舵
机将都被打开或关闭。

当被选中的舵机已经处于打开\关闭状态时，对其进行打开\关闭操作将不会改变其当前状态。



6.2 AB物流
AB物流适用于两点间单次运输的情况。可执行A->B的货物投运，B->A的逆序返回。

AB物流的通常适用流程:

1. 任务规划
点击右侧任务规划按钮，APP将飞机当前位置作为A点，人共在地图上选取B点。若AB间非简单直线，可
点击“+”号增加中间点。

打开左边AB任务编辑面板，可编辑具体的任务属性。高度为AB航线的飞行高度，“速度”为AB航线的飞行
水平速度。若已有确定的A\B点位置，A\B的精确经纬度可进行人工编辑。



物流方式“空中抛投”:飞机到达B点后，在当前高度打开抛投舵机。然后飞机沿航线逆序返回A点，在
A点降落。 <br/> 

物流方式“近地抛投”。需装配对地雷达，飞控到达B点后，自动降低高度。当对地雷达测得距离到达
“近地抛投高度”，飞控将打开抛投舵机。然后飞机爬高到航线高度，沿航线逆向返回A降落。注意：
必须配备对地雷达以实现此方式。

物流方式“降落取件”。飞机在B点进行降落，落地后人工取走机上货物。
规划好任务后，点击右侧“上传航线”将任务航线上传给飞控。

2. 任务作业



做好飞前检查工作，包括动力、电机、APP无异常和报警，点击右侧“执行任务”；

点击“解锁起飞”，飞机收到指令后解锁怠速旋转3s，然后加油门垂起起飞到预设的起飞高度；

点击“A->B”, 飞机将从第一个航点A开始，沿航线顺序飞行到最后一个B航点； <br> 

到达最后一个航点，飞控按任务规划中预设的“物流方式”，进行抛投、或沿航线逆序返回A，或在B
降落; <br> 
如果飞机在B起飞，需要飞回A。在“解锁起飞后”，点击“B->A”。飞控将从B点开始，逆序按航线飞回
A，并在A降落。 <br> 

作业中可点击“暂停任务”，飞控中止航线进行悬停。点“继续任务”飞控将继续飞往之前的目标航
点。 <br> 

“A-B”任务固定包含了B->A的返回流程。若任务中想返回而不继续航线，点击“返航”可返回起飞点。

6.3 多点物流
多点物流可实现沿途多个抛投点的抛投，适用于一次挂载飞行、多处抛投的作业情况。



1. 任务规划
在地图上选取好航点后，打开左边栏可对具体的航点属性进行编辑。

“参数设置”会对所有航点的相应属性进行更改，在需要统一的变更比如高度、速度时先在此子窗口进行修
改。

“单个编辑”可对每个航点的具体属性 进行修改。



上图中，除经纬度外，其它几项属性的释意如下：
高度：此航点的相对高度m（相对起飞点）。当航点高度不一致时，飞控将按航点连线斜坡进行飞
行。若设置的“速度”与航线斜坡坡度有冲突（例如坡度很大，垂直速度有限，水平速度无法达到预
设），飞控会自动减少速度的大小，优先满足航线坡度的跟踪。
速度：飞往此航点的水平速度m/s。
抛投方式：空中抛投-在航点原高度抛投；近地抛投-在航点依据下雷达降低高度，当雷达距离到达抛
投对地高度后进行抛投，然后爬升回到航点高度并继续后面的航点。

抛投通道：在该航点具体打开哪几个舵机。可单选一个，也可多选多个舵机。到达航点后执行抛投

时，选中的舵机将被打开。
编辑好航线后，点击“上传航线”将规划好的任务航线发送到飞控。点击“返回”->”执行任务“进入作业。

2. 任务作业



做好飞前检查工作，包括动力、电机、APP无异常和报警，点击右侧“执行任务”； <br> 

点击“解锁起飞”，飞机收到指令后解锁怠速旋转3s，然后加油门垂起起飞到预设的起飞高度； <br> 

点击“开始任务”，飞机将沿规划的航线进行飞行。航点中有抛物的航点，飞控将在该点进行对应的抛
投舵机动作。 <br> 

航线中途可点击“暂停任务“，飞控将悬停。点击继续任务，飞控将飞往之前的目标航点。 <br> 

在航点数字图标上点击，可弹窗执行飞往该目标点。



飞行完最后一点后，飞控将进行悬停。飞行中随时可按需要点击“返航“，飞控返回起飞点降落。

7 巡查作业
在飞行页面右边栏，选择“设置“->”应用模式”为“巡查”。

右上角可选择“手动巡查”、“指点巡查”、“航线巡查”。



7.1 手动巡查
手动巡查主要由操作人员控制飞机飞行和遥控器操作吊舱。具体飞行操作可参考手动飞行章节。 <br> 

飞行中可点击右侧



 <!-- 此路径表示图片和MD文件，处于同一目录 --> 

7.2 指点巡查
指点巡查适用于在地图上选取目标位置点，快速方便的控制飞机转向指向该位置点或飞到该位置点。

飞到目标点



在地图上选取目标位置点。

在左边栏编辑具体的目标位置点信息。
点击“飞向该点”，则飞控执行飞到该目标点。该指令在飞机起飞后可执行，若未起飞，先“解锁起飞“或手
动遥控器将飞机起飞。 <br> 

到点航向表示飞机到达目标点后机头指向。“默认航向“表示保持到点时的当前机头指向，若适用场景需要
到点后转头指向某方位（比如指向正东），选择”指定航向“（比如90度）。 <br> 

到达该点后，若要在该点降落，点击“降落“。注意：若要进行异地降落，飞控需配备下向雷达，用于探测
对地高度，实现近地阶段自动提前缓降。若无对地雷达，异地降落时将按最小下降速度执行。

看向目标点



在地图上选取目标位置点。

在左边栏编辑具体的目标位置点信息。
点击“看向该点“，则飞机保持机头转向指向该目标点。后续若切换到航线再自动飞行，也仍然保持机头始
终指向该目标点。返航将自动取消对该目标点的机头锁定，”指点取消“将人工取消对该目标点的机头锁
定。

7.3 航线巡查
航线巡查用于对指定区域，按照规划好的航线进行飞行和巡查任务。

1. 任务规划



单条航线
从地面站自由选取航点，参数进行设置。可设置航线中的定时定距拍照。

航线中拍照POS将实时传输显示在APP上，可通过APP导出POS记录。



带状航线
带状航线适用于对带状条形区域进行来回巡查的场景，例如管线、公路等。

在地图上选取带状航线走向中心点，APP将自动按左边栏的带状航线参数生成对应航点。



区域航线

区块航线用于对指定闭合区域进行内部覆盖巡查的场景。

在地图上选取区块的边界顶点，APP将按照左边栏块状航线参数自动生成航点。
规划完航线后，点击“上传航线“将航点上传给飞控。

2. 任务执行

做好飞行前检查，确认APP无异常警报，定位良好。飞机电池、电机动力正常。
点击“解锁起飞”，飞机自动起飞到预设的起飞高度；



点击“开始任务”，飞机按规划的航线执行任务；
点击“暂停任务”，飞机将悬停；
点击“继续任务”，飞机将继续飞往之前的目标航点；
点击“返航”，飞机将返回起飞点；
在航点数字图标上点击，可弹窗执行飞往该点；

任务中若想重新规划和上传航线，可回到规划页面重新规划和上传。飞控将在执行完当前 目标航线
后的下个航点，按新传输的航线飞行。若想立刻按新的航线执行，可直接点新的目标航点执行飞往
该点。

8 集群控制
v10PRO飞控配备集群链路，可以支持集群控制，即一个GCS软件，控制多台无人机，步骤如下：
1）首先单独连接每一台飞机，并设置每台飞机不同的ID号。

2）将所有的无人机上电，打开GCS地面站，此时可以在无人机界面看到多架无人机列表。



3）选择“多点物流”模式，点击“规划任务”,鼠标左键在地图上选择物流点，可以选修全部航点的属性，也可以
修改单独航点的属性。





4）航线规划完成后，在无人机列表中选择无人机，点击“上传航线”。
5）重复3）和4）步骤，重新规划一条航线，并上传到另一架无人机。
6）完成所有无人机的航线规划并且上传后，点击“执行任务”，进入任务作业界面，点击“解锁起飞”按钮，选
择"全部"，所有无人机起飞。

7）当无人机自动起飞爬升到设定的自动起飞高度后，点击“开始任务”，则所有的无人机会按照各自的航线自
动执行任务。



8）航线执行过程中如下图。


