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Feiyu Tech
	FY-31AP 航线飞行和GCS说明
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1、 地面站软件（GCS)介绍

FY-31AP的地面控制软件和FY-3ZT自动驾驶仪的地面站软件共用，主要功能有电子地图、遥测数据监测、飞行姿态仪、速度，高度仪，位置以及遥测数据记录和回放、航线编辑、地图加载管理等。GCS软件是直接调用Google earth的实景地图，支持3D显示，支持在离线模式下地图显示。下面主要介绍GCS用于FY-31AP时的情况。
软件使用环境

CPU频率:1GHZ以上。

内存容量：1G以上。

硬盘空间：至少200MB空闲磁盘空间。

操作系统：Windows XP，vista和win7等系统.
显示器：1024x768以上分辨率。

计算机串口：支持19200波特率以上的9针串口或USB串口转换器。

其他外设：键盘、鼠标。

2、 GCS软件和USB-TTL线的安装

首先你需要到飞宇的官方网站www.feiyudz.cn下载GCS软件和USB-TLL线的驱动程序。
下载安装程序后点击安装。建议一路默认下去。或自己选择合适的路径。路径最好不要选桌面，路径中不要带有中文、空格或奇怪字符，路径不要太深。

这个GCS必需安装微软dotnetframework3.5（不是3.0或4.0或其他版本），软件参考下载地址：http://www.microsoft.com/downloads/zh-cn/details.aspx?FamilyID=333325fd-ae52-4e35-b531-508d977d32a

以及需安装 Google Earth 插件，软件参考下载地址：http://www.google.com/earth/explore/products/plugin.html
对GE插件，也可以在打开GCS软件之后，再按系统提示下载安装。
要想能正常离线使用，还得先卸载电脑上安装的GoogleEarth软件，以免缓存冲突。

打开GCS，可以看到以下界面。
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(在Vista或者Win7下如果打不开GCS，请找到GCS执行文件，并用管理员身份来运行。)
第一步：在电脑上安装USB-TTL驱动

1、双击串口驱动程序，一直默认安装。

2、重启电脑使驱动生效。

3、如果无法使用，请卸载原驱动后重装本驱动，或到网上寻找它的PL2303芯片的最新版本。

第二步：确认USB-TTL线的虚拟串口号（以win XP为例）

1、把USB-TTL线的USB头插入电脑的闲置USB口（TTL口不要接任何东西），会发现原来的地方多了一个端口(COM和LPT)，其中“Prolific USB-to-Serial Com Port (COM1)”中的“COM1”就是所需的USB-TTL线的虚拟串口号。
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2、可以插拔几次进行确认。

3、如有需要，可修改端口号。

三、硬件连接说明

FY-31AP提供了一个数传电台接口（UART)，可以通过电台下传遥测数据和接收控制信息，在电脑上实时监测飞行状态。可遥测的数据包括:经度，纬度，高度，速度，航向，定位情况，工作模式，舵机实时输出的控制舵量等。并且通过电台与遥控转接板配合，也可以将接收机信号通过电台传送到FY-31AP，实现远距离控制飞机。在配套地面站软件上可以实时显示飞行轨迹和飞行参数，进行鼠标指点飞行，以及实时更改飞行高度、盘旋半径等等。

1. 用电脑直接连接FY-31AP来设置
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连接用USB-TTL线连接UART口和电脑。如果使用了USB-TTL线供电，需要切断FY-31AP的供电。这种方式连接最简单，但是每次设置只能在地面完成，调试和设置航线不方便，不能实现在地面站上监视飞行状态和轨迹。设置完毕后别忘了永久保存到FY-31AP。否则掉电后设置的数据会丢失。

2.使用一对数传电台来连接FY31AP.
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这种方式，使用一对数传电台来实现无线的设置FY-31AP，调试方便，可以随时实现航线上传，可以实时监测飞行状态和飞行轨迹，还可以通过地面站软件实现鼠标指点飞行，改变飞行高度等。

3.使用一对数传电台以及遥控转接板来连接FY-31AP.
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这种方式使用了遥控转接板把遥控接收机的信号变成数字信息，通过数传电台发送给FY-31AP，在FY-31AP上就不需要安装接收机了，而把接收机放在地面上，不但可以通过电台随时的设置FY-31AP，还可以延长遥控的距离，遥控的距离取决于电台的通信距离，轻易的实现长距离遥控飞机FPV飞行的目的。这样在FY-31AP上不需要再连接RC接收机，减少了连线的复杂性。缺点遥控操作飞机时会有延迟。

遥控转接板的说明

遥控转接板主要功能是将遥控接收机的输出信号数字化后通过电台传到FY-31AP，同时将地面站软件的控制指令通过电台发送到FY-31AP，以及将FY-31AP发回的飞行轨迹和飞行参数发送给地面站软件。遥控转接板包括了与接收机的接口、与电台的接口和与PC的接口，它的典型连接示意图如下：
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遥控转接板                                 FY-606 数传电台
































4、 设置航线并实现航线飞行
 安装好USB-TTL驱动程序和地面站软件后，就可以开始设置航线了。
1. 检查设备的硬件连接，确认无误。

2. 打开地面站软件。
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3.连接FY-31AP

点击 [image: image7.png]


，你会看到让你选择端口的界面[image: image8.jpg]Seriaitort
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。选择你安装USB-TTL线后系统默认的端口，例如这里是“COM1”，选择波特率19200。
连接成功后，点击[image: image9.png]| |



切换到仪表界面，改变飞机姿态可以在[image: image10.png]


这里看到仪表变化。
4.地图高度的初始化
由于FY-31AP回传的是相对地面高度，这个高度初始化的作用，是提取起飞点GOOGLE EARTH 的海拔高度，用于航线的3D绘制，否则绘制的航线或轨迹可能会被遮挡在图层之下。
点击[image: image11.jpg]oz



，背景变成绿色后，在“工具”点击“初始化海拔高度”，选择后按住键盘的“Ctrl”键，把鼠标移到在地图的起飞点位置，点左键确认。 显示如图所示。                                                                                

5.设置航线

点击[image: image12.jpg]oz



，背景变成绿色后，航点编辑被激活，可以设置航线了。在右边编辑航点窗口点击[image: image13.png]|&]



，背景变绿色后激活鼠标规划航线。在这里填写你的飞行高度[image: image14.png]


。
按住键盘的“Ctrl”键，在地图上规划航线。FY31-AP目前最多可以规划8个航点。
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如果对已经规划的航线不满意，还可以编辑。如果改变位置可以直接用鼠标拖动航点到新的位置。还可以在右边的航点窗口，直接选中想修改的航线，鼠标点右键，选择“编辑”功能修改航点的经纬度和高度。
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航线设置完毕后，可以点击上传航线图标[image: image17.png]


，把航点上传至FY-31AP。上传完毕后，可以点击[image: image18.png]——



清除航线按钮，清除在地图上设置的航点，然后再点击[image: image19.png]


，下传航点按钮，下载已经写到FY-31AP上的航点，检测下载的航点是否都正确。
6.设置飞行速度

首先切换到“参数设置”中的“飞行参数”[image: image20.png]S ) SHaE
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，根据经验，预估飞机的飞行速度大概为多少，假如为60KM/H。[image: image21.png]et
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把60填入对话框中，并且设置上传到FY-31AP.。在设置完成后，还可以清空对话框，点击[image: image22.png]


，来检查是否能把数据读回，确保已经正确上传。

7.最后别忘了点击按钮[image: image23.png]il



，把设置的航点永久保存到FY-31AP，否则断电后设置的航点会丢失。

8.航线设置完成后就可以开始测试航线飞行了。

起飞前检查设备，在平衡模式下检查舵面控制方向，这里我们假设已经试飞好了自动平衡飞行，飞机在空中调节微调到飞机基本能水平飞行，保持巡航油门。这时可以把通道5的开关切换到自动导航模式，[image: image24.png]L soes 1, wees [(ERR



,会看到“自动导航”变为绿色，表示已经进入航线飞行模式。
五、其它可能用到的设置
1.链路频率设置
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“下传数据频率”设置FY-31AP输出遥测数据的频率，设置越高，输出数据的频率越快，有利于提高OSD数据叠加的刷新率以及地面站软件显示数据刷新率。但是使用数传电台时由于收到通信速率的限制，不能设置过高，否则数据量太大会堵塞电台通信。

“上传控制频率”连接遥控转接板时，用于设置遥控转接板的上传遥控频率，越高遥控实时性越好越流畅，但是使用数传电台时由于收到通信速率的限制，不能设置过高，否则数据量太大会堵塞电台通信。

设置建议：

使用电台连接且接收机直接连接FY-31AP,不使用遥控转机板时，“下传数据频率”设置成4HZ。
使用电台连接且接收机连接到遥控转机板时，不用设置频率，“下传数据频率”会自动切到2HZ。
不使用电台连接时，连接OSD叠加模块时，“下传数据频率”设置成10HZ，有利于提高数据叠加的刷新率。
2. 遥控链路设置
当选择使用转接板遥控时，必须使用GCS软件把这个选择项打开[image: image26.png]BT



，使其变成绿色。如果接收机直接连接FY-31AP时必须关闭，背景变灰色。否则无法遥控飞机。

3. 当前飞行参数的设定
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“目标速度”该值设置为飞机飞行时的巡航速度，FY-31AP会参考当前飞行速度和设置的目标速度进行比对，然后对油门进行控制。
“目标高度”该值为当前飞机定高飞行的高度，实时改变该值可以立即改变定高飞行高度。

“盘旋半径”该值为飞机进入所有盘旋飞行情况下的盘旋飞行半径。

“巡航油门”该值会在进入自动驾驶模式后自动抓取，不需要设定。

4. 陀螺初始化
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。

如果需要进行陀螺初始化时，可以直接通过软件进行，注意保持FY-31AP静止不动，点击该按钮可以完成初始化。

5. PID控制参数的设置。
FY-31AP已经设置了一个通用的控制参数，用户不需要更改这些参数设置，错误的设置有可能造成控制效果变差，甚至摔机。

转弯控制
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“倾斜角控制系数” 对应转弯控制时横滚角度的控制量；
“侧偏距倾斜角积分”对应偏离航线时横滚角度的累加控制量；
“航向变化阻尼”对应航向变化时阻止航向变化的控制量；
高度控制
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“俯仰角控制系数”对应爬升或下降时的俯仰角控制量；
“高度偏差积分”对应偏离飞行高度时俯仰角的累加控制量；
“高度变化阻尼”对应高度变化时阻止高度变化的控制量；
速度控制
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“速度控制系数”对应加速或减速的控制量；
“速度偏差加分”对应偏离设定速度的累加控制量；
“速度变化阻尼”对应于阻止速度变化的控制量；
航线稳定控制
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“侧偏距变化阻尼”用于云台灵敏度控制；
“方向舵转弯控制”对应阻止航线偏离速率的控制量；
“方向舵稳定”用于方向舵的稳定控制；
增稳控制
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“俯仰增稳”对应改变俯仰姿态角的控制量；
“横滚增稳”对应改变横滚姿态角的控制量；
6. 设置返航点

FY-31AP每次通电，首次定位后就会自动记录当前位置为返航点，但是还可以通过GCS软件来改变返航点的位置。先点击“航点编辑”背景变成绿色，种选择[image: image34.png]


，使背景变成绿色。按住“Ctrl”键，用鼠标在地图点击想设置的位置，会出现图标[image: image35.png]


，提示上传成功。
7.  指点飞行设置

先点击[image: image36.jpg]B




，进入指点飞行模式。接着选择“航点编辑”，使其变成绿色[image: image37.jpg]0 st



，再选择“编辑目标航点”[image: image38.jpg]


。按住“Ctrl”健，用鼠标在地图上点击想设定的目标位置，出现[image: image39.jpg]


，即完成设置。显示结果如图所示[image: image40.jpg]
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注意：使用接收机电池给接收机和转接板供电时，把电脑的USB口的5V供电端断开
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桂林飞宇电子科技有限公司
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P1、P2的输出分别对应转接板上CH7、CH8的输入
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