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序言

感谢您购买KDS直升机平衡仪（以下简称平衡仪），它是一款高性能智能设备，该产品专为初学者而设计的，它能够帮助您操纵直升机进行悬停和飞行，使训练变得很容易。

由于平衡仪的工作与直升机的机械部分紧密相关，为取得最佳效果，您应当根据自己的实际的情况对平衡仪进行配置。在阅读本说明书之前，我们认为您对您的直升机具有基本的了解（如斜盘运动等），如您不确定自己了解这些知识，建议您找一位熟悉的朋友指导您的安装。

*注意：由于配置软件会根据实际情况进行升级，因此您拿到的配置软件可能与说明书不是完全一致，请以您实际使用的软件为准，本说明书可作为参考。

警告

装配和操作遥控模型需要有一定的专业技能和知识，在装配和操作过程要求小心谨慎。请警惕不正确的安装和操作可能造成严重的物品损失和人身伤亡。

KDS平衡仪系统仅为民用遥控模型设计、制造，请确保该设备不会用于载人飞行器及其它设备，该设备只为直升机模型提供辅助操控作用，不能完全依赖该设备操控直升机。

1. 综述

1.1 产品介绍

KDS直升机平衡仪由控制器、位置传感器、CCD三个模块组成，如图1.1.1所示。


图1.1.1 平衡仪组件图
· 控制器：它是整个平衡仪的核心器件，它负责完成平衡的运算和舵机的控制。控制器上有一排“接收机连接线”和一排“设备接口”。接收机连接线用于控制器连接接收机各个通道的信号；设备接口用于连接舵机，达到控制器对舵机操控的目的。

· 传感器：它用于感应直机的位置，并将位置信号传送给控制器。传感器应被安装在合适的位置，通常情况下，传感器应被安装在原陀螺仪所安装的地方。

· CCD：它用于识别地面景物，以达到防止直升机漂移的目的。为了有效识别地面景物，CCD应被安装在一个合适的位置，使得其镜头朝下，能不被遮挡的“看到”地面。

KDS直升机平衡仪具有以下功能：

· 对所有水平方向的运动进行平衡，包括姿态稳定、水平运动速度控制、位置锁定功能

· 独有的CCD传感器，能够捕捉地面图像进行对比，有效防止直升机的漂移

· 可通过AUX通道调节平衡仪的工作状态，在定位模式和平衡模式之间进行切换

· 内置锁尾陀螺仪、斜盘混控器

· 可通过GEAR通道控制陀螺仪的感度和模式

· 支持3S 120º斜盘、3S 140º斜盘、4S 90º斜盘、4S 90º+45º斜盘的直升机

· 直升机倒飞状态水平平衡

· 电脑USB适配器设置平衡仪

· 如果你使用FM/PPM制式的遥控设备。发生失控时，平衡仪会立即将副翼、升降舵、尾舵回中，桨矩保持在最后信号的位置，并且平衡仪会自动切换为定位模式，感度70%。

1.2 产品规格

· 工作电压：4.8-6.0V

· 工作电流：55mA (5V)

· 外形尺寸：？？mm×？？mm×？？mm

· 重量：？？

· 操作温度：0℃~ +40℃

· 在平衡和定位模式下最大允许转动速率：

· 副翼和升降舵动作：≤200°/ s

· 尾桨转向动作（如果使用外置陀螺仪）：≤360°/ s

1.3 注意事项

平衡仪的设置和飞行都十分简单，如果您是直升机初学者建议在初次试飞时找一个有飞行经验的人帮助，因为直升机的机械调试很复杂。在平衡仪的安装调试过程中，请注意如下事项：
· 在尾管、发动机外壳，直升机底座之间建议进行电气连接，作为接地使用。注意碳纤维是属于导电材料，如果您的直升机尾浆传动是皮带结构要特别注意，皮带和金属的摩擦会产生静电，就像一部发电机，很容易干扰电子设备正常的工作。实际应用中已经有发现该问题导致舵机跳舵的实例。

· 请确保平衡仪各部件和直升机之间安装牢靠，CCD传感器和地面之间有不受障碍的视野。请保持镜片的清洁，不能有污染。

· 陀螺仪必须水平安装，可以参考主旋翼轴来找水平。

· 如果您将平衡仪安装在油动直升机上，平衡仪必须远离发动机和排气管，发动机的震动会影响设备的工作，排气管排放的油烟会遮挡平衡仪CCD传感器的透视窗口。

· 在控制盒与陀螺仪、CCD传感器之间的连接线可以安装磁环（可选），以避免产生的电子干扰，连接线请至少绕磁环三圈。

· 您至少要将副翼、升降舵、螺距通道连接到接收机。GEAR通道和AUX通道的连接是可选的，可以将它们插入接收机上对应的空闲的开关通道上，也可以不连接这两个通道。

· 没有用到的输入线请用扎带或胶带固定好，以免造成不必要的影响。

· 为防止油污和氧化，建议用胶带盖住控制盒上空余的插槽。

· 直升机的注意最大转向速度不能超过360°/s，超过此速率会影响平衡仪的工作。

1.4 指示灯说明

平衡仪上有二个指示灯用于指示平衡仪的工作状态，见下表：

	LED闪烁图示
	平衡仪状态
	备注

	☉  ☉  ☉  ☉  ☉
	红色快速闪烁
	无遥控器信号
	

	☉      ☉      ☉
	红色慢速闪烁
	平衡仪初始化错误
	可能是启动设备时移动了直升机，请重新启动

	━━━━━━━━━ 
	红色常亮
	人工操控状态
	平衡仪功能关闭状态，处于人工操控

	━━━━━━━━━
━━━━━━━━━
	红绿色常亮
	平衡模式开启
	表示处于平衡模式，无防漂移功能

	━━━━━━━━━
	绿色常亮
	定位模式开启
	表示处于定位模式，除平衡功能以外，还有防止漂移的动能

	┅┅┅┅┅┅┅┅┅
	绿色闪烁
	定位模式失败
	表示CCD传感器检测到没有足够的对比度，不能进入定位模式，只能处于平衡模式


*注意：对于工作模式的说明请看4.2.1节

1.5 平衡仪配置流程

平衡仪的使用流程见图1.4.1，分为“设备安装阶段”和“飞行调试阶段”。

在“设备安装阶段”，您应完成设备的安装，和基础的一些参数的设置，使得平衡仪能够被使用起来，这些参数被称为“安装参数”；在“飞行调试阶段”，您应通过不断地调节一些高级参数并反复试飞，找到您最满意的状态，这些高级参数被称为“飞行参数”。


图1.5.1 平衡仪使用流程

2. 平衡仪与电脑的连线

2.1 安装驱动并连接

对平衡仪的配置是通过电脑进行的，您需要一台带有USB口的电脑，它必须安装有Microsoft Windows操作系统（Windows XP/Vista/Windows2000都是可以使用的）。为这台配置一只鼠标将会大大便利您的配置操作。

	[image: image1.png]



	[image: image2.png]KISLING iné
E SEER
I




USB适配器驱动

[image: image3.png]@ s




配置软件


图2.1.1 平衡仪与电脑连接示意图

请先插上平衡仪附带的USB适配器，将电脑与平衡仪连接起来，见图2.1.1。当提示找到新硬件需要驱动时，请选择随机附带的KDSLINK.INF文件。接着在Windows操作系统中运行HeliBal.exe（见图2.1.1），可以看到配置软件的主界面出现，见图2.1.2。

软件运行后就开始自动扫描KDS USB适配器，如果配置软件找不到适配器，则出现如图2.1.3所示的画面，请检查USB适配器是否正确连接并被系统识别到，然后点击“重新扫描”，如果多次试验仍无法成功，请联系您的销售商。
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图2.1.3 适配器扫描失败
在找到适配器之后，软件就会尝试和平衡仪进行通讯，如果平衡仪还未上电，因此软件会提示“无设备”。此时如果给平衡仪上电，数秒后即可看到“连接状态”中显示“已连接”，见图2.1.4。
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图2.1.2 平衡仪配置软件主界面
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图2.1.4 平衡仪已连接示意图

2.2 调节和保存参数

通常情况下，您在调节参数之前，应先从平衡仪内部读出参数，在读出参数的基础上进行修改后再保存。这样可以保证您的调节不会造成意外的影响。

当平衡仪连接上以后，点击“读取”按钮（见图2.2.1）。
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图2.2.1 平衡仪读取

您可以看到软件右侧出现配置参数页，类似图2.2.2中所示，您可以用鼠标拖动这些参数进行快速调节，也可以用键盘的左右键对它们进行精细调节。
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图2.2.2 配置参数页

当参数调节完毕后，您应该点击“写入”按钮（见图2.2.3）将改变好的参数写入平衡仪。
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图2.2.3 平衡仪写入

写入平衡仪需要几秒钟时间，在写入过程中，写入按钮的下方会出现一个进度条提示您写入的进展。

如果写入按钮是灰色的无效状态，说明您设置的参数与平衡仪内部存储的参数是相同的，没有必要进行写入动作。当页面上的配置与平衡仪内部的参数不同时，在平衡仪图标的上方会出现一个惊叹号的“改动提示”。

3. 设备安装阶段

3.1 设置遥控器

一般来说，模型直升机的遥控设备都具备混控功能，由于平衡仪内置了混控器，仅需要接收无混控的升降、横滚等信号。因此，您应关闭发射机的混控，使其处于“无混控的直升机模式”（例如“H1” / 单舵机），否则，平衡仪将无法正常工作。

发射机中所有的斜盘混控功能必须关闭，将升降舵和副翼的行程设定为100%（也可以适当调整EXP以获得更好的操纵手感）以1.6ms为中立点的发射机必须设定为标准模式的1.5ms中立点，如果使用平衡仪的内置陀螺仪，所有的尾桨混控都必须关闭。
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图3.1.1 验证无混控模式连线图

*注意：图中示范是按FUTABA接收机模式，如果您使用JR接收机，请将舵机连接2/3/4/6四个通道。

为了确保您正确选择了无混控直升机模式，您可以在没有连接平衡仪的情况下，按图3.1.1的方式连线。打开发射机并给接收机上电后，如果两个控制杆的四个方向（通道）时，都只对应一个舵机，则说明发射机已经成功的设置为无混控直升机模式了。

如果您不确定如何设置遥控器，请认真阅读遥控器说明书。

3.2 安装平衡仪

 首先您需要在直升机上找一个合适的位置，将平衡仪用支架安装好。平衡仪的镜头应朝下，以便识别地面的景物，其他的方位没有特殊要求。图3.2.1示范了一种安装的方式。

[image: image11.png]



图3.2.1 平衡仪安装示意图

在平衡仪被固定好之后，就应当进行电子设备的连接。平衡仪是一个自动驾驶设备，内置了陀螺仪，因此安装好平衡仪之后，就不必再使用陀螺仪了。图3.2.2示范了CCPM直升机的一种连线方式。
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图3.2.2 平衡仪连线示意图

	平衡仪插头
	插头名称
	FUTABA接收机
	JR接收机
	备注

	黑红白三插头
	副翼/供电通道
	第1通道
	第2通道
	必须连接

	黄色单插头
	升降通道
	第2通道
	第3通道
	必须连接

	橙色单插头
	螺距通道
	第6通道
	第6通道
	必须连接

	灰色单插头
	尾舵通道
	第4通道
	第4通道
	必须连接

	蓝色单插头
	陀螺仪感度通道
	第5通道
	第5通道
	此线可不连接，见4.1.1

	绿色单插头
	平衡仪感度通道
	第7通道
	第7通道
	此线可不连接，见4.2.2


3.3 调节“设备安装”参数

本页是和机械安装有关的一些最基本的参数，必须进行正确的配置才能够使用平衡仪。如图3.3.1，设备安装有三个参数需要配置：平衡仪安装方向、直升机的主旋翼反向、直升机的斜盘类型。
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图3.3.1 设备安装页

1) 安装方向

平衡仪的传感器和CCD上均有一个箭头，箭头的指向没有特定要求，但必须保证传感器和CCD的箭头指向同一个方向，同时，CCD的镜头应朝向地面。一般情况下，建议将箭头指向前方（机头方向）。在平衡仪安装完毕后，您需要根据箭头的指向来设定此参数。

2) 主旋翼方向

您需要观察您的直升机的主旋翼的旋转方向，并根据其旋转方向来设定此参数。

3) 斜盘类型

您需要根据您的直升机的斜盘类型来设定此参数。

*注意：与电脑的连接和参数调节请参见第二章。

3.4 调节“舵机设置”参数

舵机设置页用于设置各个舵机的正反向以及中立点，如图3.4.1所示。其中，有关第4舵机的参数，只有在4舵机斜盘的模式下才需要设置。
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图3.4.1 舵机设置页

*注意：为确保安全，请拆下主旋翼并断开动力系统！

3.4.1 舵机正反向

在调节中立点之前，您需要正确设置舵机正反向参数。请按如下步骤进行：

1） 确保平衡仪固定好，并且电子设备连线都已完成；

2） 打开发射机，确保油门摇杆在最低位置；

3） 将直升机放在水平面上，通电；

4） 等待平衡仪自检完成；

5） 将直升机向某个方向倾斜，观察斜盘各个舵机的反应。如果设置正确，向左倾斜时，平衡仪会操纵舵机，使斜盘向右倾斜；向前倾斜时，平衡仪会操纵舵机，使斜盘向后倾斜。图3.4.2显示了这种情况；
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图3.4.2 平衡仪倾斜正确响应示意图
6） 如果舵机的反应不正确，请记录，并将平衡仪与电脑连线，进行相应的修改并保存；

7） 重复步骤3、4、5，确认斜盘的反应正确；

*注意：为确保安全，请拆下主旋翼并断开动力系统！

3.4.2 舵机中立点

舵机中立点参数应该在正反向确定正确后再进行调节。调节舵机的中立点，使得各个舵机的摇臂位于合适的位置，一般来说，这个位置是指舵机摇臂和舵机拉杆成90°，如图3.4.3所示（不同的直升机调试不尽相同，请咨询直升机生产商）。
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图3.4.3 常规舵机中立点示意图

在调节中立点之前，请尽量让直升机的机械连接，斜盘和尾桨的中立位置大致准确，然后再利用配置软件进行精细调整。

需要特别说明的是，软件中舵机中立点的调节是混控后的中立点调节。以CCPM120°斜盘的副翼中立点为例，当调节副翼中立点的时候，舵机1和舵机2一个上升，一个下降。

因此，您应该按照如下顺序调整舵机中立点，方能取得最佳效果，以CCPM120°斜盘为例：

1） 调节副翼中立点，让舵机1和舵机2的斜盘高度平齐，此时不必理会高度是否足够，斜盘是否水平，只需要确认舵机1和舵机2的斜盘位置是平齐的即可；

2） 调节升降中立点，让舵机1、2、3的斜盘高度平齐；

3） 调节螺距中立点，让斜盘高度整体处于合适的位置

尾舵机的调节和第4舵机的调节都是独立进行的，但是请注意，必须在副翼、升降、螺距的中立点调节完毕后，再调节第4舵机的中立点。

*注意：为确保安全，请拆下主旋翼并断开动力系统！

3.5 调节“操纵设置”参数

本页是根据发射机的信号特性来调节平衡仪，使得直升机的工作状态处于最佳状态。本页设置如图3.5.1所示，是摇杆正反向和摇杆行程两类设置。
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图3.5.1 操纵设置页

本页的设置既可以在发射机上设置，也可以在平衡仪上设置，您可以根据您的需要选择合适的方法。

设置摇杆的正反向和行程，同样需要给平衡仪以及相关的设备上电，请在设置之前阅读相关章节。

*注意：为确保安全，请拆下主旋翼并断开动力系统！

3.5.1 摇杆正反向

请按如下步骤进行：

1） 确保平衡仪固定好，并且电子设备连线都已完成；

2） 打开发射机，确保油门摇杆在最低位置；

3） 将平衡仪放在水平面上，通电；

4） 等待平衡仪自检完成；

5） 分别移动升降舵摇杆、副翼摇杆、油门摇杆（螺距混控于油门操纵杆），观察斜盘各个舵机的反应；

6） 如果舵机的反应不正确，请记录，并将平衡仪与电脑连线，进行相应的修改并保存；

7） 重复步骤3、4、5，确认斜盘的反应正确；

8） 摇杆正反向设置完成。

*注意：为确保安全，请拆下主旋翼并断开动力系统！

3.5.2 摇杆行程

请按如下步骤进行：

1） 确保平衡仪固定好，并且电子设备连线都已完成；

2） 打开发射机，确保油门摇杆在最低位置；

3） 将平衡仪放在水平面上，通电；

4） 等待平衡仪自检完成；

5） 分别将升降舵摇杆、副翼摇杆、油门摇杆（螺距混控于油门操纵杆）移动到最大和最小位置，观察斜盘的运动范围；

6） 如果斜盘的位置不合适，请记录，并将平衡仪与电脑连线，进行相应的修改并保存；

7） 重复步骤3、4、5，确认斜盘的运动位置处于最佳范围；

8） 摇杆正反向设置完成。

*注意：为确保安全，请拆下主旋翼并断开动力系统！

4.飞行调试阶段

一般来说，在完成了设备安装阶段后，就可以使用平衡仪进行试飞了。但如果要取得更好的飞行效果，则还需要根据您的实际情况，对平衡仪的“飞行参数”进行调整。

本章将指导您如何进行这些参数的调整。

4.1 调节“尾陀螺”参数

平衡仪内部包含一个高级的锁尾陀螺，本页是对这颗锁尾陀螺进行配置。一般情况下，您不必对这些参数进行调整，出厂的缺省值就能应付大部分情况。

对高级用户来说，合理的调节“尾陀螺”参数可以有效地提升性能。
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图4.1.1 尾陀螺页

4.1.1 尾陀螺常规设置

1） 陀螺仪感度

陀螺仪感度可以在-100到+100之间调节，正的值意味着陀螺仪将工作在“锁尾”模式；负的值意味着陀螺仪将工作在“普通模式”。一般情况下，建议您使用“头部锁定”模式。陀螺仪的感度应尽可能大，但以直升机不出现尾部来回摆动为宜，这点和其他陀螺仪是一样的。如果平衡仪连接了接收机的感度通道，那么此处的设置将被屏蔽，陀螺仪将使用来自接收机的感度信号；如果您不需要随时调节感度值，可以不连接平衡仪和接收机的感度通道（蓝色线）。

2） 方向速率

该参数用于设定陀螺仪调整直升机方向的速度。一般情况下，这个值设置为最大；如果您不习惯于过于灵敏的方向变化，可以根据自己的爱好调整这一参数。

3） 方向指数

该参数用于控制方向舵信号的指数特性，调小该值，将使得方向舵在小舵量的情况下有更细腻的反应。您可以根据自己的爱好调整这一参数。

4） 螺距/尾舵混控

设置此混控可以有效提升陀螺仪的效果，您可以根据试飞的情况，选择一个合适的值，使得陀螺仪对于螺距快速变化的响应最快。

5） 舵机行程限制

该选项用于限制陀螺仪输出给尾舵机的信号，使得尾舵传动机械不发生碰撞。

4.1.2 尾陀螺专业设置

1） 传感器增益

这个参数用于在特殊情况下，对传感器的信号进行放大。在绝大部分情况下，您都不需要调整此参数！

2） 尾舵延时

尾舵延时参数用于匹配舵机响应的速度，舵机响应速度越慢，这个参数也应该设置的越大。如果使用一些高级的数码舵机，可以尽可能减小这个值，比如设置为0。

3） 机头锁定角度范围

这个参数是调节机头转向的惯性。当您打方向舵时，机头开始转动，当您停止打方向舵时，机头会因为惯性继续转动一个角度才停下来，这个参数就是控制这个角度的大小。

4.2 调节“高级设置”参数

本页用于调节平衡仪的工作模式，如果对平衡仪还不是很熟悉，建议您使用出厂设置，暂时不改动这些参数。
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图4.2.1 高级设置页

4.2.1 工作模式

平衡仪有两种工作模式：平衡模式 和 定位模式，这两种模式的切换请见4.2.2节。

1） 平衡模式

是指平衡仪将自动保持直升机处于水平状态，在此模式下，直升机能自动保持水平稳定飞行，不受制于环境光线和温度影响，但此时直升机可能会由于地面效应、气流吹动等原因发生漂移。在室内飞行时建议用该模式。

2） 定位模式

是指平衡仪除了保持水平之外，还打开CCD传感器捕捉地面图像进行比较，根据地面景物来锁定直升机的位置，防止直升机发生漂移。该模式能够实现自动定点悬停，有效距离为地面0.3米-3米，在悬停时，放开副翼和升降操纵杆，平衡仪能够有效的让直升机稳定悬停在固定点上，环境的光线不足或温度变化会影响定位模式的工作，如果直升机在悬停时有轻微的漂移，可以很轻松的人工修正。在航线飞行时，只需要轻推升降操纵杆就能够使直升机稳定的向前飞行，再用尾舵操纵杆控制方向，犹如开车之简单。
4.2.2 基本参数

1） 平衡仪感度

平衡仪感度用于控制平衡仪对机体姿态变化的敏感程度。平衡仪感度的值有正值和负值，正的值将使得平衡仪进入定位模式，负的值使得平衡仪进入平衡模式。如果平衡仪感度为0，则表示平衡仪停止工作，此时飞机完全由手工操控。
如果将AUX通道线接到了接收机上，那么软件此处的设置值就将无效，平衡仪将根据接收机送来的信号决定平衡仪的工作模式和感度。

2） 平衡中立位置补偿

该参数使得大桨面有一定的迎角。对于新手而言，建议不要修改此参数。

*注意：建议您使用一个三段开关的通道来控制平衡仪的感度，将这三段开关分别设置为负值、零值、正值，这样您就可以在飞行时在平衡模式、定位模式、纯手控模式中切换了。需要特别强调的是，在模式切换时，您应该特别注意对飞机的手工操控！
4.2.3 模式参数

1） 总传感器增益

这个参数用于在特殊情况下，对位置传感器的电信号进行放大。在绝大部分情况下，您都不需要调整此参数！

2） 摇杆灵敏度增益

这个参数用于在特殊情况下，对接收机送来的电信号进行放大。在绝大部分情况下，您都不需要调整此参数！

3） 定位灵敏度增益

这个参数用于在特殊情况下，对CCD传感器的电信号进行放大。在绝大部分情况下，您都不需要调整此参数！

4） 惯性抑制

在定位模式下，当平衡仪对飞机位置进行调整时，在到达指定位置后，由于惯性，飞机还会运动一小段位置。调节参数可以抑制飞机的惯性，“自由”表示对惯性的抑制不强；“刹车”表示对惯性进行较强的抑制。

4.2.4 专业设置

对新手而言，建议不要修改本节的专业设置参数。

1） 手动操控能力

由于平衡仪和操纵者是在同时控制飞机，因此需要对二者的控制做一个综合，该参数是用于调节人工和自动控制的比例。数值越大，人工控制的比例就越大。

2） 升降（俯仰）增益

这个参数用于在特殊情况下，对俯仰传感器的电信号进行放大。在绝大部分情况下，您都不需要调整此参数！

3） 摇杆响应加速

这个参数是调节平衡仪对摇杆的响应速度。在绝大部分情况下，您都不需要调整此参数！

4） 定位速度

这个参数是调节平衡仪对飞机的操控强度，定位速度越高，平衡仪对飞机的操控强度就越强，飞机就越快到达预期位置。

5. 配置文件的使用

配置文件功能为您在不同直升机上使用同一个平衡仪提供了便利。当您在某一架直升机上将平衡仪调节到了最佳状态后，可以使用配置文件功能将这套参数保存成文件，当下次再将平衡仪安装到这架飞机上时，您无需记忆当时的最佳参数，只需将上次保存的文件重新导入平衡仪即可。

5.1 导出配置文件

点击界面上的“保存”按钮，然后选择位置，给配置文件起个名字，即可完成配置文件的导出。
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图3.1.1 导出配置文件

导出的参数是界面上的参数，而不是平衡仪中的参数。因此，如果您要把平衡仪中的参数导出成文件，请在导出前执行一次“读取”操作，并不做任何修改进行导出。

5.2 导入配置文件

点击界面上的“加载”按钮，然后选择配置文件，即可完成配置文件的导入。配置文件的导入将使得界面上的参数被改动，不会有其他提示。如果界面上的参数是有用的，请在导入配置文件前，先导出这些参数。
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图3.2.1 导入配置文件

从配置文件中导入参数之后，您还必须点击“写入”按钮，才能将这些参数写入平衡仪。否则，导入的参数仅仅是被导入到界面上供您调节。

*注：配置文件的导入和导出都是针对当前页面上的配置而言的。也就是说，当导出配置文件的时候，是将页面上的配置参数保存起来；导入时亦然，也只是将配置文件中的参数导入到页面上。

6. 恢复出厂设置

当您进行了多次尝试之后 ，很可能对配置进行了较大改动。由于平衡仪是一个复杂的系统，各个参数之间存在着关联，因此在大幅度的改动之后，有可能出现很不理想的效果。

在出现这种情况时，我们建议您将配置复原为出厂设置，然后在出厂设置的基础上进行改动。

要恢复出厂设置，您只需要先点击“恢复出厂设置”按钮对所有参数进行重置，在正常情况下，“改动提示”的感叹号图标会出现，此时再点击“写入”按钮，等待写入进度条结束即可。
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图4.1 恢复出厂设置

*注：如果没有点击“写入”按钮，出厂设置不会被写入到平衡仪当中。

7. 常见问题和解答

问：舵机没有反应

答：请参考LED显示内容，看看是否有故障出现

问：在定位模式下发生抖动，尤其当贴地飞行时

答：请查看以下内容

· 降低定位模式的感度，见4.2.1节。如果没有使用AUX通道，请用配置软件修改平衡仪感度；如果使用了AUX，请在遥控器上调节感度。

· CCD的安装高度可能过低，请尽可能安装得高一点

· 用配置软件试着增加副翼和升降舵的行程

· 可能有障碍物进入了镜头视野

· 可能有很多较高的柔和植物在旋翼下气流中摆动，这种情况下，您应该切换到平衡模式，不能使用定位模式

问：在定位模式下飞行不稳定，尤其当高空飞行时

答：镜头是否被污染？如果用的是油动直升机，避开排气口、此外要经常清洁镜头窗口

问：需要在低对比度场（例如雪地、水面、光滑车顶）飞行，怎么办？

答：切换到平衡模式，不要使用定位模式。

问：怎样要增加感度？

答：推荐通过适配器在电脑上设置。也可以将平衡仪的AUX通道连接接收机，然后在发射机中设置。

问：在镜头视野中存在浓厚的发动机烟气，怎么办？

答：不要过于富油，将平衡仪安装在远离排气管的位置。

问：在平衡和定位模式下飞行姿态并不稳定

答：是否振动或者共振造成这一问题（尤其是用油动直升机）？您可以尝试用海绵双面胶固定平衡仪的传感器，防止共振传到设备上

问：在打开和关闭平衡仪的时候，十字盘会有较大的动作

答：这是因为平衡仪在开关切换的时候，需要一定的时间来适应飞机的状态，因此在状态切换时，请注意手工操控直至平衡仪能够控制住飞机为止。另外，请查看以下内容

· 当起飞后平衡的准确度会在几秒钟的飞行中自动逐渐提高。

· 环境温度变化很大，请在飞行环境中放置至少5分钟然后再打开电源

· 可能有严重的震动，请看上一问题

问：直升机转向后有漂移现象

答：请查看以下内容
· 传感器没有完全水平安装

· 使用了大旋翼迎角的微型直升机

· 请确定遥控器的中立点是1.5毫秒

· 在静止状态下观察尾推滑块是否往某个方向运动，如果有运动，请微调遥控器方向舵中立点使滑块保持不动

问：当倒悬停和正悬停转换时，飞机会出现漂移

答：请查看以下内容

· 可以尝试调整“平衡中立位置补偿”参数来改善

· 可能旋转动作的角速度超过了360°/ s

· 可能进行了一系列的连续特技飞行动作，例如多个失速转弯等
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