V1.1版本固件升级概述

购买于2015年批次的T-3D云台,对应的固件版本为V1.0(如图1)
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[图1]

此版本只支持俯仰可控,现已开放新固件V1.1,增加了第三轴-指向可控功能,如您查看固件版本发现是V1.0的版本,可根据自我需要,升级V1.1(如图2)
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[图2]

固件升级步骤

一:请按照说明书先安装好驱动程序,然后选择好端口,连接上电脑,显示如图3
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[图3]

二:选择“信息”-“打开固件”(如图4)
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[图4]

三:找到T-3D调参软件文件夹里面的“Firmware”文件夹,选择里面的固件文件“ZYXT3D_V1_V1.1.syaf”(如图5),点击“开始升级”按钮(如图6)
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[图5]
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[图6]

四:升级过程中有进度条显示(如图7),升级成功后必须重新通下电,然后重新连接上电脑后固件版本会显示V1.1了(如图8)
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[图7]
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[图8]

五:将相机框水平放置于水平桌面,镜头朝向自己(如图9),然后在调参软件里面的“工具”栏目里面点击“校准传感器”按钮[如图10],校准成功后左下角会提示“传感器校准成功”(如图11)
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[图9]

[image: image10.png]¥ Language

EREE 72 =

i =

i RTWENTE RS
TS

1)

SR
TuARf
£

| Z AT IEER

BRIREENR) - & AR
=7, SRHTTRDT “EESHE
R B R

ZENERILE O
=

EES AR





[图10]
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[图11]

六:升级成功,参数全部初始化,出现指向控制按钮,升级完毕(如图12)
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[图12]

V1.1版本基本设置补充说明
基本设置
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通道简介
（1）通道映射
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（2）控制模式
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接收机连接方法


普通接收机：用连接线分别连接至CH1/SUBS或CH2通道。


SBUS接收机：用连接线连接至CH1/SUBS通道，确保CH2通道不要连接





云台上电后的各个方向的初始角度。举例：如果您希望云台上电后相机在俯仰方向保持-45度，则需要在对应项输入-45。


滚转角度范围：-25°~25°


俯仰角度范围：-120°~15°


指向角度范围：-125°~125°


注：修改数值后请敲【回车】键上传参数








该参数影响云台的响应速度，参数过小会导致云台稳定性变差，参数过大会导致云台自激振荡。


调节方法：如果云台出现震动现象，请稍微调小该参数，直到震动消失。


输入范围：0~200


注：修改数值后请敲【回车】键上传参数


注意：该参数在云台出厂时已调整到较合适的值，如果云台没有出现异常情况请不要修改该参数。








1.接收机未连接的情况：云台模式由“默认模式”进行设置；


2. 接收机已连接的情况：云台模式由接收机“模式”通道控制。


FPV模式：第一人称视角模式，云台与飞行器三轴方向保持一致。


指向跟随模式：指向跟随模式，云台指向与机头指向一致。





云台能够达到的最大转动速度。


当发现遥控器摇杆推拉至最大值时，云台转动速度偏低，您可以增大该项值来提高转动速度。


或者，当摇杆动作很小时，云台转动速度过快，您可以减小该项值来减慢转动速度。


滚转最大转速输入范围：


0~200 (度/秒)


俯仰最大转速输入范围：


0~200 (度/秒)


指向最大转速输入范围：


0~200 (度/秒)


注：修改数值后请敲【回车】键上传参数








云台在俯仰和指向方向上转动的角度范围。


当云台在遥控器的操作下转动至角度极限设定值后，云台不会继续转动，直至反向推拉摇杆使云台回到角度限制范围内。


俯仰角度极限输入范围：-120°~15°


指向角度极限输入范围：-125°~+125°





注：修改数值后请敲【回车】键上传参数





俯仰通道：


推动摇杆，观察滑块的运动方向和云台的转动方向。


模式通道：


该通道控制云台模式，选择带有二位或三位开关的通道，将其映射到“模式”通道。


拨动开关到对应位置时，滑块将位于对应的模式区域。


指向通道：


推动摇杆，观察滑块的运动方向和云台的转动方向。


FPV模式：云台三轴角度与飞机三轴角度保持一致。


指向跟随模式：云台指向角与飞机指向角一致，其他两轴角度保持不变。





遥控器控制云台转动的方式（仅支持俯仰方向）。


推动摇杆，观察滑块的运动方向和云台的转动方向。


速率模式：遥控器摇杆位置对应云台的转速。


角度模式：遥控器摇杆位置对应云台的角度。








