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免责声明

请用户在使用本产品前，务必仔细阅读本说明。本产品适合18周岁以上人士，并经过专业培

训的人员进行使用。

一旦您成为本平台服务用户即表示您与我司达成协议，完全接受本服务条款项下的全部条款。

对免责声明的解释、修改及更新权均属于我司所有。

1. 由于您将用户密码告知他人或与他人共享服务帐户，由此导致的任何个人信息的泄漏，

或其他非因本公司原因导致的个人信息的泄漏，本公司不承担任何法律责任；

2. 任何第三方根据我司各服务条款及声明中所列明的情况使用您的个人信息，由此所产生

的纠纷，我司不承认任何法律责任；

3. 任何由于黑客攻击、电脑病毒侵入或政府管制而造成的暂时性软硬件服务关闭，我司不

承担任何法律责任；

4. 任何由于非专业培训的人员使用或者由于飞行器状态异常而导致的损毁，我司不承担任

何法律责任；
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一、 地面站软件

2.1 地面站安装

地面站软件使用安卓 .apk 安装包的形式发布，在8.0以上的安卓系统中安装即可。

打开文件后的主界面如下。

点击左上角的云朵图标为账号登陆。

 账号登陆需要注册账户登陆，如需与 连接进行统计和管理作业，必须使用

账号登陆。

图2- 1
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2.2 日志回放

在模拟考试过后，会有日志记录，点击左上角第三个图标可以进行日志的选择。

图2- 2

日志的名称最前端会显示考生的名字，后端会记录结束考试的时间点，选择需要的日志

后进行回放即可。

图2- 3

另外在点击左上角连接时，还可以进行全日志的回放，即对某次连接的全部地面站信息

进行回放。

图2- 4
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2.3 地面站许可证添加

可联系厂家开放许可证，在连接飞行器时就会自动下载。（若许可证过期，需删除原本

的许可证才能下载新的许可证）

主要许可证类型分为：

 自动评分系统（即内置系统）

 外置评分系统

图2- 5

2.4 新建连接

点击飞行器连接（右上角），然后根据当前设备选择连接方式。

图2- 6
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 ：用于使用 OTG 线直接连接设备，或部分通信设备也会使用此连接方式；

 部分通信设备会使用此连接方式；

 遥控器作为通信链路时，采用此连接方式；

 为全数据日志回放（即回放某一次连接地面站收到的所有信息）

2.5 RTK 机载端位置补偿设置

实际量出 RTK 机载端与中心位置的距离，然后把距离输入至 GPS 的栏目中，并且确保正

负值设置无误，注意数值的单位为米：

X为前后位置，RTK 机载端在中心前面，则 X输入正值，反之负值；

Y为左右位置，RTK 机载端在中心右边，则 Y输入正值，反之负值；

Z为上下位置，RTK 机载端在中心下面，则 Z输入正值，反之负值。

图2- 7
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2.6 评分地面站

下图为地面站的飞行主显示界面，飞行器的各项信息栏与航线规划都在此界面操作。

图2- 8

表2- 1主界面介绍表

序号 名称 说明

1 场地规划/加载 用于8字场地的规划（需要飞行器进入定点 RTK 状态）

2 考试模式 进行全流程的8字飞行考试评分

3 练习模式 包含的练习项目：自旋练习；8字练习；左圆练习；右圆练习

4 考生考场信息
填写的信息内容：考生姓名、ID；考官姓名；考场名称；时

间；当前风速

2.7 其它信息显示

下图标记位置，为打分系统测量到的横滚俯仰、航向角、定位状态等信息。（使用外置

打分系统时，部分信息无需留意，如电压、飞行模式）
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图2- 9

2.8 八字雪糕筒定位

步骤一 规划场地

点击右边的 按钮，然后点击右边的 。 若本地地块列表中已有

需要的场地则选择后点击 即可。）

图2- 10

点击 后进入下图节面。
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图2- 11

步骤二

把飞行器放置在预留的起飞位置，然后点击创建 。

 标记起飞位置必须在实际场地画上记号，因为重复使用此场地的评分航点

时，需要把飞行器重新放置在这个起飞位置进行航线矫正。

图2- 12

步骤三

把飞行器放置在中心筒的位置，点击 按钮，然后就会在飞行器图标的位置生成1
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号点。

图2- 13

步骤四

把飞行器放置在最左边筒的位置，点击 按钮，然后就会在飞行器图标的位置生成

2号点。并且地图会自动根据2号点的位置调整地图方向。

图2- 14

点击主界面左下角的 ，即可进入下图界面。随后输入需要保存的场地名称，然后再

点击 即可。
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图2- 15

图2- 16

步骤五

重新点击 按钮，然后选择刚刚保存的场地，最后点击 。
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图2- 17

确保飞行器现在处于实际标定点的位置。

图2- 18

点击更新 HOME点的开关按钮，使设备解锁，更新 HOME的位置。

图2- 19
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最后点击矫正航线旁的确认按钮，即可完成8字评分场地的加载。

图2- 20

二、 训练模式

电子桩训练模式用于给学员针对自旋或八字飞行科目，单独进行重复训练使用。在出现

动作错误时，可以继续完成当前动作以达到训练目的（电子桩模拟考试则是当前机会直接失

败，重新开始该动作的考试）。

在完成一次考试后，会根据当前的数据进行一次按比例的评分，例如最终平均差值在最

小值与最大值之间则得5分，在最小值与最大值范围外则为0分。(总分可在参数中调整）

3.1 通用参数

 中心区域圆的半径：系统判定开始的位置范围，当飞机在此圆内满足自旋或8字飞行

的条件时，会自动开始该项目的考试并进行语音播报。

 误差确认次数：系统判定此次操作失败前对误差的确认次数，此数值设置越高，考

试会更简单（不建议设置过大，设置过大的数值会导致考试结果失去真实性）

 考试评分要求的有效飞行高度区间：进入中心区域时系统所允许的飞行高度，超出

或低于所设高度范围进入中心区域圆将显示高度过高/过低并失去一次考试机会。
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 评分系统类型：由于外置系统与内置系统在数据的获取上会有差异，因此需要进行

区分。用户在此界面中设置与实际相同的设置类型即可。

外置系统：即为本说明中一、描述的设备；

内置系统：在 F2标准版培训飞控的基础上，接入 RTK 模块，并通过许可证开放对应

的打分系统功能。

 科目满分：用于调整训练科目时的总分。

图3- 1

3.2 考试科目参数

科目一：原地旋转360°

 时间偏差：规定自旋从开始到结束的完成时间。

 角速度偏差：规定自旋时的旋转速度范围。

 高度偏差：规定自旋时飞机高度与基准高度的差值，其基准高度为开始评分时的高

度。

 位置偏差：规定自旋时飞机位置与中心位置达的差值，中心位置为开始评分时的位
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置（不是红圈的圆心）。

 确认开始时角度：当飞机自旋航向角超出所设角度时（左旋右旋都可以）系统才开

始评分。（一般设置为15）。

 确认完成科目的角度误差：当飞机自旋回到初始角度±所设误差值时，系统才会确

认学员是否完成自旋科目。（一般设置为15）。

图3- 2

科目二：水平“8”字

 时间偏差：规定水平“8”字飞行从开始到结束的时间。

 速度偏差：规定水平“8”字科目的飞行速度范围。

 高度偏差：规定水平“8”字科目飞机的高度与基准高度的差值，其基准高度为开始

评分时的高度。

 航向角偏差：规定水平“8”字科目中飞机当前航向角与最佳航向角的差值范围。最

佳航向角为地图上显示的圆形8字的切线方向。



汉鲲智能科技

14

 位置偏差：规定水平“8”字科目中飞机与最佳飞行路径的距离范围。设置完成后，

地图上的内外圈会按照设置的数值显示。

 路径平行率偏差：每1/4弧取所有轨迹点，取轨迹和切线夹角偏差度数大于25°的所

有轨迹点，计算该点位数量占该段弧度点位数量的百分比，超过该值则判断水平八

字平行度不合格（若不需要这一项的评分最大值设置为99，最小值为0即可；若需要

评分最大值可以设置为40或更低的数值，数值越低越要求学员规范航向）。

 确认开始时到1号点的距离：规定水平“8”字科目中，按照考试需求在开始8字飞行

前会有必要的进行位置调整，此设置值即为位置调整的区域大小（一般设置数值与

红圈大小一致即可，若需要退出红圈再开始8字飞行，则建议设置为1.5米）。

图3- 3

3.3 主界面训练模式的操作

点击下图右边的 （第三个按钮），然后点击右边的 即可开始练习。练习项

目包括： 、 、 、 。

 原地旋转360°与8“字”的开始位置都为1号中心桶，结束位置也为1号中心桶或者



汉鲲智能科技

15

在任意位置点击结束。

图3- 5

图3- 6

三、 模拟考试

4.1 通用参数

 允许考试次数：给予考生的考试机会，当考生实际考试次数＞所设的允许考试次数

时，系统会判定考生考试失败。
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 中心区域圆的半径：系统判定开始的位置范围，当飞机在此圆内满足自旋或8字飞行

的条件时，会自动开始该项目的考试并进行语音播报。

 误差确认次数：系统判定此次操作失败前对误差的确认次数，此数值设置越高，考

试会更简单（不建议设置过大，设置过大的数值会导致考试结果失去真实性）

 考试评分要求的有效飞行高度区间：第一次考试进入中心桶区域的时间限制，超时

则失去一次考试机会。非首次进入时间：自旋失败后再次进入中心区域的时间限制，

超时失去一次考试机会。

 360度自旋科目中，要求无人机飞入中心区域的时间：根据考试需求进行设计即可。

 360度自旋考试倒计时开始时间：根据考试的不同需求可以对自旋科目的倒计时的开

始时刻进行设置。一般使用的是旋转间隔角度后计时，这样考生可以在执行自旋前

有自主的时间进行飞行器位置的调整。

 水平八字科目的进入中心区域的时间（秒）：完成自旋科目后进入8字前调整航向和

飞机位置的准备时间，超时则失去一次考试机会。

 评分系统类型：由于外置系统与内置系统在数据的获取上会有差异，因此需要进行

区分。用户在此界面中设置与实际相同的设置类型即可。

外置系统：即为本说明中一、描述的设备；

内置系统：在 F2标准版培训飞控的基础上，接入 RTK 模块，并通过许可证开放对应

的打分系统功能。
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图4- 1

4.2 考试科目参数

科目一：原地旋转360°

 时间偏差：规定自旋从开始到结束的完成时间。

 角速度偏差：规定自旋时的旋转速度范围。

 高度偏差：规定自旋时飞机高度与基准高度的差值，其基准高度为开始评分时的高
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度。

 位移偏差：规定自旋时飞机位置与中心位置达的差值，中心位置为开始评分时的位

置（不是红圈的圆心）。

 间隔角度：当飞机自旋航向角超出所设角度时（左旋右旋都可以）系统才开始评分。

（一般设置为15）。

 确认完成科目的角度误差：当飞机自旋回到初始角度±所设误差值时，系统才会确

认学员是否完成自旋科目。（一般设置为15）。

图4- 2

科目二：水平“8”字

 时间偏差：规定水平“8”字飞行从开始到结束的时间。

 速度偏差：规定水平“8”字科目的飞行速度范围。

 高度偏差：规定水平“8”字科目飞机的高度与基准高度的差值，其基准高度为开始

评分时的高度。

 航向角偏差：规定水平“8”字科目中飞机当前航向角与最佳航向角的差值范围。最

佳航向角为地图上显示的圆形8字的切线方向。
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 位置偏差：规定水平“8”字科目中飞机与最佳飞行路径的距离范围。设置完成后，

地图上的内外圈会按照设置的数值显示。

 路径平行率偏差：每1/4弧取所有轨迹点，取轨迹和切线夹角偏差度数大于25°的所

有轨迹点，计算该点位数量占该段弧度点位数量的百分比，超过该值则判断水平八

字平行度不合格（当前考试没有对这一项有要求，可最大值设置为99，最小值为0）。

 确认开始到1号点之间的距离：规定水平“8”字科目中，按照考试需求在开始8字飞

行前会有必要的进行位置调整，此设置值即为位置调整的区域大小（一般设置数值

与红圈大小一致即可，若需要退出红圈再开始8字飞行，则建议设置为1.5米）。

图4- 3

4.3 主界面模拟考试的操作

点击默认工具——点击最下方模拟考试，从练习模式（图4-5）切换为模拟考试模式（图

4-6）
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图4- 4

 开始后会先进行自旋项目；

图4- 5

 完成自旋项目后，会开始八字飞行项目的考试；

图4- 6
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 完成八字飞行后，就会提示考试通过。

图4- 7
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