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发布记录
⼿册版本
V1.3.0

更新⽇期
2025-08-01

⽤⼾须知
当前版本的⼿册基于以下⽆⼈机系统版本进⾏编写，并会保持不定期更新：

⽆⼈机固件 遥控器固件 Autel Enterprise App

V1.9.1.125 V1.9.1.117 V2.4.54

获取上述⽆⼈机系统版本的发布⽇志详情，请访问:
https://www.autelrobotics.cn/doc/evo-max-series/

新增的内容

在将遥控器开机联⽹后，⼿册会⾃动检查并更新。
本⼿册的简体中⽂版本仅适⽤于中国⼤陆地区，涉及其他国家或地区的说明，仅供参考，如
在中国⼤陆以外的其他区域使⽤本产品，请阅读对应的语⾔版本。
执⾏⽆⼈机系统版本升级后，部分操作可能发⽣调整。如发现与本⼿册中描述的内容存在差
异，请以实际操作流程为准。
版本升级完成后，请第⼀时间查看本章节来获取具体的更新内容。注意，我们对于您因使⽤
过时的⼿册版本⽽导致的任何产品损坏或⼈⾝财产损失概不负责。

新增 电⼦围栏 功能描述。
新增 云服务 功能描述。
新增 遥控器开关机⾳ 功能说明。
新增 全屏画⾯效果 功能说明。
新增电⼦围栏显⽰开关说明。
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调整的内容

移除的内容

优化⼿册框架，提升阅读体验。
调整 直播 功能描述。
调整 Remote ID ⼴播功能说明。
调整 隐蔽模式 功能说明。
调整航点任务和多边形任务的部分术语说明。
调整姿态球的部分图标定义。
调整⾼度限制/距离限制定义。
调整失联⾏为定义。
调整遥控器 C1/C2 键⾃定义选项。
调整航点任务和多边形任务的限制说明。
调整断点续⻜的限制说明。

移除设备预览区的快捷设置⾯板内的 设置 栏。
移除⼯具箱内的 精准复拍 功能。
中国境内移除 ⺠航局⻜⾏动态数据报送 和 实名登记号 功能。
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阅读提⽰
本产品的⼯作环境温度为 -20°C ⾄ +50°C，根据电⼦元器件适⽤温度的等级划分，不满⾜需要
更⾼适应条件的军⼯级（-55°C ⾄ +125°C）要求。请在满⾜使⽤场景的环境下合理使⽤⽆⼈
机。
本产品的执⾏标准为 GB42590-2023。

版权声明
本⼿册的知识产权属深圳市道通智能航空技术股份有限公司所有，任何⼈（及单位）未经书⾯授
权，不得以复制、扫描储存、传播、转印、出售、转让、更改内容等任何⽅式⾃⾏或供他⼈使⽤
本⼿册的全部或部分内容。本⼿册的内容仅⽤于指导⽤⼾使⽤本产品，不得⽤作其它⽤途。

商标信息
本⼿册中出现的 Autel Enterprise™、Autel Assistant™、Autel Mapper™、EVO Max
徽标以及 AUTEL ROBOTICS 徽标均为深圳市道通智能航空技术股份有限公司在中国或其他国
家/地区的商标或注册商标。

缩略词
为了⽅便您阅读理解，保持全⽂⼀致性。本⼿册中将引⼊以下缩略词进⾏替代描述，其完整解释
如下：

缩略词 解释

本⼿册 在 Autel Enterprise App 的  使⽤⼿册 路径下，您所能查询到的有关使⽤ 
EVO Max 系列多旋翼⽆⼈机的全部描述内容。

本产品 您购买或使⽤的 EVO Max 系列多旋翼⽆⼈机套装。

您 本产品的合法拥有者或实际使⽤⼈员。

我们 本产品的制造商 道通智能（英⽂品牌：Autel Robotics）或授权经销商。

⽆⼈机 EVO Max 系列多旋翼⽆⼈机，产品型号：MDX。

智能电池 适⽤于 EVO Max 系列多旋翼⽆⼈机的动⼒电池。详情请参⻅：「 物品清单 > 详
细清单 > 智能电池说明 」

遥控器 Autel 智能遥控器 V3，产品型号：EF9-3。
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缩略词 解释

云台 EVO Max 系列多旋翼⽆⼈机上安装的云台装置。

相机 云台上集成的相机镜头模组，如变焦相机、⼴⻆相机、红外相机、夜视相机
等。

C2 链路 ⽆⼈机系统的指挥和控制链路。

IMU ⽆⼈机上安装的惯性测量单元。

Remote 
ID

⽆⼈机的运⾏识别功能。根据中国法规要求，使⽤⽆⼈机前需要进⾏实名登记 
；在中国⼤陆境内⻜⾏时，会⾃动将⻜⾏动态数据报送⾄ UOM 平台。

符号说明
本⼿册中引⽤以下符号来引起您对 重要信息 的注意，请务必遵循各符号下注释的提⽰或要求。

符号 说明

警告：可能存在危险的情况。

重要：应当注意的事项。

提⽰：操作、使⽤提⽰。

备注：补充、参考信息。

获取资源
使⽤本产品前，请您务必完整阅读、理解相关章节的内容，并观看教学视频，了解详细的产品使
⽤细节，确保⻜⾏安全。

观看教学视频
点击以下链接观看教学视频，确保正确、安全地使⽤本产品。
https://www.autelrobotics.cn/videos/evo-max-series/
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下载⼿册
点击以下链接获取 .pdf 格式的电⼦⼿册。
https://manuals.autelrobotics.com/?
dir=/Drone/EVO%20Max%20Series/Simplified%20Chinese/

下载 Autel Assistant App

点击以下链接获取固件升级助⼿ Autel Assistant App （适⽤于 Windows 平台）。
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物品清单
装箱说明
⽇常使⽤时，请将⽆⼈机及相关配件放置于内置减震保护材料的⼯业箱中进⾏运输携带。箱内的
相关收纳说明如下：

编号 被收纳物
品 备注

1 ⽆⼈机 收纳⽆⼈机时，需折叠机臂、束桨，并安装云台保护罩。

2 智能电池 /

3 遥控器 收纳遥控器时，需折叠天线，并安装遥控器保护壳。

4 选配件 ⽂档盒（内置《快速指引》和清洁软布）和选配功能挂载（如喊话探照
⼀体机）。

5
电池充电
器 /

6 标配件 除上述物品外的其他配件。

 重要：

收货后的第⼀时间，请检查并确认⼯业箱外观及外包装完好⽆损，⽆⼆次拆封迹象，同
时保留开箱视频，⽅便物流运输损坏理赔。
进⾏⻓途运输时，应提前按收纳要求将所有物品放置于⼯业箱内，并避免发⽣跌落磕
碰。
邮寄时，请将智能电池从⽆⼈机上取下，并放电⾄ 30% 电量。
⻓期存放时，应将⽆⼈机及相关配件放置于⼲燥阴凉环境下。
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 备注：

详细清单
⾸次开箱时，请核实实物是否与下述清单描述⼀致，如发现物品缺失、错漏，请及时联系我们。

序号 物品名称 规格/型号 数量 备注

1 ⽆⼈机 MDX 1
含 2 对 CW/CCW 螺旋桨、1 个云台（以购
买型号为准，参⻅ 2*）、云台保护罩、
64GB microSD 存储卡。

2* 云台 融光 4T 1 EVO Max 4T 的云台。

2* 云台 融光 4N 1 EVO Max 4N 的云台。

2* 云台 融光 4T XE 1 EVO Max 4T XE 的云台。

3 云台保护罩 / 1 /

4 备⽤螺旋桨 1158 2 1158CW 和 1158CCW 各 1 只。
注：1136 螺旋桨已停⽌销售。

5 智能电池 ABX40 或 
ABX41 1 以实际购买型号为准。

6 电池充电器 MDX120W 1 /

7 AC 电源线 / 1 搭配电池充电器使⽤。

8
USB-C 转 
USB-A 数据
线

/ 1 /

9 遥控器 EF9-3 1 含两只摇杆、两根天线。

10 遥控器保护
壳 / 1 /

11 遥控器挂带 / 1 /

12 备⽤摇杆 / 2 /

智能电池采⽤独⽴包装进⾏发货，您可以在确认收货后，将其置于⼯业箱的电池收纳槽
内。
⼯业箱内部收纳区已优化调整。旧版⼯业箱的装箱说明请参考箱内贴纸。
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序号 物品名称 规格/型号 数量 备注

13 遥控器充电
器 GaN-001 1 /

14
USB-C 转 
USB-C 数据
线

/ 1 搭配遥控器充电器使⽤。

15 清洁软布 / 1 内置于⽂档盒内。

16 《快速指引… / 1 内置于⽂档盒内。

17 ⼯业箱 / 1 ⽤于收纳清单中的物品。

 提⽰：

螺旋桨说明
EVO Max 系列多旋翼⽆⼈机兼容两种规格的螺旋桨：1136 和 1158，相关差异如下：

属性 1136 1158

状态 停⽌销售 正常销售

螺旋桨外观

螺旋桨编号 1136CW 和 1136CCW 1158CW 和 1158CCW

螺旋桨材质 尼⻰ + 玻纤 尼⻰ + 碳纤

螺旋桨尺⼨ 11 英⼨ 11 英⼨

螺旋桨螺距 3.6 英⼨ 5.8 英⼨

螺旋桨重量 10.8 克 10.3 克

螺旋桨最⼤转
速 8000 转/分钟 7500 转/分钟

上述清单仅针对标准销售套装有效，如您通过定制化采购途径下单，请以采购清单或交
易合同为准。
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 警告：

 备注：

智能电池说明
EVO Max 系列多旋翼⽆⼈机兼容三种型号的智能电池，相关差异如下：

属性 MDX_8070_1488 ABX40 ABX41

状态 停⽌销售 正常销售 正常销售

额定容量 8070 mAh 8070 mAh 9248 mAh

额定能量 120 Wh 120 Wh 136.5 Wh

标称电压 14.88 VDC 14.88 VDC 14.76 VDC

充电限制电压 17.0 VDC 17.0 VDC 17.0 VDC

充电温度 +5℃ ⾄ +45℃ +5℃ ⾄ +45℃ +5℃ ⾄ +45℃

电池重量 520 克 520 克 530 克

 重要：

 备注：

同⼀⽆⼈机必须统⼀使⽤同类规格的螺旋桨，严禁混⽤不同规格的螺旋桨。
⻓时间使⽤后，螺旋桨叶⽚可能会发⽣形变，导致出现松紧度问题，此时应及时更换新
的螺旋桨。
若螺旋桨叶⽚出现破损、裂纹等现象，应停⽌⻜⾏，并更换新的螺旋桨；若螺旋桨叶⽚
表⾯附着异物，应及时擦拭⼲净。

1158 螺旋桨相⽐ 1136 螺旋桨，在⾼海拔和低电压时推重⽐更⼤，⻜⾏静谧性更好，并
略微改善续航时间。
1136 螺旋桨已停⽌销售，如需更换螺旋桨，请购买 1158 螺旋桨进⾏替换。

如需在海拔 3000 ⽶以上地区⻜⾏，请使⽤ ABX40 智能电池。

ABX40 智能电池与 ABX41 智能电池在额定容量/能量上存在差异，其他电池功能⼀
致，请按需选购。
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MDX_8070_1488 智能电池的型号已变更为 ABX40，原型号已停⽌销售。
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声明
在使⽤本产品前，请您务必仔细阅读本⼿册的全部内容，并严格遵守相关安全操作要求。若您未
提供产品的⻜⾏⽇志，我们可能⽆法分析事故原因，从⽽⽆法向您提供保修等售后服务。⼀旦开
始使⽤本产品，则视为您已经阅读并理解、接受与本产品相关的全部条款，承诺对⾃⼰的⾏为及
因此产⽣的所有后果负责。

出⼝合规免责声明
您需要遵守适⽤的中国、美国、欧盟或其他国家的出⼝管制法律，任何由于您使⽤、销售、转
让、出租本产品或其他⾏为违反前述适⽤的出⼝管制法律的，您将独⽴承担相应法律责任。我们
在任何情况下均不对您违反适⽤的出⼝管制法律的⾏为负责，并且您还应保障我们及其附属机
构、管理⼈员、员⼯、经销商、代表⼈免因您的前述⾏为⽽遭受任何法律责任和损害，并承担相
关费⽤，包括但不限于诉讼费、律师费、差旅费等。

最终⽤途声明
本产品可能受中国、美国、欧盟或其他国家的出⼝管制法律管辖，仅被授权⽤于⺠事（⾮军事）
最终⽤途进⾏销售、出⼝或境内移转。您需确认您已购买的产品将不会被⽤于以下情形，否则需
要您⾃⾏承担因此遭受的所有损失及法律后果：

本产品不适合⼉童使⽤。
本产品应放置于⼉童或宠物⽆法接触到的地⽅。
对于使⽤中发⽣的违反已提⽰⻛险造成的任何产品损坏或⼈⾝财产损失，我们将概不负责，
并且不提供免费维保服务。
对于使⽤不兼容的部件或以任何不符合我们说明的⽅式去改造本产品⽽导致的任何产品损坏
或⼈⾝财产损失，我们将概不负责。
请您⾃⾏确认所进⾏的操作不会危及您⾃⾝和其他⼈的⼈⾝和财产安全。
您承诺仅出于正当⽬的使⽤本产品，并且同意以上条款及我们可能制定的任何相关政策或者
准则。

1. 任何军事最终⽤途。
2. ⽤于与核武器、⽣物或化学武器或能够运载这些武器的导弹的相关⽤途。
3. 出⼝、再出⼝或转移⾄任何被中国、美国、欧盟等任何有管辖权的政府制裁的实体或个⼈。
4. 出⼝、再出⼝或转移⾄古巴、伊朗、北朝鲜、叙利亚、克⾥⽶亚和塞⽡斯托波尔地区等禁运
地区。

5. 任何⽀持监控⽬的的设备或装置。
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了解⽆⼈机系统
⽆⼈机系统完整性检查
每次⻜⾏前，请执⾏⽆⼈机系统完整性检查，确保所有组件符合相关要求。完整的⽆⼈机系统应
包含⽆⼈机、遥控器以及 C2 链路三部分。

⽆⼈机部件检查

完整的⽆⼈机应包含⽆⼈机机⾝、云台、螺旋桨以及智能电池，任⼀部件缺失或损坏均会造成⽆
⼈机⻜⾏功能失效。

名称 特征信息 编码 制造商 备注

EVO Max 
4T

最⼤重量：1645 克
最⼤尺⼨：
563×650×150 毫⽶ （配 
1158 螺旋桨）
最⼤尺⼨：
562×649×150 毫⽶ （配 
1136 螺旋桨）

EAN：
6924991122333
UPC：
889520202336

道通智
能

含螺旋桨、
ABX40 智能电池
以及融光 4T 云
台。

EVO Max 
4N

最⼤重量：1665 克
最⼤尺⼨：
563×650×150 毫⽶ （配 
1158 螺旋桨）
最⼤尺⼨：
562×649×150 毫⽶ （配 
1136 螺旋桨）

EAN：
6924991124153
UPC：
889520204156

道通智
能

含螺旋桨、
ABX40 智能电池
以及融光 4N 云
台。

EVO Max 
4T XE

最⼤重量：1635 克
最⼤尺⼨：
563×650×150 毫⽶ （配 
1158 螺旋桨）

EAN：
6924991135654
UPC：
889520215657

道通智
能

含螺旋桨、
ABX40 智能电池
以及融光 4T XE 云
台。

ABX40 智
能电池

额定能量：120 Wh
最⼤重量：520 克
最⼤尺⼨：
158.4×74.3×50.7 毫⽶

/
道通智
能 标配或零售

ABX41 智
能电池

额定能量：136.5 Wh
最⼤重量：530 克
最⼤尺⼨：
158.4×74.3×50.7 毫⽶

/
道通智
能 标配或零售

1136 螺旋桨
最⼤重量：10.8 克
尺⼨：11 英⼨
螺距：3.6 英⼨

/
道通智
能 已停⽌销售
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名称 特征信息 编码 制造商 备注

1158 螺旋桨
最⼤重量：10.3 克
尺⼨：11 英⼨
螺距：5.8 英⼨

EAN：
6924991133506
UPC：
889520213509

道通智
能 标配或零售

XRT-
2301S 
RTK 模块

最⼤重量：29 克
最⼤尺⼨：72×48×45 毫
⽶

EAN：
6924991136392
UPC：
889520216395

道通智
能 选配

XRT-
2301H 
RTK 模块

最⼤重量：29 克
最⼤尺⼨：72×48×45 毫
⽶

EAN：
6924991129851
UPC：
889520209854

道通智
能 选配

 备注：

遥控器部件检查

完整的遥控器应包含遥控器机⾝（屏幕显⽰正常、触摸正常、功能按键正常）、摇杆以及天线，
任⼀部件缺失或损坏均会造成遥控器相关功能失效。内置的 Autel Enterprise App 作为唯⼀控
制⽆⼈机⻜⾏的⼈机交互⼊⼝，应避免被破坏，以免造成⽆⼈机系统控制失效。

名称 特征信息 编码 制造商 备注

Autel 智能遥
控器 V3

最⼤重量：1195 克（不
含保护壳）
最⼤尺⼨：
269×302×87 毫⽶

EAN：
6924991128984
UPC：
889520208987

道通智
能

含两只天线、两
只摇杆。

C2 链路检查

⽆⼈机和遥控器开机后，应确保两者之间能正常进⾏对频连接。C2 链路正常时，在遥控器端的
Autel Enterprise App 中可以观察到⽆⼈机云台相机的实时拍摄画⾯，并能通过遥控器操作⽆
⼈机。

 提⽰：

RTK 模块并⾮标准销售套装内的标配物品，您可以根据⾃⾝需求选购。⽆⼈机安装该
模块后，将具备厘⽶级的定位精度。

为保证遥控器与⽆⼈机能正常进⾏对频连接，两者的固件应按照「 发布记录 > ⽤⼾须
知 」章节中说明升级⾄对应的版本。
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⽆⼈机部件

序号 部件 描述

1 螺旋桨 /

2 动⼒电机 /

3 航向灯 前机臂灯：⻜⾏时，辨别机头⽅向。

4 脚架 内含天线。

5 全向视觉感知系统 /

6 ⼀体式云台相机 /

7 扩展接⼝ P-Port 接⼝，连接功能挂载。

8 夜航灯 /

9 状态灯 后机臂灯：显⽰⽆⼈机的运⾏状态。

10 电源按键
⽆⼈机开/关机：⻓按 3 秒。
单机对频：快速双击。
多机对频：短按后⻓按。

11 智能电池 /

12 电池电量指⽰灯 显⽰智能电池电量范围，部分场景下也可显⽰⽆⼈机状态。

13 电池解锁按钮 /

⽇常使⽤中，当提⽰存在新的版本升级时，建议您及时升级，以便修复相关已知问题以
及体验新增功能。您亦可以暂停相关升级，这并不会影响已有的操作功能。
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序号 部件 描述

14 USB-C 接⼝ P-Port Lite 接⼝，连接功能挂载。

15 SSD 接⼝ 连接外部 SSD。

16 microSD 卡槽 /

17 下视灯 /

 警告：

遥控器部件

序号 部件 描述

1
触摸显⽰
屏 /

2 外置天线 /

3 电量指⽰
灯 显⽰遥控器电量范围，部分场景下也可显⽰遥控器状态。

4 拾⾳孔 /

扩展接⼝和 USB-C 接⼝不可⽤于充电，请勿接⼊到充电器输出端。
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序号 部件 描述

5 起⻜/返航
按键

⽆⼈机开机且位于地⾯时，⻓按按键 2 秒（滴声后），将弹出 ⻓按起
⻜ 确认弹窗，确认后，⽆⼈机将起⻜并悬停在距地⾯ 1.2 ⽶⾼处。
⽆⼈机在 GNSS 模式下⻜⾏时，⻓按按键 2 秒（滴声后），⽆⼈机将
触发⾃动返航。

6 暂停按键
⽆⼈机执⾏⾃动⻜⾏任务时，点击按键（滴声后），⽆⼈机将暂停⻜⾏
并悬停在原地，再次点击将继续执⾏任务；按住按键 2 秒（滴声后），
⽆⼈机将退出⾃动⻜⾏任务。

7 摇杆 ⼿动控制⽆⼈机的运动状态。

8
云台俯仰
控制拨轮 /

9 相机变焦
控制拨轮 /

10 录像按键 点击按键开始录像，再次点击按键结束录像。

11 拍照按键 /

12
⾃定义按
键 C1/C2

可在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  遥控器 > 
遥控器⾃定义按键 」中映射功能。

13 电源按键
关机状态下，按住按键 1 秒可显⽰电量，⻓按按键 3 秒（滴声后）可
开机。
开机状态下，点击可息屏/亮屏，⻓按按键 6 秒可强制关机。

14
USB-A 接
⼝ 可接⼊第三⽅外设，如 U 盘、USB 读卡器。

15 USB-C 接
⼝ 可⽤于充电。

16 HDMI 接
⼝ /

17 出⻛⼝ /

18 提⼿ /

19 摇杆固定
孔 ⽤于收纳拆卸后的摇杆。

20 扬声器 /

21 保护壳 /

22 下挂钩 /

23 1/4 螺孔 /
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序号 部件 描述

24 进⻛⼝ /
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⻜⾏安全
在正式外场⻜⾏前，务必先进⾏相关的基础⻜⾏训练（如观看教学视频、接受专业⼈⼠的指导
等），熟悉⽆⼈机及遥控器的功能和特性。
⻜⾏前，请根据相关⻜⾏要求和限制，选择合适的⻜⾏环境，设定合理的⻜⾏⾼度，合法⻜⾏。
在不合适的⻜⾏环境中使⽤⽆⼈机，可能存在法律⻛险。

⻜⾏规范
 警告：

 重要：

⻜⾏限制
我们提供了多种技术⼿段以协助您能够安全使⽤⽆⼈机。我们不对您在使⽤该等技术⼿段的情况
下能否完全满⾜所在地法律法规及临时⻜⾏限制等做出任何承诺或保证。您需对此知悉并同意对
使⽤⽆⼈机期间的⼀切⾏为负责。

请勿在载⼈航空器附近⻜⾏。确保⽆⼈机⻜⾏时不会对航线上的⼤型载⼈航空器造成影响。
时刻保持警惕并躲避其他航空器，必要时⽴即降落。
请勿在未获得许可的情况下在所在地法规禁⽌的区域⻜⾏。禁⽌的区域可能包括：机场、边
境线、主要城市及⼈⼝密集区域、⼤型活动现场、突发事件（如森林⽕灾等）、以及敏感建
筑设施区域（如核电站、发电站、变电站、监狱、交通要道、政府⼤楼以及军事设施附
近）。
禁⽌在超过所在地法规限定⾼度的空域⻜⾏。
禁⽌使⽤⽆⼈机搭载任何违法危险物品。
禁⽌使⽤本产品进⾏任何违法及不当⾏为（包括但不限于间谍、军事⾏动，⾮法调查⼯
作）。
禁⽌使⽤本产品侵犯他⼈物权，或进⾏任何违反他⼈隐私权的⾏为。

确保您已清楚了解⻜⾏活动的类别（例如：娱乐、公务或商务）。在⻜⾏前，务必获取相关
部⻔颁发的许可证。如有必要，可向所在地法务⼯作者咨询⻜⾏活动类别的详细定义说明。
请注意，在某些地区与国家禁⽌使⽤⽆⼈机进⾏任何形式的商业⾏为。
使⽤⽆⼈机进⾏拍摄时，务必尊重他⼈隐私权。禁⽌使⽤本产品进⾏任何未经授权的监视活
动，这些活动包括但不仅限于对他⼈、团体、活动、表演、展会或楼宇进⾏监视。
在某些地区与国家，尽管不是出于商业⽬的，但是使⽤相机对他⼈、团体、活动、表演、展
会等进⾏录像或者拍照也将侵犯版权、隐私权或者他⼈的其他合法权益。因此，使⽤之前请
仔细了解并遵守所在地法律法规。
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电⼦围栏系统
我们为⽆⼈机内置了⼀套电⼦围栏系统，联⽹后可按全球最新法规要求实时更新全球各地的⻜⾏
空域限制信息。在不同类型的限⻜区，⽆⼈机的⻜⾏功能将受到不同程度的限制。电⼦围栏系统
⽀持国家禁⻜区解禁功能，如⽤⼾需要在特定管控空域⻜⾏，在获得所在地航空主管部⻔的空域
授权批⽂后，可以联系我们在授权有效期内对⽆⼈机进⾏解禁。

 备注：

 重要：

限⻜区
限⻜区是指电⼦围栏系统中动态设定的各类⻜⾏功能受到限制的区域，按限制差异划分为禁⻜
区、授权区、警⽰区以及⾃定义地理围栏。
将遥控器开机联⽹后，在 Autel Enterprise App 的地图⻚⾯内可以查看限⻜区分布情况。

由于信息获取的滞后性，电⼦围栏系统的⻜⾏空域限制信息并不⼀定与所在地法律法规
要求完全⼀致。建议⽤⼾在每次⻜⾏前，⾃⾏咨询了解相关地区的法律法规及监管要
求，对⾃⾝的⻜⾏安全负责。
应部分国家/地区监管要求，电⼦围栏系统中的禁⻜区启⽤策略会存在差异，请以
Autel Enterprise App 中的实际显⽰为准。
对于未启⽤禁⻜区限制策略的国家或地区（如欧盟地区），您可以在⾃⾏获取所在国家
或地区的官⽅限⻜区数据⽂件后，将其通过 Autel Enterprise App 地图⻚⾯内的「

 >  地图样式 > 导⼊电⼦围栏 」来上传⾄⽆⼈机的⻜控系统中。⽆⼈机在⻜⾏中临
近相关空域时，将执⾏相应的状态响应（包含告警、减速等）来保障⻜⾏安全。
应相关法律法规要求，部分禁⻜区域在 Autel Enterprise App 中未予显⽰，请以所在
地航空主管部⻔颁布的实际限⻜数据为准。

每次⻜⾏前，应确保遥控器能正常联⽹，以便⾃动更新⻜⾏空域限制信息，并同步上传
⾄⽆⼈机。⻜⾏时，相关⻜⾏空域限制信息将在 Autel Enterprise App 中进⾏同步显
⽰，确保⽆⼈机安全合法⻜⾏。
强烈建议您从 Autel Enterprise App 或 Autel Assistant App 下载并安装最新版本
的固件，以确保⻜⾏限制功能可以正常使⽤。
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限制区域 区域说明

禁⻜区
分为 国家禁⻜区 和 ⾃定义禁⻜区，在 Autel Enterprise App 的地图⻚⾯内
以 红⾊区域 显⽰。
⽆⼈机⽆法在此区域内起⻜或⻜⾏，也⽆法从外部⻜⼊此区域。

授权区
⽆⼈机申请国家禁⻜区解禁后，获得航空主管部⻔空域授权批⽂的区域会变为
授权区，在 Autel Enterprise App 的地图⻚⾯内以 蓝⾊区域 显⽰。
⽆⼈机进⾏解禁后，可以在该区域内按要求⻜⾏。

警⽰区 在 Autel Enterprise App 的地图⻚⾯内以 ⻩⾊区域 显⽰。
⽆⼈机在此区域内⻜⾏时，将会收到告警提⽰。

⾃定义地
理围栏

在 Autel Enterprise App 的地图⻚⾯内以 绿⾊区域 + 外沿橙⾊环形缓冲区域 
显⽰。
⽆⼈机仅可在此区域内⻜⾏，不可⻜出该区域。

 提⽰：

 警告：

缓冲区
⽆⼈机在空中⻜⾏时具备⼀定的初速度，为防⽌⽆⼈机误⼊禁⻜区（未解禁时）、警⽰区或冲出
授权区（毗邻区域为禁⻜区时）、地理围栏，电⼦围栏系统在禁⻜区、警⽰区的边界外以及授权
区、地理围栏的边界内设定了缓冲区。

⾃定义禁⻜区 和 ⾃定义地理围栏 均由⽤⼾在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >
 电⼦围栏 」中⾃⾏定义，分为永久有效和限时有效两种。设定为限时有效时，当超
出有效时段后，⾃定义区域的限制将失效。

⻜⾏前，请您务必了解所在地区的⽆⼈机限⾼规定，在规定的适⻜空域内⻜⾏。
请避免贴近管制空域（禁⻜区）⻜⾏。当⽆⼈机的 GNSS 信号变弱或消失时，⽆⼈机
将进⼊视觉定位模式或姿态模式，此时，电⼦围栏系统将⽆法正常⼯作，相关⻜⾏限制
功能⽆法正常⽣效，⽆⼈机极⼤可能会误⼊管制空域，引发⻜⾏安全⻛险。
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缓冲区类型 区域说明

国家禁⻜区的
缓冲区

⽆⼈机由外部⻜向禁⻜区时：
当⻜抵⾄感知告警触发距离处时，在 Autel Enterprise App 中将提⽰ ⻜机
接近禁⻜区 告警，同时⽆⼈机将⾃动开始减速，并最终在缓冲区内刹停悬
停。
⽆⼈机位于缓冲区内地⾯时：
⽆⼈机允许垂直起降或沿着远离禁⻜区的⽅向⽔平⻜⾏。

⾃定义禁⻜区
的缓冲区

⽆⼈机由外部⻜向禁⻜区时：
当⻜抵⾄感知告警触发距离处时，在 Autel Enterprise App 中将提⽰ ⻜机
接近禁⻜区 告警，同时⽆⼈机将⾃动开始减速，并最终在缓冲区内刹停悬
停。
⽆⼈机位于缓冲区内地⾯时：
⽆⼈机不允许起⻜。

授权区的缓冲
区

解禁后的⽆⼈机由授权区内部向外⻜时：
当⻜抵⾄感知告警触发距离处时（毗邻区域为禁⻜区），在 Autel 
Enterprise App 中将提⽰ ⻜机接近禁⻜区 告警，同时⽆⼈机将⾃动开始减
速，并最终在缓冲区内刹停悬停。
⽆⼈机位于缓冲区内地⾯时：
⽆⼈机允许垂直起降或沿着远离禁⻜区的⽅向⽔平⻜⾏。

警⽰区的缓冲
区

⽆⼈机由外部⻜向警⽰区时：
当⻜抵⾄感知告警触发距离处时，在 Autel Enterprise App 中将提⽰ ⻜机
已靠近警⽰区 告警，此过程中，⽆⼈机⻜⾏不受限制，但需保持谨慎⻜⾏。

⾃定义地理围
栏的缓冲区

⽆⼈机由地理围栏内部向外⻜时：
当⻜抵⾄感知告警触发距离处时，在 Autel Enterprise App 中将提⽰ ⻜机
靠近地理围栏边缘，请尽快驶离 告警，同时⽆⼈机将⾃动开始减速，并最终
在缓冲区内刹停悬停。
⽆⼈机位于缓冲区内地⾯时：
⽆⼈机不允许起⻜。

 备注：

禁⻜区外、授权区内、警⽰区外及地理围栏内的感知告警触发距离为：距各⾃限⻜区边
界⽔平⽅向 200 ⽶，垂直⽅向 50 ⽶。
禁⻜区外、授权区内、警⽰区外及地理围栏内的默认缓冲区为：距各⾃限⻜区边界⽔平
⽅向 50 ⽶，垂直⽅向 20 ⽶。 其中⾃定义禁⻜区和⾃定义地理围栏⽀持⾃⾏设置更⼤
范围的缓冲区。
如果在 GNSS 信号丢失的情况下，未解禁的⽆⼈机误⼊禁⻜区，则⽆⼈机在重获
GNSS 信号后将⾃动降落，并且降落过程中，油⻔摇杆不起作⽤，您仅可操作⽆⼈机在
⽔平⽅向移动。
⽆⼈机在禁⻜区的缓冲区原地悬停时，您可沿缓冲区边界远离禁⻜区的法线⽅向控制⽆
⼈机退出缓冲区。
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⻜⾏解禁
对于启⽤了禁⻜区限制策略的国家/地区，如需申请国家禁⻜区内特定空域的⽆⼈机解禁，请依
照⻜⾏计划提前准备以下信息：

点击以下链接提交⽆⼈机解禁：
https://www.autelrobotics.cn/service/noflight/

 提⽰：

⾼度和距离限制
限⾼⽤于限制⽆⼈机相对起⻜点的最⼤⻜⾏⾼度；限远⽤于限制⽆⼈机以返航点为圆⼼的最⼤⻜
⾏半径。

申请⼈姓名、⼿机号、邮箱。
解禁批⽂：所在地航空主管部⻔（公安局、航空管理部⻔等任⼀组织/机构）关于⻜⾏申请
的有效批⽂扫描件或影像。
申请解禁的空域：圆柱形空域。

1. ⻜⾏空域在地⾯的中⼼点坐标：以经纬度表⽰，精确到⼩数点后六位。
2. ⻜⾏半径（单位：⽶）。
3. ⻜⾏⾼度（单位：⽶）。
4. 解禁⽇期和时间：
申请解禁的⽆⼈机序列号：可⼀次申请多个。
申请解禁的 Autel 账号：可⼀次申请多个。

⻜⾏申请⽂件请以各组织/机构要求为准，⽂件需含组织抬头并附有审批签名或公章。
申请提交后，将在 24 ⼩时内完成审批，并在 48 ⼩时内完成解禁。如遇紧急情况，请
提交申请后拨打服务热线：400-800-1866。
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在中国⼤陆境内⻜⾏时，如⽆特殊申请，保持⻜⾏⾼度在 120 ⽶以下。⻜⾏时，⽆⼈机应远离
任何⾼⼤建筑物。

 提⽰：

 重要：

 备注：

各国家/地区的法定限⻜⾼度有所不同，请联系所在地的航空管理部⻔了解实际限⾼。
限⾼和限远仅在⽆⼈机处于 GNSS 模式下时⽣效，当⽆⼈机在⻜⾏过程中由 GNSS 模
式⾃动变为视觉定位模式时，限远将失效，仅限⾼⽣效。
⽆⼈机的返航点可以设置为 ⻜机当前位置 和 遥控器当前位置 ，如不进⾏设置，则默认
为⽆⼈机起⻜点。

您可以在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  ⻜控 」中对限⾼限远
进⾏设置：

设置限⾼时，应考虑返航⾼度的合理性，确保返航⾼度⾼于⻜⾏路径上最⾼障碍
物。
设置限远时，综合考虑智能电池电量和环境因素对⽆⼈机续航的影响。

在 Autel Enterprise App 中，⽆⼈机在适⻜区域内⻜⾏时，⻜⾏⾼度会受到限制。默
认显⽰的（法定）限⾼值根据⽆⼈机所处国家/地区不同⽽⾃动调整。您可以通过签署
“限⾼”设置⽤⼾操作协议 来调整⽆⼈机限⾼值，以便在法定限⾼以上的空域⻜⾏。注
意，签署协议后，所有⻜⾏⻛险及由此造成的后果均由您⾃⾏承担。
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⻜⾏条件要求
 警告：

 重要：

操作检查
⻜⾏前检查列表

请勿在诸如⼤⻛、下⾬、下雪、⼤雾、沙尘暴、极寒或⾼温等恶劣天⽓⻜⾏。⽆⼈机可承受
最⼤⻛速为 12 ⽶/秒。
请勿在 -20℃ ⾄ +50℃（空载） 或 -20℃ ⾄ +40℃（满载） 以外的环境中以及在海拔
3000 ⽶以上地区（使⽤ ABX41 智能电池时）或 4000 ⽶以上地区（使⽤ ABX40 智能电
池时）⻜⾏。超出声明的⼯作温度和海拔⾼度限制后，⽆⼈机⻜⾏性能将会受到影响。
请勿在移动平台表⾯起⻜，如⾏进中的汽⻋、船舶等。
请勿在 GNSS 信号差（如室内或信号遮挡严重的建筑物旁）且视觉定位环境恶劣（如环境
光线过暗、距离地⾯较远、表⾯纹理较弱如⽔⾯或雪地）的条件下⻜⾏。
应远离⽆⼈机⼲扰设备，需保持⾄少 2000 ⽶以上距离。⽆法避免时，⽆⼈机⼲扰设备和⽆
⼈机不能同时⼯作。

请在远离⼈群和动物的开阔空旷区域操作⽆⼈机，并尽量在视距范围内⻜⾏。⾼⼤的⼭体、
岩⽯、城市建筑物以及树林可能会遮挡⽆⼈机的 GNSS 信号及图传信号。
起降时应避开沙尘路⾯、沙滩、沙漠等环境，避免扬起的沙尘影响⽆⼈机⻜⾏性能和动⼒电
机寿命。
关闭周边不必要的 Wi-Fi 和蓝⽛设备，避免其他⽆线设备对图传信号造成⼲扰。
在电磁⼲扰源附近⻜⾏时，请务必保持谨慎，持续观察遥控器图传画⾯是否卡顿、以及图传
信号强度是否为弱。必要时按照 Autel Enterprise App 中的提⽰尽快返航降落，以保证⻜
⾏安全。常⻅电磁⼲扰源包括但不限于：⾼压输电线、⾼压输电站、雷达站、移动通信基站
和电视⼴播信号塔等。强电磁⼲扰可能导致⽆⼈机损坏或坠机，请与⼲扰源保持 200 ⽶以
上距离。

确保遥控器、⽆⼈机电量充⾜，且智能电池安装到位，电池解锁按钮在锁紧状态。
确保⽆⼈机螺旋桨型号⼀致，且安装正确，锁定紧固、桨叶⽆破损变形，动⼒电机和桨叶表
⾯⼲净⽆异物，螺旋桨和机臂处于完全展开状态。
确保⽆⼈机的视觉感知镜头、云台相机镜头以及夜航灯、补光灯的镜⽚表⾯均⽆异物、脏污
或指纹等，且不被机⾝上的挂载或其它配件等遮挡。
确保⽆⼈机的云台保护罩已被取下，且云台的三轴运动处于正常状态。
确保⽆⼈机已插⼊ microSD 存储卡且 microSD 卡槽处、顶部扩展接⼝（若未安装挂载
时）处均盖紧橡㬵保护盖，否则将影响⽆⼈机的防护性能。
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⻜⾏后检查列表

安全操作须知
 警告：

确保⽆⼈机内部没有任何异物（如：⽔、油、沙、⼟等），⽆⼈机通⻛⼝以及动⼒电机通⻛
孔处⽆遮挡。
确保遥控器天线锁定稳固且已展开⾄最佳⻆度。
确保⽆⼈机、遥控器、Autel Enterprise App 等已按照提⽰升级⾄最新版本。
确保⽆⼈机和遥控器开机后处于连接状态，且⽆⼈机动⼒电机、云台相机能正常⼯作，
Autel Enterprise App 中显⽰的所有告警提⽰已进⾏处理。
确保⽆⼈机处于适⻜空域内，且⻜⾏场所适合进⾏⻜⾏（远离⻦群、⽓球、⻛筝、钓⻥场所
等）。将⽆⼈机放置于⼾外开阔平整地带（多机对频场景下，⽆⼈机之间在地⾯的⽔平间距
保持⾄少 5 ⽶），确保周边⽆障碍物、建筑物、树⽊等，⽆⼈机⻜⼿站在⽆⼈机机尾⾄少 10
⽶远处。
在 Autel Enterprise App 内对相关参数进⾏检查，确保⽆⼈机的⻜控参数、避障⾏为、摇
杆模式等设置符合⻜⾏需求，以保证⻜⾏安全。
若同⼀空域内有多架⽆⼈机同时⻜⾏，请保持适当的空中距离，以免发⽣安全事故。

⻜⾏后，应将⽆⼈机降落在开阔、平坦、坚实的地⾯上，避免降落在沙地、湿地、倾斜地⾯
或移动平台上。
降落点必须远离⼈员或动物活动区域。降落时，⽆⼈机⻜⼿应与降落点保持⾄少 5 ⽶的⽔
平距离。
⽆⼈机降落后，在抵近⽆⼈机前，应先关闭⽆⼈机动⼒电机；在进⾏⽬视检查前，应先关闭
⽆⼈机电源。
⽬视检查时，请检查⽆⼈机的视觉感知镜头、云台相机镜头以及夜航灯、补光灯的镜⽚，确
保表⾯没有异物或脏污。如有，请⽤⼲软布擦拭⼲净。
⽬视检查时，请检查⽆⼈机机⾝外观及⽆⼈机动⼒电机，确保机⾝⽆破损、裂纹、松动，⽆
⼈机动⼒电机⽆堵塞。如有，请停⽌使⽤并联系我们。
请检查螺旋桨，确保其⽆破损、松动、变形等情况。如有，请及时更换新的螺旋桨。
从⽆⼈机上取下智能电池后，检查电池接⼝及外观是否有异常。如发现电池结构或接⼝损
坏，或有⿎包、漏液等情况，应⽴即停⽌使⽤该电池，并按本⼿册中的说明进⾏妥善处理。
完成以上检查后，请为⽆⼈机安装云台保护罩，并按要求折叠⽆⼈机机臂，将⽆⼈机及智能
电池存放在⼯业箱内。
使⽤过的遥控器表⾯应擦拭⼲净，并按要求折叠天线，⼀并存放在⼯业箱内。

请勿靠近螺旋桨处于旋转状态的⽆⼈机，⾼速旋转的螺旋桨和动⼒电机可能会造成⼈⾝伤
害。
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 重要：

禁⽌在饮酒、吸毒、药物⿇醉、头晕、乏⼒、恶⼼等⾝体状态不佳或精神状况不佳的情况下
操作⽆⼈机⻜⾏。
在未获得我们提供的维修服务前，您不得使⽤发⽣事故（如碰撞或倾覆等）或⻜⾏状态异常
的⽆⼈机。
在升级固件、校准设备以及设定参数时，务必使⽆⼈机远离⼈群或动物。
开启⽆⼈机后，请勿直视激光测距仪，以免对眼睛造成伤害。
请勿将红外相机镜头对准强能量源，如太阳、熔岩、激光束、铁⽔等，以免损坏红外探测
器，对其造成不可恢复的损坏。
请勿使夜航灯直接照射⼈眼，以免光线对眼睛造成伤害。
请勿在起⻜后给已关闭视觉定位的⽆⼈机重新启⽤该功能，应将⽆⼈机降落后再执⾏该操
作，以免造成视觉定位功能失效。
⻜⾏过程中，如 Autel Enterprise App 中显⽰与⽆⼈机⻜⾏安全相关的提⽰（如低电量、
指南针校准等），请根据指引操作，及时返航降落，切勿强⾏⻜⾏。
⾃动返航功能仅在⽆⼈机处于 GNSS 模式时⽣效，请合理设置⽆⼈机避障⾏为，关闭避障
⾏为可能导致⽆⼈机事故。
⾃动返航过程中，若⽆⼈机遇到障碍物⾃动悬停，请及时通过遥控器⼿动接管⻜⾏。
⽆⼈机降落后，请确保动⼒电机完全停⽌后再关闭⽆⼈机和遥控器电源。应避免触碰动⼒电
机表⾯以防烫伤。
夜间⻜⾏时，请开启夜航灯；弱光环境下进⾏降落时，确保开启下视灯，以保证⻜⾏安全。
请全程保持对⽆⼈机的控制，⽆⼈机的避障系统及 Autel Enterprise App 中提供的信息仅
⽤于辅助⻜⾏。在特定⻜⾏模式或特定⻜⾏环境中，部分安全功能可能⽆法正常⼯作或不可
⽤。请依靠⾁眼观察，合理判断⻜⾏状况，及时躲障碍物，并根据⻜⾏环境设置相应⻜⾏及
返航⾼度。
请务必使⽤原⼚配件或经过我们认证的第三⽅配件。使⽤⾮原⼚或未认证配件可能会对⽆⼈
机的安全使⽤造成危险。
搭配功能挂载使⽤前，请确保挂载已正确并牢固安装于⽆⼈机上，避免⻜⾏时晃动或脱落。
务必确保加装挂载后⽆⼈机重量不超过声明的最⼤起⻜重量，加装挂载的重⼼尽量靠近机⾝
重⼼或机⾝上盖中间位置，且不遮挡⽆⼈机机⾝镜头或镜⽚。
请勿⾃⾏改装⽆⼈机及其相关部件，否则可能会对设备性能造成影响，甚⾄造成⻜⾏安全事
故，失去保修资质。
⽆⼈机进⽔后，请勿⽴即开启电源，否则会对⽆⼈机造成永久损坏。

本⼿册中提及的原⼚配件，包括但不限于螺旋桨、电池、云台等，请仅与本系列⽆⼈机搭配
使⽤，勿做其他⽤途。若因为将相关配件与其他⾮推荐的产品搭配使⽤，造成配件或其他产
品损坏，您需⾃⾏承担责任。
如果安装我们提供的挂载，务必参照说明书指引，使⽤附带的⼯具锁紧螺丝，确保安装稳
固。
若需要在本系列⽆⼈机上使⽤第三⽅设备或挂载，请仔细阅读第三⽅设备的⽤⼾⼿册和安全
指引。即使第三⽅设备能够适配⽆⼈机使⽤，我们对第三⽅设备也不做任何承诺或保证，包
括但不限于安全性、适⽤性。我们不承担因第三⽅设备造成的任何财产或⼈⾝损害。
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电池安全须知

挂载需具备与⽆⼈机同等级或以上的防护等级，挂载接⼝务必做好防⽔，⼀旦防⽔失效导致
⽆⼈机进⽔，将严重影响⻜⾏安全。

智能电池严禁接触液体，切勿在⾬中或潮湿环境使⽤电池，否则可能引发电池⾃燃甚⾄爆
炸。若电池接触液体，应⽴即取出电池，放到⼲燥空旷环境并远离易燃物，直⾄电池完全晾
⼲。此后请停⽌使⽤该电池，并联系我们提供⽀持。
请使⽤原⼚或经过我们认证的智能电池以及充电装置。如需更换，请联系我们购买。对于使
⽤第三⽅的电池或充电装置⽽引发的电池事故、⻜⾏故障等，我们概不负责。
请勿使⽤出现⿎包、漏液、外观破损的智能电池或对其进⾏充电。
请在适宜温度范围内使⽤智能电池。温度过⾼可能引起着⽕、爆炸；温度过低会降低电池输
出性能。
请勿以任何⽅式拆解、刺穿、敲打、碾压、燃烧智能电池。否则可能会导致电池起⽕甚⾄爆
炸。
智能电池内部液体具有腐蚀性，如有泄漏，请远离；如不慎溅⼊到⼈体⽪肤或者眼睛，请⽴
即⽤⼤量清⽔冲洗⾄少 15 分钟，并及时就医。
智能电池应放置于⼉童或宠物⽆法接触到的地⽅。如⼉童不⼩⼼吞咽零部件，请⽴即就医。
请勿使⽤从⽆⼈机中摔落或经受外⼒撞击的智能电池。
⽆⼈机结束⻜⾏后，智能电池处于⾼温状态，建议等待电池温度降⾄室温后再进⾏充电，否
则可能出现禁⽌充电的情况。电池充电温度范围为 +5℃ ⾄ +45℃ ，理想的充电温度范围
（+22℃ ⾄ +28℃）可⼤幅延⻓电池的使⽤寿命。
请勿将智能电池暴露在靠近热源的地⽅，⽐如阳光直射或热天的⻋内、⽕源或加热炉。
请勿将智能电池放完电后⻓期闲置，避免电池过放损坏电芯，导致⽆法恢复使⽤。若⽆⼈机
⻓期不使⽤，应取出电池单独存放，并每 3 个⽉对电池进⾏⼀次充电。
若智能电池闲置超 12 ⼩时且电量低于 8%，将进⼊超低功耗模式，此时需要对电池进⾏充
电来激活电池。
智能电池充电时应远离易燃易爆物品，充电完成后，应及时断开其与电源的连接。
请定期检查智能电池电量与电池放电次数。当电池放电次数超过 200 次时，或经过连续两
次标准充放电操作仍⽆法修复异常时，务必更换新电池，否则会影响⻜⾏安全，导致设备损
坏。
请勿在强静电（如雷⾬天）或磁场环境中使⽤⽆⼈机。否则，智能电池功能可能失效（如电
池输出异常，导致断电），从⽽导致⽆⼈机发⽣严重故障。
请勿将智能电池直接放置于导电体平⾯上（如⾦属货架上）或将其放置于微波炉或压⼒锅
中。
请勿将智能电池的正负极进⾏短接。
请勿在智能电池上放置重物。电池受到外⼒冲击可能会造成破损甚⾄引发起⽕爆炸。
请根据 Autel Enterprise App 中的提⽰及时更换电池。否则⽆⼈机将⽆法正常⻜⾏。
请定期检查并保养⽆⼈机电池仓、智能电池、电池接⼝等各个部件。切勿使⽤酒精或者其它
可燃剂清洁电池。
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⽆⼈机更换智能电池前，请确认电池接⼝、电池仓接⼝、电池表⾯、电池仓表⾯⼲燥⽆异
物，再将电池插⼊机⾝。
智能电池若发⽣起⽕，应使⽤沙⼦或者⼲粉灭⽕器等固体类灭⽕器材。
智能电池运输或单独存储时，应遵循以下要求：

请勿将智能电池存储在温度超过 +50℃ 的环境中，其理想存储条件为：电量应保持在
60% 左右，且环境温湿度维持在 +22℃ ⾄ +28℃，65%±20%RH 内。
请勿将智能电池与尖锐物体、⾦属物件⼀起贮存或运输。
请勿运输出现外观破损或电量⾼于 30% 的智能电池。
如需航空运输智能电池，请参考当地的锂电池运输政策进⾏托运或携带。

对于废旧智能电池，请按以下要求进⾏处理：
对于出现破损、漏液等因外壳完整性受到破坏⽽报废的智能电池，建议将其完全浸⼊
盛满 5% 浓度盐⽔的绝缘⽔桶中保持 48 ⼩时以上，直⾄电池完全放电。
对于正常报废的智能电池，应当在确认完全放电后，按照所在地区锂电池废弃物的处
理政策进⾏回收处理，避免污染环境。
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⾸次使⽤
⾸次使⽤前，请点击以下链接观看教学视频，确保正确、安全地使⽤本产品。
https://www.autelrobotics.cn/videos/evo-max-series/

 警告：

充电
正式使⽤前，请使⽤标配的充电器对⽆⼈机智能电池和遥控器进⾏充电，确保电量已充满。

 重要：

 警告：

本产品属于轻型⽆⼈驾驶航空器，禁⽌未年满 18 周岁的⼈员独⽴操作本产品。
⻜⾏前，请提前进⾏空域检查，确保在适⻜空域内⻜⾏。您可以通过登录 UOM 平
台，并在「运⾏管理 > 空域信息查询」窗⼝下查询中国⼤陆境内适⻜空域的分布。

智能电池或遥控器⻓时间低电量存储后，需要进⾏充电唤醒。若⻓期闲置，请每 3 个
⽉对遥控器和智能电池进⾏⼀次充电。

⽆⼈机上的扩展接⼝（P-Port）和 USB-C 接⼝（P-Port Lite）不可⽤于充电，请勿
在⽆⼈机插⼊智能电池后接⼊充电器。
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准备遥控器
进⾏⻜⾏前，请确保遥控器已安装摇杆，并将遥控器天线展开调整⾄合适位置，不同的天线⻆度
接收到的信号强度不同。

 提⽰：

 重要：

若⻓时间握持遥控器进⾏⻜⾏，建议安装遥控器挂带，可以有效降低⼿部握持压⼒。

当天线与遥控器背⾯呈 180° 或 270° 夹⻆，且天线平⾯正对⽆⼈机时，遥控器与⽆⼈
机的信号质量可达最佳状态。
实际操作中，当⽆⼈机与遥控器之间处于图传信号不佳的状态时，遥控器端将会进⾏提
⽰，请根据提⽰调整天线朝向⽅位，确保⽆⼈机处于最佳的通信范围内。

请勿同时使⽤其它同频段的通信设备，以免对图传信号造成⼲扰。
使⽤过程中，请确保遥控器天线处于紧固⽆松动的状态。若出现天线松动的情况，请顺
时针旋转天线连接处，直⾄⽆法旋转。
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准备⽆⼈机
1. 移除⽆⼈机的云台保护罩。

2. 展开机臂：先展开前机臂，再展开后机臂。

3. 安装智能电池：安装时，确保两侧电池解锁按钮弹起卡住机⾝，安装到位会发出 咔哒 声。

4. 匹配标记安装螺旋桨：嵌⼊桨座按压到底，沿锁紧⽅向旋转直⾄弹起锁定。
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 提⽰：

 警告：

激活与实名登记
全新的⽆⼈机和遥控器均需要激活才能使⽤。⾸次开机后，确保遥控器可以接⼊互联⽹，且遥控
器和⽆⼈机能正常对频连接。随后请按照遥控器端的操作引导对设备进⾏激活。
在中国⼤陆境内，全新的⽆⼈机需要到 UOM 平台 上进⾏实名登记后才能合法⻜⾏。您可以通
过以下途径完成实名登记：

登录 UOM 平台后，在⻚⾯内选择「 实名登记 」业务，按要求输⼊相关信息完成⽆⼈机的实名
登记。

5. 安装 microSD 存储卡。

⽆⼈机出⼚时，已默认安装 microSD 存储卡和螺旋桨，如需更换新的螺旋桨或新的
microSD 存储卡，请参照上述操作进⾏。
如需拍摄⾼清视频，建议使⽤ Class 10、UHS-3 或更⾼规格的 microSD 存储卡。

折叠机臂时，请先折叠后机臂，再折叠前机臂。如不按要求的顺序展开或折叠机臂，将
会造成机臂空间⼲涉甚⾄折断。
⻜⾏前，请务必确保智能电池安装到位。否则，电池在⻜⾏中脱落，会导致⽆⼈机损
坏。
更换螺旋桨时，确保⽆⼈机电源处于关闭状态。
更换螺旋桨时，请使⽤我们提供的螺旋桨，且不同规格的螺旋桨不可混⽤。
更换螺旋桨后，务必检查确保螺旋桨已安装紧固。
请勿贴近或触摸旋转的螺旋桨或动⼒电机，以免被割伤。

访问 UOM 官⽹：https://uom.caac.gov.cn/#/
下载 UOM App：https://uom.caac.gov.cn/#/app-about
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登记成功后，请将登记标识（⼆维码）以 2 × 2 厘⽶⼤⼩打印出来，并粘贴⾄对应⽆⼈机机⾝
上，确保登记标识不易损伤且始终清晰可⻅。

 提⽰：

 警告：

基础⻜⾏
⻜⾏前检查
起⻜前，请参考「 ⻜⾏安全 > 操作检查 > ⻜⾏前检查列表 」章节中的检查项完成⽆⼈机系统的
整体检查。
⽆⼈机在⾃检阶段及起⻜前出现以下情况，将执⾏以下策略以保障⻜⾏安全：

异常项 ⻜⾏策略

⽆⼈机 IMU 异常
⽆⼈机电调异常
⽆⼈机⽓压计异常
智能电池校验异常
 ⾃动⻜⾏任务下发后，RTK 模块未 FIX
内部通信异常
远程识别系统异常（仅限美国）

禁⽌起⻜

⽆⼈机磁⼒计异常
⾮任务模式下，RTK 模块未 FIX
⽆⼈机处于姿态模式
远程识别系统异常（除美国外）

允许谨慎起⻜

出⼚时，套装内的⽆⼈机与遥控器已提前完成 单机对频，若⽆ 多机对频 需求，⼀般⽆
需进⾏对频操作。
关机状态下，⻓按⽆⼈机电源按键 3 秒，⽆⼈机开机；开机后，快速双击⽆⼈机电源
按键，⽆⼈机进⼊ 单机对频 状态。
遥控器开机激活后，在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 」中，点击「  单机
对频 」可以进⼊ 单机对频 状态。详细对频操作请参考「 遥控器 > 对频 」章节中说
明。
在中国⼤陆境内激活⽆⼈机时，会同步提⽰进⾏ UOM 实名登记，并在引导⻚⾯上展
⽰ ⽆⼈机序列号。

请务必完成实名登记，并按要求将登记标识粘贴在⽆⼈机机⾝上。未实施实名登记和粘
贴登记标志的，监管部⻔将按照相关规定进⾏处罚。
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启动/停⽌动⼒电机

启动动⼒电机

⽆⼈机与遥控器开机对频后，同时向下推动遥控器的左、右摇杆向内或向外保持 2 秒，可启动
⽆⼈机电机。

停⽌动⼒电机

⽆⼈机未起⻜前，启动电机后，同时向下推动遥控器的左、右摇杆向内或向外保持 2 秒，可关
闭⽆⼈机电机。
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 备注：

空中紧急停桨

当⽆⼈机在空中遭遇不可恢复的故障（如螺旋桨破损或缺失、动⼒电机故障）并⽆法正常控制
时，可以执⾏ 空中紧急停桨 来降低⽆⼈机故障可能引起的财物损失和对地⾯⼈员的伤害。

 警告：

操作⽆⼈机
使⽤遥控器摇杆可以控制⽆⼈机的运动状态。遥控器的摇杆模式分为 ⽇本⼿、美国⼿ 和 中国
⼿，如下图所⽰。

油⻔摇杆⽤于控制⽆⼈机的上升/下降，选择的摇杆模式不同，油⻔摇杆在遥控器上的
位置也不同。在 Autel Enterprise App 中，美国⼿ 模式下，油⻔摇杆为左摇杆，中
国⼿ 或 ⽇本⼿ 模式下，油⻔摇杆为右摇杆。

在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  更多 > 安全 」中开启 空中紧急停
桨 功能后，在⻜⾏过程中，同时向下推动遥控器的左、右摇杆向内或向外，可在空中关闭
⽆⼈机动⼒电机。

发⽣故障时，您应尽可能操作移动⽆⼈机⾄远离⼈群或建筑物的地⽅，并降低⽆⼈机⾼
度以及⽔平速度，再执⾏空中紧急停桨功能。
执⾏空中紧急停桨后，⽆⼈机会呈抛物线轨迹坠落，如不可预测轨迹的安全性，请勿执
⾏该操作。
禁⽌使⽤执⾏空中紧急停桨后的⽆⼈机，需联系我们进⾏售后检修。
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 提⽰：

 警告：

⽇本⼿

美国⼿

中国⼿

遥控器出⼚时默认摇杆模式为 美国⼿，本⼿册以 美国⼿ 说明遥控器的操作⽅式。
拨杆幅度越⼤，⽆⼈机的速度越快。

操作⽆⼈机前，请务必确认当前遥控器端选择的摇杆模式，以免发⽣⻜⾏安全事故。
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⽆⼈机
⻜⾏模式
⽆⼈机⽀持三种⻜⾏模式：GNSS 模式、视觉定位模式和姿态模式，并由⽆⼈机⻜控系统根据
⻜⾏条件⾃动判断切换，⽤⼾⽆法⼿动切换。⻜⾏模式的相关说明如下：

⻜⾏模
式 说明

GNSS 
模式

当⽆⼈机检测到符合要求的 GNSS 信号时，会⾃动进⼊ GNSS 模式。
在 GNSS 模式下，若打开避障系统（在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 > 

 设置 >  避障 」中设置 避障⾏为 为 刹停 或 绕⾏ ），避障系统将提供辅助信
息，可更精准地定位和避开障碍物，提供稳定、顺畅的⻜⾏操作。
GNSS 模式下⽀持⾃动返航、失联保护、电⼦围栏等安全功能。

视觉定
位模式

当⽆⼈机启⽤ 视觉定位 功能（在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设
置 >  更多 > 安全 」中启⽤），且检测到的 GNSS 信号不满⾜ GNSS 模式要求
时，若环境光照和⻜⾏⾼度满⾜视觉感知系统⼯作要求，则⽆⼈机⾃动进⼊视觉
定位模式。

姿态模
式

当 GNSS 信号缺失，且环境光照和⻜⾏⾼度均⽆法满⾜视觉感知系统最低要求
时，即同时出现⽆ GNSS 信号和视觉定位失效的情况时，会⾃动进⼊姿态模式。
此模式下，⽆⼈机避障功能被禁⽤，⽆⼈机仅通过⽓压计控制⾼度，相关⻜⾏安
全需要⽤⼾⾃⾏决策。

 警告：

⻜⾏档位
⽆⼈机⽀持四种⻜⾏档位。每⼀种⻜⾏档位下，⽆⼈机对应的⻜⾏速度/功能存在差异。

⻜⾏档位 最⼤上升速度 最⼤下降速度 最⼤⽔平⻜⾏速度 避障

低速档 2.5 ⽶/秒 2.5 ⽶/秒 2.5 ⽶/秒 ⽀持

舒适档 3 ⽶/秒 3 ⽶/秒 10 ⽶/秒 ⽀持

如您未完全掌握⽆⼈机的⻜⾏操作技能，当⽆⼈机处于 姿态模式 时，请勿贸然起⻜，
以免造成⻜⾏安全事故。
⽆⼈机处于 视觉定位模式 和 姿态模式 时，将⽆法执⾏⾃动返航以及识别禁⻜区，⻜⾏
时请注意不要侵犯管控空域。
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⻜⾏档位 最⼤上升速度 最⼤下降速度 最⼤⽔平⻜⾏速度 避障

标准档 6 ⽶/秒 6 ⽶/秒 前后：15 ⽶/秒
左右：10 ⽶/秒 ⽀持

狂暴档 8 ⽶/秒 6 ⽶/秒
前：23 ⽶/秒
后：18 ⽶/秒
左右：20 ⽶/秒

不⽀持

 提⽰：

在⽆⼈机与遥控器对频连接后，您可在遥控器端的 Autel Enterprise App 中对⻜⾏档位进⾏切
换。⽅法如下：

 警告：

机臂灯
⽆⼈机前后机臂末端配备有 LED 指⽰灯，正常⼯作时会周期性闪烁。其中前机臂灯为航向灯，
后机臂灯为状态灯。

以上数据为海平⾯附近，近⽆⻛环境下测的，仅供参考。

点击 Autel Enterprise App 的状态栏中最右侧的⻜⾏档位图标可以快速切换⽆⼈机的⻜⾏
档位。
在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  ⻜控 」中，可以选择⻜⾏档位。

若您对⽆⼈机的⻜⾏操作未完全掌握，不建议切换⾄ 狂暴档 使⽤。
贴近地⾯⻜⾏时，为了安全考虑，建议将⽆⼈机切换⾄ 低速档 ⻜⾏。
切换⾄ 狂暴档 时，⽆⼈机的避障功能将不⽣效，⽆⼈机在⻜⾏过程中，将不会⾃动躲
避周围障碍物。请时刻留意周边环境，⼿动操作⽆⼈机躲避障碍物。
切换⾄ 狂暴档 时，其⻜⾏速度相较于标准档有⼤幅度的提升，因此该档位下，所需刹
⻋安全距离也会相应地延⻓。⽤⼾在该档位下操作⽆⼈机⼿动⻜⾏时，应保持⾄少 50
⽶的刹⻋安全距离，以保障⼈⾝安全以及⻜⾏安全。
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序号 部件 描述

1 航向灯 ⻜⾏时，辨别机头⽅向

2 状态灯 显⽰⽆⼈机的运⾏状态

机臂灯的相关闪烁状态如下：

场景 航向灯 状态灯

遥控器与⽆⼈机
未连接  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.25 秒 / 灭 0.25 秒

指南针开始校准  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.25 秒 / 灭 0.25 秒

指南针校准中  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.25 秒 / 灭 0.25 秒

指南针校准成功  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：常亮

指南针校准失败  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：常亮

IMU 校准  ：常亮  ：亮 0.5 秒 / 灭 0.5 秒

低电量  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.5 秒 / 灭 1.5 秒

严重低电量  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.25 秒 / 灭 0.25 秒

IMU 警告  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：常亮

电池⽆效  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.5 秒 / 灭 1.5 秒

磁⼒计警告  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.5 秒 / 灭 1.5 秒 →  ：亮 0.5 秒 / 灭 
1.5 秒
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场景 航向灯 状态灯

GNSS 模式  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 1 秒 →  ：亮 1 秒
航向灯熄灭时，状态灯亮起红灯。

姿态模式  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 1 秒 →  ：亮 1 秒
航向灯熄灭时，状态灯亮起红灯。

起⻜  ：常亮  ：亮 0.5 秒 / 灭 1.5 秒

谨慎起⻜  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.25 秒 / 灭 0.25 秒

单机对频中  ：亮 0.05 秒 / 灭 
0.05 秒  ：亮 0.05 秒 / 灭 0.05 秒

多机对频中  ：亮 0.05 秒 / 灭 
0.05 秒  ：亮 0.05 秒 / 灭 0.05 秒

对频成功  ：亮 0.05 秒 / 灭 
0.05 秒  ：常亮

对频失败  ：亮 0.05 秒 / 灭 
0.05 秒  ：常亮

固件升级中  ：亮 0.1 秒 / 灭 
0.1 秒  ：亮 0.1 秒 / 灭 0.1 秒

升级成功  ：常亮  ：常亮

升级失败  ：常亮  ：亮 0.5 秒 / 灭 0.5 秒

抓取⽇志  ：常亮  ：亮 0.25 秒 / 灭 0.25 秒 →  ：亮 0.25 秒 / 
灭 0.25 秒

寻找⽆⼈机  ：亮 1 秒 / 灭 1 秒  ：亮 0.5 秒 / 灭 1.5 秒

⻜⾏任务初始化
中  ：常亮  ：亮 0.2 秒 →  ：亮 0.2 秒 →  ：亮 0.2 

秒 → 全部：灭 0.4 秒

 警告：

部分国家或地区对灯光有特殊要求，请遵守所在地法律法规，⾮必要请勿在 Autel
Enterprise App 中开启 隐蔽模式。
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 提⽰：

夜航灯
夜航灯便于在夜间⻜⾏时识别⽆⼈机。夜航灯可在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 > 
设置 >  更多 > 灯光设置 」或「  ⼯具箱 >  夜航灯 」中⼿动开启或关闭。

 警告：

螺旋桨
⽆⼈机根据地区不同标配两种规格的螺旋桨，详情请参考「 物品清单 > 详细清单 > 螺旋桨说明
」章节中说明。

 提⽰：

未开启 隐蔽模式 时，您可以在 Autel Enterprise App 相机⻚⾯的「  」中⾃⾏选择
是否启⽤ 拍摄时关闭机臂灯 功能。开启后，拍照或录像时，⽆⼈机前后机臂灯将⾃动
熄灭，以保证拍摄效果，拍摄完毕，则恢复正常闪烁。

夜航灯⼯作时，会发出⾼强度爆闪灯光，请勿直视，以免造成视⼒损伤。

螺旋桨为易损耗品，如有需要，请另⾏购买。
欧盟地区标配 1158 螺旋桨 ，其他国家或地区早期标配 1136 螺旋桨（已停⽌销售），后
续损耗更换请统⼀使⽤ 1158 螺旋桨。
您可以在靠近螺旋桨桨夹的桨叶边缘处查看螺旋桨型号。螺旋桨分为 CW 和 CCW 两
种，请按照「 ⾸次使⽤ > 准备⽆⼈机 」章节中说明正确安装螺旋桨。
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 警告：

相机
⽆⼈机兼容三种云台，其相机布局如下：

序号 说明

1 激光测距仪

2 红外相机

请使⽤我们提供的螺旋桨，不同规格的螺旋桨不可混⽤。
更换螺旋桨前，确保⽆⼈机电源处于关闭状态。
螺旋桨桨叶较薄，更换螺旋桨时，请⼩⼼操作以防划伤和挤压变形。
每次⻜⾏前，请务必检查各螺旋桨是否安装正确和锁定紧固。
每次⻜⾏前，请务必检查各螺旋桨是否完好以及表⾯是否存在附着物。如有⽼化、破损
或变形，请更换后再⻜⾏。如表⾯存在附着物，请使⽤⼲软布擦拭⼲净。
螺旋桨转速每分钟最⼤可达 7500 转，请务必远离转动的螺旋桨和动⼒电机，以免造成
伤害。
收纳⽆⼈机时，请正确收拢螺旋桨，错误放置将会挤压螺旋桨，导致螺旋桨变形、动⼒
性能下降。
确保动⼒电机安装牢固、电机内⽆异物并且能⾃由旋转。若动⼒电机⽆法⾃由转动，请
⽴刻执⾏降落动作。
请勿⾃⾏改装动⼒电机的物理结构。
动⼒电机停⽌转动后，请勿⽴刻⽤⼿直接接触其表⾯，否则可能造成烫伤。
请勿遮挡动⼒电机或⽆⼈机壳体上的通⻛孔。
确保⽆⼈机电源开启后，电调有发出提⽰⾳。
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序号 说明

3 ⼴⻆相机

4 变焦相机

5 夜视相机

 警告：

影像存储和导出
在 Autel Enterprise App 相机⻚⾯的「  」中，您可以将影像⽂件的存储路径设置为 机载闪
存 或 SD 卡：

⻜⾏结束后，您可以通过以下⽅法将影像⽂件导出：

 警告：

使⽤时，切勿将红外相机对准强能量源，如太阳、熔岩、激光束、铁⽔等，以免损坏红
外探测器。
被测⽬标温度应⼩于 +600℃，超过该温度进⾏观测会造成红外探测器灼伤损坏。
激光测距仪会产⽣激光辐射，请务必按云台表⾯贴纸说明以及 Autel Enterprise App
中的提⽰正确使⽤。
请在标称的温湿度范围内使⽤及保存相机，以保持相机镜头良好的性能。
对于镜头表⾯的脏污或灰尘，建议使⽤专业镜头清洁⼯具清洁镜头，以免损伤镜头或对
画质产⽣影响。
确保相机表⾯⽆任何遮挡覆盖，否则⾼温可能导致相机损坏，甚⾄烫伤您或他⼈。

机载闪存：⽆⼈机内置 128GB 存储空间，其中由于系统固件的升级占⽤，剩余可⽤空间约
64GB。
SD 卡：⽆⼈机出⼚标配⼀张 64GB 的 microSD 存储卡，已安装在 机⾝尾部的 microSD
卡槽 内，您亦可以⾃⾏更换为 Class10、UHS-3 或更⾼规格的⼤容量 microSD 存储卡。

若设置存储路径为 SD 卡，可以将 microSD 存储卡从⽆⼈机取出后，安装在读卡器内，并
通过读卡器导出 microSD 存储卡内的影像⽂件。
若设置存储路径为 机载闪存，可以通过 Autel Enterprise App 将影像⽂件下载⾄遥控器
端后，再执⾏导出。

使⽤时，确保 microSD 卡槽内和 microSD 存储卡表⾯清洁⽆异物。
请勿在拍摄过程中或⽆⼈机开机状态下插拔 microSD 存储卡，可能会导致 microSD
存储卡损坏或数据丢失。
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 提⽰：

云台
云台⻆度
通过遥控器的云台俯仰控制拨轮和 Autel Enterprise App 可调整云台的俯仰⻆度。

 提⽰：

更换云台
⽆⼈机的云台采⽤可拆设计，⽅便您更换不同型号的云台来满⾜不⽤场景的⻜⾏拍摄需求。

 警告：

拍摄前，请正确设置相机参数，建议使⽤外置存储来保存影像⽂件。
正式拍摄前，请先进⾏地⾯拍摄测试，确保设备处于正常状态。我们不对您异常操作造
成的影像⽂件丢失承担任何责任。

拍摄前，若启⽤了 数据加密 功能，则查看媒体⽂件时输⼊安全密码解密。

云台俯仰控制拨轮：向左拨动，云台向下转动；向右拨动，云台向上转动。

在 Autel Enterprise App 相机⻚⾯中，点击⻚⾯左侧的  或  或  图标可以控制云台
的俯仰⻆度。

在Autel Enterprise App 中将遥控器的 C1/C2 ⾃定义按键设置为 云台回中/ 45° /朝
下 后，亦可⽤来快速控制云台的俯仰⻆度。

禁⽌带电拆装云台，且必须等待⽆⼈机电源关闭 15 秒以后（内部电容放电完毕）才能
进⾏拆装。
⻓时间使⽤⽆⼈机后，请等待云台散热⾄常温状态，再进⾏拆卸操作，以免烫伤。
将⽆⼈机倒置进⾏云台拆卸或安装时，请注意保护⽆⼈机机⾝顶部的视觉感知镜头和夜
航灯，避免刮蹭。
若⽆⼈机顶部扩展接⼝安装有功能挂载，拆装云台前，请务必将其取下，以免造成损
坏。
避免频繁拆装云台，云台接⼝磨损后会导致接触不良，从⽽影响⽆⼈机的正常使⽤。
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拆卸云台

 警告：

安装云台

1. 拆卸前，请关闭⽆⼈机电源，并取下智能电池。
2. 将⽆⼈机置于⽔平表⾯，使机⾝底部朝上。
3. 使⽤ PH00 ⼗字螺丝⼑ 拧松机⾝底部云台接⼝保护盖处的两个防脱螺钉。
4. 轻微提起云台连接处的减震架并向后上⽅滑动云台，即可取出云台。

拆卸云台时，请勿抓住云台机⾝使劲向外拉，以免损坏云台。取出云台时应握住云台减
震架。

1. 安装前，请确保⽆⼈机电源处于关闭状态或取下智能电池。
2. 将云台减震架前端的 圆柱形孔 与⽆⼈机机头云台舱中的两个 固定插销 对⻬后，向下前⽅轻
推滑动云台直⾄云台接⼝保护盖下的云台接⼝对⻬⽆⼈机上的云台接⼝槽。

3. 向下轻按云台接⼝保护盖，使保护盖与⽆⼈机机腹⻬平，且云台接⼝插⼊⽆⼈机上的云台接
⼝槽。

4. 使⽤ PH00 ⼗字螺丝⼑ 将两颗防脱螺钉分别预拧紧⾄云台接⼝槽处的两个固定孔位中，确
保云台接⼝连接⽆偏移后，再最终拧紧两颗防脱螺钉，固定云台接⼝保护盖。

5. 开启⽆⼈机电源，若连接正确，则云台将⾃动旋转执⾏⾃检。
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 警告：

使⽤注意事项
云台含有精密器件，使⽤⽆⼈机时，应注意以下事项：

智能电池
⽆⼈机兼容三种型号的智能电池，详情请参考「 物品清单 > 详细清单 > 智能电池说明 」章节中
说明。

使⽤注意事项

 警告：

安装云台时，请进⾏检查，确保各部分处于紧密连接状态，以免在⻜⾏过程中，因云台
安装不牢固引起云台相机的功能故障⽽造成损失。

转移、收纳⽆⼈机时，请务必使⽤云台保护罩固定云台，以避免云台或相机因意外旋转或磕
碰⽽损坏。
收纳时，⽆⼈机及云台应存放在⼲燥阴凉的适宜环境中。
请保持云台清洁，确保其镜头或机⾝表⾯⽆任何异物或第三⽅贴纸。
请勿在云台上安装任何⾮原⼚配件，否则可能会影响云台性能，甚⾄烧毁云台电机。
开机前，请确保⽆⼈机机臂已完全展开，以免影响云台转动从⽽导致⼯作异常。
开机前，请务必取下云台保护罩，否则可能导致云台电机和控制电路损坏。
开机前，请将⽆⼈机放置于平坦坚固地⾯上，并确保云台附近⽆阻碍其运动的物体。
开机后，请勿碰撞或⽤⼿掰弄云台，云台受到外⼒作⽤会进⼊保护状态。
使⽤完毕后，请使⽤⼲软布擦拭⽆⼈机和云台表⾯的⽔滴、脏污等。

使⽤智能电池前，请认真阅读并严格遵守「 ⻜⾏安全 > 电池安全须知 」章节以及电池
表⾯贴纸上的要求。未按要求使⽤造成的后果由⽤⼾⾃⾏承担。

请在适宜环境温度（参考⽆⼈机⼯作温度）下使⽤智能电池。⾼温或低温下使⽤，会影响电
池安全与寿命，可能造成电池⾃燃或永久损坏。

当智能电池温度低于 -10℃ 或⾼于 +70℃ 时，⽆⼈机将不允许起⻜，建议等待⾃加热
结束或⾃然冷却降⾄适宜温度后再进⾏操作。
为了发挥智能电池的最佳性能，建议⻜⾏前将电池温度保持在 +15℃ ⾄ +35℃。
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 备注：

当智能电池温度低于 +5℃ 时，电池会因低温导致内阻加⼤及电压骤降，使得电池放电
能⼒降低，导致⽆⼈机续航时间减少。在低温环境下进⾏起⻜前，务必确保电池电量
为充满状态。
低温环境下，请提前开启智能电池⾃加热功能。部分极度低温环境下，请在加热过程
中增加保温措施，以缩短⾃加热时间。
低温环境下，由于智能电池输出功率限制，⽆⼈机的抗⻛能⼒将减⼩，同时在⾼海拔
地区⻜⾏时需格外谨慎。

若智能电池电量低于 50%，不建议起⻜。电量较低时，电池活性难以激活，会降低⻜⾏的
安全性。
在⻜⾏过程中，当 Autel Enterprise App 中提⽰低电量告警时，建议⽴刻返航或降落。
⻜⾏结束后，智能电池温度较⾼，须等待电池温度降⾄允许的充电温度范围后，再进⾏充
电。
智能电池接⼊电池充电器后，当电池温度在允许的充电温度范围以外时，为保护电池，会不
启动充电。

最佳的充电温度范围为 +22℃ ⾄ +28℃，在此温度范围内充电可延⻓电池的使⽤寿
命。
如果在充电过程中，电池温度升⾼⾄ +45℃ 或以上将会停⽌充电，直⾄温度降⾄
+40℃ 才恢复充电。

⾮⻜⾏状态时，智能电池放电⾄⼀定电压后会切断输出，进⼊睡眠模式来防⽌过放电。再次
使⽤前，需连接到电池充电器将其唤醒。⻜⾏过程中，电池不会启⽤低电量保护。
当智能电池储存在⾼温环境下或 6 天没有被使⽤且电量较⾼时，电池⾃放电保护将会启
动，将电池电量⾃动放电⾄ 60% 左右，并且持续放电 2-3 天。在⾃放电周期中，电池会轻
微发热，这属于正常现象。
过度放电会严重损伤智能电池。若闲置超 12 ⼩时且电量低于 8%，电池会启动超低功耗模
式⾃动进⼊休眠状态，以防⽌过放。需通过电池充电器激活后，⽅可继续正常使⽤。
请每 3 个⽉对智能电池进⾏⼀次充电以保持电池活性。⻓期闲置电池会对电池性能和使⽤
寿命造成影响。超过 3 个⽉未进⾏维护（充放电）的电池不予保修。
为安全起⻅，智能电池在运输过程中需保持低电量（不得⾼于 30%）。运输前，请提前进⾏
⻜⾏放电。

智能电池具备⾃加热功能，可在低温环境下提⾼电池温度，使电池保持较好的输出性
能。

当智能电池安装⾄⽆⼈机并开启⽆⼈机电源后，若电池温度低于 +15℃，将会启动
电池⾃加热功能；当⽆⼈机起⻜后，电池⾃加热功能将会⾃动关闭。
若智能电池未安装⾄⽆⼈机，则需 短按 1 秒 + ⻓按 3 秒 电池电源按键后，启动电
池⾃加热功能，使电池温度维持在 +15℃ ⾄ +20℃ 之间，并持续保温 10 分钟。
此时若需退出电池⾃加热功能，只需 短按 1 秒 + ⻓按 3 秒 电池电源按键即可。
如需使⽤⾃加热功能，请⾄少预留 10% 的电量⽤于⾃加热消耗。
当智能电池连接⾄电池充电器并连接电源后，若电池温度低于 +5℃，电池充电器
将会为智能电池供电⽤于电池⾃加热；电池温度达到 +15℃ 后，电池将关闭⾃加
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安装与拆卸
按下图所⽰⽅向正确安装与拆卸电池：

 警告：

 重要：

 提⽰：

热功能。

安装前，先关闭智能电池，并确保电池以及⽆⼈机电池仓表⾯和电池接⼝触点接触⾯均⽆脏
污附着。将电池推⼊到⽆⼈机电池仓中，若电池安装到位，将发出 咔哒 声。
拆卸前，先关闭⽆⼈机电源。按住智能电池两侧的电池解锁按钮缓慢地抽出电池。

务必确保在智能电池安装到位后再起⻜。若安装不到位，可能导致电池在⻜⾏过程中出
现接触不良或脱落，摔坏⽆⼈机甚⾄造成⼈⾝伤害。
当电池锁定结构出现损坏时，严禁将其⽤于⻜⾏供电，应及时更换新电池。

智能电池的解锁按钮为易损结构件，请勿⽤⼒按压，以免损坏电池锁定结构。
将智能电池从⽆⼈机取出前，务必先关闭电池。关闭时，智能电池的电量指⽰灯 LED1
和 LED4 将同步闪烁 5 次以提⽰正在关机，待所有电池电量指⽰灯熄灭后，再从⽆⼈
机中取出智能电池。

若在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  电池 」中开启 快速换电 功
能，为保证⽆⼈机能正常激活新电池开机，建议在 8 秒内完成智能电池更换。注意，
在 -10℃ 以下环境进⾏快速换电可能会失败。
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查看电量

电量指⽰灯 电量情况

   0~12%

   13%~25%

   26%~37%

   38%~50%

   51%~62%

   63%~75%

   76%~87%

   88%~100%

：常亮； ：闪烁； ：熄灭

充电
请使⽤套装内提供的电池充电器为智能电池充电。

 备注：

当智能电池处于关闭状态时，短按电池电源按键 1 秒后，可以通过电量指⽰灯的状态快速查
看当前电池的电量范围。
⽆⼈机开机后，亦可通过电量指⽰灯的状态或 Autel Enterprise App 快速查看当前电池的
电量范围。

智能电池还⽀持使⽤ 智能多充 进⾏充电，智能多充需另⾏购买，如有需要，请联系我
们。
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使⽤充电器充电

 重要：

 警告：

 备注：

电量指⽰灯

充电时，电池电量指⽰灯状态与电量情况的关系如下：

电量指⽰灯 电量情况

   0~25%

   26%~50%

若⻓期闲置，请每 3 个⽉对智能电池进⾏⼀次充电，以免⻓期低电量影响电池寿命或
损坏电池。

禁⽌改造套装内提供的智能电池或电池充电器。
请勿对出现冒烟、⿎包、漏液、外观破损的智能电池进⾏充电。
请勿使⽤损坏的电池充电器对智能电池进⾏充电。
请勿使⽤套装内提供的电池充电器给⾮本⼿册中声明的其他型号的智能电池进⾏充电。
充电时，请将电池充电器以及智能电池平稳放置，并注意绝缘及防⽕，远离易燃易爆物
品。
请勿⽤⼿或其他物体触碰⾦属端⼦。若⾦属端⼦附着异物，请⽤⼲软布擦拭⼲净。
充电结束后，应及时断开电池充电器与智能电池、电源之间的连接。

⼀般情况下，智能电池充满电需要耗时约 90 分钟，但充电耗时与开始充电时的电量相
关。
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电量指⽰灯 电量情况

   51%~75%

   76%~99%

   100%

：常亮； ：闪烁

电池保护指⽰信息
电池电量指⽰灯还可以显⽰充、放电过程中的电池异常信息。

电量指⽰灯 告警信息

   电池温度过⾼，超出允许的充电温度范围。

   充电电流过⼤，并已造成短路。

   放电时，发⽣了过电流、过载或短路问题。

：闪烁； ：熄灭

⾃动返航

 重要：

⽆⼈机具备⾃动返航功能，返航触发⽅式主要分为 ⽤⼾主动触发、⽆⼈机低电量触发 以及 ⾏为
触发。⽆⼈机成功记录了返航点并且在 GNSS 定位服务良好的情况下，当触发返航时，⽆⼈机
将⾃动返回返航点并降落。

 备注：

请仔细阅读本节内容，确保熟悉⾃动返航场景下⽆⼈机的⾏为。

返航点：即⽆⼈机执⾏⾃动返航时的降落点。您可以在 Autel Enterprise App 的「
 ⼯具箱 >  设置 >  ⻜控 」中⾃⾏设置⽆⼈机的返航点为 ⻜机当前位置 或 遥控器

当前位置。若未设置返航点，⽆⼈机将默认以起⻜点作为返航点。若在⻜⾏过程中更新
了返航点位置，则⽆⼈机将在最后记录的返航点进⾏降落。
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触发⾃动返航后，⽆⼈机将⾃主规划返航路径进⾏智能返航。（未失联时）规划路径会在 Autel
Enterprise App 地图⻚⾯中显⽰，并将根据环境（⻛速⻛向、障碍物等）实时调整路径和⻜⾏
速度。

使⽤注意事项

触发⽅式

⽤⼾主动触发

⻜⾏过程中，您可以⼿动 ⻓按 2 秒 遥控器上的 返航按键 直⾄遥控器发出 嘀 声来触发⾃动返
航。

⽆⼈机低电量触发

⻜⾏过程中，为防⽌因⽆⼈机电量不⾜⽽出现不必要的危险，⻜控系统将会根据当前⽆⼈机的位
置，智能判断当前电量是否⾜够⽆⼈机返回返航点。

请勿在狭窄空间、⼈群聚集区、⾼楼密集环境中⻜⾏，⾼⼤的⼭体、岩⽯、城市建筑物以及
树林可能会遮挡⽆⼈机的 GNSS 信号及图传信号。若⽆⼈机处于 视觉定位模式 或 姿态模
式，⾃动返航将⽆法被触发。
若避障⾏为设置为 关闭，则在⾃动返航期间，⽆⼈机将⽆法⾃动避障。
请在适宜的光照环境中⻜⾏，若环境条件不符合视觉感知系统的需求，则⽆⼈机可能⽆法躲
避障碍物。
禁⻜区将对⾃动返航造成影响，可能导致⽆法完成⾃动返航，请避免在禁⻜区附近⻜⾏。
⻛速过⼤时，可能导致⽆⼈机⽆法成功返航，请谨慎⻜⾏。
请在⽆⼈机的返航路径上始终留意细⼩物体（如树枝或电线等），或透明物体（如玻璃或⽔
⾯），在紧急情况下停⽌返航并⼿动控制⽆⼈机。
若返航点地⾯不适合⽆⼈机降落（如地⾯不平整、有⼈群等），请在⽆⼈机⻜抵返航点上⽅
后，先退出⾃动返航，再通过遥控器⼿动控制⽆⼈机降落。
⻜⾏前，请为⽆⼈机设置合理的返航⾼度，确保返航⾼度⾼于⻜⾏空域内或⻜⾏路径上的最
⾼障碍物，并且不超过所在空域的限制⾼度，必要时，请及时⼿动接管⽆⼈机。
在⾃动返航过程中，遥控器对⽆⼈机的控制功能将被禁⽤。您可以通过 点按 或 ⻓按 2 秒
遥控器上的 暂停按键 直⾄遥控器发出 嘀 声来暂停或退出⾃动返航，也可通过下拉遥控器的
俯仰摇杆来退出⾃动返航。退出⾃动返航后，遥控器将重新获得对⽆⼈机的控制权。

若当前电量仅⾜够完成返航过程，Autel Enterprise App 中将弹出对话框显⽰ ⻜机电量仅
够⻜回返航点，10 秒后开始⾃动返航 来提醒您是否需要执⾏低电量⾃动返航。若您选择执
⾏或 10 秒内没有进⾏操作，则 10 秒后⽆⼈机将⾃动进⼊低电量⾃动返航。
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 提⽰：

 警告：

⾏为触发

 备注：

若您取消执⾏低电量⾃动返航，并继续进⾏低电量⻜⾏，则当⽆⼈机电量达到您设置的 严
重低电量报警 阈值时，⽆⼈机将触发严重低电量降落。

除上述智能判断低电量触发⾃动返航场景外，当⽆⼈机电量达到 Autel Enterprise
App 中设定的 低电量报警 阈值时，⽆⼈机亦会触发低电量⾃动返航。⽆⼈机⻜控系统
以两种场景中先到者为准来执⾏⾃动返航。
当⽆⼈机触发严重低电量降落时，在降落过程中，您可以通过拨动遥控器摇杆来调整⽆
⼈机的降落点位置，停⽌拨杆后，⽆⼈机将继续执⾏降落流程。

当⽆⼈机触发低电量⾃动返航时，不建议取消⾃动返航流程。否则，⽆⼈机可能⽆⾜够
电量返回返航点。
不建议让⽆⼈机进⼊到严重低电量降落过程。执⾏严重低电量降落时，若降落点不符合
安全降落标准，可能没有⾜够电量操作⽆⼈机转移⾄安全的降落地点，从⽽导致⽆⼈机
发⽣损坏。
当 Autel Enterprise App 中显⽰相关告警提⽰时，应⽴即按照相应的说明进⾏操作。

在执⾏⾃动⻜⾏任务时，设置 完成任务动作 为 ⾃动返航，⽆⼈机在结束任务后将触发⾃动
返航；设置 失联动作 为 ⾃动返航，在 Autel Enterprise App 中浮窗提⽰ 遥控器与⻜机未
连接 告警提⽰后，⽆⼈机将会触发⾃动返航。
在⼿动⻜⾏过程中，若设置 失联⾏为 为 返航，在 Autel Enterprise App 中浮窗提⽰ 遥控
器与⻜机未连接 告警提⽰后，⽆⼈机将会触发⾃动返航。

执⾏⾃动⻜⾏任务时，在⽆⼈机与遥控器断开连接后，⽆⼈机将继续保持原状态⻜⾏，
直⾄ Autel Enterprise App 中提⽰失联后，才会执⾏失联动作；⼿动⻜⾏时，⽆⼈机
与遥控器断开连接后，⽆⼈机将会减速悬停，在 Autel Enterprise App 中提⽰失联
后，才会执⾏失联⾏为。
在失联⾃动返航过程中，若⽆⼈机恢复和遥控器的连接，⽆⼈机仍将继续执⾏⾃动返
航。
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返航⾼度机制
触发⾃动返航后，⽆⼈机会根据与返航点之间的⽔平距离⾃动调整返航⾼度，其机制如下：

⽔平距离（单位：… 返航⾼度机制

≤10 ⽆⼈机以当前⻜⾏⾼度返航

10＜ 距离 ≤25
若⽆⼈机当前⻜⾏⾼度低于 20 ⽶，则爬升⾄ 20 ⽶⾼度返航。
若⽆⼈机当前⻜⾏⾼度⾼于 20 ⽶，则以当前⻜⾏⾼度返航。

25＜ 距离 ≤50 若⽆⼈机当前⻜⾏⾼度低于 30 ⽶，则爬升⾄ 30 ⽶⾼度返航。
若⽆⼈机当前⻜⾏⾼度⾼于 30 ⽶，则以当前⻜⾏⾼度返航。

距离 ＞50

若⽆⼈机当前⻜⾏⾼度低于设置的返航⾼度，则爬升到返航⾼度再返
航。
若⽆⼈机当前⻜⾏⾼度⾼于设置的返航⾼度，则以当前⻜⾏⾼度返
航。

返航避障
当避障系统被启⽤（在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  避障 」中未设置
避障⾏为 为 关闭 ）且光照/⾼度条件满⾜视觉感知系统⼯作条件时，⽆⼈机将实现返航避障。
具体情况如下：

 重要：

降落保护
在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  避障 」中开启 降落保护 功能后，⽆⼈
机将在⾃动返航降落阶段检测地⾯情况是否适合降落。
在⾃动返航过程中，当⽆⼈机到达返航点上⽅时，若降落保护功能已开启，⽆⼈机将执⾏以下策
略：

在⻜⾏前，若在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  避障 」中设置 避障
⾏为 为 刹停 或 绕⾏，则发⽣失联⾃动返航、低电量⾃动返航或者完成任务⾃动返航时，若
在⽆⼈机机头前⽅检测出障碍物，⽆⼈机将在设置的安全距离内⾃动刹停，并⾃主决策随机
从左、右、上三个⽅向绕过障碍物。

在避障过程中，若⽆⼈机爬升到最⼤⾼度限制仍未能实现避障，则⽆⼈机将保持原地悬
停，直⾄触发严重低电量降落。此情况下，请提前⼈⼯接管⽆⼈机。
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 备注：

感知系统

标记 说明

全向视觉感知镜头组

毫⽶波雷达（位于机⾝内部）

下视灯

⽆⼈机采⽤ 全向视觉感知 + 毫⽶波雷达 的融合设计，实现优异的全向避障性能，保障⽆⼈机的
精准定位和安全⻜⾏。

 提⽰：

全向视觉感知系统 适⽤于光照良好的环境，且⻜⾏路径上遇到的障碍物纹理不可特别稀疏。在
Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >  避障 」中设置 避障⾏为 为 绕⾏ 或 刹停

若⽆⼈机检测到地⾯可降落，⽆⼈机将直接降落。
若⽆⼈机检测结果为不适合降落时（例如下⽅为不平整地⾯或⽔⾯），则⽆⼈机将保持悬停
并在 Autel Enterprise App 中进⾏提⽰，等待⽤⼾接管操作；当触发严重低电量降落时才
开始下降，⽤⼾⽆法取消该过程。
若⽆⼈机⽆法检测到地⾯情况，降落保护将不⽣效，⽆⼈机直接强制降落。

降落保护不⽣效时，⽤⼾应提前⼿动接管⽆⼈机，选择合适的降落点进⾏降落。

感知系统在靠近⽆⼈机的近距离范围内存在⼀定视野盲区。⻜⾏时，务必时刻关注遥控
器端的图传画⾯，以便及时⼿动介⼊。
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时，避障系统在 除狂暴档以外的⻜⾏档位下 ⾃动开启。视觉定位功能（未⼿动关闭时）在⽆
GNSS 信号或 GNSS 信号⽋佳的环境中⾃动开启。

 提⽰：

 警告：

毫⽶波雷达⽤于辅助视觉感知系统⼯作，⽀持全天时⼯作。

 备注：

 警告：

⽆⼈机底部配备的下视灯⽤于给底部视觉感知镜头组补光，以便⽆⼈机在弱光环境下降落时获得
更好的视觉定位效果，提升降落阶段的安全性。下视灯可在 Autel Enterprise App 的「  ⼯

您可以在 Autel Enterprise App 中关闭避障系统和视觉定位功能。关闭后⽆⼈机只能
依靠卫星定位保持悬停，全向避障功能将失效，⽆⼈机下降到地⾯附近不会主动减速，
请谨慎关闭。
当⽆⼈机执⾏⾃动⻜⾏任务（如⾃动返航、航点任务、多边形任务等）时，其避障策略
将跟随设置为 关闭 或 绕⾏ （在 Autel Enterprise App 中设置 避障⾏为 为 刹停 或
绕⾏ 时)。

起⻜前，若关闭了⽆⼈机的视觉定位功能，则在起⻜后，请勿启⽤视觉定位，此操作将
可能导致视觉定位功能失效。如需重新启⽤该功能，请将⽆⼈机降落后再执⾏相关操
作。
使⽤⽆⼈机⻜⾏时，请勿遮挡住视觉感知镜头，否则将影响⽆⼈机的视觉避障性能，容
易造成⻜⾏事故。

毫⽶波雷达的频段属于硬件特性参数，与机⾝硬件相关，⽆法通过程序调整频段。不同
国家对毫⽶波雷达的使⽤频段限制不⼀样。因此⾯向不同市场的⽆⼈机采⽤的毫⽶波雷
达硬件和感知性能也存在差异：

在仅允许使⽤ 24G 频段毫⽶波雷达的国家/地区（如中国），⽆⼈机仅配置下向
24G 频段的毫⽶波雷达，不具备夜间避障能⼒，只⽀持在光线较好情况下的视觉
避障，且下向毫⽶波雷达将仅⽤于辅助⽆⼈机进⾏降落。
在允许使⽤ 60G 频段毫⽶波雷达的国家/地区（如欧盟、美国），⽆⼈机配置六向
或四向 60G 频段的毫⽶波雷达，具备夜间避障能⼒。

在暗光环境（如夜间）中⻜⾏时，⽆⼈机的视觉感知系统将极⼤可能会失效，从⽽导致
⽆⼈机失去视觉避障能⼒。
即使您的⽆⼈机具备夜间避障能⼒，在暗光环境（如夜间）中⻜⾏时，仍需⼩⼼谨慎操
作⽆⼈机。夜间避障并⾮ 100% 可靠，建议选择空旷开阔地带⻜⾏。
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具箱 >  设置 >  更多 > 灯光设置 」或「  ⼯具箱 >  下视灯 」中⼿动开启或关闭。

 提⽰：

使⽤注意事项

当下视灯的开关模式设置为 ⾃动 时，若⽆⼈机降落点环境光线不⾜，下视灯将在⽆⼈
机离地⾯ 5 ⽶左右⾼度时⾃动开启，⽆⼈机降落成功后⾃动关闭。

请务必留意⻜⾏环境，感知系统只在有限条件下发挥安全辅助作⽤，不能代替⼈的判断和操
作。您应在⻜⾏过程中时刻留意周围环境与 Autel Enterprise App 中的相关告警提⽰，全
程保持对⽆⼈机的控制并对操作⾏为负责。
⽆卫星定位的情况下，在开阔平坦的场地使⽤视觉感知系统时，视觉定位的最佳⼯作⾼度范
围为 0.3-23 ⽶，超出该范围⻜⾏时，视觉定位性能可能下降，请谨慎⻜⾏。
视觉感知系统在⽔⾯上可能⽆法正常⼯作。因此，当降落功能触发时，⽆⼈机可能⽆法主动
回避下⽅⽔域。建议对⻜⾏保持全程控制，并根据周围环境进⾏合理判断，不过度依赖视觉
感知系统。
视觉感知系统⽆法准确识别⼤型镂空物体和线状物体，例如塔吊、⾼压输电塔、⾼压输电线
和斜拉索桥梁等。
视觉感知系统⽆法识别没有纹理特征的表⾯，以及⽆法在光照强度不⾜或过强的环境中正常
⼯作。在以下场景下，视觉感知系统⽆法正常⼯作：

纯⾊表⾯（如纯⽩、纯⿊、纯红、纯绿）。
存在强烈反光或者倒影的表⾯（如冰⾯、路牌）。
⽔⾯或者透明物体表⾯。
运动物体表⾯（如⼈流上⽅、⼤⻛吹动的芦苇荡、灌⽊或草丛上⽅）。
光照剧烈快速变化的场景。
特别暗（光照强度⼩于 15Lux）或者特别亮的物体表⾯。
具有反射作⽤的材质表⾯（如镜⾯）。
纹理特别稀疏的表⾯。
纹理重复度很⾼的表⾯（如颜⾊相同的⼩格⼦砖）。
细⼩的障碍物（如铁丝、电线、树枝等）。

请勿以任何⽅式⼲扰或遮挡感知系统，并确保视觉感知镜头表⾯清晰⽆污点，⽆划痕。
避免在⾬雾天⽓或在其他能⻅度低（能⻅度低于 100 ⽶）的场景中⻜⾏。
起⻜前，请移除视觉感知镜头表⾯的贴膜或者遮挡物。若镜头表⾯存在⽔滴、指纹、脏污
等，请使⽤⼲软布擦拭⼲净（不能使⽤酒精等有机溶剂）；若镜头存在裂纹、划痕、磨损、
掉落等，请返⼚维修。
进⾏夜间⻜⾏时，务必选择空旷开阔区域。当环境光照不⾜时，⽆⼈机的视觉避障能⼒随时
可能失效。
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扩展接⼝
⽆⼈机配备 P-Port 接⼝和 P-Port Lite 接⼝，两种接⼝均⽀持 PSDK 扩展，开发者可以基于我
们提供的 PSDK 进⾏更多功能挂载开发。请访问下述⽹站以获取 PSDK 开发信息和开发指南。
https://developer.autelrobotics.cn/

 重要：

C2 链路重连
为了保证⻜⾏的安全可控性，本产品在失去 C2 链路后，将⼀直保持重连状态，不断尝试与地⾯
控制站（如遥控器）重新建⽴连接。实际处理时，分为以下⼏个阶段：

 提⽰：

请勿使⽤未经我们认证的挂载与⽆⼈机组合⼯作。否则，可能导致⽆⼈机安全事故。
起⻜前，务必确保安装的挂载与⽆⼈机紧固连接，以免⻜⾏过程中掉落，损坏设备。
起⻜前，需确保加装挂载的⽆⼈机的整机重量不超过声明的最⼤起⻜重量（MTOW）。

在刚断开连接时，如能在 10 秒内恢复连接，则⾃动恢复遥控器对⽆⼈机的控制权。
如在 10 秒内未能重新建⽴连接，则 Autel Enterprise App 中将会提⽰ 遥控器与⻜机未连
接 告警提⽰，此后⽆⼈机将根据设置的 失联⾏为 或 失联动作 ⾃动执⾏相关⻜⾏控制。
在执⾏失联⾃动返航的过程中，⽆⼈机将继续尝试重新建⽴连接，如果重新与遥控器建⽴
C2 链路，此时遥控器将⽆法操作⽆⼈机⻜⾏，必须通过 ⻓按 2 秒遥控器上的暂停按键或下
拉遥控器的俯仰摇杆来退出失联⾃动返航，才能恢复遥控器对⽆⼈机的操作。

⻜⾏过程中，只要⽆⼈机与遥控器能正常通信，C2 链路将⼀直保持；如果保持⼀定时
间解码错误导致⽆法维持通信，C2 链路将被断开，⽆⼈机将触发重连状态。
⽆⼈机的失联⾏为包含 返航、悬停、降落 三种，失联动作包括 继续任务 和 ⾃动返航
两种。
⽆⼈机在失去 C2 链路后，除 Autel Enterprise App 中出现告警提⽰外，遥控器端也
将同步发出语⾳提⽰。
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遥控器
充电

 重要：

 警告：

 备注：

查看电量

电量指⽰灯状态 电量情况

   0~12%

若⻓期闲置，请每 3 个⽉对遥控器进⾏⼀次充电，以免⻓期低电量影响电池寿命或损
坏电池。

请使⽤套装内提供的遥控器充电器或其他⽀持 USB PD60W 的充电器给遥控器充电。
使⽤不符合以上要求的其他第三⽅充电器可能会损坏遥控器的电池。
充电结束后，应及时断开遥控器充电器与遥控器、电源之间的连接。

⼀般情况下，遥控器充满电需要耗时约 120 分钟，但充电耗时与开始充电时的电量相
关。

当遥控器处于关闭状态时，短按遥控器电源按键 1 秒后，可以通过电量指⽰灯的状态快速查
看当前遥控器的电量范围。
遥控器开机后，亦可通过电量指⽰灯的状态、进⼊系统设置 电池 ⼀栏或 Autel Enterprise
App 快速查看当前遥控器的电量范围。
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电量指⽰灯状态 电量情况

   13%~25%

   26%~37%

   38%~50%

   51%~62%

   63%~75%

   76%~87%

   88%~100%

：常亮； ：闪烁； ：熄灭

⾃定义功能按键
⾃定义功能按键包含 C1、C2 键，您可以在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 >  设置 >

 遥控器 」中映射按键对应的功能。

您可映射的按键功能如下：

序号 功能 描述

1
避障⾏为开启
（刹停）/关闭

短按触发：来回开启或关闭⽆⼈机避障系统。若开启该功能，当
⽆⼈机通过避障系统检测到障碍物时，会⾃动悬停。

2 云台回中/ 45° /
朝下

短按触发：来回切换云台⻆度。
云台回中：云台俯仰⻆度由当前⻆度回转⾄与⽔平基准⾯ 0° 夹
⻆⽅向。
云台 45°：云台俯仰⻆度由当前⻆度回转⾄与⽔平基准⾯朝下 
45° 夹⻆⽅向。
云台朝下：云台俯仰⻆度由当前⻆度回转⾄与⽔平基准⾯朝下 
90° 夹⻆⽅向。
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序号 功能 描述

3 地图/图传切换 短按触发：在 Autel Enterprise App 中来回切换当前遥控器显
⽰画⾯为 地图⻚⾯ 或 相机图传⻚⾯。

4 ⻜机档位切换 短按触发：切换⽆⼈机的⻜⾏档位。详情请参考「 ⽆⼈机 > ⻜
⾏档位 」章节中说明。

 提⽰：

 警告：

触摸屏操作
遥控器⽀持以下触控操作：

开启避障⾏为（刹停）需要在「  ⼯具箱 >  设置 >  更多 > 安全 」提前启⽤⽆⼈
机视觉定位功能。

⽆⼈机的⻜⾏档位切换⾄ 狂暴档 时，避障系统将不⽣效。

1. 切换主⻚⾯：处于⾸⻚时，在屏幕内左右滑动。

2. 打开系统状态栏和导航栏：在 Autel Enterprise App 中时，沿屏幕顶部边缘向下滑动或沿
屏幕底部边缘向上滑动。
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 提⽰：

 提⽰：

系统状态栏内包含系统时间、⽹络连接状态、遥控器电量等信息。
系统导航栏内包含  返回键、  Home 键、  多任务键：

点击  可返回上⼀步，在 Autel Enterprise App 中将返回⾸⻚。
点击  可返回⾸⻚。
点击  可进⼊多任务中⼼。在多任务中⼼，可以对当前显⽰的应⽤进⾏全屏截图
或⻓按应⽤图标进⾏分屏显⽰操作。

在 Autel Enterprise App 中打开系统状态栏和导航栏后，保持⼏秒将⾃动隐藏。

3. 打开系统快捷⾯板和通知栏：在 Autel Enterprise App 中时，沿屏幕顶部边缘向下连续滑
动两次。

系统快捷⾯板包含常⽤功能的快捷设置：⽹络、蓝⽛、截屏、录屏、⻜⾏模式、屏幕投
射、屏幕亮度以及系统媒体⾳量。
系统通知栏展⽰系统或应⽤的消息通知。

4. 隐藏/显⽰应⽤状态栏、⼯具栏以及功能区：在 Autel Enterprise App 的相机⻚⾯中，在
屏幕中间区域上滑可以隐藏，下滑可以恢复显⽰。
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遥控器指⽰灯
状态指⽰灯
遥控器的电量指⽰灯在某些场景下可以显⽰遥控器状态。

状态指⽰灯 描述

   关机时，同步闪烁 5 次，遥控器关机。

   执⾏对频时，同步闪烁，遥控器进⼊对频状态。

电量指⽰灯
充电时，遥控器电量指⽰灯状态与电量情况的关系如下：

电量指⽰灯 电量情况

   0~25%

   26%~50%

   51%~75%

   76%~99%

   100%

：常亮； ：闪烁
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遥控器提⽰⾳
某些场景下，遥控器将发出提⽰⾳，如系统通知提⽰⾳、⽆⼈机告警提⽰⾳、开关机提⽰⾳等。

 警告：

遥控器通信范围
遥控器开机并安装摇杆后，展开遥控器天线并调整到合适位置，不同的天线⻆度接收到的信号强
度不同。

根据遥控器与⽆⼈机的相对位置，调整遥控器天线指向并将天线平⾯对准⽆⼈机⽅向，以
便遥控器与⽆⼈机的信号质量达到最佳状态。

 提⽰：

 重要：

开关机提⽰⾳：遥控器开关机时，会发出 滴 声。您可以在 Autel Enterprise App 的「 
⼯具箱 >  设置 >  遥控器 」中关闭开关机提⽰⾳。
⽆⼈机告警提⽰⾳：⽆⼈机系统异常时，在 Autel Enterprise App 中会发出语⾳提⽰。您
可以通过调整遥控器系统媒体⾳量来调整提⽰⾳量。

系统媒体⾳量静⾳后，您将⽆法听到 Autel Enterprise App 发出语⾳提⽰。此场景
下，请务必留意 Autel Enterprise App 的状态栏中的告警提⽰语，以保证⻜⾏安全。

遥控器摇杆采⽤可拆卸设计，只需逆时针旋转，即可将其从安装位取下。
当天线与遥控器背⾯呈 180° 或 270° 夹⻆，且天线平⾯正对⽆⼈机时，遥控器与⽆⼈
机之间的信号质量可达最佳状态。
实际操作中，当⽆⼈机与遥控器之间处于信号不佳的状态时，遥控器端将会进⾏提⽰，
请根据提⽰调整天线朝向⽅位，确保⽆⼈机处于最佳的通信范围内。

请勿同时使⽤其它同频段的通信设备，以免对图传信号造成⼲扰。
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对频
遥控器与⽆⼈机呈套装形式购买时，出⼚时已与⽆⼈机对频，开机激活后可直接使⽤。其他情况
下，请使⽤以下⽅法进⾏对频。

 提⽰：

 重要：

单机对频

快捷组合键对频

遥控器关机状态下，可以通过快捷组合键进⾏单机对频操作：

使⽤过程中，请确保遥控器天线处于紧固⽆松动的状态。若出现天线松动的情况，请顺
时针旋转天线连接处，直⾄⽆法旋转。
当天线调整⾄限位时，切勿⽤⼒掰动，避免损坏天线。遥控器天线如有损坏，将影响使
⽤性能和安全，请及时联系我们。

单机对频：⼀架⽆⼈机与⼀台遥控器进⾏对频连接。
多机对频：多架⽆⼈机与多台遥控器进⾏对频连接，组建为⼀个⻜⾏团队。

⽆⼈机与遥控器对频连接后，才可通过遥控器端的 Autel Enterprise App 控制⽆⼈机
⻜⾏。
当前版本下，多机对频仅⽀持最多两架⽆⼈机与两台遥控器进⾏对频连接。

进⾏对频时，确保遥控器与⽆⼈机之间的距离在 1 ⽶范围内。
对频时，请关闭周边同频段设备的 Wi-Fi 和蓝⽛，以免造成对频⼲扰。

1. 开启⽆⼈机电源后，等待⾃检完成，连续双击 ⽆⼈机的电源按键，此时⽆⼈机前后机臂灯
会进⼊绿灯快闪状态，同时智能电池的电量指⽰灯全部同步闪烁，表明⽆⼈机进⼊单机对频
状态。

2. 同时⻓按 遥控器的电源按键和起⻜/返航按键，直⾄遥控器的电量指⽰灯全部同步快闪，表
明遥控器进⼊ 单机对频 状态。

3. ⽆⼈机与遥控器对频连接成功后，遥控器的电量指⽰灯会停⽌闪烁，遥控器端的 Autel
Enterprise App 中出现云台相机的图传画⾯。
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使⽤ App 对频

遥控器开机状态下，可以通过 Autel Enterprise App 进⾏单机对频操作：

多机对频

 提⽰：

 备注：

1. 开启⽆⼈机电源后，等待⾃检完成，连续双击 ⽆⼈机的电源按键，此时⽆⼈机前后机臂灯
会进⼊绿灯快闪状态，同时智能电池的电量指⽰灯全部同步闪烁，表明⽆⼈机进⼊单机对频
状态。

2. 遥控器开机后，在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 」中，点击「  单机对频 」可
以使遥控器进⼊ 单机对频 状态。

3. ⽆⼈机与遥控器对频连接成功后，遥控器的电量指⽰灯会停⽌闪烁，遥控器端的 Autel
Enterprise App 中出现云台相机的图传画⾯。

1. 遥控器开机后，在 Autel Enterprise App 的「  ⼯具箱 」中，点击「  多机对频 」并
选择 添加设备 可以使遥控器进⼊ 多机对频 状态。

2. 开启其中⼀架⽆⼈机电源后，等待⾃检完成，短按 + ⻓按 ⽆⼈机的电源按键，等待⽆⼈机
机臂灯进⼊快闪状态（后机臂为⻩灯快闪状态），同时智能电池的电量指⽰灯全部同步闪
烁，表明⽆⼈机进⼊多机对频状态。

3. 等待遥控器端的 Autel Enterprise App 的 我的团队 ⻚⾯中出现⽆⼈机后，继续执⾏步骤
2 来完成其他⽆⼈机的多机对频。

4. 如需为团队添加新的遥控器，可以在新遥控器端点击「  多机对频 」后选择 加⼊团队。
5. 完成全部设备对频后，在步骤 1 的遥控器的 我的团队 ⻚⾯内，点击 完成 按钮，完成团队的
创建。

智能电池的固件需升级⾄ V0.4.33.1 或更⾼版本才能⽀持多机对频操作，否则将⽆法触
发多机对频。当您使⽤低于此固件版本的智能电池时，请先通过单机对频连接遥控器
后，重启遥控器和⽆⼈机，并根据⻚⾯指引进⾏⼀致性升级。升级完成后，再尝试多机
对频操作。
执⾏多机对频时，为⽅便区分设备，建议在设备上做好区分标识，并依次与遥控器进⾏
对频。

执⾏多机对频时，在团队内 主导对频的遥控器 作为 ⻜⾏员⻆⾊，⼀次仅直接控制⼀架
⽆⼈机（通常为中继机），同时保留对整个团队的指挥权；后加⼊的遥控器 作为 观察员
⻆⾊，仅可进⾏打点分享操作和观看团队内⽆⼈机云台相机的图传画⾯。
执⾏多机对频时，默认第⼀架加⼊团队的⽆⼈机作为中继机。
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HDMI 输出
使⽤连接线将遥控器通过其顶部的 HDMI 接⼝连接⾄显⽰屏后，可将遥控器画⾯投放⾄显⽰屏
进⾏查看。

预装应⽤清单
遥控器基于 Android 11 开发，出⼚预装以下应⽤，部分应⽤⽀持安装第三⽅应⽤进⾏替代。

序号 应⽤名称 预置版本 描述

1 Autel Enterprise V2.4.54 ⻜⾏应⽤，不可卸载

2 设置 11 系统应⽤，不可卸载

3 Android 键盘（AOSP） 11 系统应⽤，不可卸载

4 系统⼯具 2.45 /

5 图库 1.1.40030 /

6 ⽂件 11 /

7 ⾕歌拼⾳输⼊法 4.5.2.193126728-arm64-v8a /

8 Chrome 68.0.3440.70 /

 警告：

多机对频场景下，⻜⾏员⻆⾊ 的遥控器和 观察员⻆⾊ 的遥控器均只与中继机建⽴直接
连接，中继机执⾏指令转发。
完成团队创建后，在 我的团队 ⻚⾯，⻜⾏员⻆⾊的遥控器可以执⾏解散团队或添加设
备操作；观察员⻆⾊的遥控器可以执⾏退出团队操作。

请从正规应⽤商店或渠道下载合法上架的应⽤安装包（.apk），未知应⽤可能会导致遥
控器系统出现异常，或窃取您的敏感数据。
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Autel Enterprise App
遥控器开机会⾃动进⼊ Autel Enterprise App。

 提⽰：

⻚⾯布局

1. 状态栏

显⽰⽆⼈机系统的实时运⾏状态。

遥控器进⾏固件升级时，将同步对 Autel Enterprise App 进⾏版本升级。
需注意的是，部分操作流程可能会随着 Autel Enterprise App 的版本升级⽽发⽣调
整。在使⽤过程中，如发现操作流程与本⼿册描述存在差异，请您以实际操作交互为
准，我们后续会及时更新⼿册来修复该类问题。

单机对频场景：显⽰⽆⼈机系统的告警提⽰及告警信息、⻜⾏模式和任务状态、遥控器电
量、遥控信号、RTK 信号（若有）、GNSS 信号、⽆⼈机电量、避障系统⼯作状态以及⻜⾏
档位等信息。
多机对频场景：当选中团队内的全部⽆⼈机时（即选择 ALL ），仅显⽰⽆⼈机系统的告警提
⽰及告警信息、遥控器电量；当选中团队内的某⼀⽆⼈机时，将显⽰该⽆⼈机的告警提⽰及
告警信息、⻜⾏模式和任务状态、遥控器电量、遥控信号、RTK 信号（若有）、GNSS 信
号、⽆⼈机电量、避障系统⼯作状态以及⻜⾏档位等信息。
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2. ⼯具栏

放置常⽤的功能图标，实现快捷操作。

 提⽰：

3. 地图/相机全屏⻚⾯

全屏显⽰地图⻚⾯或选中的云台相机⻚⾯，并提供与⻚⾯相关的功能操作⼊⼝。

 提⽰：

4. 相机/地图预览窗⼝

⽤于预览某⼀云台 相机⻚⾯ 或 地图⻚⾯。

在⼯具栏内，您可以通过⻓按并拖动功能图标来进⾏⾃定义排序。
您可以点击⼯具栏右侧的  ⼯具箱 进⼊⼯具箱，点击⼯具箱右侧的  图标可对⼯具栏内
的功能图标进⾏添加或删减，也可将⼯具箱内的功能图标添加⾄⼯具栏。

⼯具栏最多⽀持添加 12 个功能图标，部分功能需要⽆⼈机硬件⽀持，不可启⽤的功能
将置灰显⽰。
多机对频场景下，当选中团队内的全部⽆⼈机时（即选择 ALL ），部分功能图标将置灰
⽽⽆法启⽤。
点击⼯具栏下的  可以隐藏⼯具栏。
点击⼯具箱内的 恢复默认 按钮可以重置⼯具栏和⼯具箱内的功能图标排序布局。
当在「  ⼯具箱 >  设置 >  更多 」中设置 快捷操作 样式为 悬浮球 时，⼯具栏将
被隐藏替换为悬浮球样式。

Autel Enterprise App 可以根据⽆⼈机云台型号的不同⾃动识别相机类型，并根据实
时⻚⾯布局提供不同的分屏切换操作以及云台相机切换操作。
当相机⻚⾯处于全屏⻚⾯显⽰时，可以执⾏以下操作：

点击⻚⾯左侧的  ⼴⻆ 或  变焦 或  红外 或  夜视 可以切换⾄对应云台相
机镜头的全屏显⽰⻚⾯。
点击⻚⾯右上⻆  可进⼊ 双屏 显⽰模式，您可点击⼆分屏⻚⾯右上⻆（或左上
⻆）的  下拉列表来选择显⽰的⻚⾯。
点击⻚⾯右上⻆  可进⼊ 三屏 显⽰模式，您可点击三分屏⻚⾯右上⻆（或左上
⻆）的  下拉列表来选择显⽰的⻚⾯。
点击⻚⾯右上⻆  可进⼊ 四屏 显⽰模式。

当⻚⾯处于分屏显⽰模式时，您可以点击分屏⻚⾯右下⻆（或左下⻆）的  来进⼊对
应的全屏⻚⾯。
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 提⽰：

5. 设备预览区

多机对频场景下，⽤于展⽰团队内的设备列表，以及执⾏设备选择、云台相机镜头的切换操作。

6. 姿态球
动态显⽰⽆⼈机、遥控器、返航点之间的相对位置信息，以及显⽰⽆⼈机的相关姿态、⻜⾏速
度、⽆⼈机电量及续航时间等⻜⾏安全数据。⽆⼈机的任何状态变化都将呈现在姿态球中。

 提⽰：

状态栏

使⽤过程中，您可以对照以下说明来判断⽆⼈机系统的状态。

 提⽰：

全屏⻚⾯和预览窗⼝为互斥关系。例如：当⽆⼈机的某⼀云台相机⻚⾯切换为全屏⻚⾯
显⽰时，地图⻚⾯⾃动调整为预览窗⼝显⽰。
点击预览窗⼝时，可以将其切换⾄全屏⻚⾯显⽰。
切换⾄ 三屏 或 四屏 显⽰模式时，预览窗⼝将⾃动隐藏。

在单机对频场景下，或多机对频场景下选中团队内的某⼀⽆⼈机时，在⻚⾯右下⻆将显
⽰该⽆⼈机的姿态球。

1.  ：展⽰当前⽆⼈机系统的告警提⽰数量，点击可浮窗展⽰具体告警信息。
2.  ：动态轮播展⽰当前⽆⼈机系统的具体告警信息，配合  使⽤。

告警信息会根据告警等级的不同展现不⼀样的警告⾊，相关说明如下：
 ：遥控器与⽆⼈机未连接状态。
 ：中级告警，不会禁⽌⽆⼈机起⻜，需要注意⻜⾏安全。
 ：⾼级告警，⽆⼈机禁⽌起⻜，需要您处理对应故障后，才能起⻜。

3.  ：显⽰当前⽆⼈机的⻜⾏模式。⽆⼈机⽀持三种⻜⾏模式：GNSS 模式、视觉定位模
式和姿态模式。
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 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

⻜⾏模式由⽆⼈机⻜控系统根据⻜⾏条件⾃动判断切换，您⽆法⼿动切换。详情请参考
「 ⽆⼈机 > ⻜⾏模式 」章节中说明。

4.  ：展⽰当前⽆⼈机执⾏的任务类型或执⾏状态。
5.  ：当⽆⼈机识别不到 microSD 存储卡（未安装或 microSD 存储卡损坏）时，将提⽰此
图标。

为保证⻜⾏体验，优先建议将⽆⼈机的影像 存储位置 设置为 SD 卡 路径。
未安装 microSD 存储卡时，⽆⼈机将使⽤ 机载内存 存储拍摄影像。注意，机载内存
容量偏⼩，可能影响拍摄任务。

6.  ：显⽰当前遥控器的电量情况。
7.  ：显⽰当前遥控器与⽆⼈机之间的图传信号状态。

遥控器与⽆⼈机对频连接后，点击该图标，可显⽰具体的信号强度和频段设置。
信号为 5-4 格时，遥控信号强度为 强，显⽰为绿⾊；信号为 3-2 格时，遥控信号强度
为 中，显⽰为⻩⾊；信号为 1 格时，遥控信号显⽰为 弱，显⽰为红⾊。
⽆⼈机与遥控器未对频连接时，显⽰为 。
开展⻜⾏时，请时刻留意图传信号状态。当信号不佳时，应及时收缩⽆⼈机⻜⾏半径，
以免造成⻜⾏事故。
开展⻜⾏前，请确保遥控器的天线处于锁定状态，否则可能会影响图传信号。

8.  ：单机对频场景下，当⽆⼈机安装了 RTK 模块，开机后，遥控器端将显⽰ RTK 信号图
标。

 ：固定解，定位精度可达厘⽶级。
 ：浮点解，定位精度⼤于 0.5 ⽶，谨慎使⽤。
 ：单点解，定位精度⼀般在 5~10 ⽶之间，不建议使⽤。
 ：⽆法锁定⾜够数量的卫星来进⾏定位，⽆法使⽤。
 ：（已具备 RTK 功能硬件）未开启 RTK 定位。

9.  ：显⽰当前的⽆⼈机获取的 GNSS 信号状态。
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 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 警告：

⽆⼈机⽆法获取 GNSS 信号时，该图标置灰显⽰。
点击该图标，可显⽰具体的信号强度和搜星数量。
开展⻜⾏时，请时刻留意 GNSS 信号状态。

10.  ：显⽰当前⽆⼈机的电量情况。

点击该图标后，可显⽰⽆⼈机安装的智能电池的实时电量、电压和温度。

11.  ：显⽰当前⽆⼈机的避障系统的⼯作状态。

 ：⽆⼈机避障系统已开启（在「  ⼯具箱 >  设置 >  避障 」中设置 避障⾏为
为 刹停 或 绕⾏ ）。

 ：⽆⼈机避障系统未开启（在「  ⼯具箱 >  设置 >  避障 」中设置 避障⾏为
为 关闭 ）。

 ：⽆⼈机与遥控器未对频连接时，该图标置灰显⽰。

12.  ：显⽰当前⽆⼈机的⻜⾏档位，点击该图标可在 低速档、舒适档、标准档、狂暴档 之
间快速切换⻜⾏档位。

您可以在「  ⼯具箱 >  设置 >  ⻜控 」中⾃⾏设置⽆⼈机的 ⻜⾏档位。不同档位
下，⽆⼈机的⻜⾏速度限值存在差异，详情请参考「 ⽆⼈机 > ⻜⾏档位 」章节中说
明。

 ：低速档，贴近地⾯⻜⾏时，为了安全考虑，建议切换⾄此档位⻜⾏。
 ：舒适档。
 ：标准档。
 ：狂暴档，此档位下，⽆⼈机的⻜⾏速度相较于标准档会有⼤幅度的提升。

若您未完全掌握⽆⼈机的⻜⾏操作技能，不建议切换⾄该档位⻜⾏。

⽆⼈机切换⾄狂暴档时，其避障系统将不⽣效，在⻜⾏过程中，将⽆法⾃动躲避周围的
障碍物。请在开阔平坦的区域⻜⾏。
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⼯具箱
⼯具箱内收纳的功能图标按类型可分为 快捷⼯具、任务、影像、信息共享 以及 个⼈服务与设置
五类。您可以⾃⾏决定将指定的功能图标拖动⾄⼯具栏。

 提⽰：

快捷⼯具

 提⽰：

 警告：

切换⾄狂暴档时，应预留⾜够的刹⻋安全距离（建议⾄少预留 50 ⽶），以保障⻜⾏安
全。

实际使⽤时，由于连接的⽆⼈机的硬件差异，部分功能可能会隐藏或置灰，表⽰该功能
在当前⽆⼈机下或当前场景下不可启⽤。
Autel Enterprise App 版本升级可能会移除部分旧版本的功能图标，也可能新增功能
图标。为保证良好体验，请保持⽆⼈机系统为最新版本。

1.  ：⽬标锁定，⻜⾏过程中，点击此图标，并点选或框选中观察⽬标后，⽆⼈机的云台将
对观察⽬标进⾏锁定。

2.  ：夜航灯，暗光环境下⻜⾏（如夜间⻜⾏）时，点击此图标，开启夜航灯，以便指⽰⽆
⼈机位置，避免发⽣空中交通事故。

启⽤夜航灯前，请务必关闭 隐蔽模式。

夜航灯⼯作时，会发出⾼强度爆闪灯光，请勿直视，以免造成视⼒损伤。

3.  ：历史标记，点击此图标，可以在历史标记⻚⾯内查看地图⻚⾯上的标记点。
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 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

如未提前在地图上进⾏打点标记，历史标记列表内将不显⽰标记点。
在历史标记列表内，选择某⼀标记点后，该标记点将在地图⻚⾯居中显⽰。您亦可对此
标记点进⾏ 编辑、删除 或 隐藏 操作，亦可指定⽆⼈机⻜向该标记点。

4.  ：挂载设备，⽆⼈机安装功能挂载后，此图标⾃动隐藏，变更为对应挂载图标，点击挂
载图标将打开挂载设备的功能⾯板。

5.  ：隐蔽模式，点击此图标，签署免责声明后，将关闭⽆⼈机机臂灯、电量指⽰灯、夜航
灯、下视灯以及喊话探照功能。

如需重新开启夜航灯或下视灯，需先关闭隐蔽模式。

6.  ：编队⻜⾏，多机对频场景下，选中⾄少两架⽆⼈机后，点击此图标，将开启编队⻜
⾏。⻜⾏时，⾮中继⽆⼈机将按照设定的⽔平间隔向中继机⾃动靠拢，最终和中继机保持同
⼀航向⻜⾏。

有关编队⻜⾏的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 编队⻜⾏ 」章节中说明。

7.  ：下视灯，暗光环境下降落（如夜间⻜⾏降落）时，点击此图标，开启下视灯，以便⽆
⼈机底部视觉感知镜头组正常⼯作，来获得更好的视觉定位效果，提升⽆⼈机降落的安全
性。

除⼿动开启/关闭外，下视灯亦可被设置为⾃动开启/关闭。⾃动模式下，若⽆⼈机处于
降落阶段且环境光线不⾜，下视灯将在离地 5 ⽶左右⾼度时⾃动开启，在降落成功后
⾃动关闭。
设置路径：「  ⼯具箱 >  设置 >  更多 > 灯光设置 」。
设置下视灯前，请务必关闭 隐蔽模式。

8.  ：⽬标识别，点击此图标，将智能识别⽆⼈机图传画⾯内的⽬标对象类型。

该功能需要您提前设置⽬标识别类型，当前版本⽀持识别 ⼈、⻋、船 以及 烟雾/⽕。
设置路径：「  ⼯具箱 >  设置 >  更多 > ⽬标识别设置 」。
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 备注：

任务

 提⽰：

 提⽰：

9.  ：测距，点击此图标，将⾃动测量相机⻚⾯（图传画⾯）中央的⽬标点到⽆⼈机的距离
以及⽬标点的海拔⾼度和经纬度。

该功能需要⽆⼈机云台⽀持激光测距仪。

10.  ：截屏，点击此图标，将截取当前的显⽰画⾯。
11.  ：录屏，点击此图标，将录制遥控器的显⽰画⾯。

1.  ：多边形任务，点击此图标，您可以进⼊多边形任务编辑⻚⾯。

多边形任务常⽤于测绘建模场景。
有关多边形任务的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 多边形任务 」章节中说明。

2.  ：任务录制，点击此图标，可以记录当前任务执⾏的操作流程，以便下⼀次重复执⾏相
关任务流程。

开启任务录制后，您需要操作⽆⼈机成功执⾏⼀遍任务，包括操作⽆⼈机⾄任务点、⼿
动控制云台朝向并拍照等。
任务完成后，结束录制。此时在 任务库 内⾃动⽣成⼀条任务，⽤⼾可选择执⾏该任务
来重复作业。

3.  ：任务导⼊，点击此图标，将保存在遥控器本地的任务（⽀持 .kmz 格式）导⼊到任务
库。

4.  ：快速任务，点击此图标，在地图⻚⾯标记某⼀快速任务点后，可让⽆⼈机⻜向任务点
执⾏临时任务。
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 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

影像

有关快速任务的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 快速任务 」章节中说明。

5.  ：航点任务，点击此图标，您可以进⼊航点任务编辑⻚⾯。

航点任务常⽤于巡检场景。
有关航点任务的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 航点任务 」章节中说明。

6.  ：任务库，点击此图标，进⼊ 任务库 ⻚⾯。在任务库内，您可以对已保存的任务或电⼦
围栏进⾏ 编辑、收藏 以及 删除 等⼀系列操作。

7.  ：快速拼图，点击此图标，配置遥控器连接到安装有 Autel Mapper 客⼾端的计算机设
备，可以实现⼀边⻜⾏⼀边建模。

有关快速拼图的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 快速拼图 」章节中说明。

8.  ：建模环绕，点击此图标，进⼊ 建模环绕 任务⻚⾯，⽆⼈机将以当前位置为中⼼⾃动按
当前⻜⾏⾼度的 1.5 倍距离为半径绕圈盘旋⻜⾏，并对中⼼点正下⽅⽬标进⾏拍摄。

有关建模环绕的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 建模环绕 」章节中说明。

9.  ：电⼦围栏，单机对频场景下，点击此图标，可以⾃定义禁⻜区或地理围栏以及相应的
缓冲区范围。

在规划的有效时段内，⽆⼈机⽆法⻜⼊⾃定义禁⻜区或⻜出⾃定义地理围栏，也⽆法在
相应的缓冲区内起⻜。
有关电⼦围栏的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 其他 > 电⼦围栏 」章节中说明。
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 提⽰：

信息共享

 提⽰：

 提⽰：

1.  ：相册，点击此图标，可以查看 ⻜机相册 和 本地相册 上的照⽚和视频，并执⾏相关操
作。

⻜机相册：照⽚和视频存储在⽆⼈机端。
本地相册：照⽚和视频存储在遥控器端。
启⽤数据加密功能后，⽆⼈机新拍摄的照⽚和视频将进⾏加密保护，⽆法通过相册直接
预览。

2.  ：去雾，点击此图标，可使拍摄或录制画⾯显得更加通透，增强⾊彩对⽐，⽤于消除画
⾯中的 起雾现象 或微量雾霾引起的画⾯清晰度不⾜的现象。

3.  ：专业影像，点击此图标，将展开云台相机的专业设置⾯板，您可以进⾏更细致的相机
参数调节。

4.  ：相机亮度，点击此图标，您可调节相机的显⽰亮度。
5.  ：超感光，点击此图标，可进⼊夜拍模式，即使在光线较暗的环境下拍摄，呈现的画⾯
依然明亮。

1.  ：单机对频，点击此图标，实现 1 台遥控器与 1 架⽆⼈机的对频连接操作。

单机对频的操作说明请参考「 遥控器 > 对频 > 单机对频 」章节中说明。

2.  ：多机对频，点击此图标，可实现最多 2 台遥控器与 2 架⽆⼈机对频连接，组建成⼀个
团队。

多机对频的操作说明请参考「 遥控器 > 对频 > 多机对频 」章节中说明。

3.  ：⻜机点，⽆⼈机处于 GNSS 模式时，点击此图标，以⽆⼈机当前位置在地图⻚⾯上放
置标记点。
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 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

个⼈服务与设置

4.  ：遥控器点，⽆⼈机处于 GNSS 模式时，点击此图标，以遥控器当前位置在地图⻚⾯上
放置标记点。

5.  ：⾃由打点，点击此图标，您可以在地图⻚⾯上⾃由放置标记点。

地图⻚⾯上放置的标记点均可以在 历史标记 列表中查看。
⻜⾏员⻆⾊ 遥控器或 观察员⻆⾊ 遥控器均可以进⾏⾃由打点操作。同⼀任务中，团队
内的遥控器可以共享前 10 个⾃由打点的标记点，超出该数量的标记点将各⾃保存在进
⾏打点操作的遥控器上。

6.  ：云服务，点击此图标，进⼊云服务配置⻚⾯，您可以对⽆⼈机系统进⾏相关云服务配
置，以便通过云服务平台（如 道通天穹 ）对⽆⼈机系统进⾏远程管理与控制。

有关云服务的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 云服务 」章节中说明。

7.  ：直播，点击此图标，可以对⽆⼈机实时图传画⾯进⾏直播设置，⽀持 RTMP、RTSP
和 GB28181 三种推流协议，以及 单镜头 或 多镜头 两种推流模式。

有关直播的功能操作请参考「 ⻜⾏作业 > 直播 」章节中说明。

1.  ：⽤⼾服务，点击此图标，可以进⼊ 个⼈中⼼ ⻚⾯，您可以在此⻚⾯内注册/登录道通
智能⽤⼾账号，并查询账号下的⻜⾏时⻓、⻜⾏⾥程、⻜⾏次数以及为⽆⼈机（仅限激活
48 ⼩时内）购买 随⼼⻜ 增值服务。

2.  ：设置，点击此图标，可以进⼊⽆⼈机系统的设置⻚⾯。您可以在设置⻚⾯内执⾏ ⻜控
参数设置 、避障设置、遥控设置、图传设置、⻜机电量 查询与设置、云台设置、RTK 设置
以及 更多设置（含单位设置、灯光设置、安全设置、⽬标识别设置、Remote ID 设置、显
⽰语⾔设置、快捷操作设置以及固件版本查询升级等）。

3.  ：⻜⾏记录，点击此图标，可以查看⽆⼈机的⻜⾏记录，或同步记录⾄第三⽅平台，此
功能需登录道通智能⽤⼾账号或配置登录第三⽅平台。
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 提⽰：

 提⽰：

姿态球

MSLMSL mm300300

85%85%

32′52′′32′52′′

147ATL m

744D m

V/S 0.1m/s

H/S 0.3m/s

使⽤过程中，您可以对照以下说明来获取⽆⼈机的⻜⾏姿态数据信息。

 提⽰：

4.  ：⻜⾏⽇志，点击此图标，可以查看⽆⼈机的⻜⾏⽇志，此功能需登录道通智能⽤⼾账
号。

⻜⾏⽇志可⽤于在⽆⼈机系统发⽣异常状况时，供我们的售后⽀持团队进⾏技术分析。

5.  ：使⽤⼿册，点击此图标，可以查看⽆⼈机系统的详细操作说明。
6.  ：数据加密，点击此图标，可以为⽆⼈机拍摄的媒体素材设置安全密码进⾏加密。

设置安全密码时，需先连接⽆⼈机。
设置安全密码后，在⻜机相册或本地相册查看相应媒体素材时，需要输⼊密码进⾏解密
才能进⾏查看。
您设置的安全密码将不会保存在设备上或上传⾄云端服务器，请妥善保管，忘记后将⽆
法找回，只能格式化存储。
⽆⼈机在⻜⾏过程中，⽆法进⾏媒体素材解密，请在降落停桨后再进⾏解密。

1.  ：显⽰当前⽆⼈机电量及预估可⻜⾏时间。
2. MSL：指当前⽆⼈机以平均海平⾯（Mean Sea Level）为基准的绝对⾼度。
3.  ：显⽰当前⽆⼈机相对于返航点的⽅位以及航向（机头朝向）。

⻜⾏时，如视线中已⽆法观察到⽆⼈机，可结合⽆⼈机⽅位与航向，操作⽆⼈机返航。

4.  ：显⽰当前⽆⼈机云台的朝向。
5. ATL：指当前⽆⼈机相对起⻜点的⻜⾏⾼度。
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 提⽰：

 提⽰：

设备预览区
多机对频场景下，在 Autel Enterprise App 地图⻚⾯或相机⻚⾯的下侧会显⽰设备预览区。

 提⽰：

6. V/S：指当前⽆⼈机在垂直⽅向上的⻜⾏速度。
7. D：指当前⽆⼈机相对返航点的⽔平距离。
8. H/S：指当前⽆⼈机在⽔平⽅向上的⻜⾏速度。
9.  ：⽆⼈机返航点，返航点处于姿态球中⼼位置。

未设置返航点时，默认起⻜点为返航点。
姿态球上标记 N 的⽅位为正北⽅。

10.  ：显⽰当前遥控器相对于返航点的⽅位与朝向。
11. 姿态球外沿的 绿-橙-红 线条为环形电量条，⽤⼾可通过环形电量条快速判断⽆⼈机电量消
耗情况。您可在「  ⼯具箱 >  设置 >  ⻜机电量 」中设置电量条样式的范围值。

绿⾊：电量充⾜。
⻩⾊：低电量。
红⾊：严重低电量。

当选中团队内的全部⽆⼈机时（即选择 ALL ），您可以点击设备预览区右上⻆的  图标，
展开⽆⼈机快捷设置⾯板；展开后，点击  可以折叠该⾯板。
点击设备预览区右侧的  可以进⼊组⽹设置⻚⾯（即 我的团队 ⻚⾯）。

在快捷设置⾯板内，您可以在 画⾯ ⼀栏内预览各⽆⼈机的状态信息（⽆⼈机电量、遥
控信号、GNSS 信号）以及切换⽆⼈机云台相机镜头。
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功能⻚⾯
相机⻚⾯

相机⻚⾯⽤于展⽰⽆⼈机⻜⾏时的实时航拍画⾯（图传画⾯），您可以在⻚⾯内执⾏相机镜头切
换、云台俯视⻆调节以及进⾏拍照/录像等操作。
根据⽆⼈机挂载的云台差异，Autel Enterprise App 将⾃动识别云台相机镜头类型，总的来
说，相机⻚⾯包含 变焦 相机⻚⾯、⼴⻆ 相机⻚⾯、夜视 相机⻚⾯以及 红外 相机⻚⾯。

相机镜头切换

您可以在相机全屏⻚⾯点击左侧的  ⼴⻆ 或  变焦 或  红外 或  夜视 来切换⾄对应云台
相机镜头的全屏显⽰⻚⾯。

相机功能

您可以在不同的相机⻚⾯内执⾏不同的操作，功能操作说明如下：

 ：团队内的全部⽆⼈机；  ：中继机。
单机对频场景下，设备预览区 将不显⽰。

1.  ：点击此图标，可对云台相机的相关参数进⾏查看以及设置，具体设置项请参考相关⻚
⾯指引。

2.  ：点击此图标，可通过选择好的相机镜头进⾏拍照。
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 提⽰：

 警告：

3.  ：点击此图标，可通过选择好的相机镜头进⾏录像，再次点击则结束录像。
4.  ：点击此图标，可进⼊ 相册。
5.  ⼴⻆ 或  变焦 或  红外 或  夜视：在对应相机⻚⾯点击此动态图标，可调节对应相
机镜头的变焦倍率。

6.  或  或  ：点击相应图标，可以快速调整云台俯视⻆度，⽤⼾亦可通过 C1/C2 ⾃定义
按键 实现该操作。

7.  ：分屏显⽰时，点击此图标，调整任⼀相机的变焦倍率，其他相机也会跟随变焦，相机
画⾯将同步放⼤或缩⼩。

请知晓，不同云台相机的联动变焦触发倍率存在差异，请⾃⾏实操体验。

8.  ：在红外相机⻚⾯，点击此图标，可以在弹出的 伪彩 下拉列表⾥上下拖动选择⼀种⾊
盘。

9.  或  ：在红外相机⻚⾯，进⼊  ⾥开启红外镜头的测温功能后，出现此图标。点
击此图标，可在⾼增益测温模式和低增益测温模式之间来回切换。

10.  ：在红外相机⻚⾯，进⼊  ⾥开启红外镜头的测温功能后，出现此图标。点击此图标执
⾏平⾯场校准（ Flat-Field Calibration ），校准后，热成像画⾯质量将会被优化，温度变
化更容易被观察。

拍摄时，切勿将红外相机对准强能量源，如太阳、熔岩、激光束、铁⽔等，以免损坏红
外探测器。
被测⽬标温度应处于 +600℃ 内，超温观测会造成红外探测器灼伤损坏。
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地图⻚⾯

在地图⻚⾯内，您可以查看⻜⾏区域的地图信息以及在⻜⾏过程中的查看⽆⼈机的航迹信息或进
⾏打点标记等操作。
您可以通过以下⽅法进⼊地图⻚⾯：

在地图⻚⾯内，您可以执⾏以下操作：

相机⻚⾯处于全屏显⽰时，您可以点击⻚⾯左下⻆的 地图 预览窗⼝切换⾄地图全屏⻚⾯。
分屏显⽰模式下，您可点击分屏⻚⾯右上⻆（或左上⻆）的  下拉列表来选择显⽰地图
⻚⾯。
分屏显⽰模式下，在地图分屏⻚⾯点击⻆落的  来切换⾄地图全屏⻚⾯。

1.  ：点击此图标，在遥控器联⽹的情况下，您可以进⾏通过输⼊ POI（兴趣点）或经纬度
来进⾏地点搜索。点击确认搜索结果后，地图⻚⾯会⾃动跳转⾄⽬标点进⾏显⽰。

2.  ：点击此图标，您可以对  地图显⽰、  地图样式 以及  离线地图 进⾏相关设置：
在  地图显⽰ 设置栏内，您可以开启/关闭电⼦围栏显⽰，也可以开启显⽰/清除⻜⾏
轨迹。
在  地图样式 设置栏内，您可以选择地图数据源（可选 MapBox 或 MapTiler ）以
及地图图层显⽰样式（可选 正常 或 混合 ），也可以导⼊电⼦围栏⽂件。
在  离线地图 管理栏内，您可以下载指定区域的离线地图，⽀持地图图层设置和离线
地图删除操作。
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 提⽰：

3.  ：显⽰此图标时，地图显⽰⽅向将不会跟随遥控器朝向旋转⽽变化，地图在屏幕上将会
上北下南固定显⽰。

4.  ：显⽰此图标时，地图显⽰⽅向将会跟随遥控器朝向旋转⽽变化，地图在屏幕上显⽰⽅
向与真实地理⽅向保持⼀致。

 和  可来回点击切换。

5.  ：遥控器位置，⽆⼈机处于 GNSS 模式时，点击此图标，可以定位显⽰遥控器在地图上
的位置。

6.  ：返航点位置，⽆⼈机处于 GNSS 模式时，点击此图标，可以定位显⽰返航点在地图上
的位置。

7.  ：⽆⼈机位置，⽆⼈机处于 GNSS 模式时，点击此图标，可以定位显⽰⽆⼈机在地图上
的位置。

8.  ：全览，⽆⼈机处于 GNSS 模式时，点击此图标，可以同时定位显⽰遥控器、⽆⼈机、
返航点在地图上的位置。

9.  ：返回中⼼，若将地图从当前定位点移⾄其它位置时，地图⻚⾯右侧将会出现此图标。
点击此图标，地图将快速返回⾄当前定位点。

10.  ：当⽆⼈机失联时，点击此图标，可查询失联⽆⼈机的最后上报位置信息。
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设置⻚⾯

在⼯具箱内点击  设置 可以进⼊设置⻚⾯。

 提⽰：

⻜控参数设置

点击设置⻚⾯侧边栏的  ⻜控 进⼊ ⻜控参数设置 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

 提⽰：

单机对频场景下，或多机对频场景下选中团队内的某⼀⽆⼈机后，可以进⼊设置⻚⾯。
多机对频场景下，当选中团队内的全部⽆⼈机时（即选择 ALL ），⽆法进⼊设置⻚⾯（

 设置 置灰⽆法选中）。

1. 返航⾼度 设置：⽆⼈机执⾏⾃动返航时的⻜⾏⾼度。返航时，⽆⼈机将上升⾄该⾼度。

有关返航⾼度的调整机制请参考「 ⽆⼈机 > ⾃动返航 > 返航⾼度机制 」章节中说明。
设置返航⾼度时，应确保设定值⾼于⻜⾏范围内的障碍物⾼度。
返航⾼度应不超过所在地法律法规的要求。如在中国⼤陆境内，⽆⼈机最⼤⻜⾏⾼度不
应超过 120 ⽶。
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 提⽰：

 警告：

 提⽰：

 提⽰：

避障设置

点击设置⻚⾯侧边栏的  避障 进⼊ 避障设置 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

2. ⾼度限制：限制⽆⼈机相对起⻜点的最⼤⻜⾏⾼度不超过设定值。
3. 距离限制：开启后，将限制⽆⼈机相对返航点的最⼤⻜⾏半径不超过设定值。

设定⾼度限制时，应确保其不低于返航⾼度的设定值，且同样不超过所在地法律法规的
要求。
若关闭距离限制，您可以⼿动操作⽆⼈机保持⻜⾏状态直⾄触发严重低电量降落或 失
联⾏为。

在不符合法律法规要求的⾼度或管制空域⻜⾏存在法律⻛险，请合法⻜⾏。

4. ⻜⾏档位 设置：可选 低速档、舒适档、标准档 以及 狂暴档。
5. 返航点设置：可选 ⻜机当前位置、遥控器当前位置。

若未设置返航点，则⽆⼈机默认起⻜点作为返航点。

6. 指南针校准：当状态栏提⽰ 指南针需要校准，请校准后⻜⾏ 时，您可以从此处进⼊指南针
校准⻚⾯执⾏校准操作。

7. IMU校准：当状态栏提⽰ 请校准 IMU 或 IMU 异常⽆法起⻜，请先校准 IMU 时，您可以
从此处进⼊ IMU 校准⻚⾯执⾏校准操作。

8. 失联⾏为 设置：可选 返航、悬停、降落。

失联⾏为：在⽆⼈机与遥控器断开 C2 链路超过 10 秒后且未能重新建⽴连接时，⽆⼈
机执⾏的⻜⾏⾏为。
返航：当⽆⼈机失联时，⽆⼈机将⾃动回到返航点。
悬停：当⽆⼈机失联时，⽆⼈机将悬停在当前位置。
降落：当⽆⼈机失联时，⽆⼈机将降落在当前位置。

1. 避障⾏为 设置：可选 关闭、刹停、绕⾏。

86 / 124



 提⽰：

 警告：

 重要：

遥控设置

点击设置⻚⾯侧边栏的  遥控器 进⼊ 遥控设置 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

 提⽰：

关闭：⽆⼈机避障系统不⼯作。
刹停：可设定 安全距离。⼿动⻜⾏时，当⽆⼈机遇到障碍物，将在所设定的 安全距离
⾃动减速刹停并悬停在原地。
绕⾏：可设定 安全距离。当⽆⼈机在⻜⾏过程中遇到障碍物时，将在所设置的 安全距
离 ⾃动减速并⾃主决策随机从障碍物左、右、上任⼀⽅向绕⾏。
为了⻜⾏安全，建议设置避障⾏为为 刹停 或 绕⾏。
当⽆⼈机执⾏⾃动任务（如⾃动返航、航点任务、多边形任务）时，⽆⼈机的避障⾏为
将跟随设置为 关闭 或 绕⾏（在「  避障 > 避障⾏为 」⾥设置为 刹停 或 绕⾏ 时）。

当⽆⼈机的⻜⾏档位设置为 狂暴档 时，避障功能将不⽣效。

2. 告警距离 设置：遇到障碍物时，⽆⼈机将在设定的告警距离进⾏告警提⽰。
3. 显⽰雷达图：开启后，⽆⼈机在检测到障碍物时，将会在相机⻚⾯根据设定的安全/告警距
离进⾏⻛险提⽰。

4. 障碍物声⾳提⽰：开启后，⽆⼈机在检测到障碍物时，遥控器将会发出声⾳提⽰。
5. 降落保护：开启后，⽆⼈机将在⾃动降落阶段检测地⾯情况是否适合降落。

开启降落保护功能后，若⽆⼈机检测到地⾯不适合降落，将在降落点上空保持悬停，此
时需要⼈为操作摇杆控制⽆⼈机在合适地点进⾏降落。

1. 摇杆模式 设置：可选 中国⼿、美国⼿、⽇本⼿。

默认摇杆模式模式为 美国⼿，您可以⾃⾏设定符合⾃⾝操作习惯的摇杆模式。
开展⻜⾏前，请优先确认当前设定的摇杆模式。摇杆模式的差异请参考「 ⾸次使⽤ >
基础⻜⾏ > 操作⽆⼈机 」章节中说明。

2. 遥控器校准：若遥控器的摇杆或拨轮出现响应异常时，您可以从此处进⼊遥控器校准⻚⾯执
⾏校准操作。

3. 遥控器⾃定义按键 设置：您可以⾃⾏为 C1/C2 键映射按键功能。可选 避障⾏为开启（刹
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 提⽰：

图传设置

点击设置⻚⾯侧边栏的  图传 进⼊ 图传设置 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

停）/关闭、云台回中/45°/朝下、地图/图传切换、⻜机档位切换。

有关功能的细节请参考「 遥控器 > ⾃定义功能按键 」章节中说明。

4. EXP：调节摇杆的动作响应曲线，其中 X 轴为摇杆物理输出量，Y 轴为摇杆逻辑输出量，
即：X 轴表⽰当前控制摇杆产⽣的位移，Y 轴表⽰当前⽆⼈机实际响应的⼒度。

5. 遥控器开关机⾳ 设置：开启后，遥控器开关机将发出提⽰⾳，否则，遥控器将静默开关
机。

1. 图传模式：可选 流畅、⾼清。

流畅：图传画质为 720P；⾼清：图传画质为 1080P。

2. 图传频段：可选 AUTO、2.4G、5.8G。

AUTO：⽆⼈机与遥控器之间⾃动选择合法频段进⾏图传。
2.4G：⽆⼈机与遥控器之间通过 2.4G 合法频段进⾏图传。
5.8G：⽆⼈机与遥控器之间通过 5.8G 合法频段进⾏图传
⽆⼈机系统会⾃动根据⽆⼈机的 GNSS 定位信息提供符合所在地法律规定的合法频
段。
若⽆⼈机开机后未获取到 GNSS 定位信息，则⽆⼈机与遥控器之间的图传频段强制设
置为 2.4G。
多机对频场景下，图传频段仅⽀持设置为 AUTO。

3. 全屏画⾯效果 设置：可选 适应屏幕、原⽐例。

适应屏幕：全屏显⽰模式下，画⾯将铺满屏幕。
原⽐例：全屏显⽰模式下，画⾯将按原⽐例在屏幕上进⾏显⽰。

4. 分屏画⾯效果 设置：可选 等⽐缩放、适应屏幕。
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 提⽰：

⻜机电量

点击设置⻚⾯侧边栏的  电池 进⼊ ⻜机电量 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

 提⽰：

 警告：

 提⽰：

 提⽰：

云台设置

点击设置⻚⾯侧边栏的  云台 进⼊ 云台设置 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

等⽐缩放：双屏显⽰模式下，分屏⻚⾯被等⽐缩⼩。
适应屏幕：双屏显⽰模式下，分屏⻚⾯将铺满屏幕。

1. 查看⽆⼈机安装的智能电池电量以及预估可⻜⾏时间，您可以查看电池的实时电量、温度、
电压以及放电池次数的具体数据。

数据异常超出正常范围时，将呈现红⾊告警状态。

智能电池的放电次数超过 200 次时，输出性能将⽆法保证，为确保⻜⾏安全，请更换
新电池。

2. 电池电量报警阈值设置：您可以⾃⾏设定电池 严重低电量报警 和 低电量报警 的触发阈值，
以便在⻜⾏过程中进⾏低电量提⽰，确保⽆⼈机有⾜够的电量返航或降落。

严重低电量报警：红⾊状态，可设定范围 8%~25%，⽆⼈机的电量达到此阈值时会触
发强制降落。
低电量报警：橙⾊状态，可设定范围 15%~50%，其设定值⾄少⽐严重低电量报警阈值
⾼ 5%，⽆⼈机的电量达到此阈值时会触发⾃动返航。
触发低电量提⽰时，请及时返航，以免发⽣⻜⾏安全事故。

3. 快速换电：开启后，⽆⼈机可在不关机的情况下实现智能电池热替换，避免重新开机等待。

建议在 8 秒内完成智能电池更换，以保证⽆⼈机能正常激活新电池开机。
在 -10℃ 以下环境进⾏快速换电可能会失败。
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 提⽰：

RTK 设置

点击设置⻚⾯侧边栏的  RTK 进⼊ RTK 设置 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

 提⽰：

⽆⼈机开机前，务必确保云台保护罩已被取下，且云台活动空间内不存在障碍物⼲涉。

1. 云台俯仰轴最⼤速度 设置：您可以设定云台在俯仰轴上每秒转动的⻆度。
2. 云台校准：当状态栏提⽰ 请校准云台电机 时，您可以从此处进⼊云台校准⻚⾯执⾏⾃动校
准操作。

3. 云台微调：云台位置发⽣倾斜时，您可以通过 ⽔平微调、偏航微调、俯仰微调 功能按钮进
⾏微调，使遥控器屏幕中的⽔平、垂直轴和对照的横纵轴保持对⻬。

4. 重置云台参数：您可点击 重置 按钮恢复云台参数为默认设置。

此设置项⾮预置项。需要⽆⼈机安装 RTK 模块后，才显⽰此设置项。
当前版本下，仅单机对频场景下⽀持启⽤ RTK 功能；多机对频场景下，RTK 功能⽆法
启⽤，Autel Enterprise App 中不显⽰该设置项。

1. RTK 定位：开启后，当⽆⼈机连接到⽹络 RTK 服务时，可实现（RTK FIX 时）厘⽶级的定
位精度。

启⽤⽹络 RTK 服务时，需要遥控器或⽆⼈机联⽹。
开启 RTK 定位后，将展⽰以下设置项。

2. 连接状态：成功登录⽹络 RTK 服务时，将显⽰ 连接成功。

⽆法连接到⽹络 RTK 服务时，将显⽰ 连接失败 以及失败原因。

3. ⽹络 RTK 服务配置：您可以⾃⾏配置⽹络 RTK 服务器地址、端⼝、挂载点以及输⼊ RTK
服务账号和密码。

完成配置后，点击 登录账号 按钮进⾏⽹络 RTK 服务登录。如果存在⽹络 RTK 配置异
常，将进⾏提⽰。
开启 ⾃动连接 后，每次开机联⽹将⾃动登录⽹络 RTK 服务。
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 重要：

更多设置

点击设置⻚⾯侧边栏的  更多 进⼊ 更多设置 ⼦⻚⾯，您可以进⾏以下设置：

 警告：

 提⽰：

点击 历史账号 按钮可查询管理已配置的⽹络 RTK 账号。⽆⼈机⽀持保存多个⽹络
RTK 账号。

不具备 RTK 功能硬件的⽆⼈机在安装 RTK 模块后，状态栏将同步显⽰ RTK 信号图
标。

4. RTK 坐标系：连接⽹络 RTK 服务后，可在 RTK 坐标系栏内查看坐标系类型、RTK 定位⽅
式、经纬度、海拔、搜星数量以及标准差。

1. 单位设置：您可以在此设定 Autel Enterprise App 中的 速度/距离单位、⾯积单位、温度
单位、坐标类型。

2. 灯光设置：您可以在此处开启/关闭隐蔽模式，以及关闭隐蔽模式后，对 夜航灯 以及 下视
灯 的开启/关闭进⾏相应设置。

签署免责声明后，开启隐蔽模式造成的任何后果由⽤⼾⾃⾏承担，如⾮必要，请勿开
启。
开启隐蔽模式可能会违反所在地法律法规，除⾮您需要执⾏已合法授权的特殊任务，否
则请勿开启。

3. 安全：您可以在此处进⾏以下设置：
启⽤视觉定位：开启后，⽆⼈机在 GNSS 信号不佳的地⽅将保持悬停。
选择 GNSS 定位制式：可选 ⾃动 和 北⽃ 。

⾃动：⽆⼈机将⾃动选择信号最佳的 GNSS 定位信号。
北⽃：⽆⼈机将只接收北⽃导航系统的 GNSS 定位信号。

空中紧急停桨：您可以根据⻜⾏安全需求⾃⾏决定是否开启此功能。开启后，在⻜⾏过
程中，您可随时通过双摇杆同时向下内掰或外掰，使⽆⼈机螺旋桨停⽌转动。请谨慎使
⽤此功能。

起⻜前，若关闭了⽆⼈机的视觉定位，则在起⻜后，请勿启⽤视觉定位，此操作将可能
导致视觉定位功能失效。如需重新启⽤视觉定位，建议将⽆⼈机降落后再执⾏相关操
作。
部分国家或地区可能不⽀持北⽃导航，请以实际显⽰为准。
切换 GNSS 定位制式后，需 重启⽆⼈机 才能⽣效。
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 提⽰：

使⽤空中紧急停桨后，⽆⼈机将不受控⾃由坠落。此功能仅⽤于降低⽆⼈机发⽣故障后
可能造成的附加伤害或损失，使⽤时应注意规避⼈群或建筑物。完成停桨迫降后，应
停⽌使⽤⽆⼈机，并联系我们对⽆⼈机进⾏动⼒系统检查。

4. ⽬标识别设置：您可⾃⾏设定⽆⼈机识别的⽬标类型以及开启声⾳提⽰，当前版本⽀持
⼈、⻋、船 以及 烟雾/⽕ 四类⽬标类型。

5. Remote ID：⽆⼈机在中国⼤陆境内⾸次开机完成 UOM 实名登记 并激活后，将⾃动开启
Remote ID ⼴播，每次开机均会⾃动将⻜⾏动态数据上报⾄ UOM 平台；在其他国家/地
区（⾮中国⼤陆），开机后请从此处进⼊并按⻚⾯要求输⼊相关信息，输⼊成功后，将提⽰
Remote ID 的⼴播状态。

6. 语⾔设置：您可以设置 Autel Enterprise App 的界⾯显⽰语⾔。选择后，应⽤将⾃动重
启。

改变显⽰语⾔并不会改变 Autel Enterprise App 中与国家/地区相关联的功能设置
项，⽆⼈机在不同国家/地区的相关功能可能存在设置差异。

7. 快捷操作 设置：您可以根据⾃⾝使⽤习惯设定功能图标的展⽰⽅式，可选 ⼯具栏 或 悬浮球
两种样式。

8. 关于：您可以在此处查看 Autel Enterprise App 版本号以及⽆⼈机、遥控器、云台、智能
电池的固件版本和序列号。同时⽀持对 Autel Enterprise App 和设备固件进⾏升级检测。
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任务库

在⼯具箱内点击  任务库 可以进⼊任务库⻚⾯。

 提⽰：

在任务库中，您可以执⾏以下操作：

任务库⽤于保存和管理已规划的航线任务（航点任务、多边形任务）、电⼦围栏（⾃定
义禁⻜区、⾃定义地理围栏）、任务录制⽣成的航线任务。

 ：点击此图标，可以通过关键字搜索感兴趣的任务或电⼦围栏。
 ：点击此图标，可以筛选任务库中保存的任务或电⼦围栏。
 ：点击此图标，可以单选或多选任务库中保存的任务或电⼦围栏，并执⾏删除、收藏或
导出操作。

 ：点击此图标，可以退出任务库。
 ：点击此图标，可以收藏选定的任务或电⼦围栏。收藏后，可在任务库收藏列表内查
看。

 ：点击此图标，可以重新编辑选定的任务或电⼦围栏。
 ：点击此图标，可以删除选定的任务或电⼦围栏。
 ：点击此图标，可以导出选定的任务，以 .kmz 格式保存在指定路径下。
 ：点击此图标，可以禁⽤已⽣效的电⼦围栏。
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⻜⾏作业
您可以通过 Autel Enterprise App 创建后执⾏多种类型的⾃动⻜⾏任务，相关任务将保存在

 任务库 下。

 提⽰：

术语说明

在创建⾃动⻜⾏任务时，您可以参考以下术语说明，以便于更好理解有关任务的设置项。

术语 定义 关联任务

安全起⻜⾼
度

指⽆⼈机开机起⻜后，将先爬升⾄此⾼度，在⻜往航线起始点的过
程中逐渐调整⾄设定的⻜⾏⾼度来执⾏任务。 航点任务

相对起⻜点
⾼度 指⽆⼈机相对于起⻜点的垂直⾼度。 航点任务

海拔⾼度 指⽆⼈机相对于海平⾯的垂直⾼度。 航点任务

⻜机偏航⻆ 指⽆⼈机机头偏离正北⽅向的夹⻆。 航点任务

完成任务动
作 指⽆⼈机完成⾃动⻜⾏任务后执⾏的⻜⾏动作策略。

航点任务
多边形任
务

失联动作 指⽆⼈机与地⾯控制站（如遥控器）断开 C2 链路超过 10 秒后执⾏
的⻜⾏动作策略。

航点任务
多边形任
务

航点动作 指⽆⼈机途径某⼀航点时，⽆⼈机和云台执⾏的相应动作。 航点任务

云台俯仰⻆ 指云台在俯仰轴上与⽔平基准⾯的夹⻆。 航点任务

云台偏航⻆ 指云台在偏航轴上与正北⽅向的夹⻆。 航点任务

协调半径 ⽆⼈机在抵达下⼀航点前，以设定的转弯半径由当前航段平滑切换
到下⼀航段。 航点任务

⽆⼈机处于 视觉定位模式 或 姿态模式 时，将⽆法执⾏⾃动⻜⾏任务。
执⾏⾃动⻜⾏任务时，若检测到以下任何情况，⽆⼈机将⾃动结束任务，并执⾏相应操
作：

⽆⼈机低电量时，Autel Enterprise App 将提⽰⾃动返航。
⽆⼈机严重低电量时，⽆⼈机将结束任务，⾃动在原地降落。
⽆⼈机与遥控器断开 C2 链路超过 10 秒（如遥控器出现关机情况）时，⽆⼈机将
⾃动执⾏您设置的失联动作。
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术语 定义 关联任务

任务⾼度 指⽆⼈机执⾏任务时相对⽬标测区地⾯的垂直⾼度。 多边形任
务

相对任务⾼
度 指⽆⼈机起⻜点相对⽬标测区地⾯的垂直⾼度。 多边形任

务

GSD Ground Sampling Distance，即地⾯采样间隔，跟随任务⾼度
变化。

多边形任
务

航向重叠率 指沿航线航向拍摄照⽚时，相邻两次拍摄的照⽚之间的影像重叠
率。

多边形任
务

旁向重叠率 指沿相邻两条航线航向拍摄照⽚时，相邻两张照⽚之间的影像重叠
率。

多边形任
务

主航线⻆度 ⾃动⽣成航线时，主航线相对纬度线的航线夹⻆。 多边形任
务

协调转弯 ⽆⼈机以最佳弧形航迹由⼀条主航线切换到相邻主航线。 多边形任
务

通⽤功能图标说明

1.  ：在航点任务和多边形任务编辑⻚⾯，点击此图标，可以删除选中的航点或顶点。
2.  ：在航点任务和多边形任务编辑⻚⾯，点击此图标，可以清除当前已编辑的任务，以便
重新编辑任务。

3.  ：在航点任务和多边形任务编辑⻚⾯，点击此图标，可以让已编辑的航线在地图⻚⾯居
中显⽰。

4.  ：在航点任务和多边形任务编辑⻚⾯，点击此图标，可以退出当前的任务编辑⻚⾯。
5.  ：在航点任务和多边形任务编辑⻚⾯，点击此图标，可以保存当前编辑的任务。
6.  ：在航点任务和多边形任务编辑⻚⾯完成任务编辑保存后，点击此图标，可以进⾏⻜⾏
前检查操作。

7.  ：执⾏航点任务和多边形任务过程中，点击此图标，可以暂停任务，⽆⼈机将悬停在原
地。

8.  ：执⾏航点任务和多边形任务过程中，点击此图标，可以退出任务。
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航点任务

在航点任务编辑⻚⾯，您可以通过点击屏幕，在地图⻚⾯上放置⼀系列航点来完成⼀条航线的创
建。通过对整条航线和每个航点的⻜⾏⾼度、⻜⾏速度、⻜机偏航⻆、航点动作以及航点坐标等
进⾏设置，⽆⼈机将按照航线⾃动⻜⾏并在每个航点处执⾏相应动作。

 提⽰：

航点任务功能图标说明

航点任务设置

航点任务包含航线设置和航点设置。在编辑航点任务时，您可以点击⻚⾯右侧的  展开设置侧边
栏，进⾏相关设置。

每两个相邻航点间连成⼀个航段，⽽⼀个或多个航段构成⼀条航线。

⼀条航线⾄少包含两个航点，即起始点（  ）和终⽌点（  ）。
放置起始点和终⽌点后，您也可以在航点任务编辑⻚⾯点击航段中间的  来新增航
点。

1.  ：在航点任务编辑⻚⾯，点击此图标，进⼊航点编辑模式。
2.  ：在航点任务编辑⻚⾯，点击此图标，进⼊兴趣点编辑模式。
3.  ：在航点任务编辑⻚⾯，点击此图标，可以让已编辑的航线调换起始/终⽌⽅向。
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 提⽰：

多边形任务

在多边形任务编辑⻚⾯，您可以通过点击屏幕，在地图⻚⾯上添加⼀个⽅形区域，并对⽅形区域
执⾏拖动、添加边线、拖拽顶点等操作来调整区域的位置和⼤⼩；调整后，Autel Enterprise
App 将⾃动根据您设定的旁向重叠率和主航线⻆度在多边形区域⽣成连续等间距的航线，⽆⼈
机将按照航线以及相关设置⾃动⻜⾏执⾏拍摄任务。

 ：点击侧边栏的此图标，可以在设置侧边栏内对整条航线进⾏通⽤设置。

 ：点击侧边栏的此图标，可以在设置侧边栏内对航线的起始点进⾏相关设置。

 ：点击侧边栏的此图标，可以在设置侧边栏内对航线的终⽌点进⾏相关设置。

 （内含数字）：点击侧边栏的此图标，可以在设置侧边栏内对航线的其他航点进⾏相关设
置。

航点关联兴趣点后，该航点的⻜机偏航⻆将默认取消跟随航线。如将该航点的 ⻜机偏
航⻆ 设置为 朝向兴趣点，则在执⾏航点任务时，在途经该航点⾄下⼀航点的航段内，
⽆⼈机机头将始终朝向关联的兴趣点。
兴趣点⾼度指的是兴趣点相对起⻜点的⾼度，若兴趣点位置⾼于航点时，云台相机将⽆
法看向上⽅的兴趣点。
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 提⽰：

多边形任务设置

在编辑多边形任务时，您可以点击⻚⾯右侧的  展开设置侧边栏，进⾏相关设置。

编队⻜⾏
编队⻜⾏仅在多机对频场景下可⽤，⽤于控制团队内其他⽆⼈机保持与中继机同⼀航向呈编队⽅
式⻜⾏。

 提⽰：

多边形任务包含起始点（  ）和终⽌点（  ）。
您可以在多边形任务编辑⻚⾯点击边线中间的  来新增顶点从⽽新增边线。
您可以在多边形任务编辑⻚⾯按住多边形区域中间的  来调整区域整体位置。

航向重叠率设置范围为 10%-90%，默认值为 70%。
旁向重叠率设置范围为 0%-90%，默认值为 70%。
执⾏⾼空任务时，若没有障碍物存在，建议将 避障⾏为 设置为 关闭。
⾼程优化：开启后，⽆⼈机在结束主航线的拍摄后，将沿着多边形区域中⼼点新建⼀条航线
进⾏补拍，可优化整个任务的拍摄精度。
航线外扩：由于云台俯仰⻆和⻜⾏⾼度的影响，在多边形任务区域外沿进⾏拍摄时，部分区
域可能⽆法拍摄到，此时需要开启航线外扩，扩⼤多边形任务区域，以保证⽬标区域能被影
像完整覆盖。

执⾏编队⻜⾏时，您需要⾄少选择控制两架⽆⼈机（含中继机）起⻜，并保持⻜⾏⾼度离地
30 ⽶以上。
开启编队⻜⾏后，需要您设置⽔平间隔（默认值为 10 ⽶），⾮中继⽆⼈机将按照该间隔向中
继机靠拢，并且云台朝向和⻜⾏航向也将同步调整为和中继机⼀致。

执⾏编队⻜⾏时，请时刻注意中继机与遥控器的图传信号质量。当图传信号较差时，应
及时收缩⻜⾏半径。
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快速任务

快速任务属于临时任务。
在⻜⾏过程中，当您开启快速任务后，可在地图⻚⾯标记某⼀快速任务点，并让⽆⼈机执⾏ ⻜
向⽬标 动作，从⽽让⽆⼈机快速前往任务点。
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建模环绕

建模环绕⽤于对⽬标点进⾏ 360° 环绕⻜⾏拍摄。操作流程如下：

 提⽰：

快速拼图
快速拼图可以将⽆⼈机⻜⾏时拍摄的照⽚⽤于实时建模。
在⻜⾏过程中，通过图传链路将⽆⼈机所拍摄的照⽚实时发送⾄遥控器后，遥控器将其推送⾄部
署有 Autel Mapper 客⼾端的计算机设备⽤于进⾏地图建模。在完成建模后，相关地图模型将
同步显⽰覆盖在遥控器地图⻚⾯中，从⽽确保在⻜⾏过程中实时获得已拍摄地点的最新的⼆维地
图模型。
为保证正常使⽤该功能，需提前进⾏以下配置：

1. 将⽆⼈机悬停于⽬标点上空，并调整⽆⼈机⾄合适的⻜⾏⾼度。
2. 进⼊ 建模环绕 ⻚⾯，点击 开始 按钮，⽆⼈机将以当前位置为中⼼，⾃动按当前⻜⾏⾼度的

1.5 倍距离为半径绕圈盘旋⻜⾏，并对中⼼点正下⽅地⾯⽬标进⾏连续拍摄。

建模环绕可与 快速拼图 功能配合使⽤，⽤于对当前位置的地⾯⽬标进⾏建模。
建模环绕前，需要⽆⼈机⻜⾏⾼度调整到 5 ⽶以上。
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 提⽰：

云服务

在云服务配置⻚⾯内，您可以为⽆⼈机或遥控器接⼊云服务平台（如 道通天穹 ）进⾏相关配
置，从⽽通过云服务平台对⽆⼈机系统进⾏远程管理与控制。
所需配置信息项如下：

1. 将遥控器和安装有 Autel Mapper 客⼾端的计算机设备连接上同⼀ Wi-Fi。
2. 在 Autel Enterprise App 内开启快速拼图功能，在弹窗内输⼊计算机设备的 IP 地址。计
算机添加成功后，即完成遥控器与 Autel Mapper 客⼾端的连接。

3. 完成连接时，Autel Mapper 客⼾端将弹窗提⽰创建项⽬，请根据提⽰完成创建。
4. 在遥控器端执⾏ 多边形任务 或 建模环绕。

为保证建模速度，请确保计算机设备的硬件配置（⾄少需配置 计算能⼒ 6.0 及以上的
英伟达显卡）满⾜ Autel Mapper 客⼾端的运⾏要求。
使⽤过程中，请确保遥控器与计算机设备之间的连接正常，以免造成快速拼图功能异常
中断。

MQTT 服务器地址、账号和密码。
HTTP 服务器地址、登录账号和密码。
Websocket 服务器地址。
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 提⽰：

直播

直播功能⽤于将⽆⼈机云台相机录制的实时画⾯分享给第三⽅设备进⾏实时观看。
直播功能⽀持 RTMP、RTSP、GB28181 三种推流协议以及 单镜头 和 多镜头 两种推流模式。
您可⾃⾏选择推流协议和推流模式，完成相关配置后，即可开启直播功能。

 提⽰：

仅⽀持遥控器或⽆⼈机单独连接云服务平台，不⽀持同时连接。
配置云服务前，需要先在云服务平台内添加⽆⼈机或遥控器。
云服务的相关配置信息请在云服务平台内获取后填⼊。以道通天穹为例，云服务配置信
息查询路径为：「 设备 > 云服务配置信息 」。

多机对频场景下，不⽀持多机同时直播。
单镜头推流模式下，在直播中可⾃由切换直播镜头。
在 Autel Enterprise App 的相机⻚⾯内切换实时图传画⾯的云台相机镜头不影响直播
镜头的切换。
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其他
电⼦围栏

⻜⾏前，您可通过电⼦围栏功能在地图上规划⽆⼈机的⾃定义限⻜区域，电⼦围栏功能⽀持 禁
⻜区 和 地理围栏 两种区域类型：

 提⽰：

禁⻜区：设置⾃定义禁⻜区后，在有效时段内，⽆⼈机⽆法⻜进该区域。
地理围栏：设置⾃定义地理围栏后，在有效时段内，⽆⼈机可在该区域内⻜⾏，区域外则禁
⻜。

1. 区域设置为 圆形 时，您可通过拖拽圆周上的顶点来调节区域半径；区域设置为 多边形 时，
您可通过点击相邻 2 个顶点之间的  为区域新增边线，或拖拽顶点调整区域形状。您还可
以按住区域中间的  来调整区域整体在地图上的位置。

2. 当区域有效时段设置为 永久有效 时，该区域限制将⼀直启⽤；当设置为 限时有效 时，该区
域限制将仅在设置的⽣效开始时间和结束时间之间启⽤。

电⼦围栏功能仅可在单机对频场景下启⽤。
有关⾃定义禁⻜区和⾃定义地理围栏的详细限制，请参考「 ⻜⾏安全 > ⻜⾏限制 」章
节中说明。
⾃定义地理围栏内的绿⾊区域为正常⻜⾏区域，外沿橙⾊环形区域为缓冲区。
⾃定义禁⻜区内全部为禁⻜区域（红⾊区域），其缓冲区（橙⾊区域）位于禁⻜区外。

103 / 124

af://h2-125
af://h3-126


⻜前检查

在完成航点任务或多边形任务编辑后，编辑⻚⾯底部将出现任务数据信息。开始执⾏任务前，点
击  进⾏⻜⾏前检查操作，您可以在 ⻜前检查 ⻚⾯再次确认安全⻜⾏设置信息（如任务数据、
⽆⼈机状态数据、遥控器状态数据、摇杆模式、避障系统、⻜控参数设置等），确认⽆误后，即
可按⻚⾯指引起⻜执⾏任务。

 提⽰：

缓冲区包含⽔平⽅向和垂直⽅向，请合理设置⽔平缓冲距离和垂直缓冲距离。
在规划的有效时段内，⽆⼈机⽆法⻜⼊⾃定义禁⻜区或⻜出⾃定义地理围栏，也⽆法在
相应的缓冲区内起⻜。

当前版本中，在多机对频场景下，仅⽀持选择团队内的某⼀⽆⼈机执⾏航点任务。
当前版本中，在多机对频场景下执⾏多边形任务时，既⽀持选择团队内的某⼀⽆⼈机执
⾏任务，也⽀持选择团队内全部⽆⼈机（即选择 ALL ）执⾏任务。选择全部⽆⼈机执
⾏任务时，各⽆⼈机将各⾃执⾏多边形区域的⼀部分。
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断点续⻜
在执⾏航点任务或多边形任务的过程中，若发⽣异常退出等情况，点击  任务库 进⼊任务库⻚
⾯后，将会触发 断点续⻜ 功能，并弹窗提⽰是否继续上次异常中断的任务。

 提⽰：

在单机对频场景下，所有任务均⽀持断点续⻜。
在多机对频场景下，仅下发单机执⾏的任务才⽀持对应⽆⼈机的断点续⻜。
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如何使⽤挂载
⽆⼈机的 P-Port 接⼝和 P-Port Lite 接⼝具备 PSDK 扩展能⼒，可以接⼊基于我们提供的
PSDK 开发的功能挂载。

 重要：

⽆⼈机 RTK 模块
⽆⼈机安装我们指定的 RTK 模块后，可以实现厘⽶级导航定位能⼒。

 提⽰：

请使⽤我们开发的或经我们认证的第三⽅开发的功能挂载。
标准套装并未包含任何功能挂载配件，如有相关需求，请⾃⾏购买。
使⽤功能挂载时，请确保装配后总重量不超过声明的⽆⼈机最⼤起⻜重量。

1. 取下⽆⼈机顶部扩展接⼝的橡㬵保护盖，将 RTK 模块正确插⼊到扩展接⼝后，拧紧模块两
侧的防脱固定螺丝。

2. 将⽆⼈机开机，等待完成⾃检后，参考「 Autel Enterprise App > 功能⻚⾯ > 设置⻚⾯ >
RTK 设置 」章节中说明完成 RTK ⽹络服务连接。

3. 等待 RTK FIX 后，即可执⾏⾃动⻜⾏任务。

购买 RTK 模块时，我们会向您赠送指定的⽹络 RTK 套餐，在有效期内⽆需购买。若套
餐过期，请⾃⾏购买。
使⽤ RTK 模块时，请确保⽆⼈机始终可以连接互联⽹。您可以为⽆⼈机安装 4G
Dongle 模块或将遥控器连接 Wi-Fi 来确保可以访问互联⽹。
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喊话探照⼀体机
⽆⼈机安装我们指定的喊话探照⼀体机后，可以实现喊话和照明功能。

获取喊话探照⼀体机的详细操作说明：
https://www.autelrobotics.cn/doc/evo-max-series/

1. 取下⽆⼈机顶部扩展接⼝的橡㬵保护盖，将喊话探照⼀体机按照正确朝向插⼊到扩展接⼝
后，拧紧模块两侧的防脱固定螺丝。

2. 将⽆⼈机开机，等待完成⾃检后，即可正常使⽤该配件。

107 / 124

https://www.autelrobotics.cn/doc/evo-max-series/
af://h2-131


设备维护保养
固件升级
我们推送的固件升级会为⽆⼈机系统带来新功能，并修复⼀些已知问题，提升整体可靠性和安全
性，确保您获得最佳的操作体验。

使⽤ Autel Enterprise App 升级
⽆⼈机系统默认通过 Autel Enterprise App 完成固件升级。相关流程如下：

 重要：

使⽤ Autel Assistant App 升级
Autel Assistant App 是⼀款⽤于⾃动检测设备固件版本并下载固件升级包的桌⾯端⼯具软件。
在不⽅便进⾏联⽹升级的场景中，您可以通过此软件获取正确的固件升级包，为设备执⾏离线升
级。相关流程如下：

1. 开启遥控器和⽆⼈机电源，确保⽆⼈机和遥控器之间已对频连接，且⽆⼈机和遥控器电量均
⼤于25%，遥控器能正常连接互联⽹。

2. 打开 Autel Enterprise App，若存在版本升级推送，会在 Autel Enterprise App ⾸⻚进
⾏弹窗提醒，或进⼊「  ⼯具箱 >  设置 >  更多 > 关于 > 版本升级 」⼿动检测升级。

3. 确认升级后，Autel Enterprise App 将会⾃动下载升级包，并对⽆⼈机、遥控器、智能电
池、云台以及 Autel Enterprise App 等进⾏版本升级。

4. 升级完成后，按⻚⾯指引重启遥控器和⽆⼈机即可。

升级过程中，请勿关闭⽆⼈机，并保持与遥控器为连接状态。
整个升级过程预计持续 15 分钟，实际耗时取决于遥控器连接的⽹络状况。
升级前后请勿拨动遥控器摇杆，确保⽆⼈机螺旋桨保持停转状态。
确保⽆⼈机和遥控器有⾜够的存诸空间容纳升级包⽂件。

1. 在 Windows 设备上安装并打开 Autel Assistant App。
2. 将⽆⼈机或遥控器开机后，等待 15 秒左右；使⽤数据线将⽆⼈机（USB-C 接⼝）或遥控器
（USB-C 接⼝）连接⾄ Windows 设备的 USB-A 接⼝。

3. 在 Windows 设备上插⼊安装有 microSD 存储卡的 USB 读卡器，确保 microSD 存储卡
空余容量在 4GB 以上。

4. 在 Autel Assistant App 的弹窗中选择对应的设备类型，连接识别成功后，将⾃动检测固
件版本。
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 重要：

⽆⼈机校准
⽆⼈机在⽇常使⽤过程中发⽣异常时，请及时对其进⾏校准。通常这会解决⼤部分问题。

 重要：

指南针校准
若遥控器端 Autel Enterprise App 的状态栏中提⽰ 指南针需要校准，请校准后⻜⾏ ，请按照
以下路径的操作引导对其进⾏校准：「  ⼯具箱 >  设置 >  ⻜控 > 指南针校准 」

 重要：

 提⽰：

5. 按相关⻚⾯指引将固件升级包下载保存⾄ microSD 存储卡根⽬录下，并完成相关升级操
作。

6. 升级成功后，重启设备即可。

为确保升级成功，请确保⽆⼈机和遥控器电量均⼤于 50%。

执⾏校准前，请确保遥控器与⽆⼈机正常对频连接。
执⾏校准前，请取下⽆⼈机机⾝上安装的功能挂载。

校准时，请选择开阔的室外区域。
校准时，请远离强磁场区域或⼤块⾦属，例如磁矿、停⻋场、带有地下钢筋的建筑区
域、地下或架空输电线附近等。
校准时，请勿随⾝携带铁磁物质或⾦属物件，如⼿机、⼿表等。
校准时，请远离带电物体，并使⽆⼈机离地⾯ 1.5 ⽶。
校准时，请勿关闭⽆⼈机电源或启动动⼒电机。

指南针在⽆⼈机出⼚时已进⾏过校准，通常不需要您进⾏校准。
实际操作时，请务必按照 指南针校准 ⻚⾯内的指引进⾏校准。
若校准失败，⽆⼈机后机臂灯会变为红灯常亮，且 Autel Enterprise App 中也会进⾏
提⽰，此时应重复进⾏校准操作。
若指南针在校准后仍⽆法正常使⽤，可将⽆⼈机移到其他地点再次校准。
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IMU 校准
若遥控器端 Autel Enterprise App 的状态栏中提⽰ IMU 异常⽆法起⻜，请先校准 IMU 或 请
校准 IMU，请按照以下路径的操作引导对其进⾏校准：「  ⼯具箱 >  设置 >  ⻜控 > IMU
校准 」。

 重要：

 提⽰：

云台校准
若遥控器端 Autel Enterprise App 的状态栏中提⽰ 请校准云台电机，请按照以下路径的操作
引导对其进⾏校准：「  ⼯具箱 >  设置 >  云台 > 云台校准 」。

 警告：

遥控器校准
遥控器的摇杆或拨轮响应异常时，请按照以下路径的操作引导对其进⾏校准：「  ⼯具箱 > 
设置 >  遥控器 > 遥控器校准 」。

校准时，请将⽆⼈机放在平坦的地⾯上，并保持⽆⼈机处于静⽌状态。
校准时，请勿随意移动、关闭或重启⽆⼈机。
校准时，请注意不要磕碰视觉感知镜头。

IMU 在⽆⼈机出⼚时已进⾏过校准，通常不需要您进⾏校准。
若校准失败，⽆⼈机后机臂灯会变为红灯常亮，且 Autel Enterprise App 中也会进⾏
提⽰，此时应重复进⾏校准操作。
校准过程中，云台将处于不⼯作的状态。

校准云台时，仅需将展开机臂的⽆⼈机放置在平坦的地⾯上，保持⽆⼈机为静⽌状态即可。
开始校准后，云台将⾃动进⾏校准，⽆需您进⾏额外操作。

校准前，请务必确保⽆⼈机的云台保护罩已被取下，以免损坏云台电机。
如发现云台位置发⽣倾斜时，您还可以进⼊ 云台微调 ⻚⾯通过 ⽔平微调、偏航微调、
俯仰微调 功能按钮进⾏微调，使遥控器屏幕中的⽔平、垂直轴和对照的横纵轴保持对
⻬。
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智能电池维护
存储
智能电池存储时，应注意避免接触⽔源或热源，并存储在⼲燥、通⻛良好的室温环境。

理想存储条件为：电量保持在 60% 左右，且环境温湿度维持在 +22℃ ⾄ +28℃，65%±20%RH
内。

 警告：

运输
ABX40 智能电池的额定能量为 120Wh（额定容量为 8070mAh），ABX41 智能电池的额定能
量为 136.5Wh（额定容量为 9248mAh），务必参考所在地区的锂电池运输政策进⾏托运或携
带。

 警告：

按照 遥控器校准 ⻚⾯指引，将左右拨轮、左右摇杆按照⻚⾯指引的⽅向进⾏拨动并保持 1
秒钟，听到⼀声蜂鸣⾳，同时该校准⽅向图标由灰⾊变为深蓝⾊时，即表⽰该⽅向校准成
功。校准⽅向⽆先后次序，直⾄所有⽅向校准结束，则遥控器校准完成。

智能电池应存放在⼉童和宠物⽆法接触到的地⽅。
智能电池应存放在远离阳光直射、⽔或反应性化学品的地⽅。
请勿将智能电池暴露在明⽕、爆炸或其他危险场景下。
请勿将智能电池存放在极端温度下，极端温度下电池的使⽤寿命会缩短，甚⾄造成电池
损坏或失效。若电池超过 1 天不使⽤，应存放在 -20℃ ⾄ +35℃ 的环境中。
请勿将智能电池放置于微波炉或压⼒锅中。
请勿将智能电池直接放置于导电体平⾯上（如⾦属外壳或⾯板上）。
请勿在智能电池上放置重物。电池受到外⼒冲击可能会造成破损甚⾄引发起⽕爆炸。
请勿将智能电池与尖锐物体、⼿表、⾦属项链、⽿环或其他⾦属物件⼀起存储。
若⻓期闲置，请每 3 个⽉对智能电池进⾏⼀次充电，以免⻓期低电量影响电池的使⽤
寿命。

进⾏运输前，请先关闭智能电池。
进⾏运输前，应对智能电池做好减震、防磕碰等保护措施。
请勿将智能电池与尖锐物体、导电物体⼀起运输。
请勿运输出现外观破损或电量⾼于 30% 的智能电池。运输前，应将电池电量放电⾄
30% 以下。
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保养
为保持⽆⼈机智能电池的活性，建议达成以下任⼀条件时对电池进⾏保养：

保养检查项⽬：

 备注：

更换
以下任⼀情况发⽣时，请及时更换新的智能电池：

废旧电池处理

智能电池的放电次数每达到 50 次，则建议进⾏⼀次电池保养。
智能电池闲置时⻓达到 3 个⽉。
智能电池偶尔出现影响电池寿命的情形，可以尝试保养修复。
遥控器端提⽰智能电池需要保养。

1. 将智能电池进⾏⼀次标准充放电操作。
2. 将智能电池插⼊⽆⼈机并开启电源，在遥控器端查看电池信息，检查电池电芯压差是否⼩于

0.1V，电池固件是否已更新⾄最新版本。
3. 检查智能电池是否存在⿎包、漏液、破损的情况。
4. 检查智能电池接⼝处是否存在污损、破损或⽣锈的情况。

智能电池的标准充放电操作流程如下：
1. 使⽤标配的电池充电器将智能电池充电⾄ 100% 电量，静置 1 ⼩时。
2. 将智能电池插⼊⽆⼈机后进⾏⻜⾏，当电池电量⼩于 20% 后控制⽆⼈机降落，再
取出电池。

3. 将智能电池静置 8 ⼩时。

智能电池表⾯存在明显的⿎包、漏液、破损等情况。
智能电池接⼝处的⾦属触点出现破损或⽆法清除的锈迹。
智能电池的放电次数达到 200 次以后，建议更换新的电池。
经过连续 2 次标准充放电操作，出现异常现象的智能电池仍⽆法修复。

对于出现破损、漏液等因外壳完整性受到破坏⽽报废的智能电池，建议将其完全浸⼊盛满
5% 浓度盐⽔的绝缘⽔桶中保持 48 ⼩时以上，直⾄电池完全放电。
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 重要：

⽆⼈机保养
为确保⽆⼈机处于最佳⻜⾏性能，请您参照下述标准，定期开展检查和保养，以维持⽆⼈机的最
佳状态，降低安全隐患。如有疑问，请及时联系我们提供⽀持。

保养计划

类型 保养项⽬ 保养建议 周期

基础保
养 深度清洁、部件检测、升级校准 建议返⼚或联系授

权经销商
根据实际使⽤情况
⾃⾏选择

常规保
养

深度清洁、部件检测、升级校准、易损
件更换 返⼚ 每 300 航时或每 1 

年

深度保
养

深度清洁、部件检测、升级校准、易损
件更换、动⼒系统更换 返⼚ 每 900 航时或每 

3 年

 提⽰：

部件检测

对于正常报废的智能电池，应当在确认完全放电后，按照所在地区锂电池废弃物的处理政策
进⾏回收处理，避免污染环境。

若智能电池发⽣起⽕，请使⽤沙⼦或⼲粉灭⽕器等固体类灭⽕器材。

保养周期所规定时间或航时以先到者为准。
每 1 年/每 3 年所表述时间为设备激活时⻓。

动⼒系统
动⼒电机转动检查：展开机臂并取下螺旋桨，⽬视检查转⼦内部以及转⼦与电机底座
之间是否存在异物，并及时清理，切记不可刮伤线圈；旋转转⼦，检查是否存在卡
顿、剐蹭现象，如有，请停⽌⻜⾏，并进⾏返⼚维修。
动⼒电机与机臂的固定检查：沿垂直电机转⼦轴线⽅向，轻摇电机，检查电机紧固螺
钉是否出现松动或机臂⽼化等问题，如有，请停⽌⻜⾏，并进⾏返⼚维修。
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螺旋桨检查：⽬视检查桨叶是否出现明显的变形、严重磨损、损坏及裂纹，如有，请
及时更换新的螺旋桨；⽬视检查桨叶表⾯是否有附着物，如有，请使⽤⼲软布擦拭⼲
净；⽬视检查桨夹固定铆钉是否铆接良好、是否出现变形、断裂，出现异常时，请及
时更换新的螺旋桨。

⻜控系统

起⻜前，请对⽆⼈机系统进⾏全⾯检查，确保室外 GNSS 定位正常（搜星数量达到 28 颗以
上较为良好）、指南针正常、IMU 正常、⽓压计正常。如⽆法通过校准、重启等⽅式解决异
常情况，请及时联系我们售后。
机⾝结构

整机外观检查：⽬视检查机⾝外观，确保表⾯⼲净、⽆破损或变形痕迹。如存在脏
污，请使⽤⼲软布对机⾝进⾏擦拭，尤其关注视觉感知镜头和散热⼝的清洁。
整机螺丝检查：⽬视检查机⾝螺丝，确保⽆松动、脱落现象，重点关注动⼒电机和机
臂、机臂和机⾝的连接位置的螺丝情况。
机臂动态检查：⽬视检查机臂的固定螺丝有⽆松动、脱落以及机臂连接件是否存在破
损和裂痕；展开机臂，检查机臂与机⾝连接是否存在明显间隙；折叠机臂，检查机臂
折叠是否到位、顺畅⽆卡顿。
机臂灯检查：⽬视检查表⾯是否存在脏污、破损。如有破损，请返⼚维修。
脚架检查：检查脚架和机臂的固定是否牢固，螺丝固定是否松动、⽆脱落。
电池仓检查：⽬视检查电池仓内和电池接⼝处是否存在脏污、⽔渍和腐蚀痕迹。如
有，需擦拭⼲净。检查电池解锁按钮回弹是否有⼒，装⼊智能电池后，电池解锁按钮
是否可以正常扣紧、⽆明显晃动。
SSD/USB-C 接⼝检查：⽬视检查接⼝内是否有异物堵塞。如有，请使⽤镊⼦、纱布
或⽑刷等⼯具清除异物，清洁时需使接⼝倾斜朝下，并由内向外进⾏。
microSD 卡槽检查：⽬视检查接⼝内是否有异物堵塞以及 microSD 存储卡是否安装
正确。开机后，检查 microSD 存储卡读写是否正常。
橡㬵保护盖检查：检查⽆⼈机顶部和尾部的橡㬵保护盖是否破损、松脱。
散热⼝检查：检查散热⼝是否通畅、⽆阻塞以及散热⻛扇是否存在卡顿或异响。
云台减震架检查：⽬视检查减震球是否存在破损、松脱、⽼化变软等现象；检查减震
架连接机⾝的螺丝是否松动。
云台和相机检查：云台上电前，⽬视检查镜头表⾯有⽆破损、开裂、云台外观是否完
整⽆损；云台上电完成⾃检后，云台相机将朝向正前⽅，⽤⼿晃动机⾝，检查云台相
机能否增稳；将云台沿俯仰轴向上和向下拨动⼀定的⻆度，检查云台电机是否能正常
转动，若转动过程丝滑、没有震动，则说明云台电机正常；遥控器和⽆⼈机对频连接
后，查看遥控器上⾯的⼏个相机的图传画⾯是否正常，如果所有画⾯正常，则说明相
机功能正常。
视觉感知系统检查：⽬视检查视觉感知镜头表⾯是否存在脏污、指纹、异物，如有，
使⽤⼲软布擦拭⼲净；检查镜头的镜⽚是否脱落、开裂，如有，请返⼚维修。
夜航灯、补光灯检查：⽬视检查夜航灯、补光灯表⾯是否存在脏污、磨损，镜⽚是否
脱落、开裂，如有，请返⼚维修。
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易损件清单
及时更换损坏、消耗的部件，保持⽆⼈机系统为最佳状态，可有效降低安全隐患。

序号 部件 数量 备注

1 1158CW 螺旋桨 2 每只螺旋桨含两⽚桨叶。

2 1158CCW 螺旋桨 2 每只螺旋桨含两⽚桨叶。

3 动⼒电机 4 /

4 前机臂脚架 2 /

5 后机臂脚架 2 /

6 机臂连接件盖 4 /

7 智能电池解锁按钮 2 /

8 进⻛⼝防尘⽹ 1 /

9 出⻛⼝防尘⽹ 1 /

10 遥控器摇杆 2 /

⽇常使⽤过程中，您可以对以下异常部件进⾏⾃主更换。

序号 部件 数量

1 1158CW 螺旋桨 2

2 1158CW 螺旋桨 2

3 云台 1

4 智能电池 1

5 遥控器摇杆 2

电池

请按照「 智能电池维护 」章节中的说明进⾏电池保养。
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 提⽰：

故障排除指南

 提⽰：

序号 问题描述 措施与说明

1 遥控器⽆法开机

1. 请检查遥控器电池电量是否充⾜。若电量过低导致关机⽆法启
动，请充满电后再进⾏开机。
2. 请确认环境温度是否适宜。低温将影响电池输出性能，可能
导致遥控器⽆法开机。
3. 若遥控器升级过程中被意外关机，可能会⽆法正常开机，请
联系我们进⾏处理。
4. 若遥控器未受到外⼒冲击、浸液等破坏性⾏为，且不符合以
上情况，则可能为硬件故障，请联系我们进⾏处理。

2
⽆⼈机⽆法开
机。

1. 检查智能电池电量是否充⾜。若电量过低，请充满电后再尝试
开机。
2. 若智能电池电量充⾜，请检查电池与⽆⼈机是否接触良好。
若电池接⼝处存在脏污、锈迹等，将导致接触不良，请处理后
再重新插⼊电池进⾏开机。
3. 请检查⽆⼈机和智能电池接⼝处的⾦属触点是否缺失、损
坏。若有，请联系我们进⾏处理。
4. 请确认环境温度是否在适⽤范围内。低/⾼温将影响智能电池
输出性能，可能导致⽆⼈机⽆法开机。
5. 若⽆⼈机或智能电池在固件升级过程中被异常断电，可能导
致⽆⼈机⽆法开机，请联系我们进⾏处理。
6. 若不符合以上情况，在更换新的智能电池后，⽆⼈机正常开
机，则智能电池发⽣硬件损坏；若⽆⼈机仍不能开机，则⽆⼈
机发⽣硬件故障，请联系我们进⾏处理。

3
⽆⼈机开机⾃检
时提⽰故障。

1. 请检查云台。若云台⽆反应，请关机并重新拆装云台后，再进
⾏开机⾃检。
2. 若云台正常⾃检，⽆⼈机仍提⽰故障，则⽆⼈机硬件故障，
请联系我们进⾏处理。

您可⾃⾏联系我们购买上述可⾃⾏更换部件，并根据本⼿册中的操作指引进⾏更换。
⾮清单中的部件如需更换，请联系我们，私⾃拆装导致的损坏将不在保修范围内。

以下故障排除措施仅限于在正常限定条件中使⽤⽽导致的故障因素。
对于⾮正常使⽤导致的故障，请直接联系我们进⾏处理。
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序号 问题描述 措施与说明

4
⽆⼈机⽆法与遥
控器进⾏对频连
接。

1. 请确保两者距离保持在 1 ⽶范围内。
2. 请确保附近没有⾦属物体、移动设备、信号⼲扰设备或其他
处于对频状态的遥控器。
3. 进⾏对频操作时，请勿将多架⽆⼈机同时触发对频状态，以
免造成⼲扰。

5
⽆⼈机⽆法触发
多机对频状态。

1. 若能进⾏单机对频，则说明智能电池固件版本过低，需要升级
⾄ V0.4.33.1 或更⾼版本；若同样⽆法进⾏单机对频，则智能电
池发⽣硬件损坏，请联系我们进⾏处理。
2. 智能电池固件升级⽅法：将电池插⼊⽆⼈机并开机，通过单
机对频连接⾄遥控器后，重启⽆⼈机和遥控器，重启后根据⻚
⾯指引进⾏⼀致性升级即可。

6 ⽆⼈机动⼒电机
⽆法启动。

1. 请确保遥控器和⽆⼈机已正常进⾏对频连接。
2. 请检查遥控器摇杆功能是否正常，遥控器是否正确校准。
3. 请检查⽆⼈机电池电量是否充⾜。
4. 请确保⽆⼈机指南针已正常进⾏校准。
5. 若⾮以上情况，则⽆⼈机硬件故障，请联系我们进⾏处理。

7
⽆⼈机动⼒电机
启动后，⽆法起
⻜。

1. 请检查⽆⼈机是否位于禁⻜区内或⾃定义禁⻜区、地理围栏的
缓冲区内。
2. 请确保⽆⼈机放置在平坦表⾯上。
3. 请检查⽆⼈机周边是否存在障碍物，⽆⼈机避障系统是否已
开启。

8
⽆⼈机续航时间
缩短。

1. 环境温度偏低、逆⻛⻜⾏、⽓流扰动以及挂载⻜⾏等均会⼀定
程度降低正常⻜⾏续航时间。
2. 请确保智能电池的放电次数在 200 次以内，电池在使⽤周期
内，电量会存在正常衰减。

9
遥控器端接收的
图传画⾯不稳
定。

1. 请检查遥控器的天线是否连接稳固，天线⽅向是否调整⾄合适
⻆度。
2. 请确保⽆⼈机和遥控器周围没有强电磁场或信号⼲扰源。
3. 请确保⽆⼈机和遥控器处于有效通信范围内，并及时收缩⽆
⼈机⻜⾏半径。

10
云台相机在航拍
过程中⾃动关
闭。

1. 若采⽤ microSD 存储卡保存⽂件，请勿⽴刻从⽆⼈机中取
出 microSD 存储卡，应尝试重启云台相机，等待媒体⽂件尽可
能完全恢复。
2. 请检查 microSD 存储卡容量是否已⽤完。若容量已⽤完，
请更换新的 microSD 存储卡或转移媒体⽂件。
3. 请检查云台是否与⽆⼈机连接稳固，若拆装云台时未重新锁
定稳固，云台相机可能会因为⻜⾏抖动⽽松脱，导致接触不良
⽽⽆法正常⼯作。

11
⽆⼈机在视距外
⻜⾏时，图传画
⾯断开。

1. ⻜⾏前，请提前进⾏失联⻜⾏策略和返航点设置。
2. ⻜⾏时，确保⽆⼈机始终处于 GNSS 模式。⽆⼈机与遥控器
断开连接后，将⾃动尝试重连接，10 秒内如未连接成功，将执
⾏失联⻜⾏策略。
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序号 问题描述 措施与说明

12 视觉感知系统⽆
法正常⼯作。

1. ⻜⾏前，请确保机⾝上的视觉感知镜头表⾯洁净且没有任何遮
挡。
2. 在⽆⼈机的周边存在⼀定⻆度的感知盲区，⻜⾏时应注意周
围环境变化，并留意 Autel Enterprise App 中的告警提⽰。
3. 视觉障碍物检测通过探测物体表⾯纹理实现。当遭遇没有纹
理、纹理重复、纯⾊表⾯、移动物体、微⼩物体、强光或暗光
时，视觉感知功能可能⽆法正常⼯作。
4. 若⾮以上情况，建议重启⽆⼈机，然后再次查看视觉感知系
统是否正常⼯作。

13
精准降落/降落保
护功能⽆法正常
⼯作。

1. 精准降落/降落保护功能均需要通过⽆⼈机下⽅的视觉感知镜
头组探测地表纹理实现。
2. 若地⾯没有纹理或纹理发⽣变化，或下⽅的视觉感知镜头组
损坏或被遮挡，相关功能将⽆法正常⼯作。

14
⽆⼈机在⻜⾏中
时发⽣图传画⾯
倾斜。

1. 应⽴即降落，并将⽆⼈机放置在⽔平地⾯上，并按 Autel 
Enterprise App 中的指引对云台进⾏⾃动校准操作。
2. 若问题仍存在，可以尝试对云台进⾏微调。

15
云台相机画⾯存
在遮挡或模糊等
现象。

1. 请检查云台相机表⾯是否存在脏污、指纹等，并⽤⼲软布轻轻
擦拭镜头。
2. 若⾮上述问题，请重启⽆⼈机后再检查是否有改善，否则，
请联系我们进⾏处理。

16
⽆⼈机、遥控器
在更新过程中意
外关机。

1. 请重启设备，如能正常开机，确保电量充⾜后，正常进⾏更
新。
2. 若设备⽆法正常启动，请联系我们进⾏处理。

17
遥控器恢复出⼚
设置。

进⼊遥控器系统 设置 应⽤，在「 系统 > 重置选项 」内执⾏重
置操作，操作前请备份重要数据。

18 遥控器卡顿⽆法
操作。

1. ⻓按遥控器顶部电源按键 6 秒以上可以强制遥控器关机。
2. ⻜⾏过程中重启遥控器，会触发⽆⼈机失联⻜⾏策略。

19
⽆⼈机设备接⼊
兼容性问题。

出于设备的安全考虑，请不要将未知的 USB 设备或其他外部设
备接⼊⽆⼈机。
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售后服务
服务范围
对在我们的授权渠道购买我们产品的⽤⼾，我们承诺:

主要部件保修期

主要部件 保修期 备注

⻜控系统 12 个⽉ /

云台相机 12 个⽉ /

视觉感知模组 12 个⽉ /

动⼒系统（不含螺旋桨） 12 个⽉ /

遥控器 12 个⽉ /

遥控器充电器 12 个⽉ /

智能电池 12 个⽉且放电次数少于 200 次 /

电池充电器 12 个⽉ /

螺旋桨 不保修 易耗品。

⼯业箱 3 个⽉ /

RTK 模块 6 个⽉ ⾮套装标配，需⾃⾏购买。

喊话探照⼀体机 6 个⽉ ⾮套装标配，需⾃⾏购买。

 提⽰：

在正常使⽤情况下，您购买的产品在保修期内没有材料和⼯艺上的缺陷。
在您能提供有效购机凭证的情况下，本产品的保修起始⽇期以签收产品后的次⽇凌晨零点开
始计算。
在您⽆法提供有效购机凭证时，本产品的保修起始⽇期以查询产品序列号所⽰的出⼚⽇期往
后顺延 90 ⽇开始计算或由我们定义。

产品保修期可能会根据所在地法律法规有所不同。如有疑问，请及时咨询我们。
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您也可以点击以下链接获取更详细的售后服务政策：
https://www.autelrobotics.cn/service/policy/

产品激活⽇期查询：
https://www.autelrobotics.cn/productactivationdateinquiry/

产品⽣命周期管理政策查询：
https://www.autelrobotics.cn/news/20250728/

⻜⾏事故处理
当您的⽆⼈机遭遇⻜⾏事故后，请按照以下步骤进⾏处理。

⻜丢事故

碰撞、坠机事故

寄修渠道
我们为您提供以下寄修渠道，您可根据实际情况⾃⾏选择：

官⽹⾃助寄修

点击以下链接访问⾃助服务中⼼，根据⻚⾯指引完成⾃助寄修服务。
https://www.autelrobotics.cn/service/jxhh/

联系经销商寻求帮助

请联系所在地的授权经销商，描述需要服务的类型，经销商将协助您完成产品寄修。

1. 请第⼀时间联系我们的技术⽀持，描述⻜丢情况。
2. 请通过 Autel Enterprise App 查看⻜⾏记录，并根据实际地形在数据中断位置寻找⽆⼈
机。

3. 请通过遥控器上传⻜⾏⽇志，并提供给我们的售后或当地授权经销商进⾏数据分析。
4. 我们将根据分析结果，给出处理⽅案。

1. 请在事故发⽣后及时拍摄⽆⼈机状态和周边环境，并记录事故前⽆⼈机状态和事故发⽣过
程。

2. 请确认⽆⼈机处于断电状态，并将智能电池和⽆⼈机进⾏分离，使⽤隔离箱保存电池。请注
意：事故严重情况下，切勿再次开启⽆⼈机，否则可能烧毁内部线路造成更⼤损失。

3. 请通过遥控器上传⻜⾏⽇志，并提供给我们的售后或当地授权经销商进⾏数据分析。
4. 请将事故设备寄回维修。
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热线咨询

拨打服务热线：400-800-1866，并向服务专员描述需要服务的类型，如维修、退换货等，根据
指引将产品寄回。

在线客服咨询

访问以下链接，并选择 在线客服 咨询。
https://www.autelrobotics.cn/service/
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附录
产品信息

信息 描述 备注

产品类型 多旋翼⽆⼈机 /

产品名称 1 EVO Max 4T 搭载融光 4T 云台

产品名称 2 EVO Max 4N 搭载融光 4N 云台

产品名称 3 EVO Max 4T XE 搭载融光 4T XE 云台

认证型号 MDX /

 提⽰：

参数

属性 规格

EVO Max 4T 整机重
量

1645 克
注：含 ABX40 智能电池、融光 4T 云台、螺旋桨。

EVO Max 4N 整机重
量

1665 克
注：含 ABX40 智能电池、融光 4N 云台、螺旋桨。

EVO Max 4T XE 整
机重量

1635 克
注：含 ABX40 智能电池、融光 4T XE 云台、螺旋桨。

最⼤起⻜重量 1999 克

机⾝尺⼨ 563×650×150 毫⽶
注：含螺旋桨，机臂展开。

轴距 对⻆线：465 毫⽶

螺旋桨 尺⼨：11 英⼨
螺距：5.8 英⼨

螺旋桨最⼤转速 7500 转/分钟

遥控器认证信息查询路径：「 系统 设置 App > 关于设备 > 认证信息 」。
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属性 规格

最⼤上升速度

低速档：2.5 ⽶/秒
舒适档：3 ⽶/秒
标准档：6 ⽶/秒
狂暴档：8 ⽶/秒

最⼤下降速度

低速档：2.5 ⽶/秒
舒适档：3 ⽶/秒
标准档：6 ⽶/秒
狂暴档：6 ⽶/秒

最⼤⽔平⻜⾏速度

低速档：2.5 ⽶/秒
舒适档：10 ⽶/秒
标准档：15 ⽶/秒（前后）、10 ⽶/秒（左右）
狂暴档：23 ⽶/秒（前）、18 ⽶/秒（后）、20 ⽶/秒（左右）
注：海平⾯附近，近⽆⻛情况下的测试数据。

最⼤⻜⾏海拔⾼度 使⽤ ABX40 智能电池：4000 ⽶
使⽤ ABX41 智能电池：3000 ⽶

最⻓⻜⾏时间
42 分钟
注：近⽆⻛环境下以 8 ⽶/秒速度⽔平⻜⾏⾄⽆⼈机电量⾄ 0% 的测
试数据，仅供参考。

最⻓悬停时间 38 分钟
注：近⽆⻛环境下悬停⾄⽆⼈机电量⾄ 0% 的测试数据，仅供参考。

最⼤抗⻛速度 12 ⽶/秒

最⼤可倾斜⻆度

低速档：10°
舒适档：30°
标准档：30°
狂暴档：36°

最⼤旋转⻆速度 俯仰轴：300°/秒
偏航轴：120°/秒

访问以下链接获取 EVO Max 系列 产品的技术参数：
https://www.autelrobotics.cn/productdetail/evo-max-4t/#jsgg

⻜⾏数据
⽆⼈机具备⻜⾏数据（媒体影像数据、⻜⾏记录、⻜⾏⽇志）记录功能。使⽤过程中，所有⻜⾏
相关数据都将存储于设备端，保持⽆⼈机开启并连接遥控器，通过 Autel Enterprise App 可导
出媒体影像数据⾄本地，或将⻜⾏记录、⻜⾏⽇志上传⾄云端。
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访问⽤⼾数据安全保护声明或提交安全漏洞，请点击以下链接：
https://www.autelrobotics.cn/data-security/

噪声测试结果

观测点 悬停 ⻜⾏（1 ⽶/秒）

地⾯观测点（垂直下⽅） 71.5 dB 75.8 dB

侧⾯观测点（等⾼平⾯） 73.7 dB 71.7 dB

测量环境为室外，场地为⽔泥地。

已知问题列表

序号 已知问题 临时措施

1
起⻜前关闭了⽆⼈机视觉定位功能，在⻜⾏过程中⼜
重新开启视觉定位功能时，将极⼤概率导致视觉定位
启动失败，甚⾄造成⽆⼈机事故。

如需重新开启视觉定位功
能，应先将⽆⼈机降落后
再执⾏相关操作。

2
⻜⾏时，Autel Enterprise App 频繁提⽰电调板温度
过⾼。

调整⻜⾏档位，并降低⻜
⾏速度可有效缓解该类问
题。

3 快速换电失败。
避免在 -10℃ 环境下进⾏快
速换电，同时控制换电时
间在 8 秒内。
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