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[bookmark: Top_of_2235_html]免责声明
[bookmark: Ben_Wen_Suo_Ti_Ji_De_Nei_Rong_Gu]本文所提及的内容关系到您的安全以及合法权益与责任。使用本产品之前，请仔细阅读本文以确保已对产品进行正确的设置。不遵循和不按照本文的说明与警告来操作可能会给您和周围的人带来伤害，损坏本产品或其它周围的物品。本文档及本产品所有相关的文档最终解释权归爱华芯（大连）科技有限公司所有。如有更新，恕不另行通知。请访问爱华芯官网以获取最新的产品信息。
 一旦使用本产品，即视为您已经仔细阅读本免责声明与警告、理解、认可和接受本声明全部条款和内容。您承诺对使用本产品以及可能带来的后果负全部责任。您承诺仅出于正当目的使用本产品，并且同意本条款以及爱华芯科技制定的任何相关条例、政策和指引。爱华芯科技对于直接或间接使用本产品而造成的损坏、伤害以及任何法律责任不予负责。用户应遵循包括但不限于本文提及的所有安全指引。
 即使存在上述规定，消费者权益依然受当地法律法规所保障，并不受本免责声明影响。
爱华芯（iHwasin）是爱华芯（大连）科技有限公司及其关联公司的商标。本文出现的产品名称、品牌等，均为其所属公司的商标或注册商标。本产品及文档为爱华芯（大连）科技有限公司版权所有。未经许可，不得以任何形式复制翻印。
[bookmark: Jing_Gao]警告！
1. 务必使用爱华芯指定连接线，并严格按照各接口定义连接外部设备。
2. 严禁擅自拆解定位建图自主算力盒及其配件。
3. 防止水、油、沙等进入机身内部。
4. 选择合适的位置进行安装，确保散热良好。
5. 部件工作时会发热，请勿用手直接接触，否则可能造成烫伤。
6. 使用、储存及运输时，避免震动和撞击。
7. 连接至iX429-微型无人机的Typec 3.0 设备可能会对 GNSS、Wi-Fi 等信号产生干扰，必要时可采取电磁屏蔽措施以减小干扰。
[bookmark: Top_of_2242_html]产品简介
[bookmark: page_content]
[bookmark: Top_of_2243_html]产品图片
[bookmark: iX429_Ji_Guang_Ding_Wei_Wu_Ren_J_1][bookmark: iX429_Ji_Guang_Ding_Wei_Wu_Ren_J]iX429-激光定位无人机自主飞行系统平台
[image: m_523dc6bbf1ba2ba461439844559541ab_r.jpg]
[bookmark: Top_of_2244_html]产品参数
[bookmark: Ben_Chan_Pin_Shi_Yi_Kuan_Ming_We]本产品是一款名为iX429的无人机。产品性能参数如下：
	
项目
	iX429-微型无人机参数


	产品型号
	iX429


	产品尺寸
	长429mm 429mm 280mm


	对称电机轴距
	290mm


	产品重量
	1790g


	电池参数
	重量：395g; 电压：14.8V； 容量：7000mah


	最大起飞重量
	1.8kg


	产品续航
	空载30min；满载15min


	工作频率
	2.4G


	发射功率
	200mW


	工作环境温度
	-20°C 至 50°C


	相机参数
	分辨率：1080p


[bookmark: Top_of_2245_html]物件清单
[bookmark: iX429_Ji_Guang_Ding_Wei_Wu_Ren_J_2][bookmark: iX429_Ji_Guang_Ding_Wei_Wu_Ren_J_3]iX429-激光定位无人机自主飞行系统平台物品清单
[image: m_4f067d4a1c55eb51adab0be9b83ed9ba_r.jpg]
[bookmark: Top_of_2246_html]部件名称
[bookmark: Fei_Xing_Qi][bookmark: Fei_Xing_Qi_1_Yi_Ti_Shi_Zhao_Min]飞行器

[image: m_8f60e7d72c1842127341e2d76cafe2ed_r.jpg]1：一体式照明相机
2：PSDK-TypeC安插接口
3：电机
4：螺旋桨
5：扩展设备快拆架
6：防护罩
7：飞控调参口
8：动力电池
9：VCC-POWER
[bookmark: E_PortXian_Xu]E-Port线序
[image: m_bd6327f853fff562d3d31b4ace170258_r.jpg]
E-Port线序
	
编号
	A1
	A2
	A3
	A4
	A5
	A6
	A7
	A8
	A9
	A10
	A11
	A12


	接口名称
	GND
	NC
	NC
	VCC
	NC
	NC
	NC
	NC
	VCC
	TX-
	TX+
	GND


	编号
	B12
	B11
	B10
	B9
	B8
	B7
	B6
	B5
	B4
	B3
	B2
	B1


	接口名称
	GND
	NC
	NC
	VCC
	UART_RX
	USB_DM
	USB_DP
	UART_TX
	VCC
	RX-
	RX+
	GND


[bookmark: Yao_Kong_Qi]遥控器
[image: m_e997a2b1b996e6b8f4fc410a51f627f9_r.jpg]
[bookmark: Ding_Wei_Jian_Tu_Zi_Zhu_Suan_Li]定位建图自主算力盒
[image: m_ea0fdd02bc346149b30f5d5e3f7f2a8e_r.jpg]
	
序号
	接口名称
	接口类型
	备注


	1
	PSDK-TypeC安插接口
	TypeC
	


	2
	USB2.0
	SH1.0 (5pin)
	


	3
	UART1
	GH1.25 (4pin)
	3.3V电平，5V电源


	4
	HDMI
	MicroHDMI
	


	5
	USB3.0-USB2
	TypeC
	


	6
	USB3.0-USB0
	TypeC
	


UART线序

USB2.0线序
[image: m_e9936a43905f8980ce62831c177fb9c2_r.jpg][image: m_35966ad5adcf1b1a5d87299fe3c90e8b_r.jpg]
[bookmark: An_Quan_Xiang]安全箱

[image: m_4426cfe1102893196ffc3991674e0f01_r.jpg]1：iX429无人机
2：遥控器网线
3：备用螺旋桨
4：遥控器
5：遥控器充电线
6：遥控器充电器
7：动力电池充电套装
8：动力电池2块
[bookmark: Top_of_2247_html]使用说明
[bookmark: Xun_Ji_Fei_Xing_Shi_Yong_Fang_Fa][bookmark: Xun_Ji_Fei_Xing_Shi_Yong_Fang_Fa_1]循迹飞行使用方法
[bookmark: Kong_Jian_Shi_Yong]控件使用
启动 QGC 后进入主界面。界面左侧带有“航点”字样的圆形按钮用于打开/关闭航点信息面板；右侧带有“指令”字样的圆形按钮用于打开/关闭指令控制面板。
[image: m_6e10b80a578510271db0b86fcbeda341_r.png]
注：航点信息面板和指令控制面板提供的功能仅限循迹飞行使用，仅推荐打点时或出现意外时手动控制飞机。
[bookmark: Hang_Dian_Xin_Xi_Mian_Ban]航点信息面板
航点信息面板用于显示通过打点功能记录的航点，其顶部的四个按键从左到右依次为：缩小面板、放大面板、收起面板、关闭面板，如下图所示。
[image: m_cd7a9844351c2fa1e5d6393f7447217f_r.png]
[bookmark: Zhi_Ling_Kong_Zhi_Mian_Ban]指令控制面板
指令控制面板提供以下功能：
· 打点
· 循迹飞行
· 设置返航方式
· 主动返航
· 低电量电压设置
· 飞行范围限制
· 点云显示
面板右上角有两个按键，分别为收起面板和关闭面板，如下图所示。
[image: m_35d5acf3a725a80c76a3fe0c219475bc_r.png]
向上滑动面板，可以显示更多功能，如下图所示。
[image: m_875c50c7ef98807f522f8325c60b9f87_r.png]
注：如遇点击按钮时，按钮闪动未能成功更改状态，重新点击即可。
[bookmark: Da_Dian_Gong_Neng]打点功能
操作流程如下：
1. 点击“开启打点”。
2. 点击“记录航点”记录当前飞机位置。
3. 点击“关闭打点”保存所有航点。
[image: m_ecfbd84db78e8d34f561f7aa284f9ec7_r.png]
注：
· 点击开启打点后会清空之前记录的历史航点。
· 推荐每个记录的航点相隔距离不低于1.5m。
· 循迹飞行开始时会自动起飞至1m高度，不宜在飞机起飞位置正上方1m处打点。
· 请您在执行循迹任务前，合理评估任务时长及飞行器电量情况。本产品配备的返航功能需在剩余电量充足的前提下方可正常使用。为保障飞行安全，当电压达到预设降落阈值时，飞行器将自动执行降落操作。因任务规划、电量管理或使用环境等因素导致的飞行中断、坠落，或由此引发的设备进水、机体及工控机设备损坏等风险，属于用户使用过程中的可预见情况，相关损失需由用户自行承担，敬请理解与注意。
[bookmark: She_Zhi_Fan_Hang_Fang_Shi]设置返航方式
在执行循迹飞行前，可设置任务完成后的”返航方式”：
· 不返航
· 直线返航
· 原路径返航
任务完成后，飞机将根据设置的方式执行自动返航并返回返航点（飞机上电的位置）。
若选择“不返航”，则任务结束后飞机自动降落，请确保轨迹终点下方的场景空旷平坦。
[image: m_6c5e8bfeb87e5305c6857ca0148793f8_r.png]
[bookmark: Zhu_Dong_Fan_Hang]主动返航
在循迹飞行过程中，可手动触发主动返航：
1. 选择”返航方式”（直线或原路径）。
2. 点击”返航”按钮执行返航。
[image: m_cc9093aecca1020dd83307efc7b15786_r.png]
注意： 在完成循迹飞行后的自动返航过程中，无法再次触发主动返航。
[bookmark: Di_Dian_Liang_She_Zhi]低电量设置
设置两个电压阈值：
· 返航电压
· 降落电压
逻辑如下：
· 飞行过程中电压低于“返航电压” 则执行低电量直线返航。
· 在低电量返航 / 自动返航 / 主动返航过程中，电压低于“降落电压” 则立即自动降落。
[image: m_26c78693fd8233c787a9d6b4ec93f2e9_r.png]
注：
· 飞机不能在自动返航或主动返航时再次执行低电量直线返航。
· 飞机的返航功能仅适用于循迹飞行任务途中和循迹任务结束时使用，手动控制飞机无法使用返航功能。
[bookmark: Fei_Xing_Fan_Wei_Xian_Zhi]飞行范围限制
可通过设置飞行范围限制参数，限制循迹飞行区域。水平范围限制以飞机上电位置为中心，宽度为X和长度为Y的矩形。高度范围限制以地面高度为最低高度，地面高度+高度Z为最高高度。设置方法如下图所示。
[image: m_17ca3f0f0f2ca5ab89aa440844b22bd6_r.png]
[bookmark: Xun_Ji_Fei_Xing]循迹飞行
循迹飞行前需要保证遥控器拨档开关E在中间的定点模式。如遇紧急情况可将档位拨动至右侧定点模式重新获取遥控器控制权，此时飞行器会定点悬停。如果遇到手动切换到右侧定点模式，飞行器仍未悬停，可将档位拨动至左侧自稳模式控制飞机，注意该模式下飞行器没有定点功能，请谨慎飞行。
[image: m_e997a2b1b996e6b8f4fc410a51f627f9_r.jpg]
操作步骤：
1. 点击“飞行解锁”。
2. 点击“循迹飞行”。
3. 等待约 5 秒，飞机将自动起飞并执行循迹任务。
[image: m_47fc483f6b19c5be38261b1770a1159b_r.png]
注意：
· 飞行前需确保飞机位置和朝向与上电时一致
· 为防止误触，每次点击“循迹飞行”后，“解锁飞行”状态会自动切换为上锁
[bookmark: Dian_Yun_Xian_Shi]点云显示
[bookmark: Dian_Nao_He_Yao_Kong_Qi_Lian_Jie]电脑和遥控器连接
① 使用网口连接线缆连接遥控器网口与电脑以太网网口，如图所示：
[image: m_28ef8b95d56ce936e0802be0470ae12d_r.png]
② 完成遥控器与PC端的网口物理连接后，需在PC上对以太网进行相应配置，打开电脑网络和共享中心->点击更改适配器设置->选择以太网->选择IPV4协议->选择自定义IP地址->按图中的方式输入->点击确认(见下图）
[image: m_c37388b8871d7eb4dc950a8aae0ef586_r.png]
[bookmark: 3DViewerDian_Yun_Xian_Shi]3DViewer点云显示
· 打开win10/11电脑，解压 3dviewer_0.3.1.zip，打开3dviewer_0.3.1文件夹，设置该文件夹下的system_config.json中的参数”ip”为192.168.144.66
· 打开3DViewer软件”3D-BOX_viewer20241212.exe”
· 如下图所示，点击开启显示，点云数据会传输到软件3DViewer上。点击关闭显示，点云数据会停止传输到软件3DViewer上。
[image: m_e3f73c070c26849459d775123cca1619_r.png]
· 等待设备显示在线，在3DViewer左上角点击”扫描”，开始点云实时显示，如下图所示。
[image: m_b6f3fb01f331f8021fafc62029d506da_r.png]
· 如需关闭点云实时显示，再次点击3DViewer左上角的”扫描”按钮，关闭点云实时显示。
[image: m_d662835c7d3d42c1285e70ee02696597_r.png]
[bookmark: QGCDi_Mian_Zhan_Huo_Qu_Shi_Pin_L]QGC地面站获取视频流
QGC获取网络相机RTSP视频流，可参考下图中的设置。
[image: m_9e7e0b9619de3ba42c4dd190dca14dd3_r.png]
[bookmark: Xun_Ji_Fei_Xing_Yan_Shi]循迹飞行演示
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