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[bookmark: _Toc493165121]说明
免责申明

请用户在使用本产品前，务必仔细阅读本说明。一旦使用本产品，即视为对本声明的所有内容表示认可和接受。本产品适合 18 周岁以上人士使用。


感谢您购买本产品。任何用户在使用之前，请仔细阅读本声明。一旦使用，即被视为对本声明全部内容的认可和接受。请仔细阅读使用说明书，严格遵守本手册要求安装所有软件和硬件产品，以使您的地面站和蓝牙模块能正常运行。因用户不当使用、安装、总装、改装造成的任何结果或损失，傲翼飞控将不承担法律责任。

此软件需要在有网络和打开蓝牙状态下运行。


[bookmark: _Toc493165122][bookmark: _Toc488227014]软件简介：
       A.Y.Drone云-南京傲翼飞控智能科技有限公司自主研发的应用于农业植保的一款管控软件，实现了对无人机的管理控制。软件集成了网络通信、蓝牙2.0和BLE4.0通信。通过GPRS网络通信实现从服务器端获取植保无人机的相关数据信息，并通过服务器实现控制指令、飞行任务发送以及作业区域加载等。自动定位并覆盖卫星地图，实时了解飞行参数，掌握飞行状态，观看飞行轨迹。在作业之前，可以规划航线、上传航线至服务器、保存航线、多次应用之前保存的航线、语音播报协助飞行等操作。在完成轨迹规划的同时实现了轨迹的的微调操作，轨迹内缩，喷洒幅度调整以及障碍点的添加。体验一键完成作业的自由度，感受真正的畅飞。同时、实现了RTK相关设置以及“RTK+千寻”模式下的打点操作和无人机自身打点操作等。真正的感受到畅飞的舒爽！
使用前需了解的概念：
因为此地面站APP需要为植保机喷洒农药提供轨迹路线，规划轨迹就是用户在地图上划出所需要喷洒农药地块的边界点。此APP中规划边界点用到了以下几种方式。
· 手动打点：用户直接在地图上点出想要的地块边界点，就等于是GPS打点，此打点方式适用于对精度要求不高的地块。
· UBLOX打点：用户需要借助UBLOX设备，设备连接后获取到卫星数后，就可以在APP的地图上显示出UBLOX设备的位置，用户想要标记哪个边界点只需将设备放到此位置，然后再APP中标记处此边界点。此打点方式比手动打点精确。
· RTK打点：和UBLOX打点类似，用户需要借助RTK设备。精确度和UBLOX相似。
· 飞机打点：此方式是飞机上装载着定位设备，将飞机飞到想要标记的边界点处进行标注，和RTK、UBLOX的原理相似，只是将人带着定位设备去确定边界点转化成了飞机代替人飞到边界点用户再确认标出边界点。
· RTK基站：基站一般架设在已知点上，通过已知坐标反求各类误差影响，然后通过无线电传送这些误差给移动站，从而使移动站迅速获取误差校正，提高定位精度。RTK基站是配合RTK打点方式的，作用是提高打点的位置精度。
下面讲APP使用过程中会用到以上这些打点方式，将不对其工作过程进行再说明。

[bookmark: _Toc493165123]1 安装
[bookmark: _Toc488227015][bookmark: _Toc493165124]1.1安装地面站
本软件已发布到360手机助手市场中，可以下载360手机助手APP，搜索A.Y.Drone会出现该软件的安装包，进行下载和安装。当然如果您不想下载360手机助手，我们还提供了二维码供您直接扫一扫下载，如下图。
 [image: ]          [image: ]
360手机市场                          软件下载二维码

在安装的过程中只要点击继续或下一步即可。安装后在手机上显示的图标如下图所示。
[image: ]
安装后界面



运行APP
[bookmark: _Toc493165125]2、登陆与连接
[bookmark: _Toc493165126]2.1、登陆
打开App进入登陆界面，输入已经注册过的账号（注：同一账号在同一时间不可在不同设备中被打开）。点击登陆按钮，进入主界面。如下图。第一次进入主界面，网络可用时，软件会自动定位用户当前位置。

[image: ]
登陆界面

[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\E48BCE0D30D8D18425F71D17D363A893.jpg]

自动定位
若定位不成功或想要再次定位可以点击下图所指的按钮进行定位手机位置。

[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\B76D30D1C7F804EAAE3CFCDF9C47F471.jpg]

手机定位
下图箭头所指的按钮是对飞机的位置进行定位，当成功连接到飞控后地图会显示出飞机的位置，之后就可以按此按钮对飞机进行定位操作。

[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\1361F356E61486F4F7344F55BF66F1AA.jpg]
飞机定位
[bookmark: _Toc493165127]2.2、连接
点击界面上连接按钮，会跳出搜索设备界面，此界面会出现周围可搜索到的蓝牙设备，点击你想要连接的设备名称进行连接。（若连接失败可检查蓝牙运行情况，尝试多次连接），连接成功后界面左边会多出几个按钮，标题栏上面的基本参数也显示出数据。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\D9DB866BC8F0B608D5D557855937A579.jpg]
连接飞控
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\0861F49976F224924424BF1F05932CCF.jpg]
连接成功界面
[bookmark: _Toc493165128]3、操作
点击标题栏左侧“….”图标按钮，此按钮用于打开侧边栏，侧边栏有三个菜单选项，如下图。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\568030D21762C3E60DF1F1629239824B.jpg]

侧边栏界面
[bookmark: _Toc493165129]3.1、状态
第一个菜单选项是状态信息，此界面可以看到使用的植保机各项基本参数，连接成功后状态信息会根据植保机的状态实时变化，如上图。
[bookmark: _Toc493165130]3.2、设置
第二个菜单选项是参数设置，此界面可以航迹清除、RTK基站设置、RTK飞机端设置,如图。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\E0CDE511205C1721365FC9BAF3456182.jpg]

参数设置界面
[bookmark: _Toc493165131]3.2.1、航迹清除
      当确定好飞机轨迹后飞机会沿着此轨迹飞行，并将自身实际飞行的轨迹画在地图上，如下图的红色路线，此航迹清除按钮就是用于清除此红色轨迹。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\A1CC7C6A1A1584CF406400CDCE8FB3A4.jpg]
航迹清除

[bookmark: _Toc493165132]3.2.2、RTK基站设置
       点击进去会看到下图所示的界面，用户结合自身情况，如果用到此功能，就点击RTK基站蓝牙连接按钮，将此APP与RTK相连接，再根据有无千寻服务进行选择点击即可将RTK设为基站模式。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\A791F8FA57A8992BF41183A41A1A71EF.jpg]

RTK基站设置
[bookmark: _Toc493165133]3.2.3、RTK飞机端设置
       想要实现在飞机端与RTK基站连接时需要此设置，点击RTK飞机端蓝牙连接按钮进行连接。如下图。
[image: 截屏_20170908_101246]
RTK飞机端设置
       点击飞机端基站配对选项后，出现输入基站设备的输入框和确定按钮，根据要求填入设备名称，点击确认按钮即可。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\FFB598C48B71D1687989118ABFD05E00.jpg]

输入基站设备名
[bookmark: _Toc493165134]3.3、作业
第三个菜单选项是方案操作，此界面有新建方案按钮和已保存方案的文件名。
已保存方案的列表可以通过下拉刷新和上拉加载，下拉是刷新出最近添加的5个方案，上拉是加载出更多保存的方案，如下图，在用户刷新加载之后，会将所有已保存的方案中筛选出距离用户周围最近的方案点显示到地图上，这样方便用户提取已喷洒过的地块，不用重新绘制或艰难寻找想要的地块，如图。选择好想要选用的地块后点击图标路径就会显示出来。若用户是第一次使用则不会体现出此功能。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\5E6AF5D7BF3505B317EE3F300425A7E4.jpg]

方案操作界面
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\C03479AF670D8B8FC61024C5A1622213.jpg]
距离用户最近地块
[bookmark: _Toc493165135]3.4 手动打点
点击新增方案，转到轨迹规划界面。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\9BF3A8110920B58E7991111FBA23F499.jpg]
绘制路径界面
· 设置喷洒半径、重绘路径、删除边界点、添加删除障碍点、保存方案、设置初始点、分区上传
此时可以设置喷洒半径进行绘制边界点及手动打点，若不设置半径R就用默认值5，重绘路径按钮顾名思义就是重新绘制轨迹路径，想要重绘就点击此按钮。当用户绘制过程中后台会不停计算出边界点划出范围的亩数大小、里程、预计时间，让用户了解自己所划范围。
用户一次最多上传一百个路点给飞控，若所划范围的路点超过一百个，那地块就会被分区上传，如图被分为了1区和2区。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\D49E9D3134BAAA5B49A33E25EB4F0CF8.jpg]
规划路径
若边界点标记错误想重新标注，可以点击想要删除的边界点，就会在标记点上出现点击删除标注点字样的气泡，只要点击此气泡就可以删除标记点。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\18447B7DFE0B56CF422E5F8B6269A1AA.jpg]
点击边界点4
删除后如下图。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\7DAAA8FEC584402EE402E2641066A497.jpg]

删除边界点4
如果用户想删除整个轨迹可以通过点击重绘路径或者长按此界面，长按界面会出现提示框，如下图，点击确认后轨迹就会删除。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\7E37B2632948A8B9039FD1185FFA5F05.jpg]
长按界面
若田地中包含障碍物，用户可以点击设置障碍点，输入障碍点半径
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\C2750EDE40BC9373B6A83179838755E8.jpg]
设置障碍点半径
点击地图上你想要添加的位置，障碍点设置成功，整个操作完成后的界面如下图。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\02DD85D15183757939BA226076AA9E9A.jpg]

设置障碍点
如果障碍点位置不对用户可以重新在地图上点击，障碍点就可以转移到用户再次点击的位置，删除障碍点的操作和删除边界点的一样，点击障碍点图标会出现点击删除障碍点字样的气泡，点击气泡即可实现删除。
为方便下次提取此路径，用户可以点击保存方案，输入方案名称，确定之后方案就会保存成功，如果保存失败，查看提示进行修改。想要查看是否保存成功，可以到方案操作里面的文件列表进行刷新查看。（建议保存方案）
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\12B372F2266651B4324976AD06B50348.jpg]
保存方案
以上操作结束之后点击左上角的返回键退出轨迹规划界面，进入主界面（此时界面增加了微调和路点上传操作）如下图。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\02DD85D15183757939BA226076AA9E9A.jpg]
微调上传界面
点击微调按钮，进入微调界面
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\62073B4BB12E604C3DF9D40A0E2C5420.jpg]
微调界面
右侧的带方向的按钮表示将轨迹进行上下左右整体移动，中间的复位键是回到移动之前的状态。下侧左边的进度条是控制喷洒幅度，也就是喷洒半径，最大为8米。右边的进度条是控制内缩半径，使怎个轨迹在边界点范围内向内缩，最大半径为8米。
飞机执行任务的起点都是从标有1的边界点开始，顺时针执行，如果飞机在3的位置，那么还是以1为起点就会很浪费时间，所以为了更方便使用，用户可以自己指定哪个点为初始点。点击返回键，退出规划轨迹界面到主界面，想要哪个点为初始点就点击一下，此操作不再是删除边界点操作而是确定初始点，不同界面同一操作不一样的效果。
执行后效果如下图，哪个点为初始点，其点会变成蓝色。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\F1FC45F8C5D66DA773AD2A720AA7696F.jpg]
将边界点3变为起始点
以上动作完成轨迹确定，此时就可以上传路点给飞控，上传成功后飞机就会按照上传的路点进行飞行喷洒。
界面上将轨迹分成了1区和2区，因为用户一次最多上传一百个路点给飞控，若所划范围的路点超过一百个，那地块就会被分区上传。首先上传1区路点，点击1区路点轨迹就变成蓝色，如下图
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\7838A64D7B926884CCE8C4AF09BF4928.jpg]

点击1区
点击上传按钮，出现语音提示框。点击发送就可以发送路点。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\F31C58A7CA684F5A25DE4EB244B17DE1.jpg]

上传路点提示
飞机执行轨迹之后再点击2区图标上传执行，这样就可以将整个地块完成喷洒作。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\1A4761BC879C7E234E0E0B21CB90B69A.jpg]

点击2区
[bookmark: _Toc493165136]3.5 UBLOX打点
[bookmark: _GoBack]       用户如果想要精确点的边界点位置，如使用UBLOX打点，点击新增方案后，点击标题栏上面的启动打点，会跳出一个请选择打点设备的选择框如下图，
[image: 截屏_20170908_101440]
点击UBLOX打点
点击UBLOX打点，点击后启动打点就会变成正在打点，也显示出卫星个数，此时UBLOX设备正在搜索卫星，同时界面多出了打点按钮，如下图
[image: 截屏_20170908_101547]
启动打点界面变化
搜索到足够定位的卫星数之后，地图上会显示出UBLOX设备的位置，如图黄色图标。
[image: 截屏_20170908_101707]
UBLOX设备显示
此时就可以拿着设备去用户想要去的实际边界点处，到了之后点击打点按钮，地图上就会添加一个边界点，再到另一个边界点处同样点击打点按钮，重复以上过程便可在地图上显示并生成路径，生成路径后设置喷洒半径、重绘路径、删除边界点、添加删除障碍点、保存方案、设置初始点、分区上传的实现操作和手动打点一样，这里不再展示。
[bookmark: _Toc493165137]3.6、RTK打点
      过程可UBLOX打点类似，不再叙述。
[bookmark: _Toc493165138]3.7、飞机打点
      过程可UBLOX打点相似，换成飞机飞到用户想去的实际边界点处，点击打点按钮。重复以上过程即可。       
[bookmark: _Toc493165139]3.8、任务执行期间
       在飞机执行任务期间我们可以实时监视飞机飞行情况，看飞机飞行轨迹是否与用户规划的轨迹一致，不一致可及时调整，左下角的罗盘的指针指示的方向和飞机飞行的方向一致，罗盘右边的数据实时的显示出飞机的几个重要参数数据，形象直观的向用户体现出飞机状态，如下图所示。
[image: C:\Users\Administrator\Documents\Tencent Files\252919181\Image\C2C\A1CC7C6A1A1584CF406400CDCE8FB3A4.jpg]
任务执行期间界面
[bookmark: _Toc493165140]3.9、起飞、着落、返航
       用户根据自己的需求确定飞机的起飞、着落、返航。点击相应的按钮都会有语音及提示框询问用户，如下图。
[image: 截屏_20170908_101908]
确认自主起飞提示
注：在以上操作过程中若出现或不断提醒“飞控连接异常”的故障提示，用户需要检查当前网络是否连接正常或飞机端的2G模块是否工作正常。
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