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(주) 헬셀의 CERES 3 Lite V2를 구매하신 고객님께 진심으로 감사드립니다. 
본 매뉴얼을 제품 작동 전 반드시 정독하여 주시기 바랍니다. 
매뉴얼에 따라 작동하지 않고 일어난 발생에 대해서 제조사는 책임지지 않습니다.
본 매뉴얼에 대한 저작권은 (주)헬셀에 있으며, 무단배포 및 수정을 금지합니다. 
* 본 매뉴얼은 지속적으로 업데이트 됩니다.
최신 매뉴얼은 아래 QR코드 링크로 접속하시면 확인 가능합니다.
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최신 매뉴얼 보러가기

주의 사항
1. 이 설명서는 해당 튜닝 소프트웨어와 함께 사용해야하며, 튜닝 소프트웨어와 일치하지 않는 경우 
튜닝 소프트웨어를 표준으로 삼으십시오.
2. 이 제품은 핫 플러그 및 플러그 뽑기를 금지합니다 (즉, 전원이 켜진 상태에서 모듈을 꽂고 뽑을 수 
없음).
3. 비행 제어 펌웨어를 업그레이드하는 과정에서 프로세스 중간에 튜닝 매개 변수 라인을 분리하는 것은 
엄격히 금지됩니다 (비행 제어 펌웨어를 업그레이드하는 과정에서 비행 제어에 다시 전원을 공급하지 
마십시오).

사용 과정에서 해결할 수없는 문제가 발생하면 헬셀 1688-5343으로 문의 부탁드립니다.



주의 사항: K3A 비행 조종기는 장난감이 아니므로 사용하기 전에 이 설명서를 주의 깊게 읽으시기 
바랍니다. 즉, 이 설명서를 인지하고 동의한다는 의미입니다.
사용하기 전에 이 설명서를 주의 깊게 읽으시기 바랍니다. 즉, 이 설명서를 인지하고 있음을 의미하며, 
이 제품은 18세 미만의 사용자에게는 적합하지 않습니다.
이 제품은 사용자의 식물 보호, 측량 및 매핑, 항공 사진 촬영 및 기타 용도를 충족하기 위해 산업용으로 
특별히 개발된 전문가용 비행 컨트롤러입니다.
이 제품은 산업용 애플리케이션을 위해 특별히 개발된 전문가용 비행 컨트롤러입니다. 고품질의 제품을 
추구하는 것을 이 컨트롤러의 개발에 통합하여 더욱 안정적이고 신뢰할 수 있도록 만들었으며, 라오스는 
세계에서 유일한 제품입니다.
사용자와 다른 사람의 안전을 위해 매개 변수화 소프트웨어를 사용할 때 배선이 정확하고 전원 공급이 
정상인지 확인하는 것이 좋습니다. 그다음 사람, 깨지기 쉬운 물건 및 위험물로부터 멀리 떨어진 곳에 
보관하십시오. 

다음 사유(다음 사유를 포함하되 이에 국한되지 않음)로 인해 본 제품을 사용하는 경우, 헬셀은 본 비행 
제어 제품의 문제로 인한 비행 제어 손실에 대해서만 책임을 지며 그 외의 책임 및 보상에 대해서는 
책임을 지지 않습니다:
1. 사용자가 항공기를 사용할 때 본 설명서의 적절한 지침을 따르지 않는 경우
2. 항공기 자체가 너무 약하고 구조적으로 손상된 경우
3. 사용자가 타사 제품을 사용하여 항공기가 제대로 작동하지 않는 경우
4. 사용자의 주관적인 판단 오류 또는 부적절한 제어
5. 타인을 표적으로 삼으려는 사용자의 주관적인 의도
6. 사용자가 제품이 정상적인 작동 상태가 아님을 알면서도 비행을 강행하는 경우
7. 사용자가 강한 자기 간섭, 무선 간섭이 있는 지역 또는 정부에서 비행을 금지한 지역에서 비행하거나 
사용자의 시야가 가려져 항공기의 자세를 판단할 수 없는 경우
8. 사용자가 비행에 적합하지 않은 악천후 조건에서 비행하는 경우
9. 사용자가 제품 및 액세서리를 개인적으로 분해 및 개조하여 기체의 작동 불량을 초래한 경우
10. 사용자가 음주 또는 약물 복용과 같은 주관적인 행동으로 인한 정신 상태 불량 또는 자신의 건강 
문제와 같은 객관적인 요인으로 비행하는 경우
11. 기타 제품으로 인해 발생하지 않았으며 헬셀의 책임이 아닌 손해

면책 조항
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구성품
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K3A Pro 옵션 : 
유량 센서 x1, 레이저 모듈 x1, 블루투스 디지털 전송 x1

마스터 컨트롤(FC) 
x1

전원 관리 장치
(PMU) x1

GPS x1 LED 조명 x1

GPS 브래킷 x1 조정 케이블 x1



하드웨어 설치 지침
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설명:
(1) 그림에서 노란색 암의 방향은 기수 방향입니다.
(2) 다이어그램에서 표시된 번호는 비행 제어 입력 포트 M1 ~ M8에 해당합니다.
(3) 동축 다중 로터 구조, 파란색은 상단 프로펠러를 나타내고 주황색은 하단 프로펠러를 나타냅니다.

1. 랙 유형
K3A pro에서 지원하는 랙 유형은 다음과 같습니다.
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인터페이스 정의 : 

2. 전체 배선도
2.1 포트 설명 :

M1 1번 변속기와 연결 POW 전원 관리 모듈과 연결

M2 2번 변속기와 연결 GPS GPS 모듈과 연결

M3 3번 변속기와 연결 LFS 유량 센서와 연결

M4 4번 변속기와 연결 PUMP 워터 펌프와 연결

M5 5번 변속기와 연결 CH6 두 번째 워터 펌프와 연결

M6 6번 변속기와 연결 CH5 PWM 출력, OUT2에 의해 통제

M7 7번 변속기와 연결 CH4 PWM 출력, OUT1에 의해 통제

M8 8번 변속기와 연결 CH3 Switchlevel meter와 연결

RTK GPS 2 모듈이나 RTK 모듈과 연결 CH2 Percentage lever meter와 연결

EXT 레이더 모듈과 연결 RC/CH1 PPM/S.BUS 수신기와 연결

LINK Assistant2에 연결하기 위해
USB를 이용하거나 APP에 
연결하기 위해 데이터 링크 이용

LED LED 모듈과 연결



하드웨어 설치 지침

7

2. 전체 배선도
2.2 배선도

3. 메인 컨트롤 설치
3.1 설치 방향 요구사항

그림과 같이 설치 방향 중 하나를 선택하고 K3-A 튜닝 소프트웨어의 기본->설치->IMU 방향 
인터페이스에서 해당 구성을 선택합니다. (빨간색 화살표 방향은 헤드 방향을 나타냅니다.)
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3. 메인 컨트롤 설치
3.2 설치 시 주의사항

4. GPS 모듈 설치
4.1 설치 방향 요구사항

(1) 뒤집어 놓지 말고 위쪽을 향하게 하고 동체와 평행하게 유지해야 합니다.
(2) 최상의 비행 효과를 얻으려면 비행 제어 장치를 항공기의 무게 중심에 수평으로 설치하는 것이 
좋습니다. 비행 조종기 설치 위치가 기체의 무게 중심이 아닌 경우, K3-A 튜닝 소프트웨어의 
기본->설치->설치 위치 인터페이스에서 필요에 따라 해당 설치 거리를 입력해 주시기 바랍니다.
(3) 비행 조종기가 내부적으로 잘 댐핑된 경우, 단단한 3M 접착제를 사용하여 비행 조종기를 
고정하십시오.

그림과 같이 설치 방향 중 하나를 선택하고 K3-A 튜닝 소프트웨어의 기본->설치->GPS 방향 
인터페이스에서 해당 구성을 선택합니다. (빨간색 화살표 방향은 헤드 방향을 나타냅니다.)
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4. GPS 모듈 설치
4.2 설치 위치 주의사항

(1) ESC, 전원 케이블 및 모터에서 멀리 떨어지도록 주의하면서 GPS 모듈을 최대한 높이 들어 
올립니다.
(2) 시야가 탁 트이고 장애물이 없는 환경에서 비행하십시오.
(3) 자기 간섭 환경에서의 비행을 피하십시오.
(4) 자성이 강한 물질을 나침반에 가까이 가져가지 마세요. 자성이 강한 물질은 나침반에 영구적인 
손상을 입힐 수 있습니다.
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1. 비행 제어 드라이버 및 매개 변수 조정 소프트웨어 설치.

1). 컴퓨터를 켜고 JIYI 공식 웹사이트(www.jiyiuav.com )를 방문하여 데이터 다운로드 영역에서 
드라이버 및 튜닝 소프트웨어를 다운로드합니다.
2). 드라이버 및 파라미터 조정 소프트웨어의 설치 프로그램을 실행하고 프롬프트에 따라 설치를 
완료합니다.
3). 설치가 완료되면 다음 그림과 같이 참조 소프트웨어를 엽니다:



디버깅 소프트웨어

11

2. 비행 제어 연결
(1) 비행 제어 "링크"인터페이스에 대한 참조 선, 컴퓨터에 대한 액세스의 다른 쪽 끝, 드라이버의 
올바른 설치, 컴퓨터 장치 관리자를 열면 비행 제어의 직렬 포트 번호 인 다음 차트를 찾을 수 있습니다:

참고: 컴퓨터의 USB 포트는 비행 컨트롤러에 최대 0.5A 전류만 공급할 수 있으며, 비행 컨트롤러에 
주변기기가 너무 많이 장착되어 있는 경우 전원 공급이 부족하여 연결할 수 없으므로 전원 공급 장치를 
사용하여 전원을 공급해야 합니다. 전원 공급 장치를 사용할 때는 반드시 패들을 분리하고 모터를 꺼야 
합니다.
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2. 비행 제어 연결
(2) 아래 그림과 같이 튜닝 소프트웨어에서 ‘연결' 버튼을 클릭합니다.

비행 제어가 성공적으로 연결되면 다음 화면이 표시됩니다:
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3. 인터페이스 프로필 보기

1). 비행 제어의 기본 상태를 볼 수 있는 보기 인터페이스입니다.
2). 비행 제어의 기본 구성을 설정하는 데 사용되는 기본 인터페이스입니다.
3). 비행 제어의 고급 기능을 설정하는 데 사용되는 고급 인터페이스.
4). 도구 인터페이스: 펌웨어 업그레이드에 사용되며, 비행 제어 매개변수를 가져오고 내보내는 데 
사용되는 하나의 키입니다.
5). 플라이어 유형: 플라이어 제품 유형을 표시하는 데 사용됩니다.
6). 펌웨어 버전: 비행 제어 펌웨어 버전 번호를 표시하는 데 사용됩니다.
7). 연결 상태: 컴퓨터와 비행체 제어 간의 연결 상태를 표시합니다.
8). 버전 번호: 컴퓨터 튜닝 소프트웨어의 버전 번호를 표시합니다.
9). 튜닝 소프트웨어의 이름입니다.
10). 중국어 및 영어 인터페이스 전환 위치.

1

2

3

4

5

9 10

6
7
8
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4. 비행 제어 연결
비행 제어 장치를 항공기에 처음 설치하면 정상적으로 비행하기 전에 매개 변수화 소프트웨어를 
사용하여 다음과 같은 기본 디버깅을 수행해야 합니다.
참고: 각 매개변수 디버깅 후 반드시 "확인" 버튼을 클릭해야 하며, 그렇지 않으면 데이터가 기록되지 
않습니다.

4.1 랙 유형 선택
기체 기종의 실제 상황에 따라 해당 랙을 선택합니다.

참고:
1). 잘못된 선택은 이륙 중 기체가 폭발할 수 있을 정도로 심각하므로 올바른 랙 유형을 선택하시기 
바랍니다.
2). 그림에서 노란색 암의 방향은 헤드 방향입니다.
3). 동축 다중 로터 구조, 파란색은 상단 프로펠러를 나타내고 주황색은 하단 프로펠러를 나타냅니다.
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4.2 설치 설정
이 인터페이스는 비행 제어 장착 방향과 GPS 장착 방향을 설정하는 동시에 비행 제어 및 GPS의 장착 
위치를 보정하여 더 나은 비행 효과를 얻기 위해 사용됩니다.

참고:
1).IMU 방향 선택: 즉, 비행 제어 설치 방향 선택은 비행 제어의 실제 설치 위치에 따라 올바른 설치 
방향을 선택해야 합니다. 잘못된 선택은 심각한 비행 사고로 이어질 수 있습니다.
2) GPS 방향 선택: GPS의 실제 설치 위치에 따라 올바른 설치 방향을 선택해야 합니다. 잘못 선택하면 
심각한 비행 사고로 이어질 수 있습니다. 듀얼 GPS 모듈을 사용하는 경우 두 개의 GPS 모듈의 설치 
방향이 동일한지 확인하십시오.
3). 설치 위치 지침 : 비행 성능에 대한 요구 사항이 높은 사용자의 경우 일반 사용자는 설정할 수 
없습니다.
4).IMU 설치 위치 보정: 다이어그램의 지침에 따라 IMU 설치 위치를 올바르게 채우십시오.
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4.3 전원 설정

베이스 센스는 주로 적응 프레임을 조정하는 데 사용되며, 롤, 피치 및 요 설정 범위는 0%에서 300%
까지, 수직 설정 범위는 0%에서 200%까지, 기본값은 50%이며, 베이스 센스가 너무 높으면 기체 
자세가 흔들리고 너무 낮으면 기체의 안정성과 조종 감각이 저하됩니다.

참고 - 베이스 센스의 권장 조정 방법은 다음과 같습니다:
1). 기체가 흔들리기 시작할 때까지 매번 센스를 10%씩 높입니다.
2). 기체가 정상적으로 비행할 수 있을 때까지 감도를 줄입니다.
모터 회전 속도는 주로 리모컨의 잠금이 해제된 후 모터 회전 속도를 제어하는 데 사용됩니다. 
일반적으로 느린 속도를 선택합니다.
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4.4 리모컨 설정
이 화면에서는 리모컨의 수신기 유형을 설정하고, 리모컨 채널을 테스트 및 보정하고, 리모컨 비행 모드 
및 폭주 방지 기능을 설정할 수 있습니다.

리모콘 유형 선택
K3-A는 PPM과 SBUS의 두 가지 수신기 유형을 지원합니다. 올바른 수신기 유형을 선택하면 인터페이스에서 
리모컨의 각 채널 데이터를 확인할 수 있습니다.
리모콘 캘리브레이션
"조이스틱 보정" 버튼을 클릭합니다. 리모컨을 켠 다음 리모컨 조이스틱을 최대 위치와 최소 위치 사이에서 
앞뒤로 밀어서 채널 1~4가 맞는지 확인합니다: 1채널 롤, 2채널 피치, 3채널 스로틀, 4채널 요입니다. 각 채널의 
최대 및 최소 위치를 보정한 후 1~4채널을 중앙 위치로 복원하고 "보정 종료"를 클릭합니다.
참고:
1). 리모컨을 처음 사용하거나 변경할 때는 반드시 캘리브레이션을 해야 합니다.
2). 리모컨을 고정익 모드 또는 멀티 로터 모드로 설정하고 믹싱 컨트롤을 끄십시오.
3). 리모컨의 로커 이동 방향이 소프트웨어의 텍스트 프롬프트 방향과 일치하는지 확인하고, 일치하지 않을 경우 
반대 채널로 역방향으로 조정하십시오. (구체적인 역방향 조작 방법은 리모컨의 사용 설명서를 참조하세요.)
비행 모드 설정
비행 모드 설정 상자에서 각 기어에 해당하는 비행 모드를 선택합니다.
K3-A의 선택적 비행 모드는 다음과 같습니다: ATT 안정화, ATT 고도 설정, GPS, AB 실행이 있습니다. 각 비행 
모드는 다음 섹션에서 자세히 설명합니다.
제어 실패 및 계속 경로 운항 설정: 관제 실패 후 계속 운용 옵션을 활성화하면 운용 모드(AB 운용, 경로 운용)에서 
기체 관제 실패 후 리모컨이 관제 실패 보호 동작을 수행하지 않고 운용 작업을 계속 수행하며, 이 기능은 레이더와 
함께 사용하는 것을 권장합니다.
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4.5 센서
클릭하여 튜닝 소프트웨어의 기본 인터페이스로 들어가고, 상단 메뉴 표시 줄에서 센서를 선택하고, 
비행 제어 IMU 및 GPS 센서의 매개 변수와 가속도계 보정 및 자기 나침반 보정을보고, 보정을 클릭하면 
인터페이스 지침에 따라 튜닝 소프트웨어에 프롬프트 설명이 표시되며 작동 할 수 있습니다.

IMU 보정: 비행기를 수평으로 놓고 "IMU 수평 보정" 버튼을 클릭하면 3초 후에 보정이 완료됩니다. 
보정 중에 동체가 큰 각도로 기울어지거나 흔들린 경우 다시 보정해야 합니다.
자기 나침반 보정: "자기 나침반 보정" 버튼을 클릭하면 노란색 LED가 켜지고 수평 보정에 들어갑니다. 
그림과 같이 항공기를 수평으로 놓고 녹색 LED가 켜질 때까지 기수를 시계 방향으로 돌린 다음 수직 
보정에 들어갑니다. 이때 기수가 아래를 향하도록 하고 LED가 빨간색, 녹색, 노란색으로 번갈아 깜박일 
때까지 시계 방향으로 회전하면 보정이 완료됩니다.
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4.6 비행 매개 변수
클릭하여 튜닝 소프트웨어의 기본 인터페이스로 들어가고 상단 메뉴 표시 줄에서 비행 매개 변수를 
선택하면 그림과 같이 사용자가 실제 모델 및 작동 환경에 따라 비행기의 비행 속도와 관련된 매개 
변수를 설정해야합니다.
최대 기울기 각도: 모든 비행 모드에서 최대 기울기 각도입니다.
최대 상승 속도: 자세 모드를 제외하고 비행체가 제어할 수 있는 최대 상승 속도입니다.
최대 하강 속도: 자세 모드를 제외하고 플라이어가 제어할 수 있는 최대 하강 속도입니다.
최대 비행 속도: 자세 및 GPS 모드에서 최대 수평 속도입니다.
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5. 고급 인터페이스 디버깅

6. 도구 인터페이스 소개
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7. 소프트웨어 다운로드 (https://www.jiyiuav.com/en/download.html)
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8. 펌웨어 업그레이드
업그레이드 도구를 사용하여 최신 펌웨어로 업그레이드할 수 있습니다.

업데이트 방법은 다음과 같습니다:
1. K3-Apro 비행 제어 케이블을 사용하여 비행 제어 LINK와 컴퓨터의 USB 포트를 동시에 연결합니다.
2. K3-Apro 자동 업그레이드 도구를 엽니다.

3. 업그레이드 버튼을 클릭하면 약 2 분이 소요되며 비행 제어가 자동으로 업그레이드를 완료합니다.
참고: 업그레이드 과정에서 비행 컨트롤러에 충분한 전원이 공급되는지 확인하고 네트워크가 방해받지 
않는지 확인하세요.



1.2 자세(Atti) - 자세모드
자세 고정 고도 모드는 중앙 제어 사용자에게 다시 적용되며 비행 중 IMU와 기압계가 작업에 
관여합니다.
1) 작업 조건
자세 고정 고도 모드는 어떤 상황에서도 진입 및 잠금 해제가 가능합니다. 자세 고정 고도 모드로 
들어가면 LED 녹색 표시등이 한 번 깜박입니다.
2) 작동 지침
리모컨 스위치 모드 스위치 CH5는 레버가 잠금 해제 된 후 자세 고정 높이 모드 위치로 전환되고, 50 % 
미만의 스로틀 모터는 유휴 속도에 있으며, 50 % 이상의 스로틀은 스로틀을 부드럽게 밀어 이륙하고 
스로틀 레버를 50 % 위치로 놓으면 차량이 고정 높이가됩니다.
특정 조이스틱의 해당 기능은 아래 표에 나와 있습니다:

비행 테스트
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1. 비행 모드 소개
업그레이드 도구를 사용하여 최신 펌웨어로 업그레이드할 수 있습니다.

업데이트 방법은 다음과 같습니다:
1. K3-Apro 비행 제어 케이블을 사용하여 비행 제어 LINK와 컴퓨터의 USB 포트를 동시에 연결합니다.
2. K3-Apro 자동 업그레이드 도구를 엽니다.

자세 안정화 모드

채널 설정 설명

기체의 롤 각도 제어

기체의 피치 각도 제어

기체 상승률 제어

기체의 요(Yaw)율 제어

기체의 롤 기울기 각도 제어하기

기체의 피치 각도 제어

비행 제어는 고도에 관여하지 않습니다. 채널 
제어에 관여하지 않으며, 차량의 호버링 

스로틀 값은 기체 출력에 따라 변경됩니다.

기체의 요(Yaw)율 회전 속도 제어



1.3 GPS - 앵글 모드
GPS-앵글 모드는 가장 일반적으로 사용되는 비행 모드로, 일반 사용자의 비행 요구 사항을 대부분 
충족할 수 있습니다. IMU와 기압계 외에도 자기 나침반과 GPS도 전체 비행 과정에 관여합니다.
1) 작업 조건
GPS-앵글 모드는 GPS 모듈이 작동해야하며 요구 사항을 충족하기 위해 별 검색 및 위치 정확도가 완료 
될 때까지 기다려야합니다. 다음 그림과 같이 LED에 GPS 상태가 평균 GPS 신호, 매우 양호한 GPS 
신호 또는 RTK 위치로 표시되면이 모드에서이 모드를 잠금 해제하거나 입력 할 수 있습니다.
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1.2 자세(Atti) - 자세모드

GPS-앵글 모드에 들어가면 LED 녹색 표시등이 두 번 깜박입니다.

자세 고정 높이 모드

채널 설정 설명

기체의 롤 각도 제어
기체의 피치 각도 제어

기체 상승률 제어

기체의 요(Yaw)율 제어

기체의 롤 기울기 각도 제어하기
기체의 피치 각도 제어

비행 제어는 고도에 관여합니다. 스로틀이 
중립 위치에 있으면 기체는 일정한 상태에, 

중앙 위치에 있으면 고정 고도 상태가 됩니다.
기체의 요(Yaw)율 회전 속도 제어

GPS 표시 설명 설명

GPS 연결되지 않음 / GPS 수신되지 않음
GPS 신호가 좋지 않음

GPS 신호 양호
GPS 신호 좋음
RTK 포지셔닝

적색 표시등 세 번 점멸
적색 점멸등 두 번 점멸
적색 점멸등 한 번 점멸
적색 점멸등 점멸 없음
노란색 단일 점멸

우선순위
낮음
낮음
낮음
낮음



GPS 각도 모드

채널 설정 설명

기체의 롤 각도 제어
기체의 피치 각도 제어

기체 상승률 제어

기체의 요(Yaw)율 제어

기체의 롤 기울기 각도 제어하기
기체의 피치 각도 제어

기체의 상승 및 하강 속도를 제어,  스로틀이 손 
위치에 있으면 기체는 고정 고도 상태

기체의 요(Yaw)율 회전 속도 제어

1.4 GPS 속도 모드
GPS 속도 모드는 비행 속도를 엄격하게 제어하는 비행 모드로, 비행 속도에 대한 요구 사항이 더 엄격한 
사용자를 만족시킬 수 있습니다. IMU 및 기압계 외에도 자기 나침반 및 GPS도 전체 비행 프로세스에 
관여합니다.
1) 근무 조건
작업 조건은 GPS- 앵글 모드와 동일하며 별 검색이 완료되고 위치 정확도가 요구 사항을 충족 할 때까지 
기다려야합니다. GPS 속도 모드로 들어가면 LED 녹색 표시등이 두 번 깜박입니다.
2) 작동 지침
조이스틱 제어가 GPS-앵글 모드와 다르다는 점을 제외하고 다른 조작은 GPS-앵글 모드와 동일합니다.
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2) 작동 지침
GPS 별 검색이 완료되고 위치 확인에 성공하면 리모컨 모드 스위치 CH5를 GPS-앵글 모드 위치로 
다이얼하여 잠금을 해제하고(다른 모드로 비행할 때도 전환 가능), 스로틀 스틱을 50% 이상으로 
부드럽게 밀면 기체가 이륙합니다. 스로틀 스틱을 50% 위치에서 놓으면 기체가 자동으로 
호버링됩니다. 기체가 움직일 때 리모컨의 모든 조이스틱을 다시 중앙으로 가져가면 기체가 자동으로 
제동하고 호버링합니다.
특정 조이스틱의 해당 기능은 아래 표에 나와 있습니다:



1.5 AB 작동 모드
1) 설정
이 모드를 사용하기 전에 채널 설정을 위해 소프트웨어에 연결해야 합니다.
AB 포인트 기록 설정: 소프트웨어를 클릭하여 "고급"-"식물 보호 기능"-"비행 모드"로 들어가서 "AB 
작동"을 클릭하여 선택한 후 오른쪽 드롭다운 상자에서 제어 채널을 선택합니다. "AB 작동"을 클릭하고 
오른쪽의 드롭다운 상자에서 제어 채널을 선택합니다.
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특정 조이스틱의 해당 기능은 아래 표에 나와 있습니다:

GPS 속도 모드

채널 설정 설명

기체의 롤 수평 속도 제어 GPS 각도 모드와 달리 조종기는 더 이상 
기체의 롤 각도를 제어하지 않습니다.

대신 롤 수평 속도를 제어합니다.

기체의 피치 수평 속도 제어 GPS 각도 모드와 달리 조종기는 더 이상 
기체의 피치 각도를 제어하지 않습니다.

대신 피치 수평 속도를 제어합니다.

기체의 상승 / 하강 속도 제어 기체의 상승 및 하강 속도를 제어하며 스로틀이 
중립에 위치하면 고정 높이 상태가 됩니다.

기체의 요(Yaw)율 제어 기체의 롤 기울기 각도 제어하기
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1.5 AB 작동 모드
1) 설정
이 모드를 사용하기 전에 채널 설정을 위해 소프트웨어에 연결해야 합니다.
AB 포인트 기록 설정: 소프트웨어를 클릭하여 "고급"-"식물 보호 기능"-"비행 모드"로 들어가서 "AB 
작동"을 클릭하여 선택한 후 오른쪽 드롭다운 상자에서 제어 채널을 선택합니다. "AB 작동"을 클릭하고 
오른쪽의 드롭다운 상자에서 제어 채널을 선택합니다.

AB 실행 설정:
튜닝 소프트웨어의 "기본"-"리모컨"-"비행 모드" 열에서 "AB 작동"을 선택하면 설정이 완료됩니다.
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1.5 AB 작동 모드
2) 작동 모드

1단계: 포인트 A 기록하기 - GPS 모드에서 마우스를 가리키고 AB 로깅 레버를 두 번째 위치로 다이얼합니다. 
로깅 완료 후 2초 동안 LED가 노란색으로 깜박입니다.
2단계: 포인트 B 기록 - GPS 모드에서 마우스오버하고 AB 기록 레버를 세 번째 위치로 다이얼합니다. 기록이 
완료되면 LED가 2초 동안 녹색으로 깜박입니다.
3단계: AB 실행 - AB 실행 기능을 켭니다.
4단계: 방향 선택 - 크로스바를 토글하여 방향을 선택하고, 크로스바를 왼쪽으로 토글하여 왼쪽으로 이동하고, 
크로스바를 오른쪽으로 토글하여 오른쪽으로 이동합니다. 이 단계를 실행하기 위한 전제는 마지막으로 기록된 
AB 지점이 지워진 상태여야 하며, 그렇지 않은 경우 이 단계를 건너뛰고 마지막 AB 작업에 따라 계속 진행됩니다.
5단계: AB 작업 중단하기 - AB 작업은 다섯 번째 채널 레버 위치를 다이얼링하고 AB 작업 제어 레버를 닫은 후 
리턴 채널로 절단하여 중단할 수 있습니다. 
실행 중에는 LED가 녹색으로 4회 깜박입니다. 리모컨 스로틀 채널과 요 채널은 실행 중에 고도와 방향을 제어할 
수 있습니다.

3) 보정 기능
AB 포인트 거리 보정:
A 지점에서 B 지점으로 비행할 때 피치 스틱을 위로 밀면 B 지점이 1m 앞으로 길어집니다.
피치 스틱을 아래로 당기면 포인트 B가 1m 짧아집니다.
지점 B에서 지점 A로 비행할 때 피치 스틱을 위로 밀면 지점 A가 1m 앞으로 짧아집니다.
피치 스틱을 아래로 당기면 A 지점이 1m 길어집니다.



앱 설정: 앱을 연결하고 오른쪽 상단의 설정 버튼을 클릭한 후 버튼 바 왼쪽의 "비행 매개변수"를 
선택하면 AB 포인트의 진폭과 속도를 설정할 수 있습니다.
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4) 파라미터 설정
K3Apro는 레퍼런스 소프트웨어와 앱을 통해 AB 동작의 진폭과 속도 설정을 지원합니다.
K3Apro 소프트웨어 설정: K3Apro 소프트웨어의 "고급"-"식물 보호 기능"-"AB 운전"으로 이동하여 
속도와 간격을 설정합니다.

5) 기타
AB 포인트 지우기: AB 기록 레버를 4~5회 빠르게 다이얼링하고 LED가 빨간색, 녹색, 노란색으로 
번갈아 빠르게 점멸하면 AB 포인트 지우기가 완료됩니다. 마지막으로 기록된 AB 포인트를 지우지 
않으면 AB 포인트를 다시 기록할 수 없습니다.
1.6 자동 복귀 모드
자동 복귀 모드는 장거리 비행 및 통제 불능 보호에 대한 안전 보장을 제공합니다.
1) 작동 조건
별 탐색이 완료되고 위치 정확도가 요구 사항(LED 적색등이 깜박이지 않거나 적색등이 한 번 깜박임)을 
충족할 때까지 기다린 후, 비행 제어 장치는 사용자가 잠금을 해제할 때마다 현재 위치를 자동으로 복귀 
지점으로 기록합니다. 자동 귀환 모드에 들어가면 LED 녹색 표시등이 빠르게 깜박입니다.


