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一、 关于主乘数 

主乘数是给动力不足（包括桨叶、电机、航模电池放电

倍率）造成的油门拉不起来飞机的情况，也就是推重比不足；

或者惯性大的飞机，使用的。但凡能在主乘数之上的滑块可

以解决的问题，就不要体现在主乘数滑块上。那才能显示出

你具体破解了你自己的飞机的那些特性。 

二、 摇杆相应、动态阻尼 

调试的时候拉到零，花飞选手用不到。竞速选手到最后

可以转换。 

三、 漂移、晃动 I 增益 

0.3 起步，如果曲线抖动试着增加，如果更抖动了，反

向调节。 

四、 以上几步预备好了之后，开始找合适的 P  

通过跟踪 P&I 增益滑块来寻找，每次增加 0.1，从 0.8

开始，我觉得 0.9 我可以接受： 



 

 

看到 pitch 轴延迟大于 20ms，于是加大 pitch 的 PID 为

1.1： 



 

 

一定程度改善，进一步增加 pitch 的 P&I 为 1.2 



 

 

决定带动 roll 轴 P&I 试试，整体跟踪改为 0.95，并相

应降低 pitch 轴 P&I 为 1.05 



 

 

发现 roll 轴没有变坏。于是专攻 pitch 轴，增加其 P&I

为 1.25，增加其 D 为 1.15 



 

 

其实中间 pitch 轴用了多种方法，包括将 PI 调到 1.3

倍，阻尼为 1.2 倍，但是效果不如 1.25 配 1.15，总之降到

了 20ms 就可以接受了。这是宽 X 机架结构造成的，不可避

免地 pitch 轴的 pid 不好整定。 



 

五、 两个典型的 pid 最终图 

 



 

 

 

 

 

 

 

 


