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Welcome to FBL Gyro Configuration SoftwareWelcome to FBL Gyro Configuration SoftwareWelcome to FBL Gyro Configuration SoftwareWelcome to FBL Gyro Configuration Software    
 
 ถ้าคุณขยับไป FBL และใช้ ALZRC 3GYS, CopterX 3X1000, Helicox TG1, Hobby King ZYX หรือ Tarot ZYX 
ซอฟต์แวร์ตัวน้ีอาจจะเป็นประโยชน์กับคุณ พ้ืนฐานของการโปรแกรมด้วยโปรแกรม Tarot ZYX โปรแกรมน้ีจะนําทางคุณในการใช้
ฟังก์ช่ันต่าง ๆ ของซอฟต์แวร์ ถึงแม้คุณไม่เคยใช้ Tarot ZYX ไจโรมาก่อน 
 ซอฟต์แวร์น้ีเตรียมการให้บริการท้ังหมดท่ีพ้ืนฐานแต่ยังไม่มีความรับผิดชอบข้ันพ้ืนฐาน  ซอฟต์แวร์ยังเป็นรุ่นเบต้าและอาจจะ
ตรวจสอบการตั้งค่าของคุณซํ้าในการใช้กล่องโปรแกรม 
    Getting started:Getting started:Getting started:Getting started:    
 นอกเหนือจากซอฟต์แวร์และไจโร คุณจะต้องมี Tarot ZYX USB หรือสายเคเบ้ิล สิ่งน้ีจะช่วยให้คณุเช่ือมโยงไจโรไปยัง
ซอฟต์แวร์ คุณสามารถค้นหาได้จากเว็บสําหรับ “Tarot USB adapter cable” มีหลายแห่งท่ีขายทางออนไลน์ ควรอ่านท้ังหมดและ
ทําความเข้าใจคู่มือใจโรของคุณ มนัจะทําให้เสยีเวลาน้อยในการตั้งค่าไจโรของคุณ 
    File MenuFile MenuFile MenuFile Menu    
 Open Config File  ใช้เปิดการบันทึกไฟล์ก่อนหน้าน้ี 
 Save Config File  ใช้บันทึกค่าปัจจุบันเก็บไว้ในไฟล ์
 Transmit Config File ใช้ส่งค่าปัจจุบันไปยังไจโร “FORCE UPDATE” ก็จะทําเหมือนฟังก์ช่ันน้ี 
 Properties  ใช้เปลี่ยนสีหรือรูปแบบของซอฟตแ์วร์ 
 Exit   ปิดโปรแกรม FBL โดยคุณต้องแน่ใจว่าบันทึกค่าต่าง ๆ ไปยังไจโรหรอืไฟล์แล้ว 
 
    CONNECTINGCONNECTINGCONNECTINGCONNECTING    ((((การเช่ือมต่อ) 

1. เช่ือมต่อไจโรไปยังเครื่องรับวิทยตุามคู่มือของไจโร และต้องไมเ่ช่ือมต่อเซอร์โวเข้ากับไจโร 
2. เปิดโปรแกรม FBL 
3. เปิดเครื่องส่งวิทยุ 
4. เปิดเครื่องรับวิทยุพร้อมกับการเช่ือมต่อเข้าไจโร 
5. คอยจนกระท่ังไจโรเซ็ทตัวเองเสรจ็เรียบร้อย (สังเกตไฟสีแดงเป็น AVCS สีฟ้าเป็นโหมด Normal) 
6. เสียบสาย USB เข้ากับคอมพิวเตอร์ 
7. เสียบสายเข้ากับไจโร 
8. คลิกปุ่ม “CONNECT” และเลือก “COM” พอร์ทจากรายการท่ีมีให้เลือก 
9. ไฟสีฟ้าท่ี USB จะกระพริบช้า ๆ จนกระท่ังเช่ือมต่อสาํเร็จ 
10. วงกลมสีแดงสามวงท่ีมุมบนด้านขวาจะเปลี่ยนเป็นสีเขียว 

 
ตัง้คา่ระบบวทิยุตัง้คา่ระบบวทิยุตัง้คา่ระบบวทิยุตัง้คา่ระบบวทิยุ    

 การเช่ือมต่อไจโรไปเครื่องรับวิทยุให้ดูคู่มือแนะนําของไจโร เริ่มโปรแกรม FBL เปิดเครื่องส่งของคุณ และสร้างโมเดลใหม่ ตั้ง
ค่า trim และ sub-trim ทุกช่องให้เป็น 0 (ศูนย์) ตั้งค่า swash plate ให้เป็น non-mixing แน่ใจว่าทุกฟังก์ช่ันการ mixing ของ 
swash plate และ tail ถูกปิด ต้องไม่ตั้ง Collective pitch curve ในขณะน้ีปล่อยให้มันเป็นเส้นตรง เช่ือมต่อแบตเตอรี่เข้ากับ 
ESC/BEC กําลังไฟจะถูกส่งเข้าเครื่องรับและไจโร คอยจนกระท่ังไจโรเซ็ตตัวเองเสร็จ เสียบสาย USB เข้าคอมพิวเตอร์และไจโร คลิกท่ี
ปุ่ม “CONNECT” และเลือกช่องการติดต่อจากตัวเลือกรายการ เมือ่ไจโรมีการเช่ือมต่อวงกลมสีแดงท่ีมุมบนด้านขวาจะเปลีย่นเป็นสี
เขียว ขณะน้ีคณุสามารถอ่านและเพ่ิมการตั้งค่าไจโร 
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    Setting up the gyroSetting up the gyroSetting up the gyroSetting up the gyro    
 คลิกเลือกลักษณะของการบิน หลงัจากเลือกแล้วท่ีไอคอนจะเปลี่ยนเป็นสีแดง คุณจะสังเกตเห็นว่าค่าพารามิเตอร์ท่ีตั้งไว้จะ
ถูกโหลดข้ึนมาสําหรับรปูแบบท่ีเลอืก คุณอาจต้องการท่ีจะเริ่มต้นในระดับท่ีต่าํจนกว่าคุณจะมีการตั้งค่าทุกอย่างและมีคุ้นเคยกับการตั้ง
ค่า FBL และเลือกรูปแบบท่ียากข้ึนสําหรับคุณ 
 BAGINNER – FC3 – 3D SOFT – HARD CORE – EXTREME 
 
    Main Rotor (Main Rotor (Main Rotor (Main Rotor (ใบพดัหลกัใบพดัหลกัใบพดัหลกัใบพดัหลกั))))    
 Roll agility (ความคล่องตัวในการม้วน) มันเป็นค่าสําหรับการม้วนสูงสุด ค่ายิ่งมากจะทําให้การม้วนเร็วข้ึน ค่าเริ่มต้นสําหรับ 
“Beginner” = 30 ถึง “Extreme” = 60 
 Roll gain (เกรนการม้วน) เพ่ิมเกรนจะทําให้เป็นการเพ่ิมความไวและความเร็วในการตอบสนองของแกนการม้วนเพ่ิมข้ึน ลด
เกรนจะทําให้เป็นการลดความไวและความเร็วในการตอบสนองของแกนการม้วนลดลง 
 Pitch agility (ความคล่องตัวของพิท) มันเป็นค่าสูงสุดของความกว้างของพิท ค่ามากจะทําให้เฮลคิอปเตอร์ทําวงรอบเร็วข้ึน 
ค่าเริ่มต้น Beginner = 30 Extreme = 60 
 Pitch gain (เกรนพิท) การเพ่ิมค่าเกรนจะทําให้เพ่ิมความไวและความเร็วในการตอบสนองของแกนพิท การลดค่าเกรนจะทํา
ให้ความไวและความเร็วในการตอบสนองแกนพิทลดลง 
 
    Tail Rotor (Tail Rotor (Tail Rotor (Tail Rotor (ใบพดัหางใบพดัหางใบพดัหางใบพดัหาง))))    
 Yaw Rate L เป็นค่าความเร็วในการหมุนไปทางซ้ายเมื่อสติ๊กหางเลือ่นไปทางซ้าย 
 Yaw Rate R เป็นค่าความเร็วในการหมุนไปทางขวาเมื่อสติ๊กหางเลือ่นไปทางขวา 
 Yaw gain การเพ่ิมค่าเกรนจะทําให้เพ่ิมความไวและความเร็วในการตอบสนองของแกนการหันเห และลดค่าเกรนจะทําให้ลด
ความไวและความเร็วในการตอบสนองของแกนการหันเห 
 ALL DATA RESET: คลิกเมื่อต้องการเคลียร์ค่าท้ังหมดและกลับไปสูค่่าจากโรงงานหรือในไฟล์ default.ini 
 Model Name: เมื่อคุณต้องการตัง้ช่ือของโมเดล มันเป็นสิ่งท่ีดีท่ีบันทึกไว้ในไฟล์โดยใช้ช่ือของโมเดลเพ่ือเก็บค่าต่าง ๆ 
 FORCE UPDATE จะทําการส่งค่าต่าง ๆ ในปัจจุบันไปยังไจโร 
 
    SETUP SETUP SETUP SETUP จะเรยีกหนา้ตา่ง จะเรยีกหนา้ตา่ง จะเรยีกหนา้ตา่ง จะเรยีกหนา้ตา่ง SETUPSETUPSETUPSETUP    
 Monitor: ท่ีจุดน้ีคุณจะตั้งค่าตัวควบคุมเครื่องส่งสัญญาณของคุณ ทําตามข้ันตอนบนหน้าจอ เมื่อเสร็จสมบูรณ์แล้วคลิกท่ีปุ่ม
ถัดไปท่ีด้านล่างของหน้าจอหรือแท็บการติดตั้งท่ีด้านบนของหน้าจอ 
 Installation:  เลือกรูปแบบในการติดตั้งไจโร แล้วคลิก Next 
 Servo Type: เลือกรูปแบบของเซอร์โว ถ้าไม่แน่ใจให้เลือก All the tail and swashplate servos are 1520us analog. 
    ในขัน้ตอนนีใ้หเ้ราจะเสยีบเซอรโ์วเขา้กบัไจโรในขัน้ตอนนีใ้หเ้ราจะเสยีบเซอรโ์วเขา้กบัไจโรในขัน้ตอนนีใ้หเ้ราจะเสยีบเซอรโ์วเขา้กบัไจโรในขัน้ตอนนีใ้หเ้ราจะเสยีบเซอรโ์วเขา้กบัไจโร    
 ขณะน้ีคุณเปลี่ยนแปลงและบันทึกค่าลงในไฟล์ คลิกท่ีปุ่ม Finish ท่ีมุมล่างด้านขวาของจอภาพ และปิดโปรแกรม ถอดปลั๊ก
แบตเตอรี่ออกจาก ESC/BEC เช่ือมต่อเซอรโ์วเข้ากับไจโรตามคู่มือการติดตั้ง เช่ือมต่อแบตเตอรี่เข้ากับ ESC/BEC รอจนกระท่ังไจโรตั้ง
ค่าเสร็จ คลิกปุ่ม Connect เพ่ือเช่ือมต่ออีกครั้ง คลิกปุ่ม Setup เพ่ือไปการตั้งค่าถัดไป 
 Swash Type: เลือกชนิดของ Swash plate ท่ีคุณใช้อยู่ แล้วคลิก Next 
 Servo Rev: ในจุดน้ีจะกลับค่าเซอร์โวถ้าจําเป็น ถ้าเซอร์โวเคลื่อนยา้ยผิดทิศทางคลิกบนปุ่มเพ่ือ Reverse/Normal เมื่อเสร็จ
สิ้นคลิก Next 
 Servo Trim: แขนของเซอร์โวควรอยู่ในระดับ 90 องศา เพ่ือให้การเคลื่อนย้ายแขนของเซอรโ์วข้ึนลงเท่ากัน คุณสามารถปรบั
ความยาวของลิ้งค์ท่ีเช่ือมต่อระหว่างแขนของเซอร์โวกับ swash plate 
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 Servo travel:  เป็นการตั้งค่าแนวการเดินทางของ swash plate เพ่ือให้แน่ใจว่าจะไม่มผีลผูกพันกัน 
 Collective Pitch: เป็นการตั้งค่าทิศทางและการเคลื่อนย้ายท้ังหมดโดยรวม ถ้าทิศทางโดยรวมกลับกัน ใช้เลขจํานวนลบ
เปรียบเทียบกับจํานวนบวก คุณสามารถเพ่ิมหรือลดค่าของพิทโดยรวมได้ในท่ีน้ี 
 Tail Setup: เป็นการตั้งค่าทิศทาง trim และ limits ของเซอร์โวหาง ตรวจสอบความถูกต้องของทิศทางการเคลื่อนท่ีของ
เซอร์โวหาง ถ้าไม่ถูกต้องคลิกบนปุ่ม Normal ซ่ึงจะเปลีย่นไปเป็น Reverse ความสามารถตั้งค่า Tail Limit A และ Tail Limit B 
ให้กับเซอร์โว 
 Gyro Dir: ตั้งค่าทิศทางของการหมุน พิท และการม้วนของไจโร การหักเหเฮลิคอปเตอร์ในการม้วนและ Swash plate ควร
จะถูกต้องสําหรับการม้วน (Swash plate จะพยายามรักษาระดบั) ถ้ามันผิดทิศทางคลิกปุ่ม Normal ไปเป็น Reverse และตรวจสอบ
ทิศทางของมันอีกครั้ง 
 Piro Opt: ตรวจสอบประสิทธิภาพทิศทางของ Piro ปฏิบัติตามท่ีปรากฏบนหน้าจอ 

Advance MenuAdvance MenuAdvance MenuAdvance Menu    ((((รายละเอยีดจัรายละเอยีดจัรายละเอยีดจัรายละเอยีดจัดดดดเตรยีมโดย เตรยีมโดย เตรยีมโดย เตรยีมโดย Jaakko Haavisto.)Jaakko Haavisto.)Jaakko Haavisto.)Jaakko Haavisto.)    
 คลิกท่ีปุ่ม “Advance” จะแสดงหน้าจอ Advance 
    Main Rotor:Main Rotor:Main Rotor:Main Rotor:    
 Roll P gain เป็นสดัส่วนของเกรนท่ีถูกบังคับให้กระทําบน swash plate ซ่ึงเป็นสัดส่วนท่ีถูกวัดอัตราความคลาดเคลื่อนบน 
swash plate และเป็นเกรนสัดสว่นท่ีทําให้อัตรา aileron เป็นไปตามคําสั่งของสติ๊ก swash ในการหยุดทันทีของการพลิกควรจะเป็น
อิสระต่อการสั่นของความถ่ีสูง ถ้าไม่ใช่กรณีน้ีสดัส่วนของเกรนควรจะสูงด้วย ถ้ามันสูงด้วยแล้วความไมม่ันคงและการทําลายล้างมี
แนวโน้มว่าจะเกิดข้ึน ค่าเริ่มต้น 80 ในทุกการตั้งค่า กับเซอร์โว cyclic ท่ีมีความเร็วค่าน้ีสามารถเพ่ิมข้ึนได้ (ใน 5 ค่าเริ่มต้น “Roll P 
gain” เป็นค่าท่ีเหมือนกับ “Pitch P gain”) 
 Roll I gain (Roll Integral gain) I gain รับผิดชอบในการรักษาทิศทางของเฮลิคอปเตอร์ภายใต้สถานการณ์ท้ังหมด เมื่อลม
บังคับให้เฮลคิอปเตอร์ออกจากทิศทางของมัน I gain จะแก้ไขในสิ่งน้ี ในการบินไปข้างหน้าอย่างรวดเรว็ความเสถียรจะถูกกระทําโดย I 
gain, I gain ต้องมีการตั้งค่าเพ่ือให้เฮลิคอปเตอร์มีเสถียรภาพในระหว่างมีการเปลี่ยนแปลงของ swash plate ถ้า I gain กําหนดให้มี
ค่าสูงเมื่อมีพฤติกรรมการหยุดบน swash plate จะได้มผีลเชิงลบ เฮลิคอปเตอร์จะมีแนวโน้มท่ีจะค่อย ๆ ลอยกลบัหลังหลังจากหยุด
อย่างรุนแรง ค่า I gain ท่ีสูงจะมผีลไมค่่อยดีต่อการบินไปข้างหน้าอย่างรวดเร็ว การควบคุม elevator จะมีความรูส้ึกแย่และใน
สถานการณ์ท่ีรุนแรงจะมีการสั่นช้า ๆ (ประมาณ 1 Hz) เกิดข้ึนได้ สาํหรับ cyclic เซอร์โวท่ีมคีวามเร็ว I gain สามารถเพ่ิมข้ึนได้
หลังจากไฟต์แรกมีความเสถียร ค่าเริ่มต้น beginner=120 ถึง extreme=60 (ใน 5 ค่าเริ่มต้น “Roll I gain” เป็นค่าท่ีเหมือนกับ 
“Pitch I gain”) 
 Roll D gain (Derivative Gain) D gain จะส่งผลต่อพฤติกรรมของเฮลคิอปเตอรห์ลังจากการควบคุมนําเข้าถูกส่งออกไป
อย่างกะทันหัน เกรนน้ีจะช่วยลดการสั่นของตัวลาํซ่ึงเกิดจากการหยดุการเคลื่อนไหวอยา่งฉับพลันจากการควบคุมสติ๊ก ในสถานการณ์
ท่ี P gain และ I gain กําหนดค่าไว้สูงตัวลํามักจะสั่นถ้าสติ๊กถูกกระทําให้มันสะบัดด้วยน้ิวของคุณ การเพ่ิม D gain ความผันผวน
ข้างต้นจะลดลง และมีความเป็นไปได้ท่ีจะเพ่ิม I gain ต้องมีการดูแลเพราะว่าถ้า D gain สูงด้วย การสั่นเล็ก ๆ อาจเกิดข้ึนได้ หรือการ
สั่นสะเทือนของเฮลิคอปเตอร์อาจทําให้เกิดการทําลายอย่างฉับพลันและรุนแรง ค่าเริม่ต้น beginner ถึง hardcore = 0 และ 
extreme = 30 (ใน 5 ค่าเริ่มต้น “Roll D gain” เหมือนกับค่า “Pitch D gain”) 
 Pitch P gain (Proportional gain) P gain สร้างกระทําบน swash plate ซ่ึงเป็นสดัส่วนของอัตราความคลาดเคลื่อนบน 
swash plate และ p gain ทําให้อัตราของ elevator เป็นไปตามคําสั่งของสติ๊ก swash ค่าของ p gain ท่ีสูงสามารถก่อให้เกิดการสั่น
ของ elevator ในการบินท่ีรวดเรว็และยังมีพฤติกรรมการหยดุท่ีไมด่ีในการเปลี่ยนแปลงอัตราของ elevator ถ้าค่าน้ีกําหนดไว้สูงความ
ไม่แน่นอนและการทําลายจะมีโอกาสเกิดข้ึนได้ ค่าเริ่มต้นทุกการตั้งค่า = 80 สําหรับ cyclic เซอร์โวท่ีมีความไวสามารถเพ่ิมค่าได้ (ใน 5 
ค่าเริ่มต้น “Roll P gain” มีค่าเหมือนกับ “Pitch P gain”) 
 Pitch I gain (Integral gain) I gain จะเป็นผู้รบัผิดชอบในการรักษาทิศทางของเฮลิคอปเตอร์ในทุกกรณี เมื่อเฮลคิอปเตอร์
ออกนอกทิศทาง I gain จะแก้ไขสิง่น้ี ในการบินท่ีรุนแรงการรักษาเสถียรภาพจะถูกกระทําโดย I gain, I gain ต้องมีการตั้งค่าเพ่ือให้
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เฮลคิอปเตอรม์ีความเสถียรระหว่างมีการเปลีย่นแปลงบน swash plate เมื่อ I gain มีการตั้งค่าไว้สูง พฤติกรรมการหยดุของ swash 
plate จะส่งผลออกมาเป็นเชิงลบ เฮลคิอปเตอรจ์ะมีแนวโน้มท่ีจะค่อย ๆ ลอยกลบัหลังหลังจากหยุดอยา่งรุนแรง ค่า I gain ท่ีสูงมีผลท่ี
ย่ําแย่สําหรับการบินไปข้างหน้าอย่างรวดเร็ว การควบคุม elevator จะมีความรูส้ึกแย่และในสถานการณ์ท่ีรุนแรงจะมีการสั่นช้า ๆ 
(ประมาณ 1 Hz) เกิดข้ึนได้ สําหรบั cyclic เซอร์โวท่ีมีความเร็ว I gain สามารถเพ่ิมข้ึนไดห้ลังจากไฟตแ์รกมีความเสถียร ค่าเริ่มต้น 
beginner=120 ถึง extreme=60 (ใน 5 ค่าเริ่มต้น “Roll I gain” เป็นค่าท่ีเหมือนกับ “Pitch I gain”) 
 Pitch D gain (Derivative gain) D gain จะส่งผลต่อพฤติกรรมของเฮลคิอปเตอรห์ลังจากการควบคุมนําเข้าถูกส่งออกไป
อย่างกะทันหัน เกรนน้ีจะช่วยลดการสั่นของตัวลาํซ่ึงเกิดจากการหยดุการเคลื่อนไหวอยา่งฉับพลันจากการควบคุมสติ๊ก ในสถานการณ์
ท่ี P gain และ I gain กําหนดค่าไว้สูงตัวลํามักจะสั่นถ้าสติ๊กถูกกระทําให้มันสะบัดด้วยน้ิวของคุณ การเพ่ิม D gain ความผันผวน
ข้างต้นจะลดลง และมีความเป็นไปได้ท่ีจะเพ่ิม I gain ต้องมีการดูแลเพราะว่าถ้า D gain สูงด้วย การสั่นเล็ก ๆ อาจเกิดข้ึนได้ หรือการ
สั่นสะเทือนของเฮลิคอปเตอร์อาจทําให้เกิดการทําลายอย่างฉับพลันและรุนแรง ค่าเริม่ต้น beginner ถึง hardcore = 0 และ 
extreme = 30 (ใน 5 ค่าเริ่มต้น “Roll D gain” เหมือนกับค่า “Pitch D gain”) 
 Acceleration เป็นการเร่งความเร็วในการหมุนและการเคลื่อนไหวของพิทตามต้องการ เมื่อค่าน้ีสูง swash plate จะเอียง
เร็วเมื่อสติ๊กมีการเคลื่อนย้าย ค่าเริม่ต้น 125 ในทุกการตั้งค่า 
 Deceleration เป็นการลดความเร็วในการหมุนและการเคลื่อนไหวของพิท หรือหยุด เมื่อสติ๊กกลับมาจุดก่ึงกลางมันจะหน่วง
เวลาในการกลับมาของ swash plate มันเป็นค่าปกติของเฮลิคอปเตอร์แบบ FBL และความเร็วในการกลับมาสามารถควบคุมไดจ้าก
ค่าน้ี ค่าท่ีต่ําทําให้การบินง่ายข้ึน แต่มันจะเสียแนวของการควบคุม ค่าเริ่มต้น beginner=40 extreme=55 
 RC Dead Band เป็น deadband ของ aileron และ elevator สติ๊ก RC deadband เป็นการหลีกเลี่ยงค่านําเข้าจากสติ๊ก
โดยไม่ส่งค่ากับมาเป็น 0 (ศูนย์) และเอาการเปลี่ยนแปลงของสติ๊กข้ามแชลแนนออกเมื่อสติ๊กเคลื่อนยา้ยไปยังขีดจํากัดบน 2 แกน ค่า
น้อยจะทําให้มันยากในการกระทํากับแกนเดียวโดยไม่มีการเปลีย่นแปลงกับแกนอ่ืน (ตัวอย่าง สิ้นสุดการพลิกกลิ้งไปทางซ้ายหรือขวา
ระหว่างการพลิก...) ค่าท่ีสูงหมายถึงคุณมีการเคลื่อนย้ายมากกว่าสติ๊กหางก่อนทุกสิ่งจะเกิดข้ึน หลีกเลี่ยงการดิฟท์น้ีจากถ้วยสติ๊กและ
เสียงของเซอร์โว ค่าเริ่มต้น 40 
 Gyro Dead Band เป็น deadband ของการหมุนและพิทเซนเซอร ์ค่าของไจโร deadband เป็นค่าท่ีใช้ในการหลีกเลี่ยง
การเปลีย่นแปลงเล็ก ๆ ท่ีมาจากไจโร MEMS เซนเซอร์ การหลีกเลีย่งน้ีจากไจโรและเสยีงของเซอร์โว ตัวเลขเยอะส่งผลให้เสถียรภาพ
และการดิฟท์ไมด่ี ตัวเลขน้อยสามารถทําให้เซอรโ์วของคุณทํางานหนักเกินไป 
    Tail Rotor:Tail Rotor:Tail Rotor:Tail Rotor:    
 Yaw P Gain – P Gain สร้างสญัญาณคัดท้ายบนเซอร์โวหางซ่ึงเป็นสัดส่วนกับอัตราความคาดเคลื่อน ค่า P Gain สูงส่งผลต่อ
การปฏิบัตติามคําสั่งของหางต่อสติ๊ก การตั้งค่า P gain ครั้งหน่ึงควรเพ่ิมค่ามันจนกระท่ังหางสะบัดแล้วค่อยลดค่ามัน ค่าเริ่มต้น=80 
การตั้งค่า P gain ข้ึนอยู่กับแต่ละบุคคลโดยเฉพาะอย่างยิ่งเฮลิคอปเตอร์ขนาดใหญ่ท่ีมีกําลังหางต่ํา มนัสามารถเพ่ิมโดย factor ท่ีสอง 
 Yaw I Gain – I Gain มีความสอดคล้องกับเกรนส่วนหัวของไจโรแบบธรรมดา มันใช้ในการผลิตการควบคุมเชิงมุมของหาง 
ค่าสูงเกินไปจะทําให้พฤติกรรมการหยุดท่ีไม่ดีกับการเด้งกลับ เมื่อ I Gain มีค่าต่ําหางจะไมเ่สถียรและไม่สามารถรักษาตําแหน่งได้ 
ปัจจัยท่ีสําคัญคือเกือบจะเป็นอิสระในการตั้งค่าหางของเฮลิคอปเตอร์ ค่าเริม่ต้น beginner=25 extreme=50 
 Yaw D Gain – เกรนหยดุ ในระหว่างหางหยุดมันจะช่วยให้ใช้เกรนหางอีกเล็กน้อยเพ่ือให้หยดุอยู่ในกรอบ ค่าเริ่มต้น 
beginner – hardcore = 0 extreme = 30 
 Acceleration L & R – อัตราการเร่งความเร็วในการหมุนตัวไปทางซ้ายหรือขวา ลิมติของโซเวอร์จะถูกเปลี่ยนแปลงตามการ
คํานวณของเซอร์โวหาง จากตัวอยา่งมี 3D Heli กับสุดยอดใบพัดหาง คุณสามารถจะรับการเร่งความเร็วโดยไมม่ีผลการทําให้หยดุหรือ
การเด้งกลับเมื่อหยดุ กับขนาดและหางท่ีอ่อนแอมันจะทําให้การหยดุและแถมต่อการโยนในแตล่ะครั้งท่ีมีการเปลี่ยนแปลงการคํานวณ
วงรอบ ดังน้ันจึงควรลดลงจนกว่าการหยุดจะไม่มีการเด้งกลบัมันจะหยุดอย่างราบรื่นแต่หางต้องไม่บรรทุกเกินพิกัด ถ้าค่าน้ีสูงเกินไปจะ
ส่งผลต่อ TorgueTube เกียร์หาง 
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 Deceleration L & R – อัตราการชะลอตัวในการหมุนไปทางซ้ายหรือขวา ถ้าหางเฮลิคอปเตอร์ไม่ชะลอความเร็วตามท่ีไจโร
คาดการณ์มันจะทําให้ตําแหน่งของการหยุดหลุดกรอบเมื่อไจโรนําหางกลับผลท่ีไดร้ับคือหยดุการเด้งกลับ แรงบิดใบพัดหลักจะช่วยหยุด
ในทิศทางเดียว การเด้งกลบัจะสังเกตเห็นได้จากในทิศทางอ่ืนเท่าน้ัน เพ่ือขจัดการเด้งกลับคุณสามารถปรับปรุงการติดตั้งชุดหางเพ่ือให้
ไจโรแก้ไขในทิศทางท่ีตั้งค่าเริม่ต้นท่ีเหมะสมสาํหรับ 3D Helis หรือลดอัตราการชะลอของไจโรเพ่ือให้ตรงกับคุณลักษณะเฉพาะของ 
Heli ถ้าค่าน้ีสูงเกินไปจะส่งผลต่อ TorgueTube เกียร์หาง ค่าเริ่มตน้ beginner=20 extreme=35 
 RC Deadband – Deadband ของสติ๊กหาง RC deadband เป็นการหลีกเลี่ยงค่านําเข้าจากสติ๊กโดยไมส่่งค่ากับมาเป็น 0 
(ศูนย์) และเอาการเปลี่ยนแปลงของสติ๊กข้ามแชลแนนออกเมื่อสติ๊กเคลื่อนย้ายไปยังขีดจํากับบน 2 แกน ค่าน้อยจะทําให้มันยากในการ
กระทํากับแกนเดยีวโดยไมม่ีการเปลี่ยนแปลงกับแกนอ่ืน (ตัวอย่าง สิ้นสุดการพลิกกลิ้งไปทางซ้ายหรอืขวาระหว่างการพลิก...) ค่าท่ีสูง
หมายถึงคุณมีการเคลื่อนย้ายมากกว่าสติ๊กหางก่อนทุกสิ่งจะเกิดข้ึน หลีกเลี่ยงการดิฟท์น้ีจากถ้วยสติ๊กและเสียงของเซอร์โว ค่าเริ่มต้น 
40 
 Gyro Dead Band – Deadband ของการหันเหไจโร Gyro deadband เป็นค่าท่ีใช้หลีกเลี่ยงการเปลีย่นแปลงเล็กน้อยท่ีมา
จากไจโร MEMS เซนเซอร์ การหลีกเลีย่งน้ีจากไจโรและเสียงของเซอร์โว ตัวเลขเยอะส่งผลให้เสถียรภาพและการดิฟท์ไมด่ี ตัวเลขน้อย
สามารถทําให้เซอรโ์วของคุณทํางานหนักเกินไป ค่าเริ่มต้น 4 
 การตั้งค่า “Tail compensate Cyclic to tail” และ “Tail compensate Collective to tail” ใช้ในการปรับแต่งหาง
เฮลคิอปเตอรเ์พ่ือให้หางมีความคงท่ีในการกระทําต่าง ๆ เช่น tic-toc ถ้าไม่ใช้ค่าน้ีหางจะมีการกระดิกเล็กน้อยซ่ึงไจโรจะทําการแก้ไข 
การตั้งค่าเหล่าน้ีล่วงหน้าทําให้ไจโรไมต่้องทําการแก้ไขหาง 
 Tail compensate Cyclic to tail สัดส่วนของ Cyclic พิทผสมกับพิทหาง เป็นการชดเชยสําหรับหางเมื่อใช้ cyclic (ทําให้
การม้วนและวนรอบแน่น) ค่าเริ่มต้น = 0 
 Tail compensate collective to tail เป็นสดัส่วนของพิทโดยรวมผสมกับพิทหาง เป็นการชดเชยสําหรับพิทหางเมื่อใช้ค่าพิ
ทบวกสูงหรือพิทลบสูง ค่าเริ่มต้น = 0 
 Zero Pitch จํานวนของพิทหางท่ีชดเชยแรงบิดใบพัดหลัก 
 เมื่อคุณตั้งค่าใน Advanced เสรจ็แล้ว คลิกปุ่ม OK หน้าต่างน้ีจะถูกปิดลง เมื่อคุณพอใจกับการตั้งค่าและข้อมลูถูกส่งไปท่ีไจ
โร ให้ยกเลิกการเช่ือมต่อสายเคเบ้ิลจากไจโรและคุณพร้อมท่ีจะบิน 
 ลําดับท่ีเหมาะสมสําหรับการส่งไฟล์ไปไจโร 

a) เริ่มโปรแกรม 
b) คลิกเช่ือมต่อและรอจนกระท่ังมีการเช่ือมต่อกับไจโร 
c) อ่านค่าจากไฟลต์ั้งค่าท่ีคุณต้องการใส่มันไปท่ีไจโร 
d) ส่งไฟล์ (Force Update) 

 


