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1. 按键功能说明

图 1-1 HT-10A航模遥控
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2. 航模遥控器基本使用方法

2.1接收机和控制板接线说明

图 2-1 接收机接收器实物图

航模接收机下侧排针为 10 个通道的接口，中间排针为电源正极，上测排针

为电源负极，输入电压要求为 4-9V；下面讲解下航模接收器如何连接主控板。

1 ROS 教育机器人

以 ROS教育机器人为例，在机器人的主控板的正上方找到对应的航模引脚，

根据表 2-1来将航模引脚与接收机对应的引脚相连接。

图 2-2 ROS教育机器人航模接线示例

使用的时候 GND 和 5V 接一对即可，然后信号线的 CH1、CH2、CH3、CH4 分别

接在 ROS 教育机器人主控板上相对应的排针上。
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航模接收器 负极 正极 CH1 CH2 CH3 CH4

ROS 教育机器人 GND 5V C6 C7 C8 C9

表 2-2 ROS教育机器人航模引脚对应通道

图 2-3 ROS教育机器人航模接线示例

2 大型 ROS 科研机器人

以大型 ROS科研机器人为例，在机器人的主控板的左下角找到对应的航模

引脚，根据表 2-2来将航模引脚与接收机对应的引脚相连接。

图 2-4 大型 ROS科研机器人板上的航模引脚

使用的时候 GND 和 5V 接一对即可，然后信号线的 CH1、CH2、CH3、CH4 分别
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接在大型 ROS科研机器人主控板上相对应的排针上。

航模接收器 负极 正极 CH1 CH2 CH3 CH4

大型 ROS 科研机器人 GND 5V E9 E11 E13 E14

表 2-1 大型 ROS科研机器人航模引脚对应通道

图 2-5 大型 ROS科研机器人航模接线示例

3 S 系列无刷电机 ROS 机器人

以 S系列无刷电机 ROS机器人为例，在机器人的主控板的左下角找到对应

的航模引脚，根据表 2-3来将航模引脚与接收机对应的引脚相连接,S系列的机器

人航模接收器已经连接好在机器人的内部了，一般不需要用户再次连接。

图 2-6 S 系列无刷电机 ROS 机器人板上的航模引脚
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使用的时候 GND 和 5V 接一对即可，然后信号线的 CH1、CH2、CH3、CH4 分别

接在 S系列无刷电机 ROS 机器人主控板上相对应的排针上。

航模接收器 负极 正极 CH1 CH2 CH3 CH4

S 系列无刷电机 ROS 机器人 GND 5V D12 D13 D14 D15

表 2-3 S 系列无刷电机 ROS 机器人航模引脚对应通道

图 2-7 S系列机器人航模接线示例

2.2接收机对码方法

遥控器与接收器一般已经完成过对码，接收器通电后，打开遥控器电源，若

接收器绿灯是常亮状态，则代表已经完成过对码，无需再次对码，可跳过本节内

容。注：接收机信息请参考图 2-5

图 2-8 接收机指示灯位置图
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自动对码步骤：

①打开接收器电源（指示灯闪烁）

②打开遥控器电源

③对码完成（指示灯常亮）

手动对码步骤：

①打开接收器电源

②长按对码键约 1秒，进入对码模式（指示灯快速闪烁）

③打开遥控电源

④对码完成（指示灯常亮）

2.3遥控器使用方法

1 控制前注意事项

遥控器具有油门报警功能，若遥控器开机时油门不在最低值，遥控器会发出

连续的报警声，且遥控器的显示屏会出现警报、油门通道无信号输出。此时将油

门（右摇杆）拨到最低点即可解除油门警报。

2-9 显示屏油门警报

注：需要解除油门报警才可正常使用遥控器。

使用无线航模遥控手柄连接上机器人后，机器人的控制模式并不会立刻进行

切换，机器人上控制模式会实时显示在 OLED 屏幕上的左下角。

我们需要在连接上机器人后，先向前轻推左摇杆 0.5 秒，将机器人的控制模

式切换到 R-C 控制模式，切换到 R-C 控制模式后我们就能正常使用航模手柄对机

器人进行控制了。
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图 2-10 显示屏默认控制模式图 图 2-11 显示屏 R-C控制模式图

2 手柄基本使用方法

我司的航模遥控手柄对于机器人的控制方式主要差别在于车型上，也就是说

ROS 教育机器人和大型 ROS 科研机器人只要车型是一样的，那控制方式就是一致

的。

以大型 ROS 科研机器人（麦克纳姆轮）为例（不同车型的控制差异见第四节

【4.不同车型的遥控差别】），控制方式如下：

左摇杆 ↑ ↗ → ↘ ↓ ↙ ← ↖

控制效果 前进 右上平移 右平移 右下平移 后退 左下平移 左平移 左上平移

表 2-3 左摇杆控制表

右摇杆 ↑ ↓ ← →

控制效果 加速 减速 左自转 右自转

表 2-4 右摇杆控制表

该航模遥控有失控保护功能，接收机失去信号时会开启该功能，将油门通道

的数值设置到失控保护值。该值可由用户自主设定，详细内容可看章节 3.7 进行

了解。

下表是遥控器上摇杆各方向对应的通道说明：

左右方向 上下方向

左摇杆 CH2 CH1

右摇杆 CH4 CH3

表 2-5 摇杆通道对应表
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3 手柄按键说明

图 2-12 显示屏 R-C控制模式图

图 2-13 显示屏 R-C控制模式图

于主界面按下确定键可进入菜单界面。

在菜单中按键功能如下：

向上/下键：可上下翻找选中不同的栏目

确定键：进入选中的栏目或确定

返回键：返回上一界面或取消

4 使用中注意事项

如果摇杆对机器人的控制与章节 4中的车型列表的控制方式不对应，请按以

下步骤进检查遥控器设置：
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①检查航模遥控是否开启了通道混控模式。开启了混控模式则需要手动将该

功能关闭后才能正常控制。详细内容可参考章节 3.5 和 3.6

②当通道的控制与实际相反时，需检查航模遥控通道的正反是否正确设置。

详细内容可参考章节 3.1。

【注：以上内容需仔细阅读！】
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3. 航模遥控其他功能说明

3.1通道正反

功能说明：遥控器每个通道的正反都可以进行设置；

图 3-1 通道正反设置界面

操作方法：选中对应的通道、白色栏默认通道的正向、红色栏默认通道的反

向。

3.2通道行程

功能说明：遥控器每个通道的行程最大值、最小值都可以进行设置，数值是

以百分比形式的；

图 3-2通道行程设置界面
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操作方法：选中对应的通道、左框的值设置为行程最小值、右框的值设置为

行程最大值。

3.3通道微调

功能说明：遥控器每个通道的微调值都可以进行设置；

图 3-3 通道微调设置界面

操作方法：选中对应的通道、“+”代表在中心点 1500基础上加、“-”代

表在中心点 1500基础上减。

3.4通道映射

功能说明：遥控器 5/6/7/8/9/10通道可以自由定义控制通道开关的位置；

图 3-4 通道映射设置界面
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操作方法：选中对应的通道、设置控制通道的开关。

3.5固定混控

功能说明：遥控器共有三种固定的混控模式、选中后遥控器会有混控图标进

行提示；

图 3- 5固定混控设置界面

操作方法：选中对应混控设置、右侧会有对应模型、对应通道的混控数据参

考。

3.6编程混控

功能说明：遥控器可以对每个通道进行自由编程混控；

图 3-6 编程混控设置界面

操作方法：选中对应的两个通道、进行编程混控、右侧状态栏显示编程混控

状态。

3.7失控保护

遥控器非特殊情况下、不必对失控值进行设置，1/2/4通道默认失控值是 1500、

3通道默认值根据油门单双向默认 1000/1500；其他通道默认是保持状态；
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图 3-7 失控保护设置界面

设置方法：首页单击确定键进入菜单，找到失控保护选项并进入，选择对应

的通道进行失控值设置。

3.8摇杆校准

功能说明：摇杆中心值有偏离时才需要对摇杆的中心值进行校准处理；

图 3-8 摇杆校准界面

操作方法：点击确定校准后、根据页面提示将摇杆往各个方向拨动到底然后

回正到中心，最后点击确定按键完成校准。
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图 3-9 遥控校准完成界面

3.9恢复出厂

恢复出厂后遥控器内所有参数均恢复到出厂默认值、遥控器会自动关机。

图 3-10 恢复出厂

恢复出厂设置后需要手动重新开机，开机时需要根据我们的实际需要选择对

应的语言。

图 3-11 语言选择
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3.10 系统配置

锁定功能：开启后、遥控器内的功能会全部进行锁定、不能进行设置，遥控

器上方会有图标提示；

自动关机：遥控器在没有任何操作的情况下、15分钟后会自动关机；

图 3-12 系统配置

图 3-13 系统配置界面

3.11 电压回传

将探针端子插入接收器【电压回传接口】（参考图 2-1），注意红色接正黑

色接负，使用探头可对电压进行检测（支持探测范围 3.7V~23V），测得的数据

将回传给航模遥控并显示在显示屏首页的电压回传处。
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图 3-14 回传电压显示

图 3-15 回传电压探针
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4. 不同车型的遥控差别

航模遥控手柄的摇杆控制对于不同的车型会有不同的控制效果，具体的控制

效果可以参考下列的控制参数表。

左摇杆 ↑ ↗ → ↘ ↓ ↙ ← ↖

麦克纳姆轮车型 前进 右上平移 右平移 右下平移 后退 左下平移 左平移 左上平移

全向轮车型 前进 右上平移 右平移 右下平移 后退 左下平移 左平移 左上平移

表 4-1 能全向移动的车型左摇杆控制效果表

左摇杆 ↑ ↓

阿克曼车型 前进 后退

差速车型 前进 后退

四驱车型 前进 后退

履带车型 前进 后退

四轮两驱车型 前进 后退

表 4-2 其他车型左摇杆控制效果表

右摇杆 ↑ ↓ ← →

麦克纳姆轮车型 加速 减速 左自转 右自转

全向轮车型 加速 减速 左自转 右自转

阿克曼车型 加速 减速 左满舵 右满舵

差速车型 加速 减速 左自转 右自转

四驱车型 加速 减速 左自转 右自转

履带车型 加速 减速 左自转 右自转

四轮两驱车型 加速 减速 左自转 右自转

表 4-3 右摇杆控制表

如果想要对应的车型进行转弯，需要同时使用遥控手柄的左右摇杆来实现，

例如阿克曼车型的左转弯，需要同时将左摇杆向前推，右摇杆向左推来实现转弯

效果。
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5. 注意事项

①遥控若出现不正常的控制现象，可以直接恢复出厂设置后重新开机使用。

②手柄的电量过低时可能会出现遥控失灵或者无法正常使用的情况，因此使

用手柄时需确保电池的电量健康。

③电量较低时手柄的指示灯会闪烁并不断发出短促的鸣叫进行报警，同时显

示屏会明显变暗，此时请先更换电池后再使用遥控。
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