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一、系统简介 

飞马智能侦查 V200/V300 是一款针对视频应用的倾转翼无人机系统，具有高机动性、高

可靠性、高清晰度视频、远距离实时图传等特点，具备全天候视频侦查作业能力。该系统广

泛应用于公安侦查、道路施工检测、河道巡检、铁路巡检、公路巡检、矿山巡检、电力巡检、

护林防火巡检、应急救灾等领域；其起飞重量 8.5kg，标准载荷 1kg，续航时间 90min；搭配

HGS手持地面站，采用飞马无人机管家，实现全自主巡线及摇控起降的快速响应方式，其组

装、携带方便，可实现单兵作业模式。任务载荷采用模块化设计，标配 V-EOV200 可见光视

频载荷，选配热红外视频载荷。 

V200/V300配备的“无人机管家”地面站软件具有丰富的可见光/热红外视频实时监视功

能，支持精准三维视频航线规划、三维实时飞行监视与控制、应用于应急方面的自由飞行等

全自主飞行方式、远距离实时图传及远程同步视频直播、兴趣点环绕、目标智能跟踪及持续

监视、实时测算目标位置坐标、搭载 30 倍星光级可见光载荷可快速捕捉目标、高清 1080P

视频存储及可视化视频回放、兼容 V系列航测载荷全模块，执行航测任务等功能；实现高清

视频影像、正射地图、3D 地图及热红外遥感地图等多种数据产品生成，满足多元化行业需

求。通过飞马云还可实现机队任务统一规划及分配执行、飞行作业远程实况云播、权限管控

及一系列主动式服务。 
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二、系统参数 

1、飞行平台参数（V200） 

导航卫星：GPS：L1+L2;BeiDou：B1+B2; GLONASS：L1+L2; 

差分模式：无 

起飞重量：8.5kg 

续航时间：90min 

巡航速度：20m/s  

机身长度：1680mm 

翼展：2400mm 

高度：586mm 

旋翼模式爬升速度：3m/s 

旋翼模式下降速度：3m/s 

固定翼模式爬升速度：5m/s 

固定翼模式下降速度：2m/s 

实用升限高度：6000m 

抗风能力：6级 
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任务响应时间：展开≤10min，撤收≤15min 

测控半径：20km 

起降方式：全自动垂直起降 

工作温度 -20~50℃ 

应用场景：视频监控、航测、倾斜摄影、遥感监测 

说明：相对比 V200，V300 搭载 100Hz 高精度板卡，具备差分功能，差分模式：PPK/RTK

及其融合作业模式，视频方面的功能二者一致。 

2、视频载荷参数 

 

 

3、图传系统基本参数 

功率：24dBm； 

传输距离：10Km； 

数据带宽;10MHz； 

射频频率：2.5GHz； 

图传 p101 射频功率 24dbm  功耗小于 7w。 
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三、系统配置 

V200标准配置 

序号 部件名称 单位 数量 

1 V200无人机 套 1 

2 V-EOV200可见光视频模块 套 1 

3 HGS200 手持地面站系统 套 1 

4 GAS200 图传定向跟踪天线系统 套 1 

5 智能电池 块 4 

6 智能电池充电器 个 2 

7 无人机管家专业版（标准版） 套 1 

8 地面站系统作业运输箱 个 1 

9 V200作业运输箱 个 1 

 

四、设备连接 
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说明： 

1、 HGS遮光罩安装：@1采用磁吸式安装，辅助室外强光下观察、操作地面站，对强光

下屏幕起到一定保护作用；@2，长时间作业可能会出现平板电量不足，为保证作业

效率工作中可使用充电宝给平板供电。 
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五、V200/V300 使用培训---飞行前准备 

前言：以 V200为例 V300视频操作与 V200一致 

1，设备状态确认 

1.1 检查并清点作业设备，做好相关设备使用记录 

1.2 飞机上电，确认设备工作状态、管家是否提示固件更新；无人机

管家采用强制更新方式，若更新后建议确认下最新版本 list 

1.2.1 举例：2020 年 1 月 20日更新（实时更新，固件版本 list 可向飞马技术

获取） 

图一：当前官网最新各机型自驾仪版本。 

图二：飞机上电后，该飞机的目前自驾仪版本；若与图一不一致，无人机管家会提示用

户进行升级后，才能操作飞机。 

图三：固件版本 list。   
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1.3 固件升级流程： 

1.3.1,正常连接地面站及启动飞机，维护界面查看飞机是否需要固件升级：电台

连接地面站，启动飞机。 

若提示升级（红色），如下图所示，将 USB线从电台端拔出，插入飞机 Type-C口使之与

电脑相连，并点击升级！ （管家中固件升级包复制到 V200飞控盘中） 
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1.3.2，按提示，将 USB 线从飞机上拔出连接到电台上，打开管家，重启飞

机；此时地面站作用为监测飞机升级过程。 

 

1.3.3，升级成功后显示状态：
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1.3.4，升级结束，重启飞机，检查确认最新版本！

 

固件升级说明: 

1）D300L固件升级 包括飞控及相关固件升级包，若有一固件升级失败，地面站都会提示

再次升级，直至所有固件升级成功，才允许飞机起飞。 

2）大版本升级，数据包较大，升级时间可能会长些，请耐心等待。 

3）飞控固件、视觉固件、跟踪固件升级相对独立，有升级时分别进行升级操作，且优先

升级飞控固件。 

1.3.5，固件升级失败，USB 线重新连接飞机，无法弹出 FC 盘，导致再次进行

升级操作。 

当固件升级包拷贝完毕，数据线重新连接电台后，因管家中可能会检测不到升级进度条，

而此时用户直接将正在升级中的飞机关机，导致再次开机后，无法弹出 FC 盘，且飞机升级

失败。 

解决办法:用 usb线将电脑和飞机连接后，再给飞机上电，使飞机进入 U 盘模式，就能弹

出 FC盘，在重复进行升级操作。 

2，设备电池充电 

2.1  V200 智能电池充电 
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注意事项：  

1） V200动力电池需同时充电，两块电池为一组，每组电池之间不可混用； 

2）飞行前一天必须将电池充满，待适配器红灯变绿，且电池由闪烁至熄灭状态，拔掉充

电线短按电池开关，四灯长亮 ，则电池已充满；若充满熄灭状态下不拔充电器短按电池开

关，电池最后一灯闪烁属于正常现象，此时电池在自检。 

3）满电电池若 48 小时电池未使用，需重新补电。（智能电池具有自保养功能、48小时

未使用电池，电池将自动放电） 

4）每次飞行完毕请及时补电，严禁低电量电池长期存放，若长时间不使用，请满电存放，

并每隔 2个月进行一次充放电维护。 

低电量储存会造成电池过放，严重甚至会造成电池报废！ 

2.2 HGS 手持地面站、平板跟踪天线充电 

 各自充电指示灯熄灭后表示电池充满。 
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手持地面站专用充电宝的两种充电适配器。 

说明：@1，视频载荷 D-EOV100、D-TIRV100为飞机供电，无须提前充电； 

@2，HGS充电前安装短棒天线或关闭状态下充电。 

3，任务规划（两种作业方式） 

3.1 选择合适的飞行方案： 

根据给定任务特点，选择合适的初步飞行方案（自由飞行/视频航线），当前视频航线没

有距离限制，请结合 D300L的有效航程进行航线规划。  

3.2 智航线规划视频航线介绍： 

新建工程——给定任务区域——视频航线——D300L——视频载荷——生成视频

航线 
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点对点视频航线 

 

说明： 

1）默认代表：启动相机默认角度  勾选（文字：不启动相机默认角度）不启动相机默认

角度    启动相机默认角度表示飞机在经过每个航点时都会自动恢复到智航线所设置的云

台角度； 

2）定制化航线模式：增加可见光视频载荷相机焦距放大倍数； 

3）上述举例为可见光视频载荷 D-EOV100，热红外视频载荷 D-TRIV100 与可见光视频载

荷的航线规划类似，二者相关飞行设置见{现场飞行}。 

3.3 根据测区海拔高度，确认本次飞行是否装备高原桨 or 平原桨 

目前飞马 V200 高原桨平原桨使用界限起飞海拔： 

    ＜2000米       平原桨 

    ≥2000米       强制使用高原桨 

V系列飞机箱内配有专用拆卸三叶桨工具，请在飞马技术指导下更换。 
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六、V200/V300 使用培训---现场飞行 

前言： 

1）拍摄起飞降落视频； 

2）整个操作过程中遇到问题、发现问题请及时拍照或录制视频； 

3）详细问题反馈流程请参考说明文档； 

4）操作规范：无论是演示还是作业，作为一名飞行人员，首先要确保飞行安全；保证作

业安全的前提下，在考虑获取数据的质量。 

1，现场勘踏、场地选择 

1.1 场地选择规避 

5米半径平整地面放置 V200无人机，周围空旷环境，尽量远离高压线、信号塔及高楼等

密集建筑物，不要在人群密集地方进行飞行，视频飞机起降可介入手动操作，若起飞场地尘

土较多，请使用飞马配备的专用起飞垫飞行。 

 

未按照要求操作出现飞机降落过程中撞击障碍物事故，均属人为违规操作。 
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1.2 飞机机头迎风摆放 

V 系列倾转翼无人机起飞后由飞控智能识别实时风向并控制飞机调整航向，操作上建议

迎风摆放。 

2，起飞前检查（设备连接、调试、组装及状态确认） 

2.1 飞机组装顺序：  
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注意事项： 

1）确认各快拆结构（机翼尾翼尾插杆）安装到位，卡扣正常弹出； 

2）检查空速管口无堵塞，确认载荷安装到位； 
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3）飞行前注意保证电池温度在 15℃以上； 

2.2 地面站系统组装  

 

2.3 飞机状态确认 

连接飞机——维护——确认版本（软、固件）、动力电池电量及温度、根据项

目实际情况合理设置电台失联时间（默认 300s）。 

注意：HGS平板有内置电台，视频飞机标配另一套外置电台，默认内置电台与

飞机优先连接；若使用 PC电脑+外置电台飞行航测任务，请注意不要打开 HGS平

板电脑。 
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2.4 飞行方案选择（自由飞行/视频航线） 

2.4.1 自由飞行（应用于应急起飞，无须现场规划航线） 

现场组装并启动飞机及地面站系统——点击智飞行——选择自由飞行——解锁输入返航

高度——一键起飞，无需联网规划航线，应急快速响应。 

 

自由飞行：大于切换高度  （切换高度为 50米——550米） 

2.4.2 视频航线飞行------V200 视频航线飞行方式为等高飞行 

1）智航线（飞行高度由现场飞行环境确认---航线微调——最终飞行方案确认） 

 

点对点视频航线 

2）智飞行（进入智飞行——选择智航线中所创建的工程——进行视频航线飞行） 
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航线飞行安全高度如下： 

 

作业注意提前确认测区建筑高度及山区障碍物高度保证飞行安全！ 

3，V200 智飞行飞行操作 

3.1 起飞前智飞行操作流程 

（以视频航线搭载可见光视频载荷为例） 

进入智飞行——选择智航线中所创建的工程——进行视频航线飞行——视频状态确认 
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注意： 1）解锁前请确认飞机周围安全； 

2）V系列飞机飞机切换高度设置范围：50—550米；最小巡航速度 18m/s，航线

飞行中无法调速；跟踪中可以切手动模式调速，最大速度可达 25m/s。 

3）为确保图传、数传通信及管家运行达到最佳性能，请在使用中将 HGS 平板电

脑性能调整到最佳。 
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解锁后根据需求开启视频直播，开启视频录像 

3.2 起飞后智飞行操作流程：   

3.2.1 智飞行相关图示说明 

 

（智飞行各功能键含义） 
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3.2.2 视频航线飞行和 GPS 兴趣点环绕切换功能 

1)飞行视频航线时可切换 GPS 兴趣点环绕，在飞机进入航线后，管家界面会出现 GPS 兴

趣点标识，此时可点击，并设置相关参数，使飞机进入 GPS兴趣点环绕状态；航线飞行中暂

停：飞机此时会以暂停点为圆心半径 40米状态盘旋，此时也可以切换 GPS兴趣点环绕。 

 

2)飞机在进行 GPS 兴趣点环绕时，可进行指点+框选功能操作，具体：鼠标单击视频画面

所要环绕的目标，通过指点功能使飞机绕此兴趣点进行环绕；此时点击开启视觉功能，鼠标

框选目标，则飞机会进行精准兴趣点环绕，期间可微调焦距观察环绕物体细节。 

 

3)飞机由 GPS 兴趣点环绕状态切回视频航线状态，飞控会根据飞机当前高度和航线高度

做判断——高于航线高度则飞往航点后降高进入目标航点；低于航线高度，则先升至等航线

高度，飞往目标航点。 
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3.2.3 搭载热红外视频载荷相关操作 

若搭载热红外视频载荷，在飞行过程中可根据要求点击热红外视频设备—进行相关黑热

白热伪彩等相关设置操作；效果最佳射程（伪彩：相对高度 300 米以内，黑热/白热：500

米以内） 
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4，HGS 手持地面站按键定义图 
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5，跟踪天线功能及按键定义 
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模式说明： 

1）自动跟踪模式：上电默认的模式。天线将自动跟踪飞机。两者相距 30 米以上时， 自动

跟踪。15米以内时，俯仰朝天，航向朝北。15米~30米为阈值缓冲区间， 其状态为切入区

间前的状态。 

2）手动控制模式：手动调整天线位置，天线将锁定在手动调整到的角 

度。GPS信号弱时，自动进入手动模式。 

5.1 操作注意事项： 

1）进入视频航线，开始飞行前，点击查看视频画面并通过 L3指示灯确认视频连接状态，

L3等常亮代表视频通信正常; 
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2) 红 黄 蓝 绿 代表功能:开启视频录制/直播/设置热红外视频载荷工作模式/拍照; 
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6,智监控——飞马云直播 

 

前言：使用飞马云直播操作现场无人机管家账号（推流权限账号）具备直播权限；对观

看直播账号无要求。 

6.1 使用操作： 

A 飞行现场 

确认飞行现场 4G/5G 网络环境良好（推荐使用物联网单卡/多卡路由器），根据现场 4G/5G

网络环境及系统、软件因素，视频流传输会有一定延迟 2s 左右，同时为保证稳定视频远程

直播，要求飞行现场推流上行速率至少在 1MB=8Mbps，可以在飞行时，连接 wifi 后通过下

图确认环境 4G网络状态。 
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飞机解锁后，操作端点击开始推流（需要管家权限账号） 

 

同时电脑端登录 http://monitor.feimarobotics.com/index（正式服网址）——登录权

限账号——飞行监控——选择正在飞行的飞机——进入勾选开始直播的页面——复制网址。 

(提供给用户的账号为子系统账号也叫直播权限账号) 

B 直播现场（指挥中心） 

观看直播方式：管家智监控/网页/手机端飞马云助手/分享二维码 

1）无人机管家（登录任意账号不能登录该推流账号）——智监控——粘贴推流现场提供

的链接——勾选视频直播 

 

http://monitor.feimarobotics.com/index
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2）网页方式——浏览器登录 http://monitor.feimarobotics.com/index（正式服网址） 

登录子系统管理员（该直播权限账号）账号——正在飞行——勾选直播 

3）飞马云助手----支持手机看直播  （延迟与电脑一致 2s） 

微信公众号---飞马云助手----云监控----正在飞行----直播 

 

4）超级管理员浏览直播方式（超级管理员只限于飞马技术人员直播演示使用）有两种： 

（1）软件浏览——无人机管家智监控——正在飞行——勾选直播 

（2）针对超级管理员网页浏览直播方式有两种：（1）飞行监控——正在飞行——勾选

直播。（2）直播管理——直播流——电脑打开 RTMP即可观看直播。 

http://monitor.feimarobotics.com/index
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5）专用软件直播 

推流后点击复制（实际复制的是推流的 RTMP网址）------接收端需要专用播放器软件如

VLC，即可观看直播。 
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6.2 直播中常见问题及解决办法： 

6.2.1，若因网络中断原因导致直播中断，如何解决？ 

此时需要现场重新进行视频直播推流操作，接收端重新打开新的直播链接，若仅为接收

端直播中断，则只需要刷新下网页即可。 

6.2.2，正常飞行的飞机，在云端实时监控中看不到飞机飞行状况是什么原因？ 

出现这种情况一般检查一下两点： 

电脑网络是否正常联通，网络联通不正常时，请更换网络重试；登录管家的账号是某个

子系统管理员，此时请查看该子系统中是否登记了该飞行的飞机，如果没有添加飞机，会导

致无法查看到正在飞行的飞机。 

往子系统中添加飞机过程如下： 

以管理员身份登录云监控系统：http://monitor.feimarobotics.com/user/login 

在子系统列表中找到自己对应的子系统名称，点击“飞机分配” 

 

在左侧飞机列表中搜索框中输入要添加的飞机 SN，搜索到飞机后勾选后面的单选钮进行

添加。 

http://monitor.feimarobotics.com/user/login
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如果飞机不在系统中怎么办？ 

通常出场的飞机都会添加到系统中，万一有飞机不在系统中需要自行添加。以系统管理

员身份登录云监控系统：http://monitor.feimarobotics.com/user/login 

在“飞机管理”模块的“飞机添加”页面，输入飞机 SN号进行添加，添加后手机会收到

短信，回复“TJFJ”即可完成。 

 

7、V200 视频数据获取（可见光视频载荷/热红外视频载荷） 

飞行完毕将 Type-C数据线连接飞机，PC电脑识别 EOV盘后，拷贝原始机载视频，D300L

可见光视频载荷视频为高清 1080P 。 

若载荷中有 SD卡，则视频优先存储到卡中，此时飞行完毕取卡拷贝即可 

 

七、功能应用 

1、实时视频回传 

http://monitor.feimarobotics.com/user/login
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通过 2.5GHZ 图传链路及工信部通用 845MHZ 数传链路，实现远距离实时视频影像监控并

通过 HGS手持地面站控制飞机全自主飞行、目标兴趣点环绕、车辆跟踪；云台角度实时控制

及 30倍变焦快速捕获目标，真正实现高机动性近距离观察目标动态的目的。 

2、飞马云直播 

 

通过飞马独有的云监控平台，使用 4G（未来 5G）链路，实现作业现场实时视频同步回传

指挥中心，便于领导查看并下达相关指令；同时飞马 V200/V300图传系统还可以接入客户搭

建的局域网平台或卫星通讯链路回传视频，为用户提供丰富的视频直播解决方案。 

3、可见光视频载荷 30 倍光学变焦 
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V200搭载 V-EOV200可见光视频载荷，可实现 1-30倍快速变焦，其内置星光级机芯，可

快速捕捉并观察目标细节。 

4、视觉追踪 

 

通过视觉 AI技术，进行智能学习跟踪目标，并实现 80km/h以内的动态目标跟踪能力。 

5、兴趣点环绕 



 

 38 / 39 
 

 

通过无人机管家地图确定目标位置，开启 GPS 环绕功能，选择合适的环绕高度及半径，

并在视频中框选环绕目标进行修正同时在一定范围内变焦观察目标细节，实现目标的全方位

观察。 

6、视频航线 

 

通过飞马无人机管家智航线规划可视化三维视频航线，选择合适的云台俯仰角度及巡检

速度，实现全自主视频数据获取。 

7、自由飞行（应急方向） 
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无须规划视频航线，支持智飞行离线作业，作业现场一键起飞，目标兴趣点环绕；及时

高效的支援偏远受灾地区的应急救援工作。 


