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阅读提示  

修订日志 

版本 日期 变更说明 

V1.0.0 2023.09.28 创建 

V1.0.1 2023.10.13 增加定桨停机功能使用说明 

V1.0.2 2024.01.15 增加图表 

V1.0.3 2024.02.06 增加日志下载、解析功能 

V1.0.4 2024.04.20 完善客户端页面，增加高级功能 

V1.0.5 2024.06.14 增加 CAN 协议自适应功能 

 

免责声明 

本文件中包含的信息归 T-Motor 所有。提供这些信息的唯一目的是帮助用户进行操作。 

本文件中的文字和图片仅供参考。其所依据的规格如有变更，恕不另行通知。 

本文件可能包含技术或其他类型的不准确信息。本文件中包含的信息如有变更，恕不另行通知。 

T-Motor 对本文件中可能出现的任何错误不承担任何责任。 
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1. 产品概述  

云盒是批量管理电调的调试工具，需要搭配客户端(PC)软件一起使用。云盒与电脑通过 USB Type-C 线连

接，且能够同时支持控制器局域网总线（CAN，Controller Area Network）连接和串口（UART，Universal 

Asynchronous Receiver/Transmitter）连接。您可以通过云盒客户端获取电调信息，并且能够修改参数来适应

程序。 

CAN1 接口

UART 接口

PWM 接口

CAN2 接口 Type-C USB

复位

状态灯

直流电源
20～60V

 

*PWM 端口的应用正在开发中 

2. 接线图 

电调

直流电源
/

航模电池

XT30

Type-C
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3. 用户界面概述  

根据电调的连接类型，点击 切换不同界面，其操作也不同。 

 

3.1 CAN 模式 

点击 选择 CAN 模式，对电调的操作均通过 CAN 执行。 

3.1.1 电调配置 

 

(1) 电调列表 

显示当前在线电调个数，可以选择当前操作电调，提示连接的电调有无 CAN_ID 冲突情况。当前连接电
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调右侧的下拉框选择“自适应”，可以根据当前电调的 CAN 通讯协议与云盒的 CAN 协议进行自适应连接，云

盒支持 DRONECAN 与 UAVCAN 自适应。 

(2) 电调参数 

读取当前操作电调的参数，并根据需要进行参数修改，参数修改后需重启后生效。 

参数列表:  

电调 CAN ID 号 电调的 CAN_ID，您可以将 id 号修改为所需的非重复值。 

电机方向 反转电机方向，不改变相线。 

CAN 协议 电调的 CAN 通讯协议，支持 UAVCAN、DRONECAN。  

加速能力 
设置电机的加速/减速率。1 级是最平缓的，5 级是最快的。 

减速能力 

回收能力 
回收能力等级，限制了减速的效果。该能力使用，必须检查设备电源系统是否

支持。 

电压报警上限 设置总线电压的上/下限值。当超过设定限值时，电调将报警。若通电时检测到

极限，电调将无法启动。 电压报警下限 

机臂灯控制方式 设置机臂灯固定状态由 CAN 控制。 

机臂灯上电状态 关闭/单开/单闪/双闪/三闪；机臂灯颜色：红色/绿色/白色。 

PWM 指令脉宽最大值 
默认宽度为 1100（MIN）到 1940（MAX）。 

PWM 指令脉宽最小值 

(3) 高级设置 

能够对电调的工作模式、油门保持时间、双油门优先级及波特率进行设置，其中连接电调的 CAN 波特

率需与云盒的 CAN 波特率保持一致。 

 

(4) 定桨停机（可选） 

 

当电调连接的电机有霍尔传感器时，可以选择打开定桨停机功能，电机能够在目标角度停止。如果没

有连接，此功能会被禁用。 

要使用该功能需点击“ ”，并校准霍尔传感器，一般默认出厂已校准。 

将目标角度设置为“停止角度”，然后单击“设置角度”按钮，更改停止位置。 
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单击“设置零点”按钮，将当前位置设置为零点。 

相对于零点位置，将电机逆时针旋转 90°以上，然后单击“设置方向”按钮，即可设置方向。 

3.1.2 电调状态 

选择左侧的电调，其详细信息将显示在右侧。 

 

3.1.3 电调升级 

以下操作都会影响选定的电调，电调固件更新，电调参数和电机参数修改操作步骤如下： 

（1）电调固件更新，单击“打开文件”选择电调的固件文件，然后单击“开始升级”； 

（2）电调参数和电机参数修改，从下拉框中选择 ESC 参数和电机参数，然后单击“设置”。  
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3.1.4 电调图表显示 

选择其中一个已连接的电调，单击“启动”，屏幕上将显示实时状态。 

有三种图表形式（图表 1\图表 2\图表 3）和各种参数可根据您的需要进行选择。 

（1） 图表 1，在图表中显示一个电调的所有参数。 

 

（2）图表 2，右侧缩略图显示一个电调的所有参数，根据参数的单位比例进行分类，选中后在左侧放

大显示。 

 

（3）图表 3，可以比较多个电调的相同参数。 
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3.2 UART 模式 

点击 选择串口模式，对电调的操作均通过 UART 执行。 

总览页面可以显示所有通过 UART 端口连接的电调及其软件版本。 

 

3.2.1 电调升级 

以下操作都会影响选定的电调，电调固件更新，电调参数和电机参数修改操作步骤如下： 

（1） 电调固件更新，单击“打开文件”选择电调的固件文件，然后单击“开始升级”； 

（2） 电调参数和电机参数修改，从下拉框中选择 ESC 参数和电机参数，然后单击“设置”。 
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3.2.2 CAN_ID 分配 

单击“获取所有”获取已连接电调的 CAN_ID。 

如要单独修改 CAN_ID，在其对应的串口下修改，然后单击“写入”，修改后点击“重启所有”更新已连接

电调的 CAN_ID。 

 

批量写入支持以下两种规则：勾选“CAN_ID重复”选项，所有电调 CAN_ID 均相同，点击“批量写入”出现

弹窗，可输入指定的 CAN_ID；不勾选“CAN_ID重复”选项，所有电调 CAN_ID 均不相同且 CAN_ID 自增，点击

“批量写入”出现弹窗，可输入起始的 CAN_ID。 
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3.2.3 日志下载 

单击“选择路径”选择文件的保存路径，然后单击“开始下载”获取所需电调的日志信息。 

 

4. 云盒界面概述  

4.1 升级 

检查云盒的固件版本，必要时进行更新。 

点击“打开文件”选择云盒的 APP/BOOT 固件文件，然后点击“开始升级”。 

点击云盒参数“读取”可以获得云盒当前的 CAN 波特率，从下拉框内可以选择不同值，然后点击“写入”

即可修改云盒的 CAN 波特率。当云盒波特率与电调波特率一致时，才可进行其他操作。 
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4.2 下载 

获取保存在云盒 flash 中的日志，然后下载。 

（1） 点击“获取日志列表”，可以列出所有的日志文件，可以指定为某一天；  

（2） 点击“选择路径”设置保存路径； 

（3） 选择任何日志，单击“下载”将日志文件保存到所选路径中。 

 

4.3 解析 

在这个页面中，合并日志到选择的下载路径中，然后转换为 csv 文件类型，方便进行图表分析。 
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