
本节载有关于在机体转换为 **AUTO **模式时将运行的飞行任务的规定。

 

[站点维基 ="rover,copter"].
记录特派团  " 共同学习 -一个特派团  " 的路标

[/现场 ]

[网站维使它们能够 ="copter"谐音 ].
任务命令列表

[/现场 ]

[站点维基 ="飞机 ,直升机 ,飞机 "]
(简体中文 ) < 普通 - do- return- path- start >

任务规划

说明 ：

指示侧重于 **任务规划员 **,但主要概念也适用于其他 **目标控制站 **

规划具有  " 共同规划  -- -- 特派团  -- -- 与  " 道路  " 和  " 活动  " 的特派团“

任务命令列表  自动飞行任务中的相机控制  < 通用相机控制和自动飞行任务计划  > Rally
点  < 共而在点  > DO LAND 开始  普通土地启动器“

https://doc.yufeiaero.com/_images/mp_flight_plan_screen.jpg


[/现场 ] [site wiki="copter, plane, planner"] (英语 ).

[是与 [现场 ] [站点维基 ="飞机 "].

[/现场 ]

[网站维使它们能够 ="copter"谐音 ].
地形跟随 “ 地形跟随 ”

[/现场 ]

[复制 wiki 目的地 ="直升机 ,飞机 ,椰子 ,飞机 ,飞机 "]
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图像与任务规划器 “通用地理图象与任务规划器 ”“

跟踪 “ 常见 - 跟踪 ”“

倒置 ( 重置 ) < 共同任务倒置  > 着陆后继续执行任务  " 共同继续执行任务  "“

版本号  #2
由  Admin 创建于  2026-10-09 14:37:22 UTC
由  Admin 更新于  2026-10-10 01:45:07 UTC

https://ardupilot.org/copter/docs/common-mission-planning.html

