
选择飞控 时需考虑：处理器与  IMU 性能、接口（ PWM/CAN/GPS
）、震动隔离、体积重量、生态与固件支持成熟度。

主流包括  Pixhawk 系、 Cube 系、 CUAV、 Holybro 等众多板型。本译本提供总览；各板型接线细节请参阅
官方  Choosing an Autopilot 或本章「支持的飞控列表」。
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