
AltHold（ Altitude Hold，定高） 在  Stabilize
自稳基础上增加高度保持：油门中位附近时飞控维持当前高度。

横滚 /俯仰：控制倾斜角（与  Stabilize 类似）。
偏航：控制航向变化速率。
油门：中位维持高度；高于 /低于中位则爬升 /下降。具体爬升率受参数限制。

适合新手练习与航拍过渡。仍需手动对抗风力以保持水平位置；若需定点，请使用  Loiter 或  PosHold。
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AltHold（定高）模式

提示 ：定高依赖气压计（及可能的  rangefinder）。剧烈振动或气流会影响高度估计，请做好减振。
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