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感谢您购买思翼科技的产品。

E6 是一款由思翼科技自主研发的一体化动力系统，专为单轴拉

力 3-6KG 的植保无人机与行业无人机打造。结合强劲拉力、精

准控制和高可靠性为一体，采用 FOC 矢量控制和双油门冗余、

模块化设计、灌胶密封工艺，具有智能数据监控与故障存储功

能、防护等级 IPX6，是行业&植保动力系统的理想选择。

也为了带给您良好的产品使用体验，请您在装机、飞行前仔细

查阅用户手册。本手册可以帮助您解决大部分的使用疑问，您

也可以通过访问思翼科技官方网站（www.siyi.biz）与产品相

关的页面，致电思翼科技官方售后服务中心（400-838-2918）

或者发送邮件到 support@siyi.biz 直接向思翼科技工程师咨询

产品相关知识以及反馈产品问题。
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说明书版本更新记录

版本号 更新日期 更新内容

1.0 2025.2 初始版本
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阅读提示

标识、图标

在阅读用户手册时，请特别注意有如下标识的相关内容。

危险 很可能导致人身伤害的危险操作

警告 有可能导致人身伤害的操作警告

注意 注意不要因为违规操作导致不必要的财产

损失

禁止事项 必须执行 注意事项

安全

E6 动力系统为专业应用场景设计制造，操作人员需要具备一定的基

本技能，请务必小心使用。任何针对本产品的不规范、不负责任的

操作造成的不必要产品损坏，造成使用者或他人的经济损失甚至人

身伤害，思翼科技不承担任何责任。未成年人使用本产品时须有专

业人士在场监督指导。思翼科技的产品为商用场景设计，禁止将思

翼产品用于军事目的。未经思翼科技允许，禁止擅自拆卸或改装本

产品。
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设备闲置、携带、回收

当您拥有的思翼产品闲置，或要携带思翼产品外出作业，或产品已

到达使用寿命，请特别注意以下事项：

危险

思翼产品闲置时应远离儿童容易触碰到的区域。

请避免将思翼产品放置在过热（60摄氏度以上）、过冷（零下 20

摄氏度以下）的环境中。

注意

请避免将思翼产品放置在潮湿或沙尘环境下。

携带、运输思翼产品时请避免震动或撞击等有可能损坏元器件的操

作。
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1 产品简介

1.1 产品特性

澎湃动力

单轴最大推荐拉力达 6kg/rotor，力效为 7.0G\W。动力冗余更充

足，让负载时飞行更轻松、作业续航更久，以提升作业效率。

模块化设计

一体化动力系统，省去动力部件相互装配，用户只需将动力安装在

机臂上，高度集成化、到手即用，拆装快捷。

电调

选用思翼自研 FOC 电调，控制精准、响应高效。故障保护功能经过

大量实验测试，安全可靠、稳定性高。支持数据存储，实时监控系

统运行状态，方便定位分析问题。采用灌胶密封工艺，提供 IPX6 防

护等级，无惧雨水和农药，确保长期稳定运行。

电机

电机采用高品质轴承与高性能磁钢以做到耐腐蚀、延长使用寿命、

确保长期稳定地运行；离心散热结构采用优秀的气动仿真设计，具
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有风量大、噪音小、散热性能优异等特点；电机漆包线耐温达

200℃，大幅度提升电机运行可靠性。

桨叶

桨叶采用大螺距设计、优异气动设计，在提供更高拉力的情况下，

更保证效率，采用碳纤尼龙复合材料，耐腐蚀、便于维护、无惧作

业环境。

PWM 加 CAN 双油门冗余

双油门设计，灵活选择控制响应与控制逻辑，实时调节快速响应，

提升数据传输稳定性与系统抗干扰能力。PWM 油门与 CAN 油门双冗

余，运行中失能切换油门姿态无变化，极大提升系统故障容错能力

和安全性。

故障存储 实时分析

电调自带数据存储，搭配思翼 CAN LINK 动力升级&调参模块，可实

现固件升级、实时数据查看、历史数据查询、故障存储数据分析以

及电调参数调节等功能。采用 CAN 通讯协议，快速感知反馈，实时

检测动力系统状态，预防潜在风险。
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完善的电调保护功能

无论在上电自检还是运行阶段，电调通过预设检测机制及时发现系

统异常，保障设备安全与人员安全。

1）开机自检：高/低压保护、缺相保护、运放异常保护、MOS 短路

保护、油门丢失/不归零保护

2）运行保护：堵转保护、油门丢失提示、过流提示

高效可靠

通过百项测试、实验室严苛环境下持续负载 1000 小时以上老化、外

场飞行老化 200 小时以上严格把关。

兼顾开源与商业生态

思翼科技秉承多年来在智能机器人领域的优良传统，同时适配包容

的开源系统与值得信赖的商业系统，为赋能构建可持续的行业生态

注入强大活力！

(1)思翼生态：上位机查看数据波形，升级固件，更改配置，回溯故

障数据。

(2)开源生态：开源协议支持——Autopilot、PX4、Decahedron；
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1.2 产品概览
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1.3 技术参数

整体性能

最大拉力 12.5 kg / 轴

推荐起飞重量 3 ~ 6 kg / 轴

推荐电池 12S ~ 14S LiPo

线组长度
供电线：900 mm

信号线：1050 mm

防护等级 IPX6

适配碳管直径 30 mm

产品重量（不含桨叶） 715 g

电调

型号 70A FOC

PWM 电压输入 3.3 / 5V

PWM 工作脉宽 1050 ~ 1950 μs

PWM 工作频率 50 ~ 500 Hz

最大工作电压 63V

持续电流 60A

最大电流 120A(短暂）
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通讯协议 CAN

固件升级 支持

数字油门 CAN 油门

电机

KV 值 155 KV

定子尺寸 Φ62 * 18 mm

槽极数 24N28P

产品重量 403.5 g

螺旋桨

直径*螺距 24 * 9.0 英寸

产品重量 109.6 g
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1.4 性能参数
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1.5 物品清单

动力总成（不含桨）

1 x E6 无人机动力系统动力总成（CW或 CCW）

桨叶

1 x 2490 折叠桨（CW 或 CCW）

1 x 桨叶绑带

4 x 内六角 M3*8 螺丝
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1.6 保护功能、指示灯与蜂鸣定义

思翼动力系统同时使用指示灯与蜂鸣器定义不同的工作状态。

状态 异常信息 蜂鸣器 指示灯 建议对策

自检状态

过压、欠压 不鸣叫

黄灯闪烁

过压：一短

欠压：两短

检查供电

运放异常 不鸣叫
黄灯闪烁

两长三短
联系技术支持

MOS 短路 不鸣叫
黄灯闪烁

两长两短
联系技术支持

电机缺相 不鸣叫
黄灯闪烁

两长一短

检测电机转动是否

卡顿

油门丢失 一声短鸣
黄灯闪烁

一长

检查油门线束是否

损坏，接入的设备

是否输出相应信号

油门不归零 急促短鸣
黄灯闪烁

一长一短

检查飞控、遥控器

油门行程

运行中

油门丢失 一声短鸣
黄灯闪烁

一长

线束松动、线束损

坏、或插入设备的

信号没有输出

堵转保护 不鸣叫
黄灯闪烁

一长四短

检查电机是否有异

物

MOS 过温 不鸣叫
黄灯闪烁

一长两短

是否在推荐载重范

围内

电容过温 不鸣叫
黄灯闪烁

一长三短

是否在推荐载重范

围内

全油门

（100%）
不鸣叫

黄灯长亮直至

非全油状态后

恢复正常灯色

未在推荐拉力区

间，直至非全油状

态后恢复正常灯色

过流提示 不鸣叫
黄灯闪烁

两长

是否在推荐载重范

围内

电调固件

升级

无固件 不鸣叫 白灯常亮
连接调参软件后升

级固件

固件升级失败 不鸣叫 白灯常亮

确保动力系统正常

工作、线束正常连

接，然后尝试重新

刷写固件

固件升级中 不鸣叫 白灯闪烁
固件升级中，升级

成功后恢复正常
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注

红色、绿色、蓝色为正常灯色，用户可自行定义，也可以关闭动力

系统航灯。

即使动力系统航灯关闭，故障或异常时黄灯依然会闪烁。
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2 装机准备

2.1 焊接供电插头

焊接供电插头是动力系统正常工作的必要条件。

工具准备

 电烙铁

 焊锡（用量充足）

 插头（推荐使用 Amass XT60 及以上级别插头）

操作步骤

1. 识别出动力系统电源线的正极线束（红色）与负极线束（黑

色）。

2. 使用电烙铁将电源线的正极焊接到插头的正极，将电源线的负极

焊接到插头的负极。
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注

请务必确保动力系统电源线与插头连接处焊接完全、焊锡饱满，杜

绝虚焊、假焊以最大程度保障飞行安全。

2.2 调参

思翼 UniGCS 软件支持用户自定义动力系统的灯色、油门 ID 以及

CAN 油门设置。
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工具准备

 思翼 UniGCS（Windows 版）

 思翼 CAN Link 模块

 Windows 设备

操作步骤

1. 请参考上图连接动力系统、上位机与 Windows 设备。

2. 运行思翼 UniGCS 软件，进入电调设置菜单。
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3. 选择对应的 COM 口与设备类型（ESC），然后点击“扫描”。
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4. 若能正常识别到动力系统，则连接成功。

注

进行调参设置前，请务必确保动力系统正常工作，并特别注意 CAN

接口的引脚定义避免反插。
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2.2.1 灯色

动力系统的灯色是无人机目视飞行时的重要参考依据。

操作步骤

1. 选择目标电调 ID。

2. 为该电调设置灯色并保存。
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3. 若此时动力系统指示灯颜色发生相应变化，则设置成功。

注

进行电调设置前，请关闭其他串口设备，避免动力系统识别不成

功。

2.2.2 CAN ID

使用 CAN 通讯时有必要为动力系统设置 CAN ID。
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注

动力系统出厂会自动分配动力 ID，所以不设置动力 ID 不影响产品

正常使用。

2.3 CAN 油门

CAN 油门为数字油门，有助于动力系统运行更细腻、更准确。

注

E6 动力套默认为 PWM 油门优先，在无 PWM 油门的情况下才会使用

CAN 油门，不使用 CAN 油门则无需设置。
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2.3.1 通过思翼 UniGCS 设置 CAN 油门

请参考本用户手册 2.2 章节连接设备并运行思翼 UniGCS 软件进入电

调设置菜单。选择目标电调，为该电调设置油门 ID 并保存。

2.3.2 通过 Mission Planner 地面站设置 CAN 油门（ArduPilot）

ArduPilot 飞控支持通过 DroneCAN 协议设置 E6 动力系统。

操作步骤

1. 启动 Mission Planner，在 PC 设备管理器找到对应的端口。
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2. 选择对应的 COM 口和 115200 波特率。

3. 通过搜索找到 CAN_P1_DRIVER。

4. 将数值调整为 CAN_P1_DRIVER = 1。
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5. 然后配置参数 CAN_D1_PROTOCOL = 1，将 CAN 接口协议配置为

DroneCAN。

6. 设置成功后重启飞控，可以看到多出来的 CAN_P1_BITRATE 和

CAN_D1_UC_ESC_BM 参数。

7. 配置 CAN_P1_BITRATE 为 1000000。

8. 将 CAN_D1_UC_ESC_BM 根据电调的数量和电调编号进行勾选。下

图即为使用 6 个电调，且电调编号已被配置为 1,2,3,4,5,6 的情

况。
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9. 将 MOT_PWM_MAX 设 置 为 1950 ； MOT_PWM_MIN 设 置 为 1050 。

警告

设置 MOT_PWM_MAX\MIN 参数时请勿安装桨叶，写入正确参数时动力

电机可能会启动一下，属正常情况。

电调测试

1. 在电机测试界面可设置油门及油门动作持续时间，设置完成后根

据电机编号选择要测试电机。
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2. 比如测试编号为 1的电机，点击 Test motor A。
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3. 在状态栏可看到该油门动作下电调 1 的

 电压（esc1_volt）

 电流（esc1_curr）

 转速（esc1_rpm）

 温度（esc1_temp）

等数据。

2.3.3 通过 QGroundControl 地面站设置 CAN 油门（PX4）

PX4 飞控支持通过 UAV CAN 协议与 E6 动力系统通讯。
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参数配置

UAVCAN_BITRATE 配置为 1000000，

UAVCAN_ENABLE 配 置 为 Sensors and Actuators(ESCs)Automatic

Config。

SYS_CTRL_ALLOC 配置为 Enabled，使能 CAN 动态 ID 分配功能。PX4

CAN 动态 ID 分配功能需要用到 SD 卡，未插入 SD 卡会导致 PX4 无法

为 CAN 设备动态分配 CAN 节点 ID。

配置完以上参数后重启 PX4，在 Mavlink 控制台输入 uavcan status

可查看 CAN 口状态信息以及连接到 CAN 口的设备。
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电调测试

1、在 Actuators Outputs 栏设置电调与电机的对应关系，并设置油

门的最大与最小值。

在 Geometry:Multirotor 栏设置电机的旋转方向以及电机相对中心

点的配置。
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2、打开 Actuator Testing 栏的开关，滑动要测试电机的滑杠调节

电机油门的大小。

3、查看 Mavlink 消息，ESC_STATUS 消息包含电调的转速、电压、

电流等信息。勾选绘制可查看这些数据随时间的变化曲线。
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3 开始装机

3.1 动力装配

3.1.1 匹配油门 ID 与电机转向

市场上主流的飞控系统一般会限定好特定机型的油门 ID 与电机转

向，在安装动力系统时，我们也需要仔细参考飞控系统用户手册来

一一匹配油门 ID与电机转向。

以 N7飞控系统（ArduPilot 固件）搭配 E6动力系统为例：

四轴飞行器
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六轴飞行器

八轴飞行器

根据电机转动方向（CW或 CCW）选择对应的动力总成。
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注

如果您的思翼动力系统将与商业飞控搭配使用，请务必仔细查阅飞

控系统用户手册与油门 ID 和电机转向相关的内容，避免不当使用导

致安全风险。必要时可咨询原厂技术支持。

3.1.2 安装并预紧固动力总成与机臂

确认好油门 ID与电机转向后即可开始安装动力总成到机臂，这一步

只需要预紧固动力总成即可，确保留有一定余量以便后续配平过程

中及时调整。

操作步骤

1. 将动力系统的线束穿过机臂管。
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2. 安装动力总成到机臂，这一步只需要预紧动力即可，保留余量以

便后续配平过程中及时调整。

3. 并将动力系统的线束穿过机臂管。
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3.2 动力配平

接下来使用水平仪对安装好的动力总成进行 X、Y轴配平校准。
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3.3 紧固机臂

确认安装配平后，就可以锁紧动力总成与机臂碳管以确保安装稳

固。

注

E6 动力系统配有铆钉预孔位，请根据实际情况评估是否需要安装铆

钉，以确保整体结构的稳定性和安全性。

3.4 插线布线

现在我们连接动力系统的各种线束到指定位置并合理布局。
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3.4.1 PWM 油门线

将 PWM 信号线接到飞控对应油门输出通道针脚。
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3.4.2 CAN 信号线（如有必要）

如果使用 CAN 油门，将 CAN 信号线接到 CAN Hub 模块并以总线的方

式接入飞控 CAN 口。
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注

不使用 CAN 油门则无需设置。

3.4.3 供电线

将动力母线接到分电板的动力供电处。
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3.5 调试检查

调试开始前，请严格按照顺序逐一操作以下步骤：

1. 务必确认动力系统的接线是否正确，避免错接、漏接导致安全风

险！

2. 务必确认动力系统没有安装桨叶，避免调试过程中导致安全风

险！

3. 为系统供电，确认地面站与飞控通信正常！

3.5.1 油门通道

通过地面站软件逐一向飞控每个油门通道信号以验证动力系统每个

油门 ID的工作情况与飞控系统的默认设定是否一致。
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3.5.2 电机转向

逐一激活每个电机以通过地面站软件验证动力系统每个电机的转向

的工作情况与飞控系统的默认设定是否一致。

3.5.3 飞控参数

检查飞控参数对于确保无人机飞行安全、提升飞行稳定性和精度、

实现故障诊断与排除以及性能评估与优化等方面都具有重要意义。

因此，在使用无人机之前和飞行过程中，应定期检查和调整飞控参

数，以确保无人机的正常飞行和任务的顺利完成。

推荐重点关注以下参数：

PID（比例、积分、微分控制参数）
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飞行模式配置

陀螺仪和加速度计的校准状态
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电压和电流监控设置
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注

基于无人机的实际飞行表现及飞控软件的建议，我们应对 PID 参数

进行适时的调整。为验证调整效果，建议进行小规模的飞行测试，

并仔细观察无人机的飞行稳定性和响应速度。在此基础上，逐步对

参数进行微调，直至无人机达到最理想的飞行状态。
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3.6 安装桨叶

安装桨叶是飞行测试前的最后一步。安装桨叶前，请务必确认前序

步骤是否正确完成，避免导致测试事故进而造成人身安全与财产损

失。

3.6.1 匹配电机转向

桨叶转向 CW和 CCW 应该与电机转向的 CW和 CCW 一一对应。

CW
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CCW

3.6.2 桨叶安装与紧固

桨叶使用 M3*8 螺丝直接对准桨叶孔位和动力总成孔位进行螺丝紧

固。
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4 飞行测试

解锁起飞前与飞行中，有必要对无人机进行一系列基本检查以确保

飞行安全、提高测试效率与成功率。

注

本章节仅介绍与动力系统相关的测试指导。对于其他部件的飞行测

试指导，请参见相应部件的用户手册。

4.1 飞行前检查

每次上电前，都应该进行飞行前检查。

4.1.1 检查桨叶

确认桨叶安装正确、安装紧固、没有破损。
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如果使用折叠桨，这时可以展开桨叶，避免在起飞过程中造成不必

要的振动。
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4.1.2 检查动力总成

确认电机安装牢固、接线正确。

并手动旋转电机以检查是否存在阻塞或卡顿。
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4.2 开始飞行测试

4.2.1 地面测试

将无人机放置在平坦、空旷的地面，为无人机上电。然后解锁并缓

慢增加油门，仔细观察无人机的反馈以确保所有电机和桨叶正常工

作。

4.2.2 低高度悬停测试

低高度悬停测试是为了检查无人机的稳定性和控制响应。
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将无人机悬停在一到两米高度，观察其悬停稳定性，并小幅度测试

各个方向的平移（前后、左右）和旋转（偏航）控制以确保无人机

能够稳定执行这些动作。

4.2.3 基本飞行动作测试

拉升飞行高度，进行简单的前进、后退、左右平移和旋转动作，观

察无人机的响应反馈和稳定性从而确认动力系统的响应能力与稳定

性。
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4.3 飞行后检查

每次飞行结束后，都建议对无人机进行必要检查以及时发现飞行异

常与安全隐患。

4.3.1 检查桨叶与电机

检查桨叶是否松动、破损，检查电机是否松动、阻塞、发热异常。
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4.3.2 记录与分析飞行数据

分析飞行数据有助于发现飞行异常与不足，从而及时提出对策，提

升飞行测试效率。

建议重点关注的飞行测试数据：

 飞行时间

 电量消耗

 飞行模式

 异常现象
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5 故障排查

思翼调参软件支持实时查看动力系统的振动、温度、电流、电压等

信息进而协助快速定位故障排查问题点，提升维护效率，保障运行

安全。

注

进行故障排查前应拆除桨叶，避免对人身安全造成风险。

确认好飞行数据，以免出现数据分析不正确，问题无法分析准确原

因。
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5.1 实时运行数据

在选定相应的电调 ID后，系统将展示一系列参数，包括油门状态、

转速、电压、电调温度、电调状态以及油门类型。此外，还会实时

显示相应的波形图，以便进行监控与分析。
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5.2 历史运行数据

用户可以通过电调 ID 来查阅相关信息。其中前置部分表示对应

的通电次数，后置部分代表文件序号。根据此命名规则，用户

可读取对应文件的数据内容。
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5.3 故障存储功能

用户需根据实际需求，选择相应的电调 ID 以进行查看。当用户

点击详情选项后，系统将展示该文件的异常发生时间及具体的

异常点信息。
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6 固件升级

6.1 通过 UniGCS 软件升级

思翼地面站软件支持用户升级动力系统电调固件。

工具准备

 思翼 UniGCS 软件（Windows 版）

 思翼 CAN Link 模块

 Windows 设备

操作步骤

1. 请参考上图连接动力系统、思翼 CAN Link 模块与 Windows 设

备。

2. 运行思翼地面站软件，进入电调设置菜单。
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3. 选择对应的 COM 口与设备类型（ESC），然后点击“扫描”。
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4. 若能正常识别到动力系统，则连接成功。

5. 点击更新升级，选取固件文件。
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6. 点击确认升级后等待更新进度条完成。
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7. 升级成功。

注

进行固件升级前，请务必确保动力系统正常工作，并特别注意 CAN

接口的引脚定义避免反插。

升级状态会通过指示灯颜色变化呈现，升级完成后将发出鸣叫声提



Copyright 2025 SIYI 思翼科技 All Rights Reserved.

第 71 页 共 74 页

示，同时指示灯将恢复其原始颜色。

6.2 使用 DroneCAN 协议通过 Mission Planner 软件升级

（ArduPilot）

ArduPilot 飞控支持通过 DroneCAN 协议升级思翼动力系统固件。

操作步骤

1. 启动 Mission Planner，在 PC 设备管理器找到对应的端口。
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2. 选择对应的 COM 口和 115200 波特率。

3. 在 DroneCAN / UAVCAN 栏点击 MAVlink-CAN1 可刷新 CAN 设备。

4. Name 为“SIYI ESC”的选项即为思翼动力系统电调。
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5. Menu 可找到 Update 选项，选择电调固件进行升级，升级过程中

Mode 为“SOFTWARE_UPDATE”并有进度条显示。
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7 售后与保修

请浏览思翼科技 https://www.siyi.biz/index.php?id=support 以

了解最新的售后保修信息。
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