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接摇控接收器的电源5V / 0V

接摇控的1号PWM输出 （前进后退) 

接摇控的2号PWM输出 （左转右转）

CAN/485

RS233

（1）1号机为主机，SW1 SW4 拨码为ON  SW2  SW3为OFF
（2）2号机为从机，SW2 SW4 拨码为ON  SW1  SW3为OFF

主机--接摇控模块

从机--用网线和主机相连CAN通讯

从机

（3）前进后退摇控的1号PWM最高速度由调机软件最高速度决定。
（4）左转右转的2号PWM最高速度由调机软件的速度环的速度微分参数决定（输入值8192=3000RPM，4096=1500RPM）。


