
● Підтримуються прошивки 
4.4.3_4.5.х / MilBetaПайка до політного 

контролера:

5V

● Схема пайки є 
універсальною для 
інтеграції модулей
ZIR Base та ZIR Ai



●  - активуємо порт MSP(115200)  UART №, на який припаяно RX/TX raspberry 5
 - активуємо порт Serial RX на UART №, на який припаяно RX/TX ELRS
 - у периферійних пристроях на UART №, на який підключено VTX, обираємо протокол 
(SmartAudio або IRC Tramp) 

 Вкладка Ports:



Після запуск дрону та завантаження ПО, модуль створить 
WIFI точку доступу ZIR
Першочергово налаштуйте керування системою під вашу 
апаратуру через web інтерфейс:

 http://192.168.4.1:8181/

● Назначте RC відповідно каналам вашої 
апаратури 

Web інтерфейс:

http://192.168.4.1:8181/


 Вкладка Modes:

Налаштовуємо Arm/Disarm на звичний вам AUX

Ваші додаткові канали керування важливо обирати уникаючи дублювання з 
режимами роботи модулю донаведення.

● У CLI прописуємо команду set msp_override_channels_mask = 15

У вкладці Modes вмикаємо MSP OVERRIDE на AUX на якому налаштували 
“ураження”



 Вкладка Receiver:

● – активуємо Telemetry
– Channel map - AETR1234
– Stick LOW 1050, Center Stick 1500, Stick HIGH 1900pwm
– RC Deadband 0, YAW Deadband 0 



● Обов’язково має бути увімкнений 
AIRMode  

 Вкладка Configuration:

● Для використання функції Круїз 
важливо, щоб був увімкнений 
барометр. При його відсутності 
слід  встановити зовнішній



● Напрямок обертання моторів - від ESC 
на камеру і хвіст.

● встановлюємо DSHOT300 або 
DSHOT600
обов’зково вмикаємо Bidirectional 
DShot 

 Вкладка Motor:



 Вкладка PID Tuning(Filters):

● Перед використанням системи донаведення, важливо якісно відфільтрувати дрон, та налаштувати PID



 Вкладка PID Tuning:

● PID налаштовуйте використовуючи 
PIDtoolBox або PIDanalyzer 

Важливо! 

Dynamic Idle виставляйте мінімально можливий для 
розмірів вашого коптера. 

* враховуючи вагу БЧ,  розміри пропів та їх кут атаки 



 Вкладка PID Tuning (Rate Profile):

● система працює з 
Rate Type = BetaFlight 

пропишіть рекомендовані значення 
на всіх вісях:

RC Rate = 1.00
Rate = 0.70
RC Expo = 0.70

Throttle Expo = 0.00



 Вкладка OSD:

Місця на які не рекомендовано 
перекривати телеметрією:

– Режими системи 
– Системні попередження
– Зум вікно 

Раскладку елементів та 
додаткові дані виводьте у 
вільні кути OSD

системні попередження

 

  


