TALI H500 deVention

GPS SYSTEM Artikel-Nr.: 25171/ 25172 / 25173

® Auto Start ® Hohe halten Modus

® Auto Landung ® Heimkehr mit einer Taste

e Folge mir Modus e Automatischer Flug

e Kreisflug e |OC Modus

® Rahmen Flug e Ruckverfolgung

® Einzelne Wegpunkte ® Wegpunkte aufzeichnen

Kompatibel mit der GCS Ground Station Software

Schnellstart und Ablauf Diagramm

® Spezifikationen:

Rotor Durchmesser. : 233mm - ™
. >
L x B x H: 471 x 536 x 270mm . M3 my 14 o
, -3 '
Gewicht: 2020g(ohne Akku) M2 - - d T M5
Abfluggewicht: <2500g \ 73 | i
M1 - § M6

Fernsteuerung DEVO F12E

Empfangerr: DEVO-RX705(FCC) / RX708(CE)
Birstenlose Motoren: WK-WS-34-002

Regler: WST-15AH (R/G)

Haupt Kontroller FCS-H500-G

Akku: 22.2V 5400mAh Li-Po

Bodenstation: GCS

2.4G Bluetooth Verbindung: BT-2401NA(FCC) & 2401B(FCC)
BT-2402NA(CE) & 2402B(CE)

® BT-2401B(FCC)/BT-2402B(CE) Arbeitszeit: 6-8 Stunden.

® M1/M3/M5 rotieren gegen den Uhrzeigersinn, Verschraubung sichert sich entgegengesetzt.

@ M2/M4/M6 rotieren im Uhrzeigersinn, Verschraubung sichert sich entgegengesetzt..

@ Um die Propeller zu installieren, ziehen Sie diese von Hand entgegengestzt der Pfeilrichtung an. Lésen Sie die Propeller in Pfeilrichtung..

AMEWI Trade e.K. Nikolaus-Otto-Str. 6 33178 Borchen Germany
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1.0 Von der Bodenstation unterstutzte Gerate: Android oder Apple

Android Anforderungen:

(1) Android ab Version 4.0, Auflésung mindestens 480 x 800 .

(2) Google play services, google play store und TTS Software auf dem Telefon installiert.

2.0 Herunterladen und Installieren der Software

(1) Laden Sie die “GCS Ground Station” Software von der Walkera Webseite(www.walkera.com) / Google Android Version 4.0 oder héher.

(2) Apple 10S System, laden Sie die “GCS Ground Station” Software aus dem APP Store.

3.0 Installation der Propeller

4 \ 'd 'd \
- M6 M1
o 2 @
o M5® pr G ’3_' M2
® O ] r - — Y —
® N 4 / p- - \
& @
® 0 M4 M3
(. J . . J
3.1 Installieren Sie die vorderen 3.2 Ziehen Sie Propeller mit den 3.3 Propeller und Landegestell
Propeller im Uhrzeigersinn, die passenden Markierungen von installiert.
hinteren Propeller entgegengesetzt. Hand an. Werkzeug wird nicht
Die entsprechenden Markierungen bendtigt.

befinden sich auf dem Propeller
und dem Rahmen.

4.0 Landegestell montieren / Binden

Das Landegestell wird eingefahren versendet, versuchen Sie nicht es per Hand herauszuziehen oder es wird beschadigt!
Das Landegestell wird ausgefahren, sobald das System mit Strom versorgt wird, folgen Sie vorsichtig den Anweisungen:

' = - ) = % ) e N
& Wy b 5 i == PowerAnzeige = —
L y ) A = = | l = @4— Power
o v 4 Schalter
= = % e E | ¥
’ A~——Power | sz
ﬁ:—-;—r-:._. Power ——- - Knopf o
SRERE Schalter Bluetooth
Loy o Anzeige LED
L ) L ) L L —(grun) )
4.1.1 Setzen Sie den voll 4.1.2 Legen Sie den TALI H500 4.1.3 Schalten Sie den Power 4.1.4 Schalten Sie die 2.4G
geladenen Akku ein. auf den Riicken mit dem Fahrwerk  Schalter auf “ON” und driicken Bluetooth Verbindung mit dem
Schalten Sie den Quadrocopter  nach oben zeigend. den Power Knopf ca 3-5 Sekunden,  Power Schalter ein. Das griine
nicht ein! Das Fahrwerk solite nicht blockiert  gje | EDs leuchten nun. Licht wird schnell blinken und

werden und frei beweglich sein. auf die Verbindung mit dem

Telefon warten.

4.1.5 In der Bluetooth Verbindung des Telefones suchen Sie “walkera-****”, geben das Passwort 1234 zum Verbinden ein.

Sobald verbunden angezeigt wird ist das Modul erfolgreich verbunden, verlassen Sie die Einstellungen.
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4.1.6 Beriihren Sie das GCS Symbol auf der Mitte des Telefonbildschirmes, GCS Software wird automatisch das verbundene Bluetooth Modul
anzeigen, wahlen Sie dieses aus und beriihren das GO Symbol um in den Hauptbildschirm zu gelangen. Beriihren Sie das Symbol, dann

Stick mode um in die Steuerknuippeleinstellungen zu gelangen.(Die Landekufen fahren automatisch aus)

Wichtig! : Zum Zeitpunkt des Druckes dieser Anleitung funktioniert die GCS Software APP nur sofern die Sprach und Eingabeeinstellungen
des Telefones auf US_Englisch umgestellt werden. Die GCS App muss von der Walkera Webseite heruntergeladen werden, bis die APP im

Appstore aktualisiert wurde auf die neueste Version.

-

Flight Ac=istant

Hauptbildschirm, berthren Sie

GCS Symbol GO Symbol

BerUhren des . Symbols stellt Tipps dar
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Innherhalb von 40 Sek. wird die rote
LED aufhéren zu blinken und anzeigen

das der Bindevorgang erfolgt ist.

.

Nach erfolgter Bindung sollte der
Quadrocopter auf einem stabilen
Untergrund stehen.

Berlihren Sie “stick mode”

v

.

Sie befinden sich nun in der
Steuerknlippelkontrolle und
den Einstellungen.

5.0 Hauptbildschirm

Routen editieren

Einstellungen

zuriick

Fixiere die Position des Quadrocopters oder Benutzers

Knippel Kontrolle und Einstellungen

Kartenauswahl

Akku Kapazitat

A

Satellitenanzahl

A

Flugzeit

Abstand zum

A

nachsten
Wegpunkt

Nach Hause

Anzeigen/
Verstecken

Zu mir

Hohe Geschwindigkeit

Rollwinkel
Pitchwinkel

Steuerungswinkel

Steigrate
Boden Speed



6.0 Routen editieren

Im Hauptbildschirm driicken Sie das Symbol um in die Routeneinstellungen zu gelangen. Wenn Sie fertig sind, driicken Sie das Symbol
um die Route in den Quadrocopter zu laden.

Quadrocopters oder Benutzers

Positions-Halt: fixiert die Position des \»

Kartenauswahl —8 — (o]
Route in den Quadrocopter schreiben ——— > -i:

Route auslesen
Route im Telefon aufzeichnen 7: S el
Route aus Telefon auslesen

Wegpunkte Anzahl erhohe% ' i

Route editieren

Zum Léschen von Wegpunkten driicken Sie lange Symbol,
so werden alle gespeicherten Wegpunkte geloscht.

LA

i

7.0 Kompass Kalibrierung

¥

Dy ko o 79 1w

(]
al,

Beruhren Sie im Hauptbildschirm das @ Symbol, danach “stick mode” um in den Bildschirm mit den Einstellungen zu gelangen.

‘Kompass Kalibrierung

Wichtig Stellen Sie sicher das die Motoren vor der Kalibrierung verriegelt sind (Die rote LED des Quadrocopters blinkt nicht).
Laut Werkseinstellung sind die Motoren nach erfolgter Bindung nicht verriegelt (Enstsperren/Sperren der Motoren siehe Punk 10.)

( 1\

Kompass Kalibrierungssymbol

(. J

7.1 Berlihren Sie das Symbol um
die Kompass Kalibrierung zu
starten. Die rote LED des Quadro-
copters wird schnell blinken.

7.2 Vorwarts-Rotation. Rotieren
Sie den Quadrocopter in 90° Grad
Schritten und verharren alle 90°
Grad 1 Sekunde lang in der
jeweiligen Position.
(0°/90°/180°/270°/360°)
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Ground Head vertical down
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7.5 Nase unten Rotation. Rotieren
Sle um die Roll Achse in 90° Grad
Schritten und verharren alle 90°
Grad 1 Sekunde lang in der
jeweiligen Position.
(0°/90°/180°/270°/360°)

7.6 Halten Sie den Quadrocopter

in horizontaler Position und warten
ca. 40 Sek. bis die rote LED aufhort
zu blinken, die Kalibrierung ist
abgeschlossen.

7.3 Uhrzeigersinn Rotation. Rotieren
Sle um die Roll-Achse in 90° Grad
Schritten und verharren alle 90°
Grad 1 Sekunde lang in der
jeweiligen Position.
(0°/90°/180°/270°/ 360°)

7.4 Horizontale Rotation. Rotieren
Sle um die Dreh Achse in 90° Grad
Schritten und verharren alle 90°
Grad 1 Sekunde lang in der
jeweiligen Position.
(0°/90°/180°/270°/360°)

o Wichtig: Wahrend dem ersten Flug kann der

Quadrocopter driften,

Dies ist korrekt, fliegen Sie bitte manuell wahrend das
System sich im Flug nachjustiert. Landen Sie nach ca.
5-10 Minuten und sperren die Motoren um die
Einstellungen zu speichern. Hinweis: Der Drift kann fur
4-5 Akkuladungen anhalten, Sie werden eine deutliche
Verbesserung der Stabilitdt und des GPS Hold
feststellen. Wichtig: Fihren Sie die Kalibrierung immer
entfernt von magnetischen Feldern und Metall durch.



8.0 G-3D 3-Achsen brushless Gimbal Installation

Wichtig: Entfernen Sie vor der Installation des Gimbals den Akku aus demTali
Der Gimbal ist ein hochwertiges teschnisches Gerat und sollte mit Sorgfalt und Feingeflhl installiert werden.

s A @

(. J b

8.1 Bereiten Sie G-3D Gimbal, 8.2 Schieben Sie den Gimbal in 8.3 Installieren Sie die M3x12mm 8.4 SchlieRen Sie das 9PIN

M3x12 Schrauben und Federn die Schnellbefestigungsschiene Federschraube um den Gimbal zu weilRe Datenkabel am “complex

VOr. von vorne nach hinten komplett ein. sichern. data port” unten am X4 an und
verbinden es an der Riickseite
des Gimbals.

.

9.1 Schrauben Sie die weile 9.2 Entfernen Sie dei beiden 9.3 Intsallieren Sie die Kamera im 9.4 Schlielen Sie das Power
Pilzantenne in die Kamera und M2x4 screws welche die Kamera- Gimbal mit den beiden M2x4 Kabel der Kamera an dem
sichern diese vorsichtig mit dem halterung sichern. Schrauben so das die Anschluss des G-3D Gimbal an.

beiliegenden Werkzeugschlissel. Kameralinse frei bleibt.

9.5 Die iLook+ Kamera ist nun
betriebsbereit im G-3D gimbal
installiert.

10.0 Motor Entsperren / Sperren

10.1 Motoren entsperren

Nach erfolgreicher Bindung, bewegen Sie den Gas-Kontrollball auf die unterste Position im stabilen Modus. Driicken Sie das Stabile Modus ,
Symbol, sobald die rote LED dauerhaft rot leuchtet, sind die Motoren entsperrt. Sobald der Gas-Kontrollball bewegt wird werden die Motoren laufen.

Hinweis: Nach 10 Sekunden Inaktivitat werden die Motoren automatisch wieder verriegelt und missen erneut entsperrt werden, falls geflogen
werden soll.

10.2 Motoren sperren

Nachdem die Motoren entsperrt sind, bewegen Sie den Gasknlppel-
Kontrollball auf den untersten Punkt driicken lange auf das
"AUTO Take Off " Symbol 9 sobald das rote LED Licht ausgeht,

sind die Motoren gesperrt und geben kein Gas wenn der GaSanppeI Driicken Sle lange das Stabile Modus Symbol Driicken Sle lange das auto abheben Symbol

bewegt wird. um die Motoren zu entsperren und die Motoren sind gesperrt.
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11.0 GPS Hinweis Lichter

GPS Satelliten

Status blaue
LED

<6

blinkt
2X

Wichtig: Fiir einen sicheren Flug im GPS Modus: Die blaue LED sollte mindestens 2 Mal blinken (2x blinken zur selben Zeit)

Es wird dringend empfohlen ein 3 faches blinken abzuwarten (8 Satelliten) bevor der Flug
gestartet wird.
Versuchen Sie nie einen Auto Start mit weniger als 3x blinken !

12.0 Funktion und Knlippelkontrolle Beschreibungen

Bertihren Sle im Hauptbildschirm das
Symbol um in die Knuppelkontrolle
und Einstellungen zu gelangen. Driicken
Sle lange das Stabile Modus @ Symbol
um die Motoren zu entsperren.

verstecken

Driicken Sie das Automatisch abheben Beriihren Sie das
Symbol oder bewegen Sie den Anzeigen / Verstecken
Kontrollball. Symbol

TIXXX 00GE000
- i — Bl
darstellen “HL Senior Funktions Symbol

Wie in dem Figuren Interface Bertihren Sie darstellen Beruhren Sie das Senior
gezeigt Symbol Funktions Symbol
Funktion Symbol Anweisungen
Stabiler / . Wechsel zu gemeinsammen Flug, die Kontrollballe werden zum Steuern des Quadrocopters
Beriihre Symbol —— . . .
Normaler verwendet. Driicken Sie lange auf das Symbol um die Motoren zu entsperren.
Modus

Automatisch
abheben

Stellen Sie den . Der Quadrocopter hebt
Quadrocopter auf ——— Motoren entsperren ——— Beriihre Symbol ——p automatisch ab.

eine ebene Flache.

Hinweis: die Funktion kann nur mit einem starken GPS Signal verwendet werden.

Automatisch
landen

Beriihre Symbol ——— Der Quadrocopter wird automatisch landen

Hohe halten
Modus

Beriihre Symbol —— Der Quadrocopter wird in den H6he halten Modus wechseln

Hinweise:

(1) Die Funktion kann nur mit einem starken GPS Signal verwendet werden.

(2) Falls kein starkes GPS Signal, bzw. kein einduetiges GPS Signal zur Verfiigung steht, wird der Quadrocopter
automatisch nur die Hohe halten anstatt auf einer Position zu verharren.

Heimkehr mit
einer Taste
Modus

Beriihre Symbol ——— Der Quadrocopter wird zum Ursprungspunkt zuriickkehren.
Hinnweise:
Die Funktion kann nur mit einem starken GPS Signal verwendet werden.
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Funktion

Symbol

Anweisungen

Kartenauswahl

Kartenauswahl

Kniippel Modus

Es gibt 4 Steuermodi

Auswahl
Kompass .
o Kompasskalibrierung
Kalibrierung
Werkseinstellung ist aus, nach dem aktivieren kann der Quadrocopter mittels G-Sensoren des Telefones gesteuert
werden.
1 Vorwarts kippen 1 Vorwarts
111l 13 XTI}
- 3
Kippen € » Kippen
G- Sensor nach T - nach
links- - - rechts
L ) - | g,
nach links nach rechts | o I
kippen kippen
L 4
Ruckwarts kippen
‘ aeiw PP ‘ Ruckwarts
EIN/ Werkeinstellung “open”.

Datenschalter

10C bedeutet, das sich die Flugrichtung des Quadrocopters auf die Positionsrichtung der Initialisierung bezieht, dh
das Modell einfach wieder zurlickgeflogen werden kann ohne das sich die Steurfunktionen beim auf sich zu fliegen
andern.

Hinweise:
Hyper I0C
Modus (1) Diese Funktion kann nur mit einem starken GPS Signal verwendet werden.
(2) Der Quadrocopter wird, sobald der Abstand der aktuellen Position und des Initialisierungspunktes mehr als 10m
betrégt auotomatisch in den IOC Modus wechseln.
(3) Im IOC Modus, egal wohin der Quadrocopter zeigt, miissen Sie lediglich den Kontroll Ball des Hohenruders nach
hinten bewegen um zu sich zuriickzufliegen.
Beriihre Symbol — Der Quadrocopter wird automatisch die Wegpunkte aufzeichen.
Wegpunkte
aufzeichen Hinweis: diese Funktion kann nur mit einem starken GPS Signal verwendet werden.
Beriihre Symbol —— Der Quadrocopter wird automatisch dem Handy folgen.
LA X X5 XXX NN LNE. A LKL XX LR N
— ] G 3 o _ L
Folge-Mir
Modus

In der Box fiir die automatische Hoéheneinstellung
wahlen Sie entsprechend der Umgebung schnell oder
langsam aus.

Driicken Sie das @ Symbol unter
dem Flugzustand.

Hinweis: diese Funktionen kdnnen nur mit einem starken GPS Signal verwendet werden.

-7-




Funktion

Symbol

Instructions

Automatisch

Beriihre Symbol —— Dert Quadrocopter wird automatisch cruisen.
Beriihren Sle das @ Symbol, der Quadrocopter wird automatisch die eingestellte Route abfliegen.

Soll eine neue Route wéhrend des Fluges eingestellt werden, driicken Sie lange auf das @ Symbol.
Driicken Sie um die neue Route zum Quadrocopter hochzuladen.

Cruisen .
BIEIEEH Wegpunkt I8schen
Die gespeicherte Route abfliegen
Die Route aufzeichenen
Die Route in den Quadrocopter
schreiben
Hinweis: Sie konnen die Funktion nur mit einem starken GPS Signal verwenden.
Beriihre Symbol —— Der Quadrocopter wird automatisch zum Ursprungspunkt zuriickfliegen.
Im Automatisch Cruisen Modus, driicken Sie dies Symbol und der Quadrocopter wird automatisch entlang der
Riickflug voreingestellten Route zurtickkommen.
Hinweise:
(1) Diese Funktion kann nur mit einem starken GPS Signal benutzt werden.
(2) Das Symbol muss vor erreichen des letzten Wegpunktes gedriickt werden damit der Quadrocopter dieselbe
Route zuriickfliegt.
Beriihre Symbol —— Der Qaudrocopter wird automatisch mit dem Kreisflug beginnen
Kreisflug
1
Berlihre Symbol @ In den Einstellungen fir den automatischen Kreisflug
kénnen Sie den Radius entsprechend der Umgebung
anpassen. Driicken Sie das “GO” Symbol um zu starten.
Hinweis: Sie kénnen die Funktion nur mit einem starken GPS Signal verwenden.
Beriihre Symbol —— Der Quadrocopter wird schweben sobald er den Wegpunkt erreicht.
Einzelnen
Wegpunkt
anfliegen
Beriihre Symbol @ In der Box fiir die automatische Héheneinstellung
stellen Sie die Hohe entsprechend der Umgebung ein
und driicken auf “OK”.
Hinweis: Sie kénnen die Funktion nur mit einem starken GPS Signal verwenden.
Beriihre Symbol — Der Quadrocopter geht in den Modus Rahmenflug
Nachdem das Symbol gedriickt wurde, fliegt der Quadrocopter automatisch innerhalb des eingestellten Rahmens.
Rahmenflug

Ist die Grenze erreicht, fliegt er automatisch zuriick.




Funktion Symbol Anweisungen
Fahrwerk
) Berlihren Sie das Symbol um das Fahrwerk einzufahren.
eingefahren
Fahrwerk
Berlihren Sle das Symbol um das Fahrwerk auszufahren.
ausgefahren
Heimkehr
; A Heimkehr Distanz.
Distanz e
Gimbal ‘ Q '
Tilt 0%
T Verstellung variabel
Gimbal ‘ Q .
Roll 0%
Verstellung variabel

13.0 2.4G Bluetooth Verbindung

Dle 2.4G Bluetooth Datenverbindung besteht aus einem LUFT und BODEN Ende welche eine stabile Funkverbindung zur Verfiigung
stellen. Dies geschieht wie folgt:

Signale der
Ground Station

A

Das Boden Ende Bluetooth

Flug Kontroll Das Luft .
(inclusive BT Modul) | 777"~ Bodenstation(GCS)

System ENDE

\ 4

Signale des Flug
Kontroll Systems

Luft Ende: Benutzung gleich: BT-2401NA(FCC)/BT-2402NA(CE), nehmen wir BT-2402NA(CE)als Beispiel:

Ground end: Benutzung gleich: BT-2401B(FCC)/BT-2402B(CE), nehmen wir BT-2402B(CE) als Beispiel:

13.1 Antennen Installation:

BT-2402B |
2.4G Bluetooth Datalink {— [IH Ej”) IH (ﬁ

1.USB Download SW
2.UART Download SW

U000




Wichtig:

(1) Falls sich Hindernisse zwischen der 2.4G Bluetooth Boden Luft Verbindung
befinden, wird der Empfang geschwacht, stellen Sie sicher das die Antennen

immer frei sichtbar sind und sich keine Hindernisse wie z.B. Personen, Baume
Gebaude oder Berge zwischen der Funkstrecke befinden.

(2) Stellen Sie sicher, das die Bodenantenne nach oben zeigt

und die Luft Antenne nach unten.

13.2 BT-2402NA(CE)

>

Das Ende der Antenne sollte
nach oben zeigen und sich

kein Hinderniss im Weg

befinden um einen bestmdglichen
Empfang zu gewahrleisten.

Antenne —— \@ (JeUen{ion
Griine LED——{p-ll BT-2402NA
2.4G Bluetooth Datalink

ez

MADE IN CHINA

v-
vN
\4

UART

|m

Blaue LED -

5]

Antenne

PWM1 OUT»
PWM2 OUT »
PWM3 OUT »
PPM OUT »
PWM4 OUT »
PWM1 IN »
PWM2 IN »
PWMS3 IN »
PPM IN »

[ N

UpgradT Knopf

) vV ©
©)
UPGRADE
Riickseite
BT-2402NA(CE)
Q) fo)

Griine LED: Datenempfang, bzw. sende Anzeige zwischen der Luft und Boden Verbindung.

Blaue LED: Datenempfang, bzw. sende Anzeige zwischen der Luft Verbindung und dem Flug Kontroller.
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BT-2402B

ﬁ

(JeUen{ion

PWM1 Signalausgang
PWM2 Signalausgang
PWM3 Signalausgang

PPM Signalausgang

Ersatz Port

PWM?1 Signalausgang
PWM2 Signalausgang
PWM3 Signalausgang

PPM Signalausgang



13.3 BT-2402B(CE)

®

®) > — l]<—

BT-2402B

2.4G Bluetooth Datalink

®

1.USB Download SW

©®

2.UART Download SW
1 ] ON
—2 ON

2D
1¥vYN asn
yjoojenig abieyn — p
e ]

VNIHO NI 3QVIN

AeUen{ion

ON-OFF: EIN AUS Schalter

Power LED: Power Anzeige (rot)

COM-TX LED: Anzeige vom Datenemfpang der GCS zum Boden Ende (grun).

COM-RX LED: Anzeige Daten senden von dem Boden Endezur GCS (blau).

RF-RX LED: Anzeige Datenempfang vom Flug Kontroller zum Boden Ende (White).

RF-TX LED: Anzeige Daten senden vom Boden Ende zum Flug Kontroller (Gelb) .

1 USB Download Schalter

® Q@ @ ®|e | ®|C

2 UART Download Schalter

Bluetooth: Bluetooth Anzeige (griin)

® | @

Charge: Lade Anzeige (rot)

UART

USB: USB Anschluss

® ©® |

Antenne
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13.4 Kabel Anschlussdiagramm

E Datenport

=

4

FCS-X4
Haupt Kontroller

Daten BUS »

LTI
oo

14vn

7]
PWM1 OUT» 1) E E
] cJeUen{ion PWM2 OUT» } I=8 | ROLL |
—~ PWM3 OUT» = | -
BT-2402NA o e
> 2.4G Bluetooth Datalink PWM4 OUT » w
PWM1 IN » (EE] ~
— c € K PWM2IN>KI =3 -
!\ MADE IN cm P\;,V:A,\j ::: L - ‘ )
I W B N
: Daten BUS»H I = | J
AUX4 >” | =
AUX5 >” | =E
— AUX6 > N =

DEVO RX707(CE)/RX709(FCC)
Empfanger
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13.5 Neue Programmversion aufspielen

Sowohl Luft als auch Boden Ende kénnen tber die Walkera Webseite mit Software der aktuellsten Version versehen werden .
Bendtigtes Upgrade Tool: UP02 und UP02 Adapter.

13.5.1 Luft Verbindung Programm aktualisieren

(1) SchlieBen Sie den blauen, gelben und schwarzen stecker gemaf der Abbildung an und stecken das andere Ende in den UART port.

(7T
C:I U { PWM1 OUT»
:1 evention PWM2 OUT»
PWM3 OUT »
UP02 e [ BT'2402NA PPM OUT »
UP02 i == > 2.4G Bluetooth Datalink PWM4 OUT »
Adapter o ) PWM1 IN
== >
= = c € B: PWM2 IN »
:}j — PWM3 IN >
MADE IN CHINA PPMIN »
N Y,
(2) Drucken Sie den "UPGRADE" Knopf um Strom zur verfigung zu stellen und in den Upgrade Modus zu wechseln.
9 Q)
@ <—+— Upgrade Knopf
UPGRADE
Riickseite BT-2402NA(CE)
Q) fo
13.5.2 Boden Ende Programm aktualisieren
(1) Stecken Sie das rote / gelbe / blaue / schwarze flache Kabel in den UART port.
; BT-2402B —
UART port = 2.4G Bluetooth Datalink E::[") (
UP02 i 1=l e
upo2 Adapter m > ‘
Aﬁ o i:i:
1 ] 1000
(2) Schalten Sie den Schalter ein "UART Download SW" ( "ON" Position)
1.USB Download Schalter BT-2402B ————
2.4G Bluetooth Datalink 5”)
2.UART Download Schalter P
1 ON
2 ON<
(3) Schalter Sie den Power Schalter auf Ein ( "ON" ) um in den Upgrade Modus zu wechseln.
BT-2402B o
2.4G Bluetooth Datalink (
\— | —
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13.6 LED Anzeige Status Hinweise

LED Status Status Anweisungen

(][ ENR=B) blinkt schnell Das Luft und Boden Ende empfangen / senden Daten

[eTENN=M leuchtet dauerhaft Das Luft und Boden Ende empfangen / senden keine Daten
Das
Luft IENENN D) blinkt schnell Das Luft Ende und die Flug Kontrolle empfangen / senden Daten
ENDE

EPWPINED) lcuchtet dauerhaft BZtSeIHUft Ende und die Flug Kontrolle empfangen / senden keine

und [ZTEARS0ME blinken langsam Das Luft Ende und das Boden Ende haben die Verbindung

verloren

AN leuchtet dauerhaft el Normale Betriebsspannung

AN blinkt Betriebsspannung ist kleiner als 3.3V

COM-TX LEDBIININ schnell Das Boden Ende empfangt Daten der Bodenstation

(el EpAN=) lcuchtet dauerhaft Das Boden Ende empfingt keine Daten der Bodenstation

COM-RX LE DIV schnell Das Boden Ende sendet Daten zur Bodenstation
Das
Boden [V EYANES) lcuchtet dauerhaft ETEN] Das Boden Ende sendet keine Daten zur Bodenstation
Ende

[RF-RX LED| blinkt [WeiR |schnell

Das Boden Ende empfangt Flugkontroll-Daten

RF-RX LEDI leuchtet dauerhaft

Das Boden Ende empfangt keine Flugkontroll-Daten

RF-TX LED leuchtet Gelb schnell

Das Boden Ende sendet Daten zur Flugkontrolle

RF-TX LED leuchtet dauerhaft Gelb

Das Boden Ende sendet keine Daten zur Flugkontrolle

RFund Gelbe LED blinken langsam

Das Boden Ende hat den Kontakt um Luft Ende verloren

Bluetooth NSRS schnell

Bluetooth nicht verbunden

EIVERrG) LED blinkt [Effiilllangsam

Bluetooth verbunden

LED leuchtet dauerhaft Rl

Laden

LED Lichter aus

Ladevergang beendet
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14.0 GCS Bodenstation Software Einstellungen

14.1 Kanale Einstellungen

®

Berlihren Sie im Hauptbildschirm das [:54 Symbol um in die Einstellungen zu gelangen.

Configuration

(@)
@]
@) ELEV (Hohenruder), AILE (Querruder), THRO (GAS), RUDD (Seitenruder)
8 Werkseinstellungen sind "NORMAL".
<y

14.2 Parameter Einstellungen
Hinweis:

Die Sprach- und Eingabeeinstellungen

im Handy missen auf US Englisch eingestelit
sein um die GCS Software auf dem Handy

in Betrieb zu nehmen.

Enable Text To Speech

:_;|I|'_.'h

Configuration

A 00000

Followbde Height Se1

Takeof

(1) G - Sensor (Gravitations/Lage Sensor) umkehren

Schauen Sie auf Seite 7 wie der G- Sensor eingestellt wird , driicken Sie den Haken "\" um die Wirkrichtung umzukehren.

(2) “Folge Mir” Hoheneinstellung

Serienmalige Hohe = 10m

Die Hohe kann im Bereich von 5-200m verstellt werden.
(3) Abheben mit einer Taste

Serienmalige Hohe = 10m

Sie kdnnen die Hohe im Bereich von 5-15m verandern.
(4) Wegpunkt Hohe

Serienmaflige Hohe = 15m

Sie kdnnen die Hohe im Bereich von 5-400m einstellen.
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14.3 Batteriespannungen

Konfiguration

Kanale umkehren:
ELEV

AILE

THRO
RUDD

Wifi Kamera
Parameter Einstellung:

Parameter Konfiguration:

BlueTooth Upgrade:

Parameter Kalibrierung  Flug Modus

Batterie Anzeige FailSafe
ausgeschaltet ausgeschaltet )
N |

brechenete Spannung [OX0) WA Akku Fs erméglicht

Spannung Ratio

[ GPS Fs erméglicht

Verbinden / Trennen:

Akkuspannung 22.2V Unterspannungsschutz 21.2V

FS= Fail Safe / Sicherheitseinstellung

14.4 Geo Zaun
Konfiguration Parameter ~ Kalibrierung Flugmodus Pids Akku/FS  Geo Zaun
Kanal Umkehr: I
/'i:—LiV Geo Zaun
e ermoglicht [3— Tick it if you need to use.
RUDD TYP Hohe und Kreis
Wifi Kamera
Parameter Einstellung: Aktion RTL oder Landung
Parameter Konfiguration: B
BlueTooth Upgrade: Max Hohe m ¢———
Verbinden / Trennen: Max Radius m ¢——
RTL Hoéhe m ——

14.5 Bluetooth Aktualisierung

14.5.1 BT-2401B(FCC)/BT-2402B(CE) Boden Ende Aktualisierung

(1) Schalten Sie den Schalter "2. UART Download SW" auf dei Position "ON"

BT-2402B

2.4G Bluetooth Datalink

1.USB Download Schalter
2.UART Download Schalter

1 ON
2 oN

=) [HdE—ph
e

\ cleUen{Ton

(2) Verbinden Sie das Boden Ende BT-2401B(FCC)/BT-2402B(CE) mit der Software der GCS und gehen Sie in die Upgrade Einstellungen.
(3) Wahlen Sie die korrekte Datei des Boden Endes fiir die Aktualisierung.

14.5.2 BT-2401NA(FCC)/BT-2402NA(CE) Luft Ende aktualisieren

(1) Schalten Sie die Schalter “1. USB Download SW” und “2. UART Download SW” ein.

BT-24028B

2.4G Bluetooth Datalink

1.USB Download Schalter
2.UART Download Schalter

1 ON
4y (5P

=) [[HéE—ED

\cJeUen{Ion -:I'I I'I I'I

(2) Verbinden Sie das Boden Ende BT-2401B(FCC)/BT-2402B(CE) mit der Software der GCS und gehen Sie in die Upgrade Einstellungen.
(3) Verbinden Sie das Luft Ende BT-2401NA(FCC)/BT-2402NA(CE) mit dem Boden Ende BT-2401B(FCC)/BT-2402B(CE).

(4) Wahlen Sie die korrekte Datei fir die Aktualisierung des Luft Endes.
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Konfiguration

Kanal Umkehr: BlueTooth Upgrade
ELEV
AILE
THRO
RUDD
Wifi Kamera
Parameter Einstellungen:
Parameter Konfiguration:
BlueTooth Aktualisieren: 1T.2 KB

Firmware information

Verbinden / Trennen:

Touch to sel_ect

BhueTooth Upgrade

Firrmars iedarmation

BlueTooth Upgrading

17.2KR

Tipp: Bitte trennen Sie die verbindung und verbinden erneut, starten den Updatevorgang erneut falls die Aktualiserung nicht innerhalb einer
Minute fertiggestellt werden kann.

15.0 Wie Sie von der Steuerung mit der DEVO F12E zur GCS Steuerung wechseln

Ablaufdiagramm:

Den Gasknlippel auf die mittlere )
Der Start muss mit Position bewegen, den ,\S/Icr:jalteg ?elfen KhontlrIO” .
sy | KONtrolimodus Schalter auf "1". | oy odus schaiter schnell au
der DEVO F12E : - und sofort zurtick auf "1"
gesteuert werden (Wechsel in den Hohe halten
Modus)

schalte schnell zu
1 Position 0 Position
schalte zurlick zu

DEVO F12E(weifl) Kontroll Modus Schalter

DEVO F12E(schwarz) Kontroll Modus Schalter : MIX

Erinnerung:

(1) Stellen Sie sicher das sowohl Fernsteuerung als auch GCS mit dem
Quadrocopter verbunden sind.
(2) Das GCS wird durch Sprachausgabe den Umschaltvorgang bestatigen.

(3) Bewegen Sie den Kontroll Modus Schalter erneut einmal, ist die
Kontrolle zurtick zur Fernsteuerung Ubergeben.
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16.0 FCS-H500-G “Main Controller” visual guide to the flight controller

LT -

AN

dellerbon =%
@\_.\—'“’ FCS-H500 =i —°
& = CEX b
o o m oo ;t::t\
19 T 5 ©
Ty .

AUX 3 - Rundflug Modus Spannungssensor -am Power Board anschlieRen Verbindung zum Regler 4

©®|©@

AUX 2 - Hyper I0C Modus Daten Empfang- am Empfanger anschlieRen Verbindung zum Regler 3

Jumper Port, wird mit herkdbmmlichen Empfangern

AUX1 - Auto Start verwendet. Setzen Sie hier den Bindestecker ein.

Verbindung zum Regler 2

® @ |®

Kontroll Modus Schalter LED Lichter- Flug Kontroll Status LEDs. Verbindung zum Regler 1

YAW Kontrolle GPS Verbindung( rot/weif}/blau/schwarz 4arbiges Kabel) UPGRADE Anschluss FC ( MINI USB )

SHERCHNE

GAS Eingang Verbindung zum Regler 6 (ESC) DATEN Port

PITCH Kontrolle
(forwarts & riickwarts)

®|® 6

)

Verbindung zum Regler 5 Verbindung Kompass( rot und schwarzes Kabel )

ROLL Kontrolle
(linkswarts/rechtswarts)

17.0 DEVO RX705(FCC) / DEVO RX708(CE) receiver guide

Achtung: DEVO RX705(FCC) / DEVO RX708(CE) haben dieselben Anschliisse.

DATA BUS: Datenkabelverbindung zum FCS-H500 Flug Kontroller.
Funktionen: GAS, Seitenruder, Pitch,Roll, Aux 1, 2, 3.

Telemetry Verbindung (einzelnes weiles Kabel).
AUX1: kontrolliert “Auto Start” - muss nicht angeschlossen werden
AUX2: kontrolliert “Hyper IOC” - muss nicht angeschlossen werden
AUX3: kontrolliert “Rundflug Modus” - muss nicht angeschlossen werden
AUX4: kontrolliert “Einziehfahrwerk - muss nicht angeschlossen werden

AUXS5: kontrolliert “Gimbal ROLL” - muss nicht angeschlossen werden

AUXB6: kontrolliert “Gimbal PITCH” - muss nicht angeschlossen werden

AUX 7: 2 Funktionen : iLook+ Kamera Start-Stop. und I6sche den ID festen Code. (stecken Sie dazu den Bindestecker ein.)
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