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Art.-Nr.: 25174, 25175, 25176, 25177

Die beste Losung fiir Luftfotografie
Modernstes GPS System

1-2km Reichweite

Hohe Akkukapazitit fiir lange Flugzeit
Ausgeriistet mit einem brushless Gimbal

BENUTZERHANDBUCH

Spezifikationen:

Hauptrotor Durchmesser: 582mm Empféanger: Devi- RX703A
Hauptrotorblatt Ldnge: 232mm Fernsteuerung: DEVO F7/10/7
Lange: 289mm Akku: 11.1V 5200mAh LiPo
Breite: 289mm Gewicht: 98649 (inkl. Akku)

Hohe: 205mm Abfluggewicht: <1350g
Brushless Motor Spezifikationen: WK-WSS-28-008C Erfahrungs-Level: Fortgeschritten
Brushless Regler Spezifikationen: WST-15A (G/R) Ausstattung: RTF/BNF

Features:

DEVO-M , Hochkapazitatsakkus fir Ausgerustet mit
GPS Hoéhe halten System Ist eine professionelle Multi Axen = lange Flugzeiten profissionellem Gimbal:

kontroll Plattform entwickelt fiir
den Hobby Luftfotografen. unterstiitzt llook, GOPRO Hero 3,
Sony HDR AS30V

Professionelle DEVO 10 IS o/ %
Kanal Flernsteuerung @ Go Home Funktion d : Intelligenter Flugmodus Failsafe —
& ( [@P] wiederkehr und Landung

Professionelle DEVO F7 z 5.8GHZ Videobrille ( 2.4GHz WIFI HD Video- O tere e NG SSCHUIE
Fernsteuerung MMl (optional) ubertragung (optional) I 2 «
iFi
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Hinweise zur Konformitat

Dieses Modell wurde nach dem derzeit aktuellen Stand der Technik gefeti gt. Das Produkt erfillt die Anforderungen der
geltenden europaischen und ndio nalen Richtlinien. Die CE-Konformitat wurde nachgewiesen. Die Firma AMEWI Trade e.K.
erklart hiermit, dass dieses Produkt den grundlegenden Anforderungen und den Ubrigen einschlagigen Besi mmungen der
Richtlinie R&TTE 2014/53/EU entspricht. Das Produkt ist konform nach den Richtlinien der R&TTE.

Die entsprechenden Erklarungen und Unterlagen sind beim Hersteller hinterlegt und kdnnen dort angefragt und bezogen

werden.

AMEWI Trade e.K., Nikolaus-Qto -Str. 6, 33178 Borchen, Fax: +49 5251/288965-19, Email: info@amewi.com, www.amewi.com.

Weitere Fragen zum Produkt und zur Konformitét richten Sie bt e an:
AMEWI Trade e.K., Nikolaus-Qto -Str. 6, 33178 Borchen, Fax: +49 (0)5251 / 288965-19, Email: info@amewi.com.

Sicherheits- und Gefahrenhinweise

e b

Achtung! Bei Schaden, die durch Nichtbeachten dieser Bedienungsanleitung verursacht werden, erlischt der
Anspruch auf Gewahrleistung! Fiir Folgeschaden Gibernehmen wir keine Hdt ung! Bei Sach- oder
Personenschaden, die durch unsachgemafle Handhabung oder Nichtbeachten der Sicherheitshinweise
verursacht werden, libernehmen wir keine Hft ung!

Achtung! Aus Sicherheits- und Zulassungsgriinden (CE) ist das eigenmachig e Umbauen und/oder Verandern des
Gerates nicht gestat et. Zerlegen Sie es das Modell nicht.

Achtung! Kleinteile. Ergick ungs- oder Verletzungsgefahr durch Kleinteile.

Achtung! Das Produkt ist kein Spielzeug und nicht fiir Personen unter 14 Jahren geeignet!

Das Produkt darf nicht feucht oder nass werden.

Das Fahrzeug darf nur auf glate n, ebenen und sauberen Flachen verwendet werden.

Durch Herunterfallen aus bereits geringer Hohe wird das Produkt beschadigt.

Der gleichzéti ge Betrieb von Fahrzeugen der gleichen Sende-/Empfangsfrequenz ist nicht moéglich, da sich diese
gegenseti g beeinflussen.

Hinweise zu Batterien / Hinweise zur Batterieentsorgung

Achtung! Bateri en / Akkus gehéren nicht in Kinderhande.

Ein Wechsel der Bdteri en oder Akkus ist nur durch einen Erwachsenen durchzufiihren. Niemals
wiederaufladbare Akkus mit Trockenbdteri en mischen. Niemals volle mit halbleeren Akkus/Bdt erien mischen.
Niemals Akkus verschiedener Kapazitdat mischen. Versuchen Sie niemals Trockenbdter ien zu laden. Achten Sie
auf die rictiig e Polaritit. Defekte Akkus/Bdt erien sollten ordnungsgemaR (Sondermiill) entsorgt werden. Den
Ladevorgang niemals unbeaufsichiigt durchfiihren. Bei Fragen zur Ladezeit lesen Sie die Bedienungsanleitung
oder wenden Sie sich an den Hersteller.

Entsorgungshinweise

GEMEINGAMES
MOEKSAHE
SYATEM

LAMDEELL®

Die Firma AMEWI ist unter der WEEE Reg. Nr. DE93834722 bei derStift ung EAR angemeldet und recycelt alle
gebrauchten elektronischen Bauteile ordnungsgemaR. Elektrische und elektronische Gerate diirfen nicht in den
Hausmll! Entsorgen Sie das Produkt am Ende seiner Lebensdauer gemaR den geltenden gesetzlichen
Vorschrfte n. Sie als Endverbraucher sind gesetzlich (Bdter ieverordnung) zur Riickgabe aller gebrauchten

Bateri en und Akkus verpflichtet, eine Entsorgung tiber den Hausmill ist untersagt!

Schadstdfh dti ge Bat erien/Akkus sind mit nebenstehenden Symbolen gekennzeichnet, die auf das Verbot der
Entsorgung tGber den Hausmiill hinweisen. Die zusatzlichen Bezeichnungen fir das ausschlaggebende
Schwermetall sind: Cd=Cadmium, Hg=Quecksilber, Pb=Blei (Bezeichnung steht auf Bat erie/Akku z.B. unter den
links abgebildeten Milltonnen-Symbolen).

Durch die RoHS Kennzeichnung bestdigt der Hersteller, das alle Grenzwerte bei der Herstellung beachtet
wurden.

Mit dem Recyclingsymbol gekennzeichneten Bat erien kdnnen Sie in jedem Altbdter ie-Sammelbehalter (bei den
meisten Supermarkten an der Kasse) entsorgen. Sie dirfen nicht in den Rest- bzw. Hausmull.

Die Firma AMEWI Trade e.K. beteiligt sich am Dualen System fiir Verkaufsverpackungen lber die Firma Landbell
AG. Die verwendeten Verpackungen werden von Partner-Unternehmen (Entsorgern) bei den privaten
Endverbrauchern (Haushalten, ,Gelber Sack”, ,,Gelbe Tonne“) abgeholt, soti ert und ordnungsgemaR verwertet.
Die Teilnahme an einem Dualen System tragt zur CO2-Einsparung teil.
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SICHERHEITSBESTIMMUNGEN

GEHEN SIE KEIN RISIKO EIN
Ihre eigene Sicherheit und die lhres Umfeldes liegt alleine in lhrem verantwortungsbewussten Umgang mit dem RC Car Modell.
Vergewissern sie bei lhrer Versicherung, ob Sie beim Austiben des Modellbau Hobbys versichert sind.

HABEN SIE GEDULD
Bedenken Sie, das die Bedienung von funkferngesteuerten Modellfahrzeugen schrittweise erlernt werden muss.
Der unsachgemaf3e Betrieb kann schwerwiegende Personen- und Sachschaden verursachen.

VOR DEM STARTEN

Uberpriifen Sie zuerst alle Schraubverbindungen und Radmuttern. Stellen Sie sicher, dass sowohl Sender- als auch der Fahrakku voll geladen
sind.

1. Beide Fernsteuerhebel in Neutralstellung, 2. Fernsteuersender und 3. Empfanger einschalten.

Lesen Sie vor dem Einsatz Ihres Modells unbedingt die Sicherheitshinweise genau durch. Halten Sie sich stets an die in den Anleitungen
empfohlenen Vorgehensweisen.
Der Betrieb und Wartung erfordert technisches Verstdandnis, handwerkliche Sorgfalt und sicherheitsbewusstes Verhalten.

Da Hersteller und Verkaufer keinen Einfluss auf den ordnungsgeméflen Betrieb und Wartung der Modelle haben, wird ausdriicklich
auf diese Gefahren hingewiesen und jegliche Haftung ausgeschlossen.

Alle sich bewegenden Teile stellen eine stindige Verletzungsgefahr dar.
Beachten Sie, dass Motoren, Regler im Betrieb hohe Temperaturen erreichen konnen. Vermeiden Sie unbedingt eine Beriihrung
solcher Teile. Achten Sie ebenfalls darauf, dass keine sonstigen Gegenstdande mit sich drehenden Teilen in Beriihrung kommen!

Beachten Sie die Hinweise der Akkuhersteller.
Uber- oder Falschladungen kénnen zur Explosion der Akkus fiihren. Achten Sie auf richtige Polung.

Schiitzen Sie Ihre Gerate vor Staub, Schmutz und Feuchtigkeit.

Setzen Sie die Gerdte keiner ibermafigen Hitze, Kélte oder Vibrationen aus.

Benutzen Sie nur empfohlene Ladegerdte und laden Sie Ihre Akkus nur bis zur angegebenen Ladezeit. Ladekontrolle beachten.
Uberpriifen Sie Ihre Geréte stets auf Beschadigungen und erneuern Sie Defekte mit Original-Ersatzteilen.

Beschddigte oder nass gewordene Geréte, selbst wenn sie wieder trocken sind, nicht mehr verwenden!

Entweder im AMEWI Service tiberpriifen lassen oder ersetzen. lhr Fachhéndler vor Ort hilft Ihnen auch bestimmt weiter.

Es diirfen nur die von uns empfohlenen Komponenten und Zubehorteile eingesetzt werden. An den Fernsteueranlagen diirfen
keinerlei Veraderungen vorgenommen werden.

Routinepriifungen vor dem Start

- Bevor Sie den Empfanger einschalten vergewissern Sie sich, dass der Gashebel auf Stopp / Leerlauf steht.

- Immer zuerst den Sender, dann den Empféanger einschalten.

- Immer zuerst den Empfanger, dann den Sender ausschalten.

« Fihren Sie vor dem Start einen Reichweitentest durch.

« Ist der richtige Modellspeicher ausgewahlt?

- Fiihren Sie einen Funktionstest durch. Priifen Sie die Laufrichtung und die Ausschldge der Lenkung am Modell sowie die Vorwarts / Rlickwarts
und Stoppfunktion.

- Ist der Ladezustand der Akkus ausreichend?

- Im Zweifel Modell niemals starten!

HAFTUNGSAUSSCHLUSS

Sowohl die Einhaltung der Montage- und Betriebanleitung als auch die Bedingungen und Methoden bei Installation, Betrieb, Verwen-
dung und Wartung der Modellbaukomponenten kénnen von AMEWI nicht iiberwacht werden.

Daher iibernehmen wir keinerlei Haftung fiir Verluste, Schaden oder Kosten, die sich aus fehlerhafter Verwendung und Betrieberge-
ben oder in irgendeiner Weise damit zusammenhé&ngen.

Soweit gesetzlich zuldssig ist die Verpflichtung zur Schadenersatzleistung, gleich aus welchen Rechtsgriinden, auf den Rechnungswert
der an dem schadensstiftenden Ereignis unmittelbar beteiligten AMEWI -Produkten begrenzt.

Dies gilt nicht, soweit nach zwingenden gesetzlichen Vorschriften wegen Vorsatzes oder grober Fahrldssigkeit unbeschrankt gehaftet
werden muss.
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Drohnen
Orientierung

04

Ausstattung
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Wir definieren die Orientierung eins Flugobjektes um in den nachfolgenden Beschreibungen keine
Verwirrung zu erzeugen.

Also schaut das Heck zum Piloten und der Kopf nach vorne. Die linke Hand des Piloten ist die linke Seite des
Flugobjektes und die rechte Seite die rechte Hand des Piloten.

Die Richtung in der der Rumpf des Flugobjektes sich hoch und runter (Richt. Landekufen) bewegt.

vorne hinten

runter

A QR X350PRO

-

A Li-Po Akku (Optional) A Ladegerat (Optional)

s

da

A Hauptrotoren

A Benutzerhandbuch (ENG/D) A \Werkzeugsatz
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Der QR X350 Pro ist ein neues Komplettmodel, speziell designed fiir Walkera Fans.
Alles Tests sind von Werk aus gemacht, so dass nur noch ein simples Setup durchgefiihrt werden muss
bevor man flugbereit ist.

5.1 Propeller Installation

(1) Nehmen Sie die Drohne und die Propeller heraus.

05

(2) Wenn Sie die Propeller installieren muss die Markierung
mit dem Pfeil auf dem Propeller mit der Richtung des

Pfeiles auf dem Arm (ibereinstimmen. Zusammenbau-
(3) Ziehen Sie die Mutter(Kappe) fest. / hinweise
—Schraubensicherung wird nicht empfohlen. )

5.2 Kompass und Landegestell Installation

Bitte installieren Sie das Landegestell,
schlieBen das Kompass-Modul an und kalibrieren dies. 3
(1) bereiten Sie die Drohne und das Landegestell vor

m ﬁ

@
. SiRjNig
<

I

(2) installieren Sie zuerst das Landegestell mit dem Kompass C
auf der rechten Seite der Drohne, die Kabel fiihren Sie durch

-
=
Ca

das Loch des Landegestells, schrauben das Gestell mit den Antenne
Schrauben fest und schlieBen den Kompass an. :
3. Installieren Sie das Fahrwerk auf der gegeniiberliegenden Seite. ‘ B
Antenne und Kabel befestigen Sie bitte mit weillem y
Klebeband separat. \\\\ 2,
ve ° e

6.1 Regler und Motor Anschliisse

M1/M3 brushless Motoren rotieren im Uhrzeigersinn, bitte folgen Sie dem Schema die Kabel mit gelb,
grun, rot von auBBen nach innen anzuschlieBen.

M2/M4 brushless Motoren rotieren entgegengesetzt zum Uhrzeigersinn, bitte folgen Sie dem Schema
die Kabel mit griin, gelb und rot von auf3en nach innen anzuschlief3en.

6.2 Brushless Motoren und Power Board Anschliisse O 6
SchlieBen Sie VCC mit dem Roten Kabel an, GND mit dem schwarzen Kabel (Abb. 6.2)
Brushless
Schwarz ESC/
L
7 Power Brushless
000 Dot board
| ) Motor/
ior (V3 N13) Aneciss > motor (MPIMA) Anschibese Power Board
6.1 Brushless ESC und Brushless Motor Anschllisse 6.2 Brushless ESC und Power board Anschlisse AnSChluSSG
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7.1 Hauptkontroller: DEVO-M

,AUX3: Ersatz Port

“y Kompass: Kompass Anschluss /
\J / ,AUX2: Zum 10C

USB: Upgrade Anschluss j //  AUX1: Ersatz Port
- i / / : GEAR: Zum Kontroll-Modus Schalter
M1: 1.ESC anschlieRen Gyl
Y = i sz / RUDD: Seitenruder
O 7 I C.jellfle'-l{D"I N-:Jﬁj THRO: Gas
- =i Pat + STAn e _ N
M2: 2.ESC anschlieRen — ez BFLET //// ’
H=wm DEVO-M o0 | ciev vonenruder
M3: 3.ESC anschlieRe / s e T e
/| i | - AILE: TSeitenruder
Hau ptkontroller M4 4 .ESC anschlieen’ R e ﬁr—
’ : ; N Check POWER: Um die Spannung zu
\ priifen (Anschluss Power Board)
1 .\ DATA BUS: Dateniibertragung
\\ (Anschluss DEVO-RX703A)
GPS: GPS Modulanschluss "\ JUM PORT: Jumper Anschluss,
wenn ein regulérer Empfanger benutzt
LED: LED Anschluss wird installieren Sie bitte den Bind Stecker.

7.2 Hauptkontroller Board und Brushless Regler Anschlussdiagramm

‘ ESC

M1 Port

‘ ESC

‘ ESC

M3 Port Hauptkontroller

‘ ESC

M4 Port

|
\
\ @ DEVO-M
|
\
\
J

7.3 Empfanger RX703A

Data BUS: Datenlbertragung (Anschluss DEVO-M)

a. Gimbal Tilt Funktion, Anschluss am G-2D.
(PIT Port Signal Position)

g AUX1T*
(J | J l] f/ b. bei eigener Video Kontrolle schlieRen Sie den Kamera-
Heven ‘or—l Kontroller an (DIY notwendig)

DDEWO
[FBTFAEY ™57 | auxs Auxs

AL ]
2.4GHz
e \ AUX4: eigene Kontroller Gimbal TILT, Anschluss am G-2D

AR AUX2: AUX2

c € R i (PIT Port Signal Position)
— e g LA
T ) AUXS5: kontrolliert Gimbal Roll (ROLL Port Signal Position)
@\ AUX6: AUX6
A CLEAN: Lésche den festen ID Code. Bitte setzen Sie den Bindestecker
ein um die feste ID zu I6schen, verbinden mit 5V Power, die rote LED
beginnt langsam zu blinken. Dies bedeutet die feste ID wurde gel6scht,
» ziehen Sie nun den Bindestecker heraus.
— 4 f‘" ROLL Port Signal Position
2 PIT Port Signal Position
©
\©Y

7.4 Hauptkontroll-Board Installationsanforderungen

(1) Das Label zeigt nach oben in der Drohne.
(2) Die Seite mit dem ESC Anschluss zeigt nach vorne in der Drohne.

Py

)
)
3) Horizontal zur Drohne positionieren.
4) Installieren Sie das Board im Schwerpunkt und achten darauf, dass alle Anschliisse frei zuganglich sind.
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8.1 Hauptkontrolle —System Kontroll-Modus

8.1.1 Kontroll-Modus Klassifizierung

Es Gibt 3 Modi in Bezug auf die Schalterposition: Manueller Modus\ Position halten Modus\ Nach Hause Modus.

8.1.2 Modi Schalter Einstellungen (Die Werkseinstellung ist RTF, Werkseinstellungen benutzen den MIX Schalter,
bitte schauen Sie diesbezlglich Fernsteuerungsausgabe Ausgange.

Bitte wahlen Sie einen 3 Positionen Schalter um die Modis zu schalten bevor Sie fliegen. O 8

(1) manueller Modus (2) Position Halten Modus (3) Nach Hause Modus

Normalflug
Anweisung

MIX Schalter auf 0 Position MIX Schalter auf Position 1 MIX Schalter auf Position 2

8.2 Code Bindung

Eree it
. . . —=fr —e— Ty —ei e
Bitte folgen Sie der Regel ,Erst die Fernsteuerung, dann Ly wr g T
das Modell einschalten”. T e —

Verbinden Sie den Akku mit der Drohne und schalten
innerhalb von 10 Sekunden die Fernsteuerung an.

Die Bindung war erfolgreich sobald die Grine LED

schnell blinkt und danach ausgeht.
=}
8.3 Motoren entsperren/sperren/die Drehung beenden

8.3.1 Motoren entsperren

Sobald verbunden, bewegen Sie den Gaskniippel in die unterste Position und die Gastrimmung auf neutral.
Dann bewegen Sie den Seitenruderknilppel ganz nach links und die Griine LED wird dauerhaft griin leuchten.
Die Motoren sind nun entsperrt. Wird Gas gegeben, bewegen sich die Motoren. (Die Motoren kdnnen nur im
manuellen Modus entriegelt werden.

s Y s Y
Mode1 (Gas rechts) Mode2 (GAS Rechts) Mode 1 (GAS rechts) Mode2(Throttle stick on the left)

Seitenruder Seitenruder

Gas Gas/Seitenruder

GAS

N~ / ~ /

8.3.1 Motoren entsperren 8.3.2 Motoren sperren

8.3.2 Motoren sperren

Bewegen Sie den Gasknuppel auf die unterste Position , den Seitenruderknippel ganz nach rechts, die Motoren
sind entsperrt sobald die griine LED erlischt. Wenn nun Gas gegeben wird bewegen sich die Motoren nicht.
Hinweis: Nach dem Einschalten und Binden sind die Motoren gesperrt.

8.3.3 Motoren anhalten

Wenn Sie den GasknUppel in die unterste Position bewegen, halten die Motoren an.

8.3.4 Hinweise

(1) Nach dem entsperren, sperren sich die Motoren automatisch nach 10 Sekunden Inaktivitat.

(2) Die Werkseinstellung fir die Motoren nach erfolgter Bindung ist: gesperrt.

(6]
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Normalflug
Anweisung
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8.4 Kompass Kalibrierung
Nach erfolgreicher Kalibrierung des QRX350 Pro, ist der Betrieb Plug und Play.
Unter den Umstanden ist es notwendig den Kompass zu kalibrieren:
(1) Der Erste Flug, oder es bendtigt mehr Zeit um das GPS Signal zu erfassen.
(2) Sobald Sie in einer neuen Umgebung fliegen
8.4.1 Kompass Kalibrierung
Die Motoren missen vor der Kalibrierung gesperrt sein, bitte beachten Sie dies.
(1) Stellen Sie die Drohne in eine horizontale Position und
sperren die Motoren (Punkt 8.3.2).
(2) Mode 1: halten Sie den Gasknuppel in der untersten linken Position und
bewegen Hohenruder und Seitenruder in die unterste Model (G Vode2(G
rechte Position, nun befinden Sie sich im Modus Kompass odet(Gas ode2(Gas

nach rechts) nach links)

Kalibrierung. —
Mode 2: Halten Sie den Gas/Seitenruderkniippel in der /// \
untersten Position und bewegen diesen nach rechts, dann ‘ NW

driicken Sie den Hohenruderknippel nach links unten, nun \\\K
befinden Sie sich im Modus Kompass Kalibrierung.

Hohenruder/ Gas Gas/Seitenruder Hohenruder
Seitenruder

(3) Rotieren Sie den QRX350Pro vorwarts/riickwarts,

links/rechts, und Drehen diesen um die Achse (bitte folgen Sie den Abbildun-
gen), verharren Sie in der Horizontalen Lage 30 Sekunden, die griine LED
wird schnell blinken und anschlieRend erlischen —dies bedeutet die Kalibrie-
rung ist beendet.

Vorwarts/Rickwarts 360°

Drehung (Rotieren Sie die
Drohen von 0°-90°, 180°,270°,
360° Grad und verharren
jeweils dazwischen 1 Sekunde)

IAchsdrehung Links Rechts 360°
Drehung (Rotieren Sie die
Drohen von 0°-90°, 180°,270°,
360° Grad und verharren jeweils

dazwischen 1 Sekunde)

Seitliche Drehung Links/Rechts 360°
Drehung (Rotieren Sie die Drohen von
0°-90°, 180°,270°,360° Grad und
verharren jeweils dazwischen

1 Sekunde.)

Vertikal -Kopf nach unten- 360°
Drehung (Rotieren Sie die Drohen
von 0°-90°, 180°,270°,360° Grad und
verharren jeweils dazwischen

1 Sekunde.)

(4) Bitte trennen und verbinden Sie den Akku erneut mit der Drohne nach erfolgter Kalibrierung.

(5) Nach der Kalibrierung, bei dem ersten Start, wird die Drohne in der Luft driften, bitte ignorieren Sie dies,
in der Zwischenzeit wird das System eine automatische Kalibrierung durchfiihren.
Nach 3-5 Minuten Flug, landen Sie bitte und verriegeln die Motoren um die Kalibrierungsparameter zu speichern.

8.4.2 Hinweise:

1) Bitte halten Sie sich entfernt von Magnetfeldern/Materialien.

2) Bitte starten Sie die Kalibrierung erneut, sobald Kreise wahrend des Fluges vorkommen.

3) Bitte kalibrieren Sie den Kompass erneut sobald dieser ersetzt wurde oder die Start Position gedndert wurde.

4) Wird die Kalibrierung permanent gestort, priifen Sie bitte ob in der Ndhe ein starkes magnetisches Feld
existiert.

(5) Nach einem Crash verbinden Sie erneut die Stromzufuhr und kalibrieren den Kompass erneut.

(
(
(
(
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9.1 Das GPS Satelliten Signal Diagramm (GPS Modul Anschluss benétigt)

Als Start Position bezeichnet man die Position bevor dem Aufbruch des Flugkontrollsystems und der
Initialisierung und automatischen Priifung der Position.

GPS Satelliten | <6 6 7 8 9 10 1" 12 13
Der rechte ) . . . . . . . ) .
riine blinkt nicht blinkt blinkt blinkt blinkt blinkt blinkt blinkt blinkt
9 einmal |zwei Mal |drei Mal |vier Mal | finf Mal sechs Mal|Sieben mal| acht Mal

Led Status

Hinweis: Fur einen GPS Flug sollte die rechte griine LED mindestens 2 Mal blinken. )
Fortgeschrittene

9.2 Position Halt Funktion
9.2.1 Die Konditionen fiir einen Position Halt Spezifikation

(1) Die Drohne ist im normalen Flugzustand und die Akkuspannung ist normal.
(2) GPS Funktion und Signal sind im guten Zustand (rechte griine LED blinkt mehr als 2 Mal)

(3) Der Kompass sollte gut kalibriert werden. Alle Trimmungen auf neutraler Position.

Position Halt Einstellung:
Sobald der Mix Schalter auf Position 1 im Flug im

Manuellen Modus bewegt wird (keine anderen Kniippel bewegen), Schwebenunkt 2 N
geht der QRX350 in den Position Halt Modus. ° (Evfwfﬁg)n E
Bitte lassen Sie in diesem Modus den Gaskniippel e
: A
in Neutralstellung. ] W
Wird das GPS Signal verloren, geht die Drohne in N ‘ S
den Hoéhenhaltemodus. SCTE‘“’eref”)”k”

Ve ~N W

h2

(\) : h1 Position halten /
A schweben
2
Mix Schalter auf Position 1~ Gas Knuppel auf I 2
Position neutral
N /
9.2.2 Hinweis

(1) Der Flugstatus kann mit der Fernsteuerung im GPS Position Halte Modus kontrolliert werden.
Der GasknUppel sollte zuerst in Neutralstellung sein, bevor in anderen Positionen gehalten werden soll.

(2) Starten Sie immer aus dem Manuellen Modus Ihren Flug, schalten in den Position Halt Modus und die
Drohne wird stabil schweben, nach der Landung bewegen Sie den Gaskniippel in die unterste Position und
die Motoren kénnen automatisch verriegeln.

Sie mussen anschlieRend in den manuellen Modus schalten um die Motoren erneut entriegeln zu kdnnen.

9.3 Heimkehr mit einer Taste

Die Start Position ist die wo der Haupt Kontroller die Initialisierung und Autopriifung vor dem Start beendet.

9.3.1 Die notwendigen Konditionen fur die Heimkehr mit einer Taste sind:

(1) Die Drohne ist im normalen Flugzustand und die Akkuspannung ist normal.
(2) GPS Funktion und Signal sind im guten Zustand (rechte griine LED blinkt mehr als 2 Mal)

(3) Der Kompass sollte gut kalibriert werden. Alle Trimmungen auf neutraler Position.

Einstellung fur Heimkehr mit einer Taste: a A

Sobald der Mix Schalter im normalen Flug aus dem Manuellen C
Modus auf Position 2 geschaltet wird (bewegen Sie keine anderen S -
Kniippel), geht der X350Pro in den Modus Heimkehr mit einer 7'\
Taste. Bitte belassen Sie den Gasknlippel auf neutral in diesem _ —

. Mix Schalter Gas Kniippel

Modus. auf Position 2 auf neutral
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9.3.2 Das Diagramm des Modus Heimkehr mit einer Taste

Aufgezeichnete ’:\ Schweben
Heimkehr Position > A
Mix Schalter

auf Position 2

Heimkehr Position

) Drone |

Q) Bereit um

‘\ zuriickzukehren
< A

Mix Schalter auf
Position 2 belassen

Aktuelle Heimkehr
Reichweite (bezogen
auf GPS Signal)

Aufgezeichnete
Heimkehr Position

Mix Schalter auf
Position 2 belassen

9.3.3 Hinweise

(1) 1 Bitte benutzen Sie den manuellen Modus um den Flug zu beginnen, schalten danach in den Heimkehr Modus.
Nach der Landung bewegen Sie den Gaskniippel in die unterste Position und die Motoren kdnnen automatisch
verriegeln. Sie mussen anschlieRend in den manuellen Modus schalten um die Motoren erneut entriegeln zu kdnnen.

(2) Um einen sicheren Betrieb zu gewahrleisten, stellen Sie sicher dass die Start Position vor dem Abheben
eingelernt wurde.

(3) Zur Heimkehr wird die Drohne eine grade Linie zwischen IST Punkt und START Punkt fliegen.
(4) Die Drohne koénnte bei Windigen Verhaltnissen oder Hindernissen festsitzen.

(5) Ist das GPS Signal schlecht, oder fallt ganz aus, funktioniert das Failsafe nicht und die Drohne kann nicht zurtckkehre

9.4 Failsafe Heimkehr und Landung

Dies ist eine Sicherheitsfunktion, welche einen Verlust der Drohne durch Signalverlust/Kontrollverlust verhindert.
Wird das Signal verloren schaltet die Drohne in den Failsafe und kehrt automatisch zurtick.

9.5 Unterspannungsschutz

Der Unterspannungsschutz verhindert einen Crash der Drohne bei einer zu niedrigen Akkuspannung.
Ist die Akkuspannung zu gering, wird die linke griine LED langsam blinken und die Drohne langsam absteigen.
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9.6 Intelligenter Orientierungsmodus (I0C)

9.6.Stellen Sie vor IOC Benutzung folgendes sicher:

(1) Die Drohne befindet sich im Normalzustand und der Akku ist vollgeladen

(2) Bitte stellen Sie sicher dass Sie den normalen Flug beherrschen bevor Sie diese Funktion benutzen.
Die Drohne kann durch Hohenruder einfach zurtick geflogen werden sobald die Funktion aktiviert wurde.
9.6.2 I0C Definition

Im IOC Modus wird die Vorwarts Richtung des Quadrocopter durch Hohenruder gesteuert und nur durch
die originale Bindungsposition/Initialisierungsposition vorgegeben.

Hinweis:
(1) Im manuellen Modus, ist die Flugrichtung in die der Kopf zeigt.

(2) Im 10C Modus ist die Flugrichtung dieselbe wie die Bindungsposition/Initialisierungsposition.

9.6.3 10C Einstellung

Schalten Sie den Fmod Schalter auf Position 2, der Quadrocopter befindet sich nun im I0C Modus und kann durch
Hohenruder kontrolliert werden. (WerksmaRig ist in der RTF Version der Fmod Schalter belegt, um einen anderen
Schalter zu belegen, gehen Sie bitte wie in den Fernsteuerungseinstellungen beschrieben vor.

Hinweis:
(1) Der Quadrocopter befindet sich im manuellen Modus wenn der Fmod Schalter sich auf Position 0 oder 1 befindet.

(2) Der Quadrocopter befindet sich im IOC Modus wenn der Fmod Schalter sich auf Position 2 befindet.

9

N /

Hohenruder/Querruder Fmod Schalter auf
Position 0 oder 1

Fmod Schalter
auf Position 2

Mode 1(Gas rechts) : Mode2 (Gas links) Gewohnlich : IOC Modus
L . free £8)
! | ////‘—\ /;> éi\\\ @ !
ooy [eoo i | < > ;< >

Grafische Beschreibung ====>\/orwirts Richtung 3 Richtung der Nase

9.6.4 Achtung

(1) Bitte machen Sie keinen Flug nachdem Sie IOC aktiviert haben.

(2) Sofern Sie einen normalen Flug machen beenden Sie den |IOC Modus.
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10.1 Devo-10 Einstellungen
8

a

=)
10.1.1 Startbildschirm
Hoéhenrudertrimmung Gastrimmung

Signal Ubertragungsstarke

~ 3 7 ~
1 O (J U l: Y.l « Akkuspannungsanzeige
evention MOD 1— Modellname
Fernsteurung g -
Einstellungen Timer ~00:00
——L S -] Modelltyp
Gasweg in Prozent —0.0%
Seitenrudertrimmung Ra I , r I -] Querrudertrimmung

10.1.2 Typauswahl

Driicken Sie ENT um ins HauptmenU zu gelangen und UP oder DN um das Modellmeni auszuwahlen,

ENT um in das Modellmeni zu gelangen. Driicken Sie UP oder DN um Type Select auszuwahlen und ENT
um in die Einstellungen zu gelangen. Driicken Sie R/L um das Symbol des Modelltyps auszuwahlen und ENT
um dies zu bestatigen.

EXT zum verlassen driicken.

10.1.3 Modellauswahl

Driicken Sie UP oder DN das Modellmenu auszuwahlen, ENT um in die Einstellungen zu gelangen,
UP/DN um MOD 1 auszuwahlen, ENT zum Bestatigen und EXT um in das Modellmeni zurtickzukehren.

10.1.4 Modellname

Driicken Sie UP oder DN das Modellmen( auszuwahlen, ENT um in die Einstellungen zu gelangen,
UP/DN um die Zeichen auszuwahlen, R/L um die Zeichen auf X350PRO zu andern.
ENT zum Bestatigen und EXT um in das Modellmeni zurlickzukehren.

Type Select Model Select Model Name
* 1 ==MOD 1 No. 1
§=)( ; 7 2 >==MOD 2 Name
3 =MOD 3 X350PRO
4 >==MOD 4
10.1.2 Typauswahl 10.1.3 Modellauswahl 10.1.4 Modellname
10.1.5 Flachentyp Wing Type
Driicken Sie UP oder DN um Flachentyp im Modellmenil auszuwahlen, Wing Type
ENT um in die Einstellungen zu gelangen, UP/DN WING TYPE Normal
auszuwahlen, R/L um ,normal“ zu wahlen.
ENT zum Bestatigen und EXT um in das Modellmenii zuriickzukehren. V-Tail
Inhibit

10.1.6 Gerat Ausgabe

Driicken Sie UP oder DN um Device Output im Modellmenu auszuwahlen, ENT um in die Einstellungen zu gelangen.

(1) Gear Einstellungen Device Output Device Output
Driicken Sie UP oder DN um ,Gear" Gear Gear

Einstellungen zu 6ffnen, R/L um MIX SW MIX SW

L,MIX SW* auszuwahlen, UP/DN um .

,Function* Einstellung auszuwahlen, Function Function

R/L um ,active” auszuwahlen. Active Active




QR X3S0

GPS altitude hold system

(2) Klappen Einstellungen

Driicken Sie UP/DN um ,Function® Device Output Device Output
Einstellung unter Flap auszuwahlen, = =
R/L um ,active” auszuwahlen, UP/DN ap ap
um ,Flap® Einstellungen auszuwéhlen, AUX4 KB GEAR SW
R/L um ,AUX4 KB* fiir die
serienmaBige Gimbal TILT Kontrolle Function Function
auszuwahlen. Fir die Videokontrolle Active Active
wahlen Sie ,GEAR SW* aus. - 7 -
Device Output Device Output (3) AUX2 Einstellung
AUX2
AUX2 Driicken Sie UP/DN um AUX2 Einstellung
FMOD SW FMOD sw auszuwahlen, R/IL um ,FMOD SW* auszuwahlen.
. . Driicken Sie UP/DN um ,Function“ auszuwahlen,
Function Function R/L um ,active* auszuwahlen.
Active Active
(4) AUX3 Einstellung [ Device Output ‘ Device Output
AUX
Driicken Sie UP/DN um ,AUX3" AUX3 ux3
Eistellung auszuwahlen, R/L um RUDD D/R RUDD D/R
,RUDD D/R" auszuwahlen, UP/DN um ]
LJFunction” Einstellung auszuwahlen, Function Function
R/L um ,active” auszuwahlen. Active Active
Device Output diiiy) | | Device Output (5) AUX4 Einstellung
AUX4 AUX4
v Dricken Sie UP/DN um ,AUX4" Eistellung
AUX4 KB AUX4 KB auszuwahlen, R/L um ,AUX4 KB* auszuwahlen,
) . UP/DN um ,Function® Einstellung auszuwahlen,
Function Function R/L um ,active” auszuwahlen.
Active Active
(6) AUX5 Einstellung (Device Output iy | [ Device Output
Driicken Sie UP/DN um ,AUX5" AUXS5 AUXS
Eistellung auszuwahlen, R/L um AUX5 KB AUX5 KB
LAUX 5 KB* auszuwahlen, UP/DN um
,Function” Einstellung auszuwahlen, Function Function
R/L um ,active” auszuwahlen. Active Active
ENT zum Bestatigen und EXT um in das ModellmenU zurliickzukehren.
10.1.7 Wegumkehr s 3
Reverse Switch
Driicken Sie UP/DN um das Funktionsmen(i im Hauptmeni auszuwahlen, Elevator
UP/DN um ,Reverse Switch“ auszuwahlen und ENT um in die Einstellungen
zu gelangen. Normal
Driicken Sie UP/DN um den Kanal (channel) auszuwahlen, R/L um den .
: . e Aileron
Status zwischen normal und umgekehrt zu andern, ENT zum Bestatigen N |
und EXT zum verlassen. L orma J
Kanal Hohen- | Quer- | oag | Seiten- | Gear | Flap | AUX2 | AUX3 | AUX4 | AUX5
ruder ruder ruder
Status Normal | Normal | Normal | Normal | Normal | Normal | Normal | Normal | Normal | Normal

2R\

=

[
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10.2 Devo F7 Einstellungen
1\
@ 10.2.1 Hauptbildschirm
Flugzeugtypanzeige
1 O Modellnummernanzeige ‘ Ausgabeleistungsanzeige
Stoppuhr 00:00 @ i{'; 7 .4V +t+—Akkuspannungsanzeige

Fernsteuerung
Einstellungen

Gasknippelstellung ——{ 0 | @ @ @ [ 0 J«}——Querrudertrimmungsanzeige

. J

Seitenrudertrimmungsanzeige S ‘ \—Gastrimmungsanzeige

Hohenrudertrimmungsanzeige

10.2.2 Typauswahl

Driicken Sie ENT um in das Hauptmen zu gelangen, UP/DN um den Cursor auf Modellmenl zu bewegen,
ENT um in das Modellmeni zu gelangen, UP/DN um ,Type Select” auszuwahlen, ENT um in die Einstellungen
zu gelangen, UP/DN um ,Airplane Option* auszuwahlen, ENT um zu bestatigen, EXT um in das Modellmeni
zurtickzukehren.

10.2.3 Modellauswahl

Im Modellmenu driicken Sie UP/DN um den Cursor auf Modellauswahl zu bewegen, ENT um in das Modellauswahl
zu gelangen, UP/DN um das entsprechende Modell auszuwahlen, ENT um zu bestatigen, EXT um in das
Modellment zurtickzukehren.

10.2.4 Modellname

Im Modellmen driicken Sie UP/DN um den Cursor auf Modellnamezu bewegen, ENT um in das
Modellnamenseinstellungen zu gelangen, UP/DN um die entsprechenden Zeichen auszuwahlen,
R/L um diese auf X350PRO zu andern, ENT um zu bestatigen, EXT um in das Modellmeni zuriickzukehren.

Type Select 7.4V Model Select 1 7.4v Model Name 7.4V
) — > 1 A Model 1 NO. 1
Helicopter 2 H Model 2 N
— > Airplane 3 H Model 3 ame .
4 H Model 4 X350PRO
5 H Model 5
10.2.2 Typauswahl 10.2.3 Modellauswahl 10.2.4 Modellname
10.2.5 Flachentyp Wing Type 17.4v
- . , 5 — Wing Type
Im Modellmeni driicken Sie UP/DN um ,Wing Type® auszuwahlen, Normal
ENT um in die Einstellungen zu gelangen, UP/DN um ,WING TYPE*" V-Tail
Option auszuwahlen, R/L um normal zu wahlen, ENT um zu bestatigen, Inhibit
EXT um in das Modellmenu zurlickzukehren. Dual Channel bt
nhibi

10.2.5 Flachentyp
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10.2.6 Kanalausgabe

Im Modellmenu driicken Sie UP/DN um ,Device Output® auszuwahlen, ENT um in die Einstellungen zu gelangen.

Device Output 7.4V
Gear _, yix sw
Active
Flap AUX2 KB
Active
AUX2  FmOD sw
Active

Device Output 7.4V
Gear MIX SW
— Active
Flap AUX2 KB
Active
AUX2  FmoOD swW
Active

(2) Klappeneinstellungeng:

Dricken Sie UP/DN um ,FLAP®
auszuwahlen und in die

Funktionseinstellungen zu gelangen,

(1) GEAR Einstellungen:

Driicken Sie UP/DN um ,Gear Option*
auszuwahlen, R/L um ,MIX SW* auszuwahlen,
UP/DN um ,Function Setting“ auszuwahlen,
nachdem der Schalter gewahlt wurde wahlen
Sie R/L um den Status auf aktiv zu setzen.

R/L um ,active” auszuwahlen, UP/DN um
,Flap Switch selection” auszuwahlen:

(1) Dricken Sie R/L um ,AUX 2 KB* als die
serienmafRige Gimbal Tilt Kontrolle zu

wabhlen.

(2) Dricken Sie R/L um ,GEAR SW* als

die serienmaBige Videokontrolle auszuwahlen.

Device Output 7.4V Device Output 7.4V
Gear  \ix sw Gear  \ix sw
Active Active
Flap — AUX2KB Flap — GEAR sSW
Active Active
AUX2  FmoD sw AUX2  FMOD sw
Active Active

7 [N\

=)

10

Fernsteuerung
Einstellungen

Device Output 7.4V Device Output 7.4V

Gear MIX SW Gear MIX SW
Active Active

Flap AUX2 KB Flap AUX2 KB
Active Active

AUX2 — FMOD SW AUX2  FmoD sw
Active — Active

10.2.7 Wegumkehr

(3) AUX2 Einstellungen:

Driicken Sie UP/DN um ,AUX2 option*
auszuwahlen, R/L um ,FMOD SW* auszuwahlen,
UP/DN um ,Function setting“ auszuwahlen,
nachdem Sie den Schalter gewahlt haben,
driicken Sie R/L um ,active“ zu wahlen, ENT zum
Bestatigen und EXT um das Menu zu verlassen.

Driicken Sie ENT im Hauptmenu, UP/DN um ,Function Menu“ auszuwahlen, ENT um in dies zu

gelangen, UP/DN um ,Reverse Switch*
auszuwahlen, ENT um in die Einstellungen
zu gelangen, UP/DN um die gewlinschte
Option auszuwahlen, R/L um den Status von
normal auf umgekehrt zu andern. Driicken
Sie ENT zum Bestatigen und EXT zum
Verlassen.

10.2.8 Videoauswahl

Reverse Switch

— Elevator
Aileron
Throttle
Rudder
Gear

17.4v Reverse Switch 17.4v
Normal — Flap Normal
Normal AUX2 Normal
Normal
Normal
Normal

Dricken Sie ENT im Hauptmeni, UP/DN um das Systemmeni auszuwahlen, ENT um in das Systemmen(
zu gelangen, UP/DN um ,Video Select® auszuwahlen, R/L um den Status auf aktiv zu setzen, DN um

,Channel item* auszuwahlen, R/L um die
Nummern zwischen 1-8 zu wechseln.

Mit der llook Kamera kénnen 1-8 Kanale
fur die BildUbertragung genutzt werden.
Driucken Sie ENT zum Bestéatigen und EXT
zum Verlassen.

Video Select

— Status

Channel

7.4V Video Select 7.4V
Status
Active Active
— Channel
1/8 1/8
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10.3 Devo 7 Einstellungen
1\
10.3.1 Hauptbildschirm
' )
I EE | Akkuspannungsanzeige
1 O Timer T 00 —_— — OO
. ) . Gastrimmungsanzeige
Femsteuerung Hohenrudertrimmungsanzeige I TH I
. Y Gas/Modellanzeige
Einstellungen 0% L
Seitenrudertrimmungsanzeige ——{—|{——— — | — | Querrudertrimmungsanzeige
(. /

10.3.2 Modelltyp (TYPE)

Driicken Sie ENT um in das Hauptmeni zu gelangen, UP/DN bis ,Model“ zu blinken beginnt, dann ENT um in
das Modellmeni zu gelangen, UP/DN bis ,Type* anfangt zu blinken, ENT um zwischen Helikopter und Flugzeugtypen
zu wahlen, R/L um ,AERO*" auszuwahlen, ENT zum Bestatigen und EXT um zum vorherigen MenU zuriickzukehren

10.3.3 Modelltyp (SELEC)

Driicken Sie UP/DN im Modellmeni bis ,SELEC" anféangt zu blinken, ENT und die Optionen werden angezeigt,
UP/DN um MOD1 zu wahlen, ENT zum Bestatigen und EXT um zum vorherigen Menii zurlickzukehren.

MODEL ClEmmm MODEL ((mmmm MODEL Cmmmm
HELI MOD 1 01
AERO MOD 2 X350P
\ — ] — | \ — I — | \ — ] — |
10.3.2 Modelltyp (TYPE) 10.3.3 Modellauswahl (SELEC) 10.3.4 . Modellname (NAME)

10.3.4 . Modellname (NAME)

Driicken Sie ENT um in das Modellment zu gelangen und UP/DN bis ,Name* anfangt zu blinken, dann driicken
Sie ENT um die Model Seriennummer und Namenseinstellungen zu andern.

Driicken Sie UP/DN um die Zeichen oder Nummern zu andern, R/L um auf X350P zu andern, ENT zum Bestatigen
und EXT um zum vorherigen Meni zuriickzukehren.

10.3.5 Flachentyp (WING) MODEL Clemmm
Driicken Sie ENT um in das Modellmeni zu gelangen und UP/DN bis ,WING* WING

anfangt zu blinken, ENT um die Einstellungen zu gelangen. Der Flachentyp wird

angezeigt. NORM

Driicken Sie UP/DN um ,NORM* zu wahlen, ENT zum Bestatigen und EXT um

zum vorherigen Men( zurtickzukehren. — ] —

10.3.6 Kanalausgabe (OUTPU)

Driicken SIE UP/DN im Modellment bis ,OUTPU" blinkt, ENT um in das Unterment von ,OutPU* zu gelangen.

MODEL Cmmmm MODEL rmmmm
(1) GEAR Einstellungen GEAR GEAR
Driicken Sie R/L um ,GEAR MIX" zu wahlen,
DN und R/L um ,GEAR ACT* zu wahlen. MIX ACT
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(2) Klappeneinstellungen

Driicken Sie DN und R/L um ,FLAP ACT" Einstellung zu wahlen.
Einstellung : (1) Driicken Sie DN und R/L u m*AUX2" als die serienmaRige Gimbal TILT Kontrolle auszuwahlen.
(2) Drucken Sie DN und R/L um ,GEAR" als die serienmaRige Videokontrolle auszuwahlen, ENT um zu Bestatigen

und EXT um in das Hauptmenu zurlickzukehren.

7 [\

()

MODEL ((mmmm MODEL ((mmmm MODEL ((mmmm
FLAP FLAP FLAP 1 ()
AUX2 GEAR ACT .

Transmitter
Setting

(3) AUX2 Einstellungen MODEL Cimmmm MODEL Cmmmm

Driicken Sie DN und R/L um ,AUX2 FMD*

auszuwahlen, DN und R/L um ,AUX 2 act” AUX2 AUX2

auszuwahlen, ENT zum Bestatigen und EXT

um in das Hauptmenu zurlGckzukehren. FMD ACT

10.3.7 Wegumkehr (REVSW)

Driicken Sie ENT um in das Hauptmen zu gelangen, UP/DN bis ,FUNCTION* anfangt zu blinken, ENT um in das
Funktionsmenu zu gelangen, UP/DN bis ,REVSW* anfangt zu blinken, ENT um den jeweiligen Kanalnamen

anzuzeigen und den Umkehrstatus.

Driicken Sie R/L um zwischen ,NOR" und ,REV* zu wechseln.
Driicken Sie DN um jeden Kanal -AlL, THRO, RUDD, GEAR, FLAP, AUX und die jeweiligen Umkehreinstellungen
anzuzeigen. Setzen Sie jeden Wert wie er in der unten stehenden Tabelle angezeigt wird.

Driicken Sie ENT zum Bestéatigen und EXT zum Verlassen.

ELEV AILE THRO RUDD

GEAR

FLAP

AUX2

NORM | NORM | NORM NORM

NORM

NORM

NORM

FUNCTION CHmmm
ELEV

NORM

NN
D
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11.1 Parameter des GA005 Ladegerates
Eingangsspannung | Eingangsstrom Ausgangsstrom Abmessungen Gewicht
DC15-18V 1000mA *800mA 62.5*47%20.8mm 469

11.2 Features

(1) Der Ga005 verwendet Mikrocomputerchips um den Gesamten Ladeprozess zu tiberwachen und die Zellen
zu balancieren, der Ladezustand wird in Echtzeit mit einer LED angezeigt.
(2) GA0O05 wird an ein DC15-18V 1000ma Netzteil angeschlossen (Lieferumfang enthalten)
(3) GA0O5 kann 2-3 Zellige (7.4V-11.1V) LI ION oder Li Polymer Akkus laden
(4) GAQO5 erkennt automatisch die Zellenzahl bei 2-3 Zelligen LIPO Akkus.
Der GAO0O05 startet automatisch den Ladevorgang, die LED zeigt blinkend den Ladevorgang an.
Die Zellspannung wird kontrolliert auf 4.2V +- 0.05V um sicherzustellen, dass die maximale Spannungsdifferenz
der Zellen weniger als 50mV betragt.

e Bitte Laden Sie LIPO AKKUS nie unbeaufsichtigt**********
Verwenden Sie als Unterlage eine Feuerfeste Unterlage oder nutzen Sie eine LIPo Schutztasche zum Laden.

11.3 Anweisungen

Status LED

Polarity Assignment
Diagram

LTI

12.6V8.4V 4.2V 0V

Ladeanschluss fur
7.4V Akku

Ladeanschluss
fur 11.1V Akku

Netzteil Buchse



11.4 Inbetriebnahme

Stecken Sie das Netzteil in die SchlieRen Sie den Balancer Wahrend des Ladevorgangs blinkt
Steckdose, der runde Netzteilstecker  Stecker des Akkus wie gezeigt die LED konstant rot, sobald der
muss mit dem Netzteileingang des an. Akku geladen ist wechselt die LED
GAO005 verbunden sein. auf grin.

Die Staus LED des GA005 leuchtet
nun konstant rot.

>
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Schritt 1: Offnen Sie die Batterieabdeckung, setzen den Akku
in Pfeilrichtung ein.

Schritt 2: Kontrollieren Sie ob sich alle Schalter der
Fernsteuerung auf ,0" befinden und setzten den
GasknUppel auf die unterste Gasposition,
schalten Sie die Fernbedienung ein.

Schritt 3: Kontrollieren Sie ob alle Trimmungen der
Fernsteuerung auf Neutral stehen

Schritt 4: SchlieRen Sie den Akku an die Drohne an und
warten auf die Bindung zwischen
Fernbedienung und Drohne. Beriihren Sie nicht
die Fernsteuerungsknippel bis die Bindung
abgeschlossen ist. Die Drohne muss auf einer
ebenen Flache stehen.

Schritt 1: Trennen Sie den Akku Schritt 2: Schalten Sie die Fernbedienung aus.  [Schritt 3: entnehmen Sie den Akku.

von der Drohne.
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