oIeUenJ[ion

Art.-Nr.: 25178 / 25179

QR X350

DEVO F12E Version
Anleitung

Premium

AMEWI Trade e.K. Nikolaus-Otto-Str. 6 33178 Borchen Germany




QR X350
1.0 Vorbereitung vor dem Flug

1.1 Lernen Sie lhr Flugmodell kennen

® Modulares Design, einfach zu installieren und zu verbinden..
o Anew generation flight control system be built, promote stable flight performance.

e 5.8GHZ Video Ubertagungssystem mit Live Bild System auf der Fernsteuerung (OSD).

o Symbolanzeigen fiir GPS, Kompass, Barometer und andere Teile geben die notwendigen

Betriebsinformation und Sicherheit.
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Indikater leuchet = betriebsberei

1. Kamera 9. GPS Modul
2. Sendeantenne Video 10. LED Empfangskontrolle
3. M3x18 Schraube 11. LED Stromkreislauf
4. Landekufen 12. LED Barometer
5. Propeller —Laufrichtung im Uhrzeigersinn 13. LED Kompass
(WeiRe Kappe)
6. Propeller- Laufrichtung entgegen dem 14. LED GPS

Uhrzeigersinn (schwarze Kappe)

7-8. Motor (Verschraubung ist entgegen der
Drehrichtung damit sich die Muttern nicht I6sen
kénnen wahrend des Fluges)
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DEVO F12E

linker Kniippel Gas/Seitenruder Knippel (0) Manueller Modus| (1) GPS-Halt Modus (2) Heimkehr
Mode 2 N -
il Héhenruder/Querruder Knippel
(Gas links) rechter Kniippel PP
linke Trimmung GAS Trimmung @)
rechte Trimmung Héhenruder Trimmung
linker Knippel Hohenruder/Seitenruder Knippel || mix Schalter auf “0” | MIX Schalter auf “1” | MIX Schalter auf “2”
Mode 1 rechter Kniippel GAS/Querruder Kniippel
(Gas rechts) 3 N - 3 N . N
linke Trimmung Hohenruder Trimmung Lernen Sie diese Einstellungen auswendig
rechte Trimmung GAS Trimmung

2.4G TX Antenne —————————»|
¢——— 5.8G RX Antenne

GEAR - Fahrwerksschalter
MIX(Flugmodus Schalter)

/R -
RUDD D/R - AUTO Start Schalter FMOD - Rundflug Modus

ELEV D/R - IOC Schalter
Intelligente Orientierung

AUX5 - Gimbal ROLL

AILE D/R - Kamera Start/Stop
AUXB6 - Gimbal TILT Kontrolle

. ) 5"LCD Bildschirm
linke Trimmung

linker Kniippel rechter Kniippel

rechte Trimmung

Trimmung Trimmung

Power Schalter

GPS Satelliten <6 6 7 8 9 10 1 12 13

blaue LED

Wichtig: Fiir einen sicheren GPS Flug: Die blaue LED sollte doppelt blinken (2x zur gleichen Zeit)
Warten Sie auf ein 3 faches blinken - 8 Satelliten bevor Sie starten.
Fiihren Sle niemals einen at ischen Start mit iger als 3 x blinken durch !
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1.2 Zusammenbau des X350 Premium

(D Montieren Sie das Landegestell wie in Abbildung 1 gezeigt mit den beiliegenden Schrauben
(mit weiRem Kunststoffkopf).

(@ Installieren Sie die Propeller mit Laufrichtung gegen den Uhrzeigersinn wie in Abbildung 2 gezeigt.
AM jeweiligen Motor Arm und am Propeller befindet sich ein Pfeil mit der Laufrichtung welche tbereinstimmen
missen. Die Propeller handfest anziehen, da die Verschraubung gegen die Motordrehrichtung erfolgt
sichern sich diese im Fluge selber.

entgegen dem Uhrzeigersinn

(schwarze Kappe) /

Laufrichtung im Uhrzeigersinn
irse Kappe)
N

entgegen dem
Laufrichtung im Uhrzeigersinn Uhrzeigersinn
(WeiRe Kappe) (schwarze Kappe)

(® Einsetzen der Micro SD (Bei der Fisheye Kamera)

Wollen Sie Videos aufnehmen, setzen Sie bitte die Micro SD Karte ein.

Driicken Sie den oberen und unteren Plastikhalter (Lasche welche heruntergedriickt werden kann) der
Kamera herunter und ziehen Sie die Kamera heraus. Setzen Sie die Micro SD Karte in dem mit MICRO SD
Symbol beschrifteten Einschub gemaf dem Symbolaufdruck ein. Die winzig kleinen

DIPP-Schalter (siehe Abbildung) kénnen vorsichtig per feiner Pinzette
oder Schraubendreher verstellt werden um den Video

Kanal einzustellen. Setzen Sie die Kamera wieder ein bis
die Halter einrasten.

Kamera



1.4 Spezifikationen

e Drone

Rotordurchmesser: 233mm

LxWxH: 303mmx303mmx176mm

Gewicht: 1650g (mit Akku)

Fernsteuerung: Devo F12E

Empféanger: BTR-2401(FCC) / BTR-2402(CE)
Brushless Motor: WK-WS-34-002A

Akku: 29.6V 3000mAh 10C(8S) LiPo

2.4G Bluetooth Datalink:

BTR-2401(FCC) & BT-2401B(FCC) / Andriod
BTR-2402(CE) & BT-2402B(CE) /Andriod
BTR-2401(FCC) & BT-2403B(FCC)/I0S

BTR-2402(CE) & BT-2404B(CE) - Apple 10S system

Flugzeit: bis zu 25 Minuten
Temperaturbereich: -10 +40 degrees

e Camera specifications

a. Video

o Auflésung: 1920x1080 Full HD, 30 FPS
® Micro High Speed SD: max 64G
® Videoformat: MOV

® Bildsensor: 3,000,000 Pixel
°

QR X350

b. 5.8G Wireless

® 5.8G kabellose Videolbertragung

® FCC BIND B: 4 Kanéle

® CE BIND B: 8 Kanale

® FCC Ausgangsleistung bis zu 200mW
S cCE Ausgangsleistung bis zu 25 mW
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Binden des Quadrokopters

Bewegen Sie alle Trimmer in
Mittelstellungen, Funktionsschalter
auf 0 Position, Gas auf die
unterste Position und schalten die

R Power Knopf
\ﬁ\\ ------ LED Licht
A\

l\\ )’F ,} rrrrr Power Schalter
O 000 Power Anzeige
i\ I

\N=tl/
WanW V),
S X
=

Stellen Sie die Drohne auf das
Fahrwerk, schalten den Power
Schalter ein und driicken den
Power Knopf bis sich der

Innerhalb einer Minute wird die
rote LED aufhéren zu blinken,
die Bindung ist erfolgt.

Fernsteuerung ein Quadrocopter einschaltet.

Kalibrieren des Quadrokopters

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 Stabilitat und des GPS Hold
feststellen. Wichtig: Flihren Sie die Kalibrierung immer
entfernt von magnetischen Feldern und Metall durch.

Tail of aircraft
towards yourself

[

Aircraft Nose

Vorwérts-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°)

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°)

Kalibrierungs Modus:

Bewegen Sie beide Kniippel
gleichzeitig nach unten in die Mitte.
Der Quadrocopter wird schnell
Rot-Griin blinken.

Tail of aircraft

towards yourself stop flashin

@ / ] @ the red LED light to

Ground Heéd vertical down

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°)

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°)

5

Halten Sie den Quadrocopter

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

GPS Satelliten <6 6 7 8 9 10 11 12

blaue LED

Wichtig: Fiir einen sicheren GPS Flug: Die blaue LED sollte doppelt blinken (2x zur gleichen Zeit)
Warten Sie auf ein 3 faches blinken - 8 Satelliten bevor Sie starten.
Fiihren Sle niemals einen automatischen Start mit weniger als 3 x blinken durch !

2.4 Motor Sperren/ Entsperren

Mode1 (GAS rechts) Mode2 (GAS links)

GAS / Seitenruder

Nach der Bindung von DEVO F12E und Quadrocopter, prifen Sie ob alle
Trimmungen auf neutral stehen, der Gasknuppel unten ist und 0% anzeigt,
sowie alle Schalter in der “UP” Position. Hinweis: Sie kénnen die Motoren
nicht im GPS Modus starten. Bewegen Sie den Gasknuppel nach unten
und Seitenruder nach links. Die rote LED wird leuchten und anzeigen

das die Motoren entriegelt sind.

Wird jetzt Gas gegeben, laufen die Motoren an.

Aus Sicherheitsgriinden werden die Motoren nach 10 Sekunden

Inaktivitdt automatisch wieder gesperrt.

Mode1 (GAS rechts) Mode2 (GAS links)

Seitenruder GAS

Entsperren Sie die Motoren in dem GAS ganz nach unten bewegt wird

und Seitenruder ganz nach rechts. Die Rote LED wird erlischen -die Motoren
sind verriegelt. Wird nun Gas gegeben, bewegen sich die Motoren nicht.
Hinweis:

* Nach erfolgter Bindung sind die Motoren verriegelt.

* Die Motoren kénnen im GPS Modus nicht gesperrt oder entsperrt werden.

-6-
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2.5 Funktionen / Erklarung

Modell ( mm ist die Richtung der Modell - Nase) Mode1 Mode2
GAS (
=

hoch/runter

2

1

PITCH
vorwarts/rlickwarts A

2

links/rechts

ROLL (Seitenneigung) £

1

A -

RUDD (Drehung)

A

links/rechts
AUTO Start . 0
Mind. 8 Satelliten ﬁ_( i "
erforderlich. M
MIX RUDD DR
Sperren/Entsperren
der Motoren im manuellem MIX Schalter Gas auf Null MIX Schalter RUDD D/R Schalter
Modus. Boden  auf ‘0" auf“1". auf “1”.
GPS Positions Halt i
ositions Ha
=k
" . . . 2
Wird nicht gesteuert wird die MIX
Position automatisch gehalten.
Hinweis: der Gasknuppel muss MIX Schalter Gasknlppel
in der Mitte stehen, damit die Hohe Boden auf “1” position mittig
gehalten wird.
(FmoD -
\'2 R FMOD °
Rundflug Modus A s @); n A
Hiermit kénnen Sie ein > 4 \ < o 2 # ; !
Objekt automatisch umkreisen. ‘ﬂvY \ ) FMOD
ger :?/d'“i"‘l’l'rd '; der F12E A MIX Schalter Bewegen Sie FMOD auf “2” Bewegen Sie FMOD auf “0”
urch Verstellen des
“1” iti Der Rundflug startet. Der Rundflug stoppt.
AUX3 Wertes geandert. auf*1" position 9 g stopp
Die Heimkehr kann abgebrochen
H 15m
Heimkehr ‘ werden wenn auf GPS Halt
Der Quadrocopter steigt auf y geschaltet wird. Achtung: GAS
15m Héhe und fliegt zum Gaskniippel auf die  MIX Schalter muss in der Mitte auf 50% stehen.
Startpunkt und landet. Mitte auf 2" . Schalten Sie im Heimkehr Modus
Boden nie in den manuellen Modus, dies

kann einen Absturz zur Folge haben.

7-
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2.6 DEVO F12E Funktionen und Betriebsanweisungen

Funktion

Schalter

Anewisungen

AUTO
Start

One Key
to Start

Quadrokopter auf Ebene —— Motoren entsperren —— g&sitilégizgop/fléxggmterste

Flache stellen

0 Manual

1GPS

2 Return Home

-> Schalter auf “1” GPS

One Key to Start switch to “1” position <=
Wichtig:
Benutzen Sie die Funktion nur wenn die LED 3 fach blau blinkt (8 Satelliten oder mehr).
Bewegen Sie den Gaskniippel auf 50% (Mitte), kdnnen Sie in den manuellen Modus
schalten (Schalter auf “0” “Manual”)

GPS
Position -
Halt

0 Manual
»1GPS
2 Return Home

“0” : Manueller Modus “1” position: GPS Position Halt "2 : Heimkehr

0 Manual

1 GPS i o i

2 Return Home —— GAS Kniippel auf 50% (Mitte)
->Schalter auf “1”

Benutzen Sie die Funktion nur wenn die LED 3 fach blau blinkt (8 Satelliten oder mehr).
Bewegen Sie den Gaskniippel auf 50% (Mitte), kdnnen Sie in den GPS Position Halt
Modus schalten (Schalter auf “1” “GPS”). Gibt es einen GPS Signal Fehler, wird der
Quadrocopter automatisch die Hohe halten, jedoch seitlich driften.

Nachdem mehr als 50% Akkukapazitét verbraucht sind, schalten Sie nicht in diesen Modus,

ein plétzlicher Hohenverlust (Absturz/Crash) kdnnte auftreten.

Sie kénnen im GPS Modus landen, auf manuell schalten und die Motoren sperren.

Kreisflug

+ ORBIT

“0": aus “1” : nicht verwendet “2" : aktiviert Kreisflug

Benutzen Sie die Funktion nur wenn die LED 3 fach blau blinkt (8 Satelliten oder mehr).
Bewegen Sie den Gaskniippel auf 50% (Mitte), kdnnen Sie in den Kreisflug Modus
schalten (Schalter auf “Orbit”). Der SerienmaRige Kreisflugradius betragt 5 Meter,
editieren Sie die AUX 3 EPA (Endpunktbegrenzung) der F12E Fernsteuerung.

Sehen Sie hierzu in der Fernsteuerungsanleitung EPA Funktion.

Nachdem Sie den Wert geandert haben, missen Sie den Orbit Schalter auf “0” und
wieder auf “2” schalten um den neuen Wert zu tibernehmen.

Heimkehr =

0 Manual
1GPS
2 Return Home

“0” : manueller Modus “1” . GPS Position Halt “2" : Heimkehr

GAS auf 50% (Mitte) ——> S Manual 1 GBS: 2 Return Home

Dieser Modus funktioniert nur mit einem soliden GPS Signal, bei schlechtem oder
keinem GPS schalten Sie auf gar keinen Fall in diesen Modus.

Nachdem Sie in den Heimkehr Modus geschaltet haben, belassen Sie den Gaskniippel
auf 50% (Mitte) und beriihren keine Schalter und Kniippel an der F12E.

Um die Kontrolle erneut zu tibernehmen schalten Sie den “0 Manual/1 GPS/2 Return
Home” Schalter auf “1”. Im Notfall wie einem Verbindungsverlust landet der
Quadrokopter automatisch (Heimkehr Modus).

Nach erfolgter Landung kénnen Sie erneut auf manuell umschalten.

8-
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Funktion

Schalter

Anweisungen

Hyper
loC
Modus

loCc

10C / intelliegente Orientierung heilt: Der Quadrokopter wird am Boden initialisiert ->
@ genau in diese Richtung in die die Nase zeigt , gibt die spatere Flugrichtung vor, egal
wie der Quadrokopter im Flug ausgerichtet ist. Steuern Sie zb. nach hinten, fliegt er
nach hinten, auch wenn die Nase zb. zur Seite oder auf Sie zeigt.
Somit kénnen Sie also filmen und brauchen nicht iiber die Fluglage des Quadrokopters nachdenken.
Steuern Sie einfach in die Richtung in die Sie fliegen wollen, der Quadrokopter fliegt dorthin.

10C Schalter “0”: IOC AUS “1":10CEIN
Benutzen Sie die Funktion nur wenn die LED 3 fach blau blinkt (8 Satelliten oder mehr).

Sobald der Abstand zum Startpunkt 10 Meter oder weniger betragt schaltet sich die I0C
Funktion automatisch aus.

3.0 Beenden des Fluges

(D Landung mittels manueller Steuerung oder Heimkehr Funktion.

(2 Schalten Sie zuerst den Quadrokopter aus, dann die Fernsteuerung.

(® Entnehmen Sie den Akku aus dem Quadrokopter.

-9-




4.0 Zusatzhinweise

4.1 DEVO F12E Einstellungen

e Hauptbildschirm

Modellname

QR X350

Gasweg in Prozent

Timer Anzeige

—— Ubertragungsstérke

Modelltyp —l
]

Modell Nr.

T =
»01 » Model01 0% 00:00 = ‘—

Akku Kapazitat

Seitenruder Trimmung —0 0 0 0 0 00— Querrudertrimmung
Mode 1(Hohenruder Trimmung) I:Mode 1(GAS Trimmung)
Mode 2(GAS Trimmung) :I Mode 2(Hohenruder Trimmung)
linke Trimmung rechte Trimmung
e Modellauswahl Model Select g
| uPiDN | uPDN 022 Model 02
E_aupt | _ENT, Hauptmen(i | ——| Modell Menii| ———> Model Auswahl LENT, 033 Model 03
ildschirm
ENT ENT 04+ Model 04
053 Model 05
Driicken Sie UP/ DN um die gespeicherte Modellnummer zu wahlen. Zum Beispiel “Model 01", 062 Model 06
07 =% Model 07
EXT um zuriick in das “Model Menu” zu kehren. 08 Model 08

e Modell Name

| Modell Meni

Modell Name

ENT

=

Model Name

L g

No. 01

Name

0

“Quadrokopter”

Driicken Sie UP /DN um die Zeichen zu andern,

und geben dem Modell einen Namen.

Durch EXT gelangen Sie in das Menii zuriick.

-10-

e Flachen Typ

..| UP/DN "
Modell Menu| | Flachen Typ |il
Wing Type 4

V-Tail Inhibit

Dual Channels Inhibit

Mate Inhibit

Trim Inhibit

Twin Engine Inhibit

Trim Inhibit

Driicken Sie R oder L um “Normal” auszuwahlen
dann driicken Sie EXT um in das “Model Menu”
zurlickzukehren.
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® Sensor Einstellungen

| uP/DN
Modell Meni | ——

Sensor Einstellung

Durch R/ L wahlen Sie “Active”

Hinweis: Um die Sensor Einstellungen wahrend des Fluges
anzuzeigen begeben Sie sich in das Modell Meni / Sensor Ansicht /

driicken Sie L um die néchste Seite anzuzeigen.

Hier werden die Live Sensor Werte angezeigt.

(1) Spannungs Einstellungen

Sensor Setting El
ENT Status
No Signal Inhibit

Sensor Submenu
Voltage
Temperature
GPS Setting

Driicken Sie UP / DN um Spannung (Voltage) in den Sensor Einstellungen auszuwahlen. Durch ENT gelangen Sie in die Einstellungen.

Voltage
Internal: VO Inhibit
External: V1 Active
21.4V
External: V2 Inhibit

External zeigt die Qu

(2) GPS Empfang Einstellungen

Internal zeigt die Fernsteuerungs Spannung.

adrokopter Spannung.

Die Werksseitig eingestellte Spannung ist 21.4 Volt.
Sobald die Fernsteuerung die Unterspannungswarnung ausgibt, sollten Sie unverziglich landen.
*Um noch frihzeitiger gewarnt zu werden kdnnen Sie auch 21.6 V einstellen.

Durch UP / DN wahlen Sie die GPS Einstellungen im Sensor Einstellungen Mend, driicken ENT um in die GPS Einstellungen zu gelangen.

GPS Setting El
Altitude Type
Speed Unit Km/h

Date Type DD-MM-YY

Time Zone UTC+08:00

(2.1) Hhen Typ:

(2.2) Geschwindigkeit:

(2.3) Daten Typ :

Wahlen Sie mit R / L zwischen absolut und relativ.

Wahlen Sie mit R / L Km/h oder Knoten.

Wahlen Sie mit R/ L zwischen DD-MM-YY\ MM-DD-YY\ YY-MM-DD aus.

(2.4) Zeitzone:

Wahlen Sie mit R / L die Zeitzone, dann driicken Sie EXT um in das Hauptmenii zuriickzukehren.

@ Umkehrschalter

Hauptmenii M Funktionsmenii PN Umkehrschalter ﬂ»Werkseintellungen / Anzeigemenii
ENT ENT
Reverse Switch < Reverse Switch &
Elevator AUX4
Aileron Normal AUX5 Normal Durch EXT gelangen Sie zurlick in das
Throttle Normal AUX6 Normal
Rudder Normal AUX7 Normal Funktionsmendi.
Gear Normal
Flap Normal
AUX2 Normal

11-



® Servo Wegeinstellungen

QR X350

Travel Adjust < n_ Travel Adjust o v j_
Elevator Gear +100.0%
D100.0% -100.0%
UP/DN ENT f 0,
[Funktensmend] 2. [ servo wes |
Throttle H100.0% AUX2 +100.0%
L100.0% -100.0%
Rudder L100.0% AUX3 +5.0%
R100.0% -100.0%
Wahlen Sie mit UP / DN FLAP Kanal, mit R /L
. . T | Adj
setzen Sie die Werte auf U150.0% und D150.0%. ravel Adiust <@ |
-100.0%
AUXS5 +100.0%
Als nachstes wahlen Sie mit UP / DN den AUX3 Kanal, drlicken -100.0%
. . . . . . AUX6 +100.0%
R/L und setzen den Wert auf +5.0%. Kehren Sie mit EXT in das Funktionsmen(i zurtick. -100.0%
AUX7 +100.0%
-100.0%
*Der AUX3 Wert gibt den Rundflugradius wieder, er kann beliebig veréndert werden ( 25% = 25 meter / 75feet).
@ Video Einstellung /OSD Informationen Video Sefing B
UP/DN uPDN [ ) ENT SOOI Active |
Hauptmenii | ——— | System Menii | —— | Video Einstellung
ENT Channel 1/32
Mittels R / L to wahlen Sie “Active”. Background Active
Kanal: Driicken Sie R/ L um den selben Kanal welcher in der iLook+ (oder Kamera) eingestellt ist,

zu wahlen

Hintergrund: Wahlen sie mit R /L aus. Wird das Videobild angezeigt, werden die Sensor Daten auf dem Bild dargestellt.

Im Hauptmeni kann durch driicken von EXT zwischen Halb und Vollbild bei Live Videobild gewechselt werden.

Satellitenanzahl ﬁ ﬁ Winkelanzeige Drehung

Background:

7 7 Press R or L to select Active,
? 8 ‘rZ‘OO“ %%&7‘7ﬁ?92‘”&e Real-time image will be set
. . ] B - rizon
Steig / Sinkrate ——~43% = Entfernung as background in Main Menu.
Fug ~~ —|»20% # - Flughche Press EXT to switch full screen
-geschwindigkeit or half screen to display image
and OSD information when in
Akkuspannung — {32V Interne Spannung the main interface
Breitengrad ——104° 15.5123E 22° 06.0902N 4—— Langengrad
® Sensor Ansicht
——— Akkuspannung
Sensor View @
Timer Anzeige ——00:53 222V 100m=— Horizontal distance

—+

Hoéhen Anzeige 5.0Km/

22° 06.0902

Breitengrad 104° 15.5123E

-

display

Move speed display

N+ Langengrad

Wahlen sie mit R / L “viewport display”. Wird das Videobild angezeigt, werden die Sensor Daten auf dem Bild dargestellt.

-12-
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® Stoppuhr Einstellungen

Stick Position Switch [F]
Off
| UP/DN - UP/DN Knii Ischalt it ENT
Hauptment ? Modell Menl —_— nuppelschalterposition| —— Switch m
Schalter: R/ L um “SPS0 SW” auszuwahlen. Channel Throttle
Position L94%
Kanal: R/ L um “Throttle” (GAS) auszuwéhlen. on Higt
Position: L um den Prozentualen Wert zu setzen -empfohlen ist L94%.
AN Einstellung: R / L um “High” als Einschaltrichtung zu wahlen.
Bewegen Sie GAS hoch und runter um die richtige Wirkweise zu priifen.
Driicken Sie EXT um in das Hauptmenti zuriickzukehren.
Timer ]
UP/DN UP/DN - ENT
UPION [ e nktionsment | o Timer — =N Type [ Stopwatch |
ENT
Switch SPSO sw

Typ: R/ L um zwischen Stoppuhr oder Countdown zu wéhlen.
Schalter: R/ L um “SPS0 SW” zu wahlen.

EXT um zum Hauptbildschirm zuriickzukehren.

Benutzung Geben Sie Vollgas auf L94% um die Uhr zu starten, Leerlauf/ kein GAS L94% um die Uhr anzuhalten, DN fiir einen Reset.

01 »» ModelO01 0% 00:00 Fy

Timer

4.2 QR X350 Premium Haupt Kontroller

Draufsicht Unterseite
(D GPS Port: Verbindung zum GPS Modul

(2) USB Port: USB Update Anschluss

® Input switch

QR X350 Premium

Interior«—Exterior q | vain controer c € b4
(Eingangsschalter: Werkseinstellung “Interior”) s wode i crina | @
(@) Daten Port

©
©
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QR X350 Fremium

4.3 Kamera Einstellungen

e Kamera Kanalauswahl
8 Kanéle kdnnen ausgewahit werden, wahlen Sie den Kanal mit der besten Bildqualitét aus.

Kanal 1 2 3 4 5 6 7 8

Frequenz 5866MHz 5847MHz 5828MHz 5809MHz 5790MHz 5771MHz 5752MHz 5733MHz

Schalter 3 2 1 3 21 3 21 3 2 1 3 21 3 21 3 21 3 21
oo | WE ||| ROB||(WOF| ROA(|B00 B8] 200 B0
(AUSIEIN)

OFFION oN ON ON ON oN oN oN oN

Nach FCC Standard sind nur die Kanale 2,4,6,8 verfigbar.

e Video Benutzung

Tipps:
e Eine Hochgeschwindigkeits Micro-SD-Karte sollte eingelegt werden, bevor die Kamera eingeschaltet
wird und entnommen werden nachdem die Kamera ausgeschaltet ist.

e Sobald Sie die Micro-SD-Karte eingesetzt haben und die Kamera angeschaltet haben, zeigen die roten
Anzeige Lichter die Initialisierung der Kamera an, erlischen diese, ist die Initialisierung beendet . (Standby)

® Blinkt das rote Anzeigelicht schnell, so muss die SD Karte formattiert werden.

Schalter Anewisungen

(1) Aufnahme: Schalten Sie den Start/Stop Video Rec Schalter von “0” auf “1” , warten fiir 1-2
Sekunden und schalten zuriick auf “0”, die Kamera nimmt nun auf und die rote Anzeige blinkt im
Intevall von 0.5 Sekunden. Es erscheint ein roter Hinweispunkt auf dem Fernsteuerungsdisplay.

Start/Stop Aufnahme beenden: Schalten Sie den Start/Stop Video Rec Schalter von “0” auf “1”, warten fir 1-2
Video Rec Sekunden und schalten zuriick auf “0”, die Kamera beendet die Aufnahme, die roten Hinweislichter
erloschen.

(2) Um die Videos zu seichern muss die Aufnahme gestoppt werden. Schalten Sie die Kamera vorher
aus, werden die Videos nciht gespeichert.
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