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IHR NEUER 4-KANAL-QUADROCOPTER

Ihr neuer 4-Kanal-Quadrocopter

Sehr geehrte Kundin, sehr geehrter Kunde,

vielen Dank fuir den Kauf dieses Quadrocopters QR-X350 Pro. Mit diesem Fluggerat
bekommen Sie ein leistungsfahiges System, das Sie je nach Einsatzzweck genau an Ihre
Bedirfnisse anpassen kdnnen. In der Basisversion ist der Quadrocopter mit seiner GPS-
gestitzten Lagekontrolle ein ausgereiftes Flugmodell fiir den Outdoor-Einsatz. Fiirs
Fliegen bei Wind und Wetter kann Sie die Elektronik mit vielen Profi-Features unter-
stlitzen. Die eingebaute Sicherheit, immer wieder zum Ausgangsort zurlickkehren und
landen zu kénnen, hilft Ihnen: So stellt sich gleich von Anfang an der Spal3 beim Fliegen
ein statt der Angst vor Abstlrzen.

Wenn Sie schon immer lhre Action-Cam fiir Luftaufnahmen verwenden wollten, ist
dieses System eine hervorragende Plattform. Fiir gdngige Action-Cams sind zwei ver-
schiedene Kamerahalter, darunter eine motorisierte Brushless-Gimbal, als Zubehoér nach-
rustbar. Auch fiir den Einstieg ins FPV-Fliegen (Fliegen mit Live-Bild aus der Piloten-Pers-
pektive) sind Sie mit dem Quadrocopter gut ausgerustet.

Bitte lesen Sie diese Bedienungsanleitung aufmerksam durch und befolgen Sie die Hin-
weise und Tipps, damit Sie lhren neuen Quadrocopter optimal einsetzen kénnen.

Lieferumfang

» Quadrocopter « Schrauben und Kabelklemmen

- Landegestell » ,Bind“-Stecker zum Verbinden mit

« 2 Séatze Propeller a 4 Stuck anderen Sendern

« 4 Propellernaben + Inbusschlissel und Kalibrierschrauben-
- Lithium-Polymer-Flugakku zieher (Kunststoff)

+ Fernsteuerung + Klebepads

» Ladegerdt mit Lipo-Balancer - Halter fiir Action-Cam (nur in Bundles

- Netzadapter mit Stecker flir Ladegerat NX-1151 und NX-1152 enthalten)

+ USB-Kabel mit Micro-USB-Stecker + Bedienungsanleitung

+ Simulatorkabel mit 2 Klinkensteckern + CD mit englischer Originalanleitung

(3,5 mm) zum Verbinden des Senders
mit einem Computer

Zusatzlich benétigt fiir die Bundles mit den Sendern DEVO 7 und DEVO 10:
+ 8 Stlick AA-Batterien (Mignon).
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Produktvarianten

Halter

Art.-Nr. |Einsatzzweck Bundle-Inhalt
Einfaches Fliegen mit vorhan-
NX-1150 dener passender Fernsteuerung Quadrocopter QR X350 Pro
Quadrocopter QR X350 Pro, Sender
NX-1151 | Einfaches Fliegen mit Option zur |DEVO 7
NX-1152 | Kamera-Mitnahme Quadrocopter QR X350 Pro, Sender
DEVO 10
NX-1153 | Live-View-Fliegen mit eigener Quadrocopter QR X350 Pro, Sendf-:'r
DEVO F7, Kamerahalterung Pro, Video-
GoPro-Kamera (FPV) .
Emitter, Adapter
Fliegen mit system-eigener FPV- | Quadrocopter QR X350 Pro; Sender
NX-1154 |HD-Kamera auf motorisiertem DEVO F7; motorgesteuerte Kamerahal-

terung, HD-Action Cam




UBERBLICK UBER IHREN QUADROCOP

Uberblick tiber Ihren Quadrocopter

Fliegen mit einem Quadrocopter ist vergleichbar mit dem Fliegen eines Hubschraubers:
Er kann, geregelt tiber die Motordrehzahl, senkrecht steigen und sinken. Sie kénnen ihn
im Raum frei in alle Richtungen bewegen und ihn um seine senkrechte Achse drehen lassen.

Alle diese Funktionen werden durch Drehzahlanderungen der 4 Motoren untereinander
umgesetzt. Anders als bei Hubschraubern gibt es keine mechanischen Rotorblattverstel-
lungen. Um das Fluggerét in seiner Lage zu stabilisieren, greift eine elektronische Lage-
steuerung mit 3 Gyro-Sensoren in die Regelung der Motoren ein: Ein ungewolltes Drehen
oder Wegkippen in eine Richtung wird ausgeglichen oder abgemildert. Ein barometri-
scher Hohenmesser kann fiir Sie die Hohe halten, wenn Sie ihn zuschalten. Dazu haben
Sie die Méglichkeit, die Empfindlichkeit der Steuerung Ihrem Kénnen anzupassen.

d
¢

Um die Drehkréfte der Motoren untereinander auszu-
gleichen und um die Steuerung ohne mechanische
Teile zu ermdglichen, besitzt der Quadrocopter
Motoren und Propeller mit unterschiedlicher Drehrich-
tung. Bei einem Propellerwechsel miissen Sie dies
beachten: Es drehen sich jeweils die beiden Motoren in
die gleiche Richtung, die sich an den Motor-Auslegern
diagonal gegentiberliegen.

Damit Sie an Ihrem Quadrocopter auch im Flug leicht
erkennen, in welche Richtung er mit seiner Vorderseite
zeigt, besitzen die vier Motorausleger an ihrer Unter-
seite je 3 helle LEDs. Die griinen LEDs zeigen im Flug
nach vorne, die roten nach hinten. Dazu sind die hin-
teren Ausleger mit je zwei aufféllig orange-farbenen
Streifen gekennzeichnet.




PRODUKTDETAILS

Produktdetails

Quadrocopter

Nummer Bezeichnung

1 Motor 1 (rechtsdrehend)

2 Propeller 1

3 Motor 2 (linksdrehend)

4 Propeller 2

5 Motor 4 (rechtsdrehend)

6 Propeller 4

7 Motor 3 (linksdrehend)

8 Propeller 3

9 Linke Kontroll-LED (Steuerungs-Empfang)
10 Rechte Kontroll-LED (GPS-Empfang)
11 Lage-LEDs hinten (rot)

12 Magnetkompass

13 Akkuschacht-Deckel mit Verschluss
14 Landebein

15 Gummiful’




PRODUKTDETAILS

Fernsteuerung

Je nach gewahltem Bundle liegt lhrem Quadrocopter eine andere Fernsteuerung bei.
Sie kdnnen, falls vorhanden, auch einen DEVO-kompatiblen Sender verwenden, den Sie
bereits besitzen. Alle Sender gleichen sich in den primdren Bedienelementen zur Flug-
kontrolle (Steuerkniippel, Trimmung, GPS-Schalter). Sie unterscheiden sich in den mogli-
chen Zusatzfunktionen und in der Sendereichweite:

DEVO 7 DEVO 10 DEVO F7
Display LCD LCD 'dI'FeT-FarbdlspIay, Sonnenblen-
Batterien/Akkus |8xAA 8xAA Li-Po 2S5 800 mAh
Reichweite 1000 m 2000 m 1000 m
Zusatzfunktion |Lehrer-Schiller | Lehrer-Schiiler Empfang von AiTselleop
Lehrer-Schiiler

Wenn im Folgenden von Steuerbewegungen die Rede ist, wird an erster Stelle die deut-
sche Bezeichnung genannt und dahinter die oft verwendeten englischen Begriffe in
Klammern gesetzt; beispielsweise gieren (Yaw) fiirs Drehen um die Hochachse zur Seite.

Die eingestellte Belegung der Steuerkniippel am Sender (Schub und gieren links, nicken
und rollen rechts) entspricht bei Auslieferung dem so genannten ,Mode 2“. Daher
beziehen sich die beschriebenen Flugbewegungen in dieser Anleitung auf Mode 2.

Gieren (Yaw) (I | Rollen (Rall)

Schub (Thtottle) Nicken (Pitch)

Alle weiteren Bedienschritte, die den Sender Ihrer Fernsteuerung betreffen, lesen Sie
bitte in der Anleitung des jeweiligen Senders nach. Dieses Anleitungsheft kann hierzu
nur die fiir alle Sender giiltigen Punkte beschreiben.




WICHTIGE HINWEISE ZU BEGINN

Wichtige Hinweise zu Beginn

ACHTUNG:

A Dieses Fluggeriit ist kein Kinderspielzeug. Jeglicher Kontakt mit den rotie-
renden Propellern verursacht schwere Verletzungen. Es ist nicht geeignet fiir
Kinder und Jugendliche, die das 14. Lebensjahr noch nicht vollendet haben! Fiir
den sicheren Betrieb dieses Flugmodells ist es unerldsslich, dass Sie zuvor alle
Bedienungsschritte, Funktionen und Sicherheitsthemen verstanden haben.
Der Pilot muss sich in die Bedienung eingearbeitet haben und die genauen
Auswirkungen jedes einzelnen Bedienschrittes kennen.

=N\ HINWEIS:

Falls Sie im Fliegen von Modell-Helicoptern oder -Quadrocoptern véllig unerfahren
sind, ist es sehr empfehlenswert, dass sie vor dem Erstflug mit einer Modellflug-Simu-
lation am Computer trainieren. lhren Sender der DEVO-Serie kénnen Sie dabei mit
einem Adapterkabel als Simulator-Steuerung nutzen. Mit einem kleinen Anfénger-
Quadrocopter (z.B. Art.-Nr. NX-1147) trainieren Sie ebenfalls effektiv, bevor Sie mit
dem QR-X350.PRO abheben.

Falls Sie mit dem QR-X350.PRO Ihre ersten Quadrocopter-Erfahrungen sammeln
mochten, sollten Sie sich durch einen erfahrenen Modellpiloten unterstiitzen lassen.
Nutzen Sie dabei nach Méglichkeit die im Sender der Fernsteuerung integrierte Lehrer-
Schiler-Funktion.
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Sicherheitshinweise

Diese Bedienungsanleitung dient dazu, Sie mit der Funktionsweise dieses Produktes
vertraut zu machen. Bewahren Sie diese Anleitung daher stets gut auf, damit Sie jeder-
zeit darauf zugreifen kdnnen.

Bitte verwenden Sie das Produkt nur in seiner bestimmungsgemafen Art und Weise.
Eine anderweitige Verwendung fiihrt eventuell zu Beschadigungen am Produkt oder
in der Umgebung des Produktes.

Ein Umbauen oder Verdandern des Produktes beeintrachtigt die Produktsicherheit.
Achtung Verletzungsgefahr!

Offnen Sie das Produkt niemals eigenmaéchtig. Fiihren Sie Reparaturen, die tiber das
wechseln von angebotenen Ersatzteilen hinausgeht, nie selber aus!

Behandeln Sie das Produkt sorgfaltig.

Halten Sie das Produkt fern von Feuchtigkeit und extremer Hitze.

Tauchen Sie das Produkt niemals in Wasser oder andere FlUssigkeiten.

Durch seine GréBe eignet sich der Quadrocopter nur zum Fliegen im AuBBenbereich
und in Hallen. Nehmen Sie ihn nie (auch nicht probehalber) in Rdumen unter 5 m
Deckenhdhe in Betrieb.

Halten Sie den fliegenden Quadrocopter fern von Personen. Fliegen Sie nicht tiber
Zuschauer und unternehmen Sie keine nahen Vorbeifllige an Personen oder Tieren.
Greifen Sie nie in die laufenden Propeller. Achtung, Verletzungsgefahr!

Das Fliegen von ferngesteuerten Modell-Quadrocoptern muss erlernt werden. Wenn
Sie noch nie ein solches Modell gesteuert haben, machen Sie sich zuvor mit den Reak-
tionen dieses Modells auf lhre Fernsteuerbefehle vertraut.

Suchen Sie zum Fliegen eine sichere Umgebung ohne Hindernisse im Umkreis von
100 m um den Startplatz aus.

Gehen Sie beim Betrieb des Quadrocopters kein Risiko ein. Der unsachgemale Betrieb
kann zu Personen- und Sachschaden fiihren. Es besteht hohe Verletzungsgefahr
durch rotierende Teile. Halten Sie daher beim Flugbetrieb stets einen ausreichenden
Abstand zu Personen (auch zu sich selbst), zu Tieren und Gegenstanden ein. Starten
und landen Sie den Quadrocopter niemals auf der Hand!

Technische Anderungen und Irrtiimer vorbehalten!
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Wichtige Hinweise zur Entsorgung

Ihr neues Produkt wurde mit gréBter Sorgfalt entwickelt und aus hochwertigen Kompo-
nenten gefertigt. Trotzdem muss es eines Tages entsorgt werden. Die durchgestrichene
Mdlltonne bedeutet, dass lhr Produkt am Ende seiner Lebensdauer getrennt vom Haus-
mull entsorgt werden muss. Bitte bringen Sie in Zukunft alle elektrischen oder elektro-
nischen Gerate zu den eingerichteten kommunalen Sammelstellen in hrer Gemeinde.
Diese nehmen lhre Gerate entgegen und sorgen fiir eine ordnungsgemaRe und umwelt-
gerechte Verarbeitung. Dadurch verhindern Sie mégliche schadliche Auswirkungen auf
Mensch und Umwelt, die sich durch unsachgemaf3e Handhabung von Produkten am
Ende von deren Lebensdauer ergeben kdnnen. Genaue Informationen zur nachstgele-
genen Sammelstelle erhalten Sie bei Ihrer Gemeinde.

Konformitatserklarung

Hiermit erklart PEARL.GmbH, dass sich das Produkt NX-1150 in Ubereinstimmung mit der
R&TTE-Richtlinie 99/5/EG, der RoHS-Richtlinie 2011/65/EU, der EMV-Richtlinie 2014/30/EU
und der Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG befindet.

PEARL.GmbH, PEARL-Str. 1-3, 79426 Buggingen, Deutschland

Woilar. -

Leiter Qualitatswesen
Dipl.-Ing. (FH) Andreas Kurtasz
23.04.2014

Die ausfiihrliche Konformitatserklarung finden Sie unter www.pearl.de. Klicken Sie unten
auf den Link Support (Handbiicher, FAQs, Treiber & Co.). Geben Sie anschlieBend im
Suchfeld die Artikelnummer NX-1150 ein.
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Hinweise zum Laden des Flugakkus

Obwohl der Umgang mit Akkus und Batterien heutzutage eine Selbstverstandlichkeit ist,
bestehen dabei spezielle Gefahren, die Sie beachten sollten.

Ihr Produkt ist mit einem Lithium-Polymer-Hochleistungsakku bestlickt, der ein hohes
Energiespeichervermogen bei geringem Gewicht besitzt. Dazu liefert dieser Akku-Typ
Uiber den gesamten Nutzungszeitraum eine fast konstante Ausgangsspannung und ist
damit herkdmmlichen NiMH-Akkus tiberlegen. Es miissen jedoch Sicherheitsvorschriften
unbedingt eingehalten werden - andernfalls besteht Brand- oder Explosionsgefahr! Um
den Akku lange funktionstiichtig zu halten und um Schaden zu vermeiden beachten Sie
bitte:

- Lithium-Polymer-Akkus reagieren empfindlich auf extreme Temperaturen. Setzen
Sie den Akku keinen Temperaturen tiber 40 °C aus. Wenn sich der Akku wahrend des
Betriebs erhitzt hat, lassen Sie ihn vor dem ndchsten Ladevorgang abkiihlen.

- Setzen Sie den Akku keinen mechanischen Belastungen aus. Der Akku darf keinerlei
Druck oder Verformung ausgesetzt werden. Dies kann im Inneren des Akkus zu
Beschadigungen fihren.

- Bleiben Sie beim Laden des Akkus in der Nahe und kontrollieren Sie regelmaBig
dessen Temperatur. Ein beschadigter Akku kann sich aufblahen und stark erhitzen.

+ Brechen Sie den Ladevorgang bei starker Uberhitzung sofort ab. Ein Akku, der sich
beim Aufladen stark erhitzt oder verformt, ist defekt und darf nicht weiter verwendet
werden. Tauschen Sie einen defekten Akku nach dem Abkihlen aus.

« Achten Sie beim Aufladen des Akkus unbedingt auf die richtige Polaritat des Ladeste-
ckers. Bei falschem Ladesteckeranschluss, ungeeignetem Ladegerat oder vertauschter
Polaritat besteht Kurzschluss- und Explosionsgefahr!

- Verwenden Sie grundsatzlich NUR das mitgelieferte Ladegerat!

- Lithium-Polymer-Akkus dirfen nie vollstandig entladen werden. Eine vollstandige Ent-
ladung kann den Akku zerstoren. Beenden Sie den Flug sofort, wenn die Akkuleistung
merklich nachlasst. Erfahrene Piloten fliegen ihr Modell mit einem Timer, der ihnen
anzeigt, wenn die Grenzen des Akkus erreicht sind.

+ Beachten Sie immer die Angaben zur maximalen Ladezeit in der Bedienungsanleitung!

« Soll der Akku langere Zeit ohne Nutzung aufbewahrt werden, empfiehlt sich, eine
Restkapazitat von ca. 30% des Ladevolumens im Akku zu behalten. Vermeiden Sie am
Lagerort direkte Sonneneinstrahlung. Die ideale Lagertemperatur betragt 5 bis 15 °C.

» Fir die Entsorgung von Lithium-Polymer-Akkus gelten die gesetzlichen Bestim-

mungen zur Entsorgung von Elektrogeraten, Akkus und Batterien. c €
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Inbetriebnahme

Auspacken und Zusammenbauen

Nehmen Sie den Quadrocopter vorsichtig aus der Verpackung. Achten Sie dabei
besonders auf die Propeller, um Beschadigungen bei der Handhabung zu vermeiden.
Bewahren Sie die Verpackung auf, um den Quadrocopter fiir eine langere Lagerungs-
dauer wieder sicher verpacken zu kénnen.

«  Landebeine und Kabel
Montieren Sie die Landebeine mit den beiliegenden Schrauben mit weiRem Kunst-
stoff-Kopf. Fadeln Sie vor dem Festziehen alle Kabel, die aus dem Rumpf kommen,
durch die Kabel-Lécher in den Landebeinen. Antennen, Kompass-Leitung und
Zubehor-Anschliisse diirfen dabei nicht unter den Beinen eingeklemmt werden.

Kontrollieren Sie den richtigen Sitz der GummifiiBe am Ender jedes einzelnen
Landebeins.

Verlegen Sie die Kabel mithilfe der
Kabelhalter und Schrauben aus Metall
in den Landebeinen: Das vierpolige
Kabel muss in das Kompass-Modul am
rechten hinteren Landebein gesteckt
werden. Sollten Sie an das dreipolige
Kabel zunachst keine Kamera-Gimbal
anschlieen, dann verlegen Sie es
zusammen mit anderen Kabeln in einem
Landebein. Sie kdnnen es alternativ
zurlick nach innen in den Akkuschacht
schieben. Bei Bedarf kann es dort aus
der schwarzen Empfangerbox ausge-
steckt werden.

Verlegen Sie jede Antenne in einem
eigenen Bein. Durch die unterschied-
liche Ausrichtung beider Antennen

wird eine hohere Empfangssicherheit
erreicht. Befestigen Sie die Antennen mit
den beiligenden Klebepads.
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«  Kamerahalter
Einigen Bundles liegt ein Kamerahalter bei, der passend ist fiir viele gangige Action-
Cams (Somikon Art.-Nr. NX-1184; GoPro Hero 2 und -Hero 3 mit geeignetem Distanz-
Halter). Ziehen Sie vor dem Befestigen der Basisplatte am Rumpf den Kamerahalter
von der Basisplatte ab: Er kann nach dem Zusammendriicken von zwei Kunststoffla-
schen aus seiner Halteschiene gezogen werden. Befestigen Sie jetzt die Basisplatte
an der vorderen Rumpfunterseite mit den beiliegenden Schrauben.
Mit dem Schnellverschluss kdnnen Sie Ihre Kamera bequem an- und abbauen.

Fernsteuerungen DEVO 7 und 10 vorbereiten
1. Offnen Sie das Batteriefach an der Riickseite der Fernsteuerung, indem Sie die Klappe
an der Unterkante nach hinten aufziehen.

2. Legen Sie 8 Stiick AA-Batterien (Mignon, 1,5 Volt) in den darin liegenden Batteriehalter
ein (Devo 7- und Devo 10-Sender). Wenn Sie im Sender Batterien verwenden, dann
dirfen Sie den Sender niemals an ein Ladegeréat anschliefen.

3. Verwenden Sie Akkus, dann kénnen Sie sie mit einem geeigneten Akkuladegerdt an
der riickseitigen Ladebuchse [CHG] laden. Halten Sie Ladezeiten, Stréme und Span-
nungen ein, die auf den Akkus angegeben sind.

4. Schlieen Sie das Fach wieder, ohne die Kabel dabei zu knicken oder einzuklemmen.

Fernsteuerung DEVO F7 vorbereiten

1. Dem Sender mit Live-View-Empfang (Devo F7) liegt ein senderspezifischer Lithium-
Polymer-Akkupack bei. Diesen kénnen Sie an dem mit dem Quadrocopter gelieferten
Ladegerédt aufladen. Benutzen Sie zum Laden des Senderakkus die linke Steckbuchse
mit der Aufschrift [2 Cell DC 7,4 V1.

2. Stecken Sie dessen dreipoligen Stecker in die Buchse im Batteriefach. Die zwei Kunst-
stoff-Stege am Stecker miissen dabei nach oben zeigen.

3. SchlieBen Sie das Akkufach, ohne die Kabel dabei zu knicken oder einzuklemmen.

4. Laden Sie den Senderakku vor jedem Flug vollstdndig auf. Von seiner Leistungsfahig-
keit hangt der sichere Betrieb des Quadrocopters entscheidend ab.
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ACHTUNG
Wenn Sie die Funktionen der Fernsteuerung abseits des Flugfelds testen

mé&chten und dazu auch den Quadrocopter einschalten, dann entfernen Sie
vorher bitte unbedingt alle 4 Propeller. Beim Konfigurieren der Steuerung
(insbesondere beim Umkehren des Steuerwegs der Schub-Funktion) kénnen
die Motoren sonst unverhofft mit voller Leistung anlaufen und schwere
Personen- oder Sachschdden verursachen.

Propeller montieren

Zur Montage der vier Propeller beachten Sie bitte genau deren unterschiedliche Dreh-
richtungen: Zum Drehmomentausgleich gibt es links- und rechtsdrehende Propeller. Auf
dem Blattansatz sind sie mit Pfeilen gekennzeichnet. Vergleichen Sie sie mit den zugeho-
rigen Drehrichtungspfeilen an den Motorhaltern.

Schrauben Sie auf die Propellerwellen je eine Propellernabe. Ziehen Sie
diese fest, indem Sie dazu einen kleinen Schraubenzieher durch die
Bohrung der Naben stecken. Kontrollieren Sie diese Schrauben nach
jedem Flug.

Laden des Flugakkus

Ihrem Quadrocopter liegt ein Akkupack mit der groBtmaoglichen Kapazitat (5200 mAh)
bei. Sie kdnnen in engen Grenzen auch andere Akkus mit abweichender Kapazitat
nutzen. Mogliche GréBen sind Akkus von 2200 bis 5200 mAh. Es diirfen nur Akkus mit 3
Zellen (35/11,1 V) verwendet werden. Bei zu hoher Spannung (ab 4S) wird die Elektronik
beschadigt. Kleinere Akkus missen Sie im Akkuschacht gegen Verrutschen sichern, etwa
mit zurechtgeschnittenem Schaumstoff.

ACHTUNG:
Mit dem beiliegenden Ladegeridt darfimmer nur ein Akku zur selben Zeit

geladen werden. Stecken Sie niemals Sender- und Flugakku gleichzeitig an die
beiden Ladeausgdnge.
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. Nehmen Sie den Akku zum Laden immer aus dem Akkuschacht des Quadrocopters heraus.

. SchlieBen Sie den 4-poligen Stecker des Akkus an die passende Buchse am Ladead-
apter an [3 Cell DC 11,1 V1.

. Legen Sie Ladegerdt und Akku auf eine feuerfeste Unterlage.

. Falls Sie ein optionales Li-Po-Ladegerat besitzen, das auch einen Anschluss fir die
beiden dicken Stromkabel besitzt, dann schlieen Sie auch diese beiden Leitungen an
den Ladeadapter an. Beachten Sie hierbei die Polaritdt: Den roten Steckverbinder ste-
cken Sie auf sein rotes Gegenstlick, den schwarzen Stecker aufs schwarze Gegenstuck.

. Verbinden Sie den Netzadapter mit einer Steckdose und stecken Sie den runden Lade-
strom-Stecker in den Ladeadapter. Die rote LED beginnt schnell zu blinken und signali-
siert den Ladevorgang.

. Bleiben Sie in der Nahe, wahrend der Akku ladt. Unterbrechen Sie den Ladevorgang,
wenn Sie das Haus/die Wohnung verlassen.

. Wenn der Ladevorgang abgeschlossen ist, leuchtet die LED griin. Trennen Sie den
Akku dann zeitnah vom Ladekabel. Lassen Sie den Akku nie dauerhaft mit dem Lade-
gerat verbunden.
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Empfanger an Sender binden (BIND)

Wenn Sie lhren Quadrocopter zusammen mit einer DEVO-Fernsteuerung erworben
haben, kdnnen Sie diesen Schritt im Normalfall auslassen: Der Empfanger des Quad-
rocopters ist dann bereits an den Sender gebunden. Sollten Sie jedoch einen eigenen
DEVO-Sender verwenden oder sollte der Copter keine Verbindung zur Steuerung
erhalten, missen Sie die ,BIND“-Prozedur durchfiihren:

- Stecken Sie den mitgelieferten BIND-Stecker in die unterste Buchse des Empfangers
mit der Aufschrift [CLEAN].

- Wenn Sie jetzt den Empfanger einschalten, blinkt seine rote Anzeige-LED. Die bisher
gespeicherte Sender-ID wurde geldscht.

« Schalten Sie den Empfanger wieder aus und entfernen Sie den BIND-Stecker.

- Stellen Sie sicher, dass Ihr Sender der einzige 2,4 GHz-Sender im Umfeld ist. Bringen
Sie ihn auf unter 1 m Entfernung zum Modell.

« Schalten Sie nun wie Ublich zuerst den Sender, dann den Empfanger ein. Der Sender
fuhrt einen Frequenzscan durch, bindet den Empfanger und speichert ihn als Préaferenz.

Flr weitere Hinweise zur BIND-Prozedur schlagen Sie diesen Punkt bitte auch in der
Anleitung lhres Senders nach.




TRAINING VOR DEM ERSTFLUG

Training vor dem Erstflug

Wenn Sie zum ersten Mal ein ferngesteuertes Fluggerat betreiben, dann sollten Sie sich
vor dem ersten realen Flug ohne Zeitdruck in das Steuern lhres Quadrocopters hinein-
finden. Danach konnen Sie erste ,Kleinstfliige” oder Hipfer folgen lassen, bei denen Sie
das Fluggerat nur fiir Sekunden wenige Zentimeter vom Boden abheben lassen. Dabei
lernen Sie seine Reaktion auf lhre Steuerbewegungen kennen.

Aber zuerst verinnerlichen Sie bitte die 4 Steuerfunktionen der Steuerkniippel. Sie
sollten dabei lernen, in kiirzester Zeit mit der richtigen Steuerbewegung zu reagieren,
wenn das Fluggerat in einer Richtung davonfliegt. Oder, passend dazu, eine eigene Flug-
richtung, Drehung, H6henanderung vorzugeben.

Den Quadrocopter lassen Sie dazu noch ausgeschaltet: Nehmen Sie sich alleine die Fern-
steuerung zur Hand. Sehen Sie sich die untenstehenden Abbildungen der Kniippel- und

Flugbewegungen an. Sie stehen zum Uben immer hinter dem Quadrocopter, denn dann
fuhrt er Ihre Steuerbefehle (vor/zuriick; links/rechts) furr Sie in die erwartete Richtung aus.
Wenn die Vorderseite zu lhnen zeigt, erscheinen die Reaktionen fiir Sie seitenverkehrt.

Bewegen Sie die Knlippel und stellen Sie sich vor, wie lhr Quadrocopter die entspre-
chende Bewegung ausfiihrt. Steuern Sie dann dagegen und bringen Sie Ihren Quadro-
copter zurlick an seine Ausgangsposition. Halten Sie den Schwebeflug und versuchen Sie
sich vorzustellen, wie sich eine Vierteldrehung nach links auswirkt: Wenn Sie den Quad-
rocopter jetzt mit dem Steuerkniippel nach links schweben lassen, kommt er auf Sie zu.
Mit einer Roll-Bewegung nach rechts entfernt er sich von Ihnen. Gehen Sie diese schein-
baren Veranderungen der Flugreaktionen fiir alle Ausrichtungen des Quadrocopters
durch. Versuchen Sie sich auf dieses Verhalten soweit einzustellen, dass Sie dies spater im
realen Flug nicht Uberrascht.

Ihr Quadrocopter bietet zum sicheren Erlernen der Steuertechnik die IOC-Funktion, um
diese scheinbar seitenverkehrte Reaktion auszugleichen (Siehe S. 31).

Uben Sie auch, wie Sie in einer bedrohlichen Flugsituation (Fluggerét fliegt auf Sie zu/
driftet mit hoher Geschwindigkeit fort) die Auto Go Home-Funktion aktivieren: Stellen
Sie den [MIX]-Hebel nach unten auf die Pos. 2, um die Fluglage zu stabilisieren und auto-
matisch zu landen.

Nehmen Sie schlieflich den Gasknippel vorsichtig zurlick und beenden Sie lhren Trai-
ningsflug mit einer weichen (virtuellen) Landung.




TRAINING VOR DEM ERSTFLUG

N

HINWEIS:

',@C Ihr Quadrocopter wird ab Werk mit der Steuerkniippel-Belegung ,Mode 2” ausgelie-
fert (Schub und gieren links, rollen und nicken rechts). Da dies in Europa die
meistverwendete Konfiguration ist, bezieht sich diese Anleitung stets auf den
Mode 2. Wenn Sie die Kniippelbelegung selbst wechseln, miissen Sie bei den
folgenden Beschreibungen entsprechend umdenken, um ihnen zu folgen.

Die folgenden Steuerbewegungen sollten Sie tGiben:
Gasfunktion (Throttle): Steigen und sinken

| ’ 1

Y

Gieren (Yaw): Auf der Stelle nach links oder rechts drehen




Fliegen

Flugvorbereitungen
Bitte beachten Sie vor der Inbetriebnahme des Quadrocopters folgende Hinweise:

1.

Bringen Sie keine Aufkleber auf oder unter dem Quadrocopter an. Manipulieren Sie
nicht die aufgeklebten Elemente. Dies kann zu Signalstorungen oder zu unbeherrsch-
barem Flugverhalten flihren.

. Benutzen Sie den Quadrocopter nicht, wenn er sichtbar beschadigt ist oder ein unge-

wohntes Laufgerdusch macht.

. Sorgen Sie immer fiir ausreichend Platz um sich, um den Quadrocopter problemlos

fliegen und landen zu kénnen.

. Vermeiden Sie starken Wind, da durch ihn der Quadrocopter unkontrollierbar werden

kann. Um Abstirze zu vermeiden, fliegen Sie anfangs nur bei Windstille.

. Schalten Sie vor der Inbetriebnahme des Quadrocopters alle Gerate aus, die auf der

2,4 GHz-Frequenz funken und die Steuerung stéren kdnnen, wie z.B. Ihr Mobiltelefon
oder die Wi-Fi-Funktion lhrer Action-Cam.

Kompass kalibrieren

Vor dem ersten Flug miissen Sie einmalig den Magnetkompass kalibrieren. Dazu missen
Sie den eingeschalteten Quadrocopter einmal um alle 3 Achsen in der Hand drehen. Da
dieser Vorgang extrem wichtig ist flr ein prazises Flugverhalten, sollten Sie ihn sehr sorg-
faltig durchfiihren. Wenn sich Ihr Fluggerat spater in der Luft sehr unruhig verhilt, sollten
Sie eine Neukalibrierung vornehmen.

Der Magnetkompass befindet sich am rechten hinteren Mode 2 (Gas links)
Landebein im angebauten Metallgehduse. Halten Sie — g
beim Kalibrieren deutlichen Abstand zu allen magneti-
schen oder metallischen Gegenstanden, die einen Kom-
pass ablenken kénnten. Wenn Sie die Kalibrierung nach
einem Flug durchfiihren, sichern Sie vorher den Antrieb
(Schub-KnUppel nach unten-rechts schieben).

Gas / Gier Nick / Roll




—_

Gehen Sie zum Kalibrieren so vor:
. Schalten Sie die Fernsteuerung ein; Schubknippel steht ganz unten.

. Verbinden Sie den Flugakku mit dem Quadrocopter, entsichern Sie jedoch den Antrieb nicht.

. Stellen Sie den Quadrocopter vor sich hin auf eine ebene Unterlage.

Mode 2

2
3
4. Warten Sie, bis der Binding-Prozess beendet ist (linke LED geht aus).
5

. Versetzen Sie den Quadrocopter in den Kalibrie-
rungsmodus, indem Sie beide Steuerkntippel aus der
untersten Position heraus zur Mitte zusammenfihren.
Die linke LED beginnt zu blinken.

6. Nehmen Sie den Quadrocopter in die Hand und drehen
Sie ihn einmal um eine volle Umdrehung um seine Quer-
achse (Abb. 1): Das ist eine Bewegung, die man auch als
,Rolle vorwarts” bezeichnet. Halten Sie ihn danach wieder
in horizontaler Lage.

iUnten

Nach vorne und hinten 360° neigen Links und rechts 360° drehen Horizontal 360° drehen

7. Drehen Sie den Quadrocopter anschlieend eine volle Umdrehung nach links um
seine Langsachse (Abb. 2); entsprechend einer ,Rolle seitwarts”. Kehren Sie in die hori-
zontale Lage zuriick.

. Drehen Sie ihn schlieBlich horizontal eine volle Umdrehung nach links um seine Hoch-
achse (Abb. 3). Hierzu kdnnen Sie sich am einfachsten mit dem Copter in der Hand einmal
um die eigene Achse drehen. Kehren Sie méglichst genau in die Ausgangslage zurtick.

. Stellen Sie das Fluggerat wieder vor sich hin auf die Unterlage. Lassen Sie es dort fiir
ca. 30 Sekunden ruhig stehen. Die linke LED blinkt anfangs schnell und geht nach
einiger Zeit aus. Die Kalibrierung ist dann abgeschlossen.




HINWEIS:

‘,@C Das GPS-System bendtigt vor dem ersten Start einige Minuten zum Kalibrieren:
Es muss zundchst seinen ungefdhren Ort im weltweiten Koordinatensystem mit
den Satelliten abgleichen. Sie mussen hierzu nichts tun auler den Quadro-
copter eingeschaltet, aber gesichert, einige Minuten stehen zu lassen. Die
rechte LED zeigt Ihnen nach einigen Minuten ausreichenden Empfang ab 5
Satelliten aufwarts an.

Auswabhl eines Fluggeldndes

Sie selbst sind dafiir verantwortlich, dass Sie den Quadrocopter sicher betreiben und
beim Betrieb keine Personen- oder Sachschaden entstehen. Am Anfang bendétigen Sie
furr Inre Flugversuche sehr viel Platz. Wahlen Sie zum Erstflug am besten eine grof3e
ebene Wiese au3erhalb von Ortschaften aus, die lhnen im Umkreis von 100 m Freiraum
ohne Hindernisse bietet.

Sicherheitshinweise zum Fliegen
1. Die Steuerungsreichweite verringert sich, wenn die Batterien/Akkus keine ausrei-
chende Leistung mehr haben. Verwenden Sie immer volle Batterien/Akkus.

2. Abstiirze, Beriihren von Hindernissen und Umkippen bei Start oder Landung werden
den Quadrocopter mit groBer Wahrscheinlichkeit beschadigen. Fliegen Sie nur an
Orten, die frei von Hindernissen (Baumen, Hochspannungsleitungen, Gebauden) sind.

3. Schalten Sie immer als Erstes die Fernsteuerung ein. Vergewissern Sie sich bitte zuvor,
dass der (linke) Schubkniippel auf seiner hintersten Position steht (Motoren aus), bevor
Sie das Modell einschalten.

4. Erst als Letztes verbinden Sie den Flugakku mit dem Quadrocopter.




Vorflug-Check

Bevor Sie Sender anschalten und den Quadrocopter mit dem Flugakku verbinden, tiber-
prifen Sie bitte diese Punkte. Gehen Sie wie beim Fliegen mit einem ,grof3en” Fluggerat
vor jedem Start diese Checkliste durch:

+ Stehen alle Bedienelemente am Sender richtig: Schub-Knlppel nach unten/alle
zusatzlichen Kipphebel am oberen Gehauseteil nach oben?

- Sind die Landebeine und alle Zusatzkomponenten sicher am Quadrocopter befestigt?

- Sind alle 4 Propeller ausreichend fest und unbeschadigt?

- Sind alle Batterien/Akkus voll geladen?

- Liegt der Flugakku ganz eingeschoben im (noch offenen) Schacht?

« Aus welcher Richtung kommt der Wind und wohin wird das Fluggerat nach dem Start
vermutlich driften?

- Ist das Startfeld frei von Personen, Tieren, Fahrzeugen und Hindernissen?

Zum anschlieBenden Entsichern des Antriebs und zum Starten gehen Sie bitte auch
immer in der beschriebenen Reihenfolge vor. Gewdhnen Sie sich ab dem ersten Flug die
korrekte Prozedur zum Einschalten und fiir das das sichere Abschalten nach dem Flug an.
Wenn Sie auf dem Flugfeld Arbeiten am Quadrocopter durchfiihren oder ihn zum Start-
punkt tragen, missen die Motoren gegen versehentliches Anlaufen immer gesichert sein.




Den Quadrocopter startbereit machen

Schalten Sie Sie immer zuerst den Sender ein. Warten Sie, bis er seinen Selbsttest
beendet hat und im Display das Betriebsmendi erscheint.

Stecken den Flugakku ans Modell an: Stecken Sie die Stecker fest zusammen, so dass sich
die Verbindung durch Vibrationen im Flug nicht |6sen kann.

SchlieBen Sie den Akkufach-Deckel so dass die Verschlussfeder einrastet.

Beobachten Sie die linke Kontroll-LED am Quadrocopter-Heck: Solange sie blinkt, ist die
Sendersuche aktiv. Nach kurzer Zeit sollte sie erldschen, dann sind Sender und Modell
miteinander verbunden.

Beobachten Sie nun die rechte Kontroll-LED am Heck, ob der GPS-Empfang ausreichend
ist (einmaliges Blinken). Wenn Sie mit GPS-Unterstlitzung fliegen mochten, dann starten
Sie nicht, wenn lhnen die LED den Empfang von weniger als 5 Satelliten signalisiert (d.h.
wenn sie nicht blinkt).

Mode 2 (Gas links) Entsichern Sie den Antrieb, indem Sie den linken Steu-

. erknlippel fir ca. 1 Sekunde an seinem linken unteren
Anschlag halten. Die linke Kontroll-LED am Heck leuchtet
standig. Ihr Quadrocopter ist abflugbereit.
Wenn Sie in den ndchsten 10 Sekunden nach dem Entsi-
chern keine Bewegung mit dem Schub-Kniippel machen,
schaltet die Elektronik die Sicherung wieder ein.

Gas / Gier  Nick / Roll

Der abflugbereite Quadrocopter gibt Ihnen
diese LED-Signale: Dauerlicht links (Funk-Emp-
fang OK; Antrieb entsichert) und mindestens
einfaches-Blinklicht rechts (GPS-Empfang von
5 Satelliten). Sicherer ist es, wenn Sie ein dop-
peltes Blinken fiir 6 empfangene Satelliten
abwarten.

Diese Lichtsignale miissen Sie vor dem Abflug sehen.




Starten und Landen

1. Stellen Sie sich zum Starten immer hinter das Heck des Quadrocopters. Halten Sie
auch anfangs im Flug immer das Heck zu sich gewandt, so bleibt das Erlernen der
Steuerung fur Sie einfacher (,links” wird sonst zu ,rechts”, ,vorwarts” zu ,rlickwarts”).

2. Schieben Sie den Schubhebel langsam nach vorne. Geben Sie nicht zu z6gerlich
Schub, da der Quadrocopter in der Phase leicht durch Seitenwind umkippen kann,
wenn sich die Propeller drehen, aber die Landebeine noch auf dem Boden stehen.
Sobald ausreichend Schub vorhanden ist, hebt der Quadrocopter ab.

3. Nehmen Sie nach dem Abheben etwas Schub weg, um den Quadrocopter auf einer
maBigen Hohe zu halten.

4. Jetzt sollten Sie beobachten, ob der Copter stark in eine Richtung zieht. In diesem Fall
setzen Sie ihn wieder auf den Boden auf (Gashebel leicht zurlick. Stellen sein Schwe-
beverhalten so ein, wie im ndchsten Kapitel Trimmen beschrieben.

5. Beginnen Sie mit einem Schwebeflug in 1,5 bis 3 m Hohe, um die Reaktionen lhres
Quadrocopters kennen zu lernen.

6. Um den Quadrocopter zu landen, nehmen Sie den Schubhebel langsam etwas zuriick.
Nehmen Sie den Schub nicht schlagartig zurtick, da der Quadrocopter sonst abstiirzt.
Wenn der Sinkflug zu heftig ist, fangen Sie die Landung vor der Landung nochmal mit
etwas zusatzlichem Schub ab, bevor das Landegestell aufsetzt.

7. Der Flugakku ist fast leer, wenn die linke LED im Betrieb anfangt, schnell zu blinken.
Der Copter beginnt dann von alleine, langsam seine Hohe abzubauen, um nicht mit
einem leeren Akku abzustiirzen.

Mode 2 (Gas links)

8. Nach der Landung sichern Sie den Antrieb bitte gegen
ungewolltes Anlaufen/Abheben. Schieben Sie dazu
den Schub-Knilippel nach unten-rechts. Die linke Kon-
troll-LED am Heck erlischt. Nach 10 Sekunden Motor-
stillstand sichert sich der Antrieb, falls Sie es nicht tun,
von alleine.

Gas / Gier  Nick / Roll

=~ HINWEIS:

Wiederholen Sie diese Ubungsfiiige und das Angleichen der Trimmung so lange, bis
der Quadrocopter ruhig in der Luft schwebt. Wenn Sie in Bodenndhe in einen
unkontrollierten Flugzustand geraten, dann bringen Sie den [Mix]-Kniippel
schnellstmdglich in die untere Position . Der Quadrocopter stabilisiert seine
Fluglage, schwebt zum Startpunkt zurtick und landet.




Trimmen

Driicken Sie die Timmungs-Schieber nach oben, unten, rechts oder links, um einen even-
tuellen Zug zur Seite oder ein Wegdrehen auszugleichen. Gut ausgetrimmt schwebt

der Quadrocopter bei ruhigen Windverhaltnissen fast auf der Stelle, ohne dass das
GP-System aktiv ist. Es ist jedoch normal, wenn Sie gelegentlich mit leichten Steuerbewe-
gungen in den Schwebeflug eingreifen missen.

Gier- Trimmung (Yaw)

Falls sich der Quadrocopter ungewollt im Schwebeflug dreht, konnen Sie dies tber die
Gier-Trimmung an der Fernsteuerung ausgleichen. Dreht der Quadrocopter ungewollt
nach links, driicken Sie den Trimmungs-Schieber der Gier-Trimmung so lange nach rechts,
bis sich ein neutrales Verhalten einstellt. Dreht der Quadrocopter ungewollt nach rechts,
driicken Sie den Trimmungs-Schieber nach links bis zum Erreichen der Neutrallage.

Nick-Trimmung (Pitch)

Neigt sich der Quadrocopter ungewollt nach vorne oder nach hinten und driftet dabei in
diese Richtung davon, kdnnen Sie dies Uiber die Nick-Trimmung an der Fernsteuerung aus-
gleichen. Neigt sich der Quadrocopter im Schwebeflug ungewollt nach vorne, driicken Sie
den Trimmungs-Schieber der Nick-Trimmung nach hinten. Schwebt der Quadrocopter nach
hinten davon, trimmen Sie mit dem Trimmungs-Schieber nach vorne dagegen.

Roll-Trimmung

Neigt der Quadrocopter sich ungewollt nach links oder nach rechts, kénnen Sie dies
Uber die Roll-Trimmung an der Fernsteuerung ausgleichen: Neigt sich der Quadrocopter
im Schwebeflug ungewollt nach links, trimmen Sie mit dem Trimmungs-Schieber nach
rechts dagegen. Eine Abdrift nach rechts gleichen Sie aus, indem Sie den Trimmungs-
Schieber nach links schieben.

ZioN  HINWEIS:

‘,@C Bei Fligen mit merklichem Windeinfluss sollten Sie nicht versuchen, den Wind mit
der Trimmung auszugleichen: Wenn sich der Wind oder die Flugrichtung verandert,
dann ist dieser Timmungserfolg schon nach wenigen Augenblicken hinfallig.




Sicherheit wahrend des Fluges

Behalten Sie den Quadrocopter wahrend des Flugs stets im Auge. Wenden Sie den
Blick nie ab.

Lassen Sie sich nicht durch andere Personen ablenken.

Friiher oder spater werden Sie Zuschauer bekommen. Lassen Sie sie nicht in lhren Start-
und Landeraum vor sich hineinlaufen. Bitten Sie sie, neben oder hinter Ihnen zu bleiben.
Beobachten Sie die Signale der Kontroll-LEDs. Wenn Sie gezeigt bekommen, dass das
GPS-Signal nicht mehr ausreichend ist (LED aus: Weniger als 5 Satelliten), dann ver-
lassen Sie sich im Flug nicht auf das GPS-System.

Fliegen Sie den Akku nie ganz leer. Wenn Sie merken, dass der Flugakku schwacher
wird oder wenn die Funkverbindung bereits kurz unterbrochen wurde, beenden Sie
den Flug zeitnah.




GPS-BASIERTE UNTERSTUTZUNGSFU

GPS-basierte Unterstiitzungsfunktionen

lhr Quadrocopter hat serienmafig ein GPS-Empfangsmodul eingebaut, das zusammen
mit der Steuerelektronik aktiviert wird. Uber den Empfangsstatus informiert Sie die
rechte der beiden Kontroll-LEDs am Heck. Ihr Blinken zeigt Ihnen die Anzahl der empfan-
genen Satelliten und somit die Qualitdt des GPS-Empfangs:

Mit weniger als 5 empfangenen Satelliten ist die Genauigkeit, mit der eine Positionsbe-
stimmung erfolgen kann, zu gering. Der Quadrocopter wiirde eine standig um meh-
rere Meter springende Soll-Position errechnen. Beim Versuch, diese zu erreichen, wiirde
er von alleine starke Positionsdanderungen durchfiihren. Die Folge fiir Ihre Nutzung der
GPS-Unterstiitzung ist, dass Sie sie nicht einschalten sollten, wenn die rechte Kontroll-
LED nicht mindestens einmal blinkt.

LED-Signal Bedeutung

LED ist aus Empfang von 4 oder weniger Satelliten; unsicher.
LED blinkt einmal Es werden 5 Satelliten empfangen; Empfang O.K.
LED blinkt zweimal 6 Satelliten; sicherer Empfang.

LED blinkt dreimal 7 Satelliten; sicherer Empfang.

LED blinkt viermal 8 Satelliten; sehr sicherer Empfang.

LED blinkt finfmal 9 Satelliten; sehr sicherer Empfang.

LED blinkt sechsmal 10 Satelliten; sehr sicherer Empfang.

LED blinkt siebenmal 11 Satelliten; sehr sicherer Empfang.

LED blinkt achtmal 12 Satelliten; sehr sicherer Empfang.




ERTE UNTERSTUTZUNGSFUNKTIONEN

GPS-Hold

Wenn Sie |hr Fluggerat in der momentanen Flugposition )

halten mochten, dann schalten Sie die GPS-Hold-Funktion \ ,‘é o —
zu: Bringen Sie den [MIX]-Schalter in die mittlere Position 1. .

Um Abstiirze zu vermeiden, lassen Sie den Schubkniippel MIX Schalter
dabei bitte genau auf 50% in der mittleren Position stehen. auf1

Das GPS-System speichert den momentanen Ort und bringt das Modell - auch entgegen
von Windeinfliissen - immer wieder an diesen Punkt zurtick. Sie konnen im aktivem GPS-
Hold-Modus die Automatik mit den Steuerkniippeln tibersteuern und Flugbewegungen
ausfiihren. Durch langsames Zuriicknehmen des Schubs kénnen Sie den Quadrocopter
so mit GPS-Unterstiitzung manuell landen.

HINWEIS:

',@: Wenn Sie den Flug beginnen, bleiben Sie fiir den Start bitte im manuellen Modus
[MIX]=0. Andernfalls wird der aktuelle Punkt auf dem Boden als Riickkehrpunkt
gespeichert, was zu einem hartem Aufsetzen fiihren kann. Aktivieren Sie ,GPS-Hold”
erst in der Luft mit einigen Metern Sicherheitshéhe.

Coming-Home-Funktion
Beim Abflug hat das GPS-System automatisch Ihren Start-
punkt gespeichert. Bei Aktivierung fliegt der Quadro-

“-\7-0\

copter selbststandig mithilfe von GPS und Hohenmesser A\ ® -~ —

den Startpunkt an. Da der Flugweg nicht optisch auf \ 2>

Hindernisse kontrolliert werden kann, sind Baume, MIX Schalter Gas
Hauser 0.4. im Anflugweg ein Risiko. Das Programm auf 2 50%
beinhaltet:

- Das Fluggerat stabilisiert sich automatisch um alle Achsen.

- Der Abflugort (Home-Position) wird in einigen Metern Hohe mittels GPS-System
angeflogen.

« Uber der Home-Position wird, unterstiitzt vom H6henmesser, ein langsamer Sinkflug
bis zum Aufsetzen eingeleitet.

=~ HINWEIS:
Starten Sie bitte im manuellen Modus [MIX]=0. Schalten Sie, falls benétigt, erst in der

Luft auf die Coming Home-Funktion um. Andernfalls wird die Position am Boden als
Riickkehrpunkt gespeichert, was zu einem hartem Aufsetzen fiihren kann. Aktivieren
Sie ,GPS-Hold" erst in der Luft mit einigen Metern Sicherheitshéhe.




GPS-BASIERTE UNTERSTUTZUNGSFU

Failsafe-Landeautomatik

Sollte der Quadrocopter im Flugbetrieb das Sendesignal verlieren, geht er nach seinem
einprogrammierten Failsafe-Programm vor. Damit kann ein Abstiirzen in den meisten
Fallen verhindert werden. Er fiihrt wie bei der oben beschriebenen Coming-Home-Funk-
tion eine automatische Landung am Abflugort aus. Lediglich die Kollision mit Hinder-
nissen kann bei einer automatschen Failsafe-Landung zu Problemen fiihren.

ACHTUNG:

A Wenn der Quadrocopter eine Failsafe-Landung ausfiihrt, dann greifen Sie
nach Méglichkeit nicht ein. Lassen Sie bitte wihrend des gesamten Mandvers
beide Steuerkniippel der Mitte stehen. Erst nach dem Aufsetzen kénnen Sie den
Schubkniippel nach unten ziehen. Schalten Sie das Fluggerdt aus und suchen
Sie vor dem ndichsten Start nach der Ursache des Signalverlusts.

Die GPS-Hold- und die Coming-Home-Funktion sind bei allen zur Steuerung geeigneten
DEVO-Sendern mit einem Kippschalter mit der Aufschrift MIX aufzurufen. Der Schalter
befindet sich am rechten oberen Gehauseteil und hat drei Stellungen:

Schalterposition Funktion

0 (oben) GPS-Automatik aus

1 (mitte) GPS-Hold (Positionshalte-Automatik)

2 (unten) Coming-Home-Funktion (Landeautomatik)




RE FLUGUNTERSTUTZUNGS- SYSTEME

Weitere Flugunterstiitzungs-
Systeme

Intelligente Orientierungskontrolle (10C)

Die Intelligente Orientierungskontrolle ist eine Moglichkeit fiir ungelibte Copter-Piloten,
das Risiko auszuschalten, aus Versehen die falsche Schweberichtung einzugeben, wenn
die Nase des Quadrocopters einmal nicht von lhnen weg zeigt:

Ohne IOC macht der Quadrocopter bei einer Bewegung des Nick-(Pitch-) Knlippels
nach vorne eine Flugbewegung in Richtung seiner eigenen Rumpfspitze. Das kann
aus lhrer Sicht abhéngig von seiner Fluglage auch nach links, nach rechts oder auf Sie
zu bedeuten. Diese Unsicherheit umgehen Sie mit der IOC. Solange Sie sich selbst bei
gespeicherter IOC-Richtung nicht in eine andere Blickrichtung drehen und den Qua-
drocopter dorthin fliegen lassen, bewirkt ein ,links“-Befehl aus Ihrer Sicht immer ein
Schweben nach links; ein ,Knippel nach vorne” ein ,von Ihnen fort”.

Aktivieren Sie die IOC am besten bereits auf dem Boden, wenn die Vorderseite des Qua-
drocopters von lhnen weg zeigt. Sie sollte in die Himmelsrichtung des Gelandes ausge-
richtet sein, in der Sie im Anschluss Ihren Flug ausflihnren méchten. Diese Copter-Aus-
richtung beim Einschalten ist fiir die Flugsteuerung maf3geblich: Wenn die Copter-Nase
beim Einschalten nach Stiden von lhnen weg gezeigt hat, bewirkt eine Bewegung des
Nick-(Pitch-)Kniippels nach vorne im Flug immer zu einer Bewegung von Ihnen fort nach
Suden. Das passiert im Flug unabhdngig davon, wohin die Nase des Quadrocopters
gerade zeigt.

Zum Aktivieren der I0C schalten Sie den Kippschalter
[FMOD] oder [FMD] auf die Position 2 zu sich hin. Der Schalter
befindet sich bei allen DEVO-Fernsteuerungen auf der
rechten oberen Ecke des Gehduses.

Die Intelligente Orientierungskontrolle wirkt auf beide Steu-
erkanadle des rechten Steuerkniippels: nicken (Pitch) und
rollen (Roll).

Zum Ausschalten der IOC schalten Sie den [FMOD] oder
[FMD]-Schalter auf die Position 1 oder 0 zurtick. Die IOC ist in
beiden Positionen ausgeschaltet.




WEITERE FLUGUNTERSTUTZUNGS-SYSA

Kompass und Hohenmesser

lhr Fluggerat fihrt automatische Flugmandéver mit Hilfe eines eingebauten Magnetkom-
passes und eines Luftdrucksensors aus. Somit ist es nicht alleine auf den GPS-Empfang
angewiesen, der gerade fiir eine sichere Hohenbestimmung nicht immer ausreichend
ist. Kalibrieren Sie den Kompass vor dem ersten Flug oder wenn die Flugeigen-

schaften anhaltend ungenau werden, wie im Kapitel Kompass kalibrieren beschrieben.
Ansonsten mussen Sie an diesen beiden Sensoren keine Einstellungen vornehmen.




Anhang

Problemlosungen

Fernsteuerung reagiert nicht

Ursache

Fehlerbehebung

1. Die Fernsteuerung ist nicht eingeschaltet.

2. Die Batterien sind falsch eingelegt. Ach-
ten Sie auf die richtige Polaritét.

3. Die Batterien/Akkus sind leer.

1. Schalten Sie die Fernsteuerung ein.
2. Legen Sie die Batterien richtig ein.
3. Verwenden Sie neue Batterien.

Der Quadrocopter kann nicht gesteuert werden

Ursache

Fehlerbehebung

1. Die Fernsteuerung ist nicht eingeschaltet.

2. Der Quadrocopter ist nicht eingeschaltet.

3. Ein Akkustecker ist nicht richtig verbunden.

4. Die Batterien sind schwach (blinkende
Kontrollleuchte).

1. Schalten Sie die Fernsteuerung ein.

2. Schalten Sie den Quadrocopter ein.

3. Kontrollieren Sie die Akku-Steckverbin-
dungen an Sender und am Modell.

4. \erwenden Sie neue Batterien.

Der Quadrocopter hebt nicht ab

Ursache

Fehlerbehebung

1. Die Propeller drehen sich zu langsam.

2. Der Akku des Quadrocopters ist zu
schwach.

3. Falsche Montage der Ersatzteile.

4. Schub-Kanal (Throttle) ist falsch kalibriert

5. Es ist zu schweres Zubehor montiert.

1. Erhdhen Sie die Geschwindigkeit der
Propeller.

2.Laden oder tauschen Sie den Akku.

3. Uberpriifen Sie die richtige Installation
der Ersatzteile wie z.B. der Propeller.

4. Uberpriifen Sie am Sender, ob der
Steuerweg (Empfindlichkeit) des Schub-
Kniippels 100% betragt.

5. Entfernen Sie Zubehor (z.B. zu schwere
Kamera).

Der Quadrocopter zieht stark zu einer Seite, Rumpfteile sind verformt oder schief

Ursache

Fehlerbehebung

Das Gehduse ist beschadigt.

Suchen Sie das beschadigte Gehauseteil
und ersetzen Sie es.




Propeller tauschen

In keinem Fall sollten Sie beschadigte Propeller weiterverwenden: Sie beschddigen die
Motoren durch Vibrationen.

Offnen Sie die Propellernabe, indem Sie z.B. einen Uhrmacherschraubenzieher durch die
Bohrung in der Propellernabe stecken. Halten Sie den Propeller fest: Wenn beide Blatter
abgebrochen sind, dann halten Sie den Propellerstumpf mit einer Flachzange fest.
Drehen Sie die Nabe gegen den Uhrzeigersinn. Wenn der Propeller fest auf der Achse
sitzt, dann hebeln Sie ihn mit zwei kleinen Schlitz-Schraubenziehern gleichmaBig ab,
ohne die Motorwelle zu verbiegen.

Zur Montage eines neuen Propellers missen Sie genau das Propellerschema beachten
(vgl. ,Produktdetails”).

Den Quadrocopter lagern

Entfernen Sie alle Batterien und Akkus, wenn Sie den Quadrocopter langere Zeit nicht
benutzen. Zum Lagern Uber kurze Zeit konnen Sie das Fluggerat auf den Landebeinen ste-
hend und mit einem leichten Tuch abgedeckt z.B. in ein tiefes Regal stellen. Fiir eine lange
Lagerzeit sollten Sie die Landebeine entlasten. Am besten entfernen Sie die Beine, Propeller
und weitere Anbauten vom Rumpfboden und lagern alle Teile in der Originalverpackung.
Vermeiden Sie Lagerorte mit Sonneneinstrahlung und mit starker Staubentwicklung.

Akkupflege

Laden Sie den Akku erst unmittelbar vor dem Gebrauch ganz auf. Wenn Sie ein erstes
Zurlickgehen der Leistung bemerken, dann landen Sie. Lassen Sie warme Akkus vor dem
Laden immer abkihlen. Lithium-lonen-Akkus reagieren auf Tiefentladung auf unter 20
% ihrer Kapazitat und auf Lagerung im entladenen Zustand mit stark verkiirzter Lebens-
zeit. Lagern Sie Akkus kiihl, aber nicht bei Temperaturen unter 0 °C. Ideal sind 10 bis

15 °C Lagertemperatur. Fir langere Lagerung (etwa tber Winter) laden Sie den Akku

am besten nicht ganz voll. Teilgeladene Akkus (30 bis 50 %) behalten trotz einer langen
Lagerung ihre Leistungsfahigkeit am besten.




Technische Daten

Lange (ohne/mit Propeller) 289 mm/420 mm

Breite (ohne/mit Propeller) 289 mm/420 mm

Durchmesser der Propellerebene 582mm

Hohe 180mm

Motoren 4 Brushless AuBenlaufer WK-WS-28-008C
Brushless-Regler 4x15A

Abfluggewicht 986 bis max. 13509

Akku Lithium-Polymer 3S 11,1V /5200 mAh

Maogliche Akku-GroRen

11,1V (3S) mit 2200 bis 5200 mAh

Ladetechnik

Netzadapter mit Balancer-Automatik

Steuerungskanale

Drehzahl, Nicken, Rollen, Gieren, GPS-
Hilfsfunktionen, I0C

Empfénger DEVO RX-703 (separat austauschbar)
Flugsteuerungsmodul DEVO-M GPS (separat austauschbar)
Vorfertigungsgrad RtF

Fernsteuerungs-Frequenz 2,4GHz

Flugdauer Je nach Ausriistung 20 bis 25 Minuten
Reichweite Je nach Sender 1000 bis 2000 m







