Aneks do instrukcji obstugi Yuneec H520
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Aneks do instrukcji obstugi

Yuneec stale, aktywnie ulepsza i aktualizuje swoje produkty, dodajgc nowe opcje, mozliwosci
i usprawnienia. Od czasu premiery modelu H520, poprzez aktualizacje pojawito sie wiele
nowosci. Niniejszy aneks uzupetnia instrukcje obstugi o opis dodanych funkcji.

Grupa sprzetu kompatybilnego z H520 ulegta rozszerzeniu o nowg kamere termowizyjng o
duzej rozdzielczosci, dwukanatowg tadowarke, klatke ochronng oraz modut RTK.

E10T jest rozwigzaniem dla hexacoptera H520, tgczacym
w sobie gimbal, kamere Swiatta widzialnego oraz kamere
termowizyjng. E10T jest dostepna z sensorami
termowizyjnymi o dwéch rozdzielczosciach: 320x256 lub
640x512 pikseli. Wbudowana kamera swiatta widzialnego
pozwala na robienie wysokiej jakosci zdje¢ nawet w
warunkach stabego oswietlenia; dzieki wysokiej czutosci
matrycy mozna z jej pomocg dostrzec wiecej szczeg6téw
niz gotym okiem. E10T przesyta dwa strumienie wideo
jednoczesnie, dzieki czemu operator moze wybrac¢ czy
chce ogladac obraz swiatta widzialnego czy termowizyjny.
Oba obrazy mozna tez wyswietla¢ jednoczesnie obok
siebie, oraz natozone na siebie dla zwiekszenia
szczegdtowosci. Ponadto, E10T jest w petni gotowa do
komercyjnych zastosowan takich jak planowane misje
autonomiczne, inspekcyjne i poszukiwawczo-ratownicze.

Dzieki nawigacji satelitarnej z korekcjg typu Real Time
Kinematic, nowy H520 RTK Ilata i fotografuje =z
centymetrowg dokfadnoscia, umozliwiajac zbieranie
ekstremalnie  precyzyjnych, powtarzalnych danych
fotograficznych, szybsze mapowanie 3D, oraz bardziej
doktadne, a nawet zautomatyzowane loty inspekcyjne.
H520 otrzymat jeden 2z najszybszych i najbardziej
niezawodnych systeméw RTK na S$wiecie. Zostat on
opracowany przez wielokrotnie nagradzang szwajcarskag
firme Fixposition. System ten jest w petni zintegrowany z
platformg H520, zapewniajgc tym samym najszybszy
mozliwy czas przygotowania do pracy, nawet w
warunkach, w ktérych odbiér sygnatu satelitarnego jest
utrudniony, jak w kanionach, miastach, czy lasach.

Modut RTK jest w petni zintegrowany z H520, zaréwno pod wzgledem sprzetowym jak i pod
wzgledem oprogramowania. To oznacza, ze z H520 RTK nadal masz do dyspozycji peten
zakres funkcji uznanego oprogramowania DataPilot. Wszystkie dane, wtacznie z surowymi
danymi GNSS mogga by¢ logowane na poktadzie drona, co oznacza, ze z tym systemem
mozna réwniez stosowal system zwiekszajacy prezycje pozycjonowania zdje¢ w
postprodukcji: PPK (Post Processed Kinematic).

H520 RTK jest dostepny jako gotowy, kompletny system, ale istnieje tez mozliwos¢
modyfikacji uzywanego H520 do wersji RTK przez serwis producenta. Zmodyfikowany H520
nie bedzie sie niczym réznit od nowego H520 RTK. Stacja bazowa RTK, potrzebna gdy nie
korzysta sie z PPK ani z network RTK, jest sprzedawana osobno.




Z tadowarka DY5 mozesz w prosty i szybki sposéb
tadowac i roztadowywac (do napiecia storage) dwa
akumulatory Typhoon'a H520 lub H Plus jednoczesnie.
DY5 jest wyposazona w dwa kolorowe wyswietlacze
TFT  wyswietlajgce czas tadowania, napiecie
poszczegdlnych cel i aktualng pojemnos¢ tadowanych
akumulatoréw. Mozesz dodatkowo tadowac inne
urzagdzenia takie jak aparatura ST16S bezposrednio
przez wyjscie USB. Funkcja "storage" przygotuje Twéj
akumulator do przechowywania, wyréwnujac napiecie
na poszczegdlnych celach i dotadowujac lub
roztadowujac je do pozadanego dla akumulatoréw LiPoHV napiecia 3,85V na cele.

Klatka ochronna dla H520 oraz H PLUS ma za
zadanie chroni¢ drona przed skutkami kolizji i
umozliwia¢ wlecenie nim w ciasne, trudno
osiggalne przestrzenie. Ta klatka moze chronic
drona w zakresie petnych 360°, otwierajgc morze
nowych mozliwosci w zakresie inspekgcji i nie tylko.
Klatke mozna zmontowa¢ w kilku wariantach, w
zaleznosci od potrzeb danego zastosowania i
sytuacji: wariant petny, widoczny na zdjeciu obok
zapewnia najwiekszy stopienh  ochrony ze :

wszystkich stron. W drugim wariancie nie montujemy oston do podwozia (umozliwiajgc jego
sktadanie), a korzystamy z pierscienia wokét ramion i nad dronem. W trzecim wariancie nie
montujemy oston nad dronem i pozostawiamy jedynie okrag wokét ramion.

W tej czesSci aneksu opisane sg wazne zmiany i dodatkowe informacje zwigzane z
bezpieczehstwem i utrzymaniem drona w dobrym stanie technicznym. Przeczytaj te czesc
uwaznie, bo moze to kiedys uratowac Twojego drona.

nie instaluj zewnetrznych aplikacji na aparature (nie dotyczy Pix4D Capture i Pix4D CTRL+).
Kazda z nich moze spowalnia¢ lub utrudnia¢ prace urzadzenia. Aplikacje moga wptyna¢ na
dziatanie systemu w nieprzewidywalny sposéb. Zainstalowanie aplikacji zewnetrznych moze
spowodowac utrate gwarancji.

H520 zostat wyposazony w wysokiej jakosci GPS i
magnetometr (kompas), ale nalezy mie¢ na uwadze, ze
dziatanie tych urzgdzen jest czeSciowo uzaleznione od
czynnikéw zewnetrznych. Bliskos¢ urzadzeh elektrycznych,
magneséw, duzych mas metali i innych Zrédet pola
elektromagnetycznego moze wpityng¢ na dziatanie
kompasu H520, mimo jego zwiekszonej odpornosci na tego




typu zaktécenia. GPS natomiast musi mie¢ odpowiedniag widoczno$¢ nieba, aby odebrad
sygnat z jak najwiekszej ilosci satelit. Nalezy przyja¢, ze dron powinien mie¢ nad sobg
widocznos¢ nieba w zakresie przynajmniej 100°. Trzeba tez pamietad, ze sygnat GPS ulega
odbiciom (szczegdlnie od budynkdéw), co moze przyczynia¢ sie do powstawania btedéw w
doktadnym okreslaniu okalizacji drona. Wieksza ilos¢ wykrytych satelit pozwala na
identyfikacje zafatszowanych odczytdw i usuniecie ich z obliczen pozycji przez kontroler lotu.
Loty w poblizu budynkéw nalezy wiec wykonywac ze szczegdlng ostroznoscig, zwtaszcza, ze
czesto sg one zrédiem innych zaktéceh (WiFi z mieszkah lub firm, zaktécenia pola
magnetycznego).

Z tego powodu uzytkownik latajgc w nieoptymalnych warunkach powinien by¢ zawsze
gotowy do przejscia na sterowanie w trybie manual. Ponadto, planujgc lot po punktach,
nalezy zachowad bezpieczng odlegtos¢ od przeszkéd, poniewaz w ich poblizu precyzja
nawigacji GPS moze by¢ mniejsza, niz na otwartym polu.

Masz obawe, ze sciezka lotu autonomicznego przebiega za blisko przeszkody? Chcesz
wstrzymaé¢ autonomiczny powrét do domu lub inng autonomiczng funkcje? Nie wiesz
dlaczego dron sie porusza? Przerzué przetacznik trybéw lotu na manual, a nastepnie z
powrotem na Angle. Jest to najszybszy i najtatwiejszy sposéb na zatrzymanie funkcji
autonomicznych drona.

Wszystkie elementy systemu powinny miec¢ aktualny firmware. Aktualizacje nie tylko
poszerzajg funkcjonalno$¢ urzadzania, ale tez poprawiajg bezpieczehstwo korzystania z
niego.

Uruchom aparature, a gdy aplikacja DataPilot zataduje sie, kliknij ikone WiFi w prawym
gérnym rogu. Kliknij Link Management. Pojawi sie nowe okno z listg wykrytych kamer. Kliknij
odswiez jesli nie widzisz swojej kamery w tabelce. Pojawi sie ona np. jako E90 123456, gdzie
ostatnie 6 cyfr to koncéwka numeru MAC Twojej kamery (numer MAC znajdziesz na naklejce
z boku kamery). Kliknij swojg kamere aby zbindowac¢ z nig aparature. Jesli pojawi sie
zapytanie o hasto, wpisz domysine hasto: 123456789.

Przy pierwszym uruchomieniu aplikacja DataPilot poprosi uzytkownika o okreslenie hasta
systemowego, schematu kolorystycznego (indoor mode/outdoor mode) i systemu jednostek
(SI (metryczny)/imperialny).
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Initial System Settings

(You can change these later at any time through Settings)

Link Password

Confirm Password

(Password must be between 8 and 20 characters)

Color Scheme Outdoor

Units \ Imperial

0 mph
&) 00000 ft (- 00:00:00 71 ft
Lat: 36.039513 Lon: -115.180199

D: 20ft VS -0.0 mph ?

Nastepnie system poprosi o wykonanle aktuallzaql Aktualizacje najwygodnlej wykonuje
sie poprzez aplikacje UpdatePilot. Instrukcja krok po kroku znajduje sie ponizej.

Upewnic sie, ze dron i aparatura majg akumulatory natadowane w ponad 50%.

1.

wWwN

Do aktualizacji firmware'u potrzebna jest specjalna aplikacja: UpdatePilot. Wiekszos$¢
ST16S posiada jg fabrycznie zainstalowana. Jesli masz juz te aplikacje, przejdz do p. 4.
Najtatwiej jest jg Sciggngc z Internetu bezposrednio na aparature. W tym celu nalezy
potgczy¢ aparature z siecig WiFi z dostepem do internetu. Po wigczeniu aparatury
dwukrotnie klikng¢ przycisk powrotu ("zawracajgca" strzatka po prawej dolnej stronie
ekranu dotykowego). Wejdziemy wéwczas do "Androidowego" menu tabletu.

. W menu tabletu nalezy odnalez¢ przycisk Settings -> WiFi i potaczy¢ sie z siecia.
. Uruchomi¢ aplikacje Play Store. Umozliwia ona wyszukiwanie, Scigganie i instalacje

innych aplikacji. (zalogowanie na konto Google bedzie konieczne by korzystac¢ z Play
Store). W Play Store w pasek wyszukiwania wpisac "Yuneec Update Pilot", a nastepnie
sciggnac i zainstalowad tg aplikacje na tablecie.

. Po instalacji nalezy wejs¢ w ustawienia bezpieczenstwa systemu Android (Settings ->

security). Nalezy odnalez¢ pozycje "Unknown sources (allow installation of apps from
unknown sources)" i zaznaczy¢ jg ptaszkiem.

. Po udanej instalacji uruchomi¢ aplikacje Yuneec Update Pilot. Klikng¢ ikone kota

zebatego, pod "Internet WiFi" wskazac swoja sie€. Przy pierwszym uruchomieniu
aplikacja sama poptosi o jej wskazanie. Uwaga, trzeba wskazac sie¢ z ktérg aparatura
wczesniej sie fgczyta (patrz p. 1.1 2.)

. W ustawienia aplikacji UpdatePilot (ikone kota zebatego) pod "Yuneec H520" bedzie

trzeba wskazacd z jakg kamera aplikacja ma sie tgczy¢ (aktualizacja odbywa sie
poprzez kamere). Numer bed2|e S|e zaczynat od np. E90_XXXXXX. Nalezy w’raczyc
drona, poczekaé na pojawienie sie zielonej diody na kamerze po kliknieciu "refresh"
kamera pojawi sie na liscie jako aktywna. Po zaznaczeniu numeru kamery (zostanie
podswietlony na pomaranczowo) mozna zamkng¢ okienko.

. Nastepnie nalezy klikna¢ duzy okragty przycisk w aplikacji podpisany "Check App

Versions". Aplikacja moze wyswietli¢ okno

. W pierwszej kolejnosci aplikacja sprawdzi swojg wtasng aktualnos¢, aktualnos¢ FW

aparatury oraz aktualnos¢ aplikacji DataPilot. Na gtéwnym ekranie aplikacji, w duzym
okrggtym przycisku powinna pojawic¢ sie informacja na temat objetosci plikdbw nowego
firmware'u. Ponizej znajduja sie informacje na temat dostepnych aktualizacji (tzn.
czesci oprogramowania mogg zostac zaktualizowane).



9. Po kliknieciu w duzy okragty przycisk aplikacja powinna zaczg¢ pobierad aktualizacje.
10.Android moze zapytac czy chcemy zezwoli¢ na aktualizacje do aplikacji Data Pilot.
Nalezy klikng¢ Install.

M ;
| DataPilot
1 DataPilot

+/ App installed.

Do you want to install an update to this existing application? Your
existing data will not be lost. The updated application will get
access to:

NEW ALL

This update requires no new permiss

11.Po udanej instalacji aplikacji pojawi sie podobne, szare okno z informacja, ze aplikacja
zostata zainstalowana lub zaktualizowana. Na dole okna beda przyciski: Done
(zakoncz) i Open (otwérz zaktualizowanga aplikacje).

12.Nastepnie w aplikacji UpdatePilot mozliwe bedzie sprawdzenie aktualizacji dla drona
(tzn. dla kamery, kontrolera lotu oraz gimbala itp). Po kliknieciu duzego okregtego
przycisku aplikacja sprawdzi dostepnos¢ aktualizacji i potgczy sie z dronem aby
poréwnac najnowsze wersje FW z tymi juz zainstalowanymi. W dolnej czesci ekranu
ukazg sie informacje na temat wers;ji.

13.Po kolejnym kliknieciu okrggtego przycisku aplikacja pobierze i zainstaluje
aktualizacje w dronie.

14.Jesli aktualizacja zakohczy sie sukcesem, tto w aplikacji zamieni kolor na zielony, a w
okrggtym przycisku na ekranie aparatury bedzie napis "Up-To-Date". W dolnej czesci
ekranu widoczne bedg wersje FW poszczegdlnych podzespotéw. Kolor zielony oznacza
ich aktualnos¢. Mozemy klikng¢ ten przycisk ponownie aby sprawdzi¢ czy na pewno
wszystkie elementy oprogramowania sg w petni uaktualnione.

15.Teraz mozemy wytaczy¢ aparature oraz drona.

W gtéwnym menu aplikacji DataPilot, w zaktadce Vehicle na dole ekranu znajdziemy szereg
informacji na temat naszego H520. S tam podane aktualnie zainstalowane wersje
oprogramowania dla wszystkich gtéwnych systeméw BSP, a takze unikatowy numer
identyfikacyjny drona (Aircraft ID).
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General
Offline Maps ’ Export Data ] Export missions and logs to microSD Card
@ Vehicle
‘ Set Password ] Set connection password
Summary
\ Update Firmware } Update ST16 Firmware (from microSD card)
Sensors
Safety LEDs On v] LED Control
Gimbal
{ Software Updater ] Launch Software Updater App
DataPilot Version: 1.27
Camera Version: 0.3.5_A
Gimbal Version: 1.31.0

Flight Controller Version: 1.3.0
Vehicle ID: 41:00:1F:00:05:51:35:34
HOBBS Meter: 0016:47:05

Znajdziemy tu tez tzw. HOBBS meter, ktéry wskazuje nam tacznie ile czasu przepracowat
dron (nalot/resurs). Jest to istothe ze wzgledu na monitorowanie stanu technicznego
akumulatoréw, smigiet, réznych komponentéw mechanicznych, ktére moga ulegac zuzyciu.

jedna z podstawowych czynnosci, ktéra uzytkownik powinien wykonac raz na jakis czas
przed lotem to sprawdzenie drgzkdéw sterujgcych.

Q @.._‘) Not Connected m ) 80% aill B} N/A ?-.‘

General

Offline Maps

RC Calibration

MockLink

Console

ﬁ RC Monitor

Vehicle

Summary

W RC Monitorze mozemy sprawdzi¢ dziatanie wszystkich drazkéw, przyciskéw i



potencjometréw. Gdy drazki ustawione sg w pozycji neutralnej, wskazniki J1, J2, )3, )4
powinny wskazywac zero, a przy maksymalnym wychyleniu powinny wskazywa¢ okoto 100.
Jesli tak nie jest, to drazki nalezy skalibrowac.

Kalibracja drazkow:

kurz i brud, upadki, oraz wstrzgsy moga spowodowad, ze drazki sterujgce bedg wymagaty
ponownej kalibracji. Kalibracja bedzie mozliwa jedynie gdy dron jest wytgczony. Uruchamia
sie jg z tzw. Advanced Menu (menu zaawansowane).

OSTRZEZENIE

Dokonywanie zmian w menu zaawansowanym moze miec¢
nieprzewidywalne i niebiezpieczne skutki. Z menu
zaawansowanego nalezy korzystac¢ ze szczegodlng ostroznoscia.
Przed rozpoczeciem lotu zawsze sprawdz poprawnos¢é
dziatania systemu.

1. Aby otworzy¢ menu zaawansowane, szybko kliknij ikone gtéwnego menu piec razy.

2.

Pojawi sie okno z ostrzezeniem (Warning). Aby wejs¢ do menu nalezy klikng¢ YES.
Zestaw standardowych zaktadek menu po lewej stronie ekranu zostanie rozszerzony o
nowe pozycje, w tym RC Calibration. Jesli dron jest wigczony, to przycisk rozpoczecia
kalibracji bedzie nieaktywny.

O

General

Offline Maps

Switch Calibration

RC Manitor

MAVLink

Log Download

Console

Vehicle

Summary

Vehicle must be powered off and unbound for RC Calibration

RC Mode

Sensors

3. Jedli na dole ekranu jest napisane "Ready to start calibration", kliknij "Start

4.

Calibration" aby rozpocza¢ kalibracje.

Pojawi sie komunikat, modwiacy, zeby kilkukrotnie wychyli¢ wszystkie drazki i
potencjometry we wszystkich kierunkach do ich skrajnych potozen, oraz zeby przed
zakonczeniem kalibracji pozostawi¢ je wszystkie w sSrodkowych pozycjach (to
szczegoblnie wazne w przypadku potencjometréow). Komunikat zamkna¢ klikajgc OK.



5. Kwadraty reprezentujace poszczegdélne wejscia zmienig kolor z szarego na czerwony.
Wychylaj pojedynczo kazdy drazek i potencjometr do skrajnych pozycji dopdki
reprezentujgcy go kwadrat nie zmieni koloru na zielony.

6. Kiedy wszystkie kwadraty beda zielone, upewnij sie, ze pozostawite$ potencjometry w
srodkowej pozycji. Potencjometry znajdujgce sie u boku aparatury (pochylanie kamery
i szybkos¢ drona) mozna ustawi¢ na srodku korzystajgc z plastikowej wypustki na
obudowie jako wyznacznika S$rodkowej pozycji. Potencjometr obrotu gimbala
samoczynnie zatrzymuje sie na srodku.

7. Klikng¢ "Stop Calibration" aby zakonczy¢, a nastepnie otworzy¢ RC monitor aby
sprawdzi¢ dziatanie drgzkéw i potencjometréw po kalibracji.

8. W przypadku starszych, zabrudzonych, lub mocno uzywanych aparatur moze by¢
konieczne kilkakrotne wykonanie kalibracji aby uzyskac pozadany efekt.

H520 mozna skonfigurowac¢ tak, aby wracat i lgdowat w poblizu aparatury sterujacej,
zamiast do miejsca startu/domysinego punktu RTH. Jest to szczegdlnie przydatne w
sytuacjach, w ktérych operator zmienia swoje potozenie, lub gdy miejsce startu nie jest
wystarczajgco dobry na Igdowanie. Na przyktad w przypadku skanowania dtugiego,
waskiego obszaru operator moze preferowac lgdowanie blizej ostatniego punktu trasy lotu,
zamiast pokonywa¢ dtugi dystans do punktu startu. Jesli w czasie lotu operator oddalit sie od
miejsca startu, ten tryb réwniez moze by¢ bardzo przydatny.

Te opcje nalezy wtgczy¢ przed startem.

Aby jg wiaczy¢, nalezy: wejs¢ w MENU, w zaktadke SAFETY i znaleZ¢ sekcje RETURN HOME
SETTING, nastepnie zaznaczy¢ "Return to GCS" (Ground Control Station). Gdy ta opcja jest
uruchomiona, dron obierze za punkt Home lokalizacje aparatury; gdy zostanie uruchomiony
tryb powrotu to domu (Return to Home), dron powrdci i wylgduje w promieniu do 8 metréow
od aparatury sterujgcej. Nalezy zwréci¢ uwage, by okolica byta pozbawiona przeszkdd. Jesli
wymagane jest precyzyjne ladowanie na niewielkim obszarze, lgdowanie reczne moze
okazac sie konieczne.
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Domyslinie, gdy H520 straci tacznos¢ 2,4 GHz (pasmo odpowiedzialne za sterowanie),



rozpocznie on failsafe RTH, a wiec wrdci do miejsca startu i wylgduje, chyba, ze w
miedzyczasie tgcznos¢ zostanie ponownie nawigzana. Mozna jednak zmieni¢ to ustawienie
tak, aby w przypadku utraty tacznosci w trakcie misji, dron ja kontynuowat, zamiast
rozpoczgc¢ RTH.

Opcja ta jest dostepna poprzez zaawansowane menu aplikacji DataPilot. Przed otwarciem
tego menu nalezy upewnic sie, ze dron znajduje sie na ziemi, ma rozbrojone silniki i zdjete
smigta.

OSTRZEZENIE

Dokonywanie zmian w menu zaawansowanym moze miec¢
nieprzewidywalne i niebiezpieczne skutki. Z menu
zaawansowanego nalezy korzystac¢ ze szczegodlng ostroznoscia.
Przed rozpoczeciem lotu zawsze sprawdzaj poprawnos¢é
dziatania systemu.

Aby otworzy¢ menu zaawansowane kliknij szybko przycisk otwarcia menu 5-krotnie.

© T ®€:Mssm @ = Foul [F 1472 Tl

Pokaze sie okno z ostrzezeniem.

Advanced Mode

WARNING: You are about to enter Advanced Mode. If used
incorrectly, this may cause your vehicle to malfunction thus

voiding your warranty. You should do so only if instructed by
customer support. Are you sure you want to enable Advanced
Mode?

Aby przejs¢ dalej, nalezy klika¢ "yes". Po lewej stronie ekranu pojawig sie nowe opcje. Wsréd
nich, na dole, znajdowa¢ sie bedzie zaktadka "Parameters". Kliknij jg aby przejs¢ do menu
parametrow.

W lewej gérnej czesci ekranu bedzie pasek wyszukiwania. Wpisz w nie "Com_rc_loss_man".



Domyslnie ta opcja jest wigczona (ENABLED), dzieki czemu dron rozpocznie powrét do domu
po utracie sygnatu nawet jesli jest w trakcie misji.

. COM_RC T"500uhiidi
MAVLink

Kliknij  na
wynik
wyszukiwania zawierajgcy wpisang nazwe. Po prawej stronie ekranu pojawi sie okno edycji
parametru.

alll ﬁ
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Parameter Editor Cancel m

Reset to default

Enabled -

If equal to zero RC loss triggers RTL only for manual
AR (ANEWSERISYA Mode. If equal to one RC loss triggers RTL in every
wyboru, wybierz [RUEEES
DISABLED aby dron
kontynuowat misje [EEERISRY
po utracie sygnatu.
Po wprowadzeniu pozgdanych ustawien kliknij Save, aby zapisa¢ to ustawienie.

Z tej funkcji nalezy korzystac jedynie przy lotach autonomicznych w obszarach o duzej ilosci
zaktécen radiowych, ktére przyczyniajg sie do utraty tgcznosci, przy zachowaniu widocznosci
wzrokowej drona.

Uwaga: ten parametr jest automatycznie przywracany do domyslnej wartosci przy
ponownym uruchomieniu ST16S.

Wyboér funkcji drazkéw (RC Mode)

W menu RC Mode uzytkownik moze wybrac rézne tryboéw dziatania dragzkow. Rdznig sie one
tym ktéra funkcja/ster jest przypisany do ktérego drgzka. Do wyboru sg 4 powszechnie
wystepujace, ustandaryzowane tryby: Mode 1, Mode 2, Mode 3 i Mode 4.
Najpowszechniejszy i domysiny tryb to Mode 2.
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W Mode 2 ster kierunku (RUDDER, czyli obrét wokét osi pionowej), oraz kontrola
ciggu/wysokosci (THROTTLE) przypisane sg do lewego drazka, a ster przechytu prawo-lewo i
przéd-tyt do prawego.

Structure scan jest rodzajem nalotu fotogrametrycznego, nastawionego na skan 3D
budynkdw, lub innych obiektow. Ten tryb lotu pozwala na najlepsze uchwycenie pionowych
powierzchni (np. scian) skanowanego obiektu. Taki nalot moze by¢ potaczony z tradycyjnym
lotem po siatce, aby utworzy¢ najpetniejszy obraz danej struktury i jej najblizszej okolicy.
Structure Scan mozna doda¢ do misji klikajgc PLAN (menu planowania lotéw) -> PATTERN
-> STRUCTURE SCAN. Maksymalnie przybliz na mapie miejsce, w ktérym znajduje sie
skanowany obiekt. Kliknij Structure Scan, a na ekranie automatycznie pojawi sie zielony
domysiny obszar, ktéry ma zosta¢ zeskanowany. Dodawaj i przesuwaj punkty wyznaczajgce
zielony obszar tak, aby objagt on obrys skanowanego obiektu. Aby doda¢ punkt, kliknij na
przezroczysty okrag z plusem w Srodku. Aby przesuna¢ punkt, dotknij go i przesun.
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OSTRZEZENIE

Zawsze miej na uwadze jakie sa dolne granice przelotu w misji
Structure Scan. Dron bedzie latal poziomo, bokiem, w swoje prawo.

Przed lotem sprawdz, czy na jego drodze nie znajdq sie przeszkody.
Ustaw taka wysokos¢é minimalna, by lot byl bezpieczny.

Przy lotach wokét budynku zaleca sie, aby nalot rozpoczynac od géry (Start Scan From Top),
aby upewni¢ sie, ze wszystkie parametry oraz trasa lotu sg odpowiednio ustawione.
Zmniejsza to ryzyko zderzenia, jesli trasa zostata nieodpowiednio zaplanowana, poniewaz
dron bedzie okrazat budynek stopniwo obnizajac wysokos¢, dajgc operatorowi czas na



reakcje w przypadku np. ztej oceny bezpiecznej wysokosci najnizszej warstwy.

Uzywajac menu z prawej strony ekranu uzytkownik moze modyfikowaé szczegdétowe
ustawienia nalotu: wybér kamery (lub wpisanie wtasnych parametrow kamery), pokrycie
zdje¢ (Overlap), odlegtos¢ od skanowanej struktury lub rozdzielczos¢ terenowg (Scan
Distance / Ground Res.), wysokos$¢ obiektu (Structure Height), wysokos$¢ najnizszej warstwy
(Scan Bottom Alt) oraz wysokos¢ rozpoczecia/zakonczenia skanu (Entrance/Exit Alt). Ostatni
paramtetr decyduje o tym na jaka wysokos¢ przyjmie dron aby dolecie¢/odlecie¢ od miejsca
skanu. Aby unikna¢ kolizji z przeszkodami zaleca sie, zeby Entrance/Exit Alt byt wyzszy od
wysokosci obiektu, oraz wyzszy niz okoliczne przeszkody.

Rézne typy nalotéw (w tym Structure scan, Corridor Scan, Survery, Waypoint, itp.) mozna
tgczy¢ ze sobag w jednej misji. Aby to zrobi¢ skonfiguruj swdj structure scan, a nastepnie
dodaj do misji inny rodzaj nalotu, np. survey (lot po siatce).

Battery

Distance Jis 9 fi Max telem dist: 495 ft
: ' - Batteries required: 1

m Plan
f 0
. ! - a Waypoint alt 150
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Camera

ypoint
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Mission End

« | Return To Launch

i

%8 Planned Home Position

Structure Scan

2 Survey

Corridor Scan
Corridor Scan jest rodzajem planu lotu, w ktérym dron dokumentuje dtugie i waskie obszary,
np. drogi, tory kolejowe, rurociggi, sciezki, linie energetyczne itp.



Corridor Scan znaduje sie w PLAN -> Pattern -> Corridor Scan.
Na srodku mapy pokaze sie domysliny podtuzny ksztatt nalotu,
a po prawej stronie ekranu znajdziemy okno dialogowe z
mozliwoscia zmiany parametrow nalotu, w tym pokrycie
(overlap), wysokos¢ lub rozdzielczos¢ terenowa
(Altitude/Ground Res), a takze szerokos¢ korytarza i wielkos¢
"nawrotek" na koncu kazdego przebiegu.

Nalezy pamietaé, ze zwiekszanie rozdzielczoSci terenowej
zmniejsza wysokos$¢ lotu i naraza drona na kontakt z
przeszkodami.

W tym trybie dron bedzie leciat waskim korytarzem. Jesli
planujesz wykona¢ model 3D, dodaj 30% wiecej szerokosci
korytarza, aby miec¢ wystarczajacg ilos¢ danych. Obrébka w
2D/ortofotomapy wymagaja mniej danych.

Max telem dist

3343 ft

Rotate Entry Point

Dostosuj dtugos¢ i ksztatt korytarza przesuwajgc biate punkty, oraz dodajgc nowe punkty
poprzez klikniecie przezroczystych okregéw ze znakiem "+" w Srodku.



Selected Waypoint Total Mission
Q Alt diff: 0.0ft Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft Distance: 6392 ft Max telem dist: 2902 ft ;.:t::ﬁesr lkad: b
Gradient: -- Heading: 176 Time: 00:31:13 % i

P Mission Start

4 Corridor Scan

Camera

Front Lap Side Lap

¥ Tumaround dist| 10.0

D Take images in turnarounds

0% @ Relative altitude
@ | Rotate Entry Point

Dron bedzie podazat wzdtuz biatych linii.

Przycisk "Rotate Entry Point" pozwala na wybdér gdzie dron rozpocznie, a gdzie zakohczy
nalot. Punkt startowy oznaczony jest na mapie jako Entry, a kohcowy jako Exit.

Terrain Follow - podazanie za uksztaltowaniem terenu

W nalotach typu Corridor i Survey jest mozliwos¢ zaznaczenia opcji "Terrain Follow". Ta
funkcja pozwala dronowi na korzystanie z wczesniej pobranych map uksztattowania ternu, w
celu automatycznego sterowania tak, by utrzymywat on statg wysokos$¢ nad powierzchnig
ziemi w danym miejscu. Mozna réwniez korzysta¢ z tej opcji w trybie Waypoint, ale jej
dziatanie w tym trybie jest nieco inne.

Duza zaleta podazania za terenem jest to, ze rozdzielczo$¢ terenowa (ground sample
distance, GSD), pozostaje stata w catym locie, co utatwia pdzZniejsze tgczenie zdje¢ w
ortomozaike. Ponadto, w przypadku mocno pofatdowanego terenu umozliwia to uzycie
mniejszych rozdzielczosci terenowych, bez niebezpieczenstwa zderzenia sie ze wzgdérzem.
UWAGA: Yuneec ani jego dystrybutorzy nie ponoszg odpowiedzialnosci za doktadnosc
pobranych map terenowych. Pochodza one od firm trzecich. To uzytkownik jest
odpowiedzialny za przeprowadzenie lotu w taki sposdb, aby dron nie zderzyt sie z
przeszkoda. Mapy terenowe mogg nie uwzglednia¢ budynkéw, drzew, linii elektrycznych,
wiez telekomunikacyjnych itp.
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Summary

Aby moc skorzysta¢ z terrain follow, przed lotem trzeba
sciggnac z Internetu mape dla danego obszaru, wraz z danymi
0 uksztattowaniu terenu. W tym celu pobierajgc mape nalezy
zaznaczy¢ "Fetch elevation data".

Jesli mamy juz Sciggnieta mape offline dla interesujgcego nas
obszaru, planujgc nalot mozemy zaznaczy¢ "Vehicle follows
terrain". Nastepnie nalezy skonfigurowac parametry podazania
za terenem. Tolerance to teoretyczna dopuszczalna odchytka
od rzeczywistej wysokosci drona AGL (Above Ground Level -
nad poziomem gruntu). Max Climb Rate i Max Descent to
odpowiednio maksymalna predkos¢ wznoszenia i opadania
przy zmianie wysokosci wywotanej uksztattowaniem terenu.

Po wprowadzeniu odpowiednich parametréw nalotu oraz
parametrow Sledzenia terenu, nalezu wysta¢ plan lotu do
drona klikajac przycisk "Upload Required" w prawym gérnym
narozniku ekranu. W gérnej czesci ekranu pojawi sie pasek
postepu informujacy o przebiegu przesytu misji.

Po zakoniczeniu wysytania misji zaleca sie jej sprawdzenie.
Aby to zrobi¢, nalezy klikna¢ File, a nastepnie Download,
aby pobra¢ misje z drona z powrotem na aparature. Dzieki
temu zobaczymy w jaki sposéb trasa zostata roztozona na
punkty posrednie, gdzie nastepuje zmiana wysokosci i w
jakim stopniu sie ona zmienia.

Add New Set
Name:

Mojave way pjct

Cancel

Battery

plem dist: 393
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Clear Vehicle Mission
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Travel to a position in 3D space.
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Hold
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Camera
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Distance 8.8

W tym widoku nalot typu Survey zostat zaplanowany, wystany na drona i pobrany ponownie,
dzieki czemu catos¢ jest widoczna roztozona na pojedyncze waypointy. Uzytkownik ma
mozliwos¢ zmiany dowolnego parametru poszczegdélnych waypointdw, a poprawiong misje
mozna z powrotem wystac¢ do drona klikajac "Upload".

UWAGA: nalezy zwrdéci¢ uwage na to, ze w tym przypadku wysokos¢ dla waypointéw podana
jest w formie bezwzglednej, czyli wzgledem poziomu morza (Above Mean Sea Level - AMSL)

Lot po punktach z uwzglednieniem uksztattowania terenu
Jesli mamy na aparaturze ST16S pobrang mape z uksztattowaniem terenu (Elevation Data),
to mozna to wykorzysta¢ w locie po punktach. Planujac lot po punktach zaznacz punkt, a

nastepnie klikajgc tekst ponad polem tekstowym do wpisania wysokosci, otwérz liste
wyboru.

oint
1.0m Azimuth: 20 Distance: 135.8m nce: 1837 m Max telem dist: 477 m ;:‘;:ns-ﬂ T
Heading: 262 00:06:19 eries require
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P Mission Start
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m (Abv Terr)
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Altitude Above Mean Sea Level | |

Altitude Above Terrain [+

. Flight Speed

Camera

3 Waypoint

100 m 4 Waypoaint

Sg tam dostepne opcje poziomu odniesienia dla punktu. Altitude Realive To Home



oznacza wysokos¢ wzgledem punktu startu (jest to domysine ustawienie). Altitude Above

Mean Sea Level to wysokos¢ wzgledem poziomu morza. Altitude Above Terrain to
wysokos¢ wzgledem poziomem gruntu w danym punkcie.

Jesli chcesz wprowadzi¢ ustawienie globalnie, dla wszystkich punktéw, to w pierwszym z
nich (Takeoff Waypoint) ustaw pozadang wysokosc¢ i poziom odniesienia, a wszystkie punkty
stworzone od tego momentu beda miaty te same ustawienia. Oczywiscie dla poszczegdlnych
punktéw nadal mozna je zmieniac.

Gdy zaznaczysz waypoint, w gérnej czesci ekranu pojawig sie informacje na jego temat,
m.in. o réznicy wysokosci bezwzglednej i gradiencie wznoszenia/opadania.

UWAGA'!

Jesli w locie po punktach dwa waypointy umieszczone s3a na réznej
wysokosci, H520 bedzie zmieniat wysokos¢ w trakcie lotu do
kolejnego punktu. Stosujac ,,Altitude Above Terrain“ upewnij sie
jaka bedzie rzeczywista zmiana bezwzglednej wysokosci i czy
dron nie natrafi pomiedzy nimi na przeszkode.

Team Mode

Team Mode pozwala na niezalezne kontrolowanie drona oraz gimbala za pomocag dwdch
aparatur sterujgcych. Dzieki temu pilot drona moze skupi¢ sie na sterowaniu platforma, a
operator kamery zajmuje sie w tym czasie kreatywnym, ptynnym kadrowaniem. Jest tryb
przydatny przy produkcji filmowej, ale rdwniez przy inspekcjach technicznych, nadzorze
operacyjnym i innych profesjonalnych zastosowaniach. Aparatura slave to ta, ktéra bedzie
sterowata gimbalem i kamerg. Aparatura master to ta, ktéra bedzie sterowata dronem.

1. W obu aparaturach sprawdzi¢ czy jest na nich zainstalowany najnowszy firmware.
Jesli nie, to nalezy go zaktualizowa¢ do najnowszej wersji. Starsze wersje
oprogramowania moga nie obstugiwac trybu master/slave.

2. Przygotowac aparature "slave". Wigczy< jg i poczekad az uruchomi sie aplikacja
DataPilot.

3. Klikng¢ ikone ustawien, klikng¢ na podmenu "Vehicle", a nastepnie na "Slave mode".
Otworzy sie z6tte okno. W dolnej czesci tego okna nalezy zaznaczy¢ "Enable Slave
Mode".

4. Wréci¢ do gtéwnego ekranu i wytgczy¢ aparature slave.

5. Wigczyc¢ aparature master oraz drona, poczekac az uruchomi sie aplikacja Data Pilot.

6. Sprawdzi¢ czy aparatura jest poprawnie potgczona z dronem/kamera. Jesli nie, to
nalezy zbindowac je ze soba.

7. Za pomoca przetacznika S2 (w pozycji dolnej lub srodkowej) oraz potencjometru K1
sprawdzi¢ sterowanie gimbalem.

8. Przetaczy( przetacznik S2 w pozycje gérna (F).

9. Wigczyc¢ aparature slave i poczekac na uruchomienie aplikacji DataPilot

10. W aparaturze slave: Klikng¢ na ikone potgczeh WiFi w prawym gérnym narozniku,
nastepnie na "Link Management". Wybra¢ odpowiednig kamere.

11. W aparaturze slave: ustawi¢ przetacznik trybu pochytu kamery S1 do pozycji
centralnej. Ustawic¢ przetacznik trybu obrotu kamery S2 do pozycji G (dolnej).

12. Prawy drgzek steruje teraz obrotami gimbala w lewo i prawo. Pochylenie kamery jest
sterowane potencjometrem na boku aparatury (tak jak w trybie na jedng aparature).
Mozna rowniez ustawi¢ przetgcznik trybu pochytu kamery do pozycji dolnej (V), co



umozliwi pochylanie kamery w gére i w dét za pomocg lewego drazka.

UWAGI DODATKOWE:

« W razie wystgpienia probleméw z potgczeniem nalezy uruchomi¢ ponownie wszystkie
urzadzenia.

« prosze mie¢ na uwadze, ze wszystkie funkcje dotyczace sterowania kamerg i
gimbalem nadal pozostang aktywne w aparaturze master. Rekomendujemy nie
uzywac tych funkcji na aparaturze master w trybie team mode.

« w trybie team mode zasieg moze zmniejszyc¢ sie do okoto 500m w zwigzku z
wykorzystanym podwéjnym strumieniem wideo.

Indoor Mode - Tryb lotu wewnatrz pomieszczen

W Indoor Mode nastepuje catkowite wytgczenie GPS i wszystkich funkcji z nim powigzanych.
Nalezy z niego korzysta¢ w sytuacjach, gdy wiemy, ze w danych okoliczno$ciach moga
wystepowac problemy z odbiorem sygnatu z satelit oraz kompasem, a wiec - przewaznie -
wewnatrz pomieszczen, w miejscach o mocno ograniczonej widocznosci nieba (gdy nie jest
zachowany warunek 100 stopni widocznosci niebosktonu), a takze w miejscach gdzie
wystepuje duzo elementéw metalowych i/lub elektrycznych, ktére moga wptywac na prace
kompasu nawet gdy dron bedzie juz w powietrzu. Tryb Indoor rézni sie od trybu Manual tym,
ze nawet w sytuacji wyczerpania akumulatora lub zerwania tacznosci dron nie bedzie
probowat wykonac failsafe RTH (powrdt do domu), gdyz ta funkcja wymaga uzycia GPS.

Manual

Export Data
Set Password

LEDs On

Software Updater

Wtgczenie trybu Indoor jest sygnalizowane przez pojawienie sie napisu "Indoor Mode" w
miejscu ikony statusu GPS.

Orbit Mode - tryb lotu po okregu

Tryb Orbit pozwala na wykonanie lotu po okreznej trajektorii, z gimbalem skierowanym w
punkt centralny. Moze to by¢ przydatne np. przy okrgzaniu wiez, pomnikéw, budynkdéw i
innych podobnych obiektéw. Opcje te mozna wykorzystac¢ przed (lub po) wykonaniu nalotu
po siatce, jako metoda uzupetnienia danych.



Wykonanie lotu po orbicie:
Aby skorzysta¢ z tej funkcji nalezy wytgczy¢ wykrywanie
przeszkdd. Funkcje Orbit mozna znalez¢ w widoku podglgdu mapy
w trakcie lotu (nie jest ona dostepna w sekcji planowania lotu!).
Jesli na gtéwnym ekranie widzisz podglad z kamery, to w dolnym
lewym narozniku bedzie miniatura podgladu mapy. Kliknij w nig,
aby otworzy¢ mape na caty ekran.

Nastepnie kliknij i przytrzymaj punkt na mapie, wokét ktérego
dron ma latac¢. Klinik Orbit At Location. Wokét wybranego punktu
pojawi sie planowana orbita, ktérej promieh mozna zmienic
przesuwajgc biaty punkt. Pionowym suwakiem ustawiamy
wysokos¢ na jakiej dron ma zataczac kregi. W $srodkowej dolnej
czesci ekranu pojawi sie mate okno z przesuwnym przyciskiem,
ktéry nalezy przesung¢ w prawo ("Slide to confirm") aby
zatwierdzi¢ orbite. Po zatwierdzeniu dron rozpocznie manewr.
Wychylenie lewego drgzka w prawo lub lewo pozwala zmienia¢ predkos¢
i kierunek orbitowania, a wychylenie go w przéd/tyt odpowiednio
zmniejsza i zwieksza promien.

Orbit

Industriegebiet Sud
-

Aby zatrzymac funkcje Orbit, kliknij Pause lub przerzu¢ przetacznik trybéw lotu na Manual, a
nastepnie z powrotem na Angle.

Region Of Interest (ROI) - funkcja obszaru zainteresowania

ROI to obszar zainteresowania, ktéry zaznacza sie na mapie, dzieki czemu kamera bedzie
automatycznie kierowana na ten obszar w trakcie lotu po punktach, oraz w locie recznym.
ROI to doskonaty sposdéb na uzupetnienie zbioru zdje¢ ortogonalnych o zdjecia wykonane
pod katem, z réznych punktéw widzenia.

Przycisk funkcji ROl jest dostepna na ekranie planowania misji, po lewej stronie, przy
przycisku Waypoint. Aby uzy¢ tej funkcji, najpierw wyznacz waypoint, w okolicy wybranego
obiektu, aby dron do niego doleciat. Nastepnie kliknij ROI, kliknij punkt na mapie i wyznacz
jego wysokos$¢ (od tego bedzie zalezato pochylenie kamery). Jesli plan lotu jest gotowy,



kliknij "Upload" w prawym gdérnym rogu ekranu. Jak kazda misje, zatwierdZ jej rozpoczecie
przesuwnym przyciskiem.

Waypointy mozna kasowac i zmienia¢ za pomocg okna dialogowego wtasciwosci waypointu.
Na ekranie planowania lotu po prawej stronie znajduje sie wykaz wszystkich elementéw
planu lotu. Kazdy z nich posiada przycisk (wygladajacy jak trzy kreski) otwierajacy okno
dialogowe, ktére pozwala zarzadza¢ danym elementem planu. Mozemy z jego pomocg:

« Doda¢ nowy waypoint

« Dodac nalot po siatce

« Usungc¢ waypoint

« Edytowad pozycje waypointu

Zmiana potozenia waypointu moze zosta¢ wykonana recznie, poprzez przytrzymanie na nim
palca na mapie, a nastepnie przesuniecie go w inne miejsce. Mozna jednak zrobi¢ to
precyzyjniej, wpisujgc doktadne wspétrzedne geograficzne lub pozycje UTM .

DataPilot moze importowa¢ misje z plikéw .kml np. z Google Earth. Pliki moga zostad
zaimportowane przez program DesktopPlanner (oprogramowanie do planowania lotéw na
H520), lub mozna je przenies¢ z komputera bezposrednio przez USB lub poprzez karte
microSD. Plik .kml nalezy skopiowa¢ do podfolderu Missions w folderze DataPilot w pamieci
wewnetrznej aparatury.

( Category Directory

storage/emulated/0/DataPilot
Logs —~
Missions -
—_ . Q
Parameters -
Telemetry -
Video ~

7 Version =

Dzieki tej funkcji mozesz precyzyjnie zakresli¢ obszar objety misjg w programie Goodle Earth
lub innym, jesli tylko zapiszesz ten obszar jako plik .kml i zaimportujesz go do DataPilota,
ktéry nastepnie przetworzy go na wtasciwg misje.

Na podstawie pliku .kml mozna stworzy¢:
« wielokat obszaru dla trybu Survey
+ wielokat obszaru dla trybu Structure Scan
» polilinie dla trybu Corridor Scan

W Google Earth misja bedzie wyswietlana w widoku 3D jako obszar oraz wysokos¢.



Google Earth - Edit Polygon

Name: \Wammﬂrﬂ

Description  Style, Color

Perimeter:

Area:

W DataPilocie, zaimportowana misja bedzie ptaskim, dwuwymiarowym obszarem, dla
ktérego mozemy dobra¢ parametry nalotu tak samo, jak dla kazdego innego nalotu.

= A ? R

Jesli chcesz stworzy¢ nalot na podstawie pliku .shp lub .kml, skopiuj go do folderu: pamie¢
wewnetrzna/DataPilot/Missions. Nastepnie otwérz ekran planowania misji, kliknij Pattern i
Load KML/SHP. Pojawi sie lista dostepnych plikéw. Wybierz odpowiedni, a nastepnie wybierz

typ misji. Jesli plik KML zawierat obszar (jak np. na ilustracjach powyzej), to do wyboru
bedzie Survey oraz Structure Scan.

Tworzenie nalotu nieortogonalnego (zmiana pochytu kamery w Survey)



Tradycyjny nalot fotogrametryczny odbywa sie z kamerg skierowang prostopadle
(ortogonalnie) do ziemi. Pozwala to m.in. zminimalizowa¢ znieksztatcenia wynikajace z
perspektywy. Nie jest to jednak najlepszy sposdéb aby uchwyci¢ tréjwymiarowe aspekty
terenu, takie, jak fasady budynkéw i inne pionowe powierzchnie, wzniesienia itp.

W celu uzupetnienia danych dla tego rodzaju obiektéw warto przeprowadzi¢ nalot
uzupetniajacy, z kamerg skierowang nie pionowo w doét, a pod katem np. -35 stopni. Jednak
w nalotach typu survey, kamera automatycznie skieruje sie w dét zaraz po starcie. W takiej
sytuacji kat pochylenia kamery mozna ustawi¢ recznie, suwakiem K2 w czasie kiedy dron
przelatuje z miejsca startu do punktu rozpoczecia wtasciwego nalotu. Drugim, pewniejszym
sposobem jest stworzenie pojedynczego waypointu zaraz przed Survey. W tym waypoincie
nalezy ustawi¢ pozadany kat pochylenia kamery.

Selected Waypoint Total Mission
O Altdiff. 0.0ft Azimuth: 61 Distance: 145.1 ft Distance: 13553 ft Max telem dist: 896 ft ;.:::ﬁes bilsgt 1
Gradient: 0% Heading: 253 Time: 00:13:53 Y !

% H Mission Start

#
oy ‘:1
NS o Y

J Travel to a position in 3D space.

Przy takim zaplanowaniu lotu dron doleci do waypointu, pochyli kamere i zostawi ja
pochylong, dzieki czemu nalot typu survey zostanie wykonany z kamerg pod pozadanym
katem.



3. Nowe elementy interfejsu uzytkownika

Widok mapy i kamery

Domysiny widok w aplikacji DataPilot to podglad z kamery, z miniaturg mapy w lewym
dolnym narozniku ekranu. Klikniecie w mape spowoduje przetgczenie na widok mapy, z
miniaturowym podgladem widoku z kamery w narozniku. Szybkie dwukrotne klikniecie w
ekran spowoduje znikniecie telemetrii i ekran wypetni albo tylko mapa, albo tylko czysty
obraz z kamery, w zaleznosci od tego co byto wybrane w momencie klikniecia.

Ikona czarnego ekranu w narozniku miniatury powoduje zminimalizowanie miniatury.

Kliknij ikone potréjnej strzatki aby przywroci¢ miniature.

Czarna ikona w ksztatcie odwréconej litery L w gérnym prawym narozniku miniatury pozwala
na zmiane jej wielkosci. Wystarczy przytrzymac na niej palec i przesung¢, by ptynnie zmienic
rozmiar okna.

Pozostaly czas lotu
Po uzbrojeniu silnikéw, przy wskazniku natadowania akumulatora pojawi sie szacowana ilos$¢
czasu, na jaki wystarczy jeszcze energii w akumulatorze.



UWAGA'!

Podany pozostaly czas lotu jest tylko wartosciq orientacyjna,
obliczona na podstawie usrednionych wartosci. Lecac pod wiatr,
pozostaly czas bedzie malal duzo szybciej niz przy locie z wiatrem!
Operator musi bra¢ pod uwage czynniki srodowiskowe, aby
samodzielnie ocenic¢ jak daleko dron moze sie oddali¢ i ile czasu
oraz energii potrzebuje, by bezpiecznie wroécié.

Kontrola oswietlenia drona

To ustawienie pozwala wybra¢ uzytkownikowi jedng z trzech opcji oswietlenia drona.
Pierwsza (LEDs Off) powoduje catkowite wytgczenie oswietlenia. Mozna skorzystad z tej opcji
przy lotach w dzieh, a takze jesli chcemy, aby obecnos¢ drona nie byta tak tatwo
zauwazalna. Pamietajmy jednak, ze uktad kolorystyczny diéd pomaga w dojrzeniu orientacji
dron, poniewaz ramiona prawe, lewe, przednie i tylne majg diody Swiecace réznymi
kolorami. Ponadto diody tylne komunikujg swoim kolorem aktualny tryb lotu drona.

Druga opcja to LEDs ON - diody wigczone. Jest to zalecany tryb do wiekszosci lotéw.



Trzecia opcja to Front LEDs OFF - przednie diody wytgczone, pozostate wtgczone. Przy lotach
w warunkach nocnych, diody z ramion mogg spowodowac niepozadang poswiate widoczng
w obiektywie kamery. Aby tego unikng¢ mozna wytgczy¢ przednie diody i zdjecia robi¢ z
przodem drona skierowanym w strone fotografowanego obiektu. Dzieki temu utrzymujemy
dobrag widocznos$¢ drona, eliminujgc poswiate. Ponadto, dla niektérych oséb brak diéd z
jednej strony moze pomoc w identyfikacji przodu drona i orientacji w przestrzeni.

Q — Angle all 28% = il
A —_— D 3% e -
General
| Import Mission ‘ Import missions from microSD Card
Offline Maps
@ Vehicle l Export Data ‘ Export missions and logs to microSD Card
Summary
| Set Password ‘ Set connection password
Sensors
| Update Firmware ‘ Update ST16 Firmware (from microSD card)
Safety
Gimbal [ LEDs On -‘ LED Control
LEDs Off
|: LEDs On = Launch Software Updater App
Front LEDs Off DataPilot Version: 127
Camera Version 107A

Poniewaz mapy offline mogag zajmowad duzg czes$¢ pamieci wewnetrznej, zaleca sie by
eksportowac Sciggniete mapy offline do pdézniejszego wykorzystania. Wejdz do gtéwnego
menu aplikacji DataPilot, kliknij Offline Maps, a nastepnie Export.

O @g pR— Q Not Connected m ) 04%

General
Add New Set »

Offline Maps

A

Default Tile Set 43.5MB (2830 tiles) » W
Flight Services

95 with terrain 22.5MB (2167 tiles)
RC Monitor

e 95 with terrain Elevation 40.8kB (15 tiles)
fehicle

Summary Mojave way pjct 896.0kB (90 tiles)

Mojave way pjct Elevation 5.4kB (2 tiles)

Options

Nastepnie wybierz, ktére mapy eksportowad, zaznaczajac je ptaszkiem.



Not Connected

General Select Tile Sets to Export

:O: Offline Maps Default Tile Set

95 with terrain

95 with terrain Elevation

RC Monitor Moja pjct

Moja jct Elevation

Flight Services

Vehicle

Summary

Select All Select None Cancel

Pojawi sie okno dialogowe, w ktérym bedzie trzeba wpisa¢ nazwe pliku dla danej mapy. Po
zatwierdzeniu nazwy, na ekranie pokaze sie pasek postepu eksportu. Plik z gotowg mapa
pojawi sie na pamieci wewnetrznej aparatury, w folderze DataPilot/Missions. Ten plik
nastepnie mozna przenlesc z aparatury np. na dysk komputera stacjonarnego w celu
archiwizacji i poézniejszego wykorzystania. Plik, oraz mape mozna teraz skasowac z
aparatury, aby zwolni¢ miejsce w pamieci wewnetrznej. Aby pdzniej skorzysta¢ z wczesniegj
eksportowanej mapy, nalezy skopiowa¢ jga na karte microSD lub pamie¢ wewnetrzng
aparatury, a nastepnie klikng¢ IMPORT i wskaza¢ lokalizacje pliku.

Logi to zapis danych telemetrycznych z lotu drona. Zawierajg one pozycje, predkosé,
wysokosé, tryb lotu i inne wazne dane. Logi zapisywane sg osobno w dronie i aparaturze.

APARATURA

Uruchomic¢ aparature

Podtgczy¢ aparature do komputera za pomoca kabla micro USB

Aparatura pojawi sie w komputerze jako dysk zewnetrzny.

Wejs¢ w dysk zewnetrzny, odnalez¢ folder DataPilot -> Telemetry

Folder Telemetry zawiera logi mieszczgce sie w kilku podfolderach. Stanowig one
catos¢, dlatego aby logi mozna byto odczytaé konieczne jest skopiowanie catego
folderu, wraz z podfolderami.

ukwheE

DRON

Uwaga: przedstawiony ponizej sposéb moze nie dziata¢ z niektérymi kablami USB i
niektdrymi rodzajami gniazd USB A. Przyktadowo, gniazda USB oznaczone "SS" mogag
spowodowad, ze dron nie bedzie widoczny dla programu. Jesli program nie widzi drona,
prosze sprébowac z innymi kablami USB, innym gniazdem USB lub innym komputerem. Do
tej czynnosci aparatura powinna by¢ wytaczona, a dron powinien mie¢ wtozong baterie.




1. Sciggna¢ aplikacje DataPilotPlanner (DataPilot Desktop) ze strony
http://www.yuneec.com -> support -> downloads -> H520

2. Drona postawi¢ w poblizu komputera, wpig¢ kabel w gniazdo micro USB na dronie
(nie wpinac jeszcze drugiego konca kabla do komputera). Nie wtgczac drona.

3. Uruchomi¢ program DataPilotPlanner, a nastepnie podtaczy¢ drugi koniec kabla USB
do komputera

4. Dron samoczynnie uruchomi sie. Moze to zaja¢ kilka-kilkanascie sekund. Poczekac az
zielony pasek pod przyciskami w gdérnej czesci ekranu dojdzie do prawego kohca
okna (oznacza to nawigzanie potaczenia z dronem). Przy poprawnym potgczeniu w
gérnej czesci ekranu powinna pojawic sie podstawowa telemetria: ilos¢ satelit i
poziom natadowania akumulatora drona.

8 DataPilotPlanner - o X

0 Rd [F 9%

B —

Remote Sync

5. W lewej czesci okna programu DataPilotPlanner znajduje sie ikona "Log Download".
Nalezy klikna¢ te ikone aby wejs¢ do menu zwigzanego z logami.

¥ DataPilotPlanner - [m] X
(V] PRd (¥ 48%
Id Date Size Statu Refresh

%
"
7

ync

6. Klikng¢ Refresh po prawej stronie ekranu. Na ekranie pojawi sie lista zapisanych

logéw wraz z datami i rozmiarem. Nalezy

zaznaczyc te, ktére nas interesujg i .

nastepnie klikng¢ Download po prawej

stronie okna aplikacji.

Program poprosi o wskazanie miejsca

zapisu logéw - nalezy wskazac odpowiedni

folder.

8. Po wybraniu folderu logi sciggng sie do
niego. Moze to zajg¢ kilka minut.

N

Niektére komputery mogg mie¢ problemy ze scigganiem wiekszej ilosci logéw naraz. W
takim przypadku zaleca sie Sciggac nie wiecej niz 5 logdéw jednoczesnie.

Bezprzewodowy transfer misji

Zapisane misje mozna bezprzewodowo przesyta¢ pomiedzy ST16S a komputerem. Potgcz
ST16S i komputer do tej samej sieci WiFi. Wtgcz aparature i poczekaj az uruchomi sie
DataPilot. W tym czasie uruchom komputer i wtgcz aplikacje DataPilotPlanner (bedziemy
nazywali jg w skrécie "Planner"). W Plannerze kliknij ikone Yuneec w lewym gérnym
narozniku, aby otworzy¢ menu. PrzejdZ do sekcji Remote Sync.

Powinno pojawi¢ sie okno wyboru aparatury, w ktérym nalezy wybrac¢ swojg, a nastepnie
klikng¢ "connect". Urzadzenia zsynchronizujg sie i przygotujg sie do wymiany danych.



Select Remote

ST165_810533 -

Connect

Po poprawnym potagczeniu ST16S pokaze okno, informujgce o tym, ze jest potaczona z
komputerem i ze w zwigzku z tym interfejs uzytkownika jest nieaktywny.

— P . .
Q —_— \ Not Connected > il | N/A T 4
®.D L 97% .

NO CAMERA

6

Connected to Desktop

User interface disabled while connected to desktop.

ST165_810533

Fetch Missions

Fetch Maps

Planner pokaze w tym czasie okno z opcjami Fetch Logs
transferu:

« Send Missions (wyslij misje)

« Send Maps (wyslij mapy)

» Fetch Missions (pobierz misje)

« Fetch Maps (pobierz mapy)

» Fetch Logs (pobierz logi)

» Disconnect (roztgcz)



Po kliknieciu w Send Missions pojawi sie okno dialogowe umozliwiajgce wybranie ktére misje
wystac.

W Srodkowej czesci jest tez mozliwos¢ wyboru sposobu zastepowania plikéw. Aby Zadne pliki
sie nie kasowaty, wybierz Append - wéwczas pliki
zostang dodane z nowymi nazwami, jesli bedzie taka
koniecznosc. Send Missions To ST165_810533
Zaznacz ptaszkiem na liscie misje, ktére chcesz
przesta¢ do aparatury i kliknij Start. Pasek postepu
pokaze status przesytu.

Zakoncz potgczenie klikajagc Close, a nastepnie
Disconnect.

. Pre-construction Survey Plat_plan

. NSCPlan2.plan
B rscoin

. Clone (Existing files are replaced and extra files are removed)

Logi telemetrii (.tlog) mozna pobrac¢ klikajac Fetch [ P —
Logs. Ukaze sie lista wszystkich logéw. Z tej listy (O o0 Exstin s re s e 0 e rame)
nalezy wybra¢ interesujace nas logi i klikngc

download.

Niektére komputery mogg mie¢ problemy ze
scigganiem wiekszej ilosci logbw naraz. W takim
przypadku zaleca sie Sciggac nie wiecej niz 5 logéw
jednoczesnie.

Kamera Yuneec E90 ma do dyspozycji zoom cyfrowy. Jest to idealne narzedzie do inspekcji i
innych okolicznosci, w ktérych potrzebne jest przyblizenie obrazu. Zoom cyfrowy, w
odréznieniu od optycznego, zawsze bedzie wigzat sie z pewnag stratg ostrosci i/lub
rozdzielczosci.

Aby skorzysta¢ z zoomu cyfrowego potdéz na ekranie dotykowym dwa palce obok siebie i
rozsunh je, aby przyblizy¢. Wykonaj odwrotny ruch, aby oddali¢.

- all s —
Angle w D e % il @ 67%

29.5GB
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lotnictwie tzw. checklisty s3 absolutng codziennoscia, pozwalajacg unikad

niebezpiecznych sytuacji wynikajgcych z zapomnienia jakiegos istotnego elementu
procedury (np. procedury przedstartowej). PrzygotowaliSmy dla uzytkownikéw H520 taka
checkliste do wydrukowania i zabrania ze sobg na loty.

O 0o oo o

O o

O 0O o o o

O

O 0o oo

CHECKLISTAH520

sprawdzenie formalnych warunkéw lotéw (DroneRadar, klasy przestrzeni powierznej,
uzyskanie zgody zarzadzajgcego)

pobranie mapy offline

sprawdzenie ilosci wolnego miejsca w pamieci aparatury (rekomendowane min. 1 GB
wolny)

sprawdzenie indeksu Kp (np. aplikacja UAV Forecast). Powyzej Kp=4 nie wolno latad.

sprawdzenie warunkéw meteo (opady, zachmurzenie, pora dnia, wiatr)
o rekomendowana predkos$¢ wiatru: do 4 m/s
o maksymalna predkos¢ wiatru: 14 m/s (dla H520)

sprawdzenie okolicy pod katem Zrédet zaklécen radiowych (obecnos¢ sieci WiFi,
infrastruktury telekomunikacyjnej itp.)

sprawdzenie okolicy pod katem zrédet zakiécen magnetycznych (obecno$¢ metalowych
przedmiotéw, urzadzen elektrycznych, magnesdéw itp.)

sprawdzenie czy spetniony jest warunek minimum 100 stopni widocznos$ci nieba (warunek
poprawnego dziatania odbiornika GPS)

sprawdzenie, czy miejsce startu jest wystarczajgco duze i pozbawione przeszkdéd, by
nadawato sie na autonomiczne lgdowanie (promien 8m)

wtozenie i sprawdzenie zamocowania akumulatora (czarny pasek niewidoczny)

montaz urzadzen peryferyjnych (ATMON, Strobon, kamery multispektralne itp)

uruchomienie i sprawdzenie przytwierdzenia urzadzen peryferyjnych

sprawdzenie luzéw w ramionach i podwoziu

sprawdzenie poprawnosci dziatania drazkéw, przyciskéw i potencjometréw (Hardware
Monitor)

sprawdzenie menu Summary i Sensors (czy brak informacji o btedach, problemach)
ustawienie wysokosci powrotu do domu i geofence w zaleznosci od warunkéw
srodowiskowych (m.in. wysokos$¢ najwyzszej przeszkody)

sprawdzenie koniecznosci kalibracji akcelerometru i jego ewentualna kalibracja
sprawdzenie koniecznosci kalibracji kompasu (gdzie i kiedy ostatnio kalibrowano)

kalibracja kompasu (jesli jest taka potrzeba)

montaz $migiel i sprawdzenie ich osadzenia, sprawdzenie luzéw na smigtach

sprawdzenie czy akumulator drona ma przynajmniej 16,5V (nalezy lata¢ tylko z w petni
natadowanymi (H520 LiPoHV 4S: 17,3 - 17,4V) akumulatorami)

sprawdzenie czy akumulator aparatury ma przynajmniej 40%

sprawdzenie obecnosci oséb postronnych, zgromadzeh oséb, oraz obecnosci mienia oséb
trzecich, ocena zagrozenia na wypadek awarii

wzrokowa i stuchowa ocena obecnosci innych statkéw powietrznych w planowanym
obszarze dziatania

uzbrojenie i rozbrojenie silnikéw, sprawdzenie ich dziatania

start i sprawdzenie statecznosci drona po wzniesieniu sie na ok. 2m.
sprawdzenie spadku napiecia akumulatora drona po starcie
sprawdzenie reakcji drona na wszystkie stery




sprawdzenie reakcji drona na zmiany trybéw lotu

wzniesienie drona i ocena, czy wysokos¢ najwyzszej przeszkody jest przynajmniej 10
metréw nizsza niz wysokos$¢ RTH

ponowna ocena spadku napiecia, najlepiej w trakcie wznosznia



