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Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

Instrukcja Uzytkownika

ROZPAKOWANIE URZADZENIA H520

Dziekujemy za zakup Bezzatogowego Statku Powietrznego Yuneec H520 Commercial Series. Model
H520 posiada zaawansowane funkcje wspomagajgce jego zastosowania komercyjne, kinematograficzne i
inne. H520 obstuguje wiele réznych systeméw kamer, od UHD 4K, ekwiwalentéw 50mm, po czujniki
Termiczne / Niskiego Natezenia Swiatta i wiele innych w drodze. Niniejszy model H520 wyposazony jest
w Stacje Naziemng ST16S, intuicyjny kontroler zdalny z 7-calowym, wielofunkcyjnym wysSwietlaczem
dotykowym Android wyswietlajgcym na zywo obraz wideo z lotu, dane telemetryczne i lokalizacje drona w
zaplanowanym obszarze lotu.

ROzKtADANIE RAMION

Po wyjeciu H520 z futeratu do przechowania / transportu nalezy roztozy¢ i zablokowa¢ ramiona. Delikatnie
unies ramiona do momentu styszalnego kliknigcia. Sprawdz blokady poprzez kilkukrotne, delikatne
uniesienie i docisniecie ramion w dot. Aby odblokowa¢ ramiona, nacisnij przycisk ,PRESS” u podstawy
ramion. W nowych systemach konieczne moze by¢ zwolnienie ramion podczas unoszenia dolnej czesci
napedu jedng reka i nacisniecie przycisku ,PRESS” drugg. Zmniejsza to nacisk na mechanizm blokady

Uwaga: Nie przytrzymuj przycisku ,PRESS” na ramionach w trakcie ich rozktadania
i blokowania; moze to skutkowac niezatgczeniem sie systemu blokujgcego.

oo
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WYBOR KAMERY

DOSTEPNE KAMERY
Yuneec zapewnia kilka réznych kamer / urzagdzen do uzytku z dronem H520.

E90

Kamera E90 Yuneec posiada jednocalowg soczewke z siedmioma matrycami CCD umozliwiajgcymi
wykonywacie wysokiej jakosci zdje¢ z przetwarzaniem kolorow 4K 10 bit wewnagtrz aparatu. Zdjecia
wykonywa¢ mozna w 20MB formatach JPEG Ilub 40MB formatach DNG, jak rowniez jednoczesnie w obu
formatach. Kamera umozliwia nagrywanie wideo w rozdzielczosciach UHD, 2K lub HD i w réznych ilosciach
klatek na sekunde. Sekcja DataPilot™ niniejszej instrukcji zawiera dalsze informacije.

E50

E50 to kamera o ekwiwalencie ogniskowej 39 mm nagrywajgca w rozdzielczosci 4K. Uzywajgc soczewki o
ekwiwalencie 39MM dron H520 moze pracowa¢ w wiekszej odlegtosci od obserwowanego obiektu,
jednoczesnie zachowujgc obiekt w zasiegu optycznym

CGOET

CGOET to innowacyjne potgczenie 3-osiowego gimbala, kamery termowizyjnej oraz kamery do prac w
stabym oswietleniu. Kamera termowizyjna selektywnie mierzy temperature obrazowanych przedmiotéw
umozliwiajgc wyswietlanie wzglednych réznic temperatur, a nisko o$wietleniowa kamera RGB, cechujgca sie
czutoscig 20 krotnie wyzszg od ludzkiego oka, umozliwia wykonywanie wysokiej jakosci zdje¢ nawet przy
stabym oswietleniu. Oba obrazy jednoczesnie sg na zywo przesytane strumieniowo do kontrolera zdalnego i
mogg by¢ wyswietlane osobno, jako obraz w obrazie lub natozone na siebie.
Gtéwne cechy systemu kamer CGOET:
. Kamera termowizyjna oraz nisko-oswietleniowa kamera 1080p tworzgce obrazy mozliwe do
tgczenia i rejestrowania (obraz w obrazie lub naktadanie obrazéw)
« Pomiar i wyswietlanie temperatury
. Dobra wizualizacja zrédet ciepta dzieki szerokiemu wyborowi palet kolorystycznych
. Elastyczna skala detekcji temperatury umozliwia uzytkownikowi skupienie na wybranych obszarach
« Rejestracja dwustrumieniowa umozliwia odrebng edycje informacji z nagrahn lub zdje¢
termowizyjnych i RGB

WYBOR KARTY SD

Do nagrywania filméw w rozdzielczosci 4K Yuneec zaleca uzycie kart micro SD UHS-3 typu SDXC Klasa 10.
Uzycie karty UHS-3 umozliwia buforowi kamery szybsze nagrywanie na karte SD, co skutkuje mniejszym
przepetnieniem bufora.
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INSTALACJIA GIMBALA KAMERY

Wybierz kamere (E50, E90 lub CGOET), zdejmij pokrywe ochronng, wiéz karte SD do gniazda z tylu
kamery i zamontuj kamere na Mocowaniu H. Postugujgc sie strzatkg na gorze gimbala skierowanego w
strone H520, wsun uchwyt kamery (strzatkg w kierunku kadtuba) do klikniecia frontowego zatrzasku.
Delikatnie pociagnij za uchwyt w celu sprawdzenia prawidtowego zamocowania. Jesli uchwyt odtgczy sie
od szyny lub nie jest dobrze zabezpieczony, zdejmij uchwyt i zamontuj go ponownie.

Gwaga: Upewnij sie, ze obie szyny Mocowania H sg prawidlowo osadzone. Nie
wpychaé¢ gimbala poza punkt zatrzymania, gdyz moze to uszkodzi¢ szesc¢
kotkdw taczgcych oraz system mocowania. Jesli zainstalowany gimbal nie
otrzymuje zasilania (migajgca dioda LED na froncie kamery), zdejmij kamere
i sprawdz potgczenia stykow na uchwycie oraz Mocowaniu H. )

.

WYMIANA GIMBALA

Wytgcz H520 uzywajgc wiacznika na goérze kadtuba, nacisnij zatrzask kamery na froncie mocowania
kamery i wysun uchwyt kamery z mocowania. Wybierz gimbal, ktérego chcesz uzywac. Uzywajgc strzatek
na gorze uchwytu kamery wsun kamere w uchwyt do momentu zatrzymania. Sprawdz gimbal, aby
upewnic¢ sie, ze kamera jest prawidtowo zainstalowana. Uruchom H520 uzywajgc wigcznika na gorze
kadtuba. Okresowo smaruj szyny smarem grafitowym aby zapewni¢ ich ptynne funkcjonowanie.

WAZNE: Przy wymianie kamer nowa kamera wymagaé bedzie ponownego
potaczenia za pomoca DataPilot™ zgodnie z ponizszymi instrukcjami.
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OMOWIENIE ST16S
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Gimbal z kamerg E50

Start / Zatrzymanie awaryjne napedu
Tryb Obrotu Gimbala

(Tryb Sledzenia/ Tryb Sledzenia z " é | *
A

Kontrolowanym Obrotem / Tryb Globalny) 02 09
(Prze+ 2) 03 | &) 10
Tryb Pochylenia Gimbala os n
(Tryb Kata / Tryb Predkosci) (Przet. 1) 06 12
Kontrola Obrotu Gimbala o \é’ L
Kontrola Steru Kierunku / Odchylenia

i @ — 14
(Mode 2 i Mode 1)
Kontrola Przepustnicy/Wysokosci (Mode 2)
Kontrola ruchu /nachylenia przéd-tyt (Mode )
1) 15 16
Przycisk Wykonania Zdjecia - ﬂ T
Przetgcznik Podwozia V7 h o i % ®

L———— ]
Przet. Sonarowego Omijania Przeszkod (Przet. 3) =’\ — /‘:
Przetacznik Wyboru Trybu Lotu —
(Tryb lotu manual, Angle i Powrotu do Startu (RTL) = "~
(Przet. 4) [ — -~ -
- = R

Kontrola przechylenia/ruchu na boki (Mode 2 i Mode 1)
Kontrola ruchu/nachylenia przéd-tyt (Mode 2)

Przycisk Rozpoczecia / Zatrzymania Nagrywaniag Uwaga: Przetgczniki na froncie ST16
posiadajg oznaczenia S1, S2, S3 oraz S4.

Wigcznik / Wytgcznik
Antena Grzybkowa (5.8 GHz)
Antena (2.4 GHz)

Przetgcznik Proporcjonalnego Wspoétczynnika Sterowania (Tryb Wolny i Szybki)
Przetgcznik Kontroli Nachylenia Gimbala

Bateria

Wiacznik / Wylgcznik

Sonar

Wskaznik LED stanu kamery

Soczewka Kamery

@ Antena 5.8 GHz
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tADOWANIE

Podtgcz tadowarke stacjonarng do gniazda sieciowego 100-240V AC za pomocg zasilacza AC lub do gniazda
zasilania / gniazda zapalniczki 12V-16.8V DC w samochodzie za pomocg dotgczonego adaptera. Umiesé
baterie drona w gniezdzie tadowarki zgodnie z ilustracja.

Zielona migajgca dioda LED wskazuje, iz tadowarka jest zasilana i gotowa do pracy, natomiast
czerwona migajgca dioda oznacza, iz bateria sie faduje. Petne natadowanie catkowicie wyczerpanej
(nie nadmiernie wyczerpanej) baterii zajmuje okoto 2.5 godziny. Stale swiecgca zielona dioda LED
wskazuje petne natadowanie. Naprzemiennie swiecgce diody czerwone i zielone wskazujg tadowanie
zréwnowazone (balansowanie cel to rwnomierne natadowanie poszczegélnych ogniw baterii).

Pamietaj, aby nigdy nie roztadowywac catkowicie baterii w H520. Baterie nalezy przechowywac
natadowane do poziomu 30-50%, nigdy w petni natadowane.

OSTRZEZENIE

Nalezy przestrzega¢ dokladnie wszystkich ostrzezen w celu unikniecia
uszkodzenia mienia i/lub powaznych urazéw — nieprawidtiowa obstuga
baterii Li-ion/LiPo moze skutkowaé pozarem.
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STACJA NAZIEMNA ST16S: taduj baterie ST16S uzywajac dotgczonego kabla USB podtgczonego do gniazda USB w
tadowarce. Natadowanie w petni wyczerpanej baterii zajmie okoto pie¢ godzin.

OSTRZEZENIE

Nie pozostawia¢ baterii w tadowarce po jej pelnym natadowaniu.

URUCHAMIANIE KONTROLERA ST16S

Uruchom Kontroler ST16S przesuwajgc przetgcznik w dolnej czesci ST16S w lewo. Niebieska lampka zapali
sie obok przetgcznika i wyswietlony zostanie ekran startowy ,YUNEEC”. Automatycznie uruchomiona
zostanie aplikacja DataPilot™ i wyswietlony zostanie ekran gtéwny DataPilot™.

—

«-® &

YunEec
DataPilot Updater
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(Uwaga: ZAWSZE po wigczeniu Kontrolera ST16S poczekaj na jego peten rozruch ZANIM\

wigczony zostanie dron H520.

Po wykonaniu lotu - ZAWSZE wytgczaj drona H520 PRZED wytgczeniem

Kontrolera ST16S).
. J

URUCHAMIANIE H520

Uruchom H520 poprzez wiozenie baterii z umieszczonym z tytlu logo YUNEEC skierowanym w gore,
delikatnie wpychajac jg do tylnej czesci drona H520 podnoszac jednoczesnie tylng dzwignie z tytu pakietu
baterii. Po catkowitym wepchnieciu baterii zwolnij dzwignie i upewnij sie, ze bateria jest prawidiowo
zamontowana dociskajac jg po raz ostatni — w momencie zatgczenia blokady styszalne bedzie klikniecie. Po
zainstalowaniu baterii nacisnij i przytrzymaj (przez okoto 2 sekundy) przycisk zasilania umieszczony na
gorze kadtuba w poblizu przodu. Poczekaj na wybrzmienie rosngcego dzwieku i zapalenie diod na
ramionach, nastepnie zwolnij przycisk. W trakcie rozruchu kamera obréci sie w kierunku przodu kadtuba i
kilkukrotny dzwiek zasygnalizuje gotowos¢ drona.

Uwaga: Nie instaluj smigiet do momentu ukonczenia Kalibracji Kompasu i Akcelerometru.
W trakcie trwania procesow kalibracji kadtub bedzie przenoszony i stawiany na ziemi.
Zainstalowane w tym czasie Smigta mogg spowodowac¢ uszkodzenie napeddw,
ramion oraz samych smigiet.

tACZENIE ST16 ORAZ H520

Po ukonczeniu procesu rozruchu H520 kliknij logo WiFi po prawej stronie ekranu. Kliknij zaktadke Link
Management (Zarzadzanie Potgczeniami) — w oknie pojawig sie dostepne kamery. Kliknij wybrang
kamere, aby potgczy¢ urzgdzenie ST16S z tg kamera. Kliknij ikone ,zamknij”.

Q @g —_— Q ‘ Not Connected all @ N/A & ) 82%
General Connected to Vehicle

Offline Maps

Select Vehicle to Connect &
@ Vehicle
il E90_310070
Summary
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ﬁ)waga: Jesli kamera sie nie pojawia, kliknij symbol strzatek lub przycisk ‘Reset Lirb

(reset potgczenia).

Uwaga: Jesli Dron wymaga hasta i nie zostalo ono zmienione, wpisz:
1234567890.

Uwaga: DataPilot™ moze samoczynnie powrdci¢c do ekranu mapy / kamery. W tym
przypadku kliknij ponownie ikone Settings Menu (Menu Ustawien).

Uwaga: Po potgczeniu drona z aplikacjg DataPilot™ udostepnione zostang menu
\ Czujnikow, Bezpieczenstwa i Gimbala. /

KALIBRACJA KOMPASU | AKCELEROMETRU

KompaAs

W Menu Ustawien kliknij zakladke Sensors | Compass (czujniki | kompas). Postepuj zgodnie z
instrukcjami na ekranie. W trakcie kalibracji kompasu H520 musi by¢ obracany przeciwnie do ruchu
wskazowek zegara do chwili wybrzmienia dzwieku i pojawienia sie zielonych znacznikow na ekranie.
Proces ten powtorz dla wszystkich szesciu pozyciji. Jesli kalibracja kompasu nie powiedzie sie, upewnij
sie, ze w obrebie 5 metrow od H520 nie znajdujg sie zadne urzadzenia elektroniczne ani metalowe
przedmioty. Zéita ramka z zielong strzatkg wskazuje biezgcy etap kalibraciji. Zielona ramka wskazuje
ukonczong pozycje kalibraciji.

Q@ & = 0 e @t R o T

General

‘ Rotate your vehicle around the arms which are blinking green.
Offline Maps ‘

.
Vehicle

Summary @
((0)) Sensors 7

Safety

25, S

Incomplete Incomplete Incomplete

Gimbal

1 &
B

Incomplete Incomplete Incomplete

@
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Uwaga: Jesli wszystkie szes¢ diod LED miga szybko na czerwono, kalibracja kompasu nie
powiodta sie. Ponoéw procedure. Jesli problem nie ustepuje, przenies H520 w inne miejsce.

WAZNE: Ponawiaj kalibracje kompasu po kazdym przeniesieniu H520
9 o wiecej niz 8 kilometrow od miejsca ostatniej kalibracji

kompasu. Powtérna kalibracja pozwala na ponowne przeliczenie
réznic magnetycznych przed rozpoczeciem lotu.

AKCELEROMETR

W Menu Ustawien wybierz Sensors | Accelerometer (czujniki | akcelerometr). Postepuj zgodnie z
instrukcjami na ekranie. W trakcie kalibracji akcelerometru dron musi by¢ ustawiony na réwnej, ptaskiej i
poziomej powierzchni, zgodnie z zaleceniami.

Po ustawieniu drona na roéwnej powierzchni podczas poszczegolnych pozycji kalibracji nie musi on
znajdowac sie pod katem 90 stopni jak na ilustracjach i moze byé oparty na ramionach i/lub podwoziu. Ustaw
drona w pozycjach wskazanych na wyswietlaczu. Nie ruszaj urzgdzenia do chwili pojawienia sie stosownej

instrukcji na ekranie ST16S.
Pozycje te mogg by¢ wykonane poza kolejnoscig. Kazda ramka zmieni kolor na zoétty wskazujgc, ktéra

pozycja zostata wykryta. Zielona ramka oznacza, iz pozycja zostata skalibrowana. Po ukonczeniu
kalibraciji wszystkich pozycii postaw drona w pozycii stoigce;.

Uwaga: Zdjecie smigiet przed rozpoczeciem Kkalibracji pozwoli unikngé uszkodzen
Smigiet, napedow, ramion drona i urazu rgk.

O @2 E A ‘ Angle ‘ é o b Dol Q 9% Z il

General ‘ Compass @)

, ) | Place your vehicle into one of the Incomplete orientations shown below and hold it still
Offline Maps Accelerometer @

Vehicle \ 7%@\

@n o
Summary }P/ & CII jU\ 77
@

Safety

Incomplete Incomplete Incomplete
Gimbal
Ef (% o
& sl e Ly
o RIN Y
v e /‘ﬁ‘g
Incomplete Incomplete Incomplete

Uwaga: Po kalibracji kliknij ikone@ aby powréci¢ do menu mapy/kamery.

10
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INSTALACIA SMIGIEL

Kazde ramie H520 oznaczone jest literg A lub B. Ramiona ,A” posiadajg czarne przyciski centralne,
ramiona ,B” majg biate przyciski centralne.

Kazde $migto oznaczone jest literg A lub B na topatce. Smigta ,A” nie mogg byé przymocowane do
napedéw ,B”, a Smigta ,B” nie mogg by¢ przymocowane do napedow ,A”.

Dopasuj $migta A do ramion A (czarny przycisk centralny) i Smigta B do ramion B (biaty przycisk
centralny). Umies¢ smigto na napedzie, lekko docisnij i przytrzymujgc naped obréé smigto o ¢wierc obrotu.
Styszalne bedzie klikniecie, a przycisk centralny wysunie sie nieco w gore. Przytrzymaj naped i sprawdz
zabezpieczenie smigta, aby upewnic¢ sie, ze jest prawidtowo zablokowane.

Uwaga: Smigta z modelu H480 bedg pasowaé do napedéw H520. NIE WOLNO jednak
probowac obstugiwa¢ drona H520 z zainstalowanymi smigtami od H480.

Zawsze sprawdzaj Smigta pod katem uszkodzen krawedzi.
Uszkodzone smigta moga powodowaé wibracje podczas
lotu, skutkujac nieprawidtowymi parametrami lotu. Smigta
nalezy wymienia¢ co 20 godzin (patrz Instrukcja Konserwaciji)

11
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URUCHOMIENIE SILNIKOW | START

Przed uruchomieniem napedu ustaw H520 frontem z dala i zatrzaskiem baterii skierowanym w tyt (w
kierunku Pilota). Zaleca sie rozpoczecie obstugi H520 w Trybie Lotu Angle (aby uruchomié¢ Tryb Lotu
Angle przesun przetgcznik po prawej [Wybor Trybu Lotu {Przet. 4 po prawej stronie kontrolera}] do pozycji
srodkowej), jak rowniez pozostawienie Przetgcznika Proporcjonalnego Wspodtczynnika Sterowania (pod
prawg strong ST16S) w pozycji dolnej (wolno). Dobre praktyki branzowe sugerujg, aby front pojazdu
bezzatogowego skierowany byt naprzeciw wzglednego kierunku wiatru.

Yuneec zaleca uzycie platformy startu/lagdowania w celu
unikniecia Uszkodzenia Obiektami Obcymi (UOO) napedéw

oraz zmniejszenia ilosci pylu i odtamkéw uderzajagcych w
soczewke kamery i gimbal. Jest to szczegdlnie wazne podczas
latania w poblizu ziemi i pytow.

Przed uruchomieniem silnikbw upewnij sie, ze na obszarze startowym nie sg obecne Zzadne osoby i
przedmioty. Nacisnij i przytrzymaj przez 2 sekundy czerwony przycisk w lewym gérnym rogu ST16S przy
antenach. Smigta zaczng sie obracaé. Wykonaj wizualng inspekcje pod katem nieprawidtowosci
predkosci Smigiet, hatasow i wibracji.

Po inspekcji wizualnej i stuchowej przechyl lewy drazek sterowania do przodu (z dala od Pilota). Nie
obawiaj sie ustawienia maksymalnej wartosci przepustnicy (w trybie wolnym). H520 uniesie sie z ziemi.
Gdy H520 znajdzie sie na wysokosci okofo 5 metréw, zwolnij lewy drgzek przepustnicy; drazek wysrodkuje
sie sam i dron utrzymywac bedzie zadang wysokos¢.

Jest to dobry czas na sprawdzenie systeméw kontroli lotu. Yuneec zaleca sprawdzenie kontroli
nachylenia wzgledem osi poziomej poprzecznej, pionowej i poziomej wzdtuznej oraz wysokosci przed

kazdym lotem. ) . . . . . .
W célu sprawdzenia nachylenia wzgledem osi poziomej poprzecznej, przechyl prawy drazek z od

siebie; H520 oddali sie; przechyl prawy drazek do siebie, a H520 zblizy sie do uzytkownika.

Sprawdz kat obrotu wzgledem osi poziomej wzdtuznej pochylajgc prawy drazek w prawo; H520 przesunie
sie w prawo. Pochylenie prawego drgzka w lewo spowoduje przesuniecie sie H520 w lewo.

Aby sprawdzi¢ obrét wzgledem osi pionowej, pochyl lewy drgzek w lewo, co spowoduje obrét H520
przeciwnie do ruchu wskazdéwek zegara. Pochylenie lewego drgzka w prawo spowoduje obrét zgodnie z
ruchem wskazéwek zegara.

12
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Po sprawdzeniu elementéw sterowania H520 jest gotowy do lotu. Ustaw przetgcznik podwozia w prawym
gornym rogu ST16S do pozycji UP (w gore) — podwozie zostanie schowane; ustawienie przetgcznika
podwozia w pozycji DOWN (w dét) wysunie / obnizy podwozie.

Gdy H520 nie jest ustawiony tylem od Pilota / ST16S (w Trybie Lotu Angle), reakcje na
komendy réwniez beda odpowiednio odwrécone. Nalezy mieé¢ swiadomosé
orientacji H520 przed wykonaniem jakichkolwiek komend sterowania. Nowi piloci
powinni najpierw nauczy¢ sie kontrolowaé¢ drona gdy jest skierowany tylem do

nich, a pézniej powinni nauczy¢ sie kontroli drona skierowanego przodem do

nich (kiedy reakcje sa odwrécone).

TRYB LOTU ANGLE, MANUALNY | POWROT DO DOMU

TRYB LOTU ANGLE

Gdy Przetgcznik Wyboru Trybu Lotu (Przet. 4 po prawej stronie kontrolera) jest w pozycji srodkowej, H520
jest w Trybie Lotu Angle. W Trybie Lotu Angle (Pilota) H520 poruszac¢ sie bedzie w kierunku, w ktérym
pochylony zostanie drgzek wzgledem frontu kadtuba drona (natomiast ‘kat’ ruchu okreslany jest tym, jak
daleko drgzek zostanie wychylony od pozycji centralnej). W Trybie Lotu Angle tylne diody LED $wieci¢
beda w kolorze fioletowym.

TRYB LOTU MANUALNY

Gdy Przetgcznik Wyboru Trybu Lotu (Przet. 4 po prawej stronie kontrolera) jest przesuniety catkowicie do
przodu, H520 jest w Manualnym Trybie Lotu. W Trybie Manualnym H520 nie jest potgczony z systemem
GPS i utrzymywac bedzie zadang wysokos¢. Tryb Manualny zalecany jest w obszarach wysokich Zaktécen
Elektromagnetycznych (EMI). W trybie Manualnym nalezy zachowac¢ ostroznosc¢, gdyz dron moze dryfowaé
bez pozycjonowania GPS. W trybie Manualnym trybie lotu Zaleca sie pilotowanie w trybie wolnym. W trybie
manualnym tylne diody LED $wieci¢ bedg w kolorze niebieskim.

UWA G A! wManualnym Trybie Lotu dron moze samoczynnie dryfowaé,

poniewaz leci bez cjonowania GPS.

TRYB POWROTU DO DoMU

Gdy Przetgcznik Wyboru Trybu Lotu (Przet. 4 po prawej stronie kontrolera) jest przesuniety catkowicie do
tytu, H520 jest w Trybie Powrotu do Domu (Return to Home). Aktywacja Trybu Powrotu do Domu
spowoduje, iz H520 automatycznie przyleci / powrdci do punktu startowego i wykona lgdowanie. W trybie
Powrotu do Domu tylne diody LED $wieci¢ beda w kolorze zéttym.
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LADOWANIE | WYLACZANIE NAPEDU
L ADOWANIE RECZNE

Gdy jestes gotow do Igdowania, pokieruj H520 w strone obszaru startu / Ilgdowania. Na wysokosci 12
stop/3.5M lub wyzszej wysun podwozie uzywajgc przetgcznika na goérze kontrolera ST16, przestawiajgc go
do pozycji DOWN (w dot). Uzywajac lewego drgzka wysokosci powoli sprowadz H520 na dét do punktu
ladowania (skierowanie H520 tytem do Pilota czyni lagdowanie bardziej intuicyjnym dla sterowania prawym
dragzkiem). Gdy H520 dotknie podtoza, w dalszym ciggu trzymaj drgzek przepustnicy w pozycji dolnej, do
czasu zatrzymania napeddw.

Wylacz H520 przed wytaczeniem kontrolera ST16.

Uzywajac przetacznika podwozia opusé podwozie przed
podejsciem do Igdowania, podwozie nie zostanie

opuszczone automatycznie podczas lgdowania manualnego

Uwaga: Zaleca sie wytgczy¢ Sonar Przeszkod przed lagdowaniem. Ustaw przetgcznik
OBS Avoid (Przet. 3) do pozycji Srodkowej, aby wytgczy¢ Omijanie Przeszkdd.

LADOWANIE W TRYBIE POWROTU DO DOMU

Jesli w jakimkolwiek momencie H520 zniknie z Pola Widzenia (VLOS), przesun Przetgcznik Trybu Lotu
(Przet. 4 po prawej stronie kontrolera) do pozycji dolnej (HOME / DOM). Uruchomi to Tryb POWROTU DO
DOMU, w ktérym H520 rozpocznie automatyczny powr6ét do punktu startowego. Po odzyskaniu
widocznosci drona, mozna powrdci¢ do trybu lotu Angle. Funkcja ta jest szczegdlnie przydatna w
przypadku utraty widocznosci H520 z powodu jasnego $wiatta stonecznego.

W trybie POWROTU DO DOMU pilot moze manewrowa¢ H520 , aby poméc w automatycznym Igdowaniu.
Gdy H520 zbliza sie do ziemi, pilot powinien unikac¢ regulacji sterowania, gdyz H520 moze wywrdcic sie w
trakcie manewrowania, gdy jego podwozie dotyka podtoza. Tryb Powrotu do Domu spowoduje automatyczne
ladowanie; pilot powinien byé przygotowany do uzycia drgzka przepustnicy do wylgczenia napeddéw, mimo
tego, iz urzgdzenie powinno wytgczy¢ je samoczynnie.

Uzywajac przetacznika podwozia opusé¢ podwozie przed
podejsciem do Ilgdowania, podwozie nie zostanie opuszczone

automatycznie podczas lgdowania manualnego

Uwaga: Uzyj Menu Ustawien Ogoélnych, aby ustawi¢ wysoko$¢ Powrotu do Domu, upewnij
sie, ze obszar lotu nie zawiera niebezpieczenstw w trakcie i przed aktywacjg tego Trybu.

14



Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

DATA PILYT

WSTEPNE URUCHOMIENIE APLIKACJI DATAPILOT™

Uruchom ST16S uzywajgc przetgcznika w prawym dolnym rogu obudowy ST16S. Kliknij ikone WiFi w
prawym gornym rogu ekranu DataPilot™. Kliknij przycisk Link Management (Zarzadzanie Potgczeniami)
pod ikong WiFi. Wybierz kamere przymocowang do H520 (np. E9Q0 _123456). Jesli okaze sie konieczne
wprowadzenie hasta, wpisz 1234567890.

L,
YUNEEC

DataPilot Updater

Gdy H520 zostanie pofgczony, ST16S zasygnalizuje ,Auto-Position Flight Mode” (Tryb Lotu Auto-
Pozycyjny) (upewnij sie, ze gtosno$é ST16S jest na odpowiednim poziomie za pomocg przyciskow - i +
na dolnej czesci ST16S).

Po petnym potaczeniu H520 z ST16S aplikacja zasygnalizuje ,Auto-Position Flight Mode”, a gérny pasek
tytutowy wyswietli ,Angle” (ze stabilizacja GPS) lub ,Manual” (Manualny) zaleznie od biezgcej pozyciji
przetacznika S4 (prawy gorny przetacznik na ST16S).

Uwaga: Pierwsze uruchomienie aplikacji wymagac bedzie aktualizacji oprogramowania przed
pierwszym lotem.
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PRrzycISKI EKRANU GLtOWNEGO

Ikona@ w lewym goérnym rogu ekranu DataPilot™ zawsze powraca¢ bedzie do Ekranu Gtéwnego
DataPilot™. Klikniecie jej jednokrotnie z dowolnego menu spowoduje powrét do Ekranu Gtéwnego.
Przycisk ekranowy Waypoint (punkty nawigacyjne) przechodzi do ekranu wyznaczania Punktow
Nawigacyjnych (wiecej informacji o planowaniu trasy w sekcji Punkty nawigacyjne niniejszej instrukcji).

Ikona trzech poziomych linii to przycisk Menu Gtéwnego. Menu Gtowne zawiera ustawienia ST16S,
H520, oraz kamer (wiecej informacji na temat for funkcji Menu Gtéwnego znajdziesz w sekcji Menu
Gltoéwne niniejszej instrukciji).

Ikona dzwonka lub czerwonego Trojkgta wyswietla komunikaty pomiedzy H520 a ST16S. Niebieski
dzwonek wskazuje brak przesytanych btedéw i zawiera dane i komunikaty dot. Startu / Zatrzymania, Logéw
lotu i inne dane telemetryczne. lkona czerwonego Tréjkata wskazuje wystgpienie btedu. Kliknij przycisk
niebieskiego Dzwonka / czerwonego Trojkata, aby wyswietli¢ dostepne komunikaty.

‘Q @g E Q Angle éD.“:OO% *‘.'"l g 100% ?,,lll ‘

Przycisk Trybu Lotu umozliwia Pilotowi przetaczanie trybow lotu drona H520 pomiedzy trybem ANGLE
(GPS) a MANUAL (manualnym) (wiecej informacji na temat Trybéw Lotu znajduje sie w sekcji Tryby
Lotu niniejszej instrukciji).

Ikona Kontrolera umozliwia pilotowi podglad statusu ST16S, w tym sity sygnatu, stanu baterii ST16S oraz
statusu sygnatu GPS ST16S.

Pozioma ikona baterii wskazuje poziom natadowania baterii kontrolera ST16S.

Przycisk Satelity GPS umozliwia pilotowi podglad statusu GPS drona H520. Czerwona ikona satelity
wskazuje staby sygnat GPS. Zéta ikona satelity wskazuje $redni sygnat GPS. Zielona ikona satelity
wskazuje silny sygnat GPS. Klikniecie na ikone GPS wyswietli licznik Satelity GPS drona, status
Blokady GPS, status HDOP i VDOP, oraz status Kursu Wzgledem Ziemi.

Ikona pionowej baterii z symbolem papierowego samolotu wskazuje biezgcy stan baterii H520. Klikniecie
na ikone baterii wyswietla status baterii H520 w Voltach oraz biezgce Zuzycie Catkowite.
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GPS Status
LHPIE  GPS Count: 15

GPS Lock: 3D DGPS Lock
HDOP: 0.8
VDOP: 1.3
Course Over Ground: 0.0

Oak Shade Ln
Ikona WiFi wyswietla biezgcy status sygnatu pomiedzy ST16S a H520.

® Kilikniecie ikony WiFi wyswietli biezgcg kamere potgczong z ST16S oraz status RSSI w dB.

® Kilikniecie przycisku Zarzadzania Potgczeniem wyswietli inne mozliwe do potgczenia kamery w
zasiegu sieci WiFi.

® Kilikniecie ‘Reset All Links’ (resetuj wszystkie potgczenia) roztgczy i zresetuje wszystkie potgczenia
kamer.

® Kilikniecie ikony podwojnej strzatki na gorze okna Zarzgdzania Potgczeniem spowoduje, iz

ST16S
zacznj szukaé kamer b acvch zaS|eou

m iy ﬁb-ﬂ“ g 1007

%
e

o
? .|I||

Video/Telemetry RSSI Status

o= | Connected to: E90_820147
i | RSSI: -46dB

Ae
‘ha

" Juniper erge Ave

Link Management

Uwaga: ST16S moze byc¢ potgczony z tylko jedng kamerg na raz.
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Uwaga: W zwigzku z rozporzgdzeniem dot. Dynamicznego Wyboru
Czestotliwosci (DFS) w Europie, kamera moze by¢ niewidoczna dla
urzgdzenia do okoto 60 sekund.

PRZED URUCHOMIENIEM H520 konieczne jest
wykonanie wszystkich kalibracji. Jest to wymagane dla

bezpieczenstwa i prawidtowego dziatania drona. Wiecej
informacji znajduje sie w

MENU LoTu

Aby zainicjowac¢ automatyczny start H520, upewnij sie, ze w obszarze startowym nie
ma przeszkdd, osdb ani urzadzen. Klikniecie przycisku Takeoff umieszczonego po
lewej stronie ekranu DataPilot™ spowoduje wzniesienie si¢ H520 do zadanej R s e
wysokosci (aby ustawi¢ wysokos¢ automatycznego startu zapoznaj sie z sekcjg 1IN 11 1
ustawien Menu Gtéwnego W instrukcji). G >
Aby wykona¢ automatyczne Igdowanie HS520, kliknij przycisk RTL — H520
powréci do miejsca startowego i wylgduije.

Sausalit

Przycisk Pauzy wstrzymuje aktywng misje w Trybie Misji (Wiecej informacji
o Trybie Misji znajduje sie w sekcji Trybu Misji niniejszej instrukcji).

Przycisk Akcji wznawia tryb misji, ktory wstrzymany zostat przez kliknigcie
przycisku Pauzy.

WYSWIETLANIE TELEMETRII LOTU

Kliknigcie czarnej tarczy spowoduje zwinigcie biatego panelu wyswietlania
informacji rozszerzonych. Kliknij czarng tarcze ponownie, aby rozwingé biaty panel. Umozliwia to
uzyskanie wigkszego pola widoku na wyswietlaczu lub schowanie informacji nieistotnych dla zadania.

0 mph

-0.1 ft
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Panel Telemetrii Lotu w prawym dolnym rogu Ekranu Gtéwnego aplikacji DataPilot™ wyswietla:

® Czarny Kompas

Orientacje na kompasie drona H520 (kierunek frontu pojazdu bezzatogowego)

Biezaca predkosc¢ wzgledem powierzchni ziemi drona H520

Biezgca wysokosc H520

Lewy Panel Informacji Rozszerzonych

Catkowity dystans lotu

Catkowity czas lotu

Biezgce potozenie H520 (szerokos$c¢ i dtugos¢ geograficzng) - ‘NO GPS’ jesli zablokowano GPS
Dystans H520 od ST16S - ‘NO GPS’ jesli zablokowano GPS

Predkos¢ pionowg H520

Predkos¢ przelotu to delta /ré6znica pomiedzy predkoscia wzgledem ziemi a
predkoscia wiatru. W spokojny, bezwietrzny dzien predkosé powietrzna réwna jest
predkosci wzgledem ziemi. Jesli wiatr wieje w kierunku ruchu drona (wiatr tylny),

predkosé przelotu bedzie wyzsza od predkosci wzgledem ziemi. Jesli wiatr wieje
przeciwnie do kierunku drona (wiatr od przodu), predkos¢ przelotu bedzie nizsza od
predkosci wzgledem ziemi.

[ RADA! \

Jesli wymagane jest wizualne logowanie (zapis parametrow) danego momentu lotu,
obraz wyswietlacza moze zosta¢ uchwycony z biezgcym wskazaniem kompasu,
diugoscia/szerokoscia, itd. naciskajgc i przytrzymujgc przez 3 sekundy ikone Zrzutu
Ekranu znajdujgcg sie w srodkowej dolnej czesci wyswietlacza wielofunkcyjnego.
Obrazy takie przechowywane sg w folderze Pictures/Screenshots (Obrazy/Zrzuty)
urzgdzenia ST16S. Obrazy te mozna wystaé w wiadomosci e-mail bezposrednio z
ST16S (jesli podtgczono WIFI), zapisane na karcie pamieci lub przeniesione na nosnik

\ pamieci zewnetrznej.
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WIipok MAPY | KAMERY

Aby przetgczy¢ miedzy petnoekranowg Mapag a petnoekranowym obrazem na zywo z kamery kliknij
prostokatng ramke w lewym dolnym rogu Ekranu Gtéwnego DataPilot™. Zaleznie od aktualnie
wyswietlanego obrazu Pilot widzie¢ bedzie matg mape lub matg ramke widoku z kamery w lewym dolnym
rogu. Aby zmieni¢ widok, jednokrotnie kliknij na prostokgtng ramke.

Widok petnoekranowy jest przydatny do zadan fotograficznych, natomiast widok Misji/Mapy jest kluczowy
podczas zadan po siatce lub na wyznaczonych trasach. Oba ekrany mozna przetgczac jednym kliknigciem
w dowolnym momencie lotu.

Podwodjne Kklikniecie obrazu powieksza widok do petnego ekranu, ukrywajgc wszystkie wskazniki
telemetryczne i elementy kontroli widoku. Ponowne podwajne klikniecie przywraca schowane elementy.

I
3
¥ R v

Lewy dolny widok (kamera lub mapa) moze Byé zamkniety poprrzez klikniecié dolnej lewej ikony warstw w
lewym dolnym oknie. Po zamknieciu okno to mozna ponownie otworzy¢ klikajgc ikone w lewym dolnym rogu

ekranu DataPilot™.

Wskaznik OBS (Systemu Unikania Przeszkéd)

Gdy System Unikania Przeszkdd (OBS) jest wtgczony, H520 uzywa dwdch czujnikow
sonarowych (nadajniki i odbiorniki na froncie H520) do wykrywania i unikania
kolizji z obiektami z przodu. OBS ogranicza predkos$¢ lotu w przéd do 4 m/s w celu
zapewnienia najwiekszego prawdopodobienstwa unikniecia kolizji z przeszkoda. Za
pomocg przetgcznika S3 w gérnym lewym rogu ST16S wybraé mozna trzy stany
OBS.

Uzywajgc przetgcznika S3 na ST16S Pilot moze przetgcza¢ dziatanie
Systemu Unikania Przeszkdéd (OBS). Gdy przetgcznik S3 jest w pozyciji
gornej, OBS jest wylgczony. Gdy przetgcznik S3 jest w pozyciji
srodkowej, OBS jest w trybie gotowosci. Ustawienie przetgcznika S3 w
pozycji dolnej aktywuje OBS.
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D 82% «

‘ al

Metering: Average | SD: 1.3GB

System Unikania Przeszkdd (OBS) wytaczony

Uwaga: Zaleca sie wytgczenie sonaru Przeszkod przed startem lub lgdowaniem. Ustaw
przetgcznik OBS Avoid (Przet. 3) do pozycji Srodkowej, aby wytgczy¢ Unikanie Przeszkod.

WYyiscie HDMI

Podtgczenie tylnego ztgcza HDMI do zewnetrznego systemu rozdzielczego pozwala uzytkownikom
podglad informacji z ekranu ST16S na zewnetrznym monitorze, jak znajdujgce sie w centrach
Zarzgdzania Kryzysowego, centrum kontroli lub produkcyjnym centrum podgladu.

Oznacza to, iz kazdy wyswietlacz podtaczony do gniazda HDMI wyswietla¢ bedzie te same informacje,
umozliwiajgc tatwe udostepnianie danych z ekranu na wyswietlaczach zewnetrznych.

Podwojne klikniecie ekranu w trybie podglagdu wideo ukrywa ikony sterowania, umozliwiajgc
petnoekranowe wyswietlanie obrazu wideo zaréwno na ST16S, jak i monitorach zewnetrznych.

PANEL STEROWANIA KAMERY

Panel sterowania kamery jest widoczny, gdy urzadzenie podigczone jest do kamery w Widoku Kamery.
Uzywany jest on do zmiany ustawien przez Pilota lub operatora wideo. Panel sterowania kamery wyswietla
biezgcy typ kamery potgczonej z ST16S oraz H520.

Aby otworzy¢ ustawienia Kamery, kliknij okno podglgdu wideo w lewym dolnym rogu aplikacji DataPilot™.

Klikniecie ikony Camera/Video (aparat/wideo) zmienia tryb kamery. W trybie aparatu klikniecie ikony
migawki wykonuje jedno zdjecie za kazdym kliknieciem. W trybie wideo klikniecie czerwonego przycisku
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Podrecznik Uzytkownika H520
rozpoczyna nagrywanie wideo. Po rozpoczeciu nagrywania przycisk nagrywania zamieni sie w czerwony
kwadrat i zabrzmi sygnat dzwiekowy; czas nagrywania widoczny ponizej aktualizowaC sie bedzie
automatycznie. Aby zatrzymac nagrywanie wideo, kliknij przycisk z czerwonym kwadratem.
Ikona Odtwarzania otwiera przegladarke plikdw umozliwiajacg podglad zdjeé zapisanych w pamieci wewnetrznej
ST16. Obrazy zapisywane sg poprzez nacisniecie przycisku wykonania zdjecia ST16 lub klikniecie ikony migawki w
trybie aparatu.

ODTWARZANIE MEDIOW

Uzywajac przycisku Odtwarzania na panelu sterowania kamery Pilot moze przeglada¢ zdjecia zapisane w
pamieci ST16S. Aby wyswietli¢ wiekszy obraz, kliknij na miniaturze. Uzyj strzatek w lewo i w prawo, aby
przetgczaC pomiedzy poszczegdlnymi zdjeciami. Aby zamkng¢ podglad, kliknij gdziekolwiek poza
obrebem okna. Kliknij przycisk ‘Select’ (wybierz), aby wybra¢ jedno lub wiecej zdje¢ do usuniecia.

Uwaga: Zdjecia zapisywane sg w pamieci lokalnej poprzez nacisniecie przycisku
wykonania zdjecia na ST116S lub przycisku aktywacji aparatu w aplikacji DataPilot™.
Obrazy te nie sg zsynchronizowane z obrazami na karcie SD potgczonej kamery i nie sg
one zdjeciami w petnej rozdzielczosci.

0 @g E Q ‘ Angle ‘ é Cfld;a% ~s.:lll g 69% %‘\ alll

Palette: Iron Black ‘ROI: Spot Presets: Victim/Suspect ‘SD: 14.6GB

Local Storage
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Podrecznik Uzytkownika H520

Otwérz Menu Ustawien Kamery klikajgc na ikone suwakéw w menu kamery. Po otwarciu Menu Ustawien
Kamery umozliwia zmiane ustawien wykonywania zdje¢, nagrywania wideo oraz profilu obrazu.

QO ®* = o

AE: Auto | EV: 0

[i] Camera Settings

Takeoff White Balance Mode
Exposure Mode
Exposure Compensation
Metering Mode

Color Mode

Flickering Mode

Image Format

Tryb Wykonywania Zdje¢

Angle

‘ WB: Sunny

Sunny

Auto

B

’ Average

Unprocessed

Auto

[ Jpeg

'|

al & =
‘ less% ﬁﬁ-l“l Q 100% 2 ll

‘ Metering: Average ‘ SD: 13.1GB

/\:’)

D:

00000 ft (2

Lat: 36.016071 Lon:

1575 ft V.S:

00:00:00

-114.947754
-0.1 mph

Klikniecie przycisku Ustawieht Kamery w Trybie Wykonywania Zdje¢ umozliwia Pilotowi/Operatorowi zmiane
jedynie nastepujacych ustawien: Trybu Balansu Bieli, Trybu Ekspozycji, Kompensacji Ekspozycji, Trybu Pomiaru
Jasnosci, Trybu Koloru, Trybu Migotania, Formatu Obrazu, Jakosci Obrazu i Siatki Ekranu.

P EE—
Camera Settings
White Balance Mode Sunny v
Exposure Mode Auto -
Exposure Compensation 0 v
Metering Mode Average v
Color Mode Unprocessed v
Flickering Mode Auto -
Image Format [ Jpeg 'I

Wytgczenie ustawienia Auto Ekspozycji umozliwi Pilotowi / Operatorowi zmiane ustawienia I1SO i

Szybkosci Migawki/Czasu Naswietlania.
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' al 8 =
N ‘ Ar 150 D S Dol [ ox T

: Manual |ISO: 400 IShutter: 1/60
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&
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160 60fps (UHD) | sp: 13.168

I I

Video Settings

White Balance Mode

600

Exposure Mode Ij
] 800
[

Shutter Speed 1600

IS0 3200

Video Resolution | 3840 x 2160 60fps (UHD)

Screen Grid | |

Reset Camera Defaults |
” 0 mph
) oooooft (O 00:00:00 (SEASEEPP
Lat: 36.016121 Lon: -114.947723 &
D: 1569 ft V.S: -0.0 mph

Tryb Nagrywania Wideo
Kliknigcie przycisku Ustawien Kamery w Trybie Nagrywania Wideo umozliwi Pilotowi / Operatorowi
dostep do ustawien Rozdzielczosci Wideo.

O R = N Angle @D St Geul o B

AE: Manual ||so: 400 IShutter: 1/60 WB: Sunny | 3840 x 2160 60fps (UHD) \sn; 13.168

Video Settings

R SRR S

Shutter Speed | 1/60

1SO | 400

Video Resolution | 3840 x 2160 60fps (UHD)

Screen Grid | Off

Reset Camera Defaults |

Micro SD Card Format

0 mph
9 o0000ft (O 00:00:00 |8 1.6 ft
Lat: 36.016106 Lon: -114.947754
D: 1576 ft V.S: -0.0 mph
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Format Wideo
Ponizsze ustawienia dostepne sg w rozwijanej liscie Format Wideo dla kamery E90. Ustawienie to
dostepne bedzie tylko dla rozdzielczosci 4K w 30 fps i nizszych.

e H.264 (MPEG-4) e HEVC (H265)

Rozdzielczo$¢ Wideo
Ponizsze ustawienia dostepne sg w liscie rozwijanej Rozdzielczosci Wideo dla kamery EQ0
Klatki na Sekunde (FPS)
e UHD - 4096 X 2160 w 60 FPS
e UHD - 4096 X 2160 w 50 FPS
e UHD - 4096 X 2160 w 48 FPS
e UHD - 4096 X 2160 w 30 FPS
(dostepna opcja HEVC)
e UHD - 4096 X 2160 w 25 FPS
(dostepna opcja HEVC)
e UHD - 4096 X 2160 w 24 FPS
(dostepna opcja HEVC)
* UHD - 3840 X 2160 w 60 FPS

 UHD - 3840 X 2160 w 50 FPS
 UHD - 3840 X 2160 w 48 FPS
¢ UHD - 3840 X 2160 w 30 FPS
* UHD - 3840 X 2160 w 25 FPS
* UHD - 3840 X 2160 w 24 FPS

UHD - 2720 X 1530 w 60 FPS
UHD - 2720 X 1530 w 48 FPS
UHD - 2720 X 1530 w 30 FPS
UHD - 2720 X 1530 w 24 FPS
FHD - 1920 X 1080 w 120 FPS
FHD - 1920 X 1080 w 60 FPS
FHD - 1920 X 1080 w 48 FPS
FHD - 1920 X 1080 w 30 FPS
FHD - 1920 X 1080 w 24 FPS
HD - 1280 X 780 w 120 FPS
HD - 1280 X 780 w 60 FPS
HD - 1280 X 780 w 48 FPS
HD - 1280 X 780 w 30 FPS
HD - 1280 X 780 w 24 FPS

*Zalecane do ogolnego nagrywania / rejestracji w 4K.
*Zalecane dla nagrywania / rejestracji w HD

Q — | [N all o, g . =
Q QD — Q AT 4006 2160 60fps (UHD) [ D 88% @’ aill 95% > il

: Manual | 1S0: 400 | shutter: 1/60 | 4096x2160 50fps (UHD) (UHD) | SD: 13.168
d e——

Video Settings 4096 x 2160 48fps (UHD)
White Balance Mode 4096 x 2160 30fps (UHD)

4096 x 2160 25fps (UHD)
Exposure Mode

| 4096 x 2160 24fps (UHD) [ |

Shutter Speed
3840 x 2160 60fps (UHD) ¥

150 3840 x 2160 50fps (UHD)

Video Resolution 3840 x 2160 48fps (UHD)

Screen Grid

\
Reset Camera Defaults N

0 mph
00000 ft () 00:00:00 (SEAEENE
: 36.016121 Lon: -114.947731 N
1571 ft V.S: -0.1 mph
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E Q ‘ g L (L"HD)I I 3;‘“*'38 E Q ‘ AT 1920 x 1080 60fps (II:HD)I I D'Melza
==
hE: Manual |1SO: 400 | Shutter: 1/60 | 38402160 24fps (UHD) (UH E Manual |1S0: 400 | shutter 1/60 | 1920x108048fps(FHD) | (lm
Video Settings | 2720x1530 60fps (UHD) | Video Settings | 1920 % 1080 30fps (FHD) | L
White Balance Mode 2Z20eaibangsbs (b E| White Balance Mode 1920 x 1080 24fps (FHD)
2720 x 1530 30fps (UHD) I 280 % 720128 (D)
Exposure Mode z| Exposure Mode

2720 x 1530 24fps (UHD) 1280 x 720 60fps (HD)

1920 x 1080 120fps (FHD) ] 1280 x 720 48fps (HD)

IS0 1920 x 1080 60fps (FHD) ] 150

-

1280 x 720 30fps (HD)

IR Y T A

[ [
[ [
[ [
I [

Video Resolution Video Resolution 1280 x 720 24fps (HD)

1920 x 1080 48fps (FHD) ]

Ponizsze ustawienia dostepne sg w liscie rozwijanej Rozdzielczosci Wideo dla kamery E50

e UHD -4096 X 2160 w 25 FPS e UHD - 1920 X 1080 w 60 FPS
e UHD -4096 X 2160 w 24 FPS e UHD -1920 X 1080 w 50 FPS
e UHD - 3840 X 2160 w 30 FPS e UHD -1920 X 1080 w 48 FPS
e UHD - 3840 X 2160 w 25 FPS e UHD -1920 X 1080 w 30 FPS
e UHD - 3840 X 2160 w 24 FPS e UHD -1920 X 1080 w 25 FPS
e UHD -1920 X 1080 w 120 FPS e UHD -1920 X 1080 w 24 FPS

[PORADA! \

Uzyj ustawienia 3840x2160 w wiekszosci sytuacji wymagajgcych nagrywania w 4K.
25/30fps to najpowszechniejsza predkos$¢ klatek na sekunde; 50/60fps zalecane jest do
spowolnionego odtwarzania po przelocie lub do ptynnej produkcji wideo.

PORADA!
\Wybierz opcje 1920 x 1080 25/30p, gdy konieczne jest nagrywanie w HD. )

Balans Bieli
Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym Balansu Bieli:

e Auto — Uzywane w zmiennych warunkach oswietlenia, gdy operator nie chce recznie regulowac
ustawien

¢ Incandescent (zaréwka) — Uzywane, gdy kamera stosowana jest wewnagtrz budynkow

¢ Sunset (zachéd stonca) — Uzywane w warunkach ograniczonego oswietlenia do

wyeksponowania koloréw czerwonych i pomaranczowych

e Sunny (stonecznie) — Uzywane w jasnym Swietle stonecznym, reguluje kontrast w celu

zmniejszenia jasnosci

e Cloudy (pochmurnie) — Uzywane w warunkach pochmurnych, skutkuje rozjasnieniem obrazu.

° Fluorescent (jarzenidwka) — Uzywane podczas pracy w budynku ze os$wietleniem

fluorescencyjnym

e | ock (blokada) — Blokuie mozliwos¢ zmianv balansu bieli

PORADA! W srodowisku, w ktorym cien chmur lub budynkéw moze powodowac zmiany
ekspozycji nalezy wtgczy¢é w kamerze automatyczny balans bieli dla najlepszych
rezultatow.
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Kompensacja Ekspozycji

Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym Kompensacji Ekspozycji dla kamery EQO:

¢ 30 * +05
e 25 ° +1

e 20 * +15
* -15 * +2

e -10 * +25
* -05 * +3

e 0

Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym Kompensacji Ekspozycji dla kamery E50:

e 20 * +05
e .15 ° 4]
* 10 * +15
* 05 ° 42
* 0
Q @3 = A ‘ Angle ‘ D = Dol [F o Tl

‘ EV: 0 | WB: Sunny

Video Settings

White Balance Mode

Exposure Mode

Exposure Compensation

Video Resolution

Metering Mode

Flickering Mode

Screen Grid
0 mph
00000 ft (2 00:00:00 |@ 16 H

Y S0 . it: 36.016102 Lon: -114.947754
~f 1577 ft V.S: -0.0 mph

PORADA! Podczas przelotu bez filtrow zalecane jest zmniejszenie ekspozycji o .5, co
zapewni  lepszy zakres dynamiczny dla przetwarzania zdjec¢ lub filmow.

ISO
Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym ISO dla kamery E90 (aby uzyskaé¢ dostep do
menu ISO, Auto Ekspozycja musi by¢ wytgczona):

¢ 100 * 200
* 150 * 300
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* 400
* 600
* 800

* 1600

Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

® 3200 (maks. dla trybu wideo)
® 6400 (maks. dla trybu foto)

Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym ISO dla kamery E50 (aby uzyskaé dostep do
menu ISO, Auto Ekspozycja musi by¢ wylgczona):

¢ 100
¢ 150
¢ 200
* 300
* 400

Czas Naswietlania

* 600
* 800

® 1600 (maks. dla trybu wideo)
®* 3200 (maks. dla trybu foto)

Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym czasu naswietlania (Shutter Speed).

PORADA! Aby uzyska¢ dostep do menu Szybkosci Migawki nalezy wytgczy¢é Auto
Ekspozycje. Wszystkie wartosci podane sg w sekundach.

¢ 4
° 3
¢ 2
¢ 1
¢ 125
¢ 130
¢ 150
* 1/60

* 1/100
1/125
1/250
1/500
1/1000
1/2000
1/4000
1/8000

AE: Manual ‘ISO: 150

Camera Settings

= 2505t
o

White Balance Mode

Exposure Mode

Shutter Speed

1SO

Color Mode

Image Format

Image Quality

all <, ~—
Angle ‘ @ S Gl [ o Tl

| shutter: 1730 | wB: Sunny ‘ SD: 13.1GB

| Sunny

’ Manual

’ 1/30
1760

|: 1/125

1/2000

] 00000 ft (2 00:00:00

it: 36.016090 Lon: -114.947762
1578 ft V.S: -0.0 mph

1/4000

1/8000
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[PORADA! \

Szybkos¢ migawki mozna zmniejszy¢ recznie lub w trybie auto uzywajgc filtréw ND.
Kamery E90 oraz E50 dostarczane sg adapterami filtréw, umozliwiajgc operatorom
zakup dodatkowych wybranych filtrow. Szybkosci migawki ponizej 1/250 zalecane sg dla
unikniecia efektu ptywania obrazu. Niskie szybkosci migawki zapewniajg lepsze kolory,
lecz wywotujg rozmazanie obrazu w ruchu, jesli dron porusza sie bardzo szybko lub jest

\ zarzucany przez silny wiatr. j

Tryb Koloru (Color Mode)

Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym Trybu Koloru (aby uzyska¢ dostep do menu Trybu
Koloru ST16S musi pracowac¢ w Trybie Wykonywania Zdjec¢):

e Neutral (neutralny) ¢ Night (nocny)
e Enhanced (wzmocniony) e Unprocessed (nieprzetworzony)
0 @fg = N ‘ Angle S Goal [F 9 Tl

1 AE: Manual ‘ISO: 600 ‘Shuner: 1/30 WB: Sunny ‘sn: 13.1GB

[*] Camera Settings
Takeoff White Balance Mode Sunny
Exposure Mode | Manual
Shutter Speed | 1/30
1SO | 600
Color Mode Unprocessed
Neutral
Image Format
Enhanced
Image Quality
Night

00:00:00

D -
Unprocessed 7 | DI ()
t: 36.016079 Lon: -114.947754
D: 1576 ft V.S: -0.0 mph

Dla obrazéw, ktére bedg przetwarzane w oprogramowaniu do edycji obrazéw lub fiiméw po wykonanym
przelocie Yuneec zaleca uzycie "Nieprzetworzonego" ("Unprocessed") lub Neutralnego ("Neutral”) trybu
koloréw dla uzyskania najlepszych rezultatow / najwyzszego zakresu dynamicznego.
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Format Obrazu (Image Format)

Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym formatu obrazu dla kamery E9O:
e Jpeg e Jpeg+DNG

Format JPG uzywany jest w wiekszosci aplikacji, w sprawozdawczo$ci, wyswietlaniu/przesytaniu
obrazow online lub przez e-mail. Niektére programy do tgczenia obrazéw i tworzenia ortofotomap
akceptujg tylko format jpg. Jednak wiekszos¢ narzedzi do przetwarzania obrazu pracujg szybciej z
plikami .dng / negatywéw cyfrowych.

0 R = 2 ‘ Angle ‘ S Gaal [ o Tl

| AE Manual | 1s0: 600 Shutter: 1/30 | WB: Sunny | SD: 13.168 \

Camera Settings

4

Takeoff

‘ f Color Mode
Image Format
Image Quality

Screen Grid

Reset Camera Defaults

’ Unprocessed

Jpeg

|
[= =

Jpeg+DNG

’ Reset

Format

e |
|
|

Micro SD Card ’

00000 ft 00:00:00 |8

Lat: 36.016071 Lon: -114.947746
D: 1575ft V.S: -0.0 mph

©)

Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym formatu obrazu dla kamery E50:

Ponizsze ustawienia dostepne sg w kamerze CGOET
°* Jpeg e DNG
e Jpeg+DNG

1920 x 1080 30p (Ameryka Pdtnocna)
160 x 120 9p (Ameryka Pdtnocna)

1920 x 1080 25p (UE)
160 x 120 9p (UE)
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Jakos$c¢ Obrazu (Image Quality)

Ponizsze opcje dostepne sg w menu rozwijanym jakosci obrazu dla kamery E90:

e | ow (niska) e High (wysoka)
® Medium ($rednia) e Ultra
QO ® = 4o Dt Vel o B
| AE Manual | 1s0: 600 Shutter: 1/30 | WB: Sunny | SD: 13.168 | '
Camera Settings [ @E‘

o [

Color Mode

Unprocessed v

Image Format

4

Jpeg

Image Quality ’ High

4

Low

T. e e
v (O

Screen Grid

Medium
Reset Camera Defaults

Micro SD Card Ultra

UL

[
[ High o
[

) 00000t (O 00:00:00 |
Lat: 36.016071 Lon: -114.947746
D: 1573 ft V.S: -0.0 mph

Kamera E50 nie posiada opcji wyboru Jakosci Obrazu.

Tryb Pomiaru Jasnosci (Metering Mode)
Ponizsze ustawienia dostepne sg w menu rozwijanym Trybu Pomiaru Jasnosci:

e Average (Sredni) — Wykonuje pomiary catego kadru w celu regulacji obrazu
o Tryb Usredniania bierze pod uwage catg zawarto$¢ kadru w celu regulacji punktu
srodkowego dla najlepszej ogdlnej ekspozycji. Tryb usredniania najlepiej sprawdza
sie przy duzych krajobrazach, gdzie obraz skupia sie nie na ziemi, lecz na obiektach w
pierwszym planie, np. wysokim budynku na tle nieba. W niektérych systemach tryb ten
nazywany jest pomiarem ,Matrycowym”.
e Center (centralny) — Wykonuje pomiar ze srodka kadru w celu regulacji obrazu
o Tryby centralne-wazone wykorzystujg srodkowg czes¢ kadru do ustawienia
wartosci ekspozycji. Tryb centralny ignoruje rogi kadru i skupia sie na wiekszym
obszarze w srodku kadru. Tryb Centrowania zaleca sie stosowaé np. podczas
inspekcji wiezy komunikacyjnej na tle jasnego, btekithego nieba — ekspozycja
powinna by¢ ustawiona na podstawie wiezy, nie nieba. Moze to powodowac
nadmierng ekspozycje nieba, szczegodlnie w sytuacjach podswietlenia, lecz umozliwi
prawidtowe sfotografowanie wiezy.
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e Spot (punktowy) - Wykonuje pomiar z okreslonego punktu kadru w celu regulacji obrazu

o Tryb punktowy jest przydatny przy identyfikacji matych obszarow w obiekcie lub
fotografowania / filmowania na jasnym tle, jak $nieg lub niebo. Kamera zidentyfikuje
maty punkt w srodku / punkcie skupienia i odpowiednio dostosuje ekspozycje. Innym
przyktadem moze by¢ wykonywanie zdje¢ Ksiezyca, ktory jest bardzo maty i bardzo
jasny. Jedynym punktem ekspozycji jest sam Ksiezyc, dlatego pomiar punktowy

bytby najbardziej prawidtowg opcjg w takich okolicznosciach.

0 @g E Q ‘ Angle ‘ é |j‘|i|;7% ¥ a alll Q 94% %\ all

WB: Sunny Metering: Average ‘SD: 13.1GB

Average
Center

Spot

Q) 00000 ft () 00:00:00
Lat: 36.016064 Lon: -114.947754
D: 1576 ft V.S: 0.0 mph

Uwaga: Aby uzyska¢ dostep do menu rozwijanego Trybow Pomiaru Ekspozycji Auto
Ekspozycja musi by¢ wtgczona.
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0 R = A ‘ gl ‘ @ s ol [ 1006 Tl

AE: Auto ‘EV: 0 WB: Sunny Metering: Average ‘SD: 13.1GB

0 mph

-

-0.6 ft
i

Klikniecie przycisku Siatki Ekranu wys$wietli siatke trojpodziatu w Widoku Kamery. Matryca liniowa /
tréjpodziat obrazu przydaje sie do zapewnienia, aby wszystkie obrazy wykonywane bylty z tym samym
kadrowaniem. Niektére rodzaje zdje¢ zawsze wysrodkowywa¢ bedg obiekt centralny w srodkowym
prostokacie, natomiast zdjecia artystyczne czesto stawiajg obiekt w ,punkcie uwagi” lub punktach, w ktérych
linie sie przecinaja.

Reset Ustawiern Domysinych Kamery

Uzycie przycisku Resetu Ustawieh Fabrycznych Kamery (Reset Camera Defaults) przywréci domys$ine
ustawienia fabryczne kamery.

Formatowanie Karty Micro SD
Uzycie przycisku Formatowania Karty Micro SD (Micro SD Card Format) sformatuje dowolng karte

microSD umieszczong w gniezdzie kart microSD kamery.

OSTRZEZENIE

Funkcja formatowania usunie wszelkie dane na karcie microSD i nie moze by¢
cofnieta.

Pasek Informacji Kamery

Pasek informacji kamery wyswietla biezgce ustawienia kamery, w tym AE (tryb auto ekspozycji), EV
(wartos¢ ekspozyciji), WB (tryb balansu bieli), tryb pomiaru ekspozycji, rozdzielczos¢ foto/wideo, oraz
pozostate wolne miejsce na karcie microSD podtgczonej kamery. Jesli karta SD nie jest zainstalowana, w
polu tym widnie¢ bedzie ‘None’ (brak).

AE: Auto WB: Auto 'Metering: Average | SD: 13.1GB
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Pasek kamery stuzy tylko do wyswietlania informaciji. Ustawienia kamery edytowa¢ mozna w oknie
dialogowym Ustawieh Kamery.

Q @g E g Angle éD.--lm ’ﬁq--'" 100% 2 il

AE: Auto EV: 0 WB: Sunny Metering: Average | SD: 13.1GB
Camera Settings
White Balance Mode ”Sunny -I
Exposure Mode Auto vl
Exposure Compensation | 0 v|
Metering Mode Average v|
Color Mode Unprocessed v’
Flickering Mode 7 Auto v|
Image Format | Jpeg 'I

00000 ft 00:00:00

Lat: 36.016071 Lon: -114.947754
D 1575 ft VS 0.1 mph

Wskaznik Pozycji Gimbala
Wskaznik Gimbala umieszczony jest po lewej stronie panelu Sterowania
Kamery. Wskaznik nachylenia (linia pionowa) przedstawia aktualne
nachylenie kamery.

Zielona sekcja przedstawia normalny zakres nachylenia, ti. 0 stopni
(poziom horyzontu) do 90 stopni (prosto w dot).

Sekcja czerwona przedstawia katy nachylenia ponad horyzonte

Aby ustawié¢ przegub o 20 stopni w gore, ustaw przetgcznik S1 do pozyciji
dolnej

Bezwzgledna wartos¢ nachylenia znajduje sie pod wskaznikiem. Wskaznik
obrotu wyswietla biezgcy obrét kamery wzgledem H520.

Zotta strzatka wskazuje kgt obrotu przegubu, gdzie wskazanie gérne
oznacza kierunek frontu H520, natomiast dolne oznacza tyt
obstugiwanego drona.
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UZYCIE KAMERY TERMOWIZYJNEJ / RGB CGOET Z H520

CGOET do H520 to 3-osiowa, samo-stabilizujgca kamera kompatybilna z H520. taczy ona funkcje kamery na
podczerwien i kamery RGB w jednym urzadzeniu, ktére jest w stanie uchwyci¢ jednoczesnie obrazy w spektrum
termicznym i Swiatta widocznego oraz obrazy wideo. Kamera CGOET do H520 opracowana zostata dla
uzytkownikdw wymagajgcych obrazowania podczerwonego do szerokiej gamy zastosowan kreatywnych,
komercyjnych i uzytku publicznego.

INSTALACJA KARTY MICRO SD W CGOET
UWAGA: Przed uzyciem kamery CGOET nalezy zainstalowac w niej karte SD.

Krok 1) Wsun pustg karte pamieci do gniazda na karte.

Krok 2) Przy catkowitym wsunieciu styszalne bedzie klikniecie. Aby wyja¢ karte pamieci
popchnij krawedz karty i delikatnie docisnij ja do wewngatrz kamery. Karta dzieki
mechanizmowi sprezynowemu wysunie sie umozliwiajac jej wyjecie.

MOCOWANIE GIMBALA KAMERY CGOET DO H520 PLTIA

Krok 1) Ustaw H520 frontem w kierunku uzytkownika.

Krok 2) Zgodnie z kierunkiem wskazanym przez strzatke na gorze gimbala wsun ptytke
amortyzujgcg gimbala do mocowania kamery w H520.

UWAGA: Gimbal kamera CGOET powinien zostaé¢ zainstalowany w kierunku strzatki
wydrukowanej na gérze gimbala.

Uchwyt zablokuje sie w swojej pozycji.

= AN

POLACZENIE / POWIAZANIE KAMERY

Krok 1) Najpierw uruchom Kontroler Naziemny ST16S, nastepnie wtgcz H520.

Uwaga: Ze wzgledow bezpieczenstwa zawsze uruchom ST16S (lub inne urzadzenie
sterowania) przed uruchomieniem drona / statku powietrznego.
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POWIAZANIE H520 ORAZ CGOET ZST16S

Krok 1) Nacisniecie przycisku ,,APWifi” w prawym gérnym rogu ekranu wywota okno dialogowe
potaczen .

) * =
Not Connected °)) 0 4% 4/ all NA L ewir

2 Bl
L e

ey

ol s N

() 00000 (X 00:00:00
 Latt NOGPS Lon: NOGPS
NOGPS VS: 0.0

Krok 2) Kliknij przycisk ,Camera Select” (wybdr kamery) z polem zawierajgcym ,,CGOET”. Otworzy to pole na
wprowadzenie hasta.

0 @g E Q ‘ Not Connected

Select Vehicle to Connect ()

It may take up to 60 seconds for the vehicle WiFi to appear.

..||| CGOET2_820363

(2 00:00:00

| Lat: NOGPS Lon: NOGPS
NOGPS V.S:

153

Krok 3) Wprowadyz hasto ,1234567890" zgodnie z zapytaniem, nastepnie kliknij ,,OK”.
Krok 4) ST16S powigze urzadzenia, co wskazane bedzie przez zielony pasek postepu na gérze interfejsu DataPilot™.
Gdy zielona linia dotrze do prawej strony interfejsu, H520 wyda sygnat dzwiekowy i na ekranie pojawi sie obraz

wideo.
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STEROWANIE KAMERA

KONTROLA NACHYLENIA GIMBALA

Przetgcznik
przesuwny C

& | Qj ll©\

KONTROLA KATA NACHYLENIA GIMBALA

Uzywajgc ,Potencjometru C” Kontroli Kata Nachylenia po lewe] spodniej stronie ST16S regulowa¢ mozna
nachylenie kamery pomiedzy 90 a +20 stopni, dla widoku prosto w dét lub nachylenia w gére do 20 stopni.

Na ST16S znajduje sie przetacznik trybu obrotu gimbala — S2. Gdy przetacznik jest w pozycji gbrnej, gimbal jest w
Trybie Sledzenia. Kontrola obrotu kamery jest wtedy wyfgczona. Gimbal regulowaé bedzie kierunek obrotu
zgodnie z ruchem statku powietrznego. Gdy przetacznik jest w pozycji srodkowej, kamera jest w Trybie Sledzenia
ze Sterowaniem Obrotu — kamera bedzie regulowa¢ kierunek obrotu zgodnie z ruchem statku powietrznego. Gdy
kontrola obrotu jest uruchomiona, uzywajac potencjometru K1 ustaw pozycje obrotu kamery. Gdy przetacznik
jest w pozycji dolnej, gimbal pracuje w Trybie Globalnym. Skierowanie kamery oraz jej ruch bedga niezalezne od
ruchu drona. Uzyj przetgcznika K1, aby ustawi¢ pozycje obrotu kamery.

WYKONYWANIE ZDJEC | NAGRYWANIE WIDEO

ABY WYKONYWAC ZDJECIA

Nacisnij przycisk zlokalizowany przy lewym dolnym rogu ST16S. Stycha¢ bedzie diwiek ,migawki” z ST16S
i zielony wskaznik LED na froncie CGOET zamruga jednokrotnie na niebiesko przy kazdym wykonaniu zdjecia.
Po wykonaniu jednego zdjecia konieczne jest odczekanie okoto 1-2 sekund przed mozliwoscig wykonania
kolejnego

Kliknij ikone Ustawien Aparatu w dolnej cze$ci Menu Kamery. Automatyczny odstep pomiedzy zdjeciami moze
by¢ ustawiony w gtéwnym menu kamery. Odstep pomiedzy zdjeciami moze wynosi¢ od 5 do 60 sekund (np. jesli
odstep miedzy zdjeciami ustawiono na 20 sekund, kamera wykonywac bedzie zdjecie co 20 sekund). Ponadto,

odstep / opdznienie wyswietlane bedzie w przycisku wykonywania zdjecia na panelu sterowania kamery.
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Camera Settings
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Temperature Range
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Reset Camera Defaults
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NAGRYWANIE WIDEO

Nacisnij przycisk umieszczony przy prawym dolnym rogu ST16S. Urzadzenie ST16S wyda sygnat diwiekowy
kazdorazowo, gdy nagrywanie zostanie rozpoczete / zatrzymane. Podczas nagrywania wideo, wskaznik LED na
froncie kamery CGOET btyskac bedzie na niebiesko i zielono.

Niezaleznie od wskazania na wyswietlaczu ST16S, nagrywane bedg zaréwno dane IR (podczerwieni), jak réwniez
RGB / $wiatta widocznego. Kazdy plik mozna ogladaé oddzielnie w wiekszosci aplikacji do edycji wideo.

Obraz wideo z kamery CGOET do H520 nagrywany jest w rozdzielczosci 1920 x 1080 i w 30 klatkach na sekunde
(fps).

OSTRZEZENIE: Nagrywanie wideo nalezy zatrzymaé¢ przed wykonywaniem zdje¢. W trybie wideo po
wykonaniu jednego zdjecia nalezy odczekac¢ 1-2 sekundy przed mozliwoscig wykonania kolejnego. Zdjecia
wykonane w trybie wideo sg w rozdzielczosci 1920x1080.

Uwaga: ZAWSZE zatrzymuj nagrywanie wideo przed wytgczeniem H520 w celu unikniecia utraty
danych. Jesli H520/CGOET zostanie wylgczony przypadkowo przed zatrzymaniem nagrywania,
ponownie zainstaluj karte micro SD (jesli zostata wyjeta) i uruchom ponownie system. Odczekaj okoto
20 sekund do czasu zmiany koloru diody LED na kamerze na zielony, co oznacza¢ bedzie odzyskanie
ostatniego pliku wideo.

UWAGA: Wykonywane zdjecia i filmy przechowywane sg na karcie micro SD zamontowanej w kamerze..
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USTAWIANIE PARAMETROW KAMERY

Uzytkownik moze regulowac ustawiania parametréw w trakcie monitorowania ekranu Kontrolera Naziemnego
ST16S. Po prawej stronie ekranu w Menu Kamery uzytkownik moze wybrac¢ jeden z 4 trybow wyswietlania dla
obrazéw przedstawionych na ekranie.

1) »Picture In Picture” (obraz w obrazie) : Kliknij opcje ,Picture In Picture”, obrazy RGB i zdjecia w
podczerwieni (IR) wyswietlane beda na ekranie oddzielnie, z obrazem IR zlokalizowanym w lewym gérnym
rogu. Temperatura punktu srodkowego wykryta przez kamere podczerwong wskazana bedzie w $rodku
obrazu podczerwonego.

0 @g P Q Angle ‘ é o :ﬁ...nl Q 3% 2l

Palette: Iron ROI: Spot Presets: Full Range | SD: 14.668

2) »Blend” (taczony): Wybierz opcje ,Blend”, aby natozy¢ na siebie obraz RGB i podczerwony. Temperatura

punktu srodkowego wykryta przez kamere podczerwong wskazana bedzie w srodku obrazu podczerwonego.

3) »Full” (petny): Nacisniecie opcji ,, Infrared" (podczerwien) spowoduje wyswietlenie na ekranie tylko obrazu
podczerwonego. Temperatura punktu srodkowego wykryta przez kamere podczerwong wskazana bedzie w
Srodku obrazu podczerwonego.

4) »OFF” (wytacz): Kliknij opcje ,,OFF” wyswietli na ekranie tylko obrazy RGB.

INNE USTAWIENIA

Kamera CGOET do H520 moze by¢ obstugiwana uzywajac tylko ustawien wbudowanych lub sterowana
manualnie zgodnie z ustawieniami uzytkownika. Jesli w jakimkolwiek momencie ustawienie uzytkownika stanie
sie niewyrazne lub niepozadane, wybdr ustawienia wbudowanego zresetuje wszelkie ustawienia uzytkownika.

ROI: Region of Interest (Obszar zainteresowania). Pomiar temperatury wykonywany jest wg SPOT (single pixel
point — punktu pojedynczego piksela) lub z Obszaru Centralnego na ekranie, usredniajac temperature do
okreslonego obszaru. W ponizszej ilustracji Obszar Zainteresowania przedstawia temperature wokét kubka.
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() X8 = 0 Angle @S Gl [F 33 T

Palette; Iron ROL Center Area | Presets: FullRange @ SD. 14.6GB

QD & = A Angle @ o Gl [F 2 Tl

Palette: Iron ROI: Spot Presets: FullRange | SD: 14.6GB

W drugim obrazie Obszar Zainteresowania ustawiony jest do ,Spot” (punktu), identyfikujgc okreslony punkt
temperatury. W tych dwdch przyktadach widoczna jest réznica 9.8° Celsjusza /12° Farenheita.

OPACITY (NIEPRZEJRZYSTOSC): Suwak ten umozliwia uzytkownikom regulacje przejrzystosci / nieprzejrzystosci
obrazéw IR natozonych na obraz RGB (dostepne tylko w trybie PELNYM), co pozwala na wyswietlenie wiekszej
szczegdtowosci mierzonych obiektéw. Umozliwia to uzytkownikom stosowanie kamery IR, jako kamery do
Detekcji i Identyfikacji termicznej. W warunkach niskiego oswietlenia stosowanie ustawienia ponizej 70% zwykle
jest optymalne. W warunkach dobrego oswietlenia zalecana jest warto$¢ 75-85%.

PRESETS (USTAWIENIA WBUDOWANE): Kamera CGOET do H520 posiada kilka ustawien wbudowanych
zwigzanych z powszechnymi zastosowaniami systeméw kamer termowizyjnych. Cho¢ ustawienia te s3
zoptymalizowane pod katem konkretnych zastosowan, s3 one réwniez dobrymi punktami startowymi dla
doswiadczonych uzytkownikow chcgcych modyfikowac parametry, dostosowujac je do swoich celéw.
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0 7 @g E Q Angle él:)“kz% ?y--l" 90% ”':s all

Palette: Fusion ROI: Spot Fresets: Victim/Suspect | SD: 146GB

N

Omph

A0ft

S

W tym obrazie nieprzejrzystosc¢ ustawiona jest na 85%. Szczegoty obrazu
widoczne sq przez warstwe obrazu IR

INFRARED PALETTE (PALETA PODCZERWIENI): Kamera CGOET do H520 posiada kilka palet koloréow. S3 to
metody wyswietlania poszczegélnych zakreséw temperatur. Nie ma dobrej ani ztej palety do danego
zastosowania; zalezg one od osobistych preferencji uzytkownika. Zalecamy, aby uzytkownicy eksperymentowali z
réoznymi paletami. Dostep do palet uzyska¢ mozna z poziomu paska Statusu w gérnej czesci interfejsu DataPilot™.

—_— (?, S | _ B
Falette:  Fusion A0l Spot Presete: Victim/Suspect | SO 14.6GB I
B :

-amera Settings

Thermal View M Dff -
ROI Spot -
Fresets Victim/Suspect -
infrared Palette Fusion _
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Enable IR Locked Range (Wiacz Zablokowany Zakres IR): Pozwala recznie ustawi¢ najwyiszg i najnizsza
temperature w skali dla danej palety. Tryb domysiny to rejestracja automatyczna; w przypadku przetgczenia w
tryb reczny, ,przycisk blokady” po prawej stronie ekranu wyswietlony bedzie jako zamkniety.

Camera Settings

Therral View Mode Hend -
1/‘ B -\w

Blene Opacity { % j—
A

AN Spat -

Presss | Solar -

Infrared Palette I Clobow -

Auto Calibrate (Automatyczna Kalibracja): Automatycznie kalibruje temperature do biezgcego srodowiska.

Atmospheric Parameters (Parametry Atmosferyczne): Opcja ta pozwala recznie ustawi¢ parametry
atmosferyczne (Emisyjnosc i Przepuszczalnos¢ Atmosferyczng). Domysiny tryb to rejestracja automatyczna.

Temperature Range (Zakres Temperatur): Opcja ta wigcza / wylgcza zmiany ustawien wprowadzone w
wartosciach minimalnych / maksymalnych temperatur.

Pola regulacji Min/Max: Umozliwiajg reczne ustawienie najwyzszej i najnizszej temperatury. Tryb domyslny to
rejestracja automatyczna; w przypadku przetgczenia w tryb reczny ,przycisk blokady) po prawej stronie ekranu
wyswietlony bedzie w postaci zamknietej. Pola te umozliwiajg bardzo waskie zakresy temperatur dla sytuac;ji,
w ktdérych parametrem wyszukiwania jest konkretny zakres temperatur.

Reset Camera Defaults (Przywré¢ Ustawienia Domysine Kamery): Wybdr tej opcji resetuje kamere do ustawien
fabrycznych.

Q @g E Q Angle éD‘C‘iO% 3 Q.nlil Q 87% ?.Id'

Palette: Iron Black = ROI: Spot Presets: Victim/Suspect | SD: 14.6GB

Camera Settings

g bt ene 9 b o et et

Temperature Range

Maximum Temperature I

Minimum Temperature [

Photo Mode I Time Lapse

Photo Interval (seconds) @

Reset Camera Defaults [
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Format MicroSD card (Formatuj karte MicroSD): Uzycie tej opcji sformatuje karte MicroSD umieszczong w gniezdzie
kamery CGOET podtgczonej do H520. Nie sformatuje to karty MicroSD zainstalowanej w ST16S. Sformatowanie karty

przy uzyciu tej funkcji zapewnia prawidtowe formatowanie dla zastosowan kamery CGOET do H520.

43



Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520
MENU USTAWIEN OGOLNYCH

Kliknij ikone trzech poziomych linii na gérnym pasku menu ST16S. Menu Ustawien Ogolnych umozliwia
Pilotowi modyfikacje ustawien H520 oraz ST16S przed startem drona H520.

— all 9, o
Q ®~®> JR— Q ’ Angle ‘ = T00% ﬁs-ll“ Q 100% 2= .l
Units (Requires Restart)

Offline Maps Distance: ‘ Feet v’
Area: I SquareFeet vl
Vehicle
Speed: ‘ Miles/hour v‘
Summary

Miscellaneous
Sensors

Color Scheme: I Outdoor v\
Safety

Map Provider: I Bing v‘
Gimbal ”

Map Type: ‘ Hybrid Map v’

T Mute all audio output

‘7‘ Save telemetry log after each flight

7 Clear all settings on next start

OGOLNE (GENERAL)

Ustawienia w menu Ogdinym obejmujg ustawienia Jednostek i Pozostate.

JEDNOSTKI (UNITS)

Pozwala zmieni¢ Jednostki. Wymaga restartu DataPilot™ przed wprowadzeniem zmian.

Uwaga: DataPilot™ musi zosta¢ zamkniety i uruchomiony ponownie po zmianie
wartosci Jednostek.
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DYSTANS (DISTANCE)

Menu Dystansu umozliwia pilotowi wybranie wyswietlanych jednostek dystansu, w Metrach lub Stopach.

— all 9, —
Q ©g J— Q ‘ Angle ‘ a =" 100% ﬁs--lll Q 100% 2 il
Units (Requires Restart)

Offline Maps Distance: ’ Feet v|
Area: [ Feet v .
Vehicle ! :
Speed: ( Meters ] .
Summary

Miscellaneous

Sensors
Color Scheme: Outdoor v|
Safety
Map Provider: ’ Bing v|
Gimbal 7
Map Type: ’ Hybrid Map v|
il Mute all audio output
| Save telemetry log after each flight
j Clear all settings on next start
POWIERZCHNIA (AREA)

Rozwijane menu Powierzchni umozliwia Pilotowi zmiane wyswietlanych wskazan na jedng z
ponizszych opciji:

® Stopy Kwadratowe ® Hektary

® Metry Kwadratowe ® Akry

® Kilometry Kwadratowe @ Mile Kwadratowe

QO «® = 0 Angle @t Baal G 00x T

Units (Requires Restart)

Offline Maps Distance:

Feet v |

) Area: ’ SquareFeet v|
Vehicle

Speed: [ SquareFeet

Summary
r SquareMeters
Miscellaneous

‘]

Sensors | SquareKilometers

Color Scheme: -
Safety Hectares

Map Provider: v

Acres

Gimbal

Map Type: v

- SquareMiles

Mute all audio output

S

"7" Save telemetry log after each flight

j Clear all settings on next start
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Rozwijane menu Predkosci umozliwia Pilotowi zmiane wyswietlanych wskazan na jedng z ponizszych

opcji:

® Stopy / sekunde
® Metry / sekunde
® Mile / godzine

O

Offline Maps
Vehicle
Summary
Sensors
Safety

Gimbal

® Kilometry / godzine
® Wezly

= 0 |

=

Units (Requires Restart)

Miscellaneous

Angle

@

all

D 82%
Distance: ’ Feet v|
Area: l SquareFeet v|
Speed: \ Miles/hour v|
Feet/second
Meters/second
Color Scheme: [ v
Miles/hour Caf
Map Provider: -
Kilometers/hour
Map Type: -

1 Knots

| | Mute all audio outpur

1 \ Save telemetry log after each flight

|| Clear all settings on next start
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POZOSTALE (MISCELLANEOUS)

Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

Menu ustawien Pozostatych umozliwia Pilotowi zmiane ustawien ST16S oraz H520. Dostepne sg w nim
ponizsze opcje: Schemat Kolorow, Dostawca Mapy, Typ Mapy, Wycisz, Zapisz Logi Telemetrii, Wyczys¢
Wszystkie Ustawienia, Komunikat Niskiego Poziomu Baterii, oraz Domysina Wysokos¢ Misji.

Schemat Koloréw (Color Scheme)
Menu rozwijane Schematu Kolorow umozliwia Pilotowi wybér jednego z ponizszych ustawien:

® \Wewnetrzny (schemat ciemny)
® Zewnetrzny (schemat jasny)

O

Offline Maps
Vehicle
Summary
Sensors
Safety

Gimbal

Offline Maps

Summary
Sensors
Safety

Gimbal

= 4

Units (Requires Restart)

Miscellaneous

Units (Requires Restart)

Distance:

Area

Speed:

Color Scheme:

Map Provider:

Map Type:

Angle

[

I =
61:) oo~ il Q 100% 2 ll

I SquareFeet

I Miles/hour

Outdoor
[ Indoor

|' Outdoor

Mute all audio output

Save telemetry log after each flight

Clear all settings on next start

Distance.

Color Scheme:

Map Provider

Map Type

Feet

Acres

Miles/hour

Indoor

Google

Satellite Map

. Mute all audio output

Save telemetry log after each flight

. Save telemetry log even if vehicle was not armed

. Clear all settings on next start

Wiasciwosci wyswietlania ,,Wewnetrzne”
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—_— all L) —
QO & = 2 e @ e Bl F o T
Units (Requires Restart)

Offline Maps Distance: [ Feet -I

Area: [ Acres v|
Vehicle

Speed: l Miles/hour -l
Summary

Miscellaneous

Sensors

Color Scheme: l Outdoor 'I
Safety

Map Provider. [ Google -I
Gimbal

Map Type: Satellite Map -

Mute all audio output
v | Save telemetry log after each flight
Save telemetry log even If vehicle was not armed

Clear all settings on next start

Wiasciwosci wyswietlania ,,Zewnetrzne”

Widok ,Zewnetrzny” charakteryzuje sie nieznacznie wyzsze zuzycie baterii, lecz pozwala pilotowi
wyrazniej widzie¢ dane wyswietlane na ekranie.

Dostawca Map (Map Provider)
Menu rozwijane Dostawcy Map umozliwia Pilotowi zmiane warstwy Mapy na Ekranie Gtéwnym ST16S oraz
menu Planowania Misji. Pilot moze wybraé pomiedzy mapami Bing, Google, lub Esri.

p— all 9§, —
Q ®g _ Q ‘ Angle ‘ é o 82% ﬁ# all g 98% > .l
Units (Requires Restart)

Offline Maps Distance: ’ Feet v|

Area: l SquareFeet v|
Vehicle

Speed: \ Miles/hour v|
Summary

Miscellaneous

Sensors

Color Scheme: Outdoor v|
Safety

Map Provider: l Bing v|

Gimbal . =
imba Map Type: |: Bing i -

‘7‘ Mute all audio out‘ Google O

| |savetelemetrylog Statkart -

‘ ‘ e Esri (]

\'7'\ Clear all settings on next start
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Typ Mapy (Map Type)
Menu typu mapy umozliwia wybér Typu Mapy dla warstwy Mapy w menu ST16S i Planowania Misji
spomiedzy nastepujgcych opcji: Mapa Uliczna, Mapa Satelitarna lub Mapa Terenu.

Wycisz (Mute)

Funkcja wyciszenia wytgcza wszystkie dzwieki w ST16S i uniemozliwia odtwarzanie ostrzezen
dzwiekowych i komunikatow porad. Wyciszenie dzwieku jest przydatne podczas firmowania
i fotografowania przyrody lub pracy w obszarach, gdzie dzwiek moze rozprasza¢ uwage

Zapisz Logi Telemetrii po Kazdym Przelocie (Save Telemetry Log After Each Flight)

Opcja ta domysinie jest wigczona. Gdy opcja jest zaznaczona, rejestracja logow telemetrii bedzie
aktywowana. Odznaczenie tej opcji wytgcza zapis logow w ST16S w celu oszczedzenia przepustowosci
oraz pamieci wewnetrznej. Zaleca sie aby ustawienie to pozostato wigczone w razie nagtego wypadku.
Personel serwisowy bedzie w stanie ,odczyta¢” logi przelotu i lepiej zrozumie¢, co spowodowato awarie
systemu lub btad pilota. Wiecej porad znajdziesz w dokumencie polityki organizacyjnej.

Zapisz Logi Telemetrii Nawet, jesli Dron nie byt Uzbrojony (Save Telemetry Log Even If Aircraft Was Not Armed)

Gdy opcja ta jest zaznaczona, rejestracja logdéw telemetrii rozpocznie sie, gdy H520 zostanie wigczony
i potaczony z urzgdzeniem ST16S. Gdy nie jest zaznaczona, rejestracja telemetrii nie rozpocznie sie do
momentu uzbrojenia H520. Logi zapisywane sg do lokalnej pamieci ST16S i mozna uzyska¢ do nich
dostep za pomocg przycisku ,Eksport Danych” (Export Data) w Ustawieniach Pojazdu.

Wyczys¢ Wszystkie Ustawienia przy Nastepnym Uruchomieniu (Clear All Settings On Next Start)

Zaznaczenie tej opcji przywraca fabryczne ustawienia ST16S oraz H520 przy ponownym
uruchomieniu. Uzycie tej opcji wyczysci wszystkie zapisane ustawienia i wymagac bedzie restartu w
celu przywrécenia ustawien domysinych.

Zgtaszaj Poziom Baterii Ponizej (Announce Battery Lower Than)

Ustawienie to umozliwia Pilotowi ustawienie procentowej (%) wartosci, przy ktérej wywotany zostanie
alarm niskiego poziomu baterii. Yuneec zaleca pozostawienie domys$inego ustawienia ostrzezenia.
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Domyslna Wysokos¢ Misji (Default Mission Altitude)

Domyslna Wysokos¢ Misji umozliwia Pilotowi ustawienie domysinej wysokosci misji wedtug
Wyznaczonych Punktow oraz wedtug Siatki Geologicznej w trybie Planowania Misji. Aby ustawic
Domysing Wysokos¢ Misji, wpisz wybrang wysoko$¢ Domysing. Wysokosc¢ ta bedzie uzyta, jesli dla danego
punktu trasy nie zostanie ustawiona konkretna wysokoS¢ w trakcie planowania misji.

p— | il 9, s
QO ¥ = 0o dege DS Bl o T

Offline Maps Miscellaneous
Vehicle Color Scheme: Outdoor v|
Summary Map Provider: ’ Bing v|

Map Type: ‘ Hybrid Map v|
Sensors

Mute all audio output

Safety

| | Save telemetry log after each flight
Gimbal

Clear all settings on next start
v | Announce battery lower than: 30 %

Default Mission Altitude: 82.0 ft

DataPilot Version: 1.1.12

Wersja DataPilot™ (DataPilot™ Version)

Opcja ta wyswietla aktualnie zainstalowang wersje aplikacji DataPilot™. Zaleca sie zainstalowanie
najaktualniejszej wersji oprogramowania fabrycznego w celu zapewnienia prawidiowej pracy urzadzen
H520 i ST16S. Mozna tego dokonaé poprzez aplikacje UpdatePilot lub recznie, odwiedzajgc strone
Yuneec Commercial w celu pobrania aktualizacji.
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MAPY OFFLINE (OFFLINE MAPS)

Mapy Offline umozliwiajg Pilotowi pobieranie i zapisywanie segmentéw map dla obszaréw misji. Pobieranie
Map Offline wymaga potgczenia WiFi i dostepu internetowego do serweréw pobierania dostawcy map.
Pobieranie Map Online umozliwia Pilotowi korzystanie z segmentéw map w trybie Planowania Misji w celu
wizualnego okreslenia lokalizacji obszaru przelotu. Zalecane jest pobieranie Map Offline w biurze / domu ze
wzgledu na wielkos¢ segmentéw. Mapy Offline mogg byé réwniez pobierane przez hotspoty mobilne w
obszarze zadania, jesli jest taka koniecznosc.

Dodaj Nowy Zbior Segmentow (Add New Set)
Q @g E Q Angle é Dld]m)ﬁ, 375 all Q 100% ”-—?\ all
m Units (Requires Restart)

Offline Maps Distance:

Feet -|

: Area | SquareFeet v|
Vehicle

Miles/hour -

Speed:
Summary
Miscellaneous
Sensors

Color Scheme: | Outdoor -
Safety

Map Provider I Bing -

Gimbal
Map Type: I Hybrnid Map -I

Mute all audio outy  Street Map
Save telemetry log  Satellite Map

| Hybrid Map 7 |
Clear all settings on next start

Kliknij przycisk Add New Set (Dodaj Nowy Zbior Segmentdw) (upewnij sie, ze ST16S jest potaczony do sieci
WiFi z dostepem do Internetu). Przesuh mape do momentu wyswietlenia zgdanego obszaru misji (zaleznie od
predkosci potgczenia internetowego i wielkoS¢ obszaru segmenty mapy mogg pojawiaé sie z pewnym
opoznieniem). Aby zmieni¢ rozmiar segmentéw, zbliz lub oddal dwa palce na ekranie. Dwa prostokaty po
lewej stronie ekranu wskazujg minimalny i maksymalny poziom zblizenia. Uzywajgc prawego menu Pilot
moze nazwac segment mapy za pomocg pola tekstowego. Uzywajgc menu rozwijanego Pilot moze wybrac
jedng z ponizszych map:

® Mapa Uliczna Google ® Mapa Satelitarna Bing ® Mapa Terenowa Esri
® Mapa Satelitarna Google ® Mapa Hybrydowa Bing ® Map(y) Mapbox

® Mapa Terenowa Google ® Mapa Uliczna Esri

® Mapa Uliczna Bing ® Mapa Satelitarna Esri

Jesli Token Dostepowy Mapbox zostat dodany w menu opcji, uzytkownik mie¢ bedzie dostep do map z
Konta Mapbox.

51



Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

Uzywajgc suwakow Pilot moze regulowaé Minimalne i Maksymalne poziomy zblizenia pobranych
segmentéw mapy. Tile Count (Licznik Segmentéw) wskazuje liczbe segmentéw mapy do pobrania na
urzadzenie ST16S. Est Size (Rozmiar Przyblizony) wskazuje rozmiar przyblizony plikow segmentu mapy
pobieranych na ST16S. Gdy Pilot wybrat potrzebne segmenty mapy, nalezy klikng¢ przycisk Download
(Pobierz), aby rozpoczaé pobieranie segmentéw mapy. Aby anulowaé Nowy Segment, kliknij przycisk
Cancel (anuluj).

p— 7Tl
Q @3 o Q ‘ Not Connected ‘ & e all @ NA R

General

:: Offline Maps

SiMagic:Way,

Add New Set

Name:

Vehicle
’ Tile Set 001 ‘

Sne) | Bing Hybrid Map v|

Min/Max Zoom Levels
2 3y : 7 @
Mojave Desert ¥
MaxiZoom: 19 \
LA i ' Tile Count: 286
EstSize:  5.3MB
| Download | | Cancel |
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Domyslne Zbiory Segmentow (Default Tile Set)

Uzywajgc menu Domysinych Zbioréw Segmentow Pilot moze przegladac, jakie segmenty map sg aktualnie
przechowywane na ST16S. Pilot moze zbliza¢ i oddala¢ mape uzywajgc metody zblizania i oddalania
palcow. Na Domyslnym Segmencie wyswietlany jest aktualny rozmiar Segmentu Domysinego w
Megabajtach oraz biezgca liczba segmentéw. Aby usung¢ biezgcy Domysiny Zbiér Segmentow, Kliknij
przycisk Delete (usun).

Q R = A Angle S Dol [ 1006 Tl
General ’ Add New Set » |
& Offline Maps ’ Default Tile Set 24.6MB (1411 tiles) » |
Vehicle
Summary
Sensors
Safety
Gimbal

Uwaga: Uwazaj, aby nie zapeti¢ pamieci wewnetrznej wysoce szczegOtowymi mapami.
Sprawdzaj wolng przestrzen, jesli mapy dziatajg wolno lub nie chcg sie zapisywac.

=
Not Connected ‘ & = 95% all l} N/A AQW:L

QO «* = 0

General

SiMagic:Way,

:: Offline Maps
Vehicle

Summary
Default Tile Set
System Wide Tile Cache
Size: 26.7MB

Tile Count: 1,564
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Opcje (Options)
Kliknij menu Opciji, aby zmieni¢ nastepujgce ustawienia Map Offline:
® Max Cache Disk Size (MB) (Maks. Rozmiar Dysku Buforowego)

Ustawia maksymalng przestrzen dysku uzywang do buforowania segmentéw podczas uzywania map.
Domysina wartos¢ to 1024MB.

® Max Cache Memory Size (MB) (Maks. Rozmiar Pamieci Podrecznej
Ustawia maksymalng ilos¢ pamieci systemowej uzywanej do buforowania segmentéw podczas uzywania
map. Domysina warto$¢ to 16MB.

® Token Dostepu Mapbox

W tym polu uzytkownik moze wprowadzi¢ swoj token Mapbox, ktory pozwala pobiera¢ zbiory segmentéw
map Mapbox. Link rejestracyjny umozliwiajgcy uzyskanie darmowych tokenéw  Mapbox:
https://www.mapbox.com/signup/

STATEK POWIETRZNY (VEHICLE)
IMPORTUJ MISJE (IMPORT MISSION)

Funkcja importowania misji umozliwia przenoszenie misji z karty microSD do urzadzenia ST16S oraz
edytowanie ich w Trybie Planowania Misji. Jest to przydatne w przypadku przenoszenia misji z innego
urzadzenia ST166 lub z aplikacji stacjonarnej DataPilot™.

p— ' al & —
0 ®®> E— Q ‘ Angle ‘ D 94% ﬁﬁ all 9 98% > alll
General
Offline Maps
Import missions from microSD Card
@ Vehicle
Export missions and logs to microSD Card
Summary
Sensors
Set connection password
Safety
Gimbal Update Firmware Update ST16 Firmware (from microSD card)
DataPilot Version: 1.1.12
Camera Version: 1.02_A
Gimbal Version: 1.31.0
Flight Controller Version: 1.1.2
Vehicle ID: 34:37:36:39:14:51:35:34
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EKSPORT DANYCH (EXPORT DATA)

Funkcja Eksportu Danych przenosi wszystkie zapisane misje i logi telemetrii z urzgdzenia ST16S na karte
microSD. Funkcja ta stuzy do przesytania danych pomiedzy urzgdzeniami ST16S oraz rozwigzywania
btedow. Pliki eksportu danych bedg przydatne w nagtych wypadkach, umozliwiajgc wsparciu technicznemu
Yuneec okreslenie przyczyny zdarzenia.

BINDOWANIE RECZNE (MANUAL BIND)

Bindowanie reczne umozliwia Pilotowi powigzanie ST16S z H520 bez kamery. Uruchom H520, Kliknij
przycisk Manual Bind (Bindowanie Reczne), nastepnie obré¢ H520 dotem do géry. Diody LED H520 zacznag
migac na zo6tto na wszystkich napedach. Kliknij przycisk Bind (Binduj) w oknie dialogowym. ST16S powigze
sie z H520. Potgczenie to mozna przetestowac podnoszgc podwozie gdy H520 jest dotem do gory.

*Uwaga: Dron H520 nie przesyta danych telemetrycznych do ST16S w trybie zbindowania recznego. Pilot
nie bedzie mie¢ mozliwosci sprawdzenia stanu GPS, stanu baterii i innych.

UsTAW HASLO (SET PASSWORD)

Funkcja Ustawiania Hasta umozliwia Pilotowi lub dziatowi IT zmiane hasta potgczenia pomiedzy dronem a
kamerg. Kliknij przycisk Set Password (Ustaw Hasto), aby otworzy¢ okno dialogowe zmiany hasta.
Wprowadz nowe hasto (8-20 znakéw), nastepnie wpisz je ponownie w nastepnym polu w celu
potwierdzenia. Kliknij ,Ok”, aby ustawi¢ nowe hasto. Dron musi zostac zrestartowany i ponownie potgczony
uzywajgc nowego hasta.

®R = 4O | Angle @t Geal G oo B

=

General
Please enter new password (8 to 20 characters)
Offline Maps

@ Vehicle

Summary

Import ‘ ‘

Please re-enter password

| |

Once set, the connection will be closed.
Restart the vehicle and reconnect.

Sensors

sl sl

Set P4

- o

Update

P

Gimbal

DataPilot Version: 1.1.12

Camera Version: 1.02_A

Gimbal Version: 1.31.0

Flight Controller Version: 48.57.69

Vehicle ID: 00:00:00:00:00:00:00:00

Zalecamy kazdorazowa ponowna kalibracje drona po
aktualizacji oprogramowania urzadzenia. Ze wzgledéw

bezpieczenstwa wazne jest, aby dron zawsze byt
prawidtowo skalibrowany.
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AKTUALIZACJA OPROGRAMOWANIA (UPDATE FIRMWARE)

Funkcja Update Firmware umozliwia Pilotowi uaktualnienie oprogramowania ST16S. Plik (update.zip)
musi by¢ obecny w gtownym katalogu karty microSD. Yuneec zaleca uzycie aplikacji UpdatePilot™ do
aktualizacji oprogramowania. UpdatePilot automatycznie aktualizowa¢ bedzie wszystkie komponenty
H520. Aplikacje UpdatePilot™ znalez¢ mozna na stronie play.google.com

Aktualizacje mozna instalowac recznie uzywajgc karty microSD. Pobierz oprogramowanie firmowe
ze strony http://commercial.yuneec.com/comm-downloads-h520 i skopiuj na karte microSD.

Wprowadz karte microSD do zamontowanej kamery, gdy dron jest wytgczony / bateria jest wyjeta.

Uruchom drona i pozwol na uruchomienie z karty. Dioda na froncie kamery zaswieci na fioletowo, a diody na
ramionach napedow bedg migaé. Gdy dioda kamery zaswieci na zielono, a diody ramion napedowych przejda
w stan normalny, dron zostanie zrestartowany. Dioda kamery bedzie stale $wieci¢ na zielono, wskazujgc
gotowosé do lotu. Oprogramowanie autopilot, kamery i gimbala jest zaktualizowane.

Po kazdej aktualizacji zaleca sie przeprowadzi¢ ponowng kalibracje drona.

AKTUALIZACIA DATAPILOT™ (UPDATE DATAPILOT™)

DataPilot™ moze zostaC zaktualizowany przez gniazdo karty microSD w ST16S. Pobierz aplikacje
DataPilot™ ze strony play.google.com i skopiuj na karte microSD. Umies¢ karte microSD w ST16S.

W panelu ustawien ST16S przejdz do FILE MANAGER (managera plikow) | External SD card (zewnetrzna
karta SD) i znajdz ikone instalacyjng DataPilot™.

RN

( Category Directory

External SD Card

O)

LOST.DIR

System Volume Informati...

(4)

—

CE——

®
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Kliknij opcje ,Install”, a aplikacja DataPilot™ zostanie zaktualizowana
uruchomienia po ukonczeniu aktualizaciji.

[ DataPilot

DataPilot

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:

Installing...

This update requires no new permiss

Install

Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

. ST16S nie wymaga ponownego

Kliknij przycisk ,OPEN” (otw6rz) w oknie dialogowym, aby uruchomi¢ nowa wersje aplikacji DataPilot™.

f?'ﬂ DataPilot
P Y

v/ App installed Q\j;

P 4
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WERSJE (VERSIONS)

W dolnej czesci Menu Ustawien Drona znajdujg sie informacje o biezgcych wersjach nastepujgcego
Oprogramowania Fabrycznego: DataPilot™, Kamery, Gimbala i Kontrolera Lotu. Zaleca sie zainstalowanie
najbardziej aktualnej wersji Oprogramowania w celu zapewnienia prawidtowej pracy H520 oraz ST16S
(patrz AC107.7.2).

Identyfikator Drona (Aircraft ID)
Unikalny Identyfikator w formie 8 par cyfr szesnastkowych oddzielonych dwukropkami wyswietlany jest dla
powigzanego drona wg formuty XX:XX:XX:XX:yy:yy:yy:yy

Identyfikator wymagany jest dla niektérych ulepszeh oraz zastosowan bezpieczenstwa i aktualizacji
bezprzewodowych.

@ Vehicle

Export Data Export missions and logs to microSD Cari
Summary
Sensors
Set Password Set connection password

Safety
Gimbal Update Firmware Update ST16 Firmware (from microSD ca

DataPilot Version: 1.0.3491

Camera Version: 0.9.38_A

Gimbal Version: 1.30.0

Flight Controller Version: 1.0.9

)\ - > 4
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PODSUMOWANIE (SUMMARY)

— r ' —_
O ® = 0 Dt Voud [ T
o | Below you will find a summary of the settings for your vehicle. To the left are the setup menus for each component
enera
Sensors Safety
Offline Maps S
Compass 0: Ready RTL min alt: 66 ft
Gyro: Ready
Vehicle Accelerometer: Ready

Sensors

Safety 1

Sensors Health

Gimbal

CZUJNIKI (SENSORS)

W oknie Sensors (Czujniki) wy$wietlany jest status Kompasu, Zyroskopu i Akcelerometru. Status Ready
(gotowy) (zielona kropka) wskazuje, iz H520 jest gotowy do pracy. Status Fail (btgd) (czerwone kropki)
wskazuje, iz dany czujnik wymaga kalibracji (wiecej informacji, patrz sekcja Kalibracja).

BEZPIECZENSTWO (SAFETY)

W oknie Safety (bezpieczeristwo) wyswietlana jest wartos¢ ustawienia minimalnej wysokosci Powrotu do Startu (RTL
min alt). Yuneec zaleca sprawdzanie tej wysokosci dla kazdej lokalizacji przelotu w celu zapewnienia najlepszych
praktyk bezpieczenstwa.

STAN CZUJNIKOW (SENSORS HEALTH)

W oknie Sensors Health (Stan Czujnikow) wyswietlany jest stan czujnikéw H520. Status ,Not Ready”
(niegotowy) wyswietlany bedzie dla wszystkich czujnikéw, kiére wymagajg sprawdzenia (zyroskop,
akcelerometr, barometr, GPS, itd.). Jest to rbwnowazne z ostrzezeniem i nie stanowi btedu krytycznego.

Wazne jest, aby czujniki drona byly okresowo kalibrowane. Yuneec wymaga Kkalibracji kompasu
kazdorazowo, gdy dron znajduje sie dalej niz 8 kilometréw od poprzedniego miejsca kalibracji.

O R = 4o Angle @S Gl [Fon T

Start the individual calibration steps by clicking one of the buttons to the left.

Vehicle

Summary

((o)) Sensors
Safety

Gimbal
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CZUJNIKI

KOMPAS (COMPASS)

Zielona kropka przy kompasie wskazuje, iz H520 zostat skalibrowany. Czerwona kropka wskazuje, iz kompas
wymaga kalibracji.

AKCELEROMETR (ACCELEROMETER)

Zielona kropka przy akcelerometrze wskazuje, iz H520 zostat skalibrowany. Czerwona kropka wskazuje, iz
akcelerometr wymaga kalibracji.

KALIBRACIE

Kompas

Aby skalibrowa¢ kompas, kliknij przycisk Kompas, nastepnie OK w oknie dialogowym z prawej. Siatka
graficzna wyswietli szeS¢ ramek. Kazda ramka wskazuje czynno$¢ wymagang do kalibracji kompasu.
Podnies H520 za dwa ramiona wskazane zielonymi kropkami, mozliwie najblizej przegubow ramion.
Obré¢ H520 w kierunku wskazanym w ramce zaznaczonej na zoito. Korzystajgc ze strzatki w ramce
skieruj front H520 w odpowiednim kierunku (front posiada dwa czujniki sonarowe). Obracaj H520 do
ustyszenia sygnatu. Wykonaj to samo dla kolejnej ramki zaznaczonej na z6tto. Po ukonczeniu kalibracji
kompasu ST16S powréci do Menu Ustawien Czujnikdéw i obok kompasu pojawi sie zielona kropka. Btgd
kalibracji kompasu wskazany bedzie przez miganie wszystkich szesciu diod na ramionach H520 na
czerwono. W takim przypadku nalezy powtdérzy¢ kalibracje po oddaleniu drona od wszelkich pobliskich
metalowych przedmiotow oraz urzgdzen elektrycznych.

0 @g E & ’ Angle ‘ écjﬂgg% ?g.ul" g 97% %\.II"

General Compass

Calibration complete

Offline Maps Accelerometer

Vehicle

Summary @
((.)) Sensors o

Safety

o

Completed Completed Completed

Gimbal

(Y &
6

Completed Completed Completed

s
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Akcelerometr

Aby skalibrowa¢ akcelerometr, kliknij przycisk Akcelerometr, nastepnie OK po prawej stronie ekranu.
Siatka graficzna z szescioma ramkami przedstawiaé¢ bedzie H520 w réznych pozycjach. Postaw H520 na
ziemi zgodnie ze wskazaniem podswietlonej ramki. Po kazdej pozycji H520 wyda sygnat dzwiekowy
i podswietlona ramka na ST16S przejdzie do kolejnej pozycji. Po prawidlowym ukonczeniu kalibracji
akcelerometru zielona kropka pojawi sie obok ustawienia Akcelerometru. Btedna kalibracja wskazana
bedzie przez miganie wszystkich szesciu diod na ramionach H520 na czerwono. W takim przypadku nalezy
przeprowadzi¢ kalibracje ponownie, upewniajgc sie, ze dron nie jest ruszany w trakcie trwania kalibracji.

0 @g E Q ’ Angle ‘ :)“.lé]% ‘ﬁq.ﬂ" g 97% ”$nﬂ|

General

Hold still in the current orientation
Offline Maps

4
Vehicle

Summary

Safety

Incomplete Incomplete Incomplete

Gimbal

Completed Hold Still Completed

BEZBPIECZENSTWO
WYzWALACZ BEZPIECZENSTWA GEOFENCE (wirtualnego ogrodzenia)

Czynnos¢ przy Przekroczeniu (Action on Breach)

W menu rozwijanym Action on Breach (czynno$¢ przy przekoczeniu) pilot moze ustawi¢ nastepujgce
dziatania:

Q @g E & ‘ Angle ‘ ﬁ:}ﬂlgz% :ﬁg.n" Q or%

General Geofence Failsafe Trigger
Offline Maps Action on breach:
2 Max Radius: ) ft
Vehicle 3
Max Altitude: | 0 ft
Summary

Return Home Settings

Sensors

............ !

Y S Climbtoaltitude of: | 66 ft
ﬁ Safety ﬁ

Gimbal
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® \Warning (ostrzezenie) - WWydaje ostrzezenie Podrecznik Uzytkownika H520
dzwiekowe w przypadku przekroczenia wirtualnego Geofence Failsafe Trigger

OgrOdzenla Action on breach:
® None (brak) - W przypadku przekroczenia e [— -
ogrodzenia nie sg podejmowane zadne dziatania. = J

® Return to Launch (powrét do startu) - H520 powraca £ | Nore

do punktu startowego po przekroczeniu ogrodzenia. Return Home Settings Retur to Launch

® Loiter (zatrzymanie) - Powoduje, iz H520 zatrzymuje e | Loiter

sie / unosi sie w miejscu po przekroczeniu

wirtualnego ogrodzenia. Pilot moze recznie wznowic lot

po oddaleniu sie od obszaru przekroczenia ogrodzenia.
Tryby Warning i Loiter to najczestsze ustawienia dla tej funkcji. Zapoznaj sie z lokalnymi przepisami lub
skontaktuj z zarzgdzajgcym przestrzenig powietrzng lub Polskg Agencjg Zeglugi Powietrznej w celu
okreslenia, czy sg to czynnosci wymagane w razie przekroczenia wirtualnego ogrodzenia.
Maks. Promien (Max Radius)
Ustawia maksymalny promien wirtualnego ogrodzenia wzgledem pozyciji startowe;.

Max Radius: ft

Maks. Wysokos¢ (Max Altitude)
Ustawia maksymalng wysoko$¢ wirtualnego ogrodzenia wzgledem wysokosci startowe;j.

Max Altitude: f1

USTAWIENIA POWROTU DO DOMU (RETURN TO HOME SETTINGS)

Uzywajgc menu ustawien Powrotu do Domu Pilot moze ustawi¢ wysokos¢ lotu H520 po wywotaniu
funkcji RTL. Ustawienie to umozliwia omijanie drzew lub innych przeszkéd na drodze do punktu
startowego. Nalezy kazdorazowo sprawdzaé to ustawienie dla kazdego nowego obszaru przelotu.

Return Home Settings

; <

“
M ‘ £ Climb to altitude of: 66 ft

f
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GIMBAL
RozpoczNu KALIBRACJF, GIMBALA (START GIMBAL CALIBRATION)

Zaleca sie kalibrowaé¢ gimbale przy pierwszym uzyciu oraz po aktualizacjach oprogramowania. Aby
skalibrowa¢ gimbal kamery, umiesé drona na ptaskiej i réwnej powierzchni, nastepnie kliknij przycisk Start
Gimbal Calibration (Rozpocznij Kalibracje Gimbala) u dotu ekranu. Kalibracja gimbala rozpocznie sie
automatycznie. Procedura ta moze potrwac¢ kilka minut. Zapoznaj sie z instrukcjami na ekranie ST16S przed
rozpoczeciem kalibraciji.

© il b’ =
0 2 — {5 Angle S g I T
General
Offline Maps
Vehicle Gimbal Calibration
Summary

Place vehicle on a stable, horizontal surface and touch the
Start Gimbal Calibration button to initiate the gimbal

Sensors calibration. Do not move the vehicle while the calibration is in
progress.
Safety = This procedure will take a few minutes to complete.

O Gimbal
Start Gimbal Calibration

Gimbal Calibration

4C' ':_j?’ Place vehicle on a stable, horizontal surface and touch the
== Start Gimbal Calibration button to_initiate the gimbal

calibration. Do not move the vehicle while the calibration is in
progress.
=/~

This procedure will take a few minutes to complete.

Porada! Jesli proces kalibracji zawiesza sie, delikatnie stuknij w gimbal, aby sprawdzic,
czy zostanie wznowiony. W przeciwnym razie rozpocznij proces od nowa.
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AUTOMATYCZNE TRYBY LOTU

H520 zaprojektowany jest pod katem zautomatyzowanego lotu, skanowania, mapowania, zadan po
siatce oraz innych trybow wymagajgcych ciggtego lotu w celu precyzyjnego rejestrowania obrazu i
pozniejszego przetwarzania. Urzadzenie zawiera wiele funkcji automatyzacji lotu.

GoTo Location (Idz do Lokacji)

Najbardziej podstawowa funkcjg zautomatyzowang H520 jest ,GoTolLocation/Tap to Fly”. Po wystartowaniu
kliknij punkt na mapie widocznej na ekranie; wyswietlony zostanie suwak. Przeciggnij suwak w prawo, a
dron poleci do zadanej lokalizaciji.

O KX = A | Angle | e ol [ 5% T

Palette:  White Hot ‘ROI: Spot Presets: Full Range ‘SD: 59.1GB

©

&S

®

Goto Location
Move the vehicle to the location clicked 3 -00- =
gt O) 00:09:23
Lat: 36.060410 Lon: -115.302162
D: 211t VS: 0.1 mph

Shide to confirm

PORADA! Sprawdz obszar wokdt strefy przelotu przed wykonaniem lotu do zadanego
punktu. Na trasie mogg znajdowac sie przeszkody. Zapisanie mapy w pamieci
podrecznej zapewni wyrazng wizualizacje gdzie / jak daleko dron poleci po
kliknieciu.

Jesli dron musi zostaé zatrzymany podczas przelotu do zadanej lokalizacji, porusz drgzkami sterowania,
a dron natychmiast zareaguje na wydane komendy.

TRYB PLANOWANIA MisJI

Q
®~>Aby wejs¢ w tryb Planowania Misji, kliknij na ikone punktu nawigacyjnego na gorze ekranu gtéwnego
DataPilot™. Otwarte zostanie okno PLAN, ktére umozliwia uzytkownikom tworzenie misji wedlug Punktow
Nawigacyjnych i Lotu po Siatce, synchronizacie misji pomiedzy komputerem, ST16S a dronem,
zapisywanie/tadowanie misji, oraz wycentrowanie mapy w ST16 na danym obiekcie.
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Na ekranie tym mogg by¢ wyswietlane aktywne lub zapisane mapy (opcje na ekranie GENERAL |
MAPS) i planowane mogg by¢ misje na wyswietlonej mapie.

NUMERACIA PUNKTOW NAWIGACYJNYCH

Misja sktada sie z komend misji takich, jak wykonywanie zdje¢ i przerwanie wykonywania zdjec¢, jak réwniez
punktow nawigacyjnych. Kazdy znacznik przedstawia komende i oznaczony jest liczbg. Numeracja
zwieksza sie o 1 dla kazdej kolejnej komendy. Komendy powigzane z dtugoscia/szerokoscig geograficzng
umieszczane sg w lokalizacjach na mapie w formie punktdw nawigacyjnych. Komendy bez
dtugosci/szerokosci geograficznej umieszczane sg po prawej stronie najnowszego punktu nawigacyjnego.
Numery punktow nawigacyjnych nie sg wyswietlane w trybie Lotu po Siatce w celu zachowania
przejrzystosci mapy na wyswietlaczu. Loty po Siatce sg jednak klasyfikowane jako misje wg. punktéw
nawigacyjnych z ustawieniami DataPilot™ przypisanymi do parametréw misji w celu zapewnienia

konsekwentnej rejestracji obrazu
I dOk’fadn@l I'mn Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft Bl.:tawﬁ;m oft Max telem dist: 0 ft I'!Tﬁriesrequiredz N/A

Gradient: -- Heading: 0 Time: 00:00:00 Swap waypoint: 0

Mojave Desert

Selected Waypoint Total Mission Battery
Altdifft 00ft Azimuth: 11 Distance: 290.6 ft Distance: 1789 ft Max telem dist: 759 ft Batteries required: 1

Gradient: 0% Heading: 11 Time: 00:01:57 Swap waypoint: 0

| Altitude 1 820 ft
' |Fiight Speed 11
| v Altitude is relative to home

:. & -

65



Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

TRYB PUNKTOW NAWIGACYINYCH VS TRYB LOTU PO SIATCE

Tryb Punktéw Nawigacyjnych umozliwia Pilotowi okreslenie planu lotu bez siatki nad obszarem z punktami
kontrolnymi dla lokalizacji, funkcji kamery, wysokosci, predkosci i obrotu kamery lub drona. Kazdy punkt
nawigacyjny jest kontrolowany oddzielnie, umozliwiajgc dronowi wznoszenie, opadanie, zwracanie kamery
w strone danego obszaru, przyspieszanie/zwalnianie, itp.

TRYB LOTU PO SIATCE (SURVEY MODE)

Tryb po Siatce umozliwia Pilotowi szybkie natozenie siatki na dany obszar. Aby wybra¢ misje po siatce,
kliknij Ikone ,Survey” w panelu Planu. Natozy to na mape zielong siatke na srodku ekranu. Aby
przesungc¢ siatke na mapie, przeciagnij biatg kropke na srodku siatki. Przeciggniecie biatych kropek na
obwodzie siatki umozliwia regulacje wymiarow siatki. Klikniecie kropki z ‘+’ umozliwia Pilotowi dodanie
kolejnych biatych kropek na obwodzie siatki w celu ustalenia doktadniejszej trasy lotu.

Uwaga: Pierwszy umieszczony punkt nawigacyjny bedzie domysinym punktem
rozpoczecia lotu. Aby umiesci¢ kolejny punkt nawigacyjny, kliknij inne miejsce

na mapie. Klikaj dalej na mapie do momentu ukohczenia wyznaczanej trasy misji.
Selected Waypoint Total Mission Battery
0 Altdiff: 0.0ft Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft Distance: 23163 ft Max telem dist: 1313 ft Batteries required: 2

Gradient: -.- Heading: 78 Time: 00:23:31 Swap waypoint: 2

H  Mission Start

Front Lap Side Lap

Overlap | 70 % i ‘ 70 %

’1 F[ Hover and capture image

=
| v | Take images in turnarounds

S:Magic Way,

 Entry

| ——[ Refly at 90 degree offset

@ Altitude | 82 ft
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PUNKT HOME (HOME LOCATION)

Podczas planowania offline, np. w lokalizacji nieznanej dla H520, punkt Home ("Dom") automatycznie
ustawiany jest obok pierwszego umieszczonego punktu nawigacyjnego. Punkt Home mozna zmienié
klikajac i przeciggajgc go w nowe miejsce. W trakcie startu misji punkt Home resetowany jest do lokalizaciji
drona, lecz nie bedzie zapisany w trybie offline. Yuneec zaleca ustawianie punktu Home dla kazdej misji.

REGULACIA PARAMETROW Misi
Aby ustawié¢ parametry Misji, uzyj menu po prawej stronie okna Planowania Misiji.

START MISJI (MISSION START)

Start Misji umozliwia Pilotowi regulacje Wysokosci, Predkosci Lotu, Opcji Kamery, Zakonczenia Misji
oraz Planowanego Punktu Home dla catej misiji.

® Wysokos¢ Punktu Nawigacyjnego (Waypoint Altitude) - Domyslnie ustawia wysokosci

punktéw nawigacyjnych do wartosci uzytkownika dla wszystkich wprowadzonych

punktoéw. Dla elementow badanych tylko te z wysokosciami ustalonymi przez

uzytkownika bedg zmienione. Elementy badane =z ustawieniami rozdzielczosci terenu (ukrytg

wartoscig wysokosci) nie ulegng zmianie.

® Predkosé¢ Lotu (Flight Speed) — Ustawia domysing predkos¢ lotu dla catej zaplanowanej misji,
wigcznie z elementami badanymi.

Selected Waypoint Total Mission Battery
0 Altdiff: 0.0ft Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft Distance: 1789 ft Max telem dist: 759 ft Batteries required: 1 Upload Required
Gradient: -~ Heading: 84 Time: 00:01:57 Swap waypoint: 0

5

i Waypoint alt 82.0

[Fligh( speed | 11 mph

-

Mission End

. [ ‘ Return To Launch

- Planned Home Position

Waypoint

Waypoint

Waypoint

Waypoint

KAMERA

Dziatanie (Action)
® Brak Zmiany - Kamera zachowuje biezgcy tryb / ustawienie.
Wykonaj Zdjecie - Wykonuje zdjecie w biezgcej pozyciji.
Wykonaj Zdjecia (Czas) - Wykonuje zdjecia przez okreslony czas.
Wykonaj Zdjecia (Dystans) - Wykonuje zdjecia na okreslonym dystansie lotu.
Wstrzymaj Wykonywanie Zdje¢ - Przerywa wykonywanie zdje¢ przez kamere.
Rozpocznij Nagrywanie Wideo - Rozpoczyna nagrywanie wideo.
Zatrzymaj Nagrywanie Wideo - Zatrzymuje nagrywanie wideo.
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Selected Waypoint Total Mission Battery
Q Altdiff: 0.0ft Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft Distance: 1789 ft Max telem dist: 759 ft Batteries required: 1

Gradient: -~ Heading: 84 Time: 00:01:57 Swap waypoint: 0

Waypoint alt 82.0

o

| Camera

| No change -
l' No change ™ B
ﬂ Take photo O

Take photos (time) O

N Take photos (distance) ||

O

S:Magic Way.

ToE——

Stop taking photos

O

“Mojiave Dese VI S | < Start recording video

: Stop recording video [ ]
Juniper.Ridge, Ave.
| #2500

Lib=r=sta = - Waypoint

(

PORADA! Predkosc lotu to istotna kwestia wptywajgca na rejestracje wyraznych i
czystych ortofotomap i cyfrowych modeli powierzchniowych. Optymalna predkosc
lotu to 4 metry na sekunde/8.5 mph (zaleznie od wysokosci). Jesli zdjecia
wykonywane sg co 8 metrow, kamera wykonuje zdjecie co dwie sekundy. Wysoka

\_ predkos¢ moze skutkowac¢ rozmazaniem obrazu, utrudniajgc tgczenie segmentow. Y

Gimbal

Ustawienia gimbala umozliwiajg Pilotowi ustawienie katéw nachylenia (goéra i dot) oraz obrotu (w lewo i
prawo od s$rodka) gimbala. Po zaznaczeniu pola Gimbal, na wszystkich umieszczonych punktach
nawigacyjnych pojawig sie biate pdtksiezyce. Potksiezyce te wskazujg kierunek kamery po minigciu
danego punktu. Aby ustawi¢ nachylenie, uzyj warto$ci numerycznej od 0 (w przdéd) do 90 (prosto w dot).
Aby ustawi¢ wartos$¢ obrotu, wprowadz wartosé¢ numeryczng od 0 do 90 (od pozycji w przéd do 90 stopni w
prawo), i od 0 do -90 (od pozycji w tyt do 90 stopni w lewo).

Tryb (Mode)
Ustawia tryb kamery do rejestracji zdje¢, wideo, lub mapowania.

® Foto — Ustawia kamere w tryb fotograficzny.

® \Wideo - Ustawia kamere w tryb nagrywania wideo.

® Mapowania (Survey) — Ustawia kamere w tryb mapowania, tj. trybu fotograficznego
z ustawieniami kamery trybu AE oraz trybem Nieprzetworzonego koloru.
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Selected Waypoint Total Mission Battery
0 Altdifft: 0.0ft Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft Distance: 1789 ft Max telem dist: 759 ft Batteries required: 1 217
Gradient: -- Heading: 84 Time: 00:01:57 Swap waypoint: 0 —

i | No change v|

Pitch

i Yaw
: [ ] Gimbal 0 deg || 0 deg
Photo v

| Planned Home Position

Ahitude ’6840 ft‘

set by time.
Set Home To Map Center

1  Takeoff

S:Magic Way.

e
|
1

2 Waypoint
Juniper Ridge, A
| 2‘3(1{[. i : = 3 Waypoint

ZAKONCZENIE Mis)i (MISSION END)
® Powrét do Startu — Automatyczne wykonanie funkcji RTL po zakonczeniu misiji.

ZAPLANOWANIA POzYCIA KONCOWA (HOME POSITION)
® Wysokos¢é — Ustawia wysoko$¢ pozycji koncowej Nad | planned Home Position
Poziomem Morza(ang.: MSL). Po potgczeniu z dronem warto$¢
ta dostosuje sie do faktycznej wysokosci drona.
® Ustaw Koniec w Srodku Mapy — Ustawia zaplanowang pozycje
koncowg w centrum aktualnie wyswietlanej mapy. Punkt Home
zostanie zresetowany do pozycji drona przy starcie.

Altitude 6840 ft
Actual position set by vehicle at flight time.

Set Home To Map Center

STARTOWY PUNKT NAWIGACYJNY (TAKEOFF WAYPOINT)

Pierwszy punkt nawigacyjny umieszczony w trybie Punktéw Nawigacyjnych. Punkt Startowy pokieruje H520
do okreslonego punktu startowego, nastepnie przejdzie do pierwszego punktu nawigacyjnego misiji.
UWAGA: Zaleca sie umieszczac¢ punkt startu w poblizu powierzchni startu / Ilgdowania.

® \Wysokos$é — Ustawia zadang wysokos¢ startu. Upewnij sie, ze na obszarze nie ma drzew, linii i
stupow wysokiego napiecia ani pionowych przeszkdd, ktére mogg zakitdcacé przeloty wg punktéw
nawigacyjnych lub po siatce.

69



Yuneec Electric Aviation
Podrecznik Uzytkownika H520

PUNKT NAWIGACYJNY (WAYPOINT)
Punkt nawigacyjny to miejsce na mapie wskazane jako punkt kontrolny dla zaplanowanych misji
przelotowych. Punkty nawigacyjne mogg by¢ modyfikowane wywotujgac wykonanie réznych czynnosci
przez H520 przy kazdym punkcie. Pilot moze umiesci¢ dowolng liczbe punktéw koniecznych do
ukonczenia misji. Dla kazdego punktu ustawi¢ mozna inng wysokos¢, ustawienie kamery, ustawienie
gimbala czy predkos¢. Punkt mozna réwniez skonfigurowaé, aby zatrzymac¢ H520 umozliwiajgc kamerze
wykonanie zdjecia przy kazdym punkcie (dla wyzszej jakosci obrazéw stacjonarnych).

Aby wybra¢ punkt nawigacyjny, kliknij dany punkt lub numer punktu nawigacyjnego w menu po

prawej stronie. Zaznaczony punkt nawigacyjny zmieni kolor na zielony i otworzy menu opcji.
Zmodyfikuj opcje punktu nawigacyjnego uzywajac tego menu.

Aby usung¢ punkt nawigacyjny wybierz dany punkt w menu po prawej stronie, kliknij ikone trzech
linii poziomych, a nastepnie opcje ‘delete’ (usun).

Aby dodac punkt nawigacyjny za innym punktem, kliknij ‘gorny’ punkt nawigacyjny, kliknij ikone
trzech linii poziomych, nastepnie kliknij opcje ‘insert waypoint’ (wstaw punkt nawigacyjny); kolejny
punkt zostanie dodany po biezgcym punkcie.

Aby dodaé punkt nawigacyjny lub siatke po punkcie nawigacyjnym, kliknij dany punkt, nastepnie
ikone trzech linii poziomych i opcje ‘insert waypoint’ (wstaw punkt nawigacyjny) lub ‘insert survey’
(wstaw siatke).

USTAWIENIA PUKNTOW NAWIGACYJNYCH

Hold (wstrzymaj)- Zaznaczenie pola Hold w ustawieniach punktu nawigacyjnego spowoduje, iz
H520 doleci do punktu i zawisnie w miejscu na okreslony czas. Po uptynieciu zadanego czasu H520
poleci do nastepnego punktu nawigacyjnego.

Altitude (wysokosé) - Uzyj pola Altitude do ustawienia wymaganej wysokoéci dla wybranego
punktu nawigacyjnego. H520 wzniesie sie na zadang wysokos¢ po dotarciu do danego punktu
nawigacyjnego.

Uwaga: Upewnij sie, ze na obszarze wokot punktu nie ma przeszkéd.

Flight Speed (predkos¢ lotu)- To pole ustawia predkos¢ lotu od biezgcego punktu nawigacyjnego do
kolejnego. Przyktad: Lot od Punktu 3 do Punktu 4 wymaga wzrostu wysokosci o 25 stép, dodanie 25 stép do
wysokosci misji przy Punkcie 3 spowoduje, iz H520 wzniesie sie o 25 stdp przy Punkcie 3 przed przejsciem do
Punktu 4.

Altitude is relative to home (wysokosé wzgledem punktu koncowego)- Funkcja ta uzywana
jest do wskazania, iz wysokos¢ aktualnie wybranego punktu relatywna do Wysokosci Nad Ziemig
(AGL- Above Ground Level) lokalizacji Punktu Startowego/Koncowego. Zaznaczenie pola ‘Relative to

Home’ (wzgledem punktu koncowego) sprawi, iz wszystkie kalkulacje wysokosci dla danego
punktu wykonywane bedg z dodaniem AGL do Wysokosci nad Poziomem Morza (MSL).

Przyktad: Punkt Home ma wysokos¢ 1900 stop MSL, misja zaplanowana jest na
wysokosci 75 stép. DataPilot™ automatycznie obliczy wysoko$¢ przelotu misji na
1975 stép MSL.
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KAMERA

Dziatanie (Action)
No Change (bez zmian) — Kamera utrzymuje biezgcy tryb / ustawienie.
Take Photo (wykonaj zdjecie) — Wykonuje zdjecie w biezgcej pozycii.
Take Photos (Time) (wykonaj zdjecia-czas) - Wykonuje zdjecia przez okreslony czas.
Take Photos (Distance) (wykonaj zdjecia-dystans) - Wykonuje zdjecie przez okreslony dystans.
Stop Taking Photos (wstrzymaj wykonywanie zdje¢) — Przerywa wykonywanie zdjec.
Start Recording Video (rozpocznij nagrywanie wideo) — Rozpoczyna nagrywanie wideo.
Stop Recording Video (zatrzymaj nagrywanie wideo) — Zatrzymuje nagrywanie wideo.
Gimbal — Reguluje nachylenie i obrét kamery przy aktualnie wybranym Punkcie. Aby ustawic
nachylenie, wybierz wartos¢ od ® (rowno z gruntem) do 90 (prosto w dof). Aby ustawi¢ obrét,
wybierz wartos¢ od -180° (w lewo od punktu centralnego) do 180 (w prawo od punktu centralnego).

(09 do 9 — W prawo od osi H520 do kata prostego\
9% do 18® — Od prawego kata prostego w tyt

® do -9¢ — W lewo od osi H520 do kata prostego

-9 do -180¢ — Od lewego kata prostego w tyt )

Nachylenie / obrét kamery odnoszg sie do kierunku lotu zgodnie z frontem H520 i sg oznaczone biatymi
potokregami, umozliwiajgc kontrolerowi misji lub pilotowi okreslenie pola widzenia kamery w trakcie
przelotu wg punktéw nawigacyjnych

Selected Waypoint Total Mission Battery
0 Altdiff: 0.0ft Azimuth: 1 Distance: 167.8 ft Distance: 1530 ft Max telem dist: 599 ft Batteries required: 1
Gradient: 0% Heading: 1 Time: 00:01:41 Swap waypoint: 0
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Tryb (Mode)

Ustawia tryb kamery do wykonywania zdjec, rejestracji wideo lub mapowania.

Foto - Przetgcza kamere w tryb wykonywania zdje¢.

Wideo - Przetgcza kamere w tryb nagrywania wideo.

Mapowanie - Przetgcza kamere w tryb mapowania, tj. tryb fotograficzny z ustawieniami kamery
trybu AE oraz trybem Nieprzetworzonego koloru.

SIATKA (Survey Grid)

Siatka to plan misji umozliwiajgcy Pilotowi zaplanowanie automatycznego przelotu nad obszarem. Taki
zautomatyzowany lot moze obejmowaé wykonywanie zdje¢ lub filmowanie zadanego obszaru. Loty po
siatce mogg by¢ wykonywane w linii prostej lub wedtug kratki. W przypadku linii prostej urzadzenie
wykonuje pojedynczy przelot przez zadany obszar. W przypadku kratki, urzadzenie wykonuje drugi przelot
prostopadle do pierwszego nad zadanym obszarem. Jest to przydatne przy modelowaniu 3D, ktére
wymaga lepszego pokrycia obszaru skanowania.

Uwaga: Urzadzenie nie obstuguje poligonéw wklestych. Nalezy stosowaé wypukte
obszary poligonalne. Jesli przeszkoda wystepuje w obszarze wklestym, nalezy
zapewnic, iz wysokos¢ jest wystarczajgca do jej unikniecia.

USTAWIENIA MENU SIATKI

Kamera (Camera) — Wybiera kamere aktualnie zainstalowang na H520.
Siatka Reczna (Manual Grid) — bez specyfikacji kamery, umozliwia uzytkownikowi zdefiniowanie
odstepdw pomiedzy liniami siatki oraz kata misji po siatce. Funkcja ta przydaje sie przy lotach na
skrajnie niskich lub duzych wysokos$ciach.
Siatka Kamery Uzytkownika (Custom Camera Grid) — Umozliwia okreslenie specyfikacji kamery
przez uzytkownika. Uzytkownik moze ustawi¢ wielko$¢ czujnika wedtug wysokosci i szerokosci,
wysokosci i szerokosci obrazu w pikselach oraz dtugosci ogniskowej kamery. Przydatne dla kamer
niestandardowych lub tworzenia obrazéw o niestandardowych rozmiarach z kamerami serii CGO.
E90 - Wstepnie zaprogramowane do uzytku z systemem kamer E90. Zalecane do uzytku z
systemem kamer E90.
E50 - Wstepnie zaprogramowane do uzytku z systemem kamer E50. Zalecane do uzytku z
systemem kamer E50.

POKRYCIE OBRAZU (OVERLAP)

Pokrycie Frontu (Front Overlap) - Tworzy obrazy, w ktérych okreslony procent kazdego obrazu

pokrywa sie z frontem obrazu. Zalecane warto$ci to 20%-60%.

Pokrycie Bokéw (Side Overlap) - Tworzy obrazy, w ktérych okreslony procent kazdego obrazu

pokrywa sie z bokiem obrazu. Zalecane wartosci to 60%-85%.

Zatrzymaj i wykonaj zdjecie (Hover and Capture image) - Zatrzymuje H520 przy kazdym
punkcie nawigacyjnym mapowania w celu wykonania zdjecia zadanego obszaru. Przydatne w
warunkach silnego wiatru lub, gdy potrzebny jest szczegdlnie ostry obraz.

Wykonuj Zdjecia w trakcie Zwrotu (Take Images in Turnarounds) — Wykonuje zdjecia w trakcie

zwrotu do kolejnej linii siatki.
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[Uwaga: Dla tgczenia zdje¢ 60% pokrycia bocznego i frontowego jest wystarczajqc\.
Przy tworzeniu cyfrowych modeli powierzchniowych i ortofotomap konieczne moze by¢
pokrycie frontowe i boczne rzedu 80%. W idealnych warunkach najczesciej
uzywane ustawienia to 75% 65%. W przypadku silnego wiatru nalezy uzywac
maksymalnych wartosci pokrycia frontowego i bocznego przy wykorzystaniu
\_ funkcji Zawisniecia i Wykonania Zdjecia.

SIATKA (GRID)

e Kat (Angle)- Ustawia kat linii siatki mapowania.

e Dystans Zwrotu (Turnaround Distance) — Ustawia dystans poza obszarem mapowania, na jakim

H520 wykonuje zwrot.

e Wejscie (Entry) — Wybiera punkt poczatkowy misji / rejestracji danych (Pozycja x, gdzie X

odpowiada numerowi punktu nawigacyjnego Mapowania). Dla oszczednosci baterii nalezy ustawic

wartos¢ do najblizszego punktu wejscia od miejsca startu.

e Ponowny przelot przy odchyleniu 90 stopni (Refly at 90 Degree Offset) — Naklada drugorzedng

siatke 90 stopni od pierwszego mapowania (zwang réwniez kratkg). Funkcja ta przydatna jest do map o
bardzo wysokiej jakosci oraz do przelotbw we wczesnych godzinach porannych lub p6znym
popotudniem, kiedy diugie cienie mogg tworzy¢ gteboki kontrast.

e Wysokos¢ (Altitude) — Ustawia wysokos$¢ dla siatki. Wartosci nie mozna zmieni¢ w trakcie
przelotu. Uzyj narzedzia Punktow Nawigacyjnych, gdy wymagane sg rézne wysokosci.

e Rozdzielczos¢ Terenowa (Ground Res) — Ustawia rozdzielczos¢ terenu w centymetrach na piksel,

co pozwala automatycznie obliczy¢ i ustawi¢ wysoko$¢é mapowania.

Uwaga: Wyzsza rozdzielczos¢ terenu wymaga nizszej wysokosci lotu. W razie
niepewnosci co do wysokosci dla danej rozdzielczosci, wprowadz zgdang
rozdzielczos¢ terenu, nastepnie sprawdz odpowiadajgcg jej wysoko$¢ w
ustawieniu wysokosci (pole nieaktywne) i na odwrot.

INFORMACIE DOT. MAPOWANIA (SURVEY INFORMATION)

Obszar Statystyk na dole menu Siatki wyswietla ogélne informacje dotyczgce mapowania.
e Obszar Mapowania (Survey Area) — Catkowity obszar objety aktualng siatka.
¢ Liczba zdje¢ (Photo Count) — Przyblizona liczba zdje¢ dla biezgcej siatki.

e Odstep miedzy Zdjeciami (Photo Interval) — Biezgcy odstep pomiedzy wykonywanymi zdjeciami
(na podstawie predkosci lotu oraz rozdzielczosci terenu).
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L.ACZENIE MISJI

Loty po Siatce i wg Punktéw Nawigacyjnych mozna fgczy¢é w pojedyncze misje, co likwiduje koniecznosc
wylgdowania drona i jego ponownej konfiguracji do lotéw z nachylong kamera.

Mapowanie wymaga skierowania kamery catkowicie w dét. Ustawienie to jest najlepsze do tworzenia
ortofotomap i zapewnia taki sam kat dla wszystkich obrazéw. W niektérych przypadkach tylko to jest
potrzebne do tworzenia podstawowych map 3D. Jednak najlepsze efekty mapowania 3D osiggane sag
dzieki potgczeniu zdje¢ z gory i z perspektywy nachylonej (wykonanych z kamerg pochylong wzgledem
obiektu). Obrazy z perspektywy nachylonej zapewniajg lepsze teksturowanie $cian bocznych przy
tworzeniu modeli 3D.

Po stworzeniu misji po Siatce, kliknij ikone Punktu Nawigacyjnego i wstaw pierwszy punkt. Obrét kamery
powinien by¢ ustawiony w kierunku obiektu i powinna ona by¢ pochylona. Najczestszym katem nachylenia
jest 45° kat kamery okreslany jest przez odlegtos¢ od obiektu. Stworzenie misji wg punktow
nawigacyjnych bardzo blisko obiektu moze skutkowaé¢ dodatkowymi utrudnieniami w procesie fgczenia 3D
obrazéw; jesli jest to mozliwe, zalecamy odlegtos¢ zblizong do wysokosci zadania Mapowania. Przy
tworzeniu punktéw nawigacyjnych dla misji zawsze sprawdzaj obszar lotu pod katem przeszkéd. Mapy
moga byc¢ nieaktualne.

ROzPOCZYNANIE MISJI

Po udanym wgraniu misji z widoku planowania misji do H520, kliknij ikone Y w lewym gornym rogu
ST16S. Spowoduje to powrdét do ekranu gtéwnego DataPilot™. Aby rozpocza¢ misje, przeciggnij suwak
‘Slide to Confirm’ (Przeciggnij aby Potwierdzi¢) w prawo.

OSTRZEZENIE

Przed przystapieniem do rozpoczecia lotu zawsze upewnij sie, ze na
obszarze startowym nie ma zadnych oséb, urzadzen ani przeszkéd.

e Dron wznosi sie pionowo w gore z pozycji poczatkowej do wysokoéci zadanej w Startowym punkcie
nawigacyjnym

¢ Dron utrzymuje zadang wysokos¢ podczas lotu do Startowego punktu nawigacyjnego

¢ Nastepnie dron rozpoczyna misje.

Uwaga: Jesli suwak nie jest widoczny na ekranie gtbwnym DataPilot™, kliknij przycisk
‘Action’ (akcja) na panelu Lotu, nastepni kliknij ‘Start Mission’ (Rozpocznij misje).
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SYNCHRONIZACJA MISJI Z DRONEM

e Upload (wgraj) — Wgraj biezaca zaplanowana misje 0 At 00f Azimuth 0 Distance: 0.0
z ST16S do H520. S —— 00

e Download (pobierz) — Pobierz biezgcg misje z H520

do ST16.

* Save to File (zapisz do pliku) — Zapisuje biezacg #
zaplanowang misje do pliku na urzadzeniu ST16S.

e |oad from File (zaladuj z pliku) — taduje zapisang

misje _ o _* Upload || Download | v

o R&NE W Gokn Me2gsaKie)Misisuwa biezgcg misje  §
z widoku planowania misji oraz z H520. Jesli misja nie

bedzie powtarzana, zaleca sie zawsze usuwacC misje & ‘
z pamieci drona po wykonaniu lotu. d VY b gl ] o D

ik l Save To File... | | Load From File...

Pejnnyfeathé.r

WYSRODKUJ (CENTER)

e Misja (Mission) — Wysrodkowuje mape na punkcie centralnym biezgcego obszaru misiji.

e Wszystkie Pozycje (All Items) — Wysrodkowuje mape na centralnym punkcie wszystkich pozyciji

misiji.

e Home — Wysrodkowuje mape na aktualnie ustawionej pozycji koncowej H520.

e Biezaca Lokalizacja — Wysrodkowuje mape na biezacej lokalizacji urzgdzenia ST16S. Funkcja jest
nieaktywna, jesli sygnat GPS jest niedostepny dla ST16S.

e Dron - Wysrodkowuje mape na biezgcej lokalizacji H520. Funkcja jest nieaktywna, jesli sygnat GPS
jest niedostepny dla H520.

PASEK INFORMASJI MISJI
Pasek statusu misji zlokalizowany jest na gérze widoku planowania misji.

Selected Waypoint Total Mission Battery
0 Altdiff: 82.0ft Azimuth: 84 Distance: 120.2 ft Distance: 1789 ft Max telem dist: 759 ft Batteries required: 1 Upload Required
Gradient: 60 % Heading: 142 Time: 00:01:57 Swap waypoint: 0 -

WYBRANY PUNKT NAWIGACYJNY

e Alt Diff (réznica wysokosci) — Réznica wysokosci pomiedzy biezgcym a poprzednim punktem
nawigacyjnym.

e Azimuth (azymut) — Kierunek na kompasie do poprzedniego punktu nawigacyjnego z

biezgcego punktu.

e Heading - Kierunek na kompasie od biezgcego punktu nawigacyjnego do punktu nastepnego.

e Gradient - % zmiana wysokosci bezwzglednych od poprzedniego do biezgcego punktu
nawigacyjnego.

e Distance (dystans) — Odlegtos¢ od poprzedniego do biezgcego punktu nawigacyjnego.
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Selected Waypoint Total Mission Battery
Alt diff: 82.0ft Azimuth: 84 Distance: 120.2 ft Distance: 1789 ft Max telem dist: 759 ft Batteries required: 1
Gradient: 60 % Heading: 142 Time: 00:01:57 Swap waypoint: 0

,Ahitude ’ 82.0

|/ Alttudes relative to home

2 Waypoint

Waypoint

Waypoint

Waypoint

Waypoint

Waypoint

Waypoint

CALKOWITA MISJA

e Distance (dystans) — Catkowity dystans, jaki bedzie przebyty w trakcie biezgcej misji.
e Time (czas) — Szacowany czas konieczny do ukonczenia biezgcej misiji.

e Max Telemetry Dist (maks. dystans telemetryczny) — Maksymalny dystans pomiedzy H520 a
urzadzeniem ST16S w trakcie biezgcej misji.

BATERIA
Batteries Required (wymagane baterie) — Szacowana liczba baterii wymagana do ukonczenia biezgcej misji.

Swap Waypoint (punkt wymiany) — Z géry okreslony punkt nawigacyjny powrotu H520 do punktu
lagdowania w celu wymiany baterii.

WYMAGANE WGRANIE/WGRAIJ

Przycisk umozliwiajgcy wgranie biezgcej zaplanowanej misji z ST16S do H520. Gdy przycisk ‘Upload Required’ miga,
wskazuje to, iz misja nie jest zsynchronizowana i wymagane jest ponowne zatadowanie w celu zsynchronizowania
misji z H520 przed jej rozpoczeciem.

Gradient: 60 % Heading: 142 Time: 00:01:57 Swap waypoint: 0

Selected Waypoint Total Mission Battery .
0 Altdiff: 82.0ft Azimuth: 84  Distance: 120.2 ft Distance: 1789 ft Max telem dist: 759 ft Batteries required: 1 Uplo d

Po kliknieciu tego przycisku, cienki zielony pasek postepu pojawi sie pod Paskiem Informacji Misji, a po
prawidtowym ukonczeniu wgrywania do H520 wydany zostanie sygnat dzwigkowy. Gdy H520 otrzyma
biezacag zaplanowang misje, przycisk ‘Upload Required’ zmieni sie na ‘Upload’.

Uwaga: Jesli pojawi sie komunikat ‘Bfgd w trakcie komunikacji Misji z Pojazdem: Pojazd nie

wystat  zapytania o  wszystkie  pozycje @z  kontrolera  naziemnego:
MISSION_REQUEST’, sprobuj ponownie wgra¢ zadang misje. Zwykle oznacza to
wystgpienie zaktocen transferu danych.
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PoDGLAD MisJi NA ST16s

Aby uzyskaC podglad biezgcej misji w trakcie lotu H520, wro¢ do ekranu gtownego DataPilot™ klikajgc
ikone Y. Kliknij ramke mapy w lewym dolnym rogu aby przejS¢ do widoku mapy. Widok mapy przedstawia
zaplanowang misje z biezgcg pozycjg H520 natozong na mapie. Pilot moze sledzi¢ status misji w tym
widoku, jak rowniez oglgdac¢ wskazania kamery, gdy wykonywane sg zdjecia.

Aby powrdci¢ do widoku kamery, kliknij ramke w lewym dolnym rogu. Ten widok przedstawia obraz na zywo z
kamery i umozliwia pilotowi obserwowanie otoczenia z perspektywy kamery.

PRzERYWANIE MisJI

Aby przerwaé trwajgcg misje, przechyl ktérykolwiek z drgzkéw sterowania na ST16S; natychmiast
przywréci to Pilotowi kontrole nad dronem H520.

Aby wykona¢ automatyczny powrét do pozycji startowej, przestaw przetgcznik S4 na ST16S z trybu lotu Angle
(pozycja srodkowa) do trybu RTL (pozycja dolna). Powrét do startu mozna wykonaé rowniez wybierajgc tryb
RTL z menu trybow w $rodkowej gornej czesci ekranu. Wybierz tryb manualny (gérna pozycja S4), jesli
preferowane jest reczne sterowanie dronem. W trakcie misji ustawienia gimbala mozna regulowaé w
dowolnym momencie uzywajac przetgcznikow i pokretet kontroli uchwytu na ST16S.

Jesli tryb RTL zostanie wywotany w trakcie podrozy (pomiedzy dwoma punktami), domys$inie komenda
wznowienia misji kontynuowac¢ bedzie od biezgcego, a nie docelowego punktu nawigacyjnego. Jesli Pilot
zechce wznowiC misje od nastepnego lub innego punktu, konieczne jest wybranie konkretnego punktu
nawigacyjnego.

WSTRzYMYWANIE MisJi

Pilot moze zechcie¢ wstrzymac¢ misje w celu unikniecia przeszkdd lub lepszej orientaciji. W celu wstrzymania
misiji, kliknij przycisk Pauzy na panelu Lotu. Spowoduje to, iz H520 zatrzyma sie i zachowa biezgca pozycje.

WzNAWIANIE MIS)I

Aby wznowi¢ wstrzymajg misje, przeciggnij suwak ‘Resume Mission’ na dole ekranu gtéwnego DataPilot™.
Jesli suwak nie jest wyswietlany lub, jesli okno dialogowe zostato zamkniete, kliknij przycisk Akcji w menu
Lotu i wybierz opcje ‘Resume Mission’.

Pierwsze potwierdzenie Wznowienia Misji przywraca i wgrywa zaktualizowany plan misji do drona. Je$li
wgrywanie zostanie przerwane z powodu btedu, Pilot moze przeciggng¢ suwak, aby ponowi¢ wgrywanie.
Gdy nowa misja zostanie prawidtowo wgrana, uzytkownik musi po raz kolejny potwierdzi¢ Wznowienie
Misji w celu przeprowadzenia startu i ponownego rozpoczecia / wznowienia misiji.

(Uwaga: Dron musi by¢ uzyska¢ sygnat GPS przed wznowieniem misji. Jesli uzytkownik\
drugi raz potwierdzi Wznowienie Misji bez gotowosci GPS, system wyswietli btgd ,Unable to
start mission: Aircraft not ready”. W tym przypadku okno dialogowe Wznowienia Misji bedzie
ukryte. Aby wznowi¢ misje, kliknij przycisk Akcji i wybierz ‘Start Mission’ (Start Mis;ji).
Poniewaz nowa misja jest juz zatadowana do drona, funkcja ‘Start Mission’ wznowi

\prawid’rowo biezgcg misje. )
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WYMIANA BATERII W TRAKCIE MISJI

Jesli w trakcie zaplanowanej misji konieczna jest wymiana baterii, H520 automatycznie wykona funkcje
RTL i wyladuje. Po wylgdowaniu H520 wyjmij wyczerpang baterie i zamontuj natadowang. Poczekaj na
nawigzanie pofgczenia miedzy H520 a ST16S oraz uzyskanie sygnatu GPS.

Uwaga: Ponowne potgczenie drona moze zajg¢ do dwdch
minut.

Po uzyskaniu obu sygnatébw na dole ekranu w widoku Lotu pojawi sie suwak Wznowienia Misji.
Przeciaggnij strzatke, aby potwierdzi¢ wznowienie misji. Przed przeciggnieciem suwaka Wznowienia Misji
upewnij sie, ze w obszarze startowym nie ma osob, urzgdzeni ani przeszkaod.

ZAKONCZENIE MISJI

Gdy H520 wyladuje po zakohczeniu misji po prawej stronie Ekranu Gtownego DataPilot™ wy$Swietlone
zostanie okno kontekstowe. Okno to zapyta Pilota, czy chce zachowa¢ misje na H520 lub usung¢ misje z
H520. Wybor opcji usuniecia misji skasuje biezgcg misje z pamieci drona. Wgranie nowej misji nadpisze
biezgcg misje na H520.

POWTORZENIE MISJI

Po zakonczeniu misji, jesli ma ona zosta¢ powtdrzona kliknij pierwszy punkt nawigacyjny (w celu
zresetowania biezgcej pozycji misji), nastepni kliknij opcje ‘Start Mission’ w menu Akcji. Misja zostanie
wykonana ponownie od poczatku. Podobnie, jesli Pilot zechce wznowi¢ misje od okreslonego punktu,
moze wybra¢ dany punkt nawigacyjny i klikngé opcje ‘Start Mission’ jak wyzej.

USUWANIE MISJI

Aby usungc¢ biezagcg misje z H520 wgraj nowg misje lub wybierz opcje ‘Remove All' (usun wszystkie) pod
przyciskiem Sync w panelu Planowania. Wytgczenie i zrestartowanie drona nie spowoduje usuniecia misiji.

PRZELACZANIE PODWOZIA

W trybie misji podwozie zostanie automatycznie schowane po osiggnieciu wysokosci startu. Po
zakonczeniu misji i wywotaniu funkcji RTL podwozie pozostanie schowane do momentu dotarcia do pozycji
koncowej. Podwozie zostanie opuszczone przed rozpoczeciem zejscia z wysokosci RTL. Aby wyciggnac
podwozie po wyjsciu z trybu Misji Pilot bedzie musiat wykona¢ cykl (przestawi¢ w gore i w dot)
przetgcznika podwozia aby aktywowac jego funkcje. W trybie lotu Angle i manualnym przetgcznik
podwozia zawsze reagowac bedzie prawidtowo na wybrang pozycje.

Uwaga: W trakcie RTL po zakonczeniu misji Pilot bedzie musiat wykona¢ cykl
(przestawi¢ w goére i w dot) przetgcznika podwozia w celu opuszczenia podwozia.
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TRYBY LOTU
TRYB LOTU NIEPOLACZONY (Not Connected Flight Mode)

Tryb lotu niepotaczony ustawiany jest, gdy zaden dron nie jest powigzany z DataPilot™. Pofaczenie RC jest
wymagane do aktywacji trybu lotu.

TRYB LOTU AUTO-POZYCIONUJACY (Auto-Position Flight Mode)

Tryb lotu auto-pozycjonujgcy ustawiany jest automatycznie, gdy dron lata samoczynnie lecz nie ma zadnych komend
do wykonania. W tym przypadku H520 bedzie utrzymywac swojg biezgcag pozycje.

TRYB LOTU MAANUALNY (Manual Flight Mode)

Manualny tryb lotu wybierany jest poprzez ustawienie przetgcznika S4 w pozycji gérnej lub klikniecie przycisku trybu
lotu na ekranie gtdéwnym DataPilot™. Tryb Manualny wyfacza sterowanie GPS w H520, lecz utrzymuje wysokosc¢
uzywajgc czujnikdw barometrycznych. Manualny Tryb Lotu umozliwia pilotowi sterowanie w obszarach bez sygnatu
GPS, jak wnetrza budynkéw lub pod / wokét przeszkdd. Tryb Manualny nie zapobiega znoszeniu drona podczas
manewréw, dlatego Pilot musi odpowiednio przechyli¢ drgzek sterowania w przeciwnym kierunku aby przerwacd
znoszenie. Tryb Manualny oznaczony jest na H520 przez z6tte diody LED na dwdch tylnych ramionach napedowych.

TRYB LOTU ANGLE (Angle Flight Mode)

Tryb lotu Angle wybierany jest poprzez ustawienie przetgcznika S4 w pozycji srodkowej lub klikniecie przycisku trybu
lotu na ekranie gtéwnym DataPilot™. Tryb Angle uzywa sygnatu GPS, czujnikéw barometrycznych i innych w celu
utrzymania stabilnej pozycji podczas lotu. Tryb Angle oznaczony jest na H520 przez fioletowe diody LED na dwdch
tylnych ramionach napedowych.

TRYB LOTU MISJI (Mission Flight Mode)

Tryb Lotu Misji stuzy do wykonywania zadanych misji. Po wgraniu i rozpoczeciu misji H520 automatycznie
przetgczony zostanie w tryb Misji. Tryb Misji oznaczony jest na H520 przez niebieskie diody LED na dwdch tylnych
ramionach napedowych.

TRrYB LOTU POWROT DO STARTU (RTL)

Tryb Powrotu do Startu (RTL) wybierany jest poprzez ustawienie przetacznika S4 w pozycji dolnej lub klikniecie
przycisku RTL na panelu Lotu ST16S. Tryb Powrotu do Startu powoduje wykonanie przez H520 automatycznego
powrotu do punktu startowego. W trakcie RTL Pilot ma ograniczong kontrole nad H520. Tryb RTL oznaczony jest na
H520 przez migajgce niebieskie diody LED na dwdch tylnych ramionach napedowych.

TRYB LOTU NA NISKIEJ BATERII (Low Battery Flight Mode)

W trybie lotu na niskiej baterii H520 podejmie probe wykonania RTL. W niektdérych przypadkach H520 moze by¢ zbyt
daleko od punktu startowego, aby wykonaé peten powrdt. W trybie niskiej baterii Pilot ma ograniczong kontrole nad
ruchem bocznym i nie ma kontroli nad wysokoscig H520. Tryb niskiej baterii oznaczony jest na H520 przez migajgce
czerwone diody LED na dwéch tylnych ramionach napedowych.
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UZYWANIE DATAPILOT™ NA KOMPUTERZE

Aplikacji DataPilot™ dziata na komputerze stacjonarnym lub laptopie bez koniecznosci potgczenia drona.
Aplikacja nie ma mozliwosci rozpoczynania ani kontrolowania lotu; zostata zaprojektowana w celu
tworzenia i eksportowania misji w srodowisku zdalnym. Aplikacja przydatna jest w organizacjach, w
ktorych misje planowane sg z dala od ich lokalizacji, osoby planujgce mogag nie by¢ pilotujgcymi H520 lub
misje programowane sg w srodowisku biurowym. Wszelkie misje zaprogramowane w aplikacji stacjonarnej
mogg by¢ przeniesione do ST16S. Aplikacja Yuneec DataPilot moze by¢ zainstalowana na systemie
Apple lub Windows.

Po zainstalowaniu aplikacji na pulpicie pojawi sie wskazana nizej ikona.

DataPilot

Kliknij dwukrotnie ikone, aby otworzy¢ stacjonarng aplikacje planowania lotow.

Aplikacja jest wizualnie zblizona do wersji DataPilot™ w urzadzeniu ST16S, z nieznacznymi roznicami.
Zwro¢ uwage, iz brakuje okna Wideo oraz funkcji potgczenia pojazdu i ekranu Menu Ogdlnego.

Misje mogg by¢ planowane znacznie bardziej wydajnie i udostepniane pilotom, przechowywane w
celu przywofania przy powtarzajgcych sie projektach, archiwizowane dla celdw zarzgdzania
projektami lub ze wzgledéw prawnych. Dla przyktadu, Organizacja Bezpieczenstwa Publicznego
moze zaplanowaé¢ skan miejsca wypadku z wnetrza radiowozu, pracujgc z poziomu mniejszego
ekranu urzgdzenia ST16S lub moze potrzebowaé zapisania planu lotu w dzienniku lotéw / systemie
zarzadzania flotg. Aplikacja DataPilot Planner przeznaczona jest do zdalnego lub szczegétowego
planowania misji.

Preferencje misji wybra¢ mozna w menu Ustawien Ogoélnych. Aby otworzy¢ Menu Ogdline, kliknij ikone 0
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¥ DataPilotPlannes

o

“ Units (Requires Restart)
e
=
-

Miscellaneous

e
.
Mop Type: Sotedite Map -
| Clese all settings on next start
Default Mssion Altitude: 750 I

DataPilotPlanner Version: 1.1.11

W Menu Ogélnym ustawiane sg preferowane Jednostki (wymaga restartu aplikacji po wyborze ustawien).
W menu tym wybraé¢ mozna jednostki Dystansu (stopy/metry), Powierzchni (Mile kwadratowe, Stopy
kwadratowe, Kilometry kwadratowe, Hektary, Akry), Predkosci (Mile na godz., Metry na sekunde, Stopy na
sekunde, Kilometry na godzing, Wezty), Schemat Koloréw (Zewnetrzny/Wewnetrzny), Dostawce Map
(Google, Esri, Bing, Statkart), oraz Typ Mapy (Satelitarna, Uliczna, Terenowa). Ustawi¢ mozna réowniez
domysing wysokos¢ misji.

st ot ot
[v] ARG OOR Admus 0 Cistacom: 00R Oistanca: Ot M telemn it 01t Boctaries reqarec: WA

Stworz misje i kliknij przycisk SYNC | SAVE TO FILE (synchronizuj | zapisz do pliku). Mozesz zapisa¢
misje na marcie microSD lub wysta¢ plik e-mailem na konto dostepne z urzadzenia ST16S.

Otworz aplikacje DataPilot™ i kliknij ikone widoku PLANU aby otworzy¢ interfejs Planowania Misji. Kliknij
SYNC | FROM FILE (synchronizuj | zataduj z pliku) aby otworzy¢ katalog karty microSD lub lokalizacje,
do ktorej zapisany zostat plik wystany e-mailem.
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. DataPilotPlanner
Sefected Waypcint
S Altdiff:  00ft Az

ey f i a--n'
o N 4 y N ngaiem

ety ‘ ! I e A
N R e ol
.—.—.—Jp-.; —.—‘-—r;" -}

B gl
LS

b -

Download

44\:.—-.

Zataduj plik misji z rozszerzeniem .plan i wykonaj misje zaplanowang na komputerze stacjonarnym.

Po wykonaniu misji pliki .plan mogg by¢ przechowywane razem z obrazami z misji mapowania dla celow
zarzadzania projektem. Uzyj funkcji ,Eksportuj Misje” w aplikacji DataPilot™ aby zapisa¢ misje na karcie
microSD, z ktérej nastepnie mozna skopiowac jg na inny nosnik lub wyslij plik .plan e-mailem do komputera
stacjonarnego, Kierownika Projektu, dziatu IT, itp.

Q ®g — Q Anigle ) ﬁo‘&% B il [} a6% 2 .l

General

Offline Maps

Import missions from microSD Card
Summary Export missions and logs to microSD Card
Sensors

Update ST16 Firmware (from microSD card)

Safety
Gimbal Software Updater Launch Software Updater App
DataPilot Version: 1.25
Camera Version: 0.1.12.A
Gimbal Version: 1.34.0
Flight Controller Version: 1.1.11
Vehicle ID: 41:00:1F:00:05:51:35:34
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Skontaktuj sie z lokalnym dealerem w celu uzyskania aktualnych informacji na temat dronéw H520,
aplikacji DataPilot™ lub Kontrolera Naziemnego ST16S.

Yuneec Americas (USA)
2275 Sampson Ste 200
Corona,

CA 91764

USA

Wsparcie: 844 898 6332
Sprzedaz: 844 343 9966

Email:
uscs@yuneec.com

Yuneec Europe (GmbH)
Nikolaus-Otto-Strasse 4
24568 Kaltenkirchen

Niemcy
Infolinia niemiecka:
+49 4191 932620

Email:
eucs@yuneec.com
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Aneks do instrukcji obstugi Yuneec H520
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Aneks do instrukcji obstugi

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

1. Nowosci sprzetowe
Grupa sprzetu kompatybilnego z H520 ulegta rozszerzeniu o nowa kamere termowizyjna o
duzej rozdzielczosci, dwukanatowa tadowarke, klatke ochronng oraz modut RTK.

E10T

E10T jest rozwigzaniem dla hexacoptera H520, taczacym w
sobie gimbal, kamere S$wiatta widzialnego oraz kamere
termowizyjna. E10T jest dostepna z  sensorami
termowizyjnymi o dwodch 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 pomoca dostrzec wiecej szczegotow
niz gotym okiem. E10T przesyta dwa strumienie wideo
jednoczesnie, dzieki czemu operator moze wybra¢ czy chce
oglada¢ obraz Swiatta widzialnego czy termowizyjny. Oba
obrazy mozna tez wyswietla¢ jednoczeSnie obok siebie,
oraz natozone na siebie dla zwiekszenia szczegotowosci. Ponadto, E10T jest w petni gotowa do
komercyjnych zastosowan takich jak planowane misje autonomiczne, inspekcyjne i
poszukiwawczo-ratownicze.

RTK

Dzieki nawigacji satelitarnej z korekcja typu Real Time
Kinematic, nowy H520 RTK lata i fotografuje =z
centymetrowa 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 Swiecie. Zostat on
opracowany przez wielokrotnie nagradzana szwajcarska
firme Fixposition. System ten jest w petni zintegrowany z
platforma H520, zapewniajac tym samym najszybszy
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mozliwy czas przygotowania do pracy, nawet w warunkach, w ktorych odbiér sygnatu
satelitarnego jest utrudniony, jak w kanionach, miastach, czy lasach.

Modut RTK jest w petni zintegrowany z H520, zarowno 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 moga by¢ logowane na poktadzie drona, co oznacza, ze z tym systemem mozna
rowniez stosowac 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
tfadowa¢ i roztadowywaé (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$c¢ tadowanych akumulatorow.
Mozesz dodatkowo tadowac inne urzadzenia takie jak

aparatura ST16S bezposrednio przez wyjscie USB.

Funkcja "storage" przygotuje Twéj akumulator do przechowywania, wyréwnujac napiecie na
poszczegdblnych celach i dotadowujac lub roztadowujac je do pozadanego dla akumulatorow
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 chroni¢ drona w
zakresie petnych 360° otwierajac morze nowych
mozliwosci w zakresie inspekcji i nie tylko. Klatke
mozna zmontowac¢ w kilku wariantach, w zaleznosci
od potrzeb danego zastosowania i sytuacji: wariant
petny, widoczny na zdjeciu obok zapewnia najwiekszy stopien ochrony ze wszystkich stron. W
drugim wariancie nie montujemy oston do podwozia (umozliwiajac jego sktadanie), a
korzystamy z piers$cienia wokét ramion i nad dronem. W trzecim wariancie nie montujemy oston
nad dronem i pozostawiamy jedynie okragg wokét ramion.
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W tej czesSci aneksu opisane s3 wazne zmiany i dodatkowe informacje zwiazane z
bezpieczenstwem i utrzymaniem drona w dobrym stanie technicznym. Przeczytaj te czes¢
uwaznie, bo moze to kiedys$ uratowa¢ 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 sposdb. 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 urzadzen jest czeSciowo uzaleznione od
czynnikéw zewnetrznych. Blisko$¢ urzadzen elektrycznych,
magneséw, duzych mas metali i innych Zrédet pola
elektromagnetycznego moze wptyna¢ na dziatanie kompasu
H520, mimo jego zwiekszonej odpornosci na tego typu
zaktécenia. GPS natomiast musi mie¢ odpowiednia
widocznos$<¢ nieba, aby odebra¢ sygnat z jak najwiekszej iloSci satelit. Nalezy przyjaé, ze dron
powinien mie¢ nad soba widocznos$¢ nieba w zakresie przynajmniej 100°. Trzeba tez pamietac,
ze sygnat GPS ulega odbiciom (szczegolnie od budynkéw), co moze przyczyniaC sie do
powstawania btedéw w doktadnym okreslaniu okalizacji drona. Wieksza ilos¢ wykrytych satelit
pozwala na identyfikacje zafatszowanych odczytow i usuniecie ich z obliczen pozycji przez
kontroler lotu. Loty w poblizu budynkéw nalezy wiec wykonywac ze szczegdlna ostroznoscia,

zwlaszcza, ze czesto sg one zrédtem innych zaktécen (WiFi z mieszkan lub firm, zaktécenia
pola magnetycznego).

Z tego powodu uzytkownik latajac w nieoptymalnych warunkach powinien by¢ zawsze
gotowy do przejscia na sterowanie w trybie manual. Ponadto, planujac lot po punktach, nalezy
zachowac bezpieczna odlegtos¢ od przeszkdd, poniewaz w ich poblizu precyzja nawigacji GPS
moze by¢ mniejsza, niz na otwartym polu.
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Masz obawe, ze Sciezka lotu autonomicznego przebiega za blisko przeszkody? Chcesz
wstrzymac autonomiczny powrét do domu lub inna autonomiczna funkcje? Nie wiesz dlaczego
dron sie porusza? Przerzu¢ przetacznik trybéw lotu na manual, a nastepnie z powrotem na
Angle. Jest to najszybszy i najtatwiejszy sposdb na zatrzymanie funkcji autonomicznych drona.

Wszystkie elementy systemu powinny miec¢ aktualny firmware. Aktualizacje nie tylko
poszerzaja funkcjonalnos$¢ urzadzania, ale tez poprawiaja bezpieczenstwo 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 lista 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 swoja kamere aby zbindowac z nig aparature. Jesli pojawi sie zapytanie o
hasto, wpisz domys$ine 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).

— ‘ Ja s, ~—
O R = A Angle @ sox ol [ 0% T

Initial System Settings
Takeoff (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 l Imperial

. 0 mph
9 o00000ft (O 00:00:00 (AN
Lat: 36.039513 Lon: -115.180199 $

o Ty D: 20ft V.S 0.0 mph /
| [t T . 2% up 15 . 2

[

P o

Nastepnie system poprosi o wykonanie aktualizacji. Aktualizacje najwygodniej wykonuje sie
poprzez aplikacje UpdatePilot. Instrukcja krok po kroku znajduje sie ponizej.

Upewnic sie, ze dron i aparatura maja akumulatory natadowane w ponad 50%.
1. Do aktualizacji firmware'u potrzebna jest specjalna aplikacja: UpdatePilot. Wiekszos¢

ST16S posiada ja fabrycznie zainstalowana. Jesli masz juz te aplikacje, przejdz do p. 4.
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Najtatwiej jest ja Sciagnac z Internetu bezposrednio na aparature. W tym celu nalezy
potaczyc¢ aparature z siecig WiFi z dostepem do internetu. Po wtaczeniu aparatury
dwukrotnie klikng¢ przycisk powrotu ("zawracajaca" strzatka po prawej dolnej stronie
ekranu dotykowego). Wejdziemy wowczas do "Androidowego"” menu tabletu.

2. W menu tabletu nalezy odnalez¢ przycisk Settings —-> WiFi i potaczycC sie z siecia.

9.

. Uruchomic aplikacje Play Store. Umozliwia ona wyszukiwanie, sciaganie i instalacje

innych aplikacji. (zalogowanie na konto Google bedzie konieczne by korzystac z Play
Store). W Play Store w pasek wyszukiwania wpisa¢ "Yuneec Update Pilot", a nastepnie
Sciagnac i zainstalowac ta 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¢€ ja ptaszkiem.

. Po udanej instalacji uruchomic aplikacje Yuneec Update Pilot. Klikna¢ 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 faczyta (patrz p. 1.i 2.)

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

trzeba wskazac z jaka kamera aplikacja ma sie taczy¢ (aktualizacja odbywa sie poprzez
kamere). Numer bedzie sie zaczynat od np. E90_XXXXXX. Nalezy wtaczy¢ drona,
poczekac 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 zamkna¢ okienko.

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

Versions". Aplikacja moze wyswietli¢ okno

. W pierwszej kolejnosci aplikacja sprawdzi swoja wtasna aktualnos¢, aktualnos¢ FW

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

Po kliknieciu w duzy okragty przycisk aplikacja powinna zacza¢ pobiera¢ aktualizacje.

10.Android moze zapytac czy chcemy zezwoli¢ na aktualizacje do aplikacji Data Pilot.

Nalezy kliknac Install.

[ DpataPilot

1 DataPilot

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

+/ App installed.

This update requires no new permiss

Install




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 zaktualizowana 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 potaczy sie z dronem aby
poréwnac najnowsze wersje FW z tymi juz zainstalowanymi. W dolnej czesci ekranu
ukaza sie informacje na temat wersji.

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

14 Jesli aktualizacja zakonczy sie sukcesem, tto w aplikacji zamieni kolor na zielony, a w
okragtym przycisku na ekranie aparatury bedzie napis "Up-To-Date". W dolnej czesci
ekranu widoczne beda wersje FW poszczegdlnych podzespotow. Kolor zielony oznacza
ich aktualnos$¢. Mozemy kliknac 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. Sa tam podane aktualnie zainstalowane wersje
oprogramowania dla wszystkich gtownych systeméw BSP, a takze unikatowy numer
identyfikacyjny drona (Aircraft ID).
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General
Offline Maps l 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 l LEDs On v| LED Control
Gimbal
l Software Updater I Launch Software Updater App
DataPilot Version: 127
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, ktory wskazuje nam tacznie ile czasu przepracowat dron
(nalot/resurs). Jest to istotne ze wzgledu na monitorowanie stanu technicznego akumulatorow,
Smigiet, r6znych komponentéw mechanicznych, ktére moga ulegaé zuzyciu.

RC MONITOR - podglad pracy drazkow, potencjometrow i przelacznikow:
jedna z podstawowych czynnosci, ktora uzytkownik powinien wykonac raz na jaki$ czas przed
lotem to sprawdzenie drazkéw sterujacych.
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Not Connected

General
Offline Maps
RC Calibration
MockLink
Console
Vehicle

Summary

W RC Monitorze mozemy sprawdzi¢ dziatanie wszystkich drazkéw, przyciskow i
potencjometréw. Gdy drazki ustawione sa w pozycji neutralnej, wskazniki J1, J2, J3, J4 powinny
wskazywac zero, a przy maksymalnym wychyleniu powinny wskazywac okoto 100. Jesli tak nie
jest, to drazki nalezy skalibrowac.

Kalibracja drazkéw:

kurz i brud, upadki, oraz wstrzasy moga spowodowac, ze drazki sterujagce beda wymagaty
ponownej kalibracji. Kalibracja bedzie mozliwa jedynie gdy dron jest wytaczony. Uruchamia sie
ja 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 pieé razy.
Pojawi sie okno z ostrzezeniem (Warning). Aby wejs¢ do menu nalezy klikna¢ YES.

2. Zestaw standardowych zaktadek menu po lewej stronie ekranu zostanie rozszerzony o
nowe pozycje, w tym RC Calibration. Jesli dron jest wtaczony, to przycisk rozpoczecia
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kalibracji bedzie nieaktywny.

O

General

Offline Maps

Switch Calibration

RC Monitor

MAVLink
Log Download

Console
Vehicle
Summary
Vehicle must be powered off and unbound for RC Calibration

RC Mode

Sensors

3. Jesli na dole ekranu jest napisane "Ready to start calibration”, kliknij "Start Calibration"
aby rozpocza¢ kalibracje.

4. Pojawi sie komunikat, mowiacy, zeby kilkukrotnie wychyli¢ wszystkie drazki i
potencjometry we wszystkich kierunkach do ich skrajnych potozen, oraz zeby przed
zakonczeniem kalibracji pozostawi¢ je wszystkie w Srodkowych pozycjach (to
szczegoblnie wazne w przypadku potencjometrow). Komunikat zamknac klikajac OK.

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

6. Kiedy wszystkie kwadraty beda zielone, upewnij sie, ze pozostawiteS potencjometry w
srodkowej pozycji. Potencjometry znajdujace sie u boku aparatury (pochylanie kamery i
szybkos¢ drona) mozna ustawi¢ na Srodku korzystajac 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
sprawdzic¢ dziatanie drazkéw i potencjometrow po kalibracji.

8. W przypadku starszych, zabrudzonych, lub mocno uzywanych aparatur moze byc
konieczne kilkakrotne wykonanie kalibracji aby uzyska¢ pozadany efekt.
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H520 mozna skonfigurowac tak, aby wracat i ladowat w poblizu aparatury sterujacej, zamiast
do miejsca startu/domysinego punktu RTH. Jest to szczegdblnie przydatne w sytuacjach, w
ktérych operator zmienia swoje potozenie, lub gdy miejsce startu nie jest wystarczajaco dobry
na ladowanie. Na przyktad w przypadku skanowania dtugiego, waskiego obszaru operator
moze preferowac¢ ladowanie blizej ostatniego punktu trasy lotu, zamiast pokonywaé¢ dtugi
dystans do punktu startu. Jesli w czasie lotu operator oddalit sie od miejsca startu, ten tryb
rowniez moze by¢ bardzo przydatny.

Te opcje nalezy wiaczy¢ przed startem.

Aby ja wtaczyc¢, 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 powréci i wyladuje w promieniu do 8 metréw od
aparatury sterujacej. Nalezy zwroci¢ uwage, by okolica byta pozbawiona przeszkdd. Jesli
wymagane jest precyzyjne ladowanie na niewielkim obszarze, ladowanie reczne moze okazac

sie konieczne.
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Angle

1l
>

O

General @ —

D Max Altitude: 0 ft

“»,
@ o Boul [ o5x Tl
U mn

Max Haaius:

Offline Maps
Return Home Settings

Flight Services

Y ‘ _g‘ Climb to altitude of: 90 ft
RC Monitor ﬁ

O Return to takeoff position

Vatecl (®) Returnto GCS position
Stmmeny Max Vertical Velocity (Manual Flight)
= Max Climb Velocity: \ 13 ft/s
Sensors 1 jf Max Descent Velocity: \8 ft/s

Max Horizontal Velocity (Manual Flight)
Gimbal
-~ =  Max Horizontal Velocity: \ 328 ft/s

Kontynuacja misji po utracie tacznosci:
Domyslnie, gdy H520 straci facznos$¢ 2,4 GHz (pasmo odpowiedzialne za sterowanie),
rozpocznie on failsafe RTH, a wiec wréci do miejsca startu i wyladuje, chyba, ze w miedzyczasie
facznos$¢ zostanie ponownie nawigzana. Mozna jednak zmieni¢ to ustawienie tak, aby w
przypadku utraty tacznosci w trakcie misji, dron ja kontynuowat, zamiast rozpocza¢ 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

Smigfa.

OSTRZEZENIE

Dokonywanie zmian w menu zaawansowanym moze miecé¢
nieprzewidywalne i niebiezpieczne skutki. Z menu
zaawansowanego halezy korzystac¢ ze szczegolng ostroznoscia.
Przed rozpoczeciem lotu zawsze sprawdzaj poprawnos¢
dziatania systemu.

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

Pokaze sie okno z ostrzezeniem.

.Q.nlll g 1

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 pojawia sie nowe opcje. Wsrod
nich, na dole, znajdowac sie bedzie zaktadka "Parameters". Kliknij ja aby przejs¢ do menu

parametréw.

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

Domyslnie ta opcja jest wiaczona (ENABLED), dzieki czemu dron rozpocznie powrét do domu

po utracie sygnatu nawet jesli jest w trakcie misji.

%

RC Calibration gearé

MAVLink

Kliknij na wynik wyszukiwania zawierajacy wpisana nazwe. Po prawej stronie ekranu pojawi sie
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okno edycji parametru.

all —~
100% all Q 42% >l

Parameter Editor Cancel m

Reset to default

Enabled -

If equal to zero RC loss triggers RTL only for manual
mode. If equal to one RC loss triggers RTL in every
mode.

Default: 0.000

Z rozwijanej listy wyboru, wybierz DISABLED aby dron kontynuowat misje po utracie sygnatu.
Po wprowadzeniu pozadanych ustawien kliknij Save, aby zapisac to ustawienie.

Z tej funkcji nalezy korzysta¢ jedynie przy lotach autonomicznych w obszarach o duzej ilosci
zaktécen radiowych, ktore przyczyniaja sie do utraty tacznosci, przy zachowaniu widocznosci
wzrokowej drona.

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

W menu RC Mode uzytkownik moze wybra¢ rdézne trybow dziatania drazkéw. Roznig sie one
tym ktora funkcja/ster jest przypisany do ktérego drazka. Do wyboru sa 4 powszechnie
wystepujace, ustandaryzowane tryby: Mode 1, Mode 2, Mode 3 i Mode 4. Najpowszechniejszy i
domyslny tryb to Mode 2.
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all —
") & mlsg% alll @ 87% ? all

General
Offline Maps
Flight Services
RC Monitor
Vehicle
Summary
Sensors
Safety

Gimbal

W Mode 2 ster kierunku (RUDDER, czyli obrét wokdét osi pionowej), oraz kontrola
ciagu/wysokosci (THROTTLE) przypisane sa do lewego drazka, a ster przechytu prawo-lewo i
przéd-tyt do prawego.

Structure scan jest rodzajem nalotu fotogrametrycznego, nastawionego na skan 3D budynkow,
lub innych obiektéw. 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 klikajac 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
domyslny obszar, ktéory ma zosta¢ zeskanowany. Dodawaj i przesuwaj punkty wyznaczajace
zielony obszar tak, aby objat on obrys skanowanego obiektu. Aby doda¢ punkt, kliknij na
przezroczysty okrag z plusem w srodku. Aby przesunac punkt, dotknij go i przesun.
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Selected Waypoint
Alt diff
Gradient: -.-

Wysokos¢ struktury

Wysokosc warstwy

Create complex pattern

Survey
Corridor Scan

Odleglosé skanowania

Structure Scan

i ysokus’é podstawy

Load KML/SHP... pierwszej warstwy

Distance: 0.0 ft : Max telem dist: 495 ft

Se ne:
o Scan Distance EEN ft b
. Ground Res

Scan

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¢ minimailna, by lot byl bezpieczny.
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Przy lotach wokét budynku zaleca sie, aby nalot rozpoczynac¢ od
gory (Start Scan From Top), aby upewni¢ sie, ze wszystkie parametry
oraz trasa lotu sa odpowiednio ustawione. Zmniejsza to ryzyko
zderzenia, jeSli trasa =zostata nieodpowiednio zaplanowana,
poniewaz dron bedzie okrazat budynek stopniwo obnizajac
wysokos$¢, dajac operatorowi czas na reakcje w przypadku np. ztej
oceny bezpiecznej wysokosci najnizszej warstwy.

Secs

¢ |Flight Speed 11 fifs
v Altitude is relative to home

Uzywajac menu z prawej strony ekranu uzytkownik moze = " gines
modyfikowaé szczegdtowe ustawienia nalotu: wybor kamery (lub ¢ [Nucha,,ge .]
wpisanie witasnych parametrow kamery), pokrycie zdje¢ (Overlap), Pitch Yaw

.. . : .. Gimbal |20 deg |90 d
odlegtos¢ od skanowanej struktury lub rozdzielczo$¢ terenowa J - -

(Scan Distance / Ground Res.), wysokos$¢ obiektu (Structure Height), wysoko$¢ 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 uniknac kolizji z przeszkodami zaleca sie, zeby Entrance/Exit Alt byt
wyzszy od wysokosci obiektu, oraz wyzszy niz okoliczne przeszkody.

R6zne typy nalotow (w tym Structure scan, Corridor Scan, Survery, Waypoint, itp.) mozna taczy¢
ze soba w jednej misji. Aby to zrobi¢ skonfiguruj swoj structure scan, a nastepnie dodaj do
misji inny rodzaj nalotu, np. survey (lot po siatce).

Naypoint
0.0ft Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft ]

S I e 1
Heading: 327 Time required

. ! a Waypoint alt 150 ft
d @ Flight speed

- Camera -
n

‘ Mission End
& | Return To Launch

% Planned Home Position

g 112 Survey

-

sunset @i

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

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

. . . . . . . P . Corridor Scan
Nalezy pamieta¢, ze zwiekszanie rozdzielczosci terenowej ‘w

- s s . . I Structure Scan
zmniejsza wysoko$¢ 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 mie¢ wystarczajaca ilos¢ danych. Obrébka w 2D/ortofotomapy wymagaja mniej
danych.
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Azimuth istance 0 f 23 ft Max telem dist: 3343 fi
Heading

Camera

Lap

W Front Lap

- . Ground Re:

Corridor

Width
Width

Rotate Entry Point

Dostosuj diugos¢ i ksztatt korytarza przesuwajac biate punkty, oraz dodajac nowe punkty
poprzez klikniecie przezroczystych okregéw ze znakiem "+" w Srodku.

Selected Waypoint Total Mission
0 Altdiff: 0.0ft Azimuth: 0 Distance: 0.0 ft Distance: 6392 ft Max telem dist: 2902 ft St

Gradient: -- Heading: 176 Time: 00:31:13 Batteries required: 2

P Mission Start

4 Corridor Scan

Camera

‘ E90

FrontLap  SideLap
o s+ |1

e

Oemmdnnrua

£ Turnaround dist 10.0 ft

D Take images in turnarounds
@ Relative altitude

Rotate Entry Point

Dron bedzie podazat wzdtuz biatych linii.

Przycisk "Rotate Entry Point" pozwala na wybor gdzie dron rozpocznie, a gdzie zakonczy nalot.
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Punkt startowy oznaczony jest na mapie jako Entry, a koncowy 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 wcze$niej pobranych map uksztattowania ternu, w celu
automatycznego sterowania tak, by utrzymywat on stata 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 pOzniejsze taczenie zdje¢ w ortomozaike.
Ponadto, w przypadku mocno pofatdowanego terenu umozliwia to uzycie mniejszych
rozdzielczosci terenowych, bez niebezpieczenstwa zderzenia sie ze wzgorzem.

UWAGA: Yuneec ani jego dystrybutorzy nie ponosza odpowiedzialnosci za doktadnosc
pobranych map terenowych. Pochodza one od firm trzecich. To uzytkownik jest odpowiedzialny
za przeprowadzenie lotu w taki sposéb, aby dron nie zderzyt sie z przeszkoda. Mapy terenowe
moga nie uwzglednia¢ budynkow, drzew, linii elektrycznych, wiez telekomunikacyjnych itp.

© —
O ®~> Not Connected

General

:O: Offline Maps : 2 L . Add New Set
g ’ Name:

Flight Services i P \ Mojave way pjct
RC Monitor e : ‘ Bing Hybrid Map -

Fetch elevation data

Vehicle Levels

Summary

ot 107

l|Mi:

Download Cancel

Battery
Batteries required: 1

plem dist: 393 m

Aby méc skorzystac z terrain follow, przed lotem trzeba Sciagnac
z Internetu mape dla danego obszaru, wraz z danymi o
uksztattowaniu terenu. W tym celu pobierajac mape nalezy
zaznaczyc¢ "Fetch elevation data".

Plan

<o

Turnaround dist

Rotate Entry Point

. Images in turnarounds

terrain”. Nastepnie nalezy skonfigurowa¢ parametry podazania Terrain
Vehicle follows terrain

Tolerance 0.00

1 07 Max Climb Rate X}

(NEVEREELERSEY 3.00

Jesli mamy juz Sciagnieta mape offline dla interesujacego nas
obszaru, planujac nalot mozemy zaznaczy¢ "Vehicle follows

Statistics

Survey Area



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 parametréw sledzenia terenu, nalezu
wysta¢ plan lotu do drona klikajac przycisk "Upload Required" w prawym gérnym narozniku
ekranu. W goérnej czesci ekranu pojawi sie pasek postepu informujacy o przebiegu przesytu
misji. Plan File:
Po zakonczeniu 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 sposob trasa zostata roztozona na punkty Save Mission Waypoints As KML...
posrednie, gdzie nastepuje zmiana wysokosci i w jakim
stopniu sie ona zmienia.

New... Open...

Save As...

Upload Download

Clear Vehicle Mission

Battery

Azimuth: 20 Distance: 49.5m B
Batteries required: 1

Heading: 2

Plan

151  Waypoint

sition in 3D space.

Above Mean Sea Level =

582.00 m (AMSL)

Altitude ve mean sea level

. Flight Speed

Camera
Take photos (distance)

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
mozliwo$¢ zmiany dowolnego parametru poszczegdlnych waypointéow, a poprawiong misje
mozna z powrotem wystac¢ do drona klikajac "Upload".

UWAGA: nalezy zwrdci¢ uwage na to, ze w tym przypadku wysokos¢ dla waypointéw podana
jest w formie bezwzglednej, czyli wzgledem poziomu morza (Above Mean Sea Level - AMSL)
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Lot po punktach z uwzglednieniem uksztattowania terenu

Jesli mamy na aparaturze ST16S pobranag mape z uksztattowaniem terenu (Elevation Data), to
mozna to wykorzysta¢ w locie po punktach. Planujac lot po punktach zaznacz punkt, a
nastepnie klikajac tekst ponad polem tekstowym do wpisania wysokosci, otworz liste wyboru.

Azimuth: 20 Distance: 135.8m 37 m Max telem dist: 477 m
Heading: 262 06:19

P Mission Start

1 Takeoff

Above Terrain~

35.00 m (Abv Terr)
Altitude Relative To Home O
Al
Actual A

Altitude Above Mean Sea Level [
Hold

. Flight Speed

Camera

Altitude Above Terrain ™

3 Waypoint

100 m 4 Waypoint

Sa tam dostepne opcje poziomu odniesienia dla punktu. Altitude Realive To Home oznacza
wysokos$¢ wzgledem punktu startu (jest to domysSine ustawienie). Altitude Above Mean Sea
Level to wysoko$¢ wzgledem poziomu morza. Altitude Above Terrain to wysokosc
wzgledem poziomem gruntu w danym punkcie.

Jesli chcesz wprowadzi¢ ustawienie globalnie, dla wszystkich punktéw, to w pierwszym z nich
(Takeoff Waypoint) ustaw pozadana wysokos$¢ 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 gornej czesci ekranu pojawia sie informacje na jego temat, m.in. o
roznicy wysokosci bezwzglednej i gradiencie wznoszenia/opadania.

UWAGA'!

Jesli w locie po punktach dwa waypointy umieszczone s3 na réznej

wysokosci, H520 bedzie zmienial 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.
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Team Mode pozwala na niezalezne kontrolowanie drona oraz gimbala za pomoca dwoch
aparatur sterujacych. Dzieki temu pilot drona moze skupic sie na sterowaniu platforma, a
operator kamery zajmuje sie w tym czasie kreatywnym, ptynnym kadrowaniem. Jest tryb
przydatny przy produkcji filmowej, ale rowniez przy inspekcjach technicznych, nadzorze
operacyjnym i innych profesjonalnych zastosowaniach. Aparatura slave to ta, ktora bedzie
sterowata gimbalem i kamera. Aparatura master to ta, ktora bedzie sterowata dronem.

(9]

©

11.

12.

. 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.

. Przygotowac aparature "slave". Wtaczy¢ ja i poczekac az uruchomi sie aplikacja

DataPilot.

. Kliknac¢ ikone ustawien, klikna¢ na podmenu "Vehicle", a nastepnie na "Slave mode".

Otworzy sie z6tte okno. W dolnej czesci tego okna nalezy zaznaczyc¢ "Enable Slave
Mode".

Wréci¢ do gtéwnego ekranu i wytaczy¢ aparature slave.

Wiaczyc¢ aparature master oraz drona, poczekac az uruchomi sie aplikacja Data Pilot.
Sprawdzi¢ czy aparatura jest poprawnie potagczona z dronem/kamera. Jesli nie, to nalezy
zbindowac je ze soba.

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

Przetaczyc przetacznik S2 w pozycje gorna (F).

Wiaczyc¢ aparature slave i poczeka¢ na uruchomienie aplikacji DataPilot

. W aparaturze slave: Klikna¢ na ikone potaczen WiFi w prawym gérnym narozniku,

nastepnie na "Link Management". Wybra¢ odpowiednig kamere.

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

Prawy drazek steruje teraz obrotami gimbala w lewo i prawo. Pochylenie kamery jest
sterowane potencjometrem na boku aparatury (tak jak w trybie na jedng aparature).
Mozna réwniez ustawi¢ przetacznik trybu pochytu kamery do pozycji dolnej (V), co
umozliwi pochylanie kamery w gére i w dét za pomoca lewego drazka.

UWAGI DODATKOWE:

w razie wystapienia problemoéw z potaczeniem nalezy uruchomi¢ ponownie wszystkie
urzadzenia.

prosze mie¢ na uwadze, ze wszystkie funkcje dotyczace sterowania kamera i gimbalem
nadal pozostang aktywne w aparaturze master. Rekomendujemy nie uzywac tych funkcji
na aparaturze master w trybie team mode.
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* w trybie team mode zasieg moze zmniejszyc sie do okoto 500m w zwiazku z
wykorzystanym podwdjnym strumieniem wideo.

Indoor Mode - Tryb lotu wewnatrz pomieszczen

W Indoor Mode nastepuje catkowite wytaczenie GPS i wszystkich funkcji z nim powiazanych.
Nalezy z niego korzysta¢ w sytuacjach, gdy wiemy, ze w danych okolicznoSciach moga
wystepowaé 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 r6zni sie od trybu Manual tym,
ze nawet w sytuacji wyczerpania akumulatora lub zerwania tacznosci dron nie bedzie prébowat
wykonac failsafe RTH (powro6t do domu), gdyz ta funkcja wymaga uzycia GPS.

@ WEDIVE]

Import Mission
Export Data

Set Password

Software Updater

Wiaczenie 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 okrazaniu wiez, pomnikéw, budynkow i
innych podobnych obiektow. Opcje te mozna wykorzysta¢ przed (lub po) wykonaniu nalotu po
siatce, jako metoda uzupetnienia danych.
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Wykonanie lotu po orbicie:

Aby skorzysta¢ z tej funkcji nalezy wytaczy¢ wykrywanie przeszkod. Funkcje Orbit mozna
znalez¢ w widoku podgladu mapy w trakcie lotu (nie jest ona dostepna w sekcji planowania

lotu!). Jesli na gtownym 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
lata¢. Klinik Orbit At Location. Wokét wybranego punktu pojawi sie
planowana orbita, ktérej promien mozna zmieni¢ przesuwajac biaty punkt.
Pionowym suwakiem ustawiamy wysoko$¢ na jakiej dron ma zataczad
kregi. W Srodkowej dolnej czesci ekranu pojawi sie mate okno z
przesuwnym przyciskiem, ktory nalezy przesuna¢ w prawo (“Slide to
confirm") aby zatwierdzi¢ orbite. Po zatwierdzeniu dron rozpocznie
manewr. Wychylenie lewego drazka w prawo lub lewo pozwala zmieniac
predkos¢ i kierunek orbitowania, a wychylenie go w przdod/tyt
odpowiednio zmniejsza i zwieksza promien.

et

Industriegebiet Sud

Aby zatrzymac funkcje Orbit, kliknij Pause lub przerzué przetacznik tryboéw lotu na Manual, a

nastepnie z powrotem na Angle.

Region Of Interest (ROI) - funkcja obszaru zainteresowania
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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 sposéb na uzupetnienie zbioru zdje¢ ortogonalnych o zdjecia wykonane pod
katem, z roznych punktéw widzenia.

Przycisk funkcji ROI 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 gornym rogu ekranu. Jak kazda misje, zatwierdZz jej rozpoczecie przesuwnym
przyciskiem.

Waypointy mozna kasowac i zmienia¢ za pomoca 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 pomoca:

« Doda¢ nowy waypoint

« Dodac¢ nalot po siatce

« Usuna¢ waypoint

« Edytowac 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, wpisujac doktadne wspotrzedne geograficzne lub pozycje UTM .

DataPilot moze importowa¢ misje z plikow .kml np. z Google Earth. Pliki moga zostac
zaimportowane przez program DesktopPlanner (oprogramowanie do planowania lotéw na
H520), lub mozna je przenieS¢ z komputera bezposSrednio przez USB lub poprzez karte
microSD. Plik .kml nalezy skopiowac¢ do podfolderu Missions w folderze DataPilot w pamieci
wewnetrznej aparatury.
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Category Directory

o
Yy /storage/emulated/0/DataPilot a8

Logs
- 20180402211

Missions
- 0180402210100

Parameters
W 2018-04-03 174604

Telemetry
W 5018-04.04045426

Video
- 2080402210100

5  version @
- 6.0Byte 2018-04-04 052929

©O 0 0006

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

Na podstawie pliku .kml mozna stworzyc:
« 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

Mame: \wgymrigwmbrﬂ

Descripion  Style, Color

Permeter:

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

Jesli chcesz stworzy¢ nalot na podstawie pliku .shp lub .kml, skopiuj go do folderu: pamie¢
wewnetrzna/DataPilot/Missions. Nastepnie otworz 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 kamera skierowana prostopadle (ortogonalnie)
do ziemi. Pozwala to m.in. zminimalizowa¢ znieksztatcenia wynikajace z perspektywy. Nie jest
to jednak najlepszy sposob aby uchwyci¢ trojwymiarowe aspekty terenu, takie, jak fasady
budynkodw i inne pionowe powierzchnie, wzniesienia itp.

W celu uzupetnienia danych dla tego rodzaju obiektow warto przeprowadzi¢ nalot
uzupetniajacy, z kamera skierowana nie pionowo w dét, 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.
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Batteries required:

Selected Waypoint Total Mission
o Altdiff: 0.0ft Azimuth: 61 Distance: 145.1 ft Distance: 13553 ft Max telem dist: 896 ft i) 1
Gradient: 0% Heading: 253 Time: 00:13:53

2 H Mission Start

3 Takeoff

o
| ‘F‘mw | 11 mph
v Altitude s relative to home

Camera

No change

Przy takim zaplanowaniu lotu dron doleci do waypointu, pochyli kamere i zostawi ja pochylona,
dzieki czemu nalot typu survey zostanie wykonany z kamera pod pozadanym katem.
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3. Nowe elementy interfejsu uzytkownika

Widok mapy i kamery

Domyslny widok w aplikacji DataPilot to podglad z kamery, z miniaturg mapy w lewym dolnym
narozniku ekranu. Klikniecie w mape spowoduje przetaczenie 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 potrdjnej strzatki aby przywroéci¢ miniature.

Czarna ikona w ksztatcie odwrdoconej litery L w gérnym prawym narozniku miniatury pozwala
na zmiane jej wielkosci. Wystarczy przytrzymac na niej palec i przesunaé, 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.
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UWAGA'!

Podany pozostaly czas lotu jest tylko wartoscia orientacyjna,
obliczona na podstawie usrednionych wartosci. Lecac pod wiatr,
pozostaly czas bedzie malatl 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 wrocié.

Kontrola oswietlenia drona
To ustawienie pozwala wybrac¢ uzytkownikowi jedna z trzech opcji oSwietlenia drona. Pierwsza

(LEDs Off) powoduje catkowite wytaczenie oSwietlenia. Mozna skorzysta¢ z tej opcji przy lotach
w dzien, 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 maja diody Swiecace réznymi kolorami. Ponadto diody tylne
komunikuja swoim kolorem aktualny tryb lotu drona.

Druga opcja to LEDs ON - diody wtaczone. Jest to zalecany tryb do wiekszosci lotow.
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Trzecia opcja to Front LEDs OFF - przednie diody wytaczone, pozostate wiaczone. Przy lotach w
warunkach nocnych, diody z ramion moga spowodowac niepozadana poswiate widoczna w
obiektywie kamery. Aby tego unikna¢ mozna wytaczy¢ przednie diody i zdjecia robi¢ z przodem
drona skierowanym w strone fotografowanego obiektu. Dzieki temu utrzymujemy dobra
widocznos¢ drona, eliminujac poswiate. Ponadto, dla niektérych oséb brak diéd z jednej strony
moze poméc w identyfikacji przodu drona i orientacji w przestrzeni.

QO & = 0 @ Poul F o T

General

[ Import Mission w 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 v‘ LED Control
LEDs Off
[ LEDs On = Launch Software Updater App
Front LEDs Off DataPilot Version: 1.27
Camera Version: 107A

Poniewaz mapy offline moga zajmowal duza cze$¢ pamieci wewnetrznej, zaleca sie by
eksportowac sciggniete mapy offline do pézniejszego wykorzystania. Wejdz do gtéwnego menu
aplikacji DataPilot, kliknij Offline Maps, a nastepnie Export.
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Not Connected

General
Add New Set

:: Offline Maps
Default Tile Set 43.5MB (2830 tiles) & W

Flight Services

95 with terrain 22.5MB (2167 tiles)
RC Monitor

95 with terrain Elevation 40.8kB (15 tiles)
Vehicle

Summary Mojave way pjct 896.0kB (90 tiles)

Mojave way pjct Elevation 5.4kB (2 tiles)

Options

Q _—
O @.._‘) Not Connected

General Select Tile Sets to Export

& Offline Maps Default Tile Set

95 with terrain

95 with terrain Elevation
RC Monitor Mojave way pjct

Mojave way pjct Elevation

Flight Services

Vehicle

Summary

Select All Select None Cancel

Pojawi sie okno dialogowe, w ktorym bedzie trzeba wpisa¢ nazwe pliku dla danej mapy. Po
zatwierdzeniu nazwy, na ekranie pokaze sie pasek postepu eksportu. Plik z gotowa mapa
pojawi sie na pamieci wewnetrznej aparatury, w folderze DataPilot/Missions. Ten plik nastepnie
mozna przenieS¢ z aparatury np. na dysk komputera stacjonarnego w celu archiwizacji i
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p6zniejszego wykorzystania. Plik, oraz mape mozna teraz skasowac z aparatury, aby zwolnic
miejsce w pamieci wewnetrznej. Aby pdzZniej skorzystaé z wczesSniej eksportowanej mapy,
nalezy skopiowac ja na karte microSD lub pamie¢ wewnetrzna aparatury, a nastepnie kliknac
IMPORT i wskazac lokalizacje pliku.

Logi to zapis danych telemetrycznych z lotu drona. Zawieraja one pozycje, predkos¢, wysokosé,
tryb lotu i inne wazne dane. Logi zapisywane s3g osobno w dronie i aparaturze.

APARATURA

Uruchomi¢ aparature

Podtaczy¢ aparature do komputera za pomoca kabla micro USB
Aparatura pojawi sie w komputerze jako dysk zewnetrzny.

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

uvi A W N —

Folder Telemetry zawiera logi mieszczace sie w kilku podfolderach. Stanowia one catosc,
dlatego aby logi mozna byto odczyta¢ konieczne jest skopiowanie catego folderu, wraz z
podfolderami.

DRON

Uwaga: przedstawiony ponizej sposdb moze nie dziata¢ z niektorymi kablami USB i niektérymi
rodzajami gniazd USB A. Przyktadowo, gniazda USB oznaczone "SS" moga spowodowac, 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 czynnosSci aparatura powinna
by¢ wytaczona, a dron powinien mie¢ wtozonga baterie.

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

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

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

4. Dron samoczynnie uruchomi sie. Moze to zajac kilka-kilkanascie sekund. Poczekac az
zielony pasek pod przyciskami w gérnej czesci ekranu dojdzie do prawego konca okna
(oznacza to nawigzanie potaczenia z dronem). Przy poprawnym potaczeniu w gornej
czesci ekranu powinna pojawic sie podstawowa telemetria: iloS¢ satelit i poziom
natadowania akumulatora drona.
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¥ DataPilotPlanner

Rad [F 9%

o

Units (Requires Restart)

ours

-
Remote Sync Speed: Miles/hour -

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

¥ DataPilotPlanner

0 Ra @ 48%
d Date Size Status
Offline Maps

g
§

6. Kliknac Refresh po prawej stronie ekranu.

Na ekranie pojawi sie lista zapisanych - | %
logéw wraz z datami i rozmiarem. Nalezy Ra @ %
zaznaczyc te, ktore nas interesujq i
nastepnie klikna¢ Download po prawej
stronie okna aplikacji.

7. Program poprosi o wskazanie miejsca
zapisu logow - nalezy wskaza¢ odpowiedni
folder.

8. Po wybraniu folderu logi $ciagna sie do niego. Moze to zaja¢ kilka minut.

il

Erase All

Niektére komputery moga mieé problemy ze $ciagganiem wiekszej ilosci logéw naraz. W takim
przypadku zaleca sie $ciggac nie wiecej niz 5 logéw jednoczesnie.

Bezprzewodowy transfer misji
Zapisane misje mozna bezprzewodowo przesyta¢ pomiedzy ST16S a komputerem. Potacz

ST16S i komputer do tej samej sieci WiFi. Wiacz aparature i poczekaj az uruchomi sie DataPilot.
W tym czasie uruchom komputer i wiacz aplikacje DataPilotPlanner (bedziemy nazywali ja w
skrécie "Planner"). W Plannerze kliknij ikone Yuneec w lewym gornym narozniku, aby otworzy¢
menu. Przejdz do sekcji Remote Sync.

Powinno pojawi¢ sie okno wyboru aparatury, w ktorym nalezy wybra¢ swoja, a nastepnie
klikna¢ "connect". Urzadzenia zsynchronizuja sie i przygotuja sie do wymiany danych.
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B 0DstaPiiotPranner - o

Select Remote

Connect

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

o~ R ﬁ'
Q | Not Connected e il | N/A i
@ /S L 97% ,

NO CAMERA

6

Connected to Desktop

User interface disabled while connected to desktop.

Planner pokaze w tym czasie okno z opcjami
transferu:

« Send Missions (wyslij misje)
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« Send Maps (wyslij mapy)

« Fetch Missions (pobierz misje)
* Fetch Maps (pobierz mapy)

* Fetch Logs (pobierz logi)

* Disconnect (roztacz)

Po kliknieciu w Send Missions pojawi sie okno dialogowe umozliwiajace wybranie ktore misje
wystac.

W Srodkowej czeSci jest tez mozliwos¢ wyboru
sposobu zastepowania plikow. Aby zadne pliki sie nie
kasowaty, wybierz Append - woéwczas pliki zostana
dodane z nowymi nazwami, jeSli bedzie taka

Send Missions To ST165_810533

koniecznos¢.

Zaznacz ptaszkiem na liscie misje, ktore chcesz
przesta¢ do aparatury i kliknij Start. Pasek postepu
pokaze status przesytu.

Zakoncz potaczenie klikajac Close, a nastepnie
Disconnect.

Logi telemetrii (.tlog) mozna pobra¢ klikajac Fetch
Logs. Ukaze sie lista wszystkich logow. Z tej listy
nalezy wybra¢ interesujace nas logi i kliknac

download.

Niektére komputery moga mie¢ problemy ze Sciaganiem wiekszej ilosci logow naraz. W takim
przypadku zaleca sie $ciggac nie wiecej niz 5 logow jednoczesnie.

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

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

W lotnictwie tzw. checklisty sa absolutng codziennoscia, pozwalajaca unika¢ niebezpiecznych
sytuacji wynikajacych z zapomnienia jakiegos$ istotnego elementu procedury (np. procedury
przedstartowej). Przygotowalismy dla uzytkownikéw H520 taka checkliste do wydrukowania i
zabrania ze soba na loty.

O O o o

CHECKLISTAH520

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

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 latac.
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 (obecnosc sieci WiFi, infrastruktury
telekomunikacyjnej itp.)

sprawdzenie okolicy pod katem zrédet zaklécen magnetycznych (obecnos¢ metalowych
przedmiotow, urzadzen elektrycznych, magnesow itp.)
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O O o o o o o

O O o o o

O O 0o o o o

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

sprawdzenie, czy miejsce startu jest wystarczajaco duze i pozbawione przeszkod, by nadawato
sie na autonomiczne lagdowanie (promien 8m)

wilozenie 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 drazkow, 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 $migtach

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 obecnos$ci oséb postronnych, zgromadzen osob, oraz obecnosci mienia osob
trzecich, ocena zagrozenia na wypadek awarii

wzrokowa i stuchowa ocena obecnosci innych statkow 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 trybow lotu

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

ponowna ocena spadku napiecia, najlepiej w trakcie wznosznia
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