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Aeromobile

AGRAS™ T10 vanta un design del tutto nuovo comprendente una struttura pieghevole quadrangolare, un serbatoio a sgancio
rapido e una batteria di volo che facilitano le operazioni di sostituzione, installazione e conservazione. La modalita Route Operation
(Operazione percorso) aggiornata comprende Connection Routing (Routing di connessione), che consente all’aeromobile di
andare automaticamente a un percorso di volo ed evitare ostacoli contrassegnati nella pianificazione del campo.

E possibile usare D-RTK™ integrato per un’accuratezza di posizionamento a livello centimetrico*, mentre la tecnologia a doppia
antenna offre misurazioni della direzione e una resistenza efficace alle interferenze elettromagnetiche. L'aeromobile € dotato
del Sistema radar a percezione sferica, un nuovo sistema pionieristico per il settore agricolo. Costituito dal Radar digitale
omnidirezionale e dal Radar verso l'alto, il sistema offre funzioni come Terrain Follow, rilevamento e aggiramento degli ostacoli.
Grazie alle telecamere FPV frontali e posteriori e agli spotlight luminosi, il sistema garantisce una sicurezza operativa esaustivo
giorno e notte, in condizioni atmosferiche differenti.

Il sistema di spruzzatura & dotato di un serbatoio da 8 L, quattro ugelli e un misuratore di portata elettromagnetico a 2 canali, che
consente una spruzzatura uniforme e precisa, cosi da risparmiare liquido e ridurre i costi di esercizio.

L"aeromobile ha un grado di protezione di IP67 (IEC 60529) e i suoi componenti chiave vantano tre livelli di protezione, rendendo il
T10 resistente alla corrosione, antipolvere e impermeabile, cosi da poterlo lavare direttamente con acqua.

Visuale posteriore Chiuso
1. Eliche 7. Tubi flessibili 16. Telecamera FPV frontale
2. Motori 8. Ugelli 17. Telecamera FPV posteriore
3. ESC 9. Valvole di scarico elettromagnetiche 18. Indicatori LED sull’aeromobile
4. Indicatori della parte anteriore 10. Ugelli 19. Carrelli di atterraggio
dell’aeromobile (sui due bracci 11. Radar digitale omnidirezionale 20. Antenne OCUSYNC™
anterior) 12. Radar verso l'alto (integrato) 21. Antenne D-RTK integrate
5. Bracci del telaio 13. Dissipatori di calore 22. Indicatori della parte posteriore
6. Sensori di rilevamento pieghevole 14. Serbatoio dell’aeromobile (sui due bracci

integrat iori
(integrat) 15. Vano batteria posteriori)

* Da usare insieme a una Stazione mobile GNSS ad alta precisione DJI™ D-RTK 2 (in vendita separatamente) o un servizio RTK
di rete approvato da DJI.



Radiocomando

Il radiocomando Smart Controller Enterprise si avvale della tecnologia di trasmissione DJI OcuSync Enterprise, ha una massima
distanza di trasmissione di fino a 7 km* e supporta Wi-Fi e Bluetooth. Il radiocomando ha uno schermo luminoso dedicato da 5,5
pollici ed e dotato dell’app DJI Agras aggiornata integrata, cosi da offrire un’esperienza fluida e di facile utilizzo. Quando la chiave
dongle RTK (in vendita separatamente) e collegata al radiocomando, € possibile pianificare le operazioni con una precisione
centimetrica. E possibile utilizzare la modalita Multi-Aircraft* del radiocomando per coordinare il funzionamento di diversi aeromobili
contemporaneamente, consentendo ai piloti di lavorare in modo efficiente. E possibile usare sia la batteria integrata, sia quella
esterna per alimentare il radiocomando. Il radiocomando ¢ in grado di funzionare per fino a 4 ore, per cui rappresenta la scelta
ideale per operazioni lunghe e molto intense.

1. Antenne 11. Pulsante di conferma 20. Pulsante di commutazione FPV/Mappa
2. Pulsante Indietro/Funzione 12. Schermo tattile (touch screen) 21. Rotella dell'interruttore per il controllo
3. Stick di controllo 13. Porta di ricarica USB-C dell’aeromobile

4. Pulsante RTH 14. Sportello del vano della chiave 22. Uscita dell"aria

5. Pulsante C3 (personalizzabile) 15. Rotella di regolazione della 23. Pulsante C1 (personalizzabile)

6. Selettore della modalita di volo frequenza di spruzzatura 24. Pulsante C2 (personalizzabile)

7. LED di stato 16. Pulsante Spray 25. Sportello del vano batteria

8. LED livello della batteria 17. Porta HDMI 26. Pulsante di rilascio dello sportello del
9. Pulsante 5D (personalizzabile) 18. Vano per scheda microSD vano batteria

10. Pulsante di accensione 19. Porta USB-A 27. Impugnatura

La figura riportata di seguito illustra il funzionamento di ciascuno stick di controllo, utilizzando come esempio la modalita di
comando 2 (Mode 2). In Mode 2, lo stick sinistro controlla I'altitudine e la direzione dell’aeromobile, mentre quello destro controlla i
movimenti in avanti, all’indietro, a sinistra e a destra dello stesso.

Stick sinistro su i Stick destro Avanti
® = © 4
L 3
@ 4 ZAX ) (ew) ZAX =
Gira a sinistra Gira a destra : Sinistra Destra

* Il radiocomando ¢ in grado di raggiungere la massima distanza di trasmissione (FCC/NCC: 7 km; SRRC: 5 km; CE/KCC/MIC:
4 km) in aree aperte, prive di interferenze elettromagnetiche e a un’altitudine di circa 8,2 piedi (2,5 m).
Accertarsi di rispettare le leggi e normative locali quando si usa la modalita Multi-Aircraft.



Fly Safe

E importante comprendere alcune linee guida sul volo di base, ai fini della sicurezza dell'utente e delle persone nelle vicinanze.

"

. Volare in zone aperte: prestare attenzione ai pali della luce, alle linee elettriche e ad altri ostacoli. NON volare nelle vicinanze o
sopra acqua, persone o animali.

N

Mantenere costantemente il controllo: tenere le mani sul radiocomando e mantenere il controllo dell’aeromobile durante il volo, anche
quando si usano funzioni intelligenti come le modalita di funzionamento Route e A-B Route e la funzione Smart Return to Home.

@

Mantenere I'aeromobile entro il proprio campo visivo: mantenere sempre I'aeromobile entro il proprio campo visivo (Visual Line
of Sight, VLOS), ed evitare di volare dietro a edifici o altri ostacoli che possono bloccare la visuale.

>

Monitorare I'altitudine: per la sicurezza degli aeromobili con equipaggio e altro traffico aereo, volare ad altitudini inferiori a
328 piedi (100 m) e nel rispetto delle leggi e normative locali.

Per ulteriori informazioni sulle funzionalita di sicurezza critiche, come le zone GEO, visitare
https://www.dji.com/flysafe.

Requisiti dell’ambiente di volo

. NON usare I'aeromobile per spruzzare con venti che soffiano a velocita superiore a 18 km/h.

2. NON usare I'aeromobile in condizioni climatiche avverse, come venti che soffiano a velocita superiori a 28 km/h, forte pioggia
superiore a 25 mm in 12 ore, neve o nebbia.

3. NON volare a un’altitudine superiore a 14.763 piedi (4.500 m) sul livello del mare.

4. L'app DJI Agras consigliera in modo intelligente il limite del peso di carico del serbatoio, in base allo stato corrente e
al’'ambiente circostante I'aeromobile. Non superare il limite del peso di carico consigliato quando si aggiunge materiale nel
serbatoio. In caso contrario, si potrebbe influire sulla sicurezza del volo.

5. Accertarsi che si sia in presenza di un segnale GNSS forte e che le antenne D-RTK siano prive di ostruzioni durante il
funzionamento.

Return to Home (RTH)

L"aeromobile tornera automaticamente alla posizione iniziale nei seguenti casi:

Smart RTH: I'utente preme e tiene premuto il pulsante RTH.

Failsafe RTH: si perde il segnale del radiocomando*.

Se e presente un ostacolo a una distanza di entro 20 m dall’aeromobile, questo decelerera, si fermera e stazionera in volo.
L’aeromobile uscira dal’RTH e attendera ulteriori comandi.

Se si attiva I'RTH durante le operazioni ltinerario, I'aeromobile sara in grado di pianificare un percorso di volo per I'RTH, in modo
da aggirare gli ostacoli aggiunti durante la pianificazione di un campo.

* "aeromobile eseguira I'RTH o stazionera in volo in caso di perdita del segnale del radiocomando. E possibile impostare I'azione
nell'app. Failsafe RTH sara disponibile solo se si imposta I'RTH.

& * 'aggiramento degli ostacoli & disattivato quando I'aeromobile & in modalita Attitude, cui accede in casi come quando il
segnale il GNSS & debole. Si noti che I'aggiramento degli ostacoli non & affidabile quando si usa I'aeromobile in ambienti
in cui non & possibile usare normalmente il modulo radar. In tali situazioni occorre particolare attenzione.

Utilizzo di pesticidi

1. Evitare per quanto possibile 'uso di pesticidi in polvere, in quanto possono ridurre la durata di vita utile del sistema di spruzzatura.

2. | pesticidi sono dannosi e pongono gravi rischi per la sicurezza. Usarli esclusivamente nel piu stretto rispetto delle loro specifiche.

3. Usare acqua pulita per miscelare il pesticida e filtrare il liquido prima di versarlo nel serbatoio, onde evitare di bloccare il filtro.

4, uso efficace dei pesticidi dipende dalla densita dei pesticidi, dalla frequenza e dalla distanza di spruzzatura, dalla velocita
del'aeromobile, dalla velocita e della direzione del vento, dalla temperatura e dall'umidita. Tenere conto di tutti questi fattori quando si
usano pesticidi.

5. NON compromettere la sicurezza di persone, animali o del’ambiente durante I'uso.

E importante comprendere le linee guida sul volo di base, ai fini della sicurezza dell'utente e delle persone
nelle vicinanze. Accertarsi di leggere la sezione relativa alle limitazioni di responsabilita e direttive sulla
sicurezza.




Utilizzo di T10

1. Preparazione della batteria di volo intelligente

Usare esclusivamente batterie di volo DJI ufficiali elencate qui di seguito. Verificare
il livello della batteria prima di volare e ricaricarla in base alle istruzioni contenute
nel manuale corrispondente.

 Batteria di volo intelligente T10 BAX501-9500mAh-51.8V (consigliata)
 Batteria di volo intelligente T20 AB3-18000mAh-51.8V
 Batteria di volo intelligente T16 AB2-17500mAh-51.8V

2. Preparazione del velivolo

Aprire i bracci M1 e M2 e serrare i due fermi dei bracci. Aprire i bracci M3 e M4 e serrare i due fermi dei bracci.
Evitare di incastrare le dita. Evitare di incastrare le dita.

Aprire le pale delle eliche. Inserire la batteria di volo intelligente nell’aeromobile fino a

udire un clic.

& « Verificare che la batteria sia inserita saldamente nell’aeromobile. Inserire o rimuovere la batteria solo quando
I'aeromobile & spento.

« Per rimuovere la batteria, premere e tenere premuto il fermo, quindi sollevare la batteria.

* Piegare i bracci M3 e M4, seguiti dai bracci M1 e M2, e accertarsi che i bracci siano inseriti nei supporti per la
conservazione posti su entrambi i lati dell’aeromobile. In caso contrario, si rischia di danneggiarli.



3. Preparazione del radiocomando
Ricarica delle batterie

Ricaricare la batteria intelligente esterna per mezzo della stazione di ricarica e dell’adattatore di alimentazione CA. Ricaricare

la batteria interna del radiocomando utilizzando il caricabatterie USB e il cavo USB-C. Ricaricare completamente le batterie
prima del primo utilizzo.

Caricabatterie USB
) Presa di alimentazione
) S Adattatore di
Stazione di ricarica alimentazione CA (100 -240V) Cavo USB-C

Montaggio della batteria esterna

@ Premere il pulsante di rilascio dello sportello del vano batteria
posto sul retro del radiocomando per aprire lo sportello.

() Inserire la batteria intelligente nel vano batteria e spingerla in
alto.

(® Richiudere lo sportello. Pulsante di rilascio

della batteria
:Q’_ * Per rimuovere la batteria intelligente, premere e tenere

premuto il pulsante di rilascio della batteria, quindi
spingere la batteria verso il basso.

Installazione della chiave di protezione 4G e della scheda SIM

& » Usare esclusivamente una chiave dongle approvata DJI. La chiave dongle supporta diversi standard di rete. Usare
una scheda SIM compatibile con il fornitore di rete mobile scelto, quindi selezionare un piano di dati mobili in base al
livello di utilizzo previsto.

« La chiave dongle e la scheda SIM consentono al radiocomando di accedere a reti e piattaforme specifiche, come la

Piattaforma di gestione DJI Agras. Accertarsi di inserirle correttamente. In caso contrario, I'accesso alla rete non sara
disponibile.

Rimuovere la copertura del vano della chiave.

Accertarsi che la scheda SIM sia inserita nella chiave dongle. Inserire la chiave
dongle nella porta USB e testarla.”

Rimontare il coperchio in modo fermo.

* Procedura di prova: premere una volta il pulsante di accensione del radiocomando, quindi premere nuovamente e tenere
premuto per accendere il radiocomando. In DJI Agras, toccare i€}, quindi selezionare Diagnostica di rete. La chiave dongle e
la scheda SIM funzionano correttamente se lo stato di tutti i dispositivi nella catena di rete € visualizzato in verde.



Controllo dei livelli di carica della batteria

INIEIR

Basso &———— Alto

Premere una volta il pulsante di accensione del radiocomando per controllare il livello della batteria interna. Premere un volta,
quindi premere nuovamente e tenere premuto per due secondi per accendere o spegnere.

Premere una volta il pulsante del livello della batteria posto sulla batteria intelligente per verificare il livello.

& * Quando si utilizza una batteria intelligente esterna, € comunque necessario assicurarsi che la batteria interna sia in
parte carica. In caso contrario, non sara possibile accendere il radiocomando.

Regolazione delle antenne

Sollevare le antenne e regolarne la posizione. L'intensita del segnale del radiocomando
& condizionata dalla posizione delle antenne. Quando 'angolo tra le antenne e il retro
del radiocomando é di 80° o 180°, la connessione tra il radiocomando e I'aeromobile
¢ in grado di raggiungere le sue prestazioni ottimali.

Cercare di mantenere I'aeromobile all’interno della zona di trasmissione ottimale. Se il segnale & debole, regolare le antenne
o far awvicinare I'aeromobile.

Zona di trasmissione ottimale

« Evitare I'uso di dispositivi senza fili operanti sulle stesse bande di frequenza del radiocomando.

* Se si usa la chiave dongle RTK per la pianificazione del terreno, scollegare il modulo dal radiocomando una volta
terminata la pianificazione. In caso contrario, le prestazioni di comunicazione del radiocomando saranno interessate.

Preparazione al decollo

A. Posizionare I'aeromobile su un terreno aperto e piano con la sua parte posteriore rivolta verso di sé.

B. Accertarsi che le eliche siano montate in modo sicuro, che non siano presenti oggetti estranei all'interno o sui motori e
sulle eliche, che le pale e i bracci delle eliche siano dispiegati e che i fermi dei bracci siano serrati saldamente.

C. Accertarsi che il serbatoio e la batteria di volo siano saldamente
in posizione.

D. Versare il liquido nel serbatoio, quindi serrare il coperchio.
Accertarsi che le quattro linee sul coperchio siano in linea con la
direzione orizzontale o verticale.

E. Accendere il radiocomando, accertarsi che 'app DJI Agras sia
aperta, quindi accendere I'aeromobile.

o Al primo utilizzo, attivare I'aeromobile utilizzando I'app DJI Agras. Sono necessari un account DJI e una connessione
e alnternet.



Calibrazione della bussola
Quando I'app richiede I'esecuzione della calibrazione della bussola, toccare Q quindi E}P e scorrere fino in fondo. Selezionare

Advanced Settings (Impostazioni avanzate), seguito da IMU e Compass Calibration (Calibrazione della bussola). Toccare Calibration
(Calibrazione) nella sezione Compass Calibration (Calibrazione della bussola), quindi seguire le istruzioni visualizzate sullo schermo.

Eliminazione dell’aria intrappolata nei tubi flessibili

T10 vanta di una funzione di eliminazione automatica dell’aria intrappolata. Quando occorre eliminare I'aria intrappolata,
premere e tenere premuto il pulsante Spray per due secondi. L'aeromobile scarichera automaticamente fino all’eliminazione di
tutta I'aria intrappolata.

Calibrazione del misuratore di portata

Accertarsi di calibrare il misuratore di portata prima del primo utilizzo. In caso contrario, le prestazioni di spruzzatura
potrebbero essere influenzate negativamente.

A. Preparazione
@ Riempire il serbatoio con circa 2 L di acqua.

@ Usare la funzione di eliminazione automatica dell’aria intrappolata per scaricare la suddetta. Gli utenti possono eliminare
I'aria intrappolata anche manualmente. Premere il pulsante Spray per eliminare I'aria intrappolata, quindi premere
nuovamente il pulsante una volta eliminata tutta I'aria intrappolata.

B. Calibrazione

@ Nell'app, toccare Execute Task (Esegui operazione) per accedere a Operation View (Visuale operativa). Toccare £,
seguito da ': , quindi toccare Calibration (Calibrazione) sulla destra della sezione sul misuratore di portata.

@ Toccare Start Calibration (Avvia calibrazione) per iniziare. La calibrazione sara completata in 25 secondi e i risultati sono
visualizzati nell’app.

e Gli utenti possono procedere una volta che la calibrazione & stata completata con successo.

e |n caso di mancata calibrazione, toccare “?” per visualizzare e risolvere il problema. Ricalibrare una volta risolto il
problema.

Volo

Nell'app, accedere a Visuale operativa. Accertarsi che si sia in presenza di un segnale GNSS forte e che la barra di stato del
sistema indichi Manual Route (GNSS) o Manual Route (RTK)*. In caso contrario, I'aeromobile non potra decollare.

Perché I'aeromobile decolli automaticamente ed esegua un’operazione, si consiglia di creare un piano per un campo e
selezionare un’operazione prima del decollo. Per ulteriori informazioni, fare riferimento alla sezione Awvio delle operazioni. In
caso di altri scenari, decollare e atterrare manualimente.

Decollo

Eseguire un comando a stick combinati (CSC) e spingere lo stick di accelerazione verso I'alto per decollare.

OPPURE @m@ E 2 > )
Q Stick di accelerazione

(stick sinistro in Mode 2)

@@

Atterraggio

Per atterrare, abbassare lo stick di accelerazione affinché I'aeromobile scenda fino a toccare il terreno. Per spegnere i motori,
sono disponibili due metodi.

Metodo 1: una volta che I'aesromobile & atterrato, spingere e tenere spinto lo stick di accelerazione verso il basso. | motori si
spegneranno dopo tre secondi.

Metodo 2: una volta che I'aeromobile & atterrato, spingere lo stick di accelerazione verso il basso, quindi eseguire lo stesso
CSC usato per awviare i motori. Rilasciare entrambi gli stick una volta che i motori si sono spenti.

* Si consiglia di eseguire il posizionamento RTK. Nell'app, andare a Operation View (Visuale operativa), toccare Q, quindi RTK
per attivare il Posizionamento del’RTK dell’aeromobile, e selezionare un metodo di ricezione dei segnali RTK.



? @ Qp-P]

Metodo 1 Metodo 2

& « Le eliche rotanti possono essere pericolose. Tenersi a distanza dalle eliche rotanti e dai motori. NON awviare i motori

in spazi ristretti e in presenza di persone nelle vicinanze.

* Mantenere il controllo del radiocomando fintanto che i motori sono in funzione.

* NON arrestare i motori durante il volo fatto salvo per le situazioni di emergenza, allo scopo di ridurre il rischio di
danni o infortuni.

 Si consiglia di usare il Metodo 1 per arrestare i motori. Quando si utilizza il Metodo 2 per arrestare i motori,
I"aeromobile potrebbe ribaltarsi se non & atterrato del tutto. Fare attenzione quando si usa il Metodo 2.

* Dopo I'atterraggio, spegnere I'aeromobile prima di spegnere il radiocomando.

Avvio delle operazioni

Una volta misurate I'area operativa e gli ostacoli e configurate le impostazioni, I'app DJI Agras si avvale di un sistema integrato
intelligente per la pianificazione delle operazioni, per produrre un itinerario di volo sulla base delle informazioni immesse
dall’'utente. Gli utenti possono richiamare un’operazione una volta pianificato un campo. L'aeromobile iniziera automaticamente
ad eseguire 'operazione e seguira I'itinerario di volo pianificato.

In caso di terreno complicato, & possibile usare Phantom 4 RTK e DJI TERRA™ per pianificare gli itinerari di volo, e importare
successivamente gli itinerari nell’app DJI Agras per I'esecuzione delle operazioni. Per ulteriori informazioni, consultare il
Manuale d’uso di Agras T10.

Pianificazione del campo

L’app DJI Agras supporta la pianificazione dell'itinerario di volo indirizzando I'aeromobile verso waypoint, ostacoli e punti di
calibrazione, o camminando verso tali punti tenendo in mano il radiocomando, un radiocomando dotato di chiave dongle RTK
o un dispositivo RTK. Litinerario seguente & stato pianificato camminando verso i punti con un radiocomando.

Quando la chiave dongle RTK (in vendita separatamente) e collegata alla porta USB-A sul radiocomando, € possibile
selezionare “Walk with RTK” (Cammina con RTK) durante la pianificazione del campo, per pianificare operazioni con una

precisione centimetrica. Le procedure restanti sono uguali alle istruzioni sul camminare con un radiocomando.

Accendere il radiocomando.
Awviare DJI Agras.

Q >

Camminare con il radiocomando
lungo il confine dell’area
operativa, quindi toccare
Aggiunti waypoint C2 presso i
punti di svolta.

Toccare Waypoint C1
(Waypoint C1) per tornare
ad aggiungere i punti bordo
all'area operativa.

>

Toccare Plan Field (Pianifica
campo), selezionare Walk with
RC (Cammina con RC).

A

Camminare verso i singoli ostacoli
aturno, quindi toccare Obstacle
Mode C1 (Modalita ostacolo
C1).*

E possibile modificare i waypoint
e l'itinerario di volo. Affinare

le posizioni dei waypoint,
configurare la distanza e lo
spazio lineare, e regolare la
direzione dell'itinerario toccando
o trascinando I'icona (0.

el >

.

Attendere che sia presente un segnale GNSS
forte. La precisione di posizionamento puo
variare di +/-2 metri.

Q >

—_+

Camminare attorno all’ostacolo, quindi
toccare Aggiungi ostacolo C2 presso diversi
punti attorno all’ostacolo.”

=

Salvare il piano sul
campo.

* E possibile contrassegnare eventuali
ostacoli allinterno o all’esterno dell’area
operativa.

Una volta terminata la pianificazione, premere il pulsante Indietro sul radiocomando per tornare alla schermata iniziale.



Esecuzione dell’operazione

> > =] >

Accendere il Toccare Execute Task Toccare @ quindi Toccare Modifica per modificare
radiocomando e (Esegui operazione) nella selezionare il campo nuovamente i waypoint e
I’aeromobile. schermata iniziale dell’app. nell’elenco dei campi. I'itinerario di volo.

Toccare Use (Usa), Specificare i parametri Impostare I'altezza di decollo automatico specificando
seguito da Start (Avvia). operativi e confermare. I’Altitudine di routing di connessione nell’app e spostare il

cursore per decollare. L’aeromobile eseguira automaticamente
I'operazione.

&  Decollare esclusivamente in zone aperte e impostare un’altezza di decollo automatico appropriata in base
all’ambiente operativo.

« E possibile mettere in pausa un’operazione spostando leggermente lo stick di controllo. L’aeromobile stazionera in
volo e registrera il punto di interruzione. Successivamente, sara possibile controllare manualmente I'aeromobile. Per
proseguire con I'operazione, selezionarla nuovamente nel tag Executing (Esecuzione) nell’elenco (. L'aeromobile
tornera automaticamente al punto di interruzione e riprendera I'operazione. Prestare attenzione alla sicurezza
dell’aeromobile durante il ritorno a un punto di interruzione.

* In modalita Route Operation (Operazione percorso), I'aeromobile & in grado di aggirare gli ostacoli, funzione
disattivata per impostazione predefinita e attivabile nell’app. Se la funzione ¢ attivata e I'aeromobile rileva degli
ostacoli, rallentera e aggirera gli ostacoli per poi tornare al percorso di volo originale.

« Gli utenti possono impostare I'azione che sara eseguita dall’aeromobile una volta completata I'operazione nell’app.

Altre modalita operative e funzioni

Per ulteriori informazioni sulle modalita operative A-B Route (Percorso A-B), Manual (Manuale) e Manual Plus (Manuale pit), e
su come usare funzioni come Connection Routing (Routing di connessione), Operation Resumption (Ripresa dell’'operazione),
System Data Protection (Protezione dei dati di sistema) e Empty Tank (Serbatoio vuoto), fare riferimento al Manuale d’uso di
Agras T10.

6. Manutenzione

Pulire tutte le parti dell’aeromobile e del radiocomando al termine di ogni giornata di spruzzatura, dopo I'aeromobile € tornato

a

A

E.

una temperatura normale. NON pulire I'aeromobile subito dopo il completamento delle operazioni.

Riempire il serbatoio con acqua pulita 0 acqua e sapone e spruzzare I'acqua tramite gli ugelli fino a svuotare il serbatoio.
Ripetere questa procedura due volte.

. Staccare il serbatoio e il suo connettore per pulirli. Rimuovere il filtro del serbatoio, i filtri degli ugelli e gli ugelli per pulirli ed
eliminare eventuali ostruzioni. Successivamente, immergerli in acqua pulita per 12 ore.

. Accertarsi che la struttura dell’aeromobile sia completamente collegata, in modo che sia possibile lavarla direttamente
con acqua. Si consiglia di usare un dispositivo di lavaggio con nebulizzatore riempito d’acqua per pulire il corpo
dell’aeromobile, e di strofinarlo con una spazzola morbida o un panno inumidito prima di eliminare i residui d’acqua con un
panno asciutto.

. Se e presente della polvere o del liquido pesticida sui motori, sulle eliche o sui dissipatori di calore, lavarli via con un panno
inumidito prima di eliminare i residui d’acqua con un panno asciutto.

Pulire la superficie e lo schermo del radiocomando con un panno inumidito pulito che ¢ stato strizzato con dell’acqua.

Per ulteriori informazioni sulla manutenzione del prodotto, fare riferimento alle Limitazioni di responsabilita e direttive sulla
sicurezza.

Per ulteriori informazioni, scaricare il Manuale d’uso di Agras T10:
https://www.dji.com/t10/downloads




Specifiche tecniche

© Modello del prodotto

® Telaio
Interasse diagonale massimo
Dimensioni

® Sistema di propulsione
Motori
Potenza massima
ESC
Massima corrente di esercizio
(continua)
Eliche richiudibili (R3390)
Diametro x beccheggio

o Sistema di spruzzatura
Serbatoio
Volume
Carichi utilizzabili
Ugelli
Modello

Quantita

Portata massima

Ampiezza di spruzzo
Dimensione gocce e particelle

Misuratore di portata
Intervallo di misurazione
Errore

Liquido misurabile

Radar digitale omnidirezionale
Modello

Frequenza operativa

Consumo energetico

Potenza di trasmissione (EIRP)
Rilevamento dell’altitudine e Terrain
Follow!"

Aggiramento degli ostacoli”

Classe IP
® Radar verso l'alto
Modello

3WWDZ-10A

1480 mm

1958x1833x553 mm (bracci ed eliche dispiegati)
1282x1112x553 mm (bracci dispiegati ed eliche ripiegate)
600x665x580 mm (bracci ed eliche ripiegati)

2500 W/rotore

32A

33%90 pollici

Pienamente carico: 8 L
Pienamente carico: 8 kg

XR11001VS (standard), XR110015VS, XR11002VS (opzionale, da
acquistare separatamente)

4

XR11001VS: 1,8 L/min, XR110015VS: 2,4 L/min, XR11002VS: 3 L/min
3-5,5m (4 ugelli, a un’altezza di 1,5 — 3 metri dal terreno coltivato)
XR11001VS: 130 - 250 pm, XR110015VS: 170 — 265 um, XR11002VS:
190 - 300 pm (in base al’ambiente operativo e alla portata)

0,25 -20 L/min

<+2%

Conduttivita >50 pS/cm (liquidi come acqua di rubinetto o pesticidi
contenenti acqua)

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 — 24,25 GHz

12w

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Intervallo del rilevamento di quota: 1 —=30 m

Intervallo operativo di stabilizzazione: 1,5 -15m

Pendenza massima in modalita Montagna: 35°

Distanza di rilevamento degli ostacoli: 1,5 -30 m

FOV: Orizzontale: 360°, verticale: +15°

Condizioni operative: altezza di volo oltre 1,5 m sopra gli ostacoli e con
velocita inferiore a 7 m/s

Distanza del limite di sicurezza: 2,5 m (distanza tra il lato anteriore delle
eliche e I'ostacolo alla frenata)

Direzione di aggiramento degli ostacoli: aggiramento omnidirezionale in
direzione orizzontale

P67

RD2414U



Frequenza operativa
Consumo energetico

Potenza di trasmissione (EIRP)
Aggiramento degli ostacoli”

Classe IP
Telecamere FPV
Campo visivo (FOV)
Risoluzione
Spotlight FPV
Parametri di volo
Frequenza operativa

Potenza di trasmissione (EIRP)

Peso totale (esc. la batteria)
Peso massimo al decollo
Intervallo di accuratezza del volo
stazionario (con segnale GNSS
intenso)

Frequenza operativa RTK/GNSS

Batteria

Massimo consumo energetico
Autonomia di volo stazionario®”

Angolo massimo di inclinazione
Massima velocita operativa
Massima velocita di volo
Massima resistenza al vento

Quota massima di tangenza sopra il

livello del mare

Umidita operativa consigliata
Temperatura operativa consigliata
Radiocomando

Modello

Schermo

RAM

Batteria integrata

GNSS

Consumo energetico
Temperatura operativa
Temperatura ambiente di ricarica

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 — 24,25 GHz

4W

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Distanza di rilevamento degli ostacoli: 1,5 -15m

FOV: 80°

Condizioni operative: disponibili durante il decollo, I'atterraggio e I'ascesa
quando un ostacolo si trova a pit di 1,5 m sopra I'aeromobile.
Distanza del limite di sicurezza: 2 m (distanza tra il punto piu alto
dell’aeromobile e il punto pit basso dell’ostacolo alla frenata)
Direzione di aggiramento degli ostacoli: verso I'alto

P67

Orizzontale: 129°, verticale: 82°
1280x720 15 - 30 fps
FOV: 120°, massima luminosita: 13,2 lux a 5 m di luce diretta

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 - 2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725 - 5,850 GHZ”

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <31,5 dBm

58GHz

FCC/SRRC/NCC: 29,5 dBm, CE: <14 dBm

13 kg

24,8 kg (@l livello del mare)

D-RTK attivato: orizzontale: £10 cm, verticale: £10 cm

RTK disattivato:

orizzontale: +0,6 m, verticale: £0,3 m (modulo radar attivato: +0,1 m)
RTK: GPS L1/L.2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5®
GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galieo E19

Batteria di volo approvata DJI (BAX501-9500mAh-51.8V, AB3-18000mAh-
51.8V, 0 AB2-17500mAh-51.8V)

3700 W

19 minuti (con peso al decollo di 16,8 kg e batteria da 9500 mAh)

9 minuti (con peso al decollo di 24,8 kg e batteria da 9500 mAh)
15°

7m/s

10 m/s (con segnale GNSS ottimale)

8m/s

4500 m

<93%
Tra0°Ce45°C

RM500-ENT

Schermo da 5,5 pollici, 1920x1080, 1000 cd/m?, sistema Android
4GB

18650 Li-ion (5000 mAh a 7,2 V)

GPS+GLONASS

18W

Tra0°Ce45°C

Tra5°Ce40°C



Temperatura di stoccaggio

OcuSync Enterprise
Frequenza operativa

Distanza massima di trasmissione
(senza ostacoli né interferenze)
Potenza di trasmissione (EIRP)

Wi-Fi
Protocollo

Frequenza operativa

Potenza di trasmissione (EIRP)

Bluetooth

Protocollo

Frequenza operativa

Potenza di trasmissione (EIRP)

Da -30 °C a 60 °C (conservazione per non pit di un mese con la batteria
integrata carica dal 40% al 60%)

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 — 2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725 - 5,850 GHZ?
FCG/NCC: 7 km; SRRC: 5 km, MIG/KCC/CE: 4 km

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <30,5 dBm
5,8 GHz

SRRC: <21,5 dBm FCC/NCC: <29,5 dBm, CE: <14 dBm

Wi-Fi Direct, Wi-Fi Display, 802.11a/g/n/ac

Wi-Fi con 2x2 MIMO

2,4000 - 2,4835 GHz

5,150 - 5,250 GHZ”

5,725 - 5,850 GHZz”

2,4 GHz

SRRC/CE: 18,5 dBm, FCC/NCC/MIC/KCC: 20,5 dBm
5,2 GHz

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 14 dBm, KCC: 10 dBm
5,8 GHz

SRRC/FCC/NCC: 18 dBm; CE/KCC: 12 dBm

Bluetooth 4.2
2,4000 - 2,4835 GHz
SRRC/FCC/NCC/CE/MIC/KCC: 6,5 dBm

e Batteria intelligente del radiocomando

Modello

Modello di batteria

Capacita

Tensione

Energia

Temperatura ambiente di ricarica

WB37-4920mAh-7.6V
2S LiPo

4920 mAh

76V

37,39 Wh
Tra5°Ce40°C

o Stazione di ricarica della batteria intelligente

Modello
Tensione in entrata
Tensione e corrente in uscita
Temperatura operativa
o Adattatore di alimentazione CA
Modello
Tensione in entrata
Tensione in uscita
Potenza nominale

WCH2
17,3-26,2V
8,7V,6 A
Tra5°Ce40°C

A14-057N1A
100-240V, 50/60 Hz
17,4V

57 W

[1] La distanza varia in base alle caratteristiche dell’ostacolo (materiale, posizione, forma ecc.).

[2] Le regolamentazioni di alcuni Paesi vietano I'uso di frequenze 5,8 GHz e 5,2 GHz. In alcuni Paesi, la banda di frequenza
5,2 GHz & consentita solo per un utilizzo al chiuso.

[3] Il supporto per Galileo sara disponibile in seguito.

[4] Autonomia di volo stazionario acquisita al livello del mare con velocita del vento inferiore a 3 m/s.



Drone

De AGRAS™ T10 heeft een gloednieuw ontwerp met een vierziidige vouwconstructie en een spuittank en viuchtbatterij met
snelsluiting, waardoor vervanging, installatie en opslag eenvoudig zijn. De bijgewerkte Route Operation-modus omvat Connection
Routing, waarmee de drone automatisch naar een taakroute kan vliiegen en obstakels kan vermijden die in de veldplanning zijn
gemarkeerd.

De ingebouwde D-RTK™ kan worden gebruikt voor positionering op centimeter-niveau®, terwijl de dubbele antenne-technologie
koersmetingen en sterke weerstand tegen magnetische interferentie biedt. De drone is uitgerust met het Spherical Perception
Radar System, een baanbrekend nieuw systeem voor de landbouwsector. Het systeem bestaat uit de omnidirectionele digitale
radar en opwaartse radar en biedt functies zoals het volgen van terreinen, het detecteren van obstakels en het omzeilen van
obstakels. Met de voorwaartse en achterwaartse FPV-camera's en felle schijnwerpers zorgt het systeem op uitgebreide wijze voor
operationele veiligheid, dag en nacht bij verschillende weersomstandigheden.

Het spuitsysteem is uitgerust met een spuittank van 8 liter, vier sproeiers en een 2-kanaals elektromagnetische debietmeter die
zorgt voor gelijkmatig en nauwkeurig spuiten, zodat gebruikers vloeistof kunnen besparen en bedrijffskosten kunnen verlagen.

De drone heeft een beschermingsgraad van IP67 (IEC 60529) en de kerncomponenten hebben maar liefst drie
beschermingslagen, waardoor de T10 corrosiebestendig, stofdicht en waterdicht is, zodat hij direct met water kan worden
gewassen.

Achteraanzicht Ingeklapt

1. Propellers 9. Elektromagnetische uitlaatkleppen 17. Achterwaartse FPV-camera
2. Motoren 10. Sproeiers 18. Statuslampjes van de drone
3. ESC's 11. Omnidirectionele digitale radar 19. Landingsgestel
4. Waarschuwingslampjes voorzijde van 12. Opwaartse radar (ingebouwd) 20. OCUSYNC™-antennes

de drone (op de twee voorste armen) 13. Koellichamen 21. Onboard D-RTK antennes
5. Frame-armen 14. Sproeireservoir 22. Waarschuwingslampjes
6. Vouwdetectiesensoren (ingebouwd) 15. Accucompartiment achterzijde van de drone (op de
7. Slangen 16. Vooruit FPV-camera twee achterste armen)
8. Sprinklers

* Moet worden gebruikt met een DJI™ D-RTK 2 High Precision GNSS Mobile Station (apart verkrijgbaar) of een door DJI
goedgekeurde RTK-netwerkservice.
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Afstandsbediening

De Smart Controller Enterprise maakt gebruik van DJI OcuSync Enterprise-transmissietechnologie, heeft een maximale
transmissieafstand van maximaal 7 km* en ondersteunt wifi en Bluetooth. De afstandsbediening heeft een helder, speciaal scherm
van 5,5 inch en wordt geleverd met de bijgewerkte DJI Agras-app ingebouwd, voor een soepele en gebruiksvriendelijke ervaring.
Wanneer de RTK-dongle is aangesloten op de afstandsbediening, kunnen gebruikers taken tot op centimeterniveau plannen. De
Multi-Aircraft Control-modus* van de afstandsbediening kan worden gebruikt om de bediening van maximaal drie drones tegelijk
te codrdineren, zodat de piloten efficiént kunnen werken. Zowel de ingebouwde batterij als de externe batterij kunnen worden
gebruikt om de afstandsbediening van stroom te voorzien. De afstandsbediening heeft een werktijd van maximaal 4 uur, waardoor
hij ideaal is voor lange en intensieve taken.

1. Antennes 10. Aan-/uitknop 19. USB-A-poort

2. Terug/functieknop 11. Bevestigingsknop 20. Schakelknop FPV/kaart

3. Joysticks 12. Touchscreen 21. Draaischakelaar voor vliegtuigbesturing
4. RTH-knop 13. USB-C-oplaadpoort 22. Luchtuitlaat

5. Knop C3 (aanpasbaar) 14. Afdekking donglecompartiment 283. Knop C1 (aanpasbaar)

6. Vliegstandschakelaar 15. Draaiknop spuithoeveelheid 24. Knop C2 (aanpasbaar)

7. Statusled 16. Spuitknop 25. Accuniveau

8. Ledlampjes voor batterijniveau 17. HDMI-poort 26. Ontgrendelingsknop voor batterijdeksel
9. 5D-knop (aanpasbaar) 18. micro-SD kaartgleuf 27. Handgreep

De onderstaande afbeelding toont de functie die met elke beweging van de joystick wordt uitgevoerd. Modus 2 wordt als
voorbeeld gebruikt. In Modus 2 regelt de linker joystick de voor- en achterwaartse bewegingen en de koers van de drone, terwijl
de rechter joystick bewegingen naar voren, achteren, links en rechts regelt.

|
Linker joystick | Rechter joystick Vooruit
Omhoog i ﬁ
i i | i
< G
|
|
Or?aag } ‘
: Achteruit
|
|
|
|
@ CANY e /N
Linksaf Rechtsaf : Links Rechts

* De afstandsbediening is in staat om zijn maximale transmissieafstand te bereiken (FCC/NCC: 7 km; SRRC: 5 km; CE/KCC/MIC:
4 km) in een open gebied zonder elektromagnetische storing en op een hoogte van ongeveer 2,5 m.
Zorg ervoor dat u zich houdt aan de lokale wet- en regelgeving wanneer u de Multi-Aircraft Control-modus gebruikt.



Vlieg veilig

Het is belangrik om enkele basisrichtlijnen voor het viiegen te begrijpen, zowel voor uw bescherming als voor de veiligheid van de

mensen om u heen.

1. Vliegen in open ruimte: let op elektriciteitsmasten, elektriciteitskabels en andere obstakels. Vlieg NIET in de buurt van of boven
water, mensen of dieren.

2. Zorg dat u te allen tijde controle bewaart: houd uw handen op de afstandsbediening en houd de controle over uw drone tijdens
de vlucht, zelfs als u intelligente functies zoals de route- en A-B-routebedieningsmodi en Smart Return to Home gebruikt.

3. Houd visueel contact: houd te allen tijde visueel contact (VLOS) met uw drone en vermijd vliegen achter gebouwen of andere
obstakels die uw zicht kunnen belemmeren.

4. Houd uw hoogte in de gaten: vlieg voor de veiligheid van bemande luchtvaartuigen en ander luchtverkeer, op hoogtes onder
de 100 m en in overeenstemming met alle lokale wet- en regelgeving.

Bezoek https://www.dji.com/flysafe voor meer informatie over kritische
veiligheidskenmerken zoals GEO-zones.

Vereisten ten aanzien van de vliegomgeving

1. Gebruik de drone NIET om te sproeien bij windsnelheden van meer dan 18 km/u.

2. Gebruik de drone NIET in ongunstige weersomstandigheden, zoals windsnelheden van meer dan 28 km/u, zware regenval
(neerslaghoeveelheid meer dan 25 mm in 12 uur), sneeuw of mist.

3. Vlieg NIET boven 4,5 km boven zeeniveau.

4. De DJI Agras-app zal op intelligente wijze de limiet van het laadvermogen voor de tank aanbevelen op basis van de huidige

status en omgeving van de drone. Overschrijd de aanbevolen limiet voor het maximale laadvermogen niet wanneer u materiaal
aan de tank toevoegt. Anders kan de vliegveiligheid worden aangetast.

5. Zorg ervoor dat er tijdens het gebruik een sterk GNSS-signaal is en dat de D-RTK-antennes vrij zijn.

Return to Home (RTH)

De drone keert in de volgende situaties automatisch terug naar het startpunt:

Smart RTH: gebruiker houdt de RTH-knop ingedrukt.

Uitvalbeveiligde RTH: het signaal van de afstandsbediening gaat verloren.*

Als er binnen 20 m van de drone een obstakel is, vertraagt en stopt de drone waarna deze zweeft. De drone stopt de RTH-
procedure en wacht op verdere opdrachten.

Als RTH tijdens routetaken wordt geactiveerd, kan de drone een vliegroute voor RTH plannen om de obstakels te omzeilen die bij
het plannen van een veld zijn toegevoegd.

* De drone zal RTH of zweven als het signaal van de afstandsbediening wegvalt. De actie kan in de app worden ingesteld.
Uitvalbeveiligde RTH is alleen beschikbaar als RTH is ingesteld.

& * Het vermijden van obstakels is uitgeschakeld wanneer de drone zich in de Attitude-modus bevindt, waarin de drone
terechtkomt in situaties zoals wanneer het GNSS-signaal zwak is. Het vermijden van obstakels is niet betrouwbaar
bij gebruik van de drone in omgevingen waar de radarmodule niet normaal kan werken. In dergelijke situaties is extra
voorzichtigheid geboden.

Gebruik van bestrijdingsmiddelen

1. Vermijd het gebruik van bestrijdingsmiddelen in poedervorm zoveel mogelijk, omdat deze de levensduur van het sproeisysteem
kunnen verkorten.

2. Bestrijdingsmiddelen zijn giftig en vormen een ernstig risico voor de veiligheid. Gebruik ze alleen in strikte overeenstemming
met hun specificaties.

3. Gebruik schoon water om het bestrijdingsmiddel te mengen en filtreer de gemengde vloeistof voordat u deze in het
sproeireservoir giet, om te voorkomen dat de zeef verstopt raakt.

4. Effectief gebruik van bestrijdingsmiddelen is afhankelijk van de concentratie van de bestrijdingsmiddelen, de spuithoeveelheid,
de spuitafstand, de snelheid van de drone, de windsnelheid, de windrichting, de temperatuur en de luchtvochtigheid. Houd bij
het gebruik van bestrijdingsmiddelen rekening met alle factoren.

5. Breng de veiligheid van mensen, dieren of het milieu tijidens het gebruik NIET in gevaar.

Het is belangrijk dat u de basisrichtliinen voor het viiegen begrijpt, zowel voor uw eigen bescherming als voor
de veiligheid van de mensen om u heen. Zorg ervoor dat u de disclaimer en veiligheidsrichtlijnen leest.




Gebruik van de T10

1. Voorbereiding van de Intelligent Flight Battery

Gebruik alleen officiéle DJI-batterijen. Controleer het laadniveau van de batterij

voordat u gaat vliegen en laad deze op volgens de instructies in de bijpoehorende
documentatie.

¢ T10 Intelligente Vluchtbatterij BAX501-9500mAh-51.8 V (aanbevolen)
* T20 Intelligent Flight Battery AB3-18000mAh-51.8 V
¢ T16 Intelligent Flight Battery AB2-17500mAh-51.8 V

2. Voorbereiding van de drone

Vouw de M1- en M2-armen uit en maak de twee
armvergrendelingen vast. Voorkom dat uw vingers bekneld
raken.

Vouw de M3- en M4-armen uit en maak de twee

armvergrendelingen vast. Voorkom dat uw vingers bekneld
raken.

Klap de propellerbladen uit. Plaats de Intelligent Flight Battery in de drone totdat u een

klik hoort.

& * Zorg ervoor dat de batterij stevig in de drone is geplaatst. Plaats of verwijder de batterij alleen als de drone is
uitgeschakeld.

* Om de batterij te verwijderen, houdt u de klem vast en tilt u de batterij op.

* Vouw de M3- en M4-armen gevolgd door de M1- en M2-armen in en zorg ervoor dat de armen in de opslagklemmen
aan beide zijden van de drone zijn gestoken. Anders kunnen de armen beschadigd raken.



3. Voorbereiding van de afstandsbediening

De accu’s opladen

Laad de externe Intelligent Battery op met behulp van de oplaadhub en de voedingsadapter. Laad de interne batterij van
de afstandsbediening op met behulp van de USB-lader en de USB-C-kabel. Laad de batterijen volledig op voor het eerste
gebruik.

(4

USB-oplader

—

- Voedingsuitgang
Oplaadhub AC-voedingsadapter (100 - 240V) USB-C-kabel

Montage van de externe batterij

@ Druk op de ontgrendelingsknop van het batterijklepje aan de
achterkant van de afstandsbediening om het klepje te openen.

@ Plaats de Intelligent Battery in het compartiment en duw hem
naar boven.

(® Sluit het deksel. Batterij-ontgrendelknop

:"Q"_ * Om de Intelligent Battery te verwijderen, houdt u de
" ontgrendelingsknop van de batterij ingedrukt en drukt u
de batterij vervolgens naar beneden.

Montage van de 4G-dongle en de Simkaart

& * Gebruik alleen een door DJI goedgekeurde dongle. De dongle ondersteunt verschillende netwerkstandaarden.
Gebruik een simkaart die compatibel is met de gekozen mobiele netwerkprovider en selecteer een bij het gebruik
passend abonnement voor mobiele data.

» De dongle en de simkaart geven de afstandsbediening toegang tot specifieke netwerken en platforms, zoals het DJI
AG-platform. Zorg ervoor dat je ze op de juiste manier gebruikt. Anders is de netwerktoegang niet beschikbaar.

Verwijder het deksel van het donglecompartiment.

Zorg ervoor dat de simkaart in de dongle is geplaatst. Steek de dongle in de
USB-poort en test de dongle.*

Dongle N/

Bevestig het deksel weer stevig op het op compartiment.

* Testprocedure: druk één keer op de aan/uit-knop van de afstandsbediening en houd de knop ingedrukt om de
afstandsbediening in te schakelen. Tik in DJI Agras op @ en selecteer Network Diagnostics. De dongle en de simkaart
functioneren goed als de status van alle apparaten in de netwerkketen groen wordt weergegeven.



Het controleren van de batterijniveaus

Laag &— Hoog

Druk eenmaal op de aan/uit-knop van de afstandsbediening om het interne batterijniveau te controleren. Druk één keer en
daarna nog eens en houd de knop twee seconden ingedrukt om het toestel in of uit te schakelen.

Druk eenmaal op de knop voor het batterijniveau op de externe Intelligent Battery om het batterijniveau te controleren.

C « Bij gebruik van een externe Intelligent Battery moet de interne batterij nog steeds enige stroom hebben. Anders kan
de afstandsbediening niet worden ingeschakeld.

De antennes verstellen

Til de antennes op en stel ze af. De sterkte van het signaal van de afstandsbediening
wordt beinvloed door de positie van de antennes. Voor een optimale verbinding
tussen de afstandsbediening en de drone moet u ervoor zorgen dat de hoek tussen
de antennes en de achterkant van de afstandsbediening 80° of 180° is.

Probeer de drone binnen het optimale zendgebied te houden. Als het signaal zwak is, past u de antennes aan of laat u de
drone dichterbij viiegen.

Optimaal zendgebied

« Vermijd het gebruik van draadloze apparaten die dezelfde frequentiebanden gebruiken als de afstandsbediening.

* Als de RTK-dongle voor de RTK-planning wordt gebruikt, moet de module na de planning van de afstandsbediening
worden losgekoppeld. Anders zal het de communicatieprestaties van de afstandsbediening beinvioeden.

Voorbereiding voor de start

A. Plaats de drone op open, viak terrein met de drone naar u toe gericht.

B. Zorg ervoor dat de propellers goed gemonteerd zijn, dat er geen vreemde voorwerpen in of op de motoren en propellers
zitten, dat de propellerbladen en armen uitgeklapt zijn en dat de armkokers goed vastzitten.

C. Zorg ervoor dat de sproeireservoir en de batterij van de drone

stevig op hun plaats zitten.

D. Giet vloeistof in de sproeireservoir en draai het deksel vast. Zorg
ervoor dat de vier lijnen op het deksel in horizontale of verticale
richting uitgeliind zijn.

E. Zet de afstandsbediening aan, zorg ervoor dat de DJI Agras-app
geopend is en zet de drone aan.

/' » Activeer de drone bij het eerste gebruik met behulp van de DJI Agras-app. Een DJI-account en een internetverbinding
Imernet 21N vereist.

19



Het kompas kalibreren
Als de app aangeeft dat kompaskalibratie vereist is, tikt u op &, dan €X3 en veeg naar beneden. Selecteer Geavanceerde

instellingen, vervolgens IMU en Kompaskalibratie. Tik op Kalibratie in het kompaskalibratiegedeelte en volg de instructies op
het scherm.

Opgesloten lucht uit de slangen laten ontsnappen

De T10 is voorzien van een automatische ontluchtingsfunctie. Wanneer het nodig is om te ontluchten, houdt u de sproeiknop
twee seconden ingedrukt. De drone zal automatisch ontluchten totdat de luchtbellen volledig verdwenen zijn.

Kalibreren van de stroommeter

Zorg ervoor dat u de debietmeter kalibreert voordat u deze voor het eerst gebruikt. Anders kan de sproeiprestatie
negatief worden beinvioed.

A. Voorbereiding
(D Vul het sproeireservoir met ongeveer 2 liter water.

@ Gebruik de functie voor automatische afvoer van opgesloten lucht om de opgesloten lucht af te voeren. Gebruikers
kunnen ook handmatig ontluchten. Druk op de sproeiknop om de opgesloten lucht te verstuiven en druk nogmaals op
de knop zodra alle opgesloten lucht is verwijderd.

B. Kalibratie

@ Tik in de app op Execute Task (Taak uitvoeren) om naar de Operation View (Gebruiksmenu) te gaan. Tik op &%, dan op
Bos veeg omhoog en tik op Calibration aan de rechterkant van het gedeelte stroommeterkalibratie.

@ Tik op Kalibratie starten om te beginnen. De kalibratie is na 25 seconden voltooid en de resultaten worden weergegeven
in de app.

e Gebruikers kunnen doorgaan zodra de kalibratie met succes is voltooid.

e Als de kalibratie mislukt, tik dan op "?" om het probleem te bekijken en op te lossen. Kalibreer opnieuw zodra het
probleem is opgelost.
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Vliegen
Ga in de app naar Operation View (Gebruikersmenu). Zorg ervoor dat er een sterk GNSS-signaal is en dat de statusbalk van
het systeem Manual Route (GNSS) of Manual Route (RTK) aangeeft.” Anders kan de drone niet opstijgen.

Om de drone automatisch te laten opstijgen en een taak uit te laten voeren, wordt aanbevolen om voor het opstijgen een
planning voor het veld te maken en een taak te selecteren. Zie het gedeelte Starten van de werkzaamheden voor meer
informatie. Voor andere scenario's, handmatig opstijgen en landen.

Opstijgen
Voer een gecombineerd joystickcommando (Combination Stick Command - CSC) uit en duw de gashendel omhoog om op te
stijgen.

Y PR O
Joystick voor accelaratie
(linker joystick in modus 2)

Landing
Trek, om te landen, de gashendel naar beneden om te dalen totdat de drone de grond raakt. Er zijn twee methoden om de
motoren te stoppen.

Methode 1: duw na het landen van de drone de linker joystick omlaag en houd deze vast. De motoren stoppen na drie
seconden.

Methode 2: Als de drone geland is, duwt u de gashendel naar beneden waarna u dezelfde CSC uitvoert die gebruikt werd om
de motoren te starten. Laat beide joysticks los zodra de motoren zijn gestopt.

* RTK-positionering wordt aanbevolen. Ga in de app naar Operation View, tik op O, dan op RTK om Aircraft RTK in te
schakelen, en selecteer een methode voor het ontvangen van RTK-signalen.



? @ RP-PK

Methode 1 Methode 2

& * Roterende propellers kunnen gevaarlijk zijn. Blijf uit de buurt van de roterende propellers en motoren. Start de
motoren NIET in krappe ruimten of wanneer er mensen in de buurt zijn.

* Behoud de controle over de afstandsbediening zolang de motoren draaien.
« Stop de motoren NIET tijdens de vlucht, tenzij in een noodsituatie waar dit het risico op schade of letsel vermindert.

* Het wordt aanbevolen om methode 1 te gebruiken om de motoren te stoppen. Bij gebruik van Methode 2 om de
motoren te stoppen, kan de drone omrollen als deze niet volledig aan de grond is gezet. Gebruik methode 2 met de
nodige voorzichtigheid.

« Schakel na de landing de drone uit voordat u de afstandsbediening uitschakelt.

Taken starten

Nadat het werkgebied en de obstakels zijn gemeten en de instellingen zijn geconfigureerd, maakt DJI Agras gebruik van
een ingebouwd intelligent taakplanningssysteem om een viuchtroute te produceren op basis van de input van de gebruiker.
Gebruikers kunnen na het plannen van een veld een taak oproepen. De drone begint automatisch met de taak en volgt de
geplande vluchtroute.

In scenario's met gecompliceerd terrein kunnen de Phantom 4 RTK en DJI TERRA™ worden gebruikt om viuchtroutes te
plannen en routes naar de DJI Agras app te importeren. Zie de Agras T10 Gebruikershandleiding voor meer informatie.

Veldplanning

De DJI Agras app ondersteunt vluchtrouteplanning door de drone naar waypoints, obstakels en kalibratiepunten te viiegen
of door naar deze punten te lopen met een afstandsbediening, een afstandsbediening met een RTK-dongle of een RTK-
apparaat. De volgende route is gepland door met een afstandsbediening naar de punten.

Wanneer de RTK-dongle (apart verkrijgbaar) is aangesloten op de USB-A-poort op de afstandsbediening, kan "Walk with
RTK" worden geselecteerd tijdens de veldplanning om taken tot op de centimeter nauwkeurig te plannen. De overige stappen
Zijn dezelfde als de instructies om met een afstandsbediening te lopen.

> >

%10
ol >

Schakel de
afstandsbediening in. Start
DJI Agras.

Q >

—_+

Loop met de afstandsbediening
langs de grens van het
werkgebied en tik op Add
Waypoint C2 op keerpunten.

Tik op Waypoint C1

om terug te keren om
randpunten toe te voegen
aan het werkgebied.

Tik op Plan Field, selecteer
Walk with RC.

A

2 >

Loop in volgorde naar elk
obstakel en tik op Obstacle
Mode C1.*

De routepunten en de viuchtroute
kunnen worden aangepast. Stel de

posities van de waypoints nauwkeurig

af, configureer de afstand en de

linafstand en pas de richting van de

route aan door op het pictogram ‘o
te tikken of te slepen.

Wacht tot het GNSS-signaal sterk is. De
positioneringsnauwkeurigheid kan variéren
met +/- 2 meter.

Q >

—_t
Loop om het obstakel heen en tik op Add

Obstacle C2 op verschillende punten rond de
hindernis.”

| = |
Sla het veldschema op.

* Eventuele obstakels in of buiten
het operatiegebied kunnen worden
gemarkeerd.

Als u klaar bent met de planning, drukt u op de terugknop op de afstandsbediening om terug te keren naar het startscherm.
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Het uitvoeren van een taak

> >

Schakel de Tik op Execute Task in
afstandsbediening en het startscherm van de
de drone in. app.

Tik op Use (Gebruik) en Stel de taakparameters in
tik op Start. en bevestig.

= >

Tik op (Z], selecteer het Tik op Edit om de waypoints
veld in de veldlijst. en de viuchtroute opnieuw te
bewerken.

Stel de automatische stijghoogte in door de
verbindingsrouteringshoogte in de app in te stellen en de
schuifregelaar te verplaatsen om op te stijgen. De drone zal de
taken automatisch uitvoeren.

& « Stijg alleen op in open ruimtes en stel een geschikte automatische starthoogte in, afhankelijk van de

gebruiksomgeving.

* Een handeling kan worden gepauzeerd door de stuurknuppel iets te bewegen. De drone zal zweven en het punt
van onderbreking registreren. Daarna kan de drone handmatig worden bestuurd. Om de taak voort te zetten,
selecteert u deze opnieuw in de tag Executing in (] liist. De drone keert automatisch terug naar het aforeekpunt en
hervat de taak. Let op de veiligheid van de drone bij het terugkeren naar een onderbrekingspunt.

* In de modus Route Operation is de drone in staat om obstakels te omzeilen: dit is standaard uitgeschakeld en
kan worden ingeschakeld in de app. Als de functie is ingeschakeld en de drone obstakels detecteert, zal de drone
vertragen en de obstakels omzeilen en vervolgens terugkeren naar het oorspronkelijke viiegroute.

» Gebruikers kunnen de actie die de drone moet uitvoeren nadat de taak is voltooid, instellen in de app.

Meer bedieningsmodi en functies

Raadpleeg de gebruikershandleiding van Agras T10 voor meer informatie over de A-B-route, handmatige en handmatige
plus-bedieningsmodi en over het gebruik van functies zoals verbindingsroutering, taakhervatting, bescherming van

systeemgegevens en lege tank.

Onderhoud

Reinig alle onderdelen van de drone en de afstandsbediening aan het einde van elke dag sproeien nadat de drone weer op
een normale temperatuur is gekomen. Maak de drone NIET onmiddellijk schoon nadat de werkzaamheden zijn voltooid.

A. VUl het sproeireservoir met schoon water of zeepwater en spuit het water door de sproeiers tot de tank leeg is. Herhaal de

stap nog twee keer.

B. Maak het sproeireservoir en de connector van het sproeireservoir los om ze te reinigen. Verwijder het sproeireservoirzeefie,
de sproeierzeefies en de sproeiers om ze te reinigen en eventuele verstoppingen te verwijderen. Dompel ze daarna 12 uur

lang onder in schoon water.

C. Zorg ervoor dat de droneconstructie volledig aangesloten is zodat deze direct met water kan worden gewassen. Gebruik
een met water gevulde sproeier om de dronebehuizing te reinigen en veeg deze af met een zachte borstel of een natte

doek voordat u watervlekken met een droge doek reinigt.

D. Als er stof of bestrijdingsmiddel op de motoren en propellers zit, veeg dit dan met een natte doek af voordat u

waterviekken met een droge doek reinigt.

E. Veeg het opperviak en het scherm van de afstandsbediening af met een schone natte doek die met water is uitgewrongen.

Raadpleeg de disclaimer en veiligheidsrichtliinen voor meer informatie over het onderhoud van het product.

Download de Agras T10 Gebruikershandleiding voor meer informatie:
https://www.dji.com/t10/downloads
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Technische gegevens

Model

Airframe

Max. diagonale wielbasis
Afmetingen

Voortstuwingssysteem
Motoren

Maximaal vermogen
ESC's

Maximale bedriffsstroom
(ononderbroken)

3WWDZ-10A

1480 mm

1958 x 1833 x 5563 mm (armen en propellers uitgeklapt)

1232 x 1112 x 553 mm (armen uitgevouwen en propellers ingeklapt)
600 x 665 x 580 mm (armen en propellers ingeklapt)

2500 W/rotor

32A

Opvouwbare propellers (R3390)

Diameter x pitch
Spuitsysteem
Sproeireservoir
Volume

Netto laadvermogen
Sproeiers

Model

Aantal

Max. spuithoeveelheid
Spuitbreedte
Druppelafmeting

Stroommeter
Bereik meten

Fout

Meetbare vioeistof

33 x 90 inch

Volledig geladen: 8|
Volledig beladen: 8 kg

XR11001VS (standaard); XR110015VS, XR11002VS (optioneel, afzonderlijk
verkrijgbaar)

4

XR11001VS: 1,8 L/min, XR110015VS: 2,4 I/min, XR11002VS: 3 I/min

3-5,5 m (4 sproeiers, op een hoogte van 1,5-3 m boven het gewas)

XR11001VS: 130-250 um, XR110015VS: 170-265 pm, XR11002VS: 190-300 um
(afhankelijk van gebruiksomgeving en spuithoeveelheid)

0,25 - 20 I/min

<+2%

Geleidbaarheid >50 pS/cm (vioeistoffen zoals leidingwater of pesticiden die water
bevatten)

Omnidirectionele digitale radar

Model
Bedieningsfrequentie
Stroomverbruik

Transmissievermogen (EIRP)
Hoogtedetectie en Terrein

volgen™

Obstakel vermijdent”

|P-classificatie
Opwaartse radar
Model
Bedieningsfrequentie

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05-24,25 GHz

12W

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Hoogtedetectiebereik: 1 - 30 m

Stabilisatiebereik: 1,5 - 15m

Maximale helling in de bergstand: 35°

Bereik obstakeldetectie: 1,5 - 30 m

Gezichtsveld: Horizontaal: 360°, verticaal: +15°

Bedrifsomstandigheden: hoger dan 1,5 m boven het obstakel viiegen met een
snelheid lager dan 7 m/s

Veiligheidsafstand: 2,5 m (afstand tussen de voorziide van de propellers en het
obstakel na het remmen)

Richting obstakelvermijding: omnidirectionele obstakelvermijding in de horizontale
richting

P67

RD2414U
SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05-24,25 GHz
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Stroomverbruik
Transmissievermogen (EIRP)
Obstakel vermijdent”

|P-classificatie
FPV-camera's
Gezichtsveld
Resolutie
FPV-schijnwerpers
Vluchtparameters
Bedieningsfrequentie

Transmissievermogen (EIRP)

Totaalgewicht (excl. batterij)
Max. startgewicht
Nauwkeurigheidsbereik
zweven (met sterk GNSS-
signaal)

RTK/GNSS-
bedieningsfrequentie

Accu

Max. stroomverbruik
Zweeftijd™

Max. kantelhoek

Max. werksnelheid

Max. viiegsnelheid

Max. windbestendigheid
Max. servicehoogte boven
zeeniveau

Aanbevolen
luchtvochtigheid bij gebruik
Aanbevolen
bedrijfstemperatuur

Remote Afstandsbediening

Model

Scherm

RAM

Ingebouwde accu

GNSS

Stroomverbruik
Bedrijfstemperatuur
Omgevingstemperatuur bij
het opladen
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4W

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Bereik obstakeldetectie: 1,5 - 15 m

Gezichtsveld: 80°

Bedrifsomstandigheden: beschikbaar tijdens het opstijgen, landen en stijgen
wanneer een obstakel zich meer dan 1,5 m boven de drone bevindt.
Veiligheidslimiet afstand: 2 m (afstand tussen het hoogste punt van de drone en het
laagste punt van het obstakel na remmen)

Richting obstakelvermiiding: naar boven

P67

Horizontaal: 129°, verticaal: 82°
1280 x 72015 - 30 fps
Gezichtsveld: 120°, maximale lichtsterkte: 13,2 lux bij 5 m direct licht

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000-2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850 GHz"

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <31,5 dBm

5,8 GHz

FCC/SRRC/NCC: 29,5 dBm, CE: <14 dBm

13 kg

24,8 kg (op zeeniveau)

D-RTK ingeschakeld: Horizontaal: +10 cm, verticaal: +10 cm
D-RTK uitgeschakeld:

Horizontaal: £0,6 m, verticaal: +0,3 m (Radarmodule ingeschakeld: 0,1 m)
RTK: GPS L1/L2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5”
GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galileo E19

Door DJI goedgekeurde dronebatterij (BAX501-9500mAh-51.8V, AB3-18000mAh-
51.8V of AB2-17500mAh-51.8V)

3700 W

19 min (startgewicht van 16,8 kg met een 9.500 mAh batterij)

9 min (startgewicht van 24,8 kg met een 9.500 mAh batteri))

15°

7m/s

10 m/s (met een sterk GNSS-signaal)

8m/s

4500 m

<93%

0°C tot 45°C

RMB500-ENT

5,5-inch scherm, 1920 x 1080, 1000 cd/m?, Android-systeem
4GB

18650 Li-ion (5000 mAh @ 7,2 V)

GPS+GLONASS

18W

0°C tot 45°C

5°C tot 40°C



Opslagtemperatuur -30 tot 60 °C (niet langer dan een maand opgeslagen met een ingebouwd
batterijvermogen van 40 tot 60%)

OcuSync Enterprise

Bedieningsfrequentie SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000-2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850 GHz

Max. zendbereik (vrij van FCC/NCC: 7 km, SRRC: 5 km, MIC/KCC/CE: 4 km

obstakels en interferentie)

Transmissievermogen (EIRP) 2,4 GHz
SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <30,5 dBm
5,8 GHz
SRRC: 21,5 dBm, FCC/NCC: <29,5 dBm, CE: <14 dBm

Wifi

Protocol Wifi Direct, Wifi Display, 802.11a/g/n/ac
Wifi met 2 x 2 MIMO

Bedieningsfrequentie 2,4000-2,4835 GHz

5,150-5,250 GHZ?
5,725-5,850 GHZ”
Transmissievermogen (EIRP) 2,4 GHz
SRRC/CE: 18,5 dBm, NCC/FCC /MIC/KCC: 20,5 dBm

5,2 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 14 dBm, KCC: 10 dBm
5,8 GHz
SRRC/NCC/FCC: 18 dBm, CE/KCC: 12 dBm
Bluetooth
Protocol Bluetooth 4.2
Bedieningsfrequentie 2,4000-2,4835 GHz

Transmissievermogen (EIRP) SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6,5 dBm
Intelligent Battery afstandsbediening

Model WB37-4920mAh-7.6V
Type accu 2S LiPo
Capaciteit 4920 mAh
Spanning 76V
Vermogen 37,39 Wh
Omgevingstemperatuur bij ~ 5°C tot 40°C
het opladen

® Lader voor de Intelligent Battery
Model WCH2
Ingangsspanning 17,3-26,2V
Uitgangsspanning en 8,7V,6 A
-stroom
Bedrijfstemperatuur 5°C tot 40°C

o Wisselstroomadapter
Model A14-057N1A
Ingangsspanning 100 - 240V, 50/60 Hz
Uitgangsspanning 17,4V
Nominaal vermogen 57 W

[1] Het effectieve radarbereik varieert afhankelijk van het materiaal, de positie, de vorm en andere eigenschappen van het
obstakel.

[2] Lokale regelgeving verbiedt in sommige landen het gebruik van de 5,8 GHz- en 5,2 GHz-frequenties. In sommige landen is
de 5,2 GHz-frequentieband alleen toegestaan voor gebruik binnenshuis.

[3] De steun voor Galileo zal op een later tijdstip beschikbaar komen.

[4] Zweeftiid op zeeniveau met windsnelheden van minder dan 3 m/s.
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Aeronave

A AGRAS™ T10 apresenta um design totalmente novo, incluindo uma estrutura dobravel quadrilateral e um depésito de
pulverizagdo de libertagao rapida e bateria de voo, facilitando a substituicao, instalagdo e armazenamento. O modo de operacao
de rota atualizado inclui Encaminhamento de ligagao, que permite a aeronave voar automaticamente para um itinerario de tarefa e
evitar obstaculos que tenham sido marcados no planeamento de campo.

A D-RTK™ a bordo pode ser utilizada para posicionamento ao centimetro* enquanto a tecnologia de antena dupla fornece
medicdes de diregao e forte resisténcia contra interferéncia magnética. A aeronave vem equipada com o Sistema de Radar de
Percegao Esférica, um novo sistema pioneiro para a industria agricola. Composto pelo Radar Digital Omnidirecional e o Radar
Ascendente, o sistema fornece fungdes como o terreno a seguir, a detecéo de obstaculos e o contorno de obstaculos. Com as
camaras FPV para a frente e para tras e as luzes brilhantes, o sistema assegura de forma abrangente a seguranca operacional de
dia e de noite em diferentes condi¢des atmosféricas.

O sistema de pulverizacdo vem equipado com um tanque de pulverizacado de 8 L, quatro aspersores e um medidor de fluxo
eletromagnético de 2 canais que proporciona uma pulverizagao uniforme e precisa para que os utilizadores possam poupar
liquidos e reduzir os custos operacionais.

A aeronave tem uma classificacdo de protegdo de IP67 (IEC 60529) e os componentes principais contém trés camadas de
protecéo, tornando a T10 resistente a corroséo, a prova de poeira e a prova de agua, para que possa ser lavada diretamente
com agua.

Vista traseira Dobrado
1. Hélices 8. Aspersores 16. Camara FPV para a frente
2. Motores 9. Valvulas de escape 17. Cémara FPV para tras
3. ESC eletromagnéticas 18. Indicadores de estado da
4. Indicadores da parte dianteira da 10. Bocais aeronave
aeronave (nos trés dois dianteiros) 11. Radar digital omnidirecional 19. Trem de aterragem
5. Bracos da estrutura 12. Radar ascendente (integrado) 20. Antenas OCUSYNC™
6. Sensores de detecéo de dobragem 13. Dissipadores de calor 21. Antenas D-RTK de bordo
(integrados) 14. Depdsito de pulverizagao 22. Indicadores traseiros de aeronave
7. Mangueiras 15. Compartimento da bateria (nos dois bracos traseiros)

* Deve ser utilizado com uma Estagao mével DJI™ GNSS D-RTK 2 de alta precis&o (vendida separadamente) ou um servico de
rede RTK aprovado pela DJI.
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Telecomando

O Smart Controller Enterprise utiliza a tecnologia de transmisséo DJI OcuSync Enterprise, tem uma distancia maxima de
transmissao de até 7 km* e suporta Wi-Fi e Bluetooth. O telecomando tem um ecra dedicado e brilhante de 5,5 polegadas e
vem com a aplicacdo DJI Agras atualizada incorporada, proporcionando uma experiéncia suave e facil de utilizar. Quando o
dongle RTK (vendido separadamente) esté ligado ao telecomando, os utilizadores podem planear operacdes com precisao ao
centimetro. O modo de controlo de aeronaves multiplas* do telecomando pode ser usado para coordenar a operagao de varias
aeronaves em simulténeo, permitindo aos pilotos trabalhar de forma eficiente. Tanto a bateria integrada como a bateria externa
podem ser usadas para alimentar o telecomando. O telecomando tem um tempo de funcionamento de até 4 horas, tornando-o
ideal para operagdes longas e de alta intensidade.

1. Antenas 11. Botao de confirmacao 20. Botao de FPV/alteragao de mapa
2. Botao Retroceder/Fungao 12. Ecra tatil 21. Interruptor de controlo da aeronave
3. Manipulos de controlo 13. Porta de carregamento USB-C 22. Saida de ar

4. Botao RTH 14. Tampa do compartimento Dongle 23. Botao C1 (personalizavel)

5. Botao C3 (personalizavel) 15. Mostrador de taxa de pulverizacéo 24. Botao C2 (personalizavel)

6. Interruptor de modo de voo 16. Botao de pulverizagdo 25. Tampa da bateria

7. LED de estado 17. Porta HDMI 26. Botao de libertagéo de tampa de
8. LED de nivel da bateria 18. Ranhura para cartio MicroSD bateria

9. Botéo 5D (personalizavel) 19. Porta USB-A 27. Pega

10. Botao de alimentacao

A figura abaixo apresenta a fungdo que cada movimento do manipulo de controlo executa e utiliza o Modo 2 como exemplo.
No modo 2, o manipulo esquerdo controla a altitude e o rumo da aeronave e o manipulo direito controla os movimentos para a
frente, para tras, para a esquerda e para a direita.

Manipulo esquerdo Para cima i Manipulo direito Para a frente
|
5 o B o
Z |
® | ®
$ ' | \ 4
Para baixo | ‘
: Para tras
|
|
|
|
|
N @ZAX) - [Gew) @ ZAX»
Virar & esquerda Virar a direita : Esquerda Direita

* O telecomando pode alcangar a sua distancia méaxima de transmiss@o (FCC/NCC: 7 km); SRRC: 5 km; CE/KCC/MIC: 4 km
numa area ampla e aberta, sem interferéncias eletromagnéticas e a uma altitude de cerca de 2,5 metros.
Certifique-se de que cumpre a legislagéo e regulamentos locais quando usar o modo de controlo de multiplas aeronaves.

27



E importante compreender algumas diretrizes basicas de voo, tanto para a sua seguranga como para das pessoas ao seu redor.

1. Voar em é4reas abertas: preste atencdo a postes, linhas elétricas e outros obstaculos. NAO VOE perto ou sobre a agua,
pessoas ou animais.

2. Mantenha sempre o controlo: mantenha as méos no telecomando e mantenha o controlo da aeronave quando estiver a voar,

mesmo quando estiver a usar as fungdes inteligentes, tais como os modos de operacé@o Rota e Rota A-B e Regresso em
seguranga.

3. Mantenha a linha de visdo: mantenha sempre a linha de visao (VLOS) com a sua aeronave € evite voar por detras de edificios
ou outros obstaculos que possam bloguear a sua viséo.

4. Monitorize a sua altitude: para a seguranga da aeronave e outro trafego aéreo especifico, voe a altitudes inferiores a 100 m e
de acordo com a legislacéo e regulamentos locais.

Visite https://www.dji.com/flysafe para obter mais informagdes sobre funcdes de
seguranca importantes, tais como zonas GEO.

Requisitos ambientais de voo
1. NAQ utilize a aeronave para pulverizar com ventos que excedam os 18 km/h.

2. NAO utilize a aeronave em condigdes meteoroldgicas adversas, tais como ventos que excedam os 28 km/h, chuva forte que
exceda 0s 25 mm em 12 horas, neve ou nevoeiro.

3. NAO voe acima dos 4,5 km acima do nivel do mar.

4. A aplicagdo DJI Agras ir&4 recomendar de modo inteligente o limite de peso de carga Util para o depdsito de acordo com o
estado atual e o ambiente da aeronave. Nao exceda o limite de peso de carga Util recomendado ao adicionar material ao
deposito. Caso contrario, a seguranga do voo pode ser afetada.

5. Certifique-se de que existe um sinal GNSS forte e que as antenas D-RTK n&o estéo obstruidas durante a operagao.

Voltar a posigéo inicial (RTH)

A aeronave ira voltar automaticamente a posigao inicial nas seguintes situagoes:

RTH inteligente: o utilizador prime e mantém premido o botao RTH.

RTH de seguranga: o sinal do telecomando é perdido.*

Se existir um obstaculo a 20 m da aeronave, esta abranda, trava e paira. A aeronave saird do RTH e aguarda outros comandos.

Se o RTH for acionado durante as operagdes de rota, a aeronave pode planear um caminho de voo para o RTH contornar os
obstaculos adicionados ao planear um campo.

* A aeronave ira processar o RTH ou pairar se o sinal do telecomando for perdido. A acéo pode ser definida na aplicagédo. O RTH
de seguranga estara disponivel apenas se o RTH estiver definido.

& * A prevencao de obstéculos é desativada quando a aeronave esté no modo de Altitude, que entra em situagdes como quando
o sinal GNSS ¢ fraco. Tenha em atengdo que a prevencao de obstaculos ndo ¢é fidvel ao utilizar a aeronave em ambientes
onde 0 médulo radar n&o pode funcionar normalmente. E necessério ter precaucéo adicional em tais situagdes.

Utilizagao de pesticidas

N

. Evite a utilizagdo de pesticidas em pd, sendo que estes reduzem a vida Util do sistema de pulverizagao.

2. Os pesticidas s@o venenosos e implicam graves riscos para a seguranga. Utilize-os apenas em conformidade rigorosa com as suas
especificagoes.

3. Use &gua limpa para misturar o pesticida e filtre o liquido misturado antes de o colocar no depdsito de pulverizagéo, de forma a

evitar bloquear o filtro.

4. A utilizagéo eficaz de pesticidas depende da densidade do pesticida, taxa de pulverizagdo, distancia de pulverizagéo, velocidade da
aeronave, velocidade e direc@o do vento, temperatura e humidade. Tenha em consideragéo todos estes fatores ao usar pesticidas.

5. NAO ponha em risco a seguranga das pessoas, animais ou ambiente durante a operagao.

E importante entender as diretrizes basicas de voo quer sua protego e seguranca e das pessoas ao seu
redor. Certifique-se de que I as diretrizes de isengao de responsabilidade e seguranga..
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Usara T10

1. Preparar a bateria de voo inteligente

Utilize apenas as baterias de voo DJI oficiais listadas abaixo. Verifique o nivel de
bateria antes de voar e carregue-a de acordo com as instrugdes nos documentos
manuais correspondentes.

* Bateria de voo inteligente T10 BAX501-9500mAh-51.8V (recomendada)
* Bateria de voo inteligente T20 AB3-18000mAh-51.8V
 Bateria de voo inteligente T16 AB2-17500mAh-51.8V

2. Preparar a aeronave

Desdobre os bragos M1 e M2 e aperte os dois bloqueios Desdobre os bragos M3 e M4 e aperte os dois bloqueios
dos bragos. Evite entalar os dedos. dos bragos. Evite entalar os dedos.

Desdobre as pas da hélice. Insira a bateria de voo inteligente na aeronave até ouvir um

clique.

A * Certifique-se de que a bateria esté firmemente inserida na aeronave. Insira ou remova a bateria apenas quando a
aeronave estiver desligada.

« Para remover a bateria, prima e segure o grampo, e depois levante a bateria.

* Dobre os bragos M3 e M4 seguidos dos bragos M1 e M2 e certifique-se de que os bragos séo inseridos nos
grampos de armazenamento em ambos os lados da aeronave. Caso contrario, os bragos podem ficar danificados.

29



3. Preparar o telecomando

Carregar as baterias

Carregue a bateria inteligente externa usando o terminal de carregamento e um transformador CA. Carregue a bateria interna
do telecomando usando o carregador USB e cabo USB-C. Carregue totalmente as baterias antes da primeira utilizagao.

(5

.. Carregador USB
Tomada elétrica

Terminal de carregamento Transformador CA (100 - 240 V) Cabo USB-C

Montar a bateria externa

@ Prima o blogueio da tampa da bateria na parte traseira do
telecomando para baixo para abrir a tampa.

() Insira a bateria inteligente no compartimento e puxe-o para
cima.

(® Feche a tampa.

Botéo de libertagdo da
bateria

- Para retirar a bateria inteligente, prima e mantenha o
botdo de libertagédo da bateria premido e empurre a
bateria para baixo.

Montagem de dongle 4G e cartdao SIM

&  Utilize apenas um dongle aprovado pela DJI. O dongle suporta varias normas de rede. Utilize um cartdao SIM
compativel com a operadora de dados escolhida, e selecione um plano de dados méveis de acordo com o nivel de
utilizagao planeado.

* O dongle e o cartdao SIM permitem que o telecomando aceda a redes e plataformas especificas, tais como a
plataforma DJI Agras Management Platform. Certifique-se de que os insere corretamente. Caso contrario, 0 acesso
a rede nao estara disponivel.

Remova a tampa do compartimento do dongle.

Certifique-se de que o cartao SIM esta inserido no dongle. Insira o dongle na
porta USB e teste o dongle.*

Coloque novamente a tampa.

* Procedimento de teste: pressione o botéo de alimentagdo do telecomando uma vez, depois pressione novamente e
mantenha premido para ligar o telecomando. Em DJI Agras, toque em 3, e selecione Diagndstico de Rede. O dongle e
cartao SIM estéo a funcionar corretamente se o estado de todos os dispositivos na cadeia da rede estiverem a verde.
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Verificar os niveis da bateria

Baixo &—————— Alto

Prima o botao de alimentagéo do telecomando uma vez para verificar o nivel da bateria interna. Pressione o botao de
alimentagao uma vez, depois pressione novamente e durante dois segundos para ligar ou desligar.

Prima o bot&o de nivel da bateria na bateria inteligente externa uma vez para verificar o nivel da bateria.

C * Ao usar uma Bateria Inteligente externa, continua a ser necessario certificar-se de que a bateria interna tem alguma
poténcia. Caso contrario, ndo é possivel ligar o telecomando.

Ajustar as antenas

Levante as antenas e ajuste-as. A forca do sinal do telecomando é afetada pela
posi¢ao das antenas. Para uma ligacéo ideal entre o telecomando e a aeronave,
certifique-se de que o angulo entre as antenas e a parte traseira do telecomando é de
80° ou 180°.

Tente manter a aeronave dentro da zona de transmisséo ideal. Se o sinal estiver fraco, ajuste as antenas ou aproxime a
aeronave.

Zona de transmissao ideal

« Evite utilizar dispositivos wireless que usem as mesmas bandas de frequéncia do telecomando.

« Caso o dongle RTK seja usado para planeamento RTK, o moédulo deve ser desligado do telecomando apds o
planeamento estar concluido. Caso contrario, ird afetar o desempenho de comunicagéo do telecomando.

Preparar a descolagem
A. Cologue a aeronave numa superficie aberta e plana, com a traseira da aeronave virada para si.

B. Certifique-se de que as hélices estdo devidamente montadas, que nao existem objetos estranhos nos motores e hélices,
as pas das hélices e bracos estado desdobrados e os blogueios dos bragos estéo devidamente apertados.

C. Certifique-se de que o depdsito de pulverizagéo e bateria do voo
estdo devidamente colocados.

D. Coloque o liquido no depdsito de pulverizagéo e aperte a tampa.
Certifique-se de que as quatro linhas na tampa estao alinhadas
na dire¢ao horizontal ou vertical.

E. Ligue o telecomando, certifique-se de que a aplicagao DJI esta
aberta e ligue a aeronave.

O Ao usar pela primeira vez, ative a aeronave usando a aplicagéo DJI Agras. E necessario ter a sua conta DJI e ligagao
ainternet.

Internet
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Calibracédo da bussola

Quando a aplicagdo indica que é necesséria a calibragdo da bussola, toque em &, depois E}@ e deslize para o fundo.
Selecione Definigdes avangadas, depois UMC e Calibragao da bussola. Toque em Calibragao na seccao de Calibragdo da
Bussola e siga as instrugdes no ecra.

Descarregar ar preso nas mangueiras

A T10 apresenta uma funcéo de descarga de ar preso automatica. Quando é necessdrio descarregar ar preso, prima e
mantenha premido o botéo de pulverizagao durante dois segundos. A aeronave sera automaticamente descarregada até que
0 ar preso seja totalmente descarregado.

Calibrar o medidor de fluxo

Certifique-se de calibrar o medidor de fluxo antes de o utilizar pela primeira vez. Caso contrario, o desempenho de
pulverizagdo podera ser afetado.

A. Preparacédo
@ Encha o depdsito de pulverizagao com, aproximadamente, 2 litros de agua.

@ Utilize a fungdo de descarga de ar aprisionado automética para descarregar o ar preso. Os utilizadores também podem
descarregar o ar preso manualmente. Pressione o botao de spray para pulverizar o ar preso e pressione novamente o
botédo assim que todo o ar preso for descarregado.

B. Calibragao

@ Na aplicacéo, toque em Executar Operagdo para entrar na Vista de Operagéo. Toque em &, de seguida em .
toque em Calibragéo a direita da sec¢ao do medidor de fluxo.

(2) Toque em Iniciar Calibragao para comegar. A calibragao estara concluida apés 25 segundos e os resultados s&o
apresentados na aplicagao.

® Os utilizadores podem prosseguir assim que a calibragédo for concluida com éxito.

® Se a calibragéo falhar, toque em “?” para ver e resolver o problema. Volte a calibrar assim que o problema for resolvido.
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Na aplicagéo, entre em Vista da Operagéo. Certifique-se de que existe um sinal GNSS forte, e a barra do estado do sistema
indica Rota Manual (GNSS) ou Rota Manual (RTK).* Caso contrario, a aeronave néo descola.

Para que a aeronave saia automaticamente e realize uma operagéo, recomenda-se criar um plano para um campo e
selecionar uma operagao antes da descolagem. Consulte a secgao Iniciar Operagdes para obter mais informagdes. Para
outros cenérios, descole e aterre manualmente.

Descolagem

Realize um Comando de Manipulo de Combinagédo (CSC) e empurre o manipulo de acelerador para cima para descolar.

) v Wil > &
1 e
Manipulo do acelerador
(manipulo esquerdo no Modo 2)
Aterragem
Para aterrar, puxe 0 manipulo para baixo até que a aeronave aterre. Existem dois métodos para parar os motores.

Método 1: quando a aeronave aterrar, empurre e mantenha pressionado o manipulo esquerdo do acelerador. Os motores
param apos trés segundos.

Método 2: quando a aeronave aterrar, empurre 0 manipulo para baixo, e realize o mesmo CSC usado para arrancar os
motores. Solte os dois manipulos quando os motores pararem.

* O posicionamento RTK é recomendado. Na aplicagéo, aceda a Vista de Operagéo, toque em %%, de seguida RTK para
ativar o posicionamento RTK da aeronave, e selecione um método para recegao de sinais RTK.



? & RP-HQ]

Método 1 Método 2

& « As hélices em rotagdo podem ser perigosas. Mantenha-se afastado das hélices e dos motores em rotagao. NAO
ligue os motores em espagos confinados ou sempre que existam pessoas nas proximidades.

* Mantenha o controlo do telecomando enquanto os motores estiverem a funcionar.

* Pare os motores durante o voo apenas em situagdes de emergéncia, sempre que seja necessario fazé-lo para
minimizar os riscos de danos ou ferimentos.

* Recomenda-se a utilizagdo do Método 1 para parar os motores. Ao usar 0 método 2 para parar os motores, a
aeronave podem rolar caso nao tenha ainda aterrado completamente. Utilize o método 2 com precaugéo.

* Apos a aterragem desligue a aeronave antes de desligar o telecomando.

Iniciar operagées

Apos a area de operacéo e obstaculos terem sido avaliados e as definigdes configuradas, a aplicagdo DJI Agras utiliza
o sistema de planeamento de operacgdes inteligente integrado para produzir uma rota de voo, com base na informagao
introduzida pelo utilizador. Os utilizadores podem invocar uma operagao depois de planear um campo. A aeronave inicia a
operagao automaticamente e segue a rota de voo planeada.

Em cenérios de terrenos complicados, podem ser utilizadas a Phantom 4 RTK e a DJI TERRA™ para planear rotas de voos e
importar as rotas para a aplicagdo DJI Agras para operagéo. Consulte o Manual do Utilizador da Agras T10 para obter mais
informagoes.

Planeamento de campo

A aplicagdo DJI Agras suporta o planeamento de rota de voo ao operar a aeronave para pontos de passagem, obstéaculos
e pontos de calibragdo ou ao passar por estes pontos levando o telecomando, um telecomando com dongle RTK ou
dispositivo RTK. A seguinte rota foi planeada ao passar por pontos com um telecomando.

Quando o dongle RTK (vendido separadamente) esta ligado a porta USB-A no telecomando, pode ser selecionado “Andar
com RTK” durante o planeamento do campo para planear operagdes a preciséo ao centimetro. Os passos restantes séo os
mesmos que as instrugdes para andar com um telecomando.

> > &l >

Ligue o telecomando. Abra a Toque em Campo do plano, Aguarde até que o sinal GNSS seja forte. A
aplicagéo DJI Agras. selecione Andar com RC. precisdo do posicionamento pode variar em
+/-2 metros.
Q ‘ Q
-
-—
Q > 2 > Q >
Passe com o telecomando ao Passe por cada obstaculo a vez Passe a volta do obstaculo e toque em
longo da fronteira da area de e toque em Obstaculo Modo Adicionar Obstaculo C2 em diversos pontos
operagao e toque em Adicionar C1.r ao redor do obstaculo.*

Ponto de Passagem C2 nos
pontos de viragem.

> |B

Toque em Ponto de Os pontos de passagem e rota Guarde o plano de

Passagem C1 para voltar de voo podem ser editados. campo.

para adicionar pontos de Ajuste as posigdes dos pontos de

arestas a area de operagéo. passagem, configure a distancia
e alinhe o espagamento, ajuste * Quaisquer obstéaculos dentro ou fora da
a diregao de rota ao tocar ou area de operagao podem ser marcados.

arrastar o icone (0.
Depois de terminar o planeamento, prima o botao retroceder no telecomando para regressar ao ecra inicial.
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Realizar uma operacao

W@

Ligue o telecomando Toque em Executar Toque em @ e selecione Toque em Editar para editar
e a aeronave. Tarefa no ecra inicial da 0 campo a partir da lista. novamente os pontos de
aplicagao. passagem e rota de voo.

Toque em Utilizagao e Defina os parametros de Defina a altura de remocéo automatica definindo a ligagdo de

toque em Iniciar. funcionamento e confirme.  encaminhamento da ligagdo na aplicagao e desloque o cursor
para descolar. A aeronave ira realizar automaticamente a
operagao.

&  Descole apenas em areas abertas e defina uma altura de descolagem adequada, de acordo com o ambiente de
operagao.

« E possivel colocar a operagdo em pausa ao mover o manipulo de controlo ligeiramente. A aeronave ira passar e
registar o ponto de interrupgao. Depois disso, a aeronave pode ser controlada manualmente. Para continuar a
operagao, selecione-a novamente a partir da marca Executar na lista Z]. A aeronave regressara automaticamente
ao ponto de interrupgao e retomara a operagao. Preste aten¢éo a seguranga da aeronave quando regressar a um
ponto de paragem.

* No modo Operacéo Rota, a aeronave consegue contornar obstaculos, estando este desativado por padrao; pode
ser ativado na aplicagé@o. Caso a fungao esteja ativada e a aeronave detete obstaculos, a aeronave ird abrandar e
contornar os obstaculos, regressando depois a rota de voo original.

* Os utilizadores podem definir a agdo que a aeronave ira realizar apds a operacao estar concluida na aplicagéo.

Mais modos e fungdes de operacao

Consulte o Manual do Utilizador do Agras T10 para obter mais informagdes sobre os modos de Operacéo A-B, Manual e
Manual Plus e sobre como utilizar fungdes como Encaminhamento de Ligagao, Retomar Operagdes, Protegao de Dados do
Sistema e Depdsito Vazio.

Manutencéao

Limpe todas as partes da aeronave e o telecomando no final de cada dia da pulverizagao depois de a aeronave regressar a

uma temperatura normal. NAO limpe a aeronave imediatamente ap6s a conclusao das operagdes.

A. Encha o depésito de pulverizacdo com agua limpa ou dgua com sabao e pulverize a 4gua através dos bocais até o
depdsito estar vazio. Repita o passo mais duas vezes.

B. Separe o depdsito de pulverizagdo e o conector do depdsito para os limpar. Retire o filtro do depdsito de pulverizagao, os filtros
dos bocais e os bocais para limpar e remover obstrugdes. De seguida, coloque estas pegas em agua limpa durante 12 horas.

C. Certifique-se de que a estrutura da aeronave estd completamente ligada para que possa ser lavada diretamente com
agua. E recomendado utilizar um pulverizador com agua para limpar a estrutura da aeronave e limpa-la com uma escova
suave ou um pano humido, antes de limpar as manchas de agua com um pano seco.

D. Se existir poeira ou liquido pesticida nos motores, nas hélices ou nos dissipadores de calor, limpe-os com um pano
humido antes de limpar as manchas de agua com um pano seco.

E. Limpe a superficie e ecrd do telecomando com um pano humido limpo que tenha sido torcido.

Consulte as diretrizes de isencdo de responsabilidade e de seguranga para obter mais informagdes sobre a manuten¢ao do

produto.

Transfira o Manual de Utilizador da Agras T10 para mais informacgdes:
https://www.dji.com/t10/downloads
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Especificacoes

© Modelo do produto

® Estrutura da aeronave
Distancia entre eixos maxima
diagonal
Dimensodes

® Sistema de propulsao
Motores

Poténcia maxima

ESC

Corrente méaxima de
funcionamento (continua)
Hélices dobraveis (R3390)
Diametro x Inclinagao
Sistema de pulverizagéo
Deposito de pulverizagao
Volume

Carga de funcionamento
Bocais

Modelo

Quantidade

Taxa maxima de pulverizagao
Largura da pulverizagéo
Tamanho da goticula

Medidor de fluxo
Faixa de medida
Erro

Liquido mensuréavel

Radar digital omnidirecional
Modelo

Frequéncia de funcionamento
Consumo de energia

Poténcia da transmissao (EIRP)

Detegao de altitude e Adaptacéo

ao terreno!”

Preveng&o de obstaculos!”

Classificagao IP
© Radar ascendente
Modelo

3WWDZ-10A
1480 mm

1958x1833x553 mm (bragos e hélices nao dobrados)
1232x1112x553 mm (bragos nao dobrados e hélices dobradas)
600x665x580 mm (bragos e hélices dobrados)

2500 W/rotor

32A

33x90 pol.

Totalmente carregado: 8 L
Totalmente carregado: 8 kg

XR11001VS (padrao); XR110015VS, XR11002VS (opcional, comprar
separadamente)

4

XR11001VS: 1,8 L/min, XR110015VS: 2,4 L/min, XR11002VS: 3 L/min
3-5,5m (4 bocais, a uma altura de 1,5 - 3 m acima das plantacdes)
XR11001VS: 130 - 250 pm, XR110015VS: 170 - 265 um, XR11002VS: 190 -
300 pum (sujeito ao ambiente de funcionamento e taxa de pulverizagdo)

0,25 - 20 L/min

<+2%

Condutividade > 50 pS/cm (liquidos, tais como agua corrente ou pesticidas
que contenham agua)

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 - 24,25 GHz

12W

SRRC: < 13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: < 20 dBm

Faixa de detecao de altitude: 1 - 30 m

Faixa de funcionamento de estabilizagdo: 1,5- 15 m

Inclinagédo méaxima em modo Montanha: 35°

Faixa de detegao de obstaculos: 1,5 -30m

FOV: Horizontal: 360°, Vertical: +15°

Condigdes de trabalho: voar mais de 1,5 m sobre o obstaculo a uma
velocidade inferior a 7 m/s

Distancia limite de seguranca: 2,5 m (disténcia entre a parte da frente das
hélices e o obstaculo apds travagem)

Direcao de prevencéo de obstéculo: prevencao de obstaculo omnidirecional na
diregao horizontal

P67

RD2414U
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Frequéncia de funcionamento
Consumo de energia

Poténcia da transmissao (EIRP)
Prevenc&o de obstaculos!”

Classificagao IP

Camara FPV

FOV

Resolugao

Focos FPV

Parametros de voo
Frequéncia de funcionamento

Poténcia da transmisséo (EIRP)

Peso total (exc. bateria)
Peso méximo de descolagem

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 - 24,25 GHz

4W

SRRC: < 13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: < 20 dBm

Faixa de detegao de obstaculos: 1,5 - 15m

FOV: 80°

Condigdes de trabalho: disponiveis durante a descolagem, aterragem e subida
quando um obstaculo esta a mais de 1,5 m acima da aeronave.
Distancia limite de seguranca: 2 m (distancia entre o ponto mais alto da
aeronave e 0 ponto mais baixo do obstaculo apds a travagem)

Direcao de prevencéo de obstéculo: ascendente

P67

Horizontal: 129°, Vertical: 82°
1280x720 15 - 30 fps
FOV: 120°, brilho méximo: 13,2 lux a 5 m de luz direta

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 - 2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725 - 5,850 GHZ?

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: < 20 dBm, FCG/NCC: < 31,5 dBm
5,8 GHz

FCC/SRRC/NCC: < 29,5 dBm, CE: < 14 dBm

13 kg

24,8 kg (ao nivel do mar)

Intervalo de preciséo a pairar (com D-RTK ativado: Horizontal: £10 cm, Vertical: £10 cm

sinal GNSS forte)

Frequéncia de funcionamento
RTK/GNSS
Bateria

Consumo maximo de energia
Tempo a pairar’

Angulo méximo de inclinagio
Velocidade maxima de
funcionamento

Velocidade méaxima de voo
Resisténcia maxima ao vento
Limite de funcionamento méximo
acima do nivel do mar
Humidade de funcionamento
recomendada

Temperatura de funcionamento
recomendada

Telecomando

Modelo

Ecra

RAM

Bateria incorporada

GNSS

Consumo de energia
Temperatura de funcionamento
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D-RTK desativado:

Horizontal: £0,6 m, Vertical: +0,3 m (Mddulo de radar ativado: +0,1 m)
RTK: GPS L1/L.2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5"
GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1?

Bateria de voo aprovada DJI (BAX501-9500mAh-51.8V, AB3-18000mAh-
51.8V, ou AB2-17500mAh-51.8V)

3700 W

19 min. (peso de descolagem de 16,8 kg com uma bateria de 9500 mAh)
9 min. (peso de descolagem de 24,8 kg com uma bateria de 9500 mAh)
156°

7m/s

10 m/s (com sinal GNSS forte)
8m/s
4500 m

<93%

0°Ca45°C (32 °Fa113°F)

RM500-ENT

ecra de 5,5 polegadas, 1920x1080, 1000 cd/m?, sistema Android
4GB

18650 ido de Li (5000 mAh @ 7,2 V)

GPS+GLONASS

18W

0°Ca45°C((B32°Fai13°F)



Temperatura do ambiente de 5°Ca40°C (41 °Fa104 °F)
carregamento
Temperatura de armazenamento -30 °C a 60 °C (-22 °F a 140 °F) (armazenado durante ndo mais de um més
com uma energia de bateria integrada de 40% a 60%)
OcuSync Enterprise
Frequéncia de funcionamento SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 - 2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725 - 5,850 GHZ?
Distancia méxima de transmissdo FCC/NCC: 7 km, SRRC: 5 km, MIC/KCC/CE: 4 km
(desobstruida, sem interferéncias)
Poténcia da transmissao (EIRP) 2,4 GHz
SRRC/CE/MIC/KCC: < 20 dBm, FCC/NCC: < 30,5 dBm
5,8 GHz
SRRC: < 21,5 dBm, FCC/NCC: < 29,5 dBm, CE: < 14 dBm
Wi-Fi
Protocolo Wi-Fi Direct, Wi-Fi Display, 802.11a/g/n/ac
Wi-Fi com 2x2 MIMO
Frequéncia de funcionamento 2,4000 - 2,4835 GHz
5,150 - 5,250 GHZ”
5,725 - 5,850 GHz”
Poténcia da transmissao (EIRP) 2,4 GHz
SRRC/CE: 18,5 dBm, NCC/FCC /MIC/KCC: 20,5 dBm

5,2 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 14 dBm, KCC: 10 dBm
5,8 GHz
SRRC/NCC/FCC: 18 dBm, CE/KCC: 12 dBm
Bluetooth
Protocolo Bluetooth 4.2

Frequéncia de funcionamento 2,4000 - 2,4835 GHz
Poténcia da transmissdo (EIRP)  SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6,5 dBm
Telecomando da bateria inteligente

Modelo WB37-4920mAh-7.6V
Tipo de bateria 2S LiPo
Capacidade 4920 mAh
Tensao 76V
Energia 37,39 Wh
Temperatura do ambiente de 5°Cad40°C (41 °Fa104 °F)
carregamento

* Terminal de carregamento de bateria inteligente
Modelo WCH2
Tensao de entrada 17,3-26,2V
Tensao e corrente de saida 87V,6A

Temperatura de funcionamento 5 °C a 40 °C (41 °F a 104 °F)
© Transformador CA

Modelo A14-057N1A

Tensao de entrada 100 - 240V, 50/60 Hz
Tenséo de saida 17,4V

Poténcia nominal 57 W

[1] O alcance do radar eficaz varia consoante o material, posicéo, formato e outras propriedades do obstaculo.

[2] Os regulamentos locais em alguns paises proibem a utilizagao de frequéncias 5,8 GHz e 5,2 GHz. Em alguns paises, a
banda de frequéncia 5,2 GHz é permitida apenas em utilizagdes no interior.

[3] O suporte para Galileo estara disponivel numa data posterior.

[4] Tempo a pairar adquirido ao nivel do mar, com velocidades de vento inferiores a 3 m/s.
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ApoH

AGRAS™ T10 oT/M4aeTCs COBEPLUIEHHO HOBOW KOHCTPYKLMEN, BKIIOYAIOWIEN CKNaabiBAIOWMIACS C YeTbipex CTOPOH
KOpMyc, BbICTPOCHEMHBI Bak 1N akKyMySSTOp APOHa, YTO OBneryaeT 3aMeHy, YCTaHOBKY U xpaHeHue. OBHOBNEHHbIN PEXIM
ornpefeneHyst MapLLpyTa BKlO4aeT B Ce6s MapLUPYT COeAVHEHWs!, MO3BONSIOLLMIA APOHY aBTOMATUHECKU JIETETb MO MapLUPYTY 1
orubatb NPensTCTBIS, OTMEHYEHHbIE MPU NAaHMPOBaHNV MONS.

BopToBas D-RTK™ moxeT ncnonb3osatbCst Afisi NO3ULIMOHMPOBAHUSA™ C TOYHOCTBIO A0 CaHTUMETpa, a TEXHONOrns ¢
npMeHeHemM AByX aHTeHH obecneunsaeT N3MepPeEHVst Kypca 1 BbICOKOE CONPOTVBAEHNE MarHUTHbIM MOMEXaMm. ,ﬂpOH OcCHalleH
CYCTEeMO pajapa ¢ BOCMpUATEM Cepbl — UHHOBALMOHHOW CUCTEMON, MPVMEHSIEMON B OTPAC/M CEbCKOro xo3sncTea. B Hee
BXOAVT BCEHaNpaB/IeHHbI LichpoBO pagap 1 BepxHUi papap. Cructema oTeevaeT 3a Takune hyHKLWK, kak ornbaHre penbeda,
pacnoaHaBaHve NPenaTcTBUiA 1 1x obneT. bnarogaps KypCcoBbiM Kamepam B NMepefHen 1 3agHei 4acTax annapara v SpKvm
MPOXXEKTOPaM CricTema 06ecreunBaeT KOMMIEKCHYIO 6e30MacHOCTb B 1060 BPEMSsi CyTOK W Mpu JIo6oi noroge.

CuctemMa pacrblieHnst ocHalleHa 8-IMTPOBbIM GaKOM, YETLIPbMSI OMPLICKUBATENSAMN W 2-KaHasbHbIM 31EKTPOMArHUTHBIM
pacxofoMepoM, obecneqmBatoLLM PaBHOMEPHYIO 1 TOYHYLO 06paboTKy, KOTOpas 3KOHOMUT >XXMOKOCTb U CHUPKAET 3aTpartbl
nonb3oBaresnen.

CreneHb 3awmTbl ApoHa cooTseTcTByeT IP67 (IEC 60529). Ero 0CHOBHbIE 3N1EMEHTbBI MOKPbIThI TPEMSI CIOSIMU 3aLLWTbI, YTO
fenaeT T10 yCTOMUMBBLIM K pXKaBUMHE, @ TakKe Mble- ¥ BOAOHENPOHWLIAEMbIM, MO3TOMY €ro MOXXHO NPOCTO MbITb BOLOM.

Buna csagn

1. Mponennepsl 9. ONeKTPOMarHUTHbIE BbIMyCKHbIE 17. BapHaa kypcoBas kamepa

2. Motopsbl KnanaHb! 18. ViHavKaTopbl COCTOSIHMS ApoHa

3. ESC 10. Pacnbivtenn 19. MocanoyHoe waccu

4. VIHOVKaTOPbI NepeHel YacTy ApoHa 11. BeeHanpasneHHbIn Lndhposoi 20. AHTeHHbl OCUSYNC™
(Ha ABYX NepeaHmx sy4ax) panap 21. AHTEHHbI 60PTOBOV CUCTEMbI

5. Jlyun 12. BepxHuin pagap (BCTPOEHHbIN) D-RTK

6. CknaaHble AaT4VKv OBHaPYXKEHIS 13. Tennootsope! 22, 3aaHvie VHaMKaTopb! ApoHa (Ha
(BCTPOEHHbIE) 14. Bak [ABYX 3a4HVIX Jly4ax)

7. WnaHrn 15. OTCeKk ons akkymynstopa

8. OnpbickvBaTenu 16. PpoHTanbHas KypcoBas kamepa

* JomkHa MCnonb3oBaThCst ¢ MOBUNBLHOM CTaHUMEN NS BbICOKOTOYHOM CMyTHUKOBOW CUCTEMbI NMO3ULMoHMpoBaHus D-RTK 2
DJI™ (npopmaeTcs oTaenbHo) unv ¢ ogoBpeHHbiM DJI ceTesbiM cepercom RTK.
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MNynbT ynpaBneHus

B nynbte Smart Controller Enterprise ncnonsdyetcs TexHonorust nepegaym curHana DJI OcuSync Enterprise ¢ MakcumMansHowm
[anbHOCTBIO Nepedadn 7 Km* n nogaepxkon Wi-Fi n Bluetooth. MynbT ynpasneHns ocHalleH OTAeNbHbIM SPKUM 9KpaHOM
auvaroHanbto 5,5 AloriMa n UCMoSb3yeTcst ¢ BCTPOEHHBIM OBHOBIEHHBIM UHTYUTUBHO MOHATHBIM NpuioxeHuem DJI Agras.
Mpw nogkniodeHn Mogema RTK (MpogaeTcs oTAenbHO) K MynbTy yrpaBneHus nofb3osaTeNy MOryT NnaHMpoBaTh 3apaqu ¢
TOYHOCTBIO 10 CaHTUMETPA. PeXxum ynpaBfieHnst HECKONbKVMI APOHAMU® C MysbTa MOXET UCMONb30BATLCS A1 BbINOHEHS
3aAa4 HECKOMIbKMMU APOHaMW OAHOBPEMEHHO, YTO MO3BOMSET nMunoTaM pabotaTb achdexkTnsHee. N nutaHns nyista
YNPaBIEHVst MOXET UCMOJb30BATLCS KaK BCTPOEHHbIN, TaK ¥ BHELLHWI akkyMynsTop. Bpemst paboTsl nynbTa yrnpasneHs
COCTaBNSET [0 4 4acoB, YTO WaeanbHO NOAXOANUT A1 ANMTENBHOM PaboTbl C BBICOKON VHTEHCBHOCTHIO.

1. AHTEHHbI 11. KHonka noaTteepxaeHvis 21. Konecuko nepexnoyeHmns

2. KHonka Bo3BpaTa/thyHKLMN 12. CeHCOpHbI 3KpaH ynpas/ieHVs 4POHOM

3. [KOMCTVKN 13. MopT sapsokv USB-C 22. Bo3nyxo0TBOAHOE OTBEPCTVE

4. KHorka Bo3Bpara oMot 14. Kpbllka oTceka s Mofema 23. KHorka C1 (HacTpanBaemas)

5. KHorka C3 (HacTpavsaemasi) 15, KOnecnko ckopocTy pacnbineHms 24. Krorika C2 (HacTpaviBaemasi)

6. Mepextodatesn PeXMOB NosieTa 16. KHorKa pacrisinexns 25. KpeblLKa oTCeka

7. Ceetogunon, 17. Mopt HDMI aKkkymysiaTopa

8. CBETOAMOAHBIE VHAMKATOPbI YPOBHS 18. CnoT Ans kapTbl NamsT microSD 26. Krorka oTcoeauHerns
3apsapa akkymyngropa 19. Mopt USB-A KPbILLKV akkymynsitopa

9. Krorika 5D (HacTpavisaemas) 20. KHorka nepexsioderms «Kypcosas 27. Pyxosmka

10. KHonka nutaHus Kamepa/kapTa»

Ha pucyHke Huxe nokasdaHa yHKUMA NPy KaXkAOM ABVKEHUM [KOUCTUKA Ha npuMepe pexxuma 2. B pexxume 2 nesbin
[DKOVICTVK UCMONb3YeTCs ANS yNPaBieHUst BbICOTOM 1 KyYPCOM NeTaTesIbHOro annapara, npasbit AKONCTUK — A5 yNpaBneHuns
[BVDKEHVEM Briepe[, Ha3af, BNIeBO 1 BrpaBo.

J1eBblit BXKONCTVIK 5 i MpaBbilt JKONCTUK Briepen
BEpPX i ﬁ
5 & : D
Do+~ G
|
|
A : s
: Caagn
|
|
|
Gom) CAN) 1 o o=
MoBopoT Bneso MosopoT Bnpaso : Bneso Bripaso

* [MynbT ynpaBneHys MOXeT 06ecnednTb MakcMarbHyto AanbHOCTb nepepadun curHana (FCC/NCC: 7 km; SRRC: 5 km; CE/KCC/
MIC: 4 KM) Ha OTKPbLITOM MPOCTPAHCTBE 63 3NEKTPOMArHUTHBIX MOMEX MPW BbICOTE NoNeTa 0koso 2,5 M (8,2 ¢yTos).
CobntofanTe MECTHbIE 3aKOHbI 1 HOPMATVIBHbIE aKTbl MY MCTIONB30BAHUN PEXMMA YNPABIIEHNS HECKOSTbKIMI APOHAMU.
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Be3onacHocTb noneTtoB

YT0o6bI 06ecneunTb COBCTBEHHYIO 6830MacHOCTb, @ Takke 6e30MacHOCTb OKPYXKaKoLLMX, NONb3oBaTe b AO/KeH obnajarb
6a30BbIMV 3HAHUSIMI O MPVHLMNAX U TEXHUKE BbINOSHEHWS MONETOB.

. MMoneTbl Ha OTKPbITBIX y4acTkax: obpallanTe BHUMaHWE Ha onopbl U avHWK J13M, a Takxe gpyrne npenstcteuns. HE
coBepLualiTe noneTbl B6/M3M BOAbI, JIOAE, XKMBOTHBIX UM Haf, HMW.

2. TIOCTOSIHHO KOHTPOSIMPYITE APOH: AEPXNTE PYKU Ha MyNbTe yNpas/eHvs 1 clegute 3a annapaTtoM B noseTe, Aaxe

npu NCNONb30BaHWN NUHTENNEKTYasbHbIX (OYHKLWA, TakuX Kak pexumMbl paboTel «MaplwpyT», «MapwpyT A-B» 1

«/IHTENNEeKTyanbHbI BO3BPAT AOMOW».

©

[ep>xxuTe annapart B noJie 3peHust: NOCTOSHHO AEPXXWTe APOH B Mpefesiax BUAUMOCTU, n3beraiiTe NoMeToB 3a 3haHWSIMU Un
LPYTMI MPENSTCTBYSIMK, KOTOPbIE MOTYT 3a6710KMPOBaTL 0630p.

>

Cﬂeﬂ,VITS 3a BbICOTON: B uenax 6e3onacHoCcTH MMNOTUPYEMbIX JleTaTesibHbIX annapaTtoB v Apyrnx BO34YLWHbIX CyaoB
noaHMMariTe APOH Ha BbicoTy He 6onee 100 M (328 dhyToB), cobntofiast BCe MECTHbIE 3aKOHbI 1 TPEOOBaHVIS.

MepeguTe no cobinke https://www.dji.com/flysafe, 4tobel nonyunts 6onee noapobHyto
MHhOPMaLMIO O BaXKHbIX (DYHKLMSIX 6€30MacHOCTH, Takmx kak 3oHbl GEO.

Tpeb6oBaHus K ycrioBusim rnosneta
1. HE vcnonbayiite ApoH Ans pacrblieHnst Npu CKOPOCTY BETPA, NPeBbILLaoLLen 18 km/4.

2. HE vcnonbayiTe ApoH Npy He6AaronpusiTHbIX MNOroAHbIX YCOBMSIX, TakMX Kak CKOPOCTb BETPA, MpeBbiluatolias 28 Km/Y,
CWIbHBI 00XOb, MPEBbILLAIOLLMIA 25 MM 0CafKoB 3a 12 4acoB, CHEr WM TyMaH.

3. HE nertaiite Ha BbicoTe, NpesbiLLatoLLen 4,5 km (14 763 dyToB) Hag, ypOBHEM MOPS.

4. VHTennekTyanbHble yHKUMM npunoxerns DJI Agras yKakyT peKoMeHayeMbld Npefiel Macchl MoNe3HoM Harpysky 6aka B
COOTBETCTBUV C TEKYLLWIM COCTOSIHMEM [POHA W OKPY>KaIOLLMMK YCIOBUSIMA. He mpeBbiLLaliTe pekoMeHayeMbli Npefesn Macchbl
TOJIE3HON HArPy3KV1 MY [OGABIIEHN XXAKOCTU B 6aK. OTO MOXET OTpHLIaTENbHO CKadaTbes Ha 6e30MacHoCTV NosieTa.

5. ¥Y6eauTech, YTO CUrHa CNyTHUKOBBLIX CUCTEM MO3ULMOHNPOBAHKSA CTabuneH, a aHTeHHbl D-RTK Bo Bpemsi paboTbl He
3a610KMpPOBaHbI.

Bosspar gomon (RTH)

[poH aBTOMaTU4ECKV BEPHETCS B [IOMALLIHIOIO TOUKY B C/IEAYIOLLVX CUTYaLusIX:

YMHbI1 BO3BPAT AOMOI: MONb30BATESNb HAXKUMAET U YAEPXKVBAET KHOMKY BO3BpaTa AOMO.

ABapuiiHbI BO3BPAT [OMOW: NOTEPSIH CUrHaN NyNbTa ynpaBneHns ™.

Ecnn B pagnyce 20 M OT ApoHa UMEETCa NPensaTCTBUE, OH CHU3UT CKOPOCTb M OCTaHOBUTCS B BO3ayxe. [poH npekpatnt
BO3BpaT AOMOW 1 ByAeT XaaTb AaNbHELLMX KOMaHA,

Mpwn cpabatbiBaHWK BO3BPaTa AOMONM BO BpeMs MapLupyTa nofieTa APOH MOXET LOMOJIHUTENBHO CMNaHnpoBaTb MapLUpyT
BO3BpaTa JOMOW C 061€TOM MPENATCTBUYA NMPU NIAHUPOBaHUM MONS.

* [IpOH BepHETCS AOMOM AN OCTaHOBUTCS B BO3AyXe NpW NMOTepe curHana nynbta ynpasneHus. [encrtere MoXXHO 3aaaTb B
NPUNOXeHUN. ABapuiiHbI BO3BPaT AOMOI ByAeT AOCTYNEeH TOMbKO NpW YCTaHOBKE BO3BpaTa AOMOWA.

& * OyHKUMS NPEAOTBPALLEHUS CTONKHOBEHWUI OTKIIIOHAETCS B PEXUME aca. pOH NepexoaunT B 3TOT PEXUM Mpy cnatom
CuUrHasne CryTHUKOBbIX CUCTEM MO3MLMOHMPOBaHUS. OBpaTUTe BHUMAHWE, YTO HEMb3s nonararsCs Ha MpeaoTBpaLLeHe
CTOSIKHOBEHWIA MPU UCMOMB30BaHMM APOHA B YCIOBYSIX, B KOTOPLIX MOAY/b pafjapa He MOXeT paboTaTb HOpMaibHO.
ByabTe 0c060 BHAMATENbHBI B TAKWX CUTYaLMSX.

Wcnonb3oBaHue nectuumMoos

1. |-|DI/I BO3MOXKHOCTV 13berainTte ncnonb3oBaHns MOPOLWKOBbIX NECTULUMAOB, T. K. OHM MOIYT COKPaTUTb CPOK C}'Iy)K6bI CUCTEMbI
pacnblNeHns.

[

MecTUUMAb! SA0BUTLI U NPEACTABASIOT CePbe3HyYIo Yrpo3y 6e30MacHOCTU. Vcrnonb3yiiTe Ux B CTPOrOM COOTBETCTBUM C UX
XapaKTepPUCTUKaMU.

3. [Ins cMmeluvBaHns NecTUUMAOB MCNOMb3YINTE YUCTYIO BOAY U (PUILTPYINTE CMELLaHHbIE XXUAKOCTU Nepeq, 3a/MBKoM B 6ak,
YTOBbI HE 3aCOPUTL CEeTHaTLIN OUNLTP.

>

A eKTBHOE NCMONL30BaHNE NECTULIMAOB 3aBUCHT OT UX MIOTHOCTU, CKOPOCTU PaCMbEHNS,, CKOPOCTU APOHA, CKOPOCTH 1
HanpaseHys BETPa, TEMMepaTypbl v BA2XKHOCTY. YuuTbiBaiTe BCe (hakTopb! NPy UCMOMB30BaHN NECTULMAOB.

o

HE nopeprarite onacHOCTYV NIOAEH, XKVMBOTHBIX 1 OKPY>KaIOLLYIO Cpefly BO BPeMs PacribleHys.

YT06bl 06ecneunTb COBCTBEHHYIO 6E30MacHOCTb, a Takke 6e30MacHOCTb OKPYXatoLWVX, MoNb3oBaTelb
[omkeH 0bnagaTb 6a30BbIMA 3HAHVSAMW O MPUHLMNAX U TEXHUKE BbINOMHEHUs noneTos. O3HaKOMbTECH C
3asB/ieHneM 06 oTKase OT OTBETCTBEHHOCTV U PYKOBOACTBOM MO TeXHUKE 6e30MacHOCTM.
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NUcnonb3oBaHue T10

1. Moparotoska akkymynsitopa Intelligent Flight Battery

|/|CI'IOJ'Ib3y\7\Te TOJIbKO MepednCneHHble HKe O(IJV\LLI/IaﬂbeIe AKKYMYNATOPbI A4
npoHos DJI. MpoBepbTe ypoBeHb 3apsaa akkymynsTopa neped nonetom. MNMpu

HEOBX0AMMOCTN 3apsanTe akKyMyISTOP B COOTBETCTBUN C MHCTPYKUUSIMA B
PYKOBOACTBE.

* Akkymynsitop Intelligent Flight Battery T10 BAX501-9500mAh-51.8V
(pekomeHayeMmblit)

o Akkymynsarop Intelligent Flight Battery T20 AB3-18000mAh-51.8V
o Akkymynsarop Intelligent Flight Battery T16 AB2-17500mAh-51.8V

2. MoprotoBka gpoHa

Paznoxute nydn M1 n M2 n 3akponte obe 3ailenku. He Paznoxute nyun M3 1 M4 1 3akpoiite obe 3awenku. He
npuLLiemM1Te NasbLipl. npuLLiemMm1Te NastbLibl.

Pasnoxute nonactu nponennepos. YcraHosuTe akkymynatop Intelligent Flight Battery B apoH

[0 LenyKa.

A * YBepunTechb, YTO akKyMynsToOp HafeXHO YCTaHOBNEH B [POH. YCTaHaBMMBaiTe WM U3BMEKaNTe akkyMynsTop
TONLKO KOTAA POH BbIKITIOHEH.

* YTOGb! 3BNEYb aKKYMYSISITOP, HEXKMUTE 1 YOEPXKMBANTE (DMKCATOP, 3aTEM MOAHMUTE aKKyMYISTOP.

* Cnoxute nyun M3 n M4, satem M1 1 M2 1 y6eamTechb, YTO OHW YCTaHOBEHbI B 3a)KUMbI A5 XPaHEHWS Mo o6enm
CTOpPOHaM ApoHa. B NpOTVIBHOM Cy4ae nyym MOryT NoBpeauTLCS.
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3. MogroToBka nyJsbTa ynpasseHus
3apska akkymynsTopos

Bapspkarite BHeLWHWA akkymynsaTop Intelligent Battery npy nomoLum 3apsgHOro KOHUeHTpaTopa v agantepa nutaHus
nepeMeHHOro Toka. 3apskaiTe BHYTPEHHWI akKyMySISTOp NysibTa ynpas/ieHnst Npy NOMOLLW 3apsigHoro ycTpoiicTtea USB 1
kabens USB-C. MNonHOCTbIO 3apsaanTe akKyMyISTOpbl Nepes, NepBbIM UCMOb30BaHVEM.

(5

P 3apsigHoe yctpoiicTeo USB
= Apantep nutaHus oseTka
3apsaHbIii KOHLEHTPaTOP NepeMEHHOro ToKa (100-240 B) Kabenb USB-C

YcTaHoBKa BHELLHETO akKymyrisitopa

(1) HaskMITe KHOMKY CHSTUS! KPBILLKY aKKyMy/ISTopa Ha 06paTHOM
CTOPOHE My/bTa yNpasfieHus], YTOObl OTKPbITh €.

@ YcTaHosuTe akkymynstop Intelligent Battery B oTcek go ynopa.
(@ Bakpolite KpbILLKY.

KHonka oTcoeanHeHus

aKKyMyisTopa

:"Q"_ * YT06bI CHATL akkymynatop Intelligent Battery, Haxxkmute

’ 1 yAepXu1BaiiTe KHOMKY OTCOEAVHEHWS akkyMynsTopa v
NOATOSNKHWTE ero BHN3.

YctaHoBka mogema 4G n SIM-kapTtbl

 [lonyckaeTcst Ucnonb3osaHne TobKo Mofdema, ofobpeHHoro DJI. Mogem noaaepvBaeT pasnnyHble CTaHOapTbl
cetn. Mcnonbayite SIM-kapTy, COBMECTUMYIO C BbIBpaHHbIM MPOBaiaepoM MobWbHOM ceTu. Beibepute TaprchHbIin
rnaH B COOTBETCTBUM C MIAHMPYEMbIM NCTIOIb30BAHNEM.

* Mogem 1 SIM-kapTa no3BosstoT NysbTy YrpaB/eHst Nosy4YnTb AOCTYMN K OnpefeNieHHbIM CeTsaM 1 naaTopmam,
TakuM Kak nnatcopma ynpasnenuns DJI Agras. YcTaHaBnvBanTe vx KOPPEKTHO. B MPOTUMBHOM cryyae [OCTyn K
ceTv He ByfeT AOCTyMeH.

CHUMWTE KPBILLKY OTCEeKa Asis Mofema.

Y6eputecs, uto SIM-KkapTa ycTaHOB/IeHa B MOLEM. YCTaHOBUTE MOLEM B NOPT
USB 1 npoTecTupyiite yCTPOMNCTBO™.

YcTtaHoBUTe KPbIWKY Ha MecTo un yﬁeﬂMTer, 4TO OHa HapexHo
3aukerpoBaHa.

* TecTVpOBaH1e: HAXKMUTE KHOTKY MUTaHVS MysibTa ynpasieHus, 3aTeM HaXKMITE ee eLle pa3 v yaepKuBaiTe, YToobl
BK/OHMTL NyNbT. KocHUTeCh {6 B npunoxennn DJI Agras 1 BbibepuTe «[uarHoctuka cetu». Ecnm cocTosiHne Bcex
YCTPOWCTB B LEENN CETV OTOBPadKaeTCst 3eNeHbIM LIBETOM, 3HAUUT, MoaeM 1 SIM-kapTa paboTatoT HopMasibHO.
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MpoBepka ypoBHe 3apana akkymynstopa

" 3 Huiskuin
0D 00:0 =
HV3Kni @————> Bbicokuii —: : : :—
= Beicokuit

HaxxmuTe KHOMKy MUTaHUs MynbTa YnpasneHys OauH pas, YToBbl NPOBEPUTL YPOBEHb 3apsifa BHYTPEHHErO akkyMysTopa.
HaxkmuTe KHOMKY OfMH pas, 3aTeM HaXMUTE ee elle pa3 1 YAepKUBaNTe B TeYeHNe [OBYX CEKYHA A5 BKIOHEHUS U
BbIK/IOHYEHMS.

HaxxmuTe KHOMKy ypoBHS 3apsaa Ha akkymynstope Intelligent Battery ogvH pas, 4Tobbl NpoBEpUTL YPOBEHb €ro 3apsaa.

C * [py ncnonb3oBaHMN BHELLUHEro akkymynsaTtopa Intelligent Battery Bce paBHO Heobxogumo ybegnTbCst, 4TO
BCTPOEHHbIA akkyMy ISITOP VMeeT 3apsil. VHave ny/bT ynpaBieHns He BKITIOUMTCS.

PerynvlpOBKa aHTeHH

’_\O,D,HI/IMVITG n OTperynMpyﬁTe AHTEHHbI. MOU_LHOCTb CuUrHana nynbTa ynpasneHus
3aBNCUT OT NOJIOXKEHNS aHTEHH. ﬂ,]‘lﬂ ONTUMasIbHOro CoefHeHNa MexXxay nysibToM
ynpassieH1sa 1 gpoOHOM y6e/:u/|Ter, YTO yron Mexpgay aHTeHHamu 1 Ba,D.HeVI naHenbo
nynbTa ynpasneHus coctasnset 80° nam 180°.

CnenwuTe 3a Tem, YTOGbI APOH OCTaBaNICS B Mpefenax ONTUMasbHON 30HbI Nepeaadun curHana. Ecnm curHan cnabbii,
OTPEerynmMpyTe NONOXEHNE aHTEHH UM NOABEAMTE APOH GAvdKe.

OnTumanbHas 3oHa nepenaquy curHana

* He vicnionb3yiite 6ecnpoBoaHble YCTPOVCTBA, paboTaloLLyie Ha TeX XKe YacToTax, HTO 1 NyJbT yNpaBieHus.

e Ecnv mogem RTK ucnonesyetcs gns nnaHuposaHns RTK, 3TOT Moayfib HEOOX0AMMO OTK/OYUTL OT NyfbTa
yNpaBeHnst Noc/e 3aBePLUEHVISt NNaHNPOBaHKS. B NPOTUBHOM Cydae 3TO OTPULATENBHO CKaXKETCS Ha COOBLLEHUN
C NyIbTOM yNpaBeHs.

MoporotoBka K B3neTy
A. MNomecTuTe APOH Ha NAOCKYIO MOBEPXHOCTbL 6e3 NPENnATCTBUN, Tak, YTOBbl ero 3aaHss YacTb Bblna HanpasieHa Ha Bac.

B. yﬁeﬂVITer, YTO Nponensiepbl HAOEXXHO YCTaHOB/1EHbI, B MOTOPax 1 nponesisiepax OTCyTCTBYKOT NOCTOPOHHWE NPEMETHI,
NionacTy NPONESINEPOB 1 Jydn Pa3fIoXKEHbI, @ 3aLLEesIKM HAOEXHO 3aKpbITbl.

B. Y6eauTech, 4To 6aK U akKyMynsTtop ApPOHa HaAeXHo
3akpeneHsbl.

[. HanonHute 6aK XNOKOCTbIO 1 3aTAHWUTE KPbILWKY. YbeamTecs,
YTO YeTblpe JIMHMN Ha KPbILKe BbIPOBHEHbI MO MOpU3oHTaIn 1
BEPTUKaIN.

[. Bktounte nynbT ynpasneHus, yoeanuTech, YTO MPUIOXKeHVe
DJI Agras OTKPbITO, V1 BKITIOYTE [POH.

O [Mpy NepBOM VCNONB30BaHUN aKTVBUPYITE APOH Npu nomoLy npunoxxenns DJI Agras. Bam noTtpebyeTca poctyn k
Jimeprer YHETHOU 3anmcy DJI 1 COBMMHEHNE C UHTEPHETOM.
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Kann6poeka komnaca
Korna B NPUNOXKeHNN NosABUTCA COOﬁLl_LeHMG O TOM, 4TO TpeﬁyeTcg KBJ'IVI6DOBK8 KoMnaca, HaXxmuTte *, 3areM % n

npoBeguTe No 3KpaHy BHK3. BbibepuTe «PaclumperHble HacTponku», 3atem «IMU» 1 «Kannbposka komnaca». B pasgene
KannbpoBkM BbibepuTe «KannbpoBka komnaca», 3aTemM CneayTe MHCTPYKUMAM Ha SKpaHe.

Bbinyck 3axsa4eHHOro Bo3ayxa U3 LUaHros

T10 cHabXeH hyHKLWEN aBTOMaTUYECKOrO BbiNycKa 3axBa4eHHOro Bo3ayxa. ECim HeobXoaMMo BbINyCTUTL 3axBadYeHHbIN
BO3AYX, HAXXMUTE N yOep>XXvBanTe KHOMKY pacnblfieHns B TeYeHne ABYX CekyHf. [poH OyaeT BbinyckaTb BO3A4yX
aBTOMATU4YECKW, NOKa OH HE 3aKOHYNTCS.

KanubpoBka pacxogomepa
O6s13aTeNlbHO OTKanUMobpynTe pacxofomMep nepeq nepsBbiM UCMOb30BaHUEM. B npoTMBHOM cnydae 3TO MOXeET
oTpuULaTenbHO cKalaTbCsl Ha KayecTBe pacrbleHus.
A. MopgroTtoBka
@ Haneiite B 6aKk NpnbamsmnTesnsHo 2 1 Bogbl.

(2) Vicronbayiime thyHKUMIO aBTOMATUHECKOrO BbINYCKA 3aXBAYEHHOTO BO3/yXa, YTOOLI BbIMYCTVTL 3axBaqeHHbIN BO3YX.
Monb3osareny Takke MOryT BLINOSHUTL 9TO AENCTBME BPYYHYIO. HaXKMUTE KHOMKY pacrbiieHuns, YToBbl BbinyCTUTL
3axBaYeHHbIN BO3AYX, 3aTEM HAKMITE €€ MOBTOPHO MOC/E 3aBepLLEHNS npoLiecca.

B. Kanubposka

@ B npunoxerun BbibepuTe «BbINONHUTL AeCTBUE», HYTOObLI NepenTn B «Pabounin Bua». Haxmute Q 3aTtem
nposeauTe BBEPX 1 BblbepuTe «Kannbposka» B NpaBol YacTy pasfena KambposKM pacxogoMepa.

@ Haxmute «Havatb kannbposky». Kannbposka 3aBepLlunTca yepes 25 CekyHf, a pe3ynbTaTbl oTobpassTcs B
MPUIOXKEHII.

® [lonb3oBaTenm MOryT NPOAOC/HKATL PaboTy NO 3aBEPLUEHWN KanMOPOBKY.

e Ecnn nponsongeT cbor kKanMbpoBKK, HAXKMUTE «?» NS NPOCMOTPa M yCcTpaHeHna npobnemsl. [poseanTe
KaIMBPOBKY MOBTOPHO MOC/E YCTPaHeHVst Npobiemsl.
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Monet

B npunoxernn Boibepute «Pabounin Bua». Yoeautecs, HTO CUrHan CyTHUKOBbIX CUCTEM MO3VLIVIOHMPOBAHYS CTAOWNEH, @ OKHO
COCTOSIHUS CCTEMbI MOKadbIBaeT «MapLUpyT PeXUMe B PY4HOTO Yrpas/ieHs (CMyTHUKOBbIE CUCTEMbI MOSULIVIOHVPOBAHVS)» U
«MapLupyT pexume B pydHoro ynpasneHus (RTK)*». B npoTvBHOM Criyyae APOH He CMOXET B3/IETETb.

Mbl pekoMeHZyeMm COCTaBfsATb MnaH paboThl B Mofie v BbibupaTh 3adady, YTobbl 4pOH MOr B3/1€TaTb W BbINOAHATb
paGoTy aBTOMaTUHECKU. JononHnTenbHas uHhopmaLuyms NpeacTasneHa 8 pasaene «Hadvano paboTbl». B apyrvix ciydasx
MOAHUMAITE B BO3MYX 1 MPU3EMISIATE LPOH BPYUHYIO.

Banert

BbinonHuTe KombuHaumto pxorictrikamy (CSC) 1 HanpaBbTe [KOMCTUK XOAa BBEPX, YTOObI MOAHSATL APOH B BO3AYX.
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JIKoncTuk xoga
Mocapka

(neBbI IKOMCTVIK B pexxmme 2)
YT06bI COBEPLWNTL Nnocadky, Hal'lpaE!}'IﬂI;lTe ,CL)KOI;ICTVIK X0Aa BHW3, MoKa APOH He KOCHETCA 3eM/In. CyU.LECTByeT asa cnocoba

OCTaHOBKM MOTOPOB:

Cnoco6 1: nocne nNocagkn ApoHa HanpaBbTe AXKOWUCTUK TArv BHU3 U yAepKvBaiTe ero B 3TOM MOSOXKeHUn. MoTopb!
OCTaHOBATCA Yepe3 TP CeKyHObl.

Cnoco6 2: nocne Nocagky ApoHa HanpasbTe AXOWCTUK XOAa BHW3, 3aTeM BbINOJHUTE TaKyto e KoMBUHaumio
IDKOMCTMKaMU, KaK Mpu 3arycke MOTOPOB. oc/ie 0CTaHOBKM MOTOPOB OTMyCTUTE 06a [IKONCTVKA.

* PekoMeHayeTcst No3uUMOHMpOBaHMe ¢ nomolbio RTK. B npunoxeHnn otkpoiite «Pabounii Bug», KOCHUTECH Q, 3aTeM
«RTK>», 4ToBbl akTVBMpPOBaTL No3uLoHnpoBaHe RTK gpoHa. Mocne atoro Beibepute cnocob nonyyenns curHanos RTK.
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Cnocob 1 Cnocob 2

& . Bpau_lalouj.mec;l nponennepbl MOryT NpeacTaBNATb ONACHOCTb. He npmﬁnmxaMTer K Bpawarnummcs
nponennepam 1 motopam. HE BKntoYainTe MOTOPbI B OrpaHNYeHHOM MPOCTPaHCTBE WMV B HEMNOCPEACTBEHHON
67130CTN OT Ntoaent.

* KOHTpONMpPYITE NyNAbT YNpas/ieHrs), Moka MOTOpbI paboTaloT.

¢ HE Bblk/Il04aiTe MOTOPbLI BO BPeMs nosieta. 3TO paspeLlaeTcs TONbKO B 3KCTPEHHbIX CUTyauusX, ecnuv
HEeobxoaMMO NPefoTBPaTUTL yLLEPO 1V TPaBMbI.

. ,D,J'Iﬂ OCTaHOBKM MOTOPOB pPEKOMeHOYyeTCA MCMoNb30BaTb cnocob 1. V_lpl/l ucnonb3oBaHUKM cnocoba 2 ans
OCTaHOBKM MOTOPOB [POH MOXXET NepeBepHyTbCH, eCNN OH He KacaeTCd 3eM/I1 BCEMU TOYKaMm Ornopbl. EWJ.bTe
OCTOPOXXHbI MPW NCMNOSIb30BaHNN criocoba 2.

 [Nocne nocagku BeIKMOUUTE APOH, a 3aTem MNyibT yrpaBieHus!.

Hauano pa6oTtbl

Mocne namepeHus paboyero y4actka U NpPensTCTBUM U M3MEHEHUst HacTpoek npunoxerve DJI Agras HadvHaeT
MCNOJSIb30BaTb BCTPOEHHYIO UHTENNIEKTYasIbHYO CUCTEMY MNJ1aHMPOBaHWA O19 CO30aHNA MapLupyTa rnosieta, OCHOBaHHYIO Ha
}J.eI;ICTBI/IQX nonb3oBatesns. Bel MoXeTe HayaTb pa60Ty nocne naaHMpoBaHWs NoJsis. ﬂpOH Ha4yHeT pa60Ty aBTOMaTU4eCKn 1
6yfeT crefoBaTh 3annaHMpoBaHHOMY MapLLPYTY.

B cuTyaLmsix Co CNIOXHBIM penbedoM nosb3oBaTen MoryT npumeHsiTs Phantom 4 RTK v DJI TERRA™ anst nnaHmnpoBaHiis
MapLUpyTOB MOSIETOB M VX UMMOPTUPOBaHWS B npunoxenve DJI Agras ana paboTtsl. CM. pyKOBOACTBO Mofb3oBaTeNs
Agras T10 ons nonyyexys 6onee nogpobHoM MHopMauum.

MnaHnpoBaHue nonen

[na nnaHnmpoBaHMs MapLupyTa noneta B npunoxxeHur DJI Agras nonb3oBaten MoryT HanpasuTh APOH B TOYKM MapLUpyTa,
npenaTcTBMA U TOYKK KaﬂMﬁpOBKM NN CaMoCTOATENIbHO I‘lpOIZTI/I B 3TN TOYKW C MyNbTOM ynpaB/ieHUd, C NySbTOM,
OCHalLeHHbIM MogdemMoM RTK, nnm ¢ yctporicteom RTK. Creayrowmii MapLwpyT naaHUpOBancst Nonb30oBaTeniem, KoTopblin
nepemeLlancsd B TO4KM CaMOCTOATENIbHO C MyNIbTOM YNpaB/ieHns.

Mpu noakniodeHnn mopgema RTK (npopaetcst otaensHo) k nopty USB-A nynbTa ynpaeneHus nonb3osartenn MoryT Belopats
«[porynka ¢ RTK» Bo Bpems nnaHnpoBaHus nons Ans cos3faHns 3apad ¢ TOYHOCTbIO A0 caHTumMeTpa. OcTasluMecst Larn
COBMaAAloT C MHCTPYKLMSIMIA MO MPOrYJIKe C Ny/IbTOM YrpasBneHs.
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Brkniouunte nynst
yrpaeneHus. 3anycture
DJI Agras.

Mpongute ¢ nynsToM
ypasneHnst BAOMb MpaHuLy
paboyei obnacTu, Haxxmmas
«[,06aBUTb TOuKy C2» Ha
rnoBopoOTax.

HaxxkmnTe «Pexxum

Touek C1», 4Tobbl
BEPHYTbCS K JOOaBNEHNIO
TOYeK Mo Kpasim pa60qero
y4yacTka.

Bbibepute «MnaHnposaHne
nons», BolbepuTe «Mporynka
C NYJ/IbTOM>».

MponauTe A0 KaXkOoro
npendTcTBmnA No ovepen
1 BblbepuTe «Pexxum
npenatcTeun C1»*,

TOYKM 1 MapLLPYT NoseTa MOXXHO
pepakTposathb. OTperynmpyinTe
NONOXXEeHNA TOYEeK, ONCTaHUUIO

1 paccTosHne Mexay NNHUAMN,
N3MeHNTE HanpaseHns
MapLupyTa, HaxkuMasi Ha 3Ha40oK
O nnm nepeTackmeas ero.

HO/:LO)K,EMTS, rnokKa CurHas1 CnyTHNKOBbIX
CNCTEM MNO3NLIMOHNPOBaHNA He CTaHET
CUNBbHbIM. TOYHOCTL NO3ULIMOHNPOBAHNA
MOXET OT/IMHaTLCH Ha +/-2 MeTpa.

Q. >

OboiaunTe BOKPYr NPEnaTCTBUS, HaXKVIMast
«[106aBUTL NpenaTcTBue G2» HECKOIBKO
pas Ha nyTu*.

| |
CoxpaHunTe nnaH nons.

* MoryT 6bITb OTMEYeHbI Ntobble
npenaTcTena B paboyelt 061acTvt nm 3a
ee npepenamu.

Mocne 3aBepLleHUs NIaHNPOBaHUA HaXKMUTE KHOMKY BO3BpaTa Ha nynbTe ynpasBieHus, 4TOObI BEPHYTbCA Ha

rNaBHbIA OKPaH.

45



BbinonHeHve 3apauvn

> > =] >

Bkntoumnte nynst Bbi6epute «HavaTtb KocHuTech @ " KocHutech «PepakTuposatb»,
yNpaBieHNs 1 POH. paboTy» Ha rnaBHOM BblbepuTe none 13 4TO6bI CHOBa OTPEAAKTUPOBAaTL
9KpaHe B NPUIOXKEHNI. cnuneka. TOYKM 1 MapLUPYT nosera.

Haxxmute Bapaiite napameTpbl 3afaiiTe BbICOTY aBTOB3/1€Ta, YCTAHOBVB BbICOTY MapLUpyTa
«MCHOI]bGOBaTh», a pa6o‘rb| v noarsepanTe. CoefiMHeHNA B MPUNOXXEHN 1 NepemMecTuTe perynarop, YTOObI
3ateM «Hauatb». B31eTETb. [IPOH BbIMNONHAT 3TO ASNCTBME aBTOMATUYECKN.

& * [NopHVMaiiTe APOH B BO3[yX TOBKO Ha OTKPbLITOWM MECTHOCTV 1 3afiaBaiiTe KOPPEKTHYIO BbICOTY aBTOB3/eTa B
COOTBETCTBUM C YC/IOBVSIMA PaboTbl.

* PaboTy MOXXHO MPUOCTAHOBUTL NETKUM [BVDKEHVEM IXOMCTMKA. [IDOH OCTaHOBWTCS B BO3MyXe 1 3achukcmpyet
TOYKY OCTaHOBKM. [loce 3Toro 1M MOXKHO ByAeT ynpasnsTb BPY4HY0. YToObl MPOAO/KUTL BhINOMHEHVE 3aaa4M,
BbIGEpVTE € MOBTOPHO Mof, TeroM «BbinonHeHne» B crncke (5. [JpoH aBTOMATUHECKN BEPHETCS B MOCIEAHIO0
TOuKy v NpopomKUT paboTty. ObecrneumBaiiTe 6e30MacHOCTL APOHA MPK BO3BPATE B TOUKY OCTAHOBKU.

* B pexxvime paboTbl «<MapLupyT» APOH MOXET ormbaTb NpenarcTBms. OTa (PyHKUMS OTKIIOHEHa MO YMOYaHWIO
1 MOXeT BbITb aKTVBMPOBaHa B MPUIOXeH. ECan dyHKUUS akTVBMpOBaHa 1 [POH OBHapYKWU NpensTcTaye,
annapar 3amef/mTCst U OGOTHET €ro, a 3aTem BEPHETCS Ha CXOAHBIN MapLLpyT rnosieTa.

* [Nonb3oBatenu MOryT 3aaaTb AENCTBUE, KOTOPOE APOH AO/MKeH OyAeT BbINOMHUTL NOC/Ee 3aBeplueHns paboTsl B
NPUIOXKEHNN.

JononHuTenbHble PeXXUMbI PaGoTbl Y OYHKLK

CM. pykoBOACTBO nonbaosatens Agras T10 ans nonydeHys 6onee noapobHon nHhopmaumm o pexumMax paboTsl «MapLupyT
A-B», «PyyHon» 1 «Py4Hoi nntoc» 1 06 MCnonb30BaHUM Takux yHKUMA, Kak «MapLupyT coeamHeHns», «[pogomkeHme
paboTbl», «3aLimTa CUCTEMHbIX AaHHbIX» 1 «[TycTo 6ak».

6. TexHn4eckoe o6Cy>KMBaHWe

MpoMmbIBaiiTe BCe 4acTV [POHA W NyNbTa YNPaBeHys B KOHLIE KaXKAOro AHsl, Koraa nposoauiace o6paboTtka, nocne Toro,
KaK [POH OCTBIHET 40 HOPMaUTbHOM TemnepaTypbl. HE npombiBaiiTe ApoH cpasy noce 3aBepLUeHVst 06paboTku.

A. HanonHuTe 6aK 4MCTON BOAOW WU Mbl/lbHbIM PACTBOPOM U MPOMYCTUTE BOAY Yepes3 pacrbiinTenu, noka 6ak He
onycTeeT. [oBTOpUTE 3Ty Orepauuio eLLe ABaXKAbI.

B. CHUMUTE Bak 1 ero coeauHUTENb ¥ 3aTeM npomMonTe ux. CHUMUTE hunbTp 6aka, hunbTPbl pacnbIMTENen 1 cammn
pacnbiMTenn, YTobbl O4NCTUTL KX, 1 yaanuTe obpa3oBaBLUMECs 3acopbl. 3aTeM MorpysunTe Ux B YACTYIO BOAy Ha
12 yacos.

B. yse,ElI/ITer, YTO BCE 4YaCTu KOHCTPYKUM ApOHA HaOeXHO yCTaHOBJIEHbI, YTOGbI HenocpeacTBeHHO NPOMbITb OPOH BO,D.OM.
Lna 04MCTKM Kopryca ApoHa PEKOMEHAYETCS MCMONb30BaTb HANOMHEHHbIA BOAOW CTPYMHbIA NPOMbIBaTE b, YAANAS C
Hero octaTkm BoApl CHa4ana MSrKon LLl,eTKOl7I W BNAXKHOM TKaHblO, a 3arem cy><0|7|.

. TPy HAMMYMW MbIAM UK XKMOKOCTM C NECTULMAAMI HA MOTOPaX, NPOMENiepax wim TEMI00TBOAAX NPOTPUTE UX CHavana
B&XKHOW TKaHblo, a 3aTeM yanmTe OCTaTky BOAb! CyXOM.

[. MpoTvpaiiTe NOBEPXHOCTL 1 3KPaH MNy/ibTa YNpaBAeHUs YCTOM, BAAKHOM, HO XOPOLLO BbPKATOM TKaHbHO.

[ns nony-eHvist AONONHUTENBHOM MHCDOPMALMM O TEXOBCTY>KMBAHUM NPOAYKTa O3HAKOMBTECH C 3asiBNieHViemM 06 OTkase oT
OTBETCTBEHHOCTY 11 PYKOBOACTBOM M0 TEXHVKE GE30MaCHOCTH.

nonb3oBartens Agras T10:

[ns nonyyeHnss 0ONONHUTENBHOW MHOPMaLMK ckavaTe pykoBOACTBO
https://www.dji.com/t10/downloads
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TexHn4yeckmne XapaKTepucTtukm

Mogenb npogykTa
Mnarcpopma

Makc. paamep Mo avtaroHam
Paamepsbl

CunoBas yctaHoBKa

Motopel

Makc. MOLLHOCTb

ESC

Makc. pabouymii TOK (MOCTOSHHbIA)
CknapHble nponennepb! (R3390)
[nameTp x HakoH

CucTema pacrbuieHns

Bak

O6bem

Pabovas nonesHas Harpyska
Pacnbinutenn

Mogenb

Konnyecto

Makc. CKOpOCTb pacrblieHns
[vameTp pacnbiieHms
Paamep kanenb

Pacxopnomep
[vana3oH namepeHns
[orpelHocTb
V1amepsiemas XXmoKOCTb

3WWDZ-10A

1480 mm

1958 x 1833 x 553 MM (C pa3NOXXEHHbIMM Jly4ami 1 Mponenepamu)
1232 x 1112 x 553 MM (C pasnoXXeHHbIMI Nly4ami 1 CIIOKEHHBIMIA
nponesiepamm)

600 x 665 x 580 MM (CO CNOXEHHBIMM JTy4amMut 1 Mponesiepamm)

2500 Bt/poTop
32A

33 x 90 grorimoB

[MNonHas sarpyska: 8 n
MonHas 3arpy3ka: 8 kr

XR11001VS (cTtaHpapTtHas); XR110015VS, XR11002VS (onupmoHansHas,
nprobpeTaeTcst OTAENBHO)

4

XR11001VS: 1,8 n/MuH, XR110015VS: 2,4 n/mnH, XR11002VS: 3 /MrH
3-5,5 M (4 pacnbinutens npu BoicoTe 1,5-3 M Hag nonem)

XR11001VS: 130-250 Mkm, XR110015VS: 170-265 Mkm, XR11002VS:
190-300 MKM (B 3aB1CYMOCTU OT YC/I0BUI PabOoTbl 1 CKOPOCTU
pacrbIneHns)

0,25-20 n/MuH

<+2%

OneKTponpPoBOAHOCTL > 50 MKCM/CM (TaKme >KNAKOCTU, Kak
BOLONPOBOAHAS BOAA WM MECTULIARI, COAepKaLLvie BOAY)

BceHanpaBneHHbI LdbpoBon panap

Mopenb

[nanasoH paBounx 4acToT
MoTpebrsiemast MOLLIHOCTb
MoluHocTb nepeaatyvka (SUM)
OnpeneneHie BbICOTbI U orvbaHmne
pensecal”

MpenoTBpaLLeHe

cTonkHoseHui"!

CTeneHb 3auTbl
BepxHuii papap

Mopenb

[yana3oH pabo4mnx 4acToT

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05-24,25 Ty,

12 Bt

SRRC: < 13 gbm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: < 20 gbm

[vanasoH onpepeneHns Boicotbl: 1-30 M

Paboumin apanasoH ctabunmsaumn: 1,5-15 m

Makc. HaKkoH B pexxmme «["opHasi MOBEPXHOCTL»: 35°

[nanasoH obHapy»xeHns npenstctani: 1,5-30 m

Yron o63opa: o ropuzoHtanm: 360°, no BepTvkam: +15°

YcnoBus paboTbl: MONAeT Ha BbicoTe 6onee 1,5 M Hap, NPensTCTBASMM CO
CKOPOCTBIO MeHee 7 M/C

PaccTosiHme npepena 6e3onacHoOCTV: 2,5 M (QUCTaHUMSA MeXay
nponesiepamy U NPENSTCTBUSIMIA NMOCSE TOPMOXKEHMS])

OBHapy»<eHue NPENITCTBUIA B HECKOSIBKIMX HANPaBIEHNSX MO FOpU30OHTau N
P67

RD2414U
SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05-24,25 Ty,
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MoTpebnsiemas MOLLHOCTb
MoluHocTs nepepatymnka (QUINM)
MpenoTBpaLLeHe

CTONKHOBEHMIA "

CrteneHb 3awpbl
© KypcoBble kKamepbl
Yron o63opa
PaszpeLuenne
[POXEKTOPbI KYPCOBOW Kamepbl
MapameTpbi Nnoneta
[yana3oH pabo4nx 4acToT

MovHocTb nepepatyvka (SUVIM)

Obuast Macca (6e3 akkyMyiTopa)

Makc. B3neTHas macca
TOYHOCTb NO3NLMIOHUPOBAHS
(MOLLHbI CUrHaU CyTHUKOBbIX
CUCTEM NO3ULIOHMPOBAHYISY)

[yana3oH pabo4nx YacToT
RTK/cnyTHMKOBBIX CUCTEM
MO3MLVIOHMPOBAHNS
AKKyMYNSTOP

Makc. sHeprornoTpe6neHve
Bpemsi ocTaHoBkY B Bo3ayxe'™!

Makc. yron HakioHa
Makc. paboyast CKOpPOCTb
Makc. ckopocCTb noseta
Makc. fonycTMas CkopocTb
BeTPa

Makc. BbicoTa noneTa Hag,
YPOBHEM MOPSt
PekomeHayemas pabodas
BaXKHOCTb
PexkomeHayemas paboyast
Temneparypa

MynbT ynpaBneHus
Mopgenb

OkpaH

RAM

BCTpoeHHbIN akkyMynaTop
CnyTHNKOBbIE CHCTEMbI
MO3VLOHNPOBAHNS

48

4 BT

SRRC: < 13 gbm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: < 20 gbm

[nanasoH obHapy»xeHns npenstctauin: 1,5-15 m

Yron o63opa: 80°

Ycnosus paboTbl: JOCTYMHbI NPY B3NETE, NOCAOKE U CHDKEHWW, KOraa
NPEnsITCTBIME HAXOAMTCS Ha PacCTosHUM 6onee 1,5 M Hag, APOHOM.
PaccTtosHre npefena 6e30MacHOCTY: 2 M (PaCCTOSIHME MEXAY HanBbICLLIEN
TOYKOWM APOHA 1 CaMOI HU3KOW TOHKOW NMPENSATCTBIS MOCE TOPMOXKEHNS)
HanpaeneHve pacnosHasaHs NPensaTCTBUN: BBEPX

P67

Mo ropuzoHTanm: 129°, no BepTukam: 82°
1280 x 720 15-30 kagpos/c
Yron o63opa: 120°, Makc. SpKocTb: 13,2 1K Ha PacCTOsHM 5 M

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000-2,4835 T,
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850 MTu?

2,41y

SRRC/CE/MIC/KCC: < 20 obm, FCC/NCC: < 31,5 obm

581y

FCC/SRRC/NCC: < 29,5 pbwm; CE: < 14 gbm

13 Kr

24,8 Kr (Mpw BbICOTE Ha YPOBHE MOPSI)

Mpy ncnonb3osaHun D-RTK: B ropu3oHTasbHOM niockoctu: +10 oM, B
BEPTUKaIbHOM MNNOCKOCTN: £10 CM

bes ncnons3osaHusa RTK:

B MOPU30HTa/bHOM NAOCKocTU: 0,6 M, B BEPTUKANBHOM NIockocTw: £0,3 M
(c BKMOYEHHbIM papapoM: 0,1 M)

RTK: GPS L1/L2, [TIOHACC F1/F2, BeiDou B1/B2, Fanuneo E1/E5Y
CnyTHNKOBbIE CUCTEMbI MO3ULMOHMPoBaHWS: GPS L1, ITTOHACC F1,
ramvneo E1°

AKKYMYNSTOPbI APOHOB, 0A06peHHble DJI (BAX501-9500mAh-51.8V, AB3-
18000mAh-51.8V 1 AB2-17500mAh-51.8V)

3700 Bt

19 MUH (Npw B3neTHOM Macce 16,8 Kr ¢ akkyMynsTopom 9 500 MA-Y)

9 MVH (Mpw B3NETHOM Macce 24,8 Kr ¢ akkyMyissTopoM 9 500 MA-Y)

156°

7 m/c

10 M/C (NP CUBHOM CUrHae CryTHUKOBbIX CUCTEM MO3MLIMOHMPOBaHNS)
8 m/c

4500 m

<93%

0...45°C

RM500-ENT

5,5-10/MOBBI 3kpaH, 1920 x 1080, 1000 ka/M?, cucTema Android
476

18 650 nnTUiA-1oHHbI (5000 MAY npn 7,2 B)
GPS + ITIOHACC



MoTpebnsiemas MOLLHOCTb
[vanadoH pabo4mx TemMnepartyp
[vanasoH TemnepaTtyp 3apsgku
Temnepatypa xpaHeH1s

OcuSync Enterprise
[vana3oH pabounx 4acToT

Makc. fanbHOCTb Nepenayqn
curHana (Ha OTKPbITOM
NpoCTpaHCTBe, 663 NMOMeX)
MoluHocTs nepepatymnka (QUINM)

Wi-Fi
[MpoTokon

[vana3oH pabounx 4acToT

MoluHocTb nepepatyvka (SUVM)

Bluetooth

[MpoTokon

[yana3oH pabo4nx 4acToT
MouHocTb nepepatyvka (SUVM)

18 Bt

0...45°C

5...40 °C

-30...+60 °C (XpaH1Tb He OosbLUE MECSILIA C YPOBHEM MUTAHNS
BCTPOEHHOIO akkymynaropa ot 40 no 60%)

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000-2,4835 T,
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850 Mu?
FCC/NCC: 7 km, SRRC: 5 kM, MIC/KCC/CE: 4 km

2,41y,

SRRC/CE/MIC/KCC: < 20 obm, FCC/NCC: < 30,5 nbm
58Ty

SRRC: < 21,5 gbm, FCC/NCC: < 29,5 obwm, CE: < 14 obm

Wi-Fi Direct, Wi-Fi Display, 802.11a/g/n/ac

Wi-Fi ¢ 2x2 MIMO

2,4000-2,4835 T,

5,150-5,250 My

5,725-5,850 Mu?

2,41Ty

SRRC/CE: 18,5 nbm, NCC/FCC/MIC/KCC: 20,5 obm
52Ty

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 14 gbwm, KCC: 10 nbm
581y

SRRC/NCC/FCC: 18 pbm, CE/KCC: 12 obm

Bluetooth 4.2
2,4000-2,4835 Ty,
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6,5 obMm

o AkkymynsaTtop Intelligent Battery nynbTta ynpasneHuns

Mogenb

Tun akkymynsTopa

EmkocTb

HanpspkeHne

OHeprust

[viana3oH TeMnepatyp 3apsoku

WB37-4920mAh-7.6V
JITUiA-NnonMMEPHbI 28
4920 MA'Y

76B

37,39 Bty

5..40°C

© 3apsiOHbIA KOHLKeHTpaTop akkymynstopa Intelligent Battery

Mopgenb

BxopHoe HanpspkeHne
HanpspkeHwve Ha BbIxoae 1 Tok
[viana3oH paboumx Temneparyp

WCH2
17,3-26,2B
8,7B,6A
5..40°C

® ApanTep NUTaHWUA NEPEeMEeHHOro Toka

Mopgenb

BxopHoe HanpspkeHve
BbixoHoe HanpsxeHne
HoMuHanbHas MOLLIHOCTb

A14-057N1A
100-240 B, 50/60 'y,
17,4B

57 Bt

[1] SchchekTBHOCTL AENCTBUS pafiapa 3aBUCUT OT MaTtepuana, NonoxKeHns, hopMbl 1 APYrUX XapakTePUCTUK NPensTCTBIS.

[2] MecTHble HOPMbI B HEKOTOPbIX CTpaHax 3anpeLuatoT YacToTsl 5,8 My 1 5,2 [Ty, B HekoTopbIx cTpaHax Yactota 5,2 M
paspeLleHa ToJIbKO A1 UCMNOIb30BaHNA BHYTPU I'IOMSU.LEHVII;I.

[3] Mopneprkka Mannneo GyoeT AOCTYNHA NO3XE.

[4] Bpemst 0CTaHOBKYM B BO3[lyXe M3MEPSNIOCH MNP BICOTE Ha YPOBHE MOPSI 1 CKOPOCTY BETPA, He MpeBbiLLiaoLLen 3 M/c.
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DJI Support
https://www.dji.com/support

Facebook YouTube

For the latest information on Agras products,
scan the Facebook or YouTube QR code.
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