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     FIMI X8 FIMI X8 SE 
                    Посібник користувача
Перед початком експлуатації цього виробу, будь ласка, уважно прочитайте цей Посібник користувача та
                                     зберігайте його належним чином для подальшого використання.
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Послуги та Підтримка
FIMI надає користувачам X8 SE навчальне відео, а також
наступну інформацію:
1. Посібник користувача FIMI X8 SE

2. Короткий посібник користувача FIMI X8 SE

3. Відмова від відповідальності та інструкції щодо безпечної експлуатації виробу FIMI X8 SE.
Користувачам рекомендується переглянути навчальне відео перед початком використання пристрою, а також уважно прочитати Відмову від відповідальності та всі інструкції щодо безпечної експлуатації виробу FIMI X8 SE. А також ознайомитися з процесом використання виробу шляхом вивчення Короткого посібника для користувача FIMI X8 SE. З метою отримання більш детальної інформації щодо виробу, будь ласка, зверніться та детально вивчіть Інструкцію з експлуатації FIMI X8 SE. 
Будь ласка, завантажте прошивку та подивіться навчальне відео за посиланням:
https://www.fimi.com/fimi-x8-se.html
Будь ласка, скануйте зображений нижче QR-код, щоб завантажити Додаток Fimi Navi 2020. 
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Інструкції щодо виробу
FIMI X8 SE - це  аеродинамічний складний квадрокоптер, оснащений інтелектуальним керуванням, бездротовим зв’язком та іншими передовими технологіями, які необхідні для реалізації таких функцій, як дистанційне керування, інтелектуальний політ, точна посадка і т.д.  Вбудований 3-осьовий карданний підвіс вирівнює (тримає) камеру, яка здатна записувати відео в 4K якості зі швидкістю 30 кадрів в секунду і яка виконує передачу зображення в режимі реального часу HD. Додаток надає пульту дистанційного керування додаткові функції та забезпечує швидке підключення. Пульт дистанційного керування підходить для iPad Mini на максимальній дальності. Джойстики знімні. 
1

Зміст упаковки
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	Квадрокоптер x 1
	Батарея x 1
	
	Зарядний пристрій x 1
	AC кабель x 1
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	FIMI X8 SE 无人机快速入门指南

	Дистанційне керування x 1
	Позитивний пропелер x 3
	Інструкція 2

	
	Реверсний пропелер  3
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Ознайомлення з виробом
1. Квадрокоптер 
	Позитивний пропелер
	Кнопка живлення
	Індикатори рівня заряду батареї 
	                 Шасі
	Оптична камера

	
	
	
	
	

	
	
	Реверсний пропелер
	
	Ультразвуковий модуль виявлення
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Вбудована карданна камера
Індикатори стану польоту
Двигун   Задні ліхтарі квадрокоптера   Акумуляторна пряжка
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2. Пульт дистанційного керування
	Режим польоту/автоматичне повернення
	Слот для зберігання джойстику
	Тримач мобільного пристрою
	Ліва шкала
	Кнопка запису
	Кнопка зйомки

	Лівий джойстик
	
	Правий джойстик
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	Кнопка живлення
	USB порт
	Слот для кабелю
	Кнопка на п’ять напрямків
	
	

	Індикатори рівня заряду батареї
	Порт зарядки
	Кнопка автоматичного зльоту/посадки
	Антена
	Права шкала
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КВАДРОКОПТЕР Режим польоту
Режим GPS 

Для досягнення точного зависання квадрокоптер оснащений модулем GPS. Інтелектуальна функція польоту працює в режимі GPS. Користувачі можуть включити спортивний режим або режим новачка в налаштуваннях польоту. Коли включений режим «Новачок», швидкість польоту, дальність польоту, висота польоту і висота RTH будуть обмежені. У спортивному режимі максимальна швидкість польоту складає 18 м / с (65 км / годину), максимальна швидкість підйому становить 5 м / с (18 км / годину), а максимальна швидкість зниження становить 4 м / с (14 км / годину).
Режим VPU
Модуль оптичного потоку також вбудований у квадрокоптер для точного зависання та посадки у вихідній точці. У режимі VPU інтелектуальна функція польоту не підтримується. Максимальна швидкість польоту складає 10 м / с (36 км / годину), максимальна швидкість підйому становить 3 м / с (11 км / годину), а максимальна швидкість зниження становить 2 м / с (7 км / годину). Коли квадрокоптер летить над землею, яка добре освітлена з чіткою текстурою, а сигнал GPS поганий, він автоматично перемикається в режим VPU.
Режим ATTI 

Коли сигнал GPS поганий або компас має перешкоди, квадрокоптер  входить в режим ATTI. В цьому режимі безпілотник може почати дрейфувати горизонтально, і інтелектуальний режим польоту не підтримується. Тому в разі будь-яких подій ми рекомендуємо літати на відкритій місцевості з хорошим прийомом GPS-сигналу. Як тільки квадрокоптер увійде в режим ATTI, як можна швидше приземляйтеся в безпечному місці.
Примітка: Спортивний режим буде недоступний, якщо квадрокоптер знаходиться на висоті понад 2400 метрів над рівнем моря.



Індикатори квадрокоптера 
	
	Індикатори квадрокоптера
	Стан квадрокоптера

	
	
	

	1
	Всі індикатори посилюються і гаснуть
	Самоперевірка 

	2
	Всі індикатори світяться 
	Квадрокоптер знаходиться на землі: самоперевірка не вдалася

	
	
	Квадрокоптер летить: внутрішня помилка

	
	
	

	3
	Червоний та зелений світяться, а жовтий блимає через рівні проміжки часу
	Готовий до польоту / в польоті 

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	4
	Всі індикатори блимають двічі
	Попередження про низький заряд батареї 

	5
	Всі індикатори блимають швидко
	Попередження про дуже низький заряд батареї: приземляйтеся як можна швидше

	6
	Жовтий індикатор блимає
	Прошивка квадрокоптера в процесі оновлення
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Рух квадрокоптера
червоний [image: image1.png]
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 зелений
жовтий
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Заходи з техніки безпеки
Безаварійне повернення
Безаварійне повернення підтримується тільки в режимі GPS. Коли сигнал GPS переривається більш ніж на 2 секунди, система управління польотом, яка вбудована у безпілотник, прийме на себе управління вашим безпілотником, спланує шлях назад відповідно до початкової траєкторії польоту, потім квадрокоптер полетить назад і приземлиться в домашній точці. Ця функція працює точно, якщо досить захоплених супутників GPS, компас не має перешкод, і домашня точка була записана правильно.
Якщо бездротовий сигнал повторно підключається під час аварійного повернення, пілот може відключити підказку повернення у Додатку або переключити перемикач автоматичного повернення вліво для скасування, і квадрокоптер буде зависати в поточній позиції.
                поточна висота ≥ висота повернення
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Домашня точка
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поточна висота < висота повернення
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піднятися спочатку
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( висота за замовчуванням 30 м)
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Домашня точка


Захист від низької потужності
У польоті, коли рівень заряду батареї достатній тільки для повернення в початкову точку, Додаток рекомендує користувачам повернутися, і квадрокоптер повернеться автоматично після 10 секунд зворотного відліку. Коли рівень заряду батареї достатній тільки для приземлення, Додаток рекомендує користувачам приземлитися якомога швидше, і квадрокоптер приземлиться автоматично після 10 секунд зворотного відліку. Коли рівень заряду батареї залишиться на 10%, квадрокоптер буде змушений приземлитися.
Нормальний рівень заряду батареї
	Критично низький рівень  Низький рівень
	
	
	100%

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	0%
	10%
	15%
	
	
	30%
	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	Рівень достатній для приземлення
	Рівень достатній для повернення в початкову точку
	поточний рівень заряду
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Зависання на краю забороненої зони
Квадрокоптер буде автоматично зависати в зоні обмеженого польоту, яка позначена державою, така як край аеропортів, і в Додатку з'являться відповідні підказки. Користувач може використовувати джойстики для польоту безпілотника від краю забороненої зони, але безпілотник не ввійде в заборонену зону.
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 зависання
                                   Безпольотна зона
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Інтелектуальний політ
Автоматичний зліт
Коли умови будуть придатними, натисніть кнопку автоматичного зльоту
· посадки на 2 секунди, щоб злетіти. У режимі GPS квадрокоптер буде злітати на висоту 4 метри та зависати для управління джойстиками. У режимі VPU квадрокоптер злітає до висоти 1,2 метри і зависає для управління джойстиками.
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4м
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1.2м
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GPS режим
VPU режим
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Автоматична посадка
Коли умови будуть придатними, натисніть кнопку автоматичного зльоту / посадки на 2 секунди, щоб приземлитися вертикально.

Примітка: Користувачі можуть швидко натиснути кнопку автоматичного зльоту/посадки, щоб вийти з інтелектуального польоту. 

Автоматичне повернення
Коли квадрокоптер знаходиться у польоті, користувач може переключити перемикач автоматичного повернення вправо, щоб повернути квадрокоптер. 
Коли відстань повернення менше, ніж 10 метрів, а висота польоту менше, ніж 3 метри, квадрокоптер спочатку підніметься на 3 метри, і потім повернеться в початкову точку; якщо висота польоту більше або рівняється 3 метрам, квадрокоптер відразу ж повернеться в початкову точку. Коли дальність повернення квадрокоптера більше або рівняється 10 метрам, а висота польоту менше 30 метрів, квадрокоптер підніметься на 30 метрів, і потім повернеться в початкову точку; якщо висота польоту складає 30 метрів і більше, квадрокоптер відразу ж повернеться в початкову точку.
Користувач може переключити перемикач автоматичного повернення вліво для виходу. 
Висота
[image: image224.png]



висота ≥30м
відстань≥10м
30м [image: image17.png]



висота ≥3м
відстань＜10м
3м [image: image18.png]



	висота ＜3м
	висота ≤30м

	відстань＜10м
	відстань ≥10м
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 Відстань
	Домашня точка
	10м
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Розумне стеження 
Розумне стеження підтримується тільки в режимі GPS. Користувач може обрати Trace (стежити), Profile (профіль) або Lock (фіксування) в меню Додатку. Квадрокоптер буде стежити за об’єктом на відстані, який був обраний в інтерфейсі Додатку.
В режимі Trace, курс (рух) завжди буде фіксуватися на цілі та стежити за нею ззаду на відстані. 

рух
[image: image20.png]


          напрямок руху

В режимі Profile, курс (рух) завжди буде фіксуватися на цілі та стежити за нею збоку (зі сторони)  на відстані.

     напрямок руху квадрокоптера

рух

напрямок руху




В режимі Lock  квадрокоптер  буде зависати на місці, якщо швидкість польоту дорівнює 0, слідкуючи за ціллю на 360 °. Користувач також може регулювати швидкість польоту, і квадрокоптер буде літати навколо цілі на певній відстані.
Швидкість польоту =0м/с

Відстеження камерою 360°


Швидкість польоту =0м/с

Примітка: У Smart Trace користувачі завжди повинні уникати людей, тварин та перешкод на шляху відстеження, щоб забезпечити безпеку польоту. Користувачі повинні дотримуватися місцевих законів та норм, використовуючи цю функцію.
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Орбіта
Користувач може вибрати режим орбіти у Додатку, коли задані центральна точка і радіус, квадрокоптер буде літати навколо центральної точки зі швидкістю за замовчуванням. Якщо точка інтересу встановлена, камера буде зафіксована на POI (точці інтересу).
Переліт в центральну точку, щоб встановити центральну точку


Політ від центральної точки, щоб встановити радіус


Встановіть швидкість польоту, напрямок руху і курс. Якщо курс вільний, користувач може перетягнути прямокутник навколо POI.

Точка інтересу
Центральна точка
Якщо джойстики переміщувати в польоті, висота польоту або радіус будуть змінені. Візьмемо Режим 2 як приклад:

Піднятися
Зменшення радіусу 

Проти     [image: image21.png]
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        За годинниковою
Напрямок та швидкість  [image: image30.png]
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Напрямок та швидкість
годинникової
стрілки                                   стрілкою
Спуск
Збільшення радіусу
Лівий джойстик
Правий джойстик

Позначити політ (Tap-fly)
Користувач може вибрати Tap-fly у Додатку. Натисніть на мапу, щоб обрати пункт призначення та задати швидкість польоту, квадрокоптер полетить туди зі швидкістю за замовчуванням по прямій лінії. Якщо точка інтересу встановлена, камера буде зафіксована на POI (точці інтересу).
Натисніть на мапу, щоб обрати пункт призначення
Перейдіть на інтерфейс зображення, щоб перетягнути прямокутник навколо POI.
Встановіть висоту польоту та швидкість.

Точка інтересу

квадрокоптер
пункт призначення
Дроні 
Користувач може вибрати Дроні, у тому числі Rocket та Invert у Додатку. У режимі «Rocket» квадрокоптер летить уверх, а камера спрямована униз на об’єкт, щоб зняти відео. У режимі «Invert» квадрокоптер летить назад і уверх з камерою, яка фіксує об’єкт, щоб зняти відео.

Перетягніть прямокутник навколо POI

Встановіть швидкість польоту та высоту, центр управління польотом оцінить час польоту автоматично


Квадрокоптер автоматично корегує своє місце
3 секунди відлічуються, щоб відлетіти, щоб зняти відео, як тільки  квадрокоптер завершує процес корегування.
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	Rocket
	
	Invert

	
	
	Політ вертикально вгору
	Політ назад та вгору

	
	
	
	

	
	
	
	

	
	
	
	

	нахил: -90°
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	ціль
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Блокування курсу
Користувач може обрати режим блокування курсу у Додатку. Квадрокоптер зберігає поточний напрямок польоту як курс. Користувач може управляти джойстиками для регулювання напрямку носової частини та карданного валу, але напрямок уперед залишається незмінним.


Спіральний режим
Користувач може вибрати Спіральний режим у Додатку. Встановіть центральну точку і радіус, квадрокоптер буде летіти по спіралі вгору і одночасно знімати відео, демонструючи відчуття простору.
Летіть до точки, яку потрібно встановити як центральну точку 

Відлетіть від центральної точки, щоб встановити радіус
Встановіть напрямок по спіралі і відстань польоту, щоб почати знімати відео одночасно
Місія переривається, якщо користувач переміщує джойстики


радіус
центральна точка
Режим Штативу
Максимальна швидкість квадрокоптера складає 1 м / с, а максимальна швидкість обертання складає 60 ° / с. В режимі «Штатив» чутливість роботи одночасно знижується, щоб знімати більш стабільне та стійке відео.

Повітряний режим
Гальмівна відстань збільшена, а кутова швидкість обертання обмежена, щоб забезпечити більш стабільну і плавну зйомку відео. Примітка: Блокування курсу включено в повітряному режимі, користувачі можуть включити цю функцію у Додатку.


Режим SAR (пошуково-рятівний режим)
Користувач може вибрати режим SAR у Додатку. За допомогою GPS-координат у реальному часі квадрокоптер може допомогти користувачеві в пошуку та порятунку.

Інтерфейс зображення: показує координати та час роботи безпілотника в реальному часі, підтримує цифрове масштабування, знімки екрана для спільного використання в Інтернеті.
Інтерфейс карти: відображає координати та час роботи безпілотника в реальному часі на звичайній карті та супутникової карті, знімки екрана для обміну в Інтернеті.
Путьова точка 
Вибір путьової точки та нанесення маршруту доступні на карті. Квадрокоптер літає по маршруту путьової точки зі швидкістю за замовчуванням. Якщо визначена точка інтересу, камера буде зафіксована на POI. Користувач може вибрати спосіб встановлення точки, включаючи вибір точок у польоті або на карті, історичні маршрути.
Вибір точок у польоті:

1. Керуйте безпілотником до точки, щоб встановити в якості путьової точки
2. Використовуйте джойстики для встановлення висоти польоту та напрямку курсу, а шкалу для встановлення кута повороту та  дій при досягненні путьової точки 
3. Коли всі путьові точки готові, будь ласка, встановіть атрибут маршрутів путьових точок, включаючи швидкість польоту, напрямок курсу, дія в пункті призначення.
4. POI активовано під час виконання путьових точок.
Вибір точок на карті:
1. Торкніться карти, щоб додати путьову точку.
2. Встановіть атрибут путьової точки, включаючи висоту польоту, дії в пункті призначення, напрямок обертання. 
3. Перетягніть іконку POI на карту та встановіть її висоту і прив’яжіть до путьової точки.
4. Коли всі путьові точки готові, будь ласка, встановіть швидкість польоту, безаварійні дії та дії в пункті призначення.
5. POI активовано під час виконання путьових точок.
Історичні маршрути:
1. Попередньо перегляньте путьові точки та їх атрибути шляхом входу у Список Улюблених.
2. Торкніться, щоб запустити і показати  проходження путьових точок в реальному часі.

Путьова точка
POI


Точне приземлення
У процесі повернення додому оптичний датчик потоку буде відповідати (підбирати) функціям посадочного майданчику над домашньою точкою. Після успішного збігу безпілотник точно приземлиться на посадочному майданчику.

Примітка: Будь ласка, активуйте функцію точного приземлення у Додатку, перед тим, як розпочати користуватися нею.

Режим Fix-wing 

· режимі Fix-wing  квадрокоптер може літати тільки вперед, а не назад. Користувач може використовувати джойстики  для керування швидкістю і курсом польоту, як зображено нижче (Режим Америки).

	
	Штовхати вгору
	вгору

	Лівий джойстик
	Штовхати вниз
	вниз

	
	
	

	
	Перемикати ліворуч
	Повертати вліво

	
	
	

	
	Перемикати праворуч
	Повертати вправо

	
	Штовхати вгору
	Прискорюватись 

	Правий джойстик
	Штовхати вниз
	Сповільнюватися

	
	Перемикати ліворуч
	Повертати вліво

	
	
	

	
	Перемикати праворуч
	Повертати вправо
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Збірка та розбирання
· Пропелери

Розгорніть передні і задні важелі квадрокоптера.


Прикріпіть сірі маркіровані гвинти до монтажної основи двигуна з сірими позначками на кронштейнах.
Переконайтеся, що гвинт (пропелер) прижатий до нижньої частини монтажної основи. 
Поверніть гвинт до кінця в напрямку блокування, поки він не відскочить і не буде зафіксований. 
Сильно натисніть на гвинт і поверніть гвинт в напрямку розблокування, щоб зняти його.

Поради з безпеки:

Якщо пропелер пошкоджений, будь ласка, замініть його, щоб забезпечити безпеку польоту. Перевіряйте, чи правильно встановлений і закріплений пропелер перед кожним польотом. Тримайтеся подалі від пропелера, що обертається, щоб уникнути можливих травм.
	Примітка. Розглянули встановлення реверсного пропелера у якості приклада. 
	12



Батарея
Інтелектуальна батарея FIMI X8 SE має ємність 4500 мАг, напругу 13,05 В. У цьому типі акумуляторів використовуються високоенергетичні елементи, вдосконалена система управління акумулятором і функції зарядки і розрядки.
Збірка та розбирання

Сильно натисніть на акумулятор, після встановлення акумулятора на місце з'явиться звук "клацання". 

Щоб витягти акумулятор, потрібно натиснути на фіксатор акумулятора з обох сторін акумулятора, щоб вийняти акумулятор.

Зарядка
З’єднайте  акумулятор, зарядний пристрій та кабель змінного струму, як показано нижче, та підключіть зарядний пристрій до розетки.
Коли акумулятор заряджається, індикатори рівня заряду блимають. 
Коли акумулятор повністю заряджений, індикатори рівня заряду гаснуть.
Повне заряджання акумулятора займає близько 2 годин.


Увімкнення/вимкнення

Коротке натискання + довге натискання кнопки живлення протягом 2 секунд для ввімкнення / вимкнення живлення.
Швидко натисніть, щоб перевірити рівень заряду акумулятора.
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Sandisk Extreme Pro V30 64G Sandisk Extreme V30 64G Toshiba Exceria Pro 64G

Карданний підвіс та камера
Камера
Камера оснащена 1 / 2,3-дюймовим CMOS та ширококутним об’єктивом  з еквівалентною фокусною відстанню 26 мм, підтримує відео високої якості 4K 30FPS та 12-мегапіксельні фотографії, щоб легше знімати блокбастер. Вона також володіє різними режимами зйомки, включаючи режим одиночної зйомки, серійної зйомки, режим уповільненої зйомки, режим панорамної зйомки для втілення різних сценаріїв.


TF картка квадрокоптера 
Встановлюючи TF- карту в квадрокоптер, спочатку розгорніть лапки квадрокоптера і відкрийте захисну кришку інтерфейсу.

Вставте TF картку літерами уверх в слот для карти TF


Для видалення TF-карти, натисніть на TF-карту, щоб вона відскочила

[image: image36.png]


[image: image37.png]


RC

Примітка: Підтримується Micro SD ( U3 і вище ) 8 ~ 64GB, рекомендується застосовувати
Sandisk Extreme Pro V30 32G

Sandisk Extreme V30 32G

Samsung Pro Endurance 32G

Lexar Professional 1000X 32G
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Карданний підвіс 
FIMI X8 SE 2020 поєднує в собі невеликий за вагою 3-вісний механічний кардан з найновішими професійними алгоритмами управління та точністю управління ± 0,004 °, що забезпечує стабільну платформу зйомки для камери. Вісь повороту, за замовчуванням нахиляється від 0 ° до -90 °, може бути відрегульована за допомогою лівої шкали пульта дистанційного керування або Додатку.

0°

[image: image38.png]


-90°



Режим роботи

Горизонт [image: image39.png]




Паралель


Режим стеження:

Вісь обертання не рухається разом з квадрокоптером і завжди тримає кардан в горизонтальному положенні, що підходить для зйомки стабільних відео.
Режим FPV (вид від першої особи): 

Вісь обертання обертається разом з  квадрокоптером для забезпечення

виду (погляду) від першої особи.
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Пульт дистанційного керування 
Завдяки ергономічному дизайну пультом можна легко і точно керувати. Немає ніяких труднощів з підключенням Додатку, просто підключіть і все працює. Повністю заряджений пульт дистанційного керування може працювати близько 4,5 годин.
Увімкнення/вимкнення


Коротке натискання + довге натискання кнопки живлення протягом 2 секунд для ввімкнення / вимкнення живлення.
Швидко натисніть, щоб перевірити рівень заряду акумулятора.




Зарядка 
Підключіть пульт дистанційного керування до адаптера живлення, як показано нижче.
Коли пульт заряджається, індикатори рівня заряду акумулятора блимають
Коли пульт повністю заряджений, індикатори рівня заряду акумулятора гаснуть.

Процес повної зарядки пульта у вимкненому стані займає близько 4 годин.
5V [image: image40.png]


 2A
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Зібрати пристрій
Закріпіть мобільний телефон або накладку на тримачі мобільного телефону шляхом витягування тримача вліво.
Відкрийте захисну кришку інтерфейсу внизу пульта дистанційного керування.
Підключіть телефон та пульт дистанційного керування за допомогою кабелю USB.
Підключіть квадрокоптер та оновить прошивку відповідно до інструкцій у Додатку Fimi Navi 2020.
. [image: image41.png]


[image: image42.png]




Примітка: Слот для кабелю знаходиться на правій стороні пульта дистанційного керування.

Зйомка та запис
Натисніть кнопку зйомки, щоб зробити фото. Фотографія зроблена, коли ви почули 2 коротких звука.
Натисніть кнопку запису, щоб записати відео. Запис починається, коли ви
почули 2 коротких звука. Натисніть ще раз, щоб зупинити запис із 4 короткими звуками. Під час запису швидко натисніть кнопку зйомки, щоб зробити знімок (підтримуються тільки 1920x1080 25 | 30 | 50 | 60 кадрів в секунду).

Кут нахилу карданного підвісу можна регулювати, перемикаючи ліву шкалу уверх та вниз.

Права шкала може регулювати EV / ISO.

[image: image43.png]


 Кнопка запису
[image: image44.png]


 Кнопка зйомки 
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Кнопки швидкого доступу

Переключіть кнопку автоматичного повернення вправо, коли квадрокоптер знаходиться в польоті, він повернеться до домашньої точки.
У процесі автоматичного повернення переключіть кнопку автоматичного повернення вліво, квадрокоптер почне зависати на місці і чекатиме інструкцій від джойстика. 
Натисніть кнопку на п’ять напрямків (позицій) уверх за замовчуванням, щоб отримати доступ до карти або FPV.
Натисніть кнопку на п’ять напрямків униз за замовчуванням, щоб встановити карданний підвіс по центру або вниз.

Переключіть кнопку на п’ять напрямків вліво за замовчуванням, щоб увімкнути / вимкнути інтерфейс з інформацією про акумулятор. 
Переключіть кнопку на п’ять напрямків вправо за замовчуванням, щоб увімкнути / вимкнути інтерфейс самоперевірки. 
Натисніть кнопку на п’ять напрямків (позицій) по центру за замовчуванням, щоб увімкнути / вимкнути носій.

Права шкала для регулювання значення EV / ISO

Ліва шкала для регулювання кута нахилу карданного підвісу
Когда кнопка автоматического взлета / посадки становится белой, ее можно на-


жать для взлета или посадки.
Коли кнопка автоматичного зльоту / посадки стає білою, її можна натиснути для зльоту або посадки.

Коли квадрокоптер відповідає умовам автоматичного зльоту, натисніть цю кнопку і утримуйте 2 секунди, щоб злетіти.
Коли квадрокоптер відповідає умовам автоматичного приземлення, натисніть цю кнопку і утримуйте 2 секунди, щоб приземлитися.

Коли квадрокоптер виконує інтелектуальний політ, коротко натисніть цю кнопку, щоб вийти.
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Управління джойстиками 
Режим 1
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	Вниз

	
	Лівий джойстик
	
	Правий джойстик






Створення пари з пультом дистанційного керування
Коли замінюється новий пульт дистанційного керування або квадрокоптер, будь ласка, знову виконайте створення пари (спаруйте) пульт дистанційного керування та квадрокоптер, як показано нижче:
Увімкніть квадрокоптер

Увімкніть пульт дистанційного керування, довго натискайте кнопку живлення протягом 15 секунд, доки не почуєте постійний звуковий сигнал  і кнопка живлення буде блимати червоним кольором. 
Коротко натисніть кнопку спарювання коду на квадрокоптері, жовте світло на квадрокоптері погасне.

Підключення (спарювання) коду вдається, коли кнопка живлення на пульті дистанційного керування стає білою, а жовте світло на квадрокоптері продовжує світитися. 
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RC
Індикатори пульта дистанційного керування
	
	Індикатори
	Стан

	
	
	

	1
	Кнопка живлення світиться червоним кольором
	Слабкий сигнал або не підключений до квадрокоптера

	
	
	

	2
	Кнопка живлення світиться білим кольором
	Сигнал нормальний

	3
	Кнопка живлення блимає червоним кольором
	Створення пари або оновлення прошивки

	4
	Кнопка живлення блимає білим  кольором
	Запис відео

	5
	Кнопка автоматичного зльоту/посадки
	Автозліт або посадка не активовані

	
	світиться червоним кольором
	

	
	
	

	
	
	

	6
	Кнопка автоматичного зльоту/посадки
	Готовий до автоматичного зльоту

	
	світиться білим кольором
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Додаток
Завантажте та встановіть Додаток Fimi Navi, зареєструйте обліковий запис користувача FIMI перед входом у систему та виберіть FIMI X8 SE щоб увійти у пристрій.
Інтерфейс зображення
1
2
3


4
5
6
8
7



1. Параметри польоту в режимі реального часу

28.8м: вертикальна висота польоту від домашньої точки
[image: image48.png]


 32.8м: горизонтальна відстань від домашньої точки
VS1.23м/с: вертикальна швидкість
HS1.80м/с: горизонтальна швидкість
[image: image49.png]


 : Розрахунковий рівень зарядки для посадки 
[image: image50.png]


: Розрахунковий рівень зарядки для повернення в домашню точку
2. Стан квадрокоптера
В польоті: поточний статус польоту
GPS: поточний режим польоту, включаючи GPS，VPU，ATTI
: безпілотник в режимі реального часу
3. Стан сигналу та Загальні налаштування
[image: image51.png]
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  : показує стан сигналу GPS, 0-6 вказує на поганий червоним кольором; 7-12 вказує на добрий жовтим кольором; 13 і вище вказує на відмінний білим кольором. Торкніться, щоб увійти в налаштування управління польотом:
: показує потужність сигналу передачі зображення
[image: image53.jpg])



 : показує потужність сигналу дистанційного керування, торкніться, щоб увійти в налаштування пульта дистанційного керування
[image: image54.jpg]a3l



 : показує рівень заряду акумулятора в режимі реального часу, торкніться, щоб увійти в налаштування акумулятора
[image: image55.png]


 : торкніться, щоб увійти в налаштування 
[image: image56.png]2050



 : орієнтований час польоту в реальному часі 
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4. Інтерфейс карти 
Показує місцезнаходження безпілотника в режимі реального часу та підтримує 3D-масштабування.Торкніться, щоб переключити інтерфейс зображення.
5. Режим вимірювання
Торкніться будь-якого місця в інтерфейсі зображення для вимірювання, при появі блокування експозиції, натисніть, щоб заблокувати значення.
6. Карданний підвіс та параметри зображення 

：показує поточний кут карданного підвісу
[image: image57.jpg]EV



 ：показує поточне EV значення
[image: image58.jpg]


 ：показує поточне ISO значення
[image: image59.jpg]-~
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 ：показує поточне значення затвора 
[image: image60.png]


 ：показує поточний кольоровий режим 
[image: image61.jpg]


 ：показує ємність SD – картки та її залишки
[image: image62.jpg]


 ：показує роздільну здатність відео та частоту кадрів у відео режимі або розмір зображення у фото режимі
7. Зона роботи камери
3:26 ：Тривалість відеозапису 

：            налаштування параметрів камери, торкніться, щоб встановити EV, ISO, затвор, режим відео або фото, роздільну здатність, розмір відео, баланс білого тощо.
[image: image63.jpg]


 ：торкніться, щоб переключитися між фото та відео записом 
[image: image64.png]


 ：торкніться, щоб розпочати/зупинити зйомку фото або запис відео

：Кнопка PIV, відображається лише у відео режимі з 1080P
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：Архів контенту, торкніться, щоб завантажити або переглянути відео та фотографії, збережені на карті Micro SD

8 Інтелектуальний політ
Натисніть, щоб увійти в інтелектуальний інтерфейс польоту

：Автоматичний зліт 

：автоматичне приземлення 

：автоматичне повернення

：путьові точки

：Розумне стеження, включаючи Trace, Profile, Lock


：Орбіта

：Позначити політ

：Дроні, включаючи Rocket та Invert


：Спіральний режим

：Пошуково-рятівний режим (SAR )

：Повітряний режим 

：Режим штативу

：Блокування курсу

：Fix-wing режим
Інтерфейс карти

：Торкніться, щоб переключитись між положенням безпілотника в центрі екрана або місцем безпілотника та телефону в центрі екрана

：Встановіть поточну позицію безпілотника як Домашню точку

：Встановіть поточну позицію телефону як Домашню точку
[image: image65.jpg]


 ：Поточна позиція безпілотника 

：Домашня точка

：Поточна позиція телефону

Готуйся до польоту
Перевірте все перед зльотом 
Переконайтесь, що заряду акумулятора безпілотника та пульта дистанційного керування вистачить для польоту.
Переконайтесь, що гвинт (пропелер) встановлений належним чином, і не містить пошкоджень або ознак зношення.
Переконайтеся, що об'єктив камери чистий.
Переконайтесь, що вставлена ​​картка TF.
Тримайте антени схрещеними, як показано на малюнку.

Примітка: Щоб підтримувати стабільні (безперервні) сигнали, завжди тримайте антени у подовжній площині до літака.
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Підтвердьте напрямок квадрокоптера
Напрямком руху безпілотника є напрямок вбудованої карданної камери.
Як тільки безпілотник увімкнено, напрямок можна визначити за допомогою навігаційних вогнів.
Червоне світло та зелене світло вказують на напрямок, а жовте світло -  це хвіст.

Напрямок квадрокоптера
червоний [image: image66.png]
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         зелений
жовтий
Поради з безпеки: Завжди тримайте хвіст спрямований на користувача, щоб уникнути неправильного визначення напрямку.


Ручний зліт 

Лівий джойстик
Правий джойстик
Лівий джойстик
Правий джойстик
Тримайте обидва джойстика спрямованими донизу нерухомо протягом 3 секунд, гвинти починають крутитися.
Відпустіть обидва джойстика, як тільки гвинти закрутяться, і міцно підштовхніть лівий джойстик вгору, щоб безпілотник злетів. 
Під час польоту відпустіть обидва джойстика для зависання. 
У будь-який момент під час контрольованого польоту відпустіть джойстики, і квадрокоптер буде зависати автоматично.
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Ручна посадка
Вимоги до польоту

Повільно рухайте лівий джойстик вниз, щоб посадити безпілотник.

Як тільки безпілотник приземлиться, натисніть і утримуйте лівий джойстик натиснутим донизу протягом 5 секунд, двигуни зупиняться.

Лівий джойстик Правий джойстик

Поради з безпеки: Квадрокоптер не має водонепроникної функції. Будь ласка, будьте обережні з посадкою. Не приземлюйтесь на похилу поверхню в цілях безпеки.
Зупиняйте пропелери в аварійних ситуаціях
Якщо двигуни не можуть належним чином вимкнутись, будь ласка, поверніть лівий джойстик вниз і всередину в максимальному діапазоні та одночасно натисніть кнопку автоматичного зльоту / посадки і утримуйте протягом 5 секунд, двигуни зупиняться.
Поради з техніки безпеки: Не виконуйте вищезазначені дії під час звичайного польоту, щоб уникнути зупинки двигунів в повітрі.


1. Квадрокоптером  можна керувати людям старше 18 років, які мають повну цивільну дієздатність.
2. Під час використання безпілотника обов’язково тримайтеся на відстані від людей, тварин, дерев, транспортних засобів та будівель. Будь ласка, будьте обережні, коли хтось наближається.
3. При експлуатації безпілотника тримайтеся подалі від аеропортів, залізниць, шосе, багатоповерхівок, комунальних служб, стовпів та інших небезпечних об’єктів та середовищ.
4. Під час використання безпілотника тримайтеся подалі від зон із складними електромагнітними сигналами такими як, базові станції зв'язку та потужні антени.
5. Відповідно до існуючих норм та правил висота польоту і дальність польоту безпілотника з урахуванням точки зльоту будуть обмежені.
6. Не використовуйте цей виріб у місці та в часі, що заборонені нормативними актами та іншими інструкціями. 
7. Для захисту законних прав та інтересів користувачів, будь ласка, дотримуйтесь інструкції з техніки безпеки при використанні. 
8. Не використовуйте безпілотник у погану погоду, таку як сильний вітер, дощ, сніг, або туман. 
9. Будь ласка, керуйте безпілотником на великій території з хорошим сигналом GPS. 
10. Користувачеві рекомендується здійснити перший політ під керівництвом досвідченого професіонала.

Технічне обслуговування та калібрування
Калібрування пульта дистанційного керування
Будь ласка, спробуйте відкалібрувати пульт дистанційного керування, коли виявите невідповідність між управлінням джойстиком та польотом безпілотника.
Виберіть "RC Calibration" (калібрування пульта дистанційного керування) у меню пульта дистанційного керування.
Натисніть "Пуск", щоб відкалібрувати центр, не рухайте джойстиками.

Перейдіть до калібрування джойстиків після успішного калібрування центру. 
Перейдіть до калібрування шкали, як тільки калібрування джойстиків буде успішним.
Примітка: Будь ласка, вимкніть живлення квадрокоптера перед калібруванням пульта дистанційного керування. Калібрування пульта дистанційного керування недоступне в польоті.
Калібрування компаса
Якщо магнітне поле змінюється, компас потрібно перекалібрувати для забезпечення безпеки польотів. Якщо компас квадрокоптера потрібно відкалібрувати, Додаток дасть відповідні підказки та вказівки. Після входу в меню управління польотом, виберіть "калібрування компаса" та потім відкалібруйте на основі підказок у Додатку. 

Примітка: Будь ласка, підключіть квадрокоптер перед калібруванням. Калібрування компаса недоступне в польоті.

Калібрування карданного підвісу
Клацніть на "калібрування карданного підвісу" та увійдіть на сторінку калібрування в меню налаштування карданного підвісу.
Після розміщення безпілотника на рівній поверхні, клацніть, щоб розпочати калібрування.
Не рухайте квадрокоптер під час процесу калібрування.
Після завершення калібрування інтерфейс Додатку

показує повідомлення "Калібрування вдалося".
Якщо інтерфейс Додатку показує повідомлення "Не вдалося виконати калібрування", перекалібруйте.
Примітка: Калібрування карданного підвісу недоступне в польоті.
Обслуговування пропелерів 
Пропелери - це деталі, що зношуються. Коли вони пошкоджені, завжди вчасно замінюйте їх, щоб забезпечити безпеку та ефективність польотів.
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Обслуговування батареї
Не кидайте батарею у вогонь; не бийте по батареї; ємність літієвої батареї значно зменшується при експлуатації в умовах низької температури. Не використовуйте батарею, коли температура нижче 5 градусів. Не залишайте батарею під палючим сонцем.
Обслуговування карданного підвісу
Карданний підвіс X8 SE, інтегрований з безпілотником, не потрібно розбирати. Будь ласка, будьте обережні, щоб не подряпати камеру при зберіганні квадрокоптера. Будь ласка, зберігайте камеру у чистоті для кращої якості зображення.
Самоперевірка квадрокоптера
Квадрокоптер входить в режим самоперевірки, коли він вмикається (коли починає поступати живлення). Якщо самоперевірка не вдалася, Додаток відкриє відповідне повідомлення та підказки.


Оновлення прошивки
Будь ласка, регулярно перевіряйте версію прошивки, нову версію підкаже Додаток  Fimi Navi, щоб запропонувати користувачам оновити.
Будь ласка, завантажте нову версію прошивки, коли Додаток підключений до квадрокоптера та пульта дистанційного керування.
26

Основні Характеристики
Квадрокоптер
Модель виробу: FMWRJ02A5 
Розмір: 204 × 106 × 72,6 мм
Розмір діагоналі: 372 мм
Вага при зльоті： близько 786 г

Час польоту: близько 33 хвилин *

Максимальна швидкість підйому: 5 м / с

Максимальна швидкість спуску: 4 м / с

Максимальна швидкість польоту: 18 м / с

Системи супутникового позиціонування:

GPS / ГЛОНАСС 
Точність наведення
Вертикально: ± 0,1 м (в межах ультразвукового діапазону виявлення) ± 0,5 м (коли активне позиціонування GPS) Горизонтально: ± 1,5 м. 
Робоча температура: 0 ° C ~ 40°C

Відповідна висота: ≤5000м

Робоча частота: 5,725-5,850 ГГц

Зарядний пристрій
Номінальний вхід：100-240В~50/60Гц 1.5A
Номінальний вихід：13.05В [image: image81.png]
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 3A
Номінальна потужність：39.15Ватт 


	Пульт дистанційного керування
	Карданний підвіс

	Вага нетто：близько 373г
	Контрольований діапазон обертання：0°~ -90°（нахил）

	Розмір：203.8×91×46.6мм
	Діапазон кутових вібрацій：± 0.004°

	Робоча частота：5.725-5.850Ггц
	Об’єктив：FOV (поле зору) 78.8°

	Тип：Акумуляторна літієва батарея
	Діафрагма камери：f2.2

	Ємність：3900мAh
	Фокусна відстань камери：4.73мм

	Номінальна напруга：3.7В
	Еквівалентна фокусна відстань：26мм

	Вхід：5 V
	
	2A
	Датчик：1/2.3" CMOS

	
	
	
	

	Максимальна відстань передачі：близько 5000м*
	Ефективні пікселі：12M

	Робоча температура：0 ~ 40°C
	ISO діапазон：100 - 3200（відео），100 - 1600（фото）

	Відповідна висота：≤5000м
	Швидкість затвора：8 ~ 1/8000с

	
	
	
	Максимальна роздільна здатність відео：3840 x 2160 | 30fps | 25fps | 24fps

	
	
	
	Максимальний бітрейт: 100Mbps

	
	
	
	Максимальна роздільна здатність фото：4000×3000

	Акумулятор
	Файлова система：FAT32 / exFAT

	Тип：Акумуляторна літієва батарея
	Формат зображення：JPG，JPG+DNG

	
	

	Вага：близько 275г
	Формат відео：MP4

	
	

	Ємність：4500мAh
	Тип картки пам’яті：Micro SD ( U3 і вище ) 8 ~ 64GB

	
	

	Напруга：11.4В
	

	Гранична напруга：13.05В
	

	Потужність：51.3Wh
	

	Температура навколишнього середовища під час зарядки：0°C ~ 40°C
	



Примітка:

Час польоту 33 хвилини стосується постійної швидкості 7 м / с (без вітру) із повністю зарядженою батареєю з низькою циклічністю. Відстань дистанційного керування досягає 5 км (FCC) на відкритому майданчику і без перешкод. Всі вищезазначені тести та дані надходять з лабораторії FIMI; під час фактичного використання та при наявності змін навколишнього середовища можуть виникати помилки.
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