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Direitos de autor

Este manual estd protegido por direitos de autor da Autel Robotics Co., Ltd. com todos os
direitos reservados. Sem autorizagdo prévia por escrito da empresa, nenhuma pessoa (ou
entidade) pode copiar, digitalizar, armazenar, distribuir, reproduzir, vender, transferir ou
modificar qualquer parte ou a totalidade deste manual, sob qualquer forma, para uso pessoal
ou de terceiros. Os utilizadores apenas devem consultar este manual e o seu conteddo como
instru¢des para utilizar este produto. Este manual nao deve ser utilizado para outros fins.

Informacoes sobre a marca comercial

— ™ . ™ ® ~
As marcas comerciais I\ MaX |, Autel Enterprise” e AUTEL s3o marcas
comerciais registadas da Autel Robotics Co., Ltd. (doravante designada por “Autel Robotics”) na
China ou noutros paises/regides.

Apoio a leitura

® Este manual € um documento eletronico em formato PDF que permite a impressao em alta
resolugao.

® Se estiver a utilizar um leitor de PDF, como o Adobe Reader ou o Microsoft Edge, para ler
este manual, prima Ctrl+F no Windows ou Command+F no Mac para procurar
palavras-chave.

® Consulte a estrutura do conteddo no indice e clique nos titulos para navegar para as
paginas respetivas.

Registo de atualizacdao

® Adicionada a introducdo do modelo EVO Max 4N.
® Atualizadas as descri¢cdes de uso relacionadas ao
V1.1 2023/09 firmware do controlo remoto (V1.6.0.3) e a app Autel
Enterprise (V1.4.1).
® Estrutura de documentos otimizada.

® Adicionadas informag¢des pormenorizadas sobre a
frequéncia de transmissdo da imagem.
V1.1.1 2023/11 ® Adicionados avisos para alguns capitulos.
® Regulacdo da linguagem luminosa da luz do braco
traseiro durante o voo.

® Adicionadas informag¢des pormenorizadas sobre a
V1.1.2 2023/12 frequéncia Wi-Fi.
® Descricao otimizada da seccdo Georreferenciacao.

V1.1.3 2024/01 ® Adicionada a func¢do de importa¢do UGZ.



Obrigado por adquirir e utilizar o drone da série EVO Max (doravante designada por “drone”)
da Autel Robotics. Os documentos de utilizador relevantes para este produto sdo fornecidos
em formato eletrénico juntamente com o produto e as liga¢es de transferéncia sao fornecidas
neste manual. Antes de utilizar este produto, leia atentamente os passos de operacdo e as
precau¢des deste manual, para que possa compreender rapidamente as caracteristicas e os
meétodos de utilizacao deste produto, de modo a garantir uma utilizagdo segura do aparelho.

<!, | ® O direito de interpretagao final deste documento e de todos os documentos
- ' - relacionados com este produto pertence a Autel Robotics.
'a—4) . .. . ~ . ;.
- ® Este documento esta sujeito a atualizacao sem aviso prévio.
Legenda

Os simbolos seguintes sao utilizados neste manual para chamar a aten¢do do utilizador para
informacbes importantes sobre seguranca e funcionamento. Certifique-se de que segue as
notas ou o0s requisitos indicados em cada simbolo, caso contrario, podera afetar as
caracteristicas de seguranca do produto ou provocar ferimentos pessoais.

A Aviso: alerta para uma situa¢do potencialmente perigosa.

o Importante: lembra o utilizador de prestar atencdo a um ponto.

z Observagdes: informag¢des complementares.

s ' s ~ ~ Ve . A . Ve
-"\- Sugestdes: sugestdes rapidas para obter a melhor experiéncia possivel.

Leia antes do seu primeiro voo

Para garantir a utilizacao segura do drone da série EVO Max, a Autel Robotics fornece-lhe os

seguintes documentos e videos tutoriais relevantes. Leia os cédigos QR neste manual ou utilize

as liga¢des fornecidas para lhes aceder.

1. “Lista de itens”: uma lista de tudo o que deve estar incluido na caixa de embalagem.

2. "Declaracdo de exonera¢do de responsabilidade e diretrizes de seguranca de
funcionamento”: instru¢des sobre como utilizar o produto em seguranca.

3. “Diretrizes de operacao de seguranca da bateria”: conhecimentos basicos e manuseamento
seguro de baterias inteligentes.

4. "Guia de inicio rapido”: conhecimentos basicos de funcionamento do produto.

“Manual de utilizador”: um guia para dominar o método de funcionamento do produto de

forma proficiente.

6. “Manual de manutenc¢ao”: instru¢des sobre a manutencao do drone e dos seus acessorios.

Recomendamos que, em primeiro lugar, verifique se todos os itens da caixa de embalagem

estdo completos, de acordo com a “Lista de itens”, depois leia atentamente as “Diretrizes de

isencdo de responsabilidade e seguranca operacional” e, em seguida, veja os videos tutoriais e

leia 0 “Guia de inicio rapido” para obter uma compreensado basica de como utilizar o produto.

ul



Antes do seu primeiro voo, leia atentamente as “Diretrizes de operacdo de seguranca da
bateria” e o “Manual de utilizador” para obter uma compreensdo mais detalhada da utilizagao
do produto.

Obter videos de tutoriais, documentos do utilizador e software

relevante
Pode ler os cédigos QR abaixo ou visitar as seguintes hiperligacbes para aceder a videos
tutoriais e documentos do utilizador ou transferir software relevante para o drone da série EVO
Max:

Para ver videos tutoriais, visite:
https://www.autelrobotics.com/videos/evo-max-series/.

Para transferir recursos, visite:
https://manuals.autelrobotics.com/?dir=/EVO%20Max%20Series/Aircraft/.

Guia manual

Este manual contém 7 capitulos principais e 2 anexos. Pode consultar os capitulos
correspondentes para obter as informacdes pretendidas.

Descricdo geral do Este capitulo apresenta as principais fun¢des do drone da série
produto EVO Max.

Este capitulo apresenta o ambiente de voo, os requisitos de
Seguranca de voo comunicacao sem fio e as caracteristicas importantes de seguranca
de voo do drone.

Este capitulo apresenta as fun¢des e a utilizacao de varios

Drone 2t
componentes do drone da série EVO Max.

Este capitulo apresenta as fun¢des do Autel Smart Controller V3,

Controlo remoto . . -
incluindo a forma de utilizar o controlo para operar o drone.

Este capitulo apresenta a forma de utilizar, armazenar e fazer a

Bateria inteligente ~ L
& manutenc¢ao da bateria inteligente do drone.


https://www.autelrobotics.com/videos/evo-max-series/
https://manuals.autelrobotics.com/?dir=/EVO%20Max%20Series/Aircraft/
https://www.autelrobotics.com/videos/evo-max-series/
https://manuals.autelrobotics.com/?dir=/EVO%20Max%20Series/Aircraft/

L Este capitulo apresenta as interfaces e as funcoes da aplicacao
Aplicacao Autel P . P ¢ plicat

Autel Enterprise.
AtualizacOes e

~ Este capitulo apresenta a forma de efetuar atualiza¢des de
manutencdo de

firmware e a manutencdo de rotina do drone.

firmware

Este capitulo fornece especifica¢des técnicas para o drone da série
Anexo A . .

EVO Max e respetivos acessorios.
Anexo B Declaracao de conformidade da UE para drones série EVO Max.

Declaracdo de exclusao de responsabilidade

Para garantir o funcionamento seguro e bem sucedido deste produto, leia e compreenda na
integra todos os documentos do utilizador acima indicados e siga rigorosamente as instrucdes
de funcionamento e os passos descritos neste manual. Guarde o drone e 0s respetivos
acessorios fora do alcance de criangas e animais de estimag¢do. Se ndo respeitar as Diretrizes
de Seguranca de Funcionamento, a Autel Robotics ndo sera responsavel por quaisquer danos
no produto ou perdas pessoais e de propriedade durante a utilizacdo, e ndo fornecera
qualquer servico de garantia. Nunca modifique o produto utilizando qualquer componente
incompativel ou de qualquer forma que ndo esteja em conformidade com as instrucdes oficiais
da Autel Robotics. Certifique-se de que as operagdes que efetua ndo pdem em perigo a sua
seguranca pessoal ou a das pessoas que o rodeiam. Ao comecar a utilizar este produto, o
utilizador concorda que leu e aceitou todos os termos relacionados com este produto. O
utilizador compromete-se a ser responsavel pelos seus proprios atos e por todas as
consequéncias deles decorrentes. O utilizador compromete-se a utilizar este produto apenas
para fins legitimos e concorda com estes termos e com quaisquer politicas ou diretrizes
relevantes que a Autel Robotics possa estabelecer.

© mportante

® Ao desembalar o produto pela primeira vez, verifigue cuidadosamente o aparelho e
outros acessorios incluidos na caixa de embalagem de acordo com a “Lista de itens na
embalagem”.

® O conteudo deste manual sera atualizado periodicamente com base nas atualiza¢des de
fungdes do produto.

® Tenha em atencdo que, na auséncia de registos de voo da aplicagdo Autel Enterprise, a
Autel Robotics podera nao ser capaz de analisar as causas dos danos ou acidentes do
produto e fornecer um servi¢o pds-venda.

/\ Aviso

® A utilizacdo do drone da série EVO Max da Autel Robotics envolve determinados riscos de
seguranca. Nao permita que menores de idade utilizem o drone.




Politica de garantia

A Autel Robotics garante aos utilizadores que compram produtos através dos seus canais

oficiais autorizados que:

® Em condi¢Bes normais de utilizagdo, os produtos Autel Robotics que adquirir estardo isentos
de defeitos de material e de fabrico durante o periodo de garantia.

® Se o utilizador puder apresentar um recibo de compra valido, o periodo de garantia deste
produto é calculado a partir da meia-noite do dia seguinte a rece¢do do produto.

® Se ndo for possivel apresentar um recibo de compra valido, a data de inicio da garantia sera
adiada por 90 dias a partir da data de fabrico indicada pelo nimero de série do produto ou
conforme definido pela Autel Robotics.

-9- Sugestdo

® Para conhecer a politica pés-venda do produto, visite:
https://www.autelrobotics.com/service/policy/.

Suporte poés-venda
Se tiver alguma questdo ou duvida sobre os nossos produtos, contacte o suporte técnico ao

cliente da Autel Robotics:
Linha direta: (844) MY AUTEL ou (844) 692-88 35

Servico de manutencdo

Se 0 seu equipamento precisar de ser inspecionado ou reparado, contacte a Autel Robotics

através dos seguintes métodos:

® E-mail after-sale@autelrobotics.com ou support@autelrobotics.com.

® Contacte o suporte técnico ao cliente da Autel Robotics através do numero (844) MY AUTEL
ou (844) 692-88 35.

® Contacte os revendedores autorizados pela Autel Robotics.

© mportante

® Todos os dados armazenados no produto podem ser apagados durante o processo de
reparacao. Para evitar a perda de dados, faca uma copia de seguranca dos ficheiros
importantes no seu drone ou no controlo remoto antes de o produto estar na garantia.
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Capitulo 1 Descricdo geral do produto

1.1 Introducdo

O drone da série EVO Max esta equipado com um chip de processamento de alto desempenho,
lider na industria, tem poderosas capacidades de voo auténomo e de missdo de rede
auto-organizada, tem integrado um sistema de detecdo visual e um sistema de detecdo de
radar de ondas milimétricas, e tem um sistema de desvio de obstaculos omnidirecional . Com
um excelente sistema de gestdo de energia, o drone pode atingir um tempo de voo de até 42
minutos. Além disso, utiliza um gimbal estabilizado de trés eixos, permitindo visualizar videos
observados e dados de diferentes lentes em tempo real através da aplicacdo Autel Enterprise.
O drone da série EVO Max adopta um design de braco rebativel e pode segurar as suas hélices
para facilitar o armazenamento e o transporte. A parte superior do drone esta equipada com
uma interface PSDK, permitindo-lhe adicionar diferentes suportes especificos da industria ao
drone para satisfazer varias necessidades operacionais.

O drone da série EVO Max vem com um recetor ADS-B incorporado, que pode detetar o estado
de drones tripulados e fornecer alertas na aplicacdo Autel Enterprise. Isto permite uma
operac¢do rapida e segura, evitando assim possiveis colisdes. A parte superior do drone esta
equipado com estroboscopios de alta intensidade para indicar a posi¢cao do drone no ar,
enquanto a parte inferior esta equipada com luzes auxiliares para melhorar o desempenho do
posicionamento visual em condi¢Bes de pouca luz, aumentando assim a seguranca de voo
durante a aterragem.

O Autel Smart Controller V3 (doravante designado por “controlo remoto”) adota a solu¢do de
transmissao de imagens Autel SkyLink 2.0, tem fortes capacidades anti-interferéncia e pode
conseguir uma transmissado estavel de videos HD para o ecra do controlo remoto. O controlo
remoto esta equipado com varios botdes de func¢do, permitindo o controlo rapido do drone e a
operacao da camara.

O controlo remoto possui um ecra tatil de 7,9 polegadas de 2048%1536 de alto brilho com um
brilho maximo de 2000 nits. Adota um sistema Android personalizado que suporta a instalacao
de aplicacdes de terceiros e oferece funcSes como posicionamento por satélite, Wi-Fi,
Bluetooth e saida HDMI. Além disso, suporta o protocolo de carregamento rapido PD65, o que
Ihe permite funcionar até 4,0 horas com carga completa.

-9- Sugestdo

® O sistema de detecdo visual e o sistema de dete¢do de radar de ondas milimétricas tém
limitacdes em ambientes e regides de utilizacdo. Leia a “Declara¢cdo de exoneracao de
responsabilidade e diretrizes de seguranca de funcionamento” para saber mais sobre as
precaucdes de seguranca relevantes.

® O tempo de voo do drone é medido num ambiente de laboratério (o drone voa a uma
velocidade constante de 10 metros por segundo num ambiente de brisa ligeira) e serve
apenas de referéncia. O tempo de voo real pode variar em fun¢do de fatores como as
condicBes ambientais e o modo de voo.

® O tempo de funcionamento de 4,0 horas do controlo remoto é medido com o brilho do
ecrd definido para 50% e serve apenas de referéncia. O tempo de funcionamento pode
variar em cenarios diferentes.
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/\ Aviso

® Se varios drones estiverem a voar numa area ao mesmo tempo, mantenha uma distancia
aérea adequada para evitar acidentes.

1.2 O que estd incluido no estojo robusto

e ] H ‘ 2
® ® g 5 OH—o
T | Ufex 5 [

Inclui uma camara gimbal, uma capa protetora gimbal e hélices.

Drone L)
Quando o guardar, dobre os bragos e segure as hélices.
Bateria E fornecido com 1 bateria e tem 3 ranhuras de armazenamento
inteligente de bateria como padrao.

Controlo remoto

E fornecido com 1 Autel Smart Controller V3.

Inclui o “Guia de inicio rapido” e um pano de limpeza da lente

Caixa de . .
de cdmara. Para obter outros documentos do utilizador,
documentos o .
digitalize o cddigo QR correspondente.
Ranhura de
armazenamento /
reservada

Carregador de

Inclui um carregador e um cabo de alimentacao CA.

bateria
Inclui um carregador do controlo remoto, um cabo de dados
Area de USB-C-a-USB-C, um cabo de dados USB-C a USB-A, um cordao
acessorios de controlo remoto, hélices sobresselentes (CWx1 e CCWx1) e
manipulos sobresselentes (x2).
Orificio para Pode configurar um bloqueio de seguranca conforme

cadeado

necessario.
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Prima o botao de desbloqueio no meio do trinco e levante-o

9 Trinco . . .
para cima para abrir o estojo robusto.
Ao deslocar o estojo robusto, certifique-se de que agarra pela

10 Pega
pega.

Valvula de Mantém o equilibrio da pressdo dentro e fora do estojo
11 equilibrio da robusto, facilitando a sua abertura.
pressao

© mportante

® Ao receber o produto, inspecione o estojo robusto na sua totalidade e confirme se a
embalagem exterior estd intacta, sem sinais de desembalagem. Entretanto, guarde o
video de desembalagem para potenciais reclamacdes de danos logisticos.

1.3 Lista de verificacdo da aceitacdo do produto

Depois de desembalar o produto, verifique se os itens reais correspondem aos itens descritos
na seguinte lista de itens e inspecione cuidadosamente o aspeto do drone e de todos os
acessorios. Se encontrar alguma coisa em falta ou danificada, contacte imediatamente o
Suporte Pds-Venda da Autel Robotics ou os revendedores autorizados.

Tabela 1-1 Lista de itens

Inclui 4 hélices, 1 camara
gimbal (de acordo com o

1 Drone MDX 1 modelo adquirido) e
uma capa protetora
gimbal.

Fusion 4T 1 EVO Max 4T Gimbal.

2 Camara gimbal

Fusion 4N 1 EVO Max 4N Gimbal.

Cobertura de
protecdo gimbal
Bateria

4 o MDX_8070_1488 1
inteligente

O Autel Smart Controller
V3 é fornecido com 2
manipulos de comando
e 2 antenas.

5 Controlo remoto RCPad 1

Carregador de

bateria MDX120W 1
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10

11

12

13

14

15

16

17

Cabo de
alimentacao CA

Carregador do

GaN-001US
controlo remoto

Cabo de dados
USB-C a USB-C

Cabo de dados
USB-C a USB-A

Hélice

CW e CCW
sobresselente

Manipulo
sobresselente

Cordao de
controlo remoto

Tampa do
controlador
inteligente

“Guia de inicio
rapido”
Pano de limpeza

de lentes

Certificacao de
produtos

1.4 Introducdo ao UAS

Utilizado com o
carregador de bateria.

Utilizado com o
carregador do controlo
remoto.

Uma hélice CW e uma
hélice CCW.

“Colocado na caixa de
documentos.”

“Colocado na caixa de
documentos.”

Antes do primeiro voo, efetue uma inspe¢do completa do UAS para garantir que todos os
componentes cumprem os seguintes requisitos. Um UAS completo é composto por duas
partes: o drone e o controlo remoto. Os requisitos e explica¢des relevantes sdo os seguintes:

B Componentes do drone e carga util

Tenha em atencdo que um drone completo inclui o corpo do drone, a camara gimbal, as
hélices e a bateria. Qualquer dano ou falta destes componentes pode resultar numa avaria.
O modulo RTK é um acessério opcional para melhorar a precisdo do posicionamento do drone.
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Tabela 1-2 Lista de componentes da série EVO Max

Peso max.: 1640 g Lnéclzlélej 1
EVO Max 4T Dimensdo max.: 562x651x147 mm Autel bateria,e um
Drone EAN: 6924991123408 Robotics imbal Eusion
UPC: 889520203401 &
4T.
Peso max.: 1665 g lhnécllilc“ej 1
EVO Max 4N Dimensdo max.: 562x651x147 mm Autel bateria,e um
Drone EAN: 6924991127260 Robotics imbal Eusion
UPC: 889520207263 &
4N.
Peso max.: 520 g
MDX@iZE; ke Dimensdo max.: 158.4x74.3x50.7 mm Autel Incluido
intelicente EAN: 6924991124412 Robotics
& UPC: 889520204415
Pesomax.: 10 g
- Dimensdo max.: 11 polegadas Autel ]
Helice CW/CCW )\ 6924991125297 Robotics  meluido
UPC: 889520205290
Pesomax.:28g
, Dimensdo max.: 73x49x46 mm Autel .
Modulo RTK™ N 6924991127222 Soneies | 2 PR

UPC: 889520207225

-9- Sugestdo

® Para obter instru¢des sobre o modulo RTK, consulte “3.12 Interface de extensdao” no

capitulo 3.

® Todos 0s componentes acima mencionados passaram nos testes de seguranca e
compatibilidade da Autel Robotics, os utilizadores podem comprar e utilizar em
conformidade.

® No caso de adicionar qualquer carga util antes do voo, avalie e verifique o peso de
montagem de forma razoavel. Para obter mais informacdes, consulte “2.5 Declara¢do da

massa maxima a descolagem” no capitulo 2.

B Componentes do controlo remoto e a aplicagao

Um controlo remoto completo inclui o corpo do controlo (equipado com um ecra tatil e botdes
funcionais), joysticks e antenas. Qualquer dano ou falta desses componentes pode resultar em
avaria. A aplicacdao Autel Enterprise, que serve como software de aplicagdo de voo que controla
o drone, deve ser mantida para garantir um controlo abrangente sobre o UAS.
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Tabela 1-3 Lista de componentes do controlo remoto

Informacoes sobre o Sistema :
§ Fabricante

produto operativo

Peso max.: 1194 g

) ~ L Inclui 2
Autel Smart Dimensdo max.: 269x302x87 . Autel manipulos de
Controller V3 mm ARl U1 Robotics comando e
EAN: 6924991129011
2 antenas.

UPC: 889520209014

Tabela 1-4 Explicacao da versao do firmware e do software

Versao de Data de
lancamento lancamento
1 Trar?smlssao de V1.6.0.13 / 23Q3
imagem
2 Controlo remoto V6.0.4.3 / 23Q3
3 Sistema Android V1.6.0.13 EEBECL 1”10 Aelelte 208
4 Autel Enterprise 145 Software de controlo 23Q3
de voo

-9 Sugestdo

® As informagdes acima sdo apenas para referéncia. Tanto o controlo remoto como o drone
foram atualizados para as versGes mais recentes antes do envio. Os utilizadores podem
utiliza-los em conformidade.

® Quando o controlo remoto e o drone estdao emparelhados por frequéncia e o controlo
remoto esta ligado a Internet, a aplicacao Autel Enterprise verifica automaticamente se
existem atualizacBes de firmware. Para mais instru¢des, consulte “7.1 Atualizacbes de
firmware do drone e do controlo remoto” no capitulo 7.

® Quando houver um pedido de atualizacdo, siga as instrucbes de atualizagdo em
conformidade para resolver quaisquer problemas e desfrutar das novas funcionalidades.
Os utilizadores também tém a opc¢do de colocar em pausa temporariamente as
atualizac¢Bes; no entanto, isto nao afeta as funcdes existentes.

Tabela 1-5 Lista de aplica¢6es pré-instaladas no controlo remoto

Aplicagao

pré-instalada Versao do software

Software de controlo de

1 Autel Enterprise 1.4.5
VOO

2 Files 11 Software de sistema
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3 Gallery 1.1.40030 Software de sistema
4 Chrome 68.0.3440.70 Software de sistema
5 Settings 11 Software de sistema
6 Maxitools 2.45 Software de sistema
7 Google Pinyin Input 4.5.2.193126728-arm64-v8a Software de sistema
8 Android Keyboard 11 Software de sistema

(AOSP)

-9- Sugestdo

® As aplicacBes pré-instaladas mencionadas sdo a aplicagdo basica para o controlo remoto.
Os utilizadores também tém a opcdo de instalar software de terceiros, se assim o
pretenderem.
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Capitulo 2 Seguranca de voo

Ao desembalar o produto pela primeira vez, digitalize o cédigo QR fornecido no “Guia de inicio
rapido” para aceder a versao eletrénica deste manual e, em seguida, leia atentamente e
compreenda o conteudo deste manual, de modo a garantir uma utilizacdo segura e adequada
do drone.

Antes de efetuar qualquer voo real, certifique-se de que efetua primeiro uma formacao basica
de voo relevante (como ver videos tutoriais e receber orientacdo de um profissional) e de que
esta familiarizado com as fun¢des e caracteristicas do drone e do controlo remoto.

Antes do voo, agradecemos que compreenda antecipadamente todas as leis e regulamentos
locais relativos a veiculos aéreos ndo tripulados (UAV) civis e, de acordo com os requisitos e
restricbes de voo locais, selecione um ambiente de voo adequado e defina uma altitude de voo
razoavel para voos legais. Pode haver riscos legais quando se utiliza um drone num ambiente
de voo inadequado.

Antes de voar, certifique-se de que |é a “Declaracdo de exoneracao de responsabilidade e
diretrizes de operacdo de seguranca” para compreender todas as precauc¢des de seguranca.

2.1 Aviso de utilizacdao legal

Ao desembalar o produto pela primeira vez, cumpra os regulamentos locais de acordo com as
leis e regulamentos dos seguintes paises e regides para concluir o registo do nome real do
drone.

2.1.1 China continental

® Em conformidade com os “Regulamentos relativos ao registo pelo nome verdadeiro de
veiculos aéreos ndo tripulados civis”, publicados pela Administracdo da Aviacdo Civil da
China (CAAC), ao adquirir um drone civil, o proprietario deve registar o drone na “Plataforma
de gestao global de veiculos aéreos nao tripulados civis” (https://uom.caac.gov.cn) em nome
real e colar a marca de registo do cédigo QR no drone. Aqueles que ndo efetuarem o registo
em nome real e ndo colarem as marcas de registo serdo punidos pelas entidades
reguladoras em conformidade com os regulamentos pertinentes.

® O drone da série EVO Max é um drone ligeiro ndo tripulado. A Autel Robotics proibe que
jovens com menos de 18 anos utilizem este drone.

® Recomendamos que leia os “ Regulamentos provisérios sobre a gestdo dos voos de
aeronavas nao tripuladas” antes de voar para saber mais sobre os regulamentos.

© Importante

® De acordo com os regulamentos descritos nos “Requisitos de seguranca dos sistemas civis
de veiculos aéreos ndo tripulados” na China continental, os utilizadores sdo obrigados a
introduzir o seu numero de registo com o nome real na aplicagdo Autel Enterprise apds o
registo. Além disso, os utilizadores devem ativar o sistema DRI e a funcao de comunica¢ao
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de dados dinamicos de voo da Administracdo da Avia¢do Civil. Para obter mais detalhes,
consulte "2.14 |dentificacao remota direta” neste capitulo “6.5.7 Mais” no capitulo 6.

21.2 Os E.U.A.

® Antes de utilizar um drone, o proprietario do drone deve regista-lo no Web site da FAA
(https://faadronezone-access.faa.gov/#/) em nome real (os registantes devem ter 13 anos de
idade ou mais). O ndo registo de um drone ndo tripulado cujo registo é obrigatério pode dar
origem a san¢des regulamentares e penais.

® A Administracdo Federal da Aviacdo (FAA, Federal Aviation Administration) pode aplicar
san¢Oes civis até 27.500 ddlares. As san¢bes penais incluem coimas até 250.000 ddlares
e/ou pena de prisao até trés anos.

213 AUE

® Os operadores/proprietarios de drones devem registar-se junto da Autoridade Nacional da
Aviacdo (NAA) do Estado-Membro em que residem.
(https://www.easa.europa.eu/en/domains/civil-drones/naa).

® Este produto ndo é um brinquedo e ndo deve ser utilizado por criangas com menos de 16
anos.

® Na UE, o drone da série EVO Max é um drone classificado como C2. Ao utilizar o drone, deve
cumprir as seguintes limitacdes operacionais na subcategoria A2 num ambiente urbano:
1. Nao deve sobrevoar terceiros.
2. Manter uma distancia horizontal de 30 metros de terceiros (pode ser reduzida para 5

metros se a fun¢do de baixa velocidade estiver ativada).

3. Manter a altitude de voo abaixo dos 120 metros acima do nivel do solo.

® O drone da série EVO Max também pode voar na subcategoria A3.

® O piloto a distancia deve obter um “certificado de competéncia de piloto a distancia” para a

subcategoria A2 “aberta” até.

1. Ter um “comprovativo de conclusdo de formacao online” para a subcategoria A1/A3
“aberta”.

2. Conduzir e declarar autoformacao pratica.

3. Passar um exame tedrico suplementar na NAA ou sob supervisao online.

© Importante

® De acordo com as leis e regulamentos relevantes na UE, o drone da série EVO Max esta

® Apds o registo, introduza o nimero de registo do operador na aplicagdo Autel Enterprise

equipado com sensores (camaras gimbal) que podem detetar dados pessoais. Os
utilizadores sao obrigados a registar-se em conformidade com as leis e os regulamentos
quando utilizam o drone.

e ative o sistema DRI. Para obter mais informacdes, consulte “2.14 Identificagdo remota
direta” neste capitulo.
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2.1.4 Outros paises e regioes

Antes de voar, consulte os profissionais juridicos locais ou as autoridades da avia¢do para se
informar sobre as leis, regulamentos e politicas locais relativas aos veiculos aéreos nao
tripulados civis e siga as orientacdes relevantes para o registo legal.

2.2 Diretrizes de operacdo de voo

Antes de voar, certifique-se de que compreende e cumpre as seguintes diretrizes de operag¢do

de voo para evitar consequéncias graves e violacdes legais:

® Ndo utilizar o drone sob influéncia de alcool, drogas, medicamentos, tonturas, fadiga ou
nauseas, ou em quaisquer outras condi¢des fisicas ou mentais deficientes.

® Ndo voar perto de aeronaves tripuladas e certificar-se de que o drone ndo interfere com
aeronaves tripuladas de grande porte na mesma trajetéria de voo. Manter-se sempre
vigilante e evitar outras aeronaves. Aterrar imediatamente se necessario.

® Ndo voar em areas proibidas pelos regulamentos locais sem autorizacao. As areas proibidas
podem incluir aeroportos, fronteiras, grandes cidades, areas densamente povoadas, locais
de grandes eventos, emergéncias (por exemplo, incéndios florestais) e instalacbes de
edificios sensiveis (por exemplo, centrais nucleares, centrais elétricas, centrais hidroelétricas,
prisdes, artérias de trafego, edificios governamentais e instalacdes militares).

® Ndo utilizar o drone em locais de grandes eventos, incluindo, entre outros, estadios
desportivos e concertos.

® NJdo voar no espago aéreo acima do limite de altitude especificado nos regulamentos.

Nao utilizar o drone para transportar mercadorias ilegais ou perigosas.

® Ter conhecimento da categoria da atividade de voo (por exemplo, recreio, oficial ou
comercial). Antes de voar, certifique-se de que obtém as autoriza¢des necessarias junto das
autoridades competentes. Se necessario, consulte os profissionais juridicos locais para
obter uma explicacdo detalhada das categorias de atividade de voo.

® Ao utilizar o drone para filmar ou fotografar, respeitar os direitos de privacidade dos outros.
Ndo utilizar o drone para atividades de vigilancia nao autorizadas, incluindo, entre outras, a
monitorizacao de individuos, grupos, eventos, espetaculos, exposi¢des ou edificios.

® Tenha em atenc¢do que a utilizacdo de camaras para filmar ou fotografar individuos, grupos,
eventos, espetaculos, exposicdes ou edificios sem autorizacdo pode infringir direitos de
autor, direitos de privacidade ou outros direitos legais de terceiros. Por conseguinte, €
essencial familiarizar-se com as leis e regulamentos locais e cumpri-los antes de utilizar o
drone.

2.3 Requisitos do ambiente de voo

® Ndo voe em condig¢des climatéricas severas, tais como ventos fortes, neve, chuva, nevoeiro
intenso, tempestades de po, frio ou calor extremos. O drone tem uma resisténcia maxima
ao vento de 12 metros por segundo durante a descolagem e a aterragem.

® Deve certificar-se de que o drone descola e aterra em terreno aberto, desimpedido e plano,
longe de multiddes, edificios préximos, arvores, etc., e dentro de uma linha de visdo para
seguranca do voo.

® \oar a uma altitude inferior a 4000 metros.
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® Devido a condig¢des de iluminacdo insuficientes, auséncia de sinal GNSS e espaco reduzido,
algumas func¢des podem ficar limitadas. Preste sempre aten¢do ao ambiente circundante do
drone e mantenha sempre o controlo do drone.

® Quando voar a noite, ligue o estroboscépio e certifique-se de que a luz auxiliar esta ativada
durante a aterragem para segurancga do voo.

® Ndo descolar nem aterrar em superficies em movimento, tais como veiculos ou barcos em
movimento.

® Ndo descolar ou aterrar em superficies arenosas para evitar que as particulas de areia
afetem a vida util do motor.

® O desempenho da bateria inteligente do drone esta sujeito a temperatura ambiente e a
densidade do ar. Utilize o drone num intervalo de temperatura de -20 °C a +50 °C.

® Ao utilizar o drone em cenarios pds-catastrofe, tais como incéndios, explosdes, relampagos,
tempestades, tornados, chuvas fortes, inundacdes, terramotos e tempestades de po, deve
prestar especial aten¢do a seguranca dos pontos de descolagem e aterragem e as
altera¢gdes no ambiente circundante e dar prioridade a seguranca pessoal.

® Manter o drone afastado de estruturas de a¢o, minas de minério de ferro, etc., para evitar
interferéncias com a bussola do drone.

2.4 Requisitos de comunicacdo sem fios

® Mantenha o drone a pelo menos 200 metros de distancia de areas com fortes interferéncias
eletromagnéticas, tais como esta¢des de radar, estacdes de micro-ondas, estagcdes de base
de comunicag¢des modveis e equipamento de interferéncia de drones.

® Quando voar perto de fontes de interferéncia eletromagnética, tenha cuidado e observe e
avalie continuamente a estabilidade dos sinais de transmissdao de imagens e videos do
controlo remoto. As fontes comuns de interferéncia eletromagnética incluem, entre outras,
linhas elétricas de alta tensdo, subestacBes de alta tensdo, estacBes de base de
comunicacdes moveis e torres de sinal de transmissdo de televisdao. Se o drone encontrar
alguma interferéncia de sinal significativa quando estiver a voar perto destes locais, podera
ndo conseguir funcionar normalmente. Neste caso, regresse ao ponto de origem para
aterrar o mais rapidamente possivel.

® Voar em areas abertas, ndo bloqueadas ou em terras altas. Montanhas altas, rochas,
edificios urbanos e florestas podem bloquear o sinal GNSS e os sinais de transmissao de
imagem do drone.

® Recomenda-se que desligue os dispositivos Wi-Fi e Bluetooth desnecessarios nas
proximidades para evitar interferéncias com os sinais do controlo remoto.

2.5 Declaracdo da massa maxima a descolagem

Durante as operacdes de voo, certifique-se de que a massa real de descolagem do drone nao
excede a massa maxima a descolagem (MTOM) declarada para o drone. A ultrapassagem deste
limite pode conduzir a acidentes de seguranca. Para obter dados pormenorizados, consulte o
Anexo A“A.1 Drone”.

A massa real de descolagem do drone consiste na massa do drone e na massa da montagem.
Antes de adicionar qualquer montagem, certifique-se de que a massa da montagem esta
dentro de um intervalo razoavel.
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E4 Nota

® A massa do drone inclui a massa da fuselagem, da camara gimbal, das hélices e da bateria
inteligente. Os diferentes modelos de camaras gimbal podem ter massas diferentes. Se
mudar a camara gimbal para um modelo diferente, volte a pesar o drone para determinar
a sua massa.

® Os suportes consistem em suportes de modulos funcionais e suportes fisicos. Quando se
adicionam suportes ao drone, é sempre necessario voltar a pesar a massa real de
descolagem do drone.

® A massa de montagem deve corresponder ao seguinte: massa maxima de
montagem<MTOM - massa do drone.

2.6 Sistema de desvio de obstdculos

2.6.1 Introducdo ao sistema de detecdo visual e ao sistema de detecdo

de radar de ondas milimétricas

O drone adota uma concecdo de sistema de detecao dupla de “Sistema de detec¢do visual +
Sistema de detecdo de radar de ondas milimétricas”. A integracdo destes dois sistemas
proporciona um excelente desempenho omnidirecional na prevencdo de obstaculos e garante
um posicionamento preciso e um voo seguro do drone.

O sistema de detecao visual € um sistema de posicionamento por imagem que utiliza a
variacao de imagens visuais para detetar obstaculos e obter informacdes sobre a posi¢ao do
drone. O sistema de detecdo visual do drone esta localizado na parte dianteira, traseira,
superior e inferior da fuselagem. As partes dianteira e traseira utilizam uma estrutura de “lente
de duplo orificio”, enquanto as partes superior e inferior utilizam uma estrutura de “lente
olho-depeixe dupla”, cuja combinacao permite evitar obstaculos visuais omnidirecionais.

\
\

Fig 2-1 Médulos das lentes visuais dianteiras e traseiras do drone



Capitulo 2 Seguranga de voo 13

4 N\

Fig 2-2 Médulos superior e inferior da lente visual do drone

/\ Aviso

® Ndo bloquear as lentes do sistema de dete¢do visual durante o voo, uma vez que isso
afeta o desempenho visual de desvio de obstaculos do drone, podendo conduzir a
acidentes de voo.

O sistema de detecao de radar de ondas milimétricas deteta as distancias e posi¢des dos
obstaculos através da emissao de ondas eletromagnéticas. De acordo com os regulamentos de
diferentes paises e regies, o sistema de detecao de radar de ondas milimétricas do drone
pode integrar quatro radares de ondas milimétricas de 60 GHz no interior da fuselagem em
quatro direcbes (dianteira, traseira, superior e inferior) ou integrar um radar de ondas
milimétricas de 24 GHz sob a fuselagem para detecdo.

E4 Nota

® Para obter informacdes pormenorizadas sobre as bandas de frequéncia e os dados
relativos a poténcia irradiada isotrépica efetiva (EIRP) do radar de ondas milimétricas, ver
“A.1 Drone".

® Para os quatro radares de ondas milimétricas utilizados nos drones da série EVO Max, 0s
radares de ondas milimétricas dianteiro, traseiro e superior utilizam a banda de
frequéncia de 60 GHz, enquanto a banda de frequéncia utilizada para o radar de ondas
milimétricas inferior depende dos regulamentos locais.

® Tenha em atencdo que a banda de frequéncia do radar de ondas milimétricas é um
parametro de hardware, que ndo pode ser ajustado através de software. A Autel Robotics
garante que a banda de frequéncia do radar de ondas milimétricas dos drones da série
EVO Max se encontra em conformidade com os regulamentos legais locais.
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2.6.2 Alcance da observacdo

B Alcance de observagao do sistema de detec¢do visual
Ao utilizar lentes olho-de-peixe, o sistema de detecdo visual atinge um campo de visdo (FOV) de
180° nas direc¢bes esquerda e direita, permitindo uma observacao a toda a volta de 720°.

© mportante

® O desempenho de desvio de obstaculos visuais do sistema de detecdo visual ndo é 100%
fiavel, uma vez que o sistema pode ser afetado pela iluminacdo ambiente e pela textura
da superficie do objeto. Quando o sistema visual de desvio de obstaculos estiver ativado
durante o voo, preste sempre atencdo ao ecrd de transmissdo de imagem na aplicacao
Autel Enterprise.

B Alcance de observacao do sistema de detecdo de radar de ondas
milimétricas

E4 Nota

® E importante ter em atencdo que os radares de ondas milimétricas de diferentes bandas
de frequéncia podem ter um desempenho de observacao diferente.

0.3-20m 0.3-20m i 0.3-50m

0.3-50m

000" A
60GHz 60GHz

0.3-50m

\ 0.15-80m / \ 4 0.15-80m / \ /

Fig 2-3 Alcance de observacao dos radares de ondas milimétricas

/\ Aviso

® A distancia de desvio de obstaculos do sistema de detecdo de radar de ondas milimétricas
varia com a capacidade do obstaculo de refletir ondas eletromagnéticas e com o tamanho
da sua superficie.

® A drea cinzenta representa o angulo morto de um radar de ondas milimétricas, onde o
radar ndo consegue detetar obstaculos.

B Alcance de observagao dos sistemas de detecgao visual e por radar
Com a integracao de sistemas de detecdo visual e por radar, o drone consegue evitar
obstaculos omnidirecionais a 720° e permite evitar obstaculos durante a noite.
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E4 Nota

® Se o drone utilizar um radar de ondas milimétricas de fundo de 60 GHz, suporta a
prevencao de obstaculos noturna por radares de ondas milimétricas.

® Se o drone utilizar um radar de ondas milimétricas inferior de 24 GHz, os radares de
ondas milimétricas frontal, traseiro e superior sdo desativados por predefinicao. O drone
ndo suporta o desvio de obstaculos noturnos por radares de ondas milimétricas e apenas
suporta o desvio de obstaculos visuais em boas condi¢bes de iluminacdo. Além disso,
utiliza o radar de ondas milimétricas inferior apenas para aterragem assistida.

2.6.3 Funcdo de posicionamento visual

O drone suporta a funcao de posicionamento visual mesmo sem sinais GNSS. Isso significa que
o drone pode fornecer capacidade de posicionamento de voo em caso de sinal GNSS fraco ou
inexistente para garantir a seguranca do voo.

Quando existe informacao de posicionamento GNSS, a funcdo de posicionamento visual
complementa a informacgdo de posi¢ao do drone, melhorando a precisdo do posicionamento.
Quando ndo houver sinal GNSS e o ambiente e a altura ndo puderem satisfazer o sistema de
detecdo visual, ou seja, quando ndo houver sinal GNSS e houver falha de posicionamento
visual em simultdneo, o modo ATTI serd ativado.

/\ Aviso

® Se nado tiver uma vasta experiéncia de voo, ndo pilote o drone para além da sua linha de
visdo.

® Quando o drone depende do posicionamento visual para voar, ndo se aproxime de areas
com reflexo de espelho como, por exemplo, agua ou neve. Quando o sinal GNSS for fraco,
certifique-se de que o drone voa num ambiente bem iluminado e sobre superficies de
objetos com textura clara.

-9- Sugestdo

No caso de perda ou enfraquecimento do sinal GNSS durante o voo, o controlo remoto

apresenta os seguintes avisos de alerta:

® Se o ponto de descolagem for impreciso: a aplicagdo Autel Enterprise apresenta um aviso
a dizer “O sinal GNSS é fraco, o ponto de partida pode ter um desvio.” com um aviso
verbal correspondente.

® Se o sinal GNSS for fraco: a aplicagdo Autel Enterprise mostrara um aviso a dizer “O sinal
GNSS é fraco, voe afastado de edificios.” com um aviso verbal correspondente.

® Se 0 GNSS estiver a ser falsificado: a aplicacdo Autel Enterprise apresentara um aviso a
dizer “O drone esta a ser alvo de falsificacdo de GNSS.” com um aviso verbal
correspondente.

® Se o drone estiver no modo ATTI, a aplicacao Autel Enterprise mostra um aviso a dizer
“Sem GNSS nem posicionamento visual, tenha cuidado.” com um aviso verbal
correspondente.
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® Se 0 GNSS for desativado manualmente e o posicionamento do drone estiver disponivel, a
aplicacdo Autel Enterprise mostrard um aviso a dizer “O GNSS esta desativado, o sinal de
posicionamento visual € normal/fraco, voe com cuidado.” com um aviso verbal
correspondente.

® Se o GNSS for desativado manualmente e o posicionamento do drone se perder, a
aplicacao Autel Enterprise apresenta um aviso a dizer “Sem GNSS nem posicionamento
visual, tenha cuidado.” com um aviso verbal correspondente.

2.6.4 Funcdo de prevencdo de obstdculos visuais

A func¢do de desvio visual de obstaculos é adequada para cenarios em que o drone voa num
ambiente bem iluminado e encontra obstaculos que ndo sdo demasiado esparsos durante o
voo, tais como malhas de arame fino esparsas ou pequenos ramos nas extremidades das
arvores. Além disso, devido a inércia, o drone precisa de travar a uma distancia efetiva sob
controlo. O sistema de controlo de voo limita o angulo de atitude do drone a ndo mais de 30° e
a velocidade maxima de voo a menos de 15 metros por segundo durante a desaceleracdo. Para
mais informacdes, consulte “6.5.2 Defini¢des de DO” no capitulo 6.

/\ Aviso

® A func¢do de desvio de obstaculos do drone nao pode ser ativada no modo Desportivo.

2.6.5 Precaucoes na utilizacdo de sistemas de prevencdo de obstdculos

A precisdo da medicdo do sistema de detecdo visual é facilmente afetada por fatores como a

intensidade da luz e a textura da superficie do objeto. Tenha cuidado ao utilizar o sistema de

detecdo visual nos seguintes cenarios:

® Voar sobre superficies de cor pura (por exemplo, branco puro, preto puro, vermelho puro e

verde puro) e superficies de baixa textura.

Voar sobre superficies com reflexos intensos.

Voar sobre objetos em movimento (por exemplo, multides, canas, arbustos e ervas).

Voar sobre superficies de agua ou superficies de objetos transparentes.

Voar em ambientes com mudancas rapidas e intensas de iluminagdo ou exposicao direta a

fontes de luz fortes.

Voar sobre superficies de objetos extremamente escuras (com intensidade de luz inferior a

15 lux) ou extremamente brilhantes.

® Voar sobre pequenos obstaculos (por exemplo, fios de ferro, fios elétricos e ramos de
arvores).

® Sujidade das lentes (por exemplo, gotas de agua e impressdes digitais).

® Voar em condicBes de baixa visibilidade (por exemplo, nevoeiro intenso e neve intensa).

® \Voar a uma altitude inferior a 2 metros com uma velocidade de voo muito rapida.

O sistema de dete¢do de radar de ondas milimétricas funciona como um sistema auxiliar de

melhoria para a prevencdo visual de obstaculos e pode funcionar continuamente durante todo

o dia.
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E4 Nota

® Tenha em atencdo que, ao voar em condi¢des de pouca luz (como, por exemplo, a noite),
o sistema de percecao visual do drone é afetado, pelo que o sistema de desvio de
obstaculos nao funciona.

® Se precisar de voar em condi¢des de pouca luz (como, por exemplo, a noite), confirme
qgue o drone é da versao de 60 GHz com radar de ondas milimétricas descendente (o
drone com a versao de 24 GHz do radar descendente ndo tem capacidade de desvio de
obstaculos noturno de ondas milimétricas). Além disso, é necessario ter cuidado nos voos
noturnos, uma vez que a preven¢do de obstaculos noturna ndo é 100% funcional.
Recomenda-se voar em areas abertas.

2.7 Regresso automatico

O drone esta equipado com uma fung¢do de regresso automatico. Quando o sinal GNSS é bom,
uma vez acionada a condi¢do de regresso automatico, o drone regressa automaticamente ao
ponto de origem e aterra para evitar eventuais acidentes.

O drone fornece trés métodos de ativacao da fun¢ao de regresso automatico: ativacao manual
do regresso automatico, ativacdo do regresso automatico com bateria fraca e ativacao do
regresso automatico com base no comportamento.

E4 Nota

® Ponto de partida: o ponto de aterragem do drone durante um voo de regresso
automatico. Na aplicagdo Autel Enterprise, pode definir o ponto de partida do drone como
“Drone” ou “CR". Para obter mais informacdes, consulte “6.5.1 Definicao de parametro de
controlo de voo” no capitulo 6.

® Se ndo for definido um ponto de partida na aplicacdo Autel Enterprise, o ponto de
descolagem é utilizado como ponto de partida.

® Durante um regresso automatico, a fun¢do do controlo remoto do drone é desativada.
Neste caso, pode premir rapidamente o botao pausa «1D" no controlo remoto ou premi-lo
longamente durante dois segundos para fazer uma pausa ou sair da fun¢do de regresso
automatico e recuperar o controlo do drone. Para obter mais informacdes, consulte

“4.11.2 Botdo de descolagem/Botdo de regresso ao inicio e botdo Pausa” no capitulo 4.

/\ Aviso

® Quando o sinal GNSS é fraco, nao é possivel ativar a funcao de regresso automatico.

® Se o sistema de desvio de obstaculos for desativado durante um voo de regresso
automatico, o drone ndo sera capaz de se desviar automaticamente dos obstaculos.

® Se 0 ponto de partida de um voo de regresso automatico ndo for adequado para o drone
aterrar (por exemplo, terrenos irregulares e multid8es), saia primeiro da funcao de
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regresso automatico e, em seguida, assuma manualmente o controlo para aterrar.

2.7.1 Ativacdo manual do regresso automatico

Durante o voo, pode premir longamente o botdo de regresso ao inicio @ no controlo remoto
durante 2 segundos para ativar manualmente a fun¢do de regresso automatico.

2.7.2 Ativacdo de regresso automatico por bateria fraca

Durante o voo, para evitar riscos desnecessarios causados por energia insuficiente da bateria
inteligente, o drone verifica automaticamente se o nivel atual da bateria é suficiente com base
na sua posic¢ao atual.

Se o nivel atual da bateria for apenas suficiente para concluir a viagem de regresso, a aplicacao
Autel Enterprise emite um aviso a dizer “A bateria restante é apenas suficiente para regressar a
casa. O drone regressara a casa dentro de 10 s.” para lembrar os utilizadores de que devem
decidir se executam o regresso automatico com bateria fraca. Se o utilizador optar por
executad-lo ou ndo tomar qualquer medida no espaco de 10 segundos, o drone iniciard o
regresso automatico com a bateria fraca apés 10 segundos.

Se cancelar a execucdao e continuar a voar com um nivel de bateria baixo, quando o nivel de
bateria for apenas suficiente para aterrar, o drone ativard uma aterragem com bateria
criticamente baixa. Este processo de aterragem nao pode ser cancelado e perderd o controlo
do drone durante este processo.

-9- Sugestdo

® O regresso automatico por bateria fraca e a aterragem por bateria criticamente fraca aqui
mencionados nao tém qualquer relacao direta com o aviso de bateria fraca e o aviso de
bateria criticamente fraca definidos na aplicagdo Autel Enterprise.

/\ Aviso

® Quando o regresso automatico de bateria fraca é acionado no drone, o processo de
regresso automatico nao deve ser cancelado. Caso contrario, o drone pode nao conseguir
regressar ao ponto de partida devido a energia insuficiente.

® Tente ndo deixar o drone entrar no processo de aterragem com bateria criticamente
fraca. Uma vez iniciado o processo de aterragem com bateria criticamente fraca,
independentemente de o ponto de aterragem cumprir as normas de aterragem segura, o
drone aterrara de forma for¢ada, o que pode provocar danos no drone.

® Quando a aplicagdo Autel Enterprise apresenta um alerta de aviso, este deve ser
imediatamente processado de acordo com as referéncias correspondentes.
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2.7.3 Ativacdo de regresso automdatico com base no comportamento

Durante uma missdo de voo, se “Concluir acao” estiver definido para “RTH autom.”, o drone
ativa o regresso automatico depois de concluir a missao; se “A¢ao de perda de sinal” estiver
definido para “RTH autom.”, quando o controlo remoto se desligar do drone durante 4
segundos, o drone ativa o regresso automatico. Para obter mais informacgdes, consulte “6.9

Missdes de voo” no capitulo 6.

Durante o voo, se “Acdo Perdido” estiver definido para “RTH”, quando o controlo remoto se
desligar do drone durante 4 segundos, a aplicacao Autel Enterprise apresenta um aviso a dizer
“Drone desligado.” e o drone ativara o regresso automatico. Para mais informacdes, consulte
“6.5.1 Definicao de parametro de controlo de voo” no capitulo 6.

-9- Sugestdo

® Na aplicacao Autel Enterprise, a “Acao Perdido” esta predefinida para “RTH".

® Nos 4 segundos seguintes a desligar o controlo remoto do drone, este desacelera
continuamente e tenta restabelecer ligacdo ao controlo remoto. Se a ligagdo ndo for bem
sucedida dentro de 4 segundos, o drone ativa o regresso automatico de acao perdida.

® Durante o processo de regresso automatico da agdo perdida, mesmo que o drone retome
a ligacdo com o controlo remoto, o drone continuara a executar o regresso automatico.

2.7.4 Mecanismo de regresso automdtico

Tabela 2-1 Mecanismo de regresso automatico

Distancia do ponto de partida
< 10 metros

10 metros < distancia do
ponto de partida < 25 metros

25 metros < distancia do
ponto de partida < 50 metros

Distancia do ponto de
partida > 50 metros

O drone regressa ao ponto de partida a altitude atual.

Se a altitude de voo atual for inferior a 20 metros, o drone
sobe até a altitude de 20 metros e regressa ao ponto de
partida.

Se a altitude de voo atual for superior a 20 metros, o drone
regressa ao ponto de partida a altitude atual.

Se a altitude de voo atual for inferior a 30 metros, o drone
sobe até a altitude de 30 metros e regressa ao ponto de
partida.

Se a altitude de voo atual for superior a 30 metros, o drone
regressa ao ponto de partida a altitude atual.

Se a altitude de voo for inferior a altitude de RTH definida, o
drone sobe para a altitude de RTH.
Se a altitude de voo for superior a altitude de RTH definida, o




20 Capitulo 2 Segurancga de voo

drone regressa ao ponto de partida a altitude atual.

E4 Nota

® Ponto de partida: o ponto ao qual o drone regressara e aterrara durante um regresso

automatico.
® A distancia do drone refere-se a distancia horizontal entre o drone atual e o ponto de
partida.

2.7.5 Processo de desvio de obstdculos com regresso automatico

Quando o sistema de desvio de obstaculos estiver ativado e o sistema de detec¢do visual estiver

em condi¢des de ilumina¢do adequadas, o drone consegue desviar-se dos obstaculos durante

0 processo de regresso. As situagdes especificas sao as seguintes:

® Durante o voo manual, em caso de regresso automatico por acdo perdida, regresso
automatico por bateria fraca ou ativacdo manual do regresso automatico, quando é
detetado algum obstaculo a frente do drone, este trava automaticamente dentro da
distancia de travagem definida e sobe automaticamente para evitar o obstaculo até o poder
ultrapassar em seguranca.

® Durante as missdes de voo, o modo de desvio de obstaculos esta definido para “Desviar”.
No caso de um regresso automatico por acao perdida, regresso automatico por bateria
fraca ou regresso automatico de conclusao de missao, quando é detetado algum obstaculo
a frente do drone, este trava automaticamente dentro da distancia de travagem definida e
escolhe autonomamente uma dire¢do aleatdria entre as dire¢des esquerda, direita ou
ascendente para contornar o obstaculo.

© Importante

® Durante o processo de desvio de obstaculos, se a altitude de subida do drone atingir o
limite maximo de altitude e o desvio de obstaculos ainda ndo tiver sido alcangado, o
drone ird pairar no local até ser acionada uma aterragem com bateria criticamente fraca.
Neste caso, é necessario assumir manualmente o controlo do drone com antecedéncia.

® Quando o modo de desvio de obstaculos estd definido para “Desviar”, o drone da
prioridade ao planeamento para contornar o obstaculo a partir da direcao esquerda ou
direita. Se nem a dire¢do esquerda nem a direita forem viadveis, o drone opta por
contornar o obstaculo por cima.

® Durante as missfes de voo, se o modo de desvio de obstaculos estiver definido para
“Desl”, o drone ndo tera capacidades de desvio de obstaculos.

2.7.6 Funcdo de protecdo de aterragem

Quando a fung¢do de protecdo de aterragem esta ativada, o drone avalia se as condi¢Bes do
solo sdo adequadas para aterrar antes de aterrar. Para obter mais informacdes, consulte “6.5.2
Defini¢cdes de DO" no capitulo 6.
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Durante o processo de regresso automatico, quando o drone atinge o ponto de partida e a

funcdo de protecdo de aterragem esta ativada, o drone executa as seguintes estratégias:

1. Se a func¢do de protecdo de aterragem detetar que o solo é adequado para aterrar, o avido
aterra diretamente.

2. Se a funcdo de protecdo de aterragem detetar que o solo ndo é adequado para a aterragem
(por exemplo, solo irregular ou agua por baixo), o drone continuara a pairar, enviara um
aviso na aplicacdo Autel Enterprise e aguardara que tome medidas. Neste caso, o drone
comeca a descer apenas quando for acionada uma aterragem por bateria criticamente fraca,
e ndo é possivel cancelar este processo.

3. Se a fungao de protecao de aterragem ndo conseguir detetar as condi¢bes do solo, o drone
desce para uma altitude de 1,2 metros acima do solo e entra no processo de aterragem
assistida.

E4 Nota

® Aterragem assistida: durante o processo de aterragem, quando o drone desce para uma
altitude de 1,2 metros acima do solo, descerd lentamente e ndo necessita de baixar o
manipulo do acelerador.

® Antes de iniciar o processo de aterragem assistida, certifique-se de que o ponto de
aterragem é adequado para a aterragem do drone.

2.8 Reconstrucdo da ligacdo C2

Para garantir a seguranca e a controlabilidade dos comportamentos de voo, o drone da série

EVO Max permanece em estado de nova ligacao e tentara constantemente restabelecer ligagao

com a estacao de controlo terrestre (controlo remoto) depois de perder a ligacdo C2. Na pratica,

este processo divide-se nas seguintes fases:

® Nos primeiros 4 segundos apos a ligacdo ter sido desligada, o drone desacelera
automaticamente e tenta restabelecer a liga¢do C2. Se a ligacao for restabelecida dentro de
4 segundos, o controlo remoto recupera o controlo do drone.

® Se a ligacdo ndo for restabelecida dentro de 4 segundos, o drone desencadeia
automaticamente a acdo perdida. Nesse momento, o drone executara automaticamente as
acdes de controlo de voo relevantes de acordo com as a¢des perdidas definidas.

® Durante a execucdo de uma ag¢do perdida, o drone continuard a tentar restabelecer a
ligacdo C2. Quando o drone restabelece com sucesso a ligacao C2 com o controlo remoto, o
controlo remoto ainda nao pode controlar o voo do drone. Para que o controlo remoto

recupere o controlo do drone, é necessario premir longamente o botdo pausa “V" no
controlo remoto durante 2 segundos para sair da a¢do perdida.

-9- Sugestdo

® Durante o voo, enquanto o drone e o controlo remoto puderem comunicar normalmente,
a ligacao C2 permanece ativa.

® Se houver erros de descodificacdo que persistam durante um certo tempo, levando a
falha de comunicacdo, a ligacdo C2 sera desligada e o drone entrard no estado de
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religagao.

® As acdes perdidas dos drones da série EVO Max incluem RTH, pairar e aterrar.

® Se o drone da série EVO Max perder a ligagdo com a ligacdo C2, a aplicagdo Autel
Enterprise apresentarda um aviso a dizer “Drone desligado.” com um aviso verbal
correspondente.

2.9 Restricoes de voo e desbloqueio de zonas restritas

o Importante

® Antes de voar, planeie sempre cuidadosamente o espaco aéreo em que pretende voar, de
acordo com as leis e regulamentos locais.

2.9.1 Sistema de delimitacdo geogrdfica

A Autel Robotics desenvolveu um sistema de delimitacao geografica para os seus drones, para
garantir voos seguros e legais. Este sistema pode fornecer atualizagdes em tempo real sobre
informacdes de restri¢des do espa¢o aéreo em todo o mundo. Em diferentes zonas restritas, as
funcdes de voo do drone estdo sujeitas a diferentes graus de restricbes. O sistema de
delimitagdo geografica também suporta a funcdo de desbloqueio de zonas restritas. Se
precisar de realizar uma missao de voo numa zona restrita especifica, &€ necessario obter uma
autorizacdo legal para desbloquear a zona restrita e, em seguida, a restricao de voo relevante
do drone sera desbloqueada dentro do periodo de validade da autorizagdo.

O sistema de delimitacdo geografica ndo segue rigorosamente as leis e regulamentos locais.
Antes de cada voo, deve consultar e compreender as leis, os regulamentos e os requisitos
regulamentares locais para garantir a seguranca do voo.

O sistema de controlo de voo do drone da série EVO Max esta pré-configurado com o sistema
de delimita¢do geografica. Antes de cada voo, certifique-se de que o controlo remoto pode
ligar-se a Internet para atualizar automaticamente as informac8es de restricdo do espaco
aéreo e carrega-las de forma sincrona para o drone. Durante o voo, as informagdes relevantes
de restricdo do espaco aéreo serdo apresentadas de forma sincronizada na aplicacdo Autel
Enterprise para garantir o voo seguro e legal do drone.

9 Sugestdo

® Devido ao desfasamento de informagdo, a informacdo de restricdo do espago aéreo
fornecida pelo sistema de delimitacdo geografica pode nem sempre ser totalmente
consistente com as leis e regulamentos locais mais recentes. Todas as informacdes estao
sujeitas as leis e regulamentos locais.

® Para restricdes temporarias do espaco aéreo, a Autel Robotics pode obter os anuncios
regulamentares relevantes de forma atempada e carregar de forma sincronizada as
informacgdes relevantes de restricdo do espaco aéreo para o sistema de delimitacao
geografica. Quando realizar ac¢bes de voo em zonas relevantes, certifique-se de que
sincroniza e atualiza a informacao de restricdo do espago aéreo de voo.




Capitulo 2 Seguranga de voo 23

2.9.2 Zonas restritas

O sistema de delimitagdo geografica divide as restricdes do espago aéreo em quatro categorias:
zonas de proibi¢do de voo, zonas de altitude restrita, zonas de cuidado e zonas desbloqueadas.
A aplicagcdo Autel Enterprise fornecera avisos diferentes com base na zona especifica.

Tabela 2-2 Restri¢oes de voo das zonas restritas

As zonas de exclusdo aérea dividem-se em zonas de exclusao

aérea permanentes e zonas de exclusdo aérea temporarias.

® Zonas de exclusdo aérea permanentes: as zonas sdo
pré-configuradas no sistema de delimita¢cdo geografica na
fabrica e sao atualizadas regularmente.

® Zonas de exclusdo aérea temporarias: as zonas Sao
adicionadas pela Autel Robotics no backend do sistema de
delimitagdo geografica.

Método de atualizacao: depois de o controlo remoto estar

ligado a Internet, recupera automaticamente as informacdes

de atualizacdo relacionadas com as zonas de exclusdo aérea e

envia-as para o drone. Restricdes de voo: os drones nao

podem descolar ou voar em zonas de exclusdo aérea. Se

obtiver autorizagdo das autoridades relevantes para voar

numa zona de exclusdo aérea, contacte a Autel Robotics para

solicitar o desbloqueio da zona.

Zonas de exclusao aérea
(aparecem a vermelho no
mapa)

A Autel Robotics apenas fornece a definicdao de restricdes de
altitude, permitindo aos utilizadores definir o limite de
altitude em conformidade.

Processo de atualizagdo: os utilizadores ativam as restricoes
de altura e definem o limite de altitude na aplicacdo Autel
Enterprise, com base nos regulamentos legais locais do pais e
da regido. Para obter informacdes detalhadas, consulte “2.10
Limites de altitude e distancia” no capitulo 2 e “6.5.1 Defini¢dao
de parametro de controlo de voo” no capitulo 6.

RestricBes de voo: ao voar numa zona de altitude restrita, a
altitude de voo real do drone ndo deve exceder o limite de
altitude definido.

Zonas de altitude restrita
(aparecem a cinzento no
mapa)

As zonas de aviso sao pré-configuradas no sistema de
delimitacdo geografica na fabrica e sdo atualizadas
regularmente.

Método de atualizacao: depois de o controlo remoto estar
ligado a Internet, recupera automaticamente as informagdes
de atualizacdo relacionadas com as zonas de aviso e envia-as
para o drone.

Restricbes de voo: numa zona de aviso, um drone pode voar
sem restricdes (0os voos relevantes devem cumprir 0s
regulamentos locais).

Zonas de aviso
(aparecem a amarelo no
mapa)
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Se desbloquear uma zona de exclusdo aérea com uma licenca
valida, pode voar legalmente com o drone dentro do periodo
de validade na zona desbloqueada.

Zonas desbloqueadas
(aparecem a azul no mapa)

-9 Sugestdo

Na aplicacdo Autel Enterprise, se clicar numa zona restrita no mapa, serdao apresentadas as

seguintes informac®&es de delimitacdo geografica para essa zona:

® Zona de exclusdao aérea: nome da zona, nivel da zona (zona de exclusdo aérea), regido
(cidade ao nivel do municipio) e hora de exclusao aérea (visivel apenas para zonas de
interdicao de voo temporarias).

® 7Zona de altitude restrita: nome da zona, nivel da zona (zona de altitude restrita), limite de
altitude (AGL) e regido (cidade ao nivel do municipio).

® 7ona de aviso: nome da zona, nivel da zona (zona de aviso), limite de altitude (AGL) e
regido (cidade ao nivel do municipio).

® Zona desbloqueada: nome da zona, nivel da zona (zona desbloqueada), limite de altitude
(AGL), regiao (cidade ao nivel do municipio) e periodo de validade.

E4 Nota

® Antes de qualquer voo, os utilizadores devem compreender totalmente os regulamentos
locais relativos as restricdes de altitude para veiculos aéreos ndo tripulados (UAV) e
defini-los na aplicacao Autel Enterprise.

® [ importante ter em atencdo que ndo é sugerido voar entre regides com diferentes
restricbes legais de altitude. A definicdo do limite de altitude apenas ¢é eficaz para a area
de descolagem, o limite pode ndo estar em conformidade com os regulamentos das
regides vizinhas. Os utilizadores devem ajustar os limites de altitude correspondentes
guando voam em regides diferentes.

Um drone em voo tem uma velocidade inicial especifica. Para evitar que o drone entre

acidentalmente em zonas de exclusao aérea (antes do desbloqueio) e em zonas de aviso, é

definida uma zona tampdo com uma disténcia horizontal de 200 metros e uma distancia

vertical de 50 metros para além dos limites destas zonas no sistema de delimita¢do geografica.
Tabela 2-3 Detalhes da zona tampao

Se um drone voa do exterior em dire¢cdo a uma zona de
exclusdo aérea: quando o drone se aproxima do limite da
zona tampdo, a aplicacdo Autel Enterprise apresenta um
alerta de aviso que diz “O drone esta proximo de uma zona
de exclusao aérea.” e o drone comeca automaticamente a
desacelerar e, eventualmente, a travar e a pairar dentro da
zona tampao.

Zonas tampdo de zonas de
exclusao aérea

Zonas tampdo das zonas de  Se um drone voa do exterior para uma zona de aviso:
aviso O drone pode voar diretamente para a zona de altitude
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restrita sem limitagdes.

Quando o drone se aproxima do limite da zona de aviso, a
aplicacao Autel Enterprise apresenta um alerta de aviso que
diz “O drone esta perto da zona de aviso.” e depois de entrar
na zona de aviso, a aplicacdo apresenta “Drone a entrar na
zona de aviso” para lembrar os utilizadores de serem
cautelosos.

E4 Nota

® Quando existe um sinal GNSS, se um drone entrar acidentalmente numa zona de
exclusao aérea enquanto o drone ainda esta bloqueada a partir da zona, o drone aterra
automaticamente ao recuperar o sinal GNSS. Durante o processo de aterragem, o
manipulo do acelerador nao funciona, mas é possivel controlar o movimento horizontal
do drone.

® Quando um drone esta a pairar na zona tampao, € possivel controlar o drone para sair da
zona tampado ao longo da dire¢do normal da fronteira.

Para voos numa zona desbloqueada, se um drone estiver dentro do espaco aéreo autorizado e
do periodo de validade especificado na licenca, o drone pode voar normalmente na zona.
Quando o drone voa para além do espaco aéreo autorizado ou atinge o periodo de validade, o
drone passa a cumprir as restricdes de espaco aéreo da zona atual.

2.9.3 Importar UGZ

O drone suporta a importacao do ficheiro UGZ (UAS Geographical Zones, zonas geograficas
UAS), se os utilizadores obtiverem os ficheiros de dados da zona de exclusdo aérea do seu
préprio pais ou regido, podem carregar os dados para o sistema de controlo de voo do drone.
Quando o drone se aproxima do espaco aéreo relevante durante o voo, executa as respostas
correspondentes para garantir a seguranca do voo (incluindo avisos, abrandamento e outras
acoes).

9 Sugestdo

® A importacao UGZ suporta o formato JSON. Os utilizadores podem importar ficheiros de
dados de zonas de exclusdo aérea publicados pelas autoridades de aviagdo locais.

® Caminho de operacdo: copiar o ficheiro JSON para o caminho da raiz do controlo remoto.
Na aplicagdo Autel Enterprise, clique em “Mapa”, depois em "B e, em seguida, em
“Importar geofence” no lado direito. Siga as instru¢des no ecrd para concluir as operagoes.
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2.9.4 Desbloquear as zonas de exclusdo aérea

Para solicitar o desbloqueamento de um espaco aéreo especifico dentro de uma zona de
exclusao aérea, prepare antecipadamente as seguintes informac¢des de acordo com o seu
plano de voo:

1. ldentidade e informacgdes de contacto do requerente.

2. Autorizacao de desbloqueio: uma cépia digitalizada ou uma imagem da autorizagdo valida
para o pedido de voo emitida pelas autoridades locais (gabinete de seguranca publica local,
departamento de gestdao da aviagdo ou qualquer outra organizacao/agéncia relevante).

3. Zona desbloqueada: uma area cilindrica. Inclui as seguintes informacdes:
® Nome da zona desbloqueada.
® Coordenadas do ponto central do plano do espaco aéreo de voo (latitude e longitude,

com 6 casas decimais).
® Raio do plano do espacgo aéreo de voo (em metros, com 2 casas decimais).
® Altitude de voo (em metros, com 2 casas decimais).

4. Data de desbloqueio: introduzir a data de desbloqueio de acordo com a autorizacao valida.
Recomenda-se que a data seja exata em termos de dia/hora/segundo.

5. N.° de série do drone: podem ser aplicados varios numeros de série de uma sé vez.

6. Conta Autel do operador do UAS: podem ser aplicadas varias contas de uma so vez.

Inicie sessdo no Web site oficial da Autel Robotics em www.autelrobotics.com/service/noflight/,

introduza as informacdes pertinentes e preencha o pedido de isencao.

Apds a aprovacao do pedido de desbloqueio, obterd uma autorizacdao de desbloqueio. A

licenca contém o numero de série do drone, a conta do operador UAS e a zona desbloqueada

(incluindo o periodo de validade).

-9 Sugestdo

® ApOs a apresentacdo do pedido de isencdo, este sera aprovado no prazo de 24 horas e o
desbloqueamento sera efetuado no prazo de 48 horas. Recomenda-se que faca um plano
de voo razoavel com antecedéncia.

2.10 Limites de altitude e distancia

O limite de altitude é a altitude maxima de voo do drone, enquanto o limite de distancia é o
raio maximo (distancia do ponto de descolagem) que o drone pode voar.

Pode definir limites de altitude e distancia na aplicacao Autel Enterprise para garantir o voo
seguro do drone. Para obter mais informac8es, consulte “6.5.1 Definicdo de parametro de
controlo de voo” no capitulo 6.
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Fig 2-4 Esquema de limites de altitude e distancia
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® Na aplicacao Autel Enterprise, o limite de altitude deve ser definido entre 20 metros e 800
metros, e o limite de distancia deve ser definido entre 20 metros e 5000 metros. Durante
0S VOOs reais, o limite de altitude maxima nao deve ser definido para além da altitude
maxima especificada pelas leis e regulamentos locais. Por exemplo, a China continental,
os Estados Unidos e a Uniao Europeia limitam a altitude maxima de voo dos drones a ndo
mais de 120 metros ou 400 pés.

® Ao definir o limite de altitude maxima, considere a razoabilidade da altitude de RTH, que
nao deve exceder o limite de altitude maxima.

® A altitude de RTH deve ser definida para um valor superior a altitude do obstaculo mais
alto na area de voo.

2.11 Calibracédo do drone

2.11.1 Calibracdo da bussola

A bussola (magnetémetro) foi calibrada na fabrica, ndo sendo necessaria qualquer calibragao
pelo utilizador em condi¢bes normais.

Se a aplicacdo Autel Enterprise indicar que a bussola apresenta uma mensagem de erro, que a
direcdo de voo do drone é inconsistente com a dire¢do de entrada de controlo do controlo
remoto ou que o local de voo se desvia demasiado do local de calibracao, siga os passos abaixo
para a calibrar.

© mportante

® A bussola é muito facilmente afetada por interferéncias eletromagnéticas. A interferéncia
eletromagnética pode levar a erros na bussola e a degradacdo da qualidade do voo.




28

Capitulo 2 Segurancga de voo

Escolha uma area exterior aberta para a calibracao.

Durante a calibragdo, mantenha-se afastado de areas com um campo magnético forte ou
objetos metalicos de grandes dimensdes, como minas de minério magnético, parques de
estacionamento, areas de constru¢do com barras de aco de refor¢o subterraneas, areas
subterraneas ou locais préximos de linhas de transmissao de energia aéreas.

Durante a calibracdo, ndo transporte materiais ferromagnéticos nem objetos metalicos
consigo como, por exemplo, telemdveis e relégios.

Durante o processo de calibracao, mantenha-se afastado de objetos com carga e faca o
drone voar a 1,5 metros acima do solo.

Durante o processo de calibragdo, ndo desligue a alimentacdo do drone nem ligue os
motores.

Tabela 2-4 Calibragao da bussola

< Compass

Depois de ligar o drone e o controlo
H MDOH 1 n

remoto, clique em “oo” > >

< g = & n

“&" > “Calibracdo da bussola” >

“Iniciar a calibracao” na interface

Please stay away from metal or charged
objects, and keep the aircraft 1.5m away the
ground

1 principal da ap“cagao Autel -Donot power offhe arcaft or sart he
Enterprise.
Quando o processo de calibracio .

comecga, a luz do braco traseiro do
drone fica amarela e pisca.

< Compass

Segure o drone para 0 manter na
dire¢do horizontal.

2 Rode o drone 360° horizontalmente
até que a luz do braco traseiro do
drone fique verde e intermitente. :

Step 1

Rotate the aircraft horizontally
360° as shown
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Segure o drone para o manter na
direcao vertical com o nariz para
cima.

Rode o drone 360° horizontalmente
até que a luz do braco traseiro do
drone fique verde e intermitente.

Seguro o drone para o manter com o
nariz para a esquerda e o lado para
baixo.

Rode o drone 360° horizontalmente
até que a luz do braco traseiro do
drone fique verde e sempre acesa.

Compass

.
SR

:
k \
:
' [ -
oo

Compass

/_Scé.\,«

NpS

Step 2

Rotate the aircraft vertically 360°
as shown

Step 3

Side rotate the aircraft 360" as
shown
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® Efetue os passos de calibracao de acordo com as sugestdes apresentadas na interface de
calibracao da bussola da aplicacao Autel Enterprise.

® Se a calibragdo falhar, a luz do brago traseiro do drone ficara vermelha e estara sempre
acesa, e 0s passos acima devem ser repetidos nessa altura.

® Se a bussola continuar a ndo funcionar corretamente apds a calibracdo, voe com o drone
para outros locais e calibre a bussola novamente.

2.11.2 Calibracdo do IMU

A IMU (Unidade de Medicdo por Inércia) do drone foi calibrada na fabrica, ndo sendo
necessaria qualquer calibracdo do utilizador em condi¢des normais.
Se a aceleracao e a velocidade angular do drone forem anormais, siga os passos abaixo para o

calibrar.

© importante

® Posicione o drone de acordo com as sugestdes apresentadas na interface de calibracdo
da IMU da aplicacdo Autel Enterprise e mantenha o drone num estado estatico.
® Coloque o drone em terreno plano e ndo mova, desligue nem reinicie o drone durante o
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processo de calibragdo.
® Durante a calibracao da IMU, o gimbal ndo funciona.

Tabela 2-5 Calibra¢ao do IMU
Passo Operacao Esquema

< IMU Calibration

Depois de ligar o drone e o controlo
remoto, clique em “Bar > u(ZR >
B> “Calibragdo do IMU” > “Iniciar a
1 calibracao” na interface principal da
aplicacdo Autel Enterprise.
Quando o processo de calibracao
comeca, a luz do braco traseiro do
drone fica amarela e pisca.

* Please place the aircraft on leveled
surface. Do not move, power off or
reboot the aircraft during calibration.

Start calibrating

IMU Calibration

Dobre os bracos para cima e coloque
o drone no chao até a luz do braco

Step 1

Please fold all the arms and place

2 . . the aircraft on the leveled surface.

traseiro do drone ficar verde e

p | scar. Calibrating.

IMU Calibration

Vire o drone 180° e coloque-o virado

para cima até a luz do bracgo traseiro Step 2

do drone ficar verde e intermitente. Turn over the lrcrat and lay 1t on
3 the leveled surface with the bottom

facing up.

Tenha em atengdo a protec¢do da
lente da cdmara de visao
ascendente.

Calibrating.
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Coloque o lado esquerdo do drone
no chdo até que a luz do braco
traseiro do drone fique verde e
intermitente.

Coloque o lado direito do drone no
chdo até que a luz do brago traseiro

do drone fique verde e intermitente.

Dobre os bracos, vire o drone para
cima e coloque-o numa superficie
nivelada até que a luz do braco
traseiro do drone fique verde e
sempre acesa. Tenha cuidado para
ndo bater na lente da camara
traseira.

IMU Calibration

Turn the aircraft to lay the left side
on the leveled surface.

IMU Calibration

Step 4

Turn the aircraft to lay the right
side on the leveled surface.

IMU Calibration

Step 5

Turn the aircraft nose up and lay it
on the leveled surface.

-9- Sugestdo

® Se a calibragdo falhar, a luz do brago traseiro do drone ficara vermelha e estara sempre
acesa, e 0s passos acima devem ser repetidos nessa altura.
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2.11.3 Calibracdo do gimbal

O gimbal do drone foi calibrado na fabrica e nao é necessaria qualquer calibracdo do utilizador
em condi¢6es normais.
Se o0 angulo de rotacao do gimbal for anémalo, siga os passos abaixo para o calibrar.

Tabela 2-6 Calibragao do gimbal

< Gimbal Calibration

Coloque o drone num solo plano.
Depois de ligar o drone e o controlo
remoto, mantenha o drone num
estado estatico.

Na interface principal da aplicacao - -
Autel Enterprise, clique em “88" > \
ufGn > (G > “Calibragdo do gimbal” >

“Iniciar a calibragao”.

Please place the aircraft on flat ground
and keep the aircraft stationary during
calibration.

< Gimbal Calibration

Aguarde até que a barra de 92%
progresso da calibracao atinja 100%.

2 Quando “Calibrado com sucesso!” é
apresentado no ecra, o gimbal esta
calibrado com sucesso.

2.12 Paragem de emergéncia das hélices durante o voo

Durante o voo, se os motores do drone sofrerem danos ou falhas de energia (por exemplo,
hélices danificadas ou em falta e falha do motor) que deixem o drone fora de controlo, pode
ativar a fun¢do “Paragem de emergéncia das hélices durante o voo”. Em simultaneo, é
necessario manipular os dois manipulos de comando do controlo remoto para dentro ou para
fora para forcar a paragem da rotacao das hélices e permitir que o drone desca livremente
para uma aterragem de emergéncia. Isto pode reduzir os potenciais danos materiais e pessoais
provocados por avarias no drone.

No caso de alguma avaria do drone, deve tentar primeiro manipular os manipulos de comando
para afastar o drone de multiddes ou edificios e baixar a altitude e a velocidade horizontal do
drone antes de ativar a funcdo de paragem de emergéncia da hélice. Para saber como ativar
esta fun¢do, consulte “6.5.7 Mais” no capitulo 6.
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© mportante

® Se parar as hélices quando o drone tiver uma velocidade inicial, o drone caira ao longo de
uma trajetdria parabdlica. Se a trajetéria for imprevisivel, ndo parar as hélices.

® Depois de concluir uma aterragem de emergéncia, contacte imediatamente a Autel
Robotics para inspe¢do e manutencao do sistema de alimentagdo.

2.13 Detecdo em pleno voo

A Transmissao de Vigilancia Dependente Automatica (ADS-B) é uma tecnologia de
monitorizacao de drones tripulados que permite que um drone tripulado determine a sua
posicdo utilizando sistemas de navegacao por satélite e transmita a informacao regularmente,
tornando o drone localizavel. As restantes aeronaves podem receber a informacdo para
obterem consciéncia da sua atitude e evitarem-na de forma autébnoma.

O drone da série EVO Max esta equipada com recetores ADS-B que podem receber
informacgdes de voo transmitidas por transmissores ADS-B que suportam as normas 1090ES e
UAT num raio de 10 quilémetros. Ao analisar as informacdes de voo recebidas, serdo obtidas a
posicao, a altitude, o curso e a velocidade do drone tripulada, e as informacdes obtidas serao
comparadas com as informacdes atuais de posi¢do, altitude, curso e velocidade do drone. A
aplicacao Autel Enterprise fornece avisos de risco em tempo real, lembrando aos utilizadores
que devem planear as rotas de voo de forma racional e prestar atencao para evitar acidentes.

© mportante

® O drone foi pré-configurado com o hardware do recetor ADS-B na fabrica. A funcao de
detecdo a meio do voo estara disponivel em versdes posteriores. Atualize o firmware do
drone atempadamente.
H x . H llnoll M@" ll@" 11 n " n
® Caminho de operagdo: cligue em “ooa”> > > “Seguranga” > “Recetor ADS-B” na
interface principal da aplicagdo Autel Enterprise e siga as instru¢des no ecra para realizar
as operacdes relevantes. Para obter mais informacdes, consulte “6.5.7 Mais” no capitulo 6.

2.14 Identificacdo remota direta

O sistema de identificacdo remota direta (DRI) permite carregar o numero de registo
(identificacdo remota) de um operador de UAS no sistema. Durante o voo, pode transmitir
ativamente alguns dados ndo sensiveis a dispositivos moveis dentro do seu alcance de
transmissao em tempo real através de um protocolo de transmissdo aberto e documentado.
Os dados ndo sensiveis incluem o numero de registo do operador, o niumero de série Unico, o
carimbo de data/hora, a localizacao geografica, a altitude acima do nivel do solo ou o ponto de
descolagem, a rota medida no sentido dos ponteiros do reldgio a partir do norte verdadeiro e a
velocidade no solo do drone ndo tripulado, bem como a localizacao geografica do operador (se
disponivel, caso contrario, a localiza¢do geografica do ponto de descolagem). Este sistema nao
sO controla eficazmente os riscos potenciais para a seguranca publica colocados pelos drones
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nao tripulados durante o voo, como também fornece ferramentas eficazes de informacao e
dados para a regulamentac¢do do voo dos drones nao tripulados.

O drone da série EVO Max suporta o sistema DRI e usa Wi-Fi para transmissdo. Para ativar o
sistema DRI, configure-o na aplicacao Autel Enterprise.

-9- Sugestdo

® Caminho de operacdo: na interface principal da aplicagdo Autel Enterprise, clique em

lluoll i n i1 " n n " n H H ~ X H
B8 > S > oI > Seguranca” > “ID remoto”, e siga as instru¢des no ecra para realizar as

operacdes relevantes. Para obter mais informacdes, consulte “6.5.7 Mais” no capitulo 6.

2.15 Processo padrdo de operacdo de voo

2.15.1 Lista de verificacdo pré-voo

Antes de cada voo, siga 0s passos abaixo para efetuar uma verificacao pré-voo completa, para

garantir a seguranca do mesmo:

® Certifique-se de que as baterias do drone e do controlo remoto estdo totalmente
carregadas e de que a bateria do drone esta instalada na posi¢do correta, com o botdo de
desbloqueio da bateria no estado bloqueado.

® Certifique-se de que as hélices do drone estdo bem instaladas, sem danos nem
deformacgbes, que o motor e as hélices estao limpos e sem objetos estranhos e que as
hélices e os bragos estdo totalmente estendidos.

® Certifique-se de que as camaras de visao do drone, a lente do gimbal e a lente da luz auxiliar
estdo sem objetos estranhos, sujidade ou impressdes digitais, tém os respetivos
autocolantes de protecdo removidos e nao estdo bloqueadas por cargas ou outros
acessorios na fuselagem.

® Certifique-se de que a capa protetora gimbal foi removida e que o movimento de trés eixos
do gimbal esta num estado normal.

® Certifique-se de que o cartdo microSD esta inserido no drone e que as tampas de prote¢do
de borracha da ranhura do cartdo microSD e da interface PSDK estdao bem fechadas. Caso
contrario, o desempenho da protecdo do drone sera afetado.

® Certifique-se de que a antena do controlo remoto esta desdobrada.

® Coloque o drone numa area aberta e plana ao ar livre e certifique-se de que ndo existem
obstaculos, edificios, arvores, etc. a volta. Deve manter-se a uma distancia minima de 5
metros da cauda do drone durante a operagao.

® Certifique-se de que, depois de ligar o drone, este e o controlo remoto estdo ligados e que
os motores do drone, o gimbal e a cdmara estdo a funcionar normalmente.

® Certifique-se de que o drone, o controlo remoto, etc. foram atualizados para a versao mais
recente, conforme solicitado.

® Certifique-se de que todos os avisos e erros apresentados na aplicacao Autel Enterprise sao
tratados.

® Entre na pagina de definicdo da aplicacdo Autel Enterprise para definir os parametros de
controlo de voo, o sistema de desvio de obstaculos, 0 modo manipulo e outros parametros
de seguranca de voo relacionados, e familiarize-se com a operacao de voo, de modo a
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garantir que as defini¢cdes dos parametros satisfazem as suas préprias necessidades e
garantem a seguranga de voo.

® Se varios drones estiverem a voar ao mesmo tempo, recomenda-se que mantenha uma
distancia aérea adequada para evitar acidentes.

2.15.2 Processo bdsico de voo

O drone dispde de trés modos de manipulo de comando: Modo 1, Modo 2 e Modo 3. Cada
modo controla o drone de forma diferente. O modo predefinido é o Modo 2. Pode mudar o
modo na aplicacao Autel Enterprise de acordo com o seu habito de controlo (para saber como
mudar o modo, consulte “6.5.3 Definicdes do CR” no capitulo 6). A seguir é descrito o
funcionamento basico do voo do drone:
1. Consulte “2.15.1 Lista de verificacao pré-voo” para concluir os preparativos antes do voo.
® Coloque o drone numa area aberta e plana, ao ar livre, e certifique-se de que nao
existem obstaculos, edificios, arvores, etc. nas proximidades.
® Mantenha premido o botdo de alimentacdao da bateria durante 3 segundos para ligar a
alimenta¢do do drone e aguarde que a luz do brago traseiro fique verde e pisque
lentamente (indicando que o estado atual é normal).
® Prima longamente o botdo de alimentacdo do controlo remoto durante 3 segundos para
ligar o controlo remoto.
® Mantenha-se a uma distancia minima de 5 metros dos bracos traseiros do drone.
2. Consulte “4.10.3 Arranque/paragem do motor do drone” no capitulo 4 para utilizar o
controlo remoto para ligar o drone e descolar.
3. Consulte “4.10.1 Modos manipulo” e “4.10.2 Definicdo de modo de manipulo” no capitulo 4
para controlar o drone cuidadosamente.
4. Consulte “4.10.3 Arranque/paragem do motor do drone” no capitulo 4 para aterrar o drone
e, em seguida, desligar os motores.
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Capitulo 3 Drone

3.1 Ativacdo do drone

Ao desembalar o produto pela primeira vez, é necessario ativar o drone da série EVO Max
antes de o utilizar. Por predefini¢cdo, o drone é pré-emparelhado com o controlo remoto na
fabrica. Depois de ligar o drone e o controlo remoto, vera um aviso de ativa¢ao na aplicagdo
Autel Enterprise. Siga os passos na aplicacao Autel Enterprise para ativar o drone.

© mportante

® Certifique-se de que o controlo remoto esta ligado a Internet antes de iniciar o processo
de ativagdo. Caso contrario, a ativa¢do pode falhar.

® Se a ativacdo falhar, contacte o Suporte pds-Venda da Autel Robotics para obter
assisténcia.

® Para saber como emparelhar o drone com o controlo remoto, consulte “4.9
Emparelhamento de frequéncia com o controlo remoto” no capitulo 4.

3.2 Componentes do drone

®

Fig 3-1 Vista frontal do drone

Tabela 3-1 Detalhes da vista frontal do drone

1 Hélice Roda no ar para gerar um impulso que impulsiona o drone
para a frente.

2 Motor Utilizado para acionar a rotacdo da hélice.

Luz do braco

. . Utilizado para identificar a direcdo do nariz do drone.
dianteiro
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10

11

12

Trem de
aterragem

Sistema de
detecao visual
frontal

Camara gimbal

Utilizado para apoiar o drone de modo a evitar danos na parte
inferior da fuselagem.

Utilizado para detetar os obstaculos a frente e evitar que o
drone colida com eles.

Integra varios sensores para uma captagdo estavel ou
medi¢des durante o voo.

Tabela 3-

Botao
ligar/desligar

Botdo de
emparelhamento

Sistema de
detecdo visual
traseiro

Luz do brago
traseiro

Ranhura do cartao
microSD

Interface SSD
externa

Interface USB-C

Fig 3-2 Vista traseira do drone

2 Detalhes da vista traseira do drone

Mantenha premido o botdo de alimentacao durante 3
segundos para ligar o drone.

Prima rapidamente o botdo de alimentacdo duas vezes para
entrar no modo de emparelhamento.

Utilizado para detetar os obstaculos na retaguarda e evitar que
o drone colida com eles.

Utilizado para apresentar o estado atual do voo do drone.

Para introduzir um cartdo microSD.

Para ligar um SSD externo.

Utilizado para ligar a um computador para atualiza¢bes de
firmware ou depuracao.
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Utilizado para fornecer energia para o funcionamento do

13 Bateria inteligente
drone.

/\ Aviso

® A interface USB-C do drone ndo pode ser utilizada para carregamento. Nao ligue o
carregador do controlo remoto incluido. Para saber como carregar o drone, consulte
“5.3.5 Carregar a bateria inteligente” no capitulo 5.

15

Fig 3-3 Vista de cima para baixo do drone

Tabela 3-3 Detalhes da vista de cima para baixo do drone

Interface de Podem ser adicionados suportes adicionais a fuselagem do
14 extensdo de drone através da interface de extensdo, tais como altifalantes,
montagem projetores e mddulos RTK.

Emite luzes estroboscopicas de alta intensidade para indicar a
15 Farol posi¢ao do drone a noite, para evitar acidentes de trafego
aéreo.

Sistema de
16 detecdo visual
ascendente

Utilizado para detetar obstaculos acima, a esquerda e a direita
do drone e evitar colisdes.



Capitulo 3 Drone 39

Fig 3-4 Vista de baixo para cima do drone

Tabela 3-4 Detalhes da vista de baixo para cima do drone

Sistema de o . s s g
. Utilizado para detetar obstaculos abaixo, a esquerda e a direita
17 detecdo visual . -
do drone e evitar colisdes.
descendente
Uma luz auxiliar LED. E utilizada para aumentar o brilho
. ambiente da area de aterragem durante o processo de
18 Luz auxiliar

aterragem, melhorar o desempenho da detecao visual
descendente e garantir a aterragem segura do drone.

/\ Aviso

® Existe uma capa protetora em borracha na darea da interface na parte traseira da
fuselagem para proteger a ranhura para cartdes microSD, a interface SSD externa e a
interface USB-C. Certifique-se de que a capa protetora esta bem fechada durante o voo.

® Ndo desmonte os componentes que foram instalados na fabrica (exceto os componentes
explicitamente permitidos na descricdo deste manual), caso contrario, a garantia do
produto sera anulada.

® Evite que os 4 radares de ondas milimétricas no interior da fuselagem sejam bloqueados
por objetos estranhos. Os quatro radares de ondas milimétricas estdo localizados no
meio do sistema de detecdo visual frontal, no sistema de detecdo visual traseiro, na parte
superior da fuselagem e perto da lente olho-de-peixe na parte inferior da fuselagem,
respetivamente.
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3.3 Hélice

As hélices sdo pecas de desgaste que requerem manutencao e substituicdo regulares para
garantir o voo seguro do drone. O drone da série EVO Max utiliza um design de hélice de
desengate rapido, facilitando a sua substitui¢ao.

3.3.1 Substituicdo das hélices

As hélices sdo instaladas no avido por predefinicdo na fabrica e ndo é necessario reinstala-las.
Se as hélices estiverem danificadas (por exemplo, laminas partidas ou danificadas),
substitua-as por novas antes de um voo.

-9 Sugestdo

® As hélices de drone sao pecas de desgaste. Se necessario, compre-as na Autel Robotics.

® O modelo da hélice estd marcado na pa. Pode verificar o modelo de uma hélice na
extremidade da pa, perto do eixo central da hélice.

® As hélices ndo podem ser instaladas em suportes de hélices incorrectos. Recomenda-se
que distinga cuidadosamente entre hélices e suportes.

® A Autel Robotics fornece duas hélices sobresselentes para cada drone (com modelos CW e
CCW, respetivamente). Para mais pormenores, consulte a “Lista de itens na embalagem” e
a embalagem.

B Desmontagem das hélices

. Mantenha premido o botdo de alimentac¢do da bateria inteligente durante 3 segundos para

desligar o drone.

2. Primeiro, segure o motor no brago por baixo da hélice para impedir a sua rotacdo, prima
firmemente o eixo central da hélice e, em seguida, rode-o na direcao de desbloqueio para
retirar a hélice.

B Instalar as hélices

Ao instalar as hélices, siga rigorosamente as instrugdes seguintes:

1. Certifique-se de que o avido esta desligado antes de instalar as hélices.

2. O drone precisa de ser instalado com dois modelos de hélices, ou seja, CW e CCW, com dois
de cada modelo. As hélices CCW possuem uma marca circular branca no eixo central,
enquanto as hélices CW ndo possuem esta marca no eixo central.

3. Existem dois tipos de suportes de hélice nos bragos dianteiro e traseiro do drone. Os
suportes com uma marca circular branca no eixo central sao para hélices CCW, enquanto os
suportes sem esta marca sdo para hélices CW.

4. Coloque uma hélice no suporte da hélice correspondente. Certifique-se de que a fivela no
eixo central da hélice esta alinhada com a ranhura no suporte. Segure o motor no brago por
baixo da hélice para impedir a sua rota¢do, pressione firmemente o eixo central da hélice e,
em seguida, rode-o na direcdo de bloqueio marcada no eixo central para fixar a hélice na
posicdo pretendida.

—_
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/
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9 ¥

Fig 3-5 Instalar as hélices

Tabela 3-5 Detalhes de instalacdo da hélice

Suportes com marca circular Suportes sem marca circular

Area de instalac3o
branca branca

Orientacao do bloqueio: Rodar a hélice neste sentido: By para a
apertar.

Orienta¢cdo do desbloqueio: Rodar a hélice neste sentido: \&7
para a remover.

Bloquear/Desbloquear

/\ Aviso

® As hélices podem rodar a uma velocidade maxima de 8000 RPM. Utilizar com precaugado.

® Antes de cada voo, certifique-se de que todas as hélices estdo em boas condic¢des. Se
houver hélices envelhecidas, danificadas ou deformadas, substitua-as antes do voo.

® Antes de cada voo, certifique-se de que todas as hélices estdo montadas corretamente e
de forma segura.

® Utilize as hélices fornecidas pela Autel Robotics. Ndo misture hélices de modelos
diferentes.

® Antes de substituir as hélices, certifique-se de que o drone esta desligado.

® As extremidades das hélices sdo afiadas. Ao substituir as hélices, recomenda-se a
utilizacdo de luvas de protegao.

® Mantenha-se afastado de hélices ou motores em rota¢do para evitar ferimentos.

® Antes de testar o drone no solo, deve certificar-se de que as hélices foram retiradas.
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3.3.2 Armazenamento de hélices

Depois de utilizar o drone, dobre os bracos como indicado abaixo e guarde as hélices no estojo
robusto.

Fig 3-6 Armazenar as hélices

3.4 Luz do braco

Existe um indicador LED na extremidade de cada braco do drone. Depois de o drone descolar,
as luzes dos bragos dianteiros piscam periodicamente, o que pode ajuda-lo a identificar a
direcdo do nariz do drone; as luzes dos bragos traseiros indicam o estado atual do voo do
drone.

Fig 3-7 Luz do braco

Tabela 3-6 Detalhes da luz do braco

Durante o voo, as luzes do Durante o voo, as luzes do
braco dianteiro piscam braco traseiro piscam
Modo GNSS periodicamente a verde alternadamente num ciclo de
Modo ATTI seguindo um padrao de (1 s (luz verde acesa durante 1 s/
ligado/1 s desligado) para luz vermelha acesa durante 1

ajudar a identificar a direcao s) para ajudar a identificar a
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do nariz.

direcdo da cauda.

Tabela 3-7 Detalhes do estado da luz do brago traseiro

R- Piscar ultrarrapido /Piscar rapido
—Y- Piscar rapido

G- Piscar lento

Y- Piscar lento

Y- Piscar lento

G- Piscar lento

G- Sempre aceso

R- Sempre aceso

Y- Piscar rapido
R- Piscar lento
R- Piscar rapido

R- Sempre aceso

RY-Piscar lento alternado

Auto-teste do sistema

O drone estd em modo GNSS / modo de
localizagao visual

O drone em modo ATTI

Recolha de dados de calibragao do
magnetometro/IMU

Calibracdo do Magnetémetro/IMU
Passa ao passo seguinte

Calibragdo do Magnetémetro/IMU bem sucedida

Falha na calibragdao do magnetémetro/IMU

O controlo remoto nao esta ligado ao drone
Aviso de bateria fraca/ Bateria invalida
Aviso de bateria criticamente fraca
IMU anémala

Anomalia no magnetémetro

® Piscar lento: pisca uma vez a cada 2 s (0,5 s ligado/1,5 s desligado).
® Piscar rapido: pisca duas vezes por segundo.
® Piscar ultrarrapido: pisca 5 vezes por segundo.

3.5 Farol

O drone esta equipado com um farol na parte superior da fuselagem para ajudar a identificar o
drone ao voar a noite. Pode ligar ou desligar manualmente o farol na aplicagdo Autel

Enterprise.
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Fig 3-8 Farol

-9- Sugestdo

® Para saber como ligar ou desligar o farol, consulte “6.4 Barra de ferramentas de atalhos” e
“6.5.7 Mais” no capitulo 6.

/\ Aviso

® Nado olhe diretamente para o farol enquanto este estiver ligado para evitar danos na visao
causados pela luz forte.

3.6 Luz inferior auxiliar

O drone esta equipado com luzes auxiliares de fundo (luzes auxiliares LED) na parte inferior da
fuselagem. As luzes sdo utilizadas para auxiliar o sistema de dete¢do visual descendente
quando o drone esta a aterrar em ambientes com pouca luz, de modo a garantir um melhor
desempenho de posicionamento visual e aumentar a seguranca de aterragem do drone. Pode
ligar ou desligar manualmente as luzes auxiliares LED inferiores na aplicacdo Autel Enterprise.

Fig 3-9 Luz auxiliar
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-9- Sugestdo

® Para saber como ligar ou desligar as luzes de fundo auxiliar, consulte “6.4 Barra de
ferramentas de atalhos” e “6.5.7 Mais” no capitulo 6.

/\ Aviso

® Quando as luzes de fundo auxiliares estdo definidas para o modo automatico, ligam-se
automaticamente a uma altitude de 3 metros acima do solo quando o drone esta a
aterrar e a luz ambiente é insuficiente, e desligam-se automaticamente apds uma
aterragem bem sucedida.

3.7 Camara

® O drone EVO Max 4T esta equipado com o Fusion 4T Gimbal, que integra uma camara com
zoom de alta ampliacdo, permitindo filmar claramente veiculos e barcos até 2 quilémetros
de distancia.

® O drone EVO Max 4N esta equipado com o Gimbal Fusion 4N, que integra uma camara de
visdo noturna super luminosa e tem um excelente desempenho de filmagem em ambientes
de baixa luminosidade.

® Ambas as camaras gimbal integram uma camara grande angular, um telémetro laser e uma
camara termografica de infravermelhos e fornecem capacidades como imagem térmica de
alvos, posicionamento e alcance para operac¢des de voo, melhorando a experiéncia de voo
em operagdes durante todo o dia.

3.7.1 Estrutura da cGmara

]

Fusion 4T Fusion 4N
Fig 3-10 Camara para drones da série EVO Max
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Tabela 3-8 Detalhes da camara para avides da série EVO Max

1 Telémetro laser
Camara
2 termografica de

infravermelhos

Camara grande
angular

4 Camara com zoom

Camara de visao
noturna

A distancia é determinada com precisdo medindo o tempo
desde o inicio da emissdo do laser até ao momento em que o
laser é refletido no alvo.

Gama de medigdo: 5-1200 metros.

A camara termografica de infravermelhos é utilizada para
medicdo radiométrica e visao noturna, que pode monitorizar a
distribuicdo da temperatura do alvo medido em tempo real, de
modo a avaliar o estado do alvo.

Gama de temperaturas radiométricas: -20 °C ~ +150 °C (modo
de ganho elevado) e 0 °C ~ + 550 °C (modo de baixo ganho).

A camara grande angular € utilizada para captar imagens com
um campo de visdo maior a uma distancia de disparo mais
curta.

CMOS de 1/1,28", 50 milhdes de pixeis efetivos e campo de
visdo de 85°.

A camara com zoom é utilizada para fotografar cenas distantes,
tornando-as mais nitidas.

CMOS de 1/2", 48 milhdes de pixeis efetivos, zoom 6tico
continuo de 10x e zoom hibrido de 160x.

A camara de visao noturna é utilizada para obter imagens
nitidas em ambientes de baixa luminosidade (por exemplo,
durante a noite).

Reconhecimento da iluminagao ambiente de 0,0001 Lux e
resolucao de 1920x1200.

/\ Aviso

® Ndo aponte a camara termografica de infravermelhos para fontes de energia intensivas
como, por exemplo, o sol, lava, raios laser e ferro fundido, para evitar danos no detetor de

infravermelhos.

® A temperatura do objeto de observa¢do deve ser inferior a 600 °C. A observa¢do de
objetos com temperaturas superiores a este limite pode provocar danos no detetor de

infravermelhos.

® O telémetro laser é um produto laser da Classe 3R que emite radiacdo laser. Evitar a
exposicao direta aos olhos durante a utilizacao.
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3.7.2 Operacoes da camara

B Comando do controlo remoto

® Roda de marcacdo direita: utilizada para ajustar o fator de zoom da camara selecionada.
Rode para a esquerda para reduzir o fator de zoom e rode para a direita para aumentar o
fator de zoom.

® Botdo de gravac¢do de video: prima o botdo para iniciar/terminar a gravagao de video.

® Botdo de obturador: prima o botdo para tirar fotografias.

-9- Sugestdo

® Para as operagbes de comando do controlo remoto, consulte “4.1.1 Componentes do
controlo remoto” no capitulo 4.

B Controlo da aplicacdo Autel Enterprise
Para as operac¢des de controlo e as fun¢des relacionadas com a camara na aplicacdo Autel
Enterprise, consulte “6.8 Interfaces da c@mara” no capitulo 6.

3.8 Gimbal

O drone da série EVO Max esta equipado com um gimbal estabilizado de trés eixos com uma
estrutura de motor de alta precisdo, que pode garantir uma filmagem estavel da camara
quando o drone est3 a voar.

@O0

®

Fig 3-11 Estrutura do gimbal

-9- Sugestdo

® Tenha em atencdo que, a exce¢do das diferencas na disposicdo das lentes, a estrutura do
Gimbal Fusion 4N e do Gimbal Fusion 4T é igual ou semelhante.
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Tabela 3-9 Detalhes da estrutura do gimbal

Orificios cilindricos

Montagem do
amortecedor

Amortecedor

Conetor

Tampa do conetor

Motor do eixo do
rolo

Motor do eixo de
rotacdo

Motor do eixo de
inclinacao

Os dois orificios cilindricos na frente do gimbal sdo usados para
fixar um lado do gimbal aos dois pinos fixos no compartimento
do gimbal do nariz do drone.

Utilizado para suportar amortecedores e camaras gimbal, etc.

Utilizado para amortecer a vibragdo do gimbal.

O conetor do gimbal é ligado a ranhura do conetor na parte
inferior da fuselagem do drone.

A capa protetora por cima do conetor é utilizada para fixar o
outro lado do gimbal a parte inferior da fuselagem do drone.

Utilizado para controlar a gama de movimento do gimbal para
rolar para a esquerda ou para a direita (gama mecanica do
Fusion 4T: -45° ~ +45°, gama mecanica do Fusion 4N: -50° ~
+50°).

Utilizado para controlar a gama de movimento do gimbal para
rodar para a esquerda ou para a direita com o seu proprio eixo
(gama mecanica: -45° ~ +45°).

Utilizado para controlar a gama de movimento do gimbal para
rodar para cima ou para baixo (gama mecanica: -135° ~ +45°,
gama de movimento controlavel: -90° ~ +30°).

3.8.1 Gama de rotacdo mecanica do gimbal

Os intervalos de rotacdo mecanica dos eixos de inclinagdo, rotacao e rolar do gimbal sao
mostrados abaixo.
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Fig 3-12 Gama de rotagdo mecanica do gimbal do drone da série EVO Max

E4 Nota

® Pode controlar a gama de rotacdo da inclinacdo do gimbal, que varia entre -90° e 30°.
Para mais pormenores de definicao, consulte “6.5.6 Definicbes do gimbal” no capitulo 6.

3.8.2 Operacoes do gimbal

Comando do controlo remoto

® Roda de marcagao esquerda: utilizada para ajustar a inclinagcdo do gimbal. Rode para a
esquerda para rodar o gimbal para baixo e rode para a direita para rodar o gimbal para
cima.

® Teclas personalizadas C1/C2: depois de definir a tecla C1 ou C2 para “Recentrar inclinagdo

do gimbal/45°/para baixo”, pode premir a tecla para mudar o angulo do gimbal.

-9- Sugestdo

® Para as operag¢des de comando do controlo remoto, consulte “4.1.1 Componentes do

controlo remoto” e “4.11.1 Teclas personalizadas C1 e C2" no capitulo 4.

B Controlo da aplicacao Autel Enterprise
Para as operacdes de controlo do gimbal na aplicacido Autel Enterprise, consulte “6.8.1 Area de
fun¢do de camara” no capitulo 6.

/\ Aviso

® Quando o drone ndo esta a ser utilizado, especialmente quando o drone esta a ser
transferido ou armazenado, certifique-se de que utiliza a capa protetora do gimbal para o
fixar, de modo a evitar danos na camara gimbal devido a rotacdo acidental ou a choques.

® Remova a capa protetora do gimbal antes de o ligar, caso contrario, pode causar danos ao
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motor e ao circuito do gimbal.

® Ao ligar o interrutor de alimentacao do drone, o gimbal rodara automaticamente para
efetuar a auto-verificagdo e a calibracao. Certifique-se de que ndo existe nenhum objeto
perto do gimbal que impeca o seu movimento.

3.8.3 Substituir o gimbal

O drone da série EVO Max tem um design de gimbal amovivel, permitindo-lhe substituir
facilmente o gimbal para satisfazer as suas necessidades de voo em varios cenarios.

© mportante

® Siga as instrucdes abaixo para substituir o gimbal, uma vez que uma substituicdo
incorreta pode causar danos no gimbal ou mau contacto com a interface do gimbal.

® N3do substitua o gimbal com frequéncia. O conetor de gimbal € um elemento de precisao,
e ligar e desligar frequentemente pode resultar num mau contacto entre o drone e o
gimbal.

® Utilize o modelo de gimbal especificado pela Autel Robotics para substituicdo. Os gimbais
incompativeis podem causar danos no drone.

/\ Aviso

® Ndo tente remover nem montar o gimbal quando ele estiver ligado. Aguarde 15 segundos
apos desligar o drone (o capacitor interno esta totalmente descarregado) antes de
remover ou montar o gimbal.

® Quando virar o drone ao contrario para remover ou montar o gimbal, proteja a lente na
parte de tras da fuselagem do drone para evitar riscos.

B Remover o gimbal

. Coloque o drone numa superficie plana com a parte inferior da fuselagem virada para cima.

2. Utilize uma chave de fendas Phillips 2.0 para desapertar os dois parafusos
anti-afrouxamento que fixam a tampa do conetor.

3. Levante ligeiramente a tampa do conetor e faca-a deslizar para tras e para cima para retirar
o gimbal.

—_

/\ Aviso

® Ao remover o gimbal, ndo o puxe para fora com forca, pois pode danifica-lo ou a camara.
Deve segurar a montagem do amortecedor de gimbal para o retirar.
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Fig 3-13 Remover o gimbal

Montagem do gimbal

. Depois de alinhar o orificio cilindrico na extremidade frontal do gimbal com os dois pinos
fixos no compartimento do gimbal do nariz do drone, empurre e deslize o gimbal para a
frente até que a tampa do conetor esteja alinhada com a ranhura do conetor no drone.

. Empurre suavemente a tampa do conetor para baixo, de modo a que o conetor sob a tampa
do conetor seja inserido na ranhura do conetor e a tampa do conetor fique nivelada com a
parte inferior do drone.

. Utilize uma chave de fendas Phillips 2.0 para apertar parcialmente os dois parafusos
anti-afrouxamento nos dois orificios de fixacdo da tampa do conetor. Depois de se certificar
de que o conetor esta perfeitamente alinhado com a ranhura do conetor, aperte totalmente
os dois parafusos anti-afrouxamento para fixar a tampa do conetor.

. Mantenha premido o botdo de alimentacdo da bateria durante 3 segundos para ligar o
drone. Se o cabo de ligacdo do gimbal estiver ligado corretamente, o gimbal rodara
automaticamente a cdmara para efetuar um auto-teste.

Fig 3-14 Montagem do gimbal

© mportante

® Certifique-se de que a tampa do conetor da camara gimbal esta alinhada com a ranhura
do conetor na parte inferior da fuselagem, caso contrario, ird afetar a ligagao entre o
gimbal e o drone.

/\ Aviso

® Depois de montar o gimbal no drone, certifique-se de que todas as pecas estao
totalmente fixas para evitar perdas devido a falhas funcionais causadas pela montagem
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solta do gimbal durante o voo.

3.9 Sistema de controlo de voo

O drone da série EVO Max consegue um controlo de voo estavel e cdmodo através do seu
sistema de controlo de voo inteligente integrado. O sistema suporta uma série de func¢des
avancadas, incluindo regresso automatico, seguranca contra falhas, sistema de
posicionamento visual, etc.

Tabela 3-10 Sistema de controlo de voo

Um giroscopio de trés eixos e um acelerometro de trés eixos

IMU ~ .
medem a acelera¢do e a velocidade angular.
., Mede o campo geomagnético e fornece informagdes de
Bussola A
referéncia sobre o rumo do drone.
Recebe sinais globais de navegacao por satélite para medir a
Recetor GNSS . g . gacao p P
longitude, a latitude e a altitude.
. Mede a pressdo atmosférica e é utilizado para determinar a
Barémetro

altitude do drone.

Proporciona ao drone uma percecao de obstaculos de 720° a

Sistema de detecao visual
volta da fuselagem.

Radar de ondas Fornece ao drone capacidades de desvio de obstaculos durante
milimétricas todo o dia e em todas as condi¢des meteoroldgicas.

3.9.1 Estado de voo

Dependendo da disponibilidade de sinais GNSS e das condi¢bes de voo, o drone pode alternar
automaticamente entre trés modos.
Tabela 3-11 Estado de voo

O modo GNSS é ativado quando o drone deteta um sinal GNSS
adequado. No modo GNSS, se o sistema de desvio de obstaculos
estiver ligado, o sistema fornecera informacgdes auxiliares para
localizar e evitar obstaculos com maior precisao, proporcionar um
controlo de voo estavel e suave e suportar o regresso automatico, a
seguranca contra falhas e outras fun¢des de seguranca.

Modo GNSS

Modo de localizacdo Quando o drone se encontra no modo de localizagao visual, e o sinal
visual GNSS detetado ndo é suficientemente forte para ativar o modo GNSS,
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e cumpre determinados requisitos ambientais e de altitude (garantir
gue o ambiente circundante é bem iluminado, a textura do solo é
clara, e a altitude do drone deve estar dentro do alcance de
observacao do sistema de detecdo visual), 0 modo de localizagao
visual sera ativado.

Quando ndo ha sinal GNSS e o ambiente e a altitude ndo conseguem
satisfazer os requisitos do sistema de detecdo visual, ou seja, quando
Modo ATTI ndo ha sinal GNSS e falha de posicionamento visual em simultaneo, o
(Modo de atitude) modo ATTI serd ativado. Neste modo, o sistema de desvio de
obstaculos é desativado e o drone apenas controla a altitude através
do barémetro.

/\ Aviso

® Se ainda nao dominar completamente o controlo de voo do drone e este estiver no modo
ATTI, ndo descole precipitadamente.

3.9.2 Modos de voo

O drone tem um desempenho de voo variavel em diferentes modos de voo. Pode definir o
modo de voo do drone na aplicagdo Autel Enterprise. Para obter mais informagdes, consulte
“6.3 Barra de notificacdo de estado” e “6.5.1 Definicdo de parametro de controlo de voo” no
capitulo 6.

Tabela 3-12 Modos de voo

Para a frente, para tras, para a esquerda e para a direita: 3 m/s; subir: 3 m/s;

Lent
ento descer: 3 m/s.
Para a frente, para tras, para a esquerda e para a direita: 10 m/s; subir: 5 m/s;
Suave
descer: 5 m/s.
Para a frente e para tras: 15 m/s; para a esquerda e para a direita: 10 m/s; subir:
Normal
6 m/s; descer: 6 m/s.
. Para a frente: 23 m/s; para tras: 18 m/s; esquerda e direita: 20 m/s; subir: 8 m/s;
Desportivo

descer: 6 m/s.

/\ Aviso

® Se ainda ndo domina totalmente o controlo de voo do drone, ndo é recomendavel passar
para o modo desportivo.

® Quando voar perto do solo, recomenda-se que mude para o modo lento por motivos de
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seguranca.

® Ao mudar para o modo desportivo, a fun¢do de desvio de obstaculos do drone fica
indisponivel e o drone ndo evita automaticamente os obstaculos circundantes durante o
v0o. Preste atencao ao ambiente circundante quando o utilizar e controle manualmente o
drone para evitar obstaculos.

® Ao mudar para o modo desportivo, a sua velocidade de voo é muito melhorada em
comparacao com o modo normal, pelo que a distancia de travagem neste modo sera
correspondentemente aumentada. Deve manter uma distancia de travagem de pelo
menos 50 metros quando operar o drone neste modo para garantir a seguranga pessoal
e de voo.

3.9.3 Funcdo de voo inteligente

| Aterragem exata

A funcdo de aterragem exata usa o sistema de detecdo visual binocular descendente do drone
para registar as informaces no respetivo ponto de descolagem. Quando o drone esta a
regressar ao ponto de partida ou a aterrar, sdo usados algoritmos de visdo para calcular a
distancia entre o drone e o ponto de descolagem em tempo real, de modo a garantir que o
drone aterre com sucesso no ponto de descolagem.

B Protecdo de aterragem

A func¢do de protecdo de aterragem usa o sistema de dete¢do visual descendente do drone
para criar uma imagem em profundidade e, em seguida, calcula o nivelamento e o angulo da
imagem em profundidade para detetar se a superficie é plana o suficiente para uma aterragem
segura.

B Desvio inteligente de obstaculos

A funcao de desvio inteligente de obstaculos usa os resultados de observacdao combinados do
sistema de detecdo visual e do sistema de dete¢do de radar de ondas milimétricas dianteiras
do drone para calcular a trajetéria de voo ideal, conseguindo evitar obstaculos em varias
direcdes.

3.9.4 Troca da bateria

O drone da série EVO Max suporta troca de baterias em funcionamento, o que permite
substituir baterias inteligentes sem desligar o drone, evitando assim a espera pela
reinicializagdo. Ao realizar uma troca em funcionamento, recomenda-se substituir a bateria
dentro de 10 segundos para garantir que a nova bateria possa ser ativada corretamente ao
ligar o drone.

o Importante

® Antes de realizar uma troca em funcionamento, ative a funcado “Troca da bateria” na
aplicacdo Autel Enterprise. Para obter mais informacdes, consulte “6.5.5 Bateria do drone”
no capitulo 6.

® Depois de remover a bateria durante uma troca em funcionamento, o drone entrara no
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modo de baixo consumo de energia. Neste modo, o drone é alimentado pelo respetivo
supercapacitor interno. Portanto, deve concluir a substituicdo da bateria rapidamente.

® O tempo de substitui¢do da bateria pode variar sob diferentes temperaturas,
normalmente variando de 10 a 40 segundos. As operacdes de troca em funcionamento
em temperaturas abaixo de -10 °C podem falhar.

3.10 Instalar o cartdo microSD

O drone é fornecido com um cartdao microSD de 64 GB (pré-instalado de fabrica na ranhura do
cartdo microSD do drone). Se pretender substitui-lo por um cartdo microSD de maior
capacidade, siga os passos abaixo.

Fig 3-15 Instalar o cartdo microSD

-9- Sugestdo

® O drone possui espa¢o de armazenamento integrado de 128 GB, com aproximadamente
64 GB disponiveis devido ao firmware do sistema e atualiza¢des de aplica¢des.

® Recomenda-se atribuir prioridade a utilizacdo de um cartdo microSD externo para
armazenar os dados de imagem recolhidos durante o voo, para evitar ficar sem espaco de
armazenamento interno, o que afeta a seguranca de voo do drone.

® Se planeia gravar videos em alta definicdo, recomendamos a utilizagdo de um cartao
microSD Classe 10, UHS-3 ou superior.

/\ Aviso

® Para evitar perda de dados, desligue o drone antes de remover o cartdao microSD.
® Depois de instalar o cartdo microSD, feche imediatamente a capa protetora de borracha
sobre a drea de interface para evitar afetar o desempenho de protecao do produto.
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3.11 Estabelecer ligacdo ao PC/MAC

Para transferir fotografias e videos para um PC, MAC ou outros dispositivos, use um cabo de
dados para estabelecer ligacdo ao dispositivo através da interface USB-C do drone.

4 J\
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Fig 3-16 Estabelecer ligacao ao PC/MAC através da interface USB-C do drone

3.12 Interface de extensdo

A parte superior do drone possui uma interface de extensdo PSDK que usa o padrdo de
interface USB-C, que permite montagens funcionais adicionais como, por exemplo, o mddulo
RTK.

© importante

® Os suportes para drones da série EVO Max sdo vendidos separadamente. Se precisar de
um suporte, entre em contacto com revendedores oficiais ou autorizados da Autel
Robotics.

® Ndo ligue um dispositivo que use outros padrdes de interface USB-C na interface de
extensdo PSDK, pois isso pode danificar o drone.

® Antes do voo, certifique-se de que o suporte esteja firmemente fixo ao drone e que os
parafusos de fixacdo de ambos os lados estejam apertados.

® Tenha em atencdo o nivel de bateria do drone durante o voo. As opera¢des de montagem
consomem a energia da bateria do drone, o que reduzird o tempo de voo do drone.

® Depois de remover um suporte do drone, certifique-se de fechar a capa protetora de
borracha sobre a drea de interface. Caso contrario, o desempenho protetor do drone sera

afetado.
Tabela 3-13 Lista de suportes compativeis
N.° de referéncia (EAN) 6924991127222
N.° de referéncia (UPC) 889520207225

Fabricante Autel Robotics
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Dimensdo maxima de suporte 73%x49x46 mm
Peso maximo de suporte 28¢g

Versao do firmware do drone: 1.5.0.75
Requisitos de compatibilidade funcional Versdo do controlo remoto: 1.4.0.55
Versdo Autel Enterprise: 1.2.18

-9- Sugestdo

® Antes de usar o suporte acima no drone, certifique-se de que o drone, o controlo remoto
e a aplicacdo Autel Enterprise preenchem os requisitos de compatibilidade funcional. Se
usar versdes inferiores as especificadas nos requisitos acima, as fun¢des associadas nao
poderdo ser ativadas

® Quando o drone estiver totalmente carregado e equipado com o mdédulo RTK, o tempo de
voo pairado sera expandido para 37 minutos, e outros aspetos nao serao afetados.

3.13 Grau de protecdo

Sob condi¢des controladas de laboratério, os drones da série EVO Max (com baterias

inteligentes instaladas) podem atingir uma grau de protecdo I1P43 seguindo as normas IEC

60529. A grau de prote¢do nao é permanente e pode degradar devido ao desgaste prolongado.

® Ndo é recomendado voar em condi¢cbes de chuva. Em caso de chuva durante o voo,
interrompa o voo e regresse imediatamente a um local seguro.

® Antes do voo, certifique-se de que o conetor da bateria, a interface do compartimento da
bateria, a superficie da bateria e a superficie do compartimento da bateria estejam secas e
sem agua antes de inserir a bateria na fuselagem do drone.

® ApoOs concluir o voo, limpe a agua da chuva na fuselagem do drone antes de dobrar e
armazenar o drone para evitar que a agua entre no drone e afete o seu desempenho de
protecdo.

® Certifique-se de que o conetor e a superficie da bateria estejam secos e sem agua antes de
carregar a bateria.

® Danos causados por imersao em liquido ndo sao cobertos pela garantia.

O drone ndo possui grau de prote¢do IP43 nas seguintes condi¢des:

® O drone ndo tem bateria instalada ou a bateria ndo esta instalada corretamente.

® A capa protetora de borracha na interface da fuselagem ndo esta instalada corretamente.

® Existem outros eventuais danos na fuselagem, como fissuras na carcaga ou falha no adesivo
impermeavel.

E4 Nota

® Cumpra rigorosamente as restricdes ambientais de uso do drone. Usar o drone além das
condicdes especificadas pode provocar danos no drone ou incidentes de seguranca.

® A grau de protecdo IP43 nao é um recurso universal do drone e pode exigir
personalizacdo do utilizador.




58 Capitulo 3 Drone

3.14 Ruido

O drone da série EVO Max vai gerar um certo nivel de ruido durante o funcionamento. Deve
inteirar-se antecipadamente dos regulamentos locais de prevencdo da polui¢do sonora e
definir uma altitude de voo adequada ou uma distancia segura para garantir que nao perturba
terceiros, grupos ou organizagoes.

B Nivel de poténcia sonora ponderado A

O drone da série EVO Max passou no teste de poténcia sonora conduzido por organiza¢des de
testes de terceiros relevantes com qualificagdo. Os resultados estdao em conformidade com os
regulamentos relativos a veiculos aéreos ndo tripulados na Unido Europeia.

(2=
) L

87

Ll J

Fig 3-17 Nivel de poténci'a sonora ponderadb A da série EVO Max

B Nivel de pressao sonora ponderado A
Os resultados das medic8es para os drones da série EVO Max, em conformidade com os
requisitos da GB 42590-2023 na China continental, sdo fornecidos abaixo:

Tabela 3-14 Resultados de medi¢des de ruido (normalizados para 1 m do drone)

Ponto de medi¢ao no solo

(ADaiX0) 70.0dB 74.3dB

Ponto de medicao lateral

(Plano horizontal) 72.2dB 70.2dB

Nota: o ambiente de medi¢do éum solo de cimento externo.

-9- Sugestdo

® Antes do voo deve certificar-se de verificar com antecedéncia as restricdes de ruido na
area de voo para evitar qualquer violagao dos regulamentos locais relativos ao ruido do
drone
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3.15 Funcdo de transmissdo de imagem Autel SkyLink

O drone da série EVO Max é equipada com tecnologia de transmissao de imagem Autel SkyLink

3.0 e possui 4 antenas de transmissao de imagem, sendo 2 canais de transmissado de sinais e 4

canais de rececao de sinais, para que a distancia de comunicacao entre o drone e o controlo

remoto possa chegar a uma distancia de até 20 quildmetros.

® Suporta transmissao de salto de frequéncia adaptativo de varias bandas de frequéncia,
seleciona o canal ideal de acordo com a situa¢do de interferéncia eletromagnética e possui
forte capacidade anti-interferéncia.

® A qualidade da transmissao em tempo real atinge 1080p/60fps e possui uma alta taxa de
bits de transmissdo de 64 Mbps e caracteristicas de transmissdo de baixa laténcia.

® Todo o armazenamento de dados da ligacao adota o método de criptografia AES-128 para
garantir que os dados de comunica¢do entre ponto a ponto ndo possam ser monitorizados.

E4 Nota

® Os dados de transmissao baseiam-se no controlo remoto, sendo fornecidos pelos dados
de teste, o ambiente e as condi¢Bes de teste sdo diferentes e os dados podem ser
diferentes.

® A faixa de transmissdo é apenas para referéncia. Durante a utilizagdo, preste muita
aten¢do a qualidade do sinal de transmissdo da imagem. Se o sinal de transmissdo da
imagem estiver fraco, reduza o raio de voo oportunamente. Para obter mais informacdes,
consulte “6.3 Barra de notificagdo de estado” no capitulo 6.

® Tenha em atencdo que a distancia maxima de comunicag¢do do controlo remoto incluido é
de 15 quildmetros. Para atingir uma distancia de comunicacao de 20 quilémetros com o
drone, € necessario um dispositivo terrestre com maior capacidade de comunicagao.

B Informacao das bandas de frequéncia de transmissao de imagem para o

drone

As bandas de frequéncia de transmissdao de imagem da série EVO Max preenchem os
requisitos regulatérios em todo o mundo. As bandas de frequéncia certificadas relevantes
encontram-se listadas na tabela abaixo.

Na utiliza¢cdo real, apos ligar e emparelhar o drone e o controlo remoto, a aplicagdo Autel
Enterprise no controlo remoto determina automaticamente a localizagdo com base nas
informacbes GNSS recebidas pelo drone. Em seguida, selecionard automaticamente a banda
de frequéncia de comunicacao de radio que esteja em conformidade com os regulamentos
locais do pais ou regiao especifica.

-9- Sugestdo

® Apos o drone ser emparelhado com o controlo remoto, as bandas de frequéncia entre
eles serdo controladas automaticamente pela aplicacdo Autel Enterprise com base nas
informacbes geograficas do drone. Isto destina-se a garantir a conformidade com os
regulamentos locais relativos as bandas de frequéncia.

® Os utilizadores também podem selecionar manualmente uma banda de frequéncia de
transmissao de video validas. Para obter instru¢des detalhadas, consulte “6.5.4 Defini¢cdes
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de transmissdo de imagem” no capitulo 6.

® Antes do voo, certifique-se de que o drone receba um sinal GNSS forte apds ser ligada.
Isto permite que a aplicacdo Autel Enterprise receba a banda de frequéncia de
comunicacao adequada.

® Quando os utilizadores adotam o modo de localizacao visual (como, por exemplo, em
cenarios sem sinais GNSS), a banda de frequéncia de comunica¢do sem fios entre o drone
e o controlo remoto sera padronizada para a banda usada no voo anterior. Neste caso, é
aconselhavel ligar o drone numa area com sinal GNSS forte e, em seguida, iniciar o voo na
prépria area operacional.

Tabela 3-15 Bandas de frequéncia certificadas globais (Transmissao de imagem)

B China continental
B Taiwan, China
B EUA
® BW=1,4 M: 24035 - 2475,5 MHz : LCJaEnada
24G ® BW=10 M: 2407,5 - 2471,5 MHz ® Reino Unido
® BW=20 M: 2412,5 - 2462,5 MHz -
B Australia
B Coreia
W Japdo
B RUssia
B China continental
B Taiwan, China
® BW=1,4 M: 5728 - 5847 MHz : Eg:adé
58G ® BW=10 M: 5733 - 5842 MHz m UL
® BW=20 M: 5738 - 5839 MHz . .
B Reino Unido
B Australia
B Coreia
® BW=1,4 M: 5652,5-5752,5 MHz
57G ® BW=10 M: 5655 - 5750 MHz B Japado
® BW=20 M: 5660 - 5745 MHz
® BW=1,4 M:904 - 926 MHz m EUA
900 M ® BW=10 M: 909 -921 MHz ,
B Canada

® BW=20M:914-916 MHz

® BW=1,4M:5154 - 5246 MHz
® BW=10 M: 5157 - 5243 MHz B EFUA

52G ® BW=20 M: 5167 - 5233 MHz

® BW=10 M: 5177 - 5243 MHz m UE
® BW=20 M: 5187 - 5233 MHz B Reino Unido
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E4 Nota

® Alguns paises e regides tém restricbes estritas a utilizagdo de bandas de frequéncia de
radiocomunicacdo. E fundamental utilizd-las legalmente e qualquer modificacdo nos
modulos de comunicacdo € estritamente proibida.

® Na Alemanha existem requisitos especificos para a banda de frequéncia de 5,2 GHz. Os
sistemas aéreos ndo tripulados apenas podem usar a frequéncia na faixa de 5170 MHz a
5250 MHz.

® Se voar em algum pais ndo listado na tabela acima, consulte as autoridades locais de
gestdao de comunicacBes para garantir que as faixas de frequéncia de comunica¢do do
drone se encontrem em conformidade com os requisitos regulamentares locais.

B Informacgao das bandas de frequéncia de Wi-Fi para o drone

A série EVO Max suporta a funcionalidade Wi-Fi Super Download. Depois de o drone aterrar,
ativa automaticamente o Wi-Fi. Outros dispositivos méveis podem transferir e transferir
rapidamente fotografias e ficheiros de video captados pelo drone, ligando-se ao Wi-Fi do
drone.

E4 Nota

® O drone é equipada de fabrica com o hardware para a funcionalidade Wi-Fi Super
Download. Esta funcionalidade estara disponivel em futuras atualizacBes de firmware.
Atualize em conformidade quando a funcionalidade estiver disponivel.

As bandas de frequéncia Wi-Fi da série EVO Max preenchem os requisitos regulatérios em todo
o mundo. As bandas de frequéncia certificadas relevantes encontram-se listadas na tabela
abaixo.

Na utilizagcdo real, apds ligar e emparelhar o drone e o controlo remoto, a aplicagdo Autel
Enterprise no controlo remoto determina automaticamente a localizagdo com base nas
informag¢des GNSS recebidas pelo drone. Em seguida, selecionard automaticamente a banda
de frequéncia de Wi-Fi que esteja em conformidade com os regulamentos locais do pais ou
regido especificos.

Tabela 3-16 Bandas de frequéncia certificadas globais (Wi-Fi)

China continental
Taiwan, China
EUA

Canada

UE

Reino Unido
Australia

Coreia

Japéo

Russia

2,4G

(2400 - 2483,5 MHz) 802,11b/g/n/ax
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China continental
Taiwan, China
EUA

Canada

UE

Reino Unido
Australia

Coreia

58G

(5725 - 5850 MHz) 802,11a/n/ax

EUA
UE
Reino Unido

52G

(5150 - 5250 MHz) 802,11a/n/ax

B Dispositivos do controlo remoto
Além do controlo remoto, o drone também suporta emparelhamento com o EVO Nest para
controlo de comunicagao remota através do drone.

Tabela 3-17 Lista de suporte de dispositivos do controlo remoto

N.° de referéncia (EAN) 6924991129011 6924991124474
N.° de referéncia (UPC) 889520209014 889520204477
Fabricante Autel Robotics Autel Robotics
Software de controlo Aplicacao Autel Autel SkyCommand Center
Requisitos de versao V1.0.0.0 ou versao superior V3.5.12.20 ou versao superior
do software
InformagGes Configuracdo padrao Nest Kit

suplementares

-9 Sugestdo

® O Autel Smart Controller V3 é um acessério padrdo no pacote do drone e também
fornecemos pacote de retalho para escolher separadamente.

® Disponibilizamos varias versbes de retalho para Autel Smart Controller V3. Apenas o
controlo remoto instalado com a aplicacao Autel Enterprise suporta o controlo de drones
da série EVO Max. Consulte a Autel Robotics ao fazer uma compra.

® Tenha em atenc¢do que o EVO Nest é um acessorio opcional e o utilizador pode adquiri-lo
separadamente.

® Ao usar os dispositivos acima para controlar remotamente o drone, certifique-se de que a
versao do software de controlo preenche os requisitos acima.
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Capitulo 4 Controlo remoto

4.1 Introducdo

O Autel Smart Controller V3 é instalado com a aplicacdo Autel Enterprise por predefini¢do,
permitindo operar e configurar o drone e a camara gimbal e transmitir videos de alta defini¢dao
da camara gimbal em tempo real. Propociona uma distancia maxima de comunicacao de 15
quilémetros.

E4 Nota

® A distancia maxima de comunica¢do do Autel Smart Controller V3 é medida em condicbes
desbloqueadas e sem interferéncias, servindo apenas para referéncia.

® Suporta transmissao de salto de frequéncia adaptativo, seleciona o canal ideal de acordo
com a situacdo de interferéncia eletromagnética e possui forte capacidade
anti-interferéncia.

® Todo o armazenamento de dados da ligacao entre o drone e o controlo remoto adota o

meétodo de criptografia AES-128 para garantir a seguranca da comunicacdo de dados de
ponto a ponto.

4.1.1 Componentes do controlo remoto

@ ® ® ©® © ©

o oLl -

> @O o= 50 m @
O—-y ® @

Fig 4-1 Vista de cima para baixo do controlo remoto

§

Tabela 4-1 Detalhes da vista de cima para baixo do controlo remoto

Controla o estado de movimento do drone. O modo manipulo
predefinido é o Modo 2. Neste modo, pode usar o manipulo

Manipulo de . .
1 cor:ando para controlar a subida, a descida e o rumo do drone. Pode
esquerdo definir o modo manipulo na aplicagao Autel Enterprise. Para

obter mais informacdes, consulte “6.5.3 Defini¢des do CR" no
capitulo 6.
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10

11

12

13

Roda de marcagao
esquerda

Botdo de gravacao

de video

Tecla C1

Saida de ar

Interface HDMI

Interface USB-C

Interface USB-A

Botao
ligar/desligar

Tecla C2

Botdo obturador

Roda de marcagao
direita

Manipulo direito

Gire a roda de marcagdo para ajustar a inclinagdo do gimbal.

Pressione o botdo para iniciar/terminar a gravacao de videos.

Use a aplicacao Autel Enterprise para personalizar a funcao
principal. Para obter mais informagdes, consulte “6.5.3
Defini¢cdes do CR” no capitulo 6.

Para dissipacao de calor do controlo remoto. Ao usa-lo, preste
atenc¢do se ha objetos estranhos a bloquear a saida de ar.

Envia a visualizagdo em direto do controlo remoto para um
dispositivo de visualizagdo compativel.

Usado para carregamento do controlo remoto ou depuracao
do dispositivo.

Estabelece ligagdo a um mddulo 4G/5G expansivel ou
dispositivo USB externo para transmissao de dados.

Prima longamente durante 3 s para ligar/desligar o controlo
remoto.

Quando o controlo remoto estiver ligado, prima rapidamente o
botdo de alimentagdo para alternar entre ecra ligado e ecra
desligado.

Use a aplicacao Autel Enterprise para personalizar a funcao
principal. Para obter mais informagdes, consulte “6.5.3
Defini¢cdes do CR” no capitulo 6.

Pressione o botdo para tirar uma foto.

Gire a roda de marcagdo para ajustar o fator zoom da camara.

Controla o estado de movimento do drone. O modo
predefinido do manipulo é o Modo 2. Neste modo, pode usar o
manipulo para controlar a translacao do drone em quatro
direcbes: frente/tras/esquerda/direita. Pode definir o modo
manipulo na aplicacdo Autel Enterprise. Para obter mais
informacdes, consulte “6.5.3 Defini¢cdes do CR” no capitulo 6.
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14

15

16

17

18

19

®

Fig 4-2 Vista frontal do controlo remoto

Tabela 4-2 Detalhes da vista frontal do controlo remoto

Antena

Indicador do nivel
de bateria

Entrada de dudio

Botdo de
descolagem/Botao
de regresso ao
inicio

Ecra

Botdo Pausa

Transmite os sinais de comando e do controlo remoto e recebe
as informacgdes de transmissdo de imagem do drone.

Indica o nivel de bateria restante do controlo remoto.

Recebe informacgdes de uma fonte de dudio externa préoxima
ao controlo remoto.

Quando o drone estiver ligado, mas nao a descolar, mantenha
premido o botdo durante 2 segundos e o drone descola e paira
a uma altitude de 1,2 metros acima do solo.

Quando o drone estiver a voar, mantenha premido o botdo
durante 2 segundos e o drone inicia automaticamente o
processo de regresso a casa.

Apresenta visualiza¢des de transmissao de imagens em tempo
real. com resolu¢do de 2048%1536. A operacao tatil &
suportada.

Quando o drone estiver no modo de voo auténomo, prima
rapidamente este botdo para controlar o drone para
suspender o voo auténomo e pairar no local ou retomar o voo
auténomo; mantenha premido este botdo durante 2 segundos
para sair do voo autbnomo.
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20

21

22

23

24

25

0
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Fig 4-3 Vista traseira do controlo remoto

Tabela 4-3 Detalhes da vista traseira do controlo remoto

Altifalante

Capa protetora

Gancho inferior

Interface
1/4 padrao

Entrada de ar

Ranhura de
armazenamento
do manipulo de

comando

Reproduz som para indicar o estado do drone.

Acessorio opcional. Usado para evitar danos externos como,
por exemplo, colisdo e abrasdo do controlo remoto.

Usado para unir e fixar a al¢a do controlo remoto.

Usada para fixar tripés.

Usada para dissipacao de calor do controlo remoto. Tenha em
atencao se ha objetos estranhos a bloquear a entrada de ar ao
usa-la.

Usada para armazenar os manipulos esquerdo e direito.
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4.1.2 Bandas de frequéncia de comunicacdo

As bandas de frequéncia de transmissao de imagem do Autel Smart Controller V3 preenchem
os requisitos regulatérios em todo o mundo. Consulte a tabela abaixo para obter as bandas de
frequéncia certificadas relevantes.

-9 Sugestdo

ApOs o drone ser emparelhado com o controlo remoto, as bandas de frequéncia entre
eles serdo controladas automaticamente pela aplicacdo Autel Enterprise com base nas
informacgdes geograficas do drone. Isto destina-se a garantir a conformidade com os
regulamentos locais relativos as bandas de frequéncia.

Os utilizadores também podem selecionar manualmente uma banda de frequéncia de
transmissao de video validas. Para obter instrucfes detalhadas, consulte “6.5.4 Defini¢cdes
de transmissdo de imagem” no capitulo 6.

Antes do voo, certifique-se de que o drone receba um sinal GNSS forte apds ser ligada.
Isto permite que a aplicagdo Autel Enterprise receba a banda de frequéncia de
comunicacao adequada.

Quando os utilizadores adotam o modo de localizacdo visual (como, por exemplo, em
cenarios sem sinais GNSS), a banda de frequéncia de comunica¢do sem fios entre o drone
e o controlo remoto sera padronizada para a banda usada no voo anterior. Neste caso, é
aconselhavel ligar o drone numa area com sinal GNSS forte e, em seguida, iniciar o voo na
propria area operacional.

Tabela 4-4 Bandas de frequéncia certificadas globais (Transmissao de imagem)

China continental
Taiwan

EUA

Canada

UE

Reino Unido
Australia

Coreia

Japéao

® BW=1,4 M: 2403,5 - 2475,5 MHz
2,4G ® BW=10 M: 2407,5 - 2471,5 MHz
® BW=20 M: 2412,5 - 2462,5 MHz

China continental
Taiwan

EUA

Canada

UE

Reino Unido
Australia

Coreia

® BW=1,4M:5728 - 5847 MHz
58G ® BW=10 M: 5733 - 5842 MHz
® BW=20 M: 5738 - 5839 MHz
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BW=1,4 M: 5652,5 - 5752,5 MHz
57G ® BW=10 M: 5655 - 5750 MHz B Japao
® BW=20 M: 5660 - 5745 MHz

® BW=1,4M:904 -926 MHz
900 M ® BW=10 M: 909 - 921 MHz
® BW=20M:914-916 MHz

H EUA
B Canada

Tabela 4-5 Bandas de frequéncia certificadas globais (Wi-Fi)

China continental
Taiwan, China
EUA

Canada

UE

Reino Unido
Australia

Coreia

Japéao

24G

(2400 - 2483,5 MHz) 802,11b/g/n

China continental
Taiwan, China
EUA

Canada

UE

Reino Unido
Australia

Coreia

58G

(5725 - 5850 MH?2) 802,11a/n/ac

52G

B (203
(5150 - 5250 MH2) 802,11a/n/ac Japao

4.2 Instalar o corddo de controlo remoto

-9~ Sugestdo

® O corddao de controlo remoto é um acessorio opcional. Pode escolher se pretende
instala-lo conforme necessario.

® Ao segurar o controlo remoto durante um longo periodo durante as operacdes de voo,
recomendamos que instale o corddo de controlo remoto para reduzir efetivamente a
pressao nas suas maos.
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B Passos
. Prenda os dois clipes de metal do corddo nas posicdes estreitas de ambos os lados da alca
de metal na parte traseira do controlo.
2. Abra o botdo de metal do cordao, contorne o gancho inferior na parte inferior da parte
traseira do controlo e aperte o botao de metal.
3. Use o corddo a volta do pescogo, conforme mostrado na figura abaixo, e ajuste-o no
comprimento adequado.

—_

A

Fig 4-4 Instalar o cordao de controlo remoto (conforme necessario)

4.3 Instalar/armazenar manipulos de comando

O Autel Smart Controller V3 possui manipulos de comando amoviveis, que reduzem
efetivamente o espaco de armazenamento e permitem facil manuseamento e transporte.

B Instalar manipulos de comando

Ha uma ranhura de armazenamento para manipulo de comando acima da alca metdlica na
parte traseira do controlo. Gire no sentido anti-horario para remover os dois manipulos de
comando e, em seguida, gire-os no sentido horario para instala-los separadamente no controlo
remoto.

Fig 4-5 Instalar manipulos de comando
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B Guardar manipulos de comando
Basta seguir os passos da operag¢do acima pela ordem inversa.

-9 Sugestdo

® Quando os manipulos de comando ndo estiverem a ser utilizados (como, por exemplo,
durante o transporte e espera temporaria do drone), recomendamos que 0s remova e
guarde na alca de metal. Isto pode evitar que toque acidentalmente nos manipulos de
comando, provocando danos aos manipulos ou partida ndo intencional do drone.

4.4 Ligar/desligar o controlo remoto

W Ligar o controlo remoto
Mantenha premido o botdo de alimentagao na parte superior do controlo remoto durante 3
segundos até que o controlo emita um sinal sonoro para liga-lo.

-

Fig 4-6 Ligar o controlo remoto

-9 Sugestdo

® Ao usar um controlo remoto novo pela primeira vez, siga as instru¢des no ecrd para
concluir a configuragdo relevante.

B Desligar o controlo remoto

Quando o controlo remoto estiver ligado, mantenha premido o botdo de alimentacdo na parte
superior do controlo remoto até que o icone “Desl” ou “Reiniciar” apare¢a na parte superior do
ecrd do controlo remoto. Clicar no icone “Desl” desliga o controlo remoto. Clicar no icone
“Reiniciar” reinicia o controlo remoto.
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Fig 4-7 Desligar o controlo remoto

-9- Sugestdo

® Quando o controlo remoto estiver ligado, pode manter premido o botao de ligar/desligar
na parte superior do controlo remoto durante 6 segundos para forcar o encerramento.

4.5 Verificar o nivel de bateria do controlo remoto

Quando o controlo remoto estiver desligado, prima rapidamente o botdo de alimentacao do
controlo remoto durante 1 segundo e o indicador do nivel de bateria indica o nivel de bateria
do controlo remoto.
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Fig 4-8 Verificar o nivel de bateria do controlo remoto

Tabela 4-6 Bateria restante

Indicador de Indicador de

Definicao : Definicao
energia

energia

1 luz sempre acesa: 0%-25%
de poténcia

2 luzes sempre acesas:
25%-50% de poténcia

3 luzes sempre acesas:
50%-75% de poténcia

4 |luzes sempre acesas:
75%-100% de energia

(e000) (0000]
(e00e]) (0000]

-#- Sugestdo

Quando o controlo remoto estiver ligado, podera verificar o nivel atual da bateria do

controlo remoto das seguintes formas:

® Verifique na barra de estado superior da aplicacao Autel Enterprise.

® Verifique na barra de notificacdo de estado do sistema do controlo remoto. Neste caso,
necessita de ativar previamente “Percentagem de bateria” em “Bateria” nas defini¢des do
sistema.

® Aceda as defini¢des do sistema do controlo remoto e verifique o nivel atual da bateria do
controlo em “Bateria”.
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4.6 Carregar o controlo remoto

Ligue a extremidade de saida do carregador do controlo remoto oficial a interface USB-C do
controlo remoto, usando um cabo de dados USB-C a USB-A (USB-C a USB-C) e ligue a ficha do
carregador a uma tomada CA (100-240 V~ 50/60 Hz).

D t : 100-240V~ 50/60Hz

Fig 4-9 Use o carregador do controlo remoto para carregar o controlo remoto

/\ Aviso

® Use o carregador oficial fornecido pela Autel Robotics para carregar o controlo remoto. O
uso de carregadores de terceiros pode danificar a bateria do controlo remoto.

® ApOs a conclusao do carregamento, desligue de imediato o controlo remoto do
dispositivo de carregamento.

E4 Nota

® Recomenda-se carregar totalmente a bateria do controlo remoto antes do drone
descolar.

® Geralmente, demora cerca de 120 minutos a carregar totalmente a bateria do drone, mas
o tempo de carregamento esta relacionado ao nivel restante da bateria.

4.7 Ajustar a posicdo da antena do controlo remoto

Durante o voo, estenda a antena do controlo remoto e ajuste-a para uma posi¢ao adequada. A
intensidade do sinal recebido pela antena varia dependendo da sua posicao.

Quando o angulo entre a antena e a parte traseira do controlo remoto é de 180° ou 270°, e o
plano da antena esta voltado para o drone, a qualidade do sinal entre o controlo remoto e o
drone pode atingir o seu melhor estado.

© Importante

® Ao utilizar o drone, certifique-se de que ele esteja posicionado para as melhores
comunicagoes.
® Ndo utilize outros dispositivos de comunica¢do da mesma banda de frequéncia ao
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mesmo tempo para evitar interferéncia com os sinais do controlo remoto.

® Durante o voo, se houver algum sinal de transmissao de imagem fraco entre o drone e o
controlo remoto, este fornecera um aviso. Ajuste a orientacao da antena de acordo com a
indicacdo, para garantir que o drone esteja na faixa ideal de transmissdo de dados.

® Certifique-se de que a antena do controlo remoto esteja bem fixa. Se a antena se soltar,
gire-a no sentido horario até que se encontre firmemente presa.

Fig 4-10 Estender a antena

4.8 Interfaces de sistema do controlo remoto

4.8.1 Interface principal do controlo remoto

ApOs o controlo remoto ser ligado, acede a interface principal da aplicagdo Autel Enterprise por
predefinicdo.

Na interface principal da aplicagdo Autel Enterprise, deslize de cima para baixo no ecra tatil ou
deslize de baixo para cima no ecrd tatil para visualizar a barra de notificacdo de estado do
sistema e as teclas de navegacdo e clique no botdo “Inicio” ou no botado “Ant.” para entrar na
“Interface principal do controlo remoto”. Deslize para a esquerda e para a direita na “Interface
principal do controlo remoto” para alternar entre diferentes ecras e entrar noutras aplicacdes
conforme necessario.
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Fig 4-11 Interface principal do controlo remoto

Tabela 4-7 Detalhes da interface principal do controlo remoto

Hora

Estado da bateria

Estado Wi-Fi

Informacgdes de

localizagao

Botdo Voltar

Botdo Inicio

Botdo “Aplicaces

Indica a hora atual do sistema.
Indica o estado atual da bateria do controlo remoto.

Indica que a fun¢do Wi-Fi esta ligada no momento. Se nao
estiver ligado, o icone ndo sera apresentado.

Pode ligar ou desligar rapidamente a ligacao Wi-Fi deslizando
para baixo de qualquer lugar na “Interface do controlo remoto
para aceder ao “Menu de atalho”.

"

Indica que as informac&es de localiza¢do estdo ativadas no
momento. Se ndo estiver ativado, o icone ndo seré
apresentado.

Pode clicar em “Defini¢des” para aceder a interface
“Informacdes de localizagdo” para ativar ou desativar
rapidamente as informacdes de localiza¢ao.

Clique no botdo para regressar a pagina anterior.

a

Clique no botdo para passar a “Interface principal do controlo
remoto”.

Clique no botdo para visualizar todos os programas em
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recentes”
8 Files
9 Gallery

10 Autel Enterprise

11 Chrome
12 Settings
13 Maxitools

segundo plano em execucdo e fazer capturas de ecra.
Mantenha premida a aplica¢ao a fechar e deslize para cima
para fecha-la.

Selecione a interface onde pretende fazer a captura de ecrd e

cligue no botao “Captura ecra” para imprimir, transferir via
Bluetooth ou editar a captura de ecra.

A aplicagdo esta instalada no sistema por predefnicao. Clique
nela para gerir os ficheiros guardados no sistema atual.

A aplicacdo esta instalada no sistema por predefnicao. Clique
nela para ver as imagens guardadas no sistema atual.

Software de voo. A aplicagdo Autel Enterprise é iniciada por
predefinicdo quando o controlo remoto é ligado. Para obter
mais informacdes, consulte “Capitulo 6 Aplicagdo Autel”.

Google Chrome. A aplicacdo esta instalada no sistema por
predefnicao. Quando o controlo remoto estiver ligado a
Internet, podera usa-lo para navegar em paginas da Web e
aceder a recursos da Internet.

A aplicacdo de defini¢des do sistema do controlo remoto.
Cligue nela para aceder a funcao de definicdes e pode definir a
rede, Bluetooth, aplicacbes e notificacdes, bateria, visualizacao,
som, armazenamento, informagdes de localizacdo, seguranca,
idioma, gestos, data e hora, nome do dispositivo, etc.

A aplicacdo esta instalada no sistema por predefini¢do. Suporta
a func¢do de registo e pode restaurar as defini¢cdes de fabrica.

-9- Sugestdo

® O controlo remoto suporta a instalacdo de aplicacdes Android de terceiros, mas o
utilizador necessita de obter os pacotes de instalacdo por si préprio.

® O controlo remoto tem um formato de ecrd de 4:3 e algumas interfaces de aplica¢des de
terceiros podem encontrar problemas de compatibilidade.

Tabela 4-8 Lista de aplica¢6es pré-instaladas no controlo remoto

1 Files
2 Gallery

3 Autel Enterprise

v 11 Android 11
v 1.1.40030 Android 11
v 1.2.18 Android 11
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4 Chrome
5 Settings
6 Maxitools
2 Google Pinyin
Input
Android

Keyboard (AOSP)

68.0.3440.70 Android 11

11 Android 11

2.45 Android 11

4.5.2.193126728-arm64- Android 11
v8a

11 Android 11

-9- Sugestdo

® Tenha em atenc¢do que a versdo de fabrica da aplicagdo Autel Enterprise pode variar
dependendo das atualiza¢bes de funcao subsequentes.

4.8.2 Menu de atalho

Deslize para baixo a partir de qualquer ponto na “Interface do controlo remoto” ou deslize de
cima para baixo no ecra em qualquer aplicacdo para visualizar a barra de notificacdo de estado
do sistema e, em seguida, deslize para baixo novamente para abrir o “Menu de atalho”.

No “Menu de atalho”, pode definir rapidamente Wi-Fi, Bluetooth, captura de ecra, gravacao de
ecra, modo aviao, brilho do ecrd e som do controlo remoto.

Notifications

10:58 AM Sep27.2023 S @

Wednesday

© 2 O

Bluetooth Screenshot

O] »-

Screen Recor.. Airplane
Start mode

—
:

Fig 4-12 Menu de atalho
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Tabela 4-9 Detalhes do menu de atalho

Centro de e~ . S
1 e~ Apresenta notificacdes do sistema ou de aplicaces.
notificacbes
Apresenta a hora, data e semana atuais do sistema do controlo

2 Hora e data
remoto.

Cliqgue noicone L -2 para ativar ou desativar a fungao Wi-Fi.
Wi-Fi Prima-o longamente para aceder as definicdes de WLAN e
selecionar a rede sem fios a qual estabelecer ligacao.

Clique noicone L g para ativar ou desativar a funcao
Bluetooth Bluetooth. Prma-o longamente para aceder as defini¢des de
Bluetooth e selecionar o Bluetooth ao qual estabelecer liga¢ao.

Clique no icone = 2 para usar a funcdo de captura de ecrd, que
Captura ecra ird capturar o ecra atual (ocultar o menu de atalho para fazer
uma captura de ecra).

3
Apo6s clicar no icone € aparece uma caixa de dialogo, onde
poderad escolher se pretende ativar as funcdes de gravacdo de
Iniciar gravador de  dudio e visualizacdo da posicdo do ecra tatil, e a seguir clicar no
ecra botao “Iniciar”, aguardar 3 segundos, e iniciar gravacao de ecra.
Cligue no icone novamente ou toque em “Gravador de ecrd@”
para desligar a gravacao de ecra.
Clique no icone L 2 para ligar ou desligar o modo avido, ou
Modo avido seja, ligar ou desligar as funcdes Wi-Fi e Bluetooth em
simultaneo.
Ajuste de brilho de . , . ~
4 J e Arraste o controlo deslizante para ajustar o brilho de ecra.
. Arraste o controlo deslizante para ajustar o volume
5 Ajuste do volume

multimédia.

4.9 Emparelhamento de frequéncia com o controlo remoto

4.9.1 Usar a aplicacdo Autel Enterprise

Apenas apds o controlo remoto e o drone estarem emparelhados, podera utilizar o drone
usando o controlo remoto.
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Tabela 4-10 Processo de emparelhamento de frequéncia na
aplicacao Autel Enterprise

RC Settings

Stick Mode

RC Calibration

Ligue o controlo remoto e o drone.
Apods aceder a interface principal da
aplicacao Autel Enterprise, clique em
“88" no canto superior direito, clique
em “%3" selecione “@@" e, em
seguida, clique em “Ligar ao drone”.

RC Custom Button
EXP

Connect to aircraft Disconnected >

ApOs aparecer uma caixa de diadlogo, Dot e et poeruton
clique duas vezes no botdo de
alimentac¢ao da bateria inteligente no 2

2 ; — W
drone para concluir o processo de T Sy
emparelhamento de frequéncia com

o controlo remoto.

E4 Nota

® O drone incluido no kit para drones esta emparelhado com o controlo remoto fornecido
no kit de fabrica. Nenhum emparelhamento é necessario apds o drone ser ligado.
Normalmente, apds concluir o processo de ativacao do drone, pode usar diretamente o
controlo remoto para utilizar o drone.

® Se o drone e o controlo remoto forem desemparelhados por outros motivos, siga os
passos acima para emparelhar o drone com o controlo remoto novamente.

© importante

® Ao emparelhar, mantenha o controlo remoto e o drone préximos, com no maximo 50 cm
de distancia.
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4.9.2 Utilizar teclas de combinacdo (para emparelhamento de

frequéncia forcado)

Se o controlo remoto estiver desligado, podera realizar o emparelhamento de frequéncia

forcado. O processo € o seguinte:

1. Mantenha premido o botdo de alimentac¢do e o botdo de descolagem/regresso ao inicio do
controlo remoto em simultaneo até que os indicadores de nivel de bateria do controlo
remoto pisquem rapidamente, o que indica que o controlo remoto passou ao estado de
emparelhamento de frequéncia for¢ado.

2. Certifique-se de que o drone esteja ligado. Clique duas vezes no botdo de alimentagdo do
drone e as luzes dianteiras e traseiras do drone ficarao verdes e piscarao rapidamente.

3. Quando as luzes dianteiras e traseiras do drone e o indicador do nivel de bateria do
controlo remoto param de piscar, isto indica que o emparelhamento de frequéncia foi feito
com sucesso.

4.10 Selecionar o modo manipulo

4.10.1 Modos manipulo

Ao usar o controlo remoto para utilizar o drone, o utilizador necessita de conhecer o modo
manipulo atual do controlo remoto e voar com cuidado.

Encontram-se disponiveis trés modos manipulo, ou seja, Modo 1, Modo 2 (predefinicao) e
Modo 3.

® Modo 1
p= i o L Mo
i
—_— =ty g by ‘
O
Fig 4-13 Modo 1
Tabela 4-11 Detalhes do modo 1
Manipulo d .
anipPUio @& - htrola o movimento para a frente
comando , Controla o rumo do drone
e para tras do drone
esquerdo

Manipulo Controla a subida e descida do drone  Controla o movimento esquerdo ou
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direito direito do drone

m Modo 2

]

I

=i
®
—

Fig 4-14 Modo 2

Tabela 4-12 Detalhes do modo 2

Manipulo Mover para cima/para baixo Mover para esquerda/direita
Manipulo de
comando Controla a subida e descida do drone Controla o rumo do drone
esquerdo
Manipulo Controla o movimento para a frente  Controla o movimento esquerdo ou
direito e para tras do drone direito do drone
® Modo 3
7

1

u_

J:_;J_ 4

&

\ ,,// Ny //

Fig 4-15 Modo 3
Tabela 4-13 Detalhes do modo 3

Manipulo Mover para cima/para baixo Mover para esquerda/direita
HEIIRTIGEE Controla o movimento para a frente  Controla o movimento esquerdo ou
comando

e para tras do drone direito do drone
esquerdo
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Manipulo

direito Controla a subida e descida do drone Controla o rumo do drone

/\ Aviso

® N3do entregue o controlo remoto a pessoas que ndo tenham aprendido a usa-lo.

® Se estiver a utilizar o drone pela primeira vez, mantenha a forca suave ao mover os
manipulos de comando até estar familiarizado com a operagao.

® A velocidade de voo do drone é proporcional ao grau de movimento do manipulo de
comando. Quando houver pessoas ou obstaculos perto do drone, ndo mova o manipulo
excessivamente.

4.10.2 Definicdo de modo de manipulo

Pode definir o modo manipulo de acordo com sua preferéncia. Para obter instrucdes
detalhadas de defini¢des, consulte “6.5.3 Definicdes do CR” no capitulo 6. O modo manipulo
predefinido do controlo remoto é o “Modo 2".

Tabela 4-14 Modo de controlo predefinido (Modo 2)

Manipulo de 1. A dire¢do para cima e para baixo do
comando manipulo esquerdo €& através do
esquerdo manipulo do acelerador, que é usado

Mover para cima para controlar a sustentacdo vertical do
ou para baixo drone.

2. Empurre o manipulo para cima e o drone
subird verticalmente; puxe o manipulo
para baixo e o drone descera
verticalmente.

3. Quando o manipulo regressa ao centro,
a altitude do drone permanece
inalterada.

4. Quando o drone descolar, empurre o
manipulo acima do centro e o drone
consegue descolar do solo.

Manipulo de 1. Adirecdo esquerda e direita do
comando controlo esquerdo é o manipulo de
esquerdo rotagdo, que € usado para controlar o

rumo do drone.

2. Empurre o manipulo para a esquerda e o
drone gira no sentido anti-horario;
empurre o manipulo para a direita e o
drone gira no sentido horario.

3. Quando o manipulo regressa ao centro,
a velocidade angular de rota¢gdo do

Mover para a
esquerda ou
para a direita
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Manipulo direito
Mover para cima
ou para baixo

Manipulo direito
Mover para a
esquerda ou
para a direita

drone é zero e o drone ndo gira neste
momento.

. Quanto maior o grau de movimento do

manipulo, maior serd a velocidade
angular de rota¢do do drone.

. A direcdo para cima e para baixo do

7

controlo direito é o controlo de
inclinagdo, que é usado para controlar o
voo do drone nas direcdes para a frente
e para tras.

. Empurre o manipulo para cima e o drone

inclina-se para a frente e voara em
direcdo a frente do nariz; puxe o
manipulo para baixo e o drone inclina-se
para tras e voara em dire¢do a cauda do
drone.

. Quando o manipulo regressa ao centro,

o drone permanece horizontal nas
direcbes para a frente e para tras.

. Quao maior o grau de movimento do

manipulo, mais rapida sera a velocidade
de voo do drone e maior sera o seu
angulo de inclinacao.

. Adire¢do esquerda e direita do manipulo

direito € o manipulo rolar, que é usado
para controlar o voo do drone nas
direcOes esquerda e direita.

. Empurre o manipulo para a esquerda e o

drone inclina-se para a esquerda e voara
para a esquerda do nariz; puxe o
manipulo para a direita e o drone
inclina-se para a direita e voara para a
direita do nariz.

. Quando o manipulo regressa ao centro,

o drone permanece horizontal nas
direcOes esquerda e direita.

. Quao maior o grau de movimento do

manipulo, mais rapida sera a velocidade
de voo do drone e maior sera o seu
angulo de inclinacao.

Q Nota

® Ao controlar o drone para aterrar, puxe o manipulo do acelerador para a posi¢do mais
baixa. Neste caso, o drone desce até uma altitude de 1,2 metros acima do solo, e entdo
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realiza uma aterragem assistida e desce automaticamente de forma lenta.

4.10.3 Arranque/paragem do motor do drone

Tabela 4-15 Iniciar/parar o motor do drone

Ligue o drone e este realizara
automaticamente uma  autoverificacdo
(durante cerca de 30 segundos). Em
seguida, mova simultaneamente os
manipulos esquerdo e direito para dentro
ou para fora durante 2 segundos, conforme
mostrado na figura, para ligar o motor do
drone.

Ligue o motor do drone
guando este estiver ligado

Quando o drone estiver em estado de
aterragem, puxe o manipulo do acelerador
para a sua posicdo mais baixa, conforme
mostrado na figura, e aguarde até que o

drone aterre, até que o motor pare.
Pare o motor do drone

quando este estiver a

aterrar Quando o drone estiver em estado de
aterragem, mova simultaneamente o0s
manipulos esquerdo e direito para dentro
ou para fora, conforme mostrado na figura,

até que o motor pare.

/\ Aviso

® Ao descolar e aterrar o drone, mantenha-se afastado de pessoas, veiculos e de outros
objetos em movimento.

® O drone inicia uma aterragem forcada em caso de anomalias nos sensores ou niveis de
bateria criticamente baixos.

4.11 Teclas do controlo remoto

4.11.1 Teclas personalizadas C1e C2

Pode personalizar as func¢des das teclas personalizadas C1 e C2 de acordo com suas
preferéncias. Para obter instru¢des detalhadas de definicao, consulte “6.5.3 Defini¢des do CR”
no capitulo 6.
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Fig 4-16 Teclas personalizadas C1 e C2

Tabela 4-16 Defini¢oes personalizadas C1 e C2

Detecdo visual de
1 obstaculos
lig./desl.

Recentrar
inclinagao do
gimbal/45°/para
baixo

Transmissado de
mapa/imagem

4 Modo rapido

Prima para acionar: ligue/desligue o sistema de detecao visual.
Quando esta fun¢cdo esta ativada, o drone paira
automaticamente ao detetar obstaculos no campo de visao.

Prima para acionar: muda para o angulo do gimbal

» Recentrar inclinacdo do gimbal: o angulo de direcao do
gimbal regressa da posicdo atual para ser consistente com a
dire¢do do nariz do drone e o angulo de inclinacdo do
gimbal regressa a uma direcao de 0° a partir do angulo
atual;

» Inclinacdo do gimbal a 45°: o angulo de direcdo do gimbal
regressa da posicdo atual para ser consistente com a
dire¢do do nariz do drone e o angulo de inclinacdo do
gimbal regressa a uma dire¢do de 45° a partir do angulo
atual;

» Gimbal para baixo: o angulo de direcdo do gimbal regressa
da posicdo atual para ser consistente com a direcao do nariz
do drone e o angulo de inclinacao do gimbal roda para uma
direcao de 90° a partir do angulo atual.

Prima para acionar: mudar a transmissao de mapa/imagem.

Prima para acionar: mude o modo de voo do drone. Para obter
mais informacdes, consulte “3.9.2 Modos de voo” no capitulo 3.

/\ Aviso

® Quando o modo de velocidade do drone for alterado para “Desportivo”, o sistema de
desvio de obstaculos visual sera desligado.
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4.11.2 Botdo de descolagem/Botdo de regresso ao inicio e botdo Pausa

/\ Aviso

® A func¢do de regresso automatico apenas sera ativada se o sinal GNSS for bom.

® Se o sistema de desvio de obstaculos for desativado durante um voo de regresso, o drone
nao sera capaz de se desviar automaticamente dos obstaculos.

® Antes de usar a funcao de regresso automatico, é necessario definir o ponto de partida
com antecedéncia na aplicacdo Autel Enterprise. Para obter mais informacdes, consulte
“6.5.1 Definicdo de parametro de controlo de voo” no capitulo 6. Se o ponto de partida
ndo estiver definido, o drone usa o ponto de descolagem como ponto de partida por

predefinicao.

Para ativar manualmente a funcdo de regresso automatico, mantenha premido o botdo de

regresso ao inicio/descolagem @ no controlo remoto durante 2 segundos até que o controlo
remoto emita um sinal sonoro. Ao receber o comando, o drone regressa automaticamente e
pousa no ponto de partida predefinido.
Quando o drone se encontrar no estado de regresso automatico, o controlo remoto sera
desativado. Pode premir brevemente o botdo pausa A1) até gue o controlo remoto emita um
sinal sonoro para colocar em pausa o regresso automatico, ou prima longamente o botdo
pausa «10" durante 2 segundos até que o controlo remoto emita um sinal sonoro para sair do
regresso automatico. Apds colocar em pausa ou sair do regresso automatico, pode reativar o
controlo remoto para controlar o drone.

~ .

Fig 4-17 Botao de descolagem/Botao de regresso ao inicio e botdo Pausa

-9- Sugestdo

® Quando o drone coloca em pausa um regresso automatico, fica a pairar na posicao em
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gue se encontrar. Para retomar o regresso automatico, prima o botao pausa ()
novamente até que o controlo remoto emita um sinal sonoro.

/\ Aviso

® Se 0 ponto de partida de regresso automatico ndo for adequado para o drone aterrar
(como terreno irregular e multiddes), saia do regresso automatico antes que o drone
chegue ao ponto de partida e, em seguida, retome manualmente o controlo para aterrar.

412 Ligar/desligar o som de aviso do controlo remoto

Em alguns cenarios, o controlo remoto envia um sinal sonoro como, por exemplo, 0 som de
bloqueio de ecra e o som de inicializa¢do.

-9- Sugestdo

® Pode aceder a aplica¢do de defini¢des do sistema na interface principal do controlo
remoto e, em seguida, arrastar o seletor de volume em “Som” para ajustar o volume
multimédia e o volume das notifica¢des separadamente.

413 Calibrar o controlo remoto

Se o controlo remoto apresentar anomalias, é recomendavel calibra-lo, conforme mostrado

abaixo.
Tabela 4-17 Calibrar o controlo remoto

RC Calibration

Ligue o controlo remoto.

Apos entrar na interface principal da
aplicacao Autel Enterprise, clique em
“88" no canto superior direito, clique
em “&¥", selecione “@" e, em
seguida, clique em “Calibragao do
CR". Siga as instru¢des no ecra para
calibrar o controlo remoto.
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Calibracdo dos marcadores e dos
manipulos de comando: de acordo
com a pagina do guia de calibracao
do controlo remoto, mova os botdes
esquerdo e direito e os manipulos
esquerdo e direito de acordo com as
instru¢des mostradas na figura e
segure durante 1 segundo. Neste
momento, sera ouvido um sinal = = P P
2 sonoro e o icone de direcdo de EN E= @ @
calibragdo mudaré de cinzento para il i
azul escuro, indicando que a
calibracao de orientacdo foi
bem-sucedida.
Nao existe uma ordem pela qual as
direcbes sao calibradas; a calibracao
do controlo remoto fica concluida
quando todas as direc8es estiverem
calibradas.

RC Calibration

Left Wheel Right Wheel Left Stick Right Stick

414 Saida de ecra HDMI

O controlo remoto esta equipado com uma interface HDMI. A interface permite enviar o ecrao
em tempo real do controlo remoto para dispositivos digitais suportados, como ecras de
visualizagdo.
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Capitulo 5 Bateria inteligente

5.1 Introducdo a bateria

O drone da série EVO Max é fornecido com a bateria inteligente MDX_8070_1488 (doravante
designada bateria inteligente) como bateria de alimentagdo. Esta bateria é uma bateria
recarregavel de polimero de ides de litio (LiPo) e apresenta alta densidade e capacidade de
energia. A bateria inteligente pode ser carregada com um carregador de bateria MDX120W.

E4 Nota

® O carregador de bateria esta incluido como parte do kit para drones. Nao necessita de o
comprar separadamente.

LED1 LED2 LED3 LED4

0 0 0 0

Fig 5-1 Aspeto da bateria

Tabela 5-1 Detalhes do aspeto da bateria

1 Botdo de Para remover a bateria do drone, mantenha premidos os
desbloqueio botbes de desbloqueio de ambos os lados e retire a bateria.
5 Indicador do nivel Usado para apresentar o nivel atual da bateria inteligente em
de bateria situacdes normais.
Botdo Prima longamente o botdo de alimentacdo durante 3 s para

ligar/desligar ligar ou desligar a bateria.
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5.2 Funcoes de bateria inteligente

A bateria inteligente possui as seguintes funcdes:

B Indicacdo do nivel de bateria

A bateria inteligente possui um indicador do nivel de bateria integrado, que mostra o nivel
atual da bateria inteligente.

B Autoaquecimento

Esta fun¢do permite que a bateria inteligente opere normalmente mesmo em ambientes de
baixa temperatura, garantindo a seguranca do voo. Para obter mais informac8es, consulte
“5.3.4 Autoaquecimento da bateria inteligente” neste capitulo.

B Comunicagao

O drone pode obter informag¢des da bateria em tempo real, como tensao, corrente, nivel e
temperatura da bateria, através da interface de comunicacao da bateria inteligente.

B Modo de poupanca de energia

A bateria inteligente desliga-se automaticamente apds 30 minutos de inatividade para reduzir
0 consumo de energia.

B Resisténcia ao p6 e a agua

Quando instalada corretamente no drone, a bateria possui grau de protecdo IP43.

B Modo de consumo ultrabaixo

Quando a bateria inteligente fica inativa durante 12 horas e o nivel de bateria é inferior a 8%, o
BMS da bateria entrard no modo de energia ultrabaixa para reduzir o autoconsumo. Ao entrar
no modo de consumo ultrabaixo, € necessario que seja ativado por um carregador antes de
poder continuar a ser usado normalmente.

B Protecao contra autodescarga

Se a bateria inteligente for armazenada num ambiente de alta temperatura ou nao for usada
durante 6 dias com um nivel de bateria alto, a protecao contra autodescarga sera ativada. A
bateria inteligente descarrega-se automaticamente até um nivel de bateria de cerca de 60%
(como predefinicao) e o processo de descarga leva de 2 a 3 dias.

-9 Sugestdo

® Embora a bateria ndo tenha indicacao de ciclo de autodescarga, podera notar que a
bateria fica ligeiramente quente, o que é normal.

B Protecao de modo de suspensao

Se a bateria inteligente estiver com o nivel de bateria baixo, entra automaticamente no modo
de suspensdo para evitar descarga excessiva. Neste modo, a bateria inteligente nao responde
quando o botdo de alimentacao é premido. Para ativar a bateria, pode liga-la a um carregador
de bateria.

B Protecdo de temperatura de carga

A bateria inteligente ird parar de carregar quando a temperatura for inferior a 5 °C ou superior
a 45 °C durante o carregamento, pois carregar a bateria sob tais temperaturas danifica a
bateria.
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B Protecdo contra sobrecorrentes

A bateria inteligente ira parar de carregar se a corrente de carga for muito alta, pois carregar a
bateria com uma corrente alta pode danifica-la gravemente.

B Protecdo contra sobrecargas

O carregamento sera interrompido automaticamente quando a bateria inteligente estiver
totalmente carregada, pois a sobrecarga pode danificar gravemente a bateria.

B Protecao do equilibrio

A voltagem de cada célula da bateria inteligente é automaticamente mantida equilibrada para
proteger a bateria e maximizar o desempenho da bateria.

B Protecdo contra curto-circuito

Assim que algum curto-circuito seja detetado, a fonte de alimentacdao da bateria inteligente
sera cortada para protegé-la.

/\ Aviso

® Antes de usar a bateria inteligente, leia atentamente e siga rigorosamente os requisitos
deste manual, “Diretrizes de operagdo de seguranca da bateria” e “Declaracao de exclusao
de responsabilidade” e aqueles no autocolante na superficie da bateria. O utilizador
assumira todas as consequéncias caso ndo cumpra os requisitos de utilizagdo.

5.3 Utilizacdo da bateria inteligente

® Utilize uma bateria inteligente dentro da faixa de temperatura adequada (consulte a
temperatura operacional do drone). Utiliza-la em temperaturas muito altas ou baixas
afetard a seguranca e a vida util da bateria e podera causar combustao espontanea da
bateria ou danos permanentes a bateria.

® Ndo utilize o drone em ambientes eletrostaticos (como, por exemplo, tempestades) ou
eletromagnéticos intensos. Caso contrario, algumas func¢des da bateria inteligente poderdo
falhar (por exemplo, anomalia na saida da bateria e falha de energia), resultando em graves
problemas de funcionamento do drone.

® N3do use nenhuma bateria inteligente que ja tenha caido do drone ou sido submetida a
impactos externos.

® Ndo use nenhuma bateria inteligente encharcada de agua nem mergulhe uma bateria
inteligente em agua ou noutros liquidos. O contacto com agua dentro da bateria pode
provocar corrosao, resultando na combustdo espontanea da bateria e até mesmo numa
explosao.

® Ndo use nenhuma bateria inteligente que emita fumo, esteja deformada, vaze liquidos ou
tenha um aspeto de danificada.

® O liquido dentro da bateria inteligente é corrosivo. Se vazar, mantenha-se afastado dele. Se
entrar acidentalmente em contacto com a sua pele ou olhos, lave imediatamente com agua
limpa durante pelo menos 15 minutos e procure assisténcia médica.

® Ndo desmonte, perfure, bata, esmague nem queime uma bateria inteligente de nenhuma
forma. Caso contrario, podera provocar a combustdo da bateria ou mesmo uma explosao.

® Ndo provoque curto-circuito nos terminais positivo e negativo de uma bateria inteligente.
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® Se o0 conetor da bateria inteligente estiver sujo, use um pano seco para limpa-lo. Caso
contrario, podera provocar mau contacto, levando a perda de energia ou falha de
carregamento.

® Antes de substituir a bateria inteligente do drone, certifique-se de que o conetor da bateria,
a interface do compartimento da bateria, a superficie da bateria e a superficie do
compartimento da bateria estejam secas e sem agua e, em seguida, insira a bateria no
drone.

5.3.1 Instalar/remover a bateria inteligente

Tabela 5-2 Instalar a bateria inteligente

Desligue a bateria inteligente antes
de instala-la.

Insira lentamente a bateria
inteligente no compartimento da

2 bateria na fuselagem do drone e
ouvira um clique quando a bateria
estiver na posicao correta.

/\ Aviso

® Se a bateria inteligente nao estiver instalada corretamente, podera cair durante o voo,
danificar o drone ou até mesmo provocar ferimentos pessoais.

® Antes de instalar a bateria inteligente no drone, certifique-se de que a bateria esteja
desligada.

Tabela 5-3 Remover a bateria inteligente

Desligue a bateria inteligente antes

! de remové-la.
Mantenha premidos os bot&es de
5 desbloqueio de ambos os lados da

bateria inteligente e retire-a
lentamente.
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© mportante

® Os botdes de desbloqueio da bateria inteligente sdo pecas de desgaste. Nao os prima
com forca para evitar eventuais danos a estrutura interna da bateria.

5.3.2 Ligar/desligar a bateria inteligente

B Ligar a bateria inteligente

Quando a bateria inteligente estiver desligada, mantenha premido o botdo de alimentacao
durante 3 segundos para ligar a bateria.

B Desligar a bateria inteligente

Quando a bateria inteligente estiver ligada, mantenha premido o botdo de alimentacao
durante 3 segundos para desligar a bateria.

Fig 5-2 Ligar ou desligar a bateria inteligente

© Importante

® Se a bateria inteligente ndo estiver instalada no drone, nao é recomendado ligar/desligar
a bateria e deve ter-se em aten¢do a protegdo de isolamento no conetor da bateria.

® Antes de remover a bateria inteligente do drone, desligue-a. Os indicadores de nivel de
bateria LED1 e LED4 na bateria inteligente piscardo 5 vezes para indicar que o drone esta
a desligar. Remova a bateria inteligente do drone depois que todos os indicadores de
nivel de bateria estiverem apagados.

5.3.3 Verificar o nivel de bateria

Quando a bateria inteligente estiver desligada, prima rapidamente o botdo de alimentacdo da
bateria durante 1 segundo para verificar o nivel atual da bateria através do estado do indicador
do nivel de bateria.
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Fig 5-3 Verificar o nivel de bateria

Tabela 5-4 Estado do indicador do nivel de bateria (enquanto nado esta a carregar)

0%~12% 13%~25% 26%~37% 38%~50%
0000 0000 0000 0000

O O O O

51%~62% 63%~75% 76%~87% 88%~100%
0000 0000 0000 ' 000

O O O O

0: a2 luz verde esta sempre acesa 0: Luz verde a piscar U: desligado

-9- Sugestdo

® Apds o drone estar ligado ao controlo remoto, pode verificar o nivel atual da bateria
inteligente do drone na barra de notificacdo de estado superior ou na pagina “Inform. da
bateria” da aplicacdo Autel Enterprise. Para obter mais informacdes, consulte “6.3 Barra
de notificacdo de estado” e “6.5.5 Bateria do drone” no capitulo 6.

5.3.4 Autoaquecimento da bateria inteligente

A bateria inteligente possui funcdo de autoaquecimento, que pode aumentar a temperatura da

bateria em ambientes de baixa temperatura, ajudando a manter um bom desempenho de

saida.

® Quando a bateria inteligente estiver instalada no drone e a energia da bateria estiver ligada,
se a temperatura da bateria for inferior a 15 °C, a fun¢do de autoaquecimento da bateria
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sera ativada. Apds a descolagem do drone, a func¢dao de autoaquecimento da bateria
desliga-se automaticamente.

Se a bateria inteligente ndo estiver instalada no drone, prima rapidamente o botdo de
alimentacao durante 1 segundo e, em seguida, prima longamente o botdo de alimentagao
durante 3 segundos para ativar a funcdo de autoaquecimento da bateria para manter a
temperatura da bateria entre 15 °C e 20 °C durante 10 minutos. Neste ponto, se pretender
sair da funcdo de autoaquecimento da bateria, prima rapidamente o botdo de alimentag¢ao
durante 1 segundo e, em seguida, prima longamente o botdo de alimentacao durante 3
segundos.

Quando a bateria inteligente estiver ligada ao carregador de bateria e a bateria estiver
ligada, se a temperatura da bateria for inferior a 5 °C, o carregador fornecera energia a
bateria inteligente para autoaquecimento. Quando a temperatura da bateria atingir 15 °C, a
fun¢do de autoaquecimento sera desligada.

o Importante

® Quando a funcao de autoaquecimento da bateria inteligente é ativada manualmente, a
bateria deve ter no minimo cerca de 10% de energia restante para autoaquecimento.

Quando a bateria inteligente esta nos estados de autoaquecimento e preservacdo de calor, os
estados dos indicadores de nivel de bateria sdo mostrados na tabela a seguir.

r ~

LED1 LED2 LED3 LED4

0000

s ~\

LED1 LED2 LED3 LED4

0000

Fig 5-4 Estado de autoaquecimento

LED1 LED2 LED3 LED4

Fig 5-5 Estado de conservacao do calor

Tabela 5-5 Estado do indicador do nivel de bateria

LED1, LED3 e LED2, LED4 piscam alternadamente por grupos, indicando que esta a
aquecer.

Os 4 LED piscam em simultaneo, indicando que entrou no estado de preservagdo de
calor.

0: Luz verde a piscar (: desligado
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/\ Aviso

Quando a temperatura da bateria inteligente for inferior a -10 °C ou superior a 70 °C, o
drone ndo podera descolar. Recomenda-se que se aguarde até que o auto-aquecimento
termine ou que a bateria arrefeca naturalmente até uma temperatura adequada antes de
se iniciar a operacdo.

Quando a temperatura da bateria inteligente for inferior a 5 °C, a resisténcia interna da
bateria aumentara e a tensao caira subitamente devido a baixa temperatura, o que
reduzira a capacidade utilizavel da bateria e reduzira o tempo de funcionamento do
drone. Em ambientes de baixa temperatura, certifique-se de que a bateria esta
totalmente carregada antes de descolar.

Se o nivel de bateria da bateria inteligente for inferior a 50%, ndo é recomendavel
descolar. Quando o nivel de bateria é baixo, é dificil ativar a bateria, o que reduz a
seguranca de voo.

Durante o voo, se a aplicagdo Autel Enterprise emitir um alarme de bateria fraca,
recomenda-se que regresse imediatamente ao ponto de origem ou aterre.

Em alguns ambientes de baixa temperatura, mesmo que a fun¢do de autoaquecimento
esteja ativada, a temperatura da bateria pode ainda ndo atingir a temperatura utilizavel.
Nesses casos, é necessario adotar medidas de isolamento durante o processo de
aguecimento.

Para obter o melhor desempenho da bateria inteligente, recomenda-se que mantenha a
temperatura da bateria entre 15 °C e 35 °C antes de voar.

Num ambiente de baixa temperatura, o tempo de auto-aquecimento da bateria pode ser
mais longo. Recomenda-se que mantenha a bateria quente com antecedéncia para
encurtar o tempo de auto-aquecimento.

5.3.5 Carregar a bateria inteligente

Ligue a interface de carregamento do carregador de bateria oficial ao entalhe do elétrodo
metalico da bateria inteligente e ligue a ficha a fonte de alimenta¢do CA (100-240 V~ 50/60 Hz).

| ¥

 pade (Y

100-240V~ 50/60Hz

Fig 5-6 Utilizar o carregador de bateria para carregar a bateria inteligente
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Tabela 5-6 Estado do indicador do nivel de bateria (durante o carregamento)

0%~25% 26%~50% 51%~75% 76%~100%
0000 0000 0000 00100

O O O O

8: 2 luz verde estd sempre acesa 0: luz verde a piscar

/\ Aviso

® Ndo carregue uma bateria que emita fumo, esteja deformada, verta liquidos ou tenha um
aspeto danificado.

® Ndo utilize dispositivos de carregamento danificados para carregar a bateria inteligente.

® [ proibido modificar a bateria inteligente oficial ou o dispositivo de carregamento
fornecido pela Autel Robotics.

® Utilize apenas a bateria e o dispositivo de carregamento fornecidos pela Autel Robotics. A
Autel Robotics ndo é responsavel por quaisquer consequéncias, tais como acidentes com
a bateria e falhas de voo, provocados pela utilizagdo de baterias ou dispositivos de
carregamento de terceiros.

® Mantenha a bateria inteligente afastada de objetos inflamaveis e explosivos durante o

carregamento.

® Depois de a bateria inteligente estar totalmente carregada, desligue imediatamente a
ligacdo entre o carregador e a bateria inteligente e a fonte de alimentacdo.

® ApOs o voo, recomenda-se que aguarde até que a bateria inteligente arrefeca
naturalmente até uma temperatura adequada antes de carregar a bateria. Se a
temperatura da bateria inteligente for superior a 45 °C, quando a bateria estiver ligada ao
dispositivo de carregamento, a fun¢do de prote¢do da temperatura da bateria sera
ativada e a bateria ndo podera ser carregada até que a sua temperatura desca abaixo dos
40 °C.

E4 Nota

® Recomenda-se que a bateria inteligente do drone seja totalmente carregada antes de o
drone descolar.

® Geralmente, sdo necessarios cerca de 90 minutos para carregar totalmente a bateria
inteligente do drone, mas o tempo de carregamento esta relacionado com o nivel
restante da bateria.

Tabela 5-7 Outras instrugdes de aviso do indicador de bateria

A temperatura é demasiado elevada
para o carregamento.
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A corrente de carga é demasiado
0 0 0 elevada, o que provoca um
curto-circuito.

Durante a descarga da bateria,
ocorre uma sobrecorrente, uma
sobrecarga do circuito ou um
curto-circuito.

0: luz indicadora intermitente 0: desligado

5.4 Armazenamento e transporte da bateria inteligente

Quando guardar a bateria inteligente, mantenha-a afastada de fontes de agua ou calor e
guarde-a num ambiente seco e bem ventilado a temperatura ambiente.

Condic¢bes ideais de armazenamento: o nivel de bateria é de cerca de 60%, a temperatura
ambiente situa-se entre 22 °C e 28 °C e a humidade ambiente é de 65%+20% HR.

A energia da bateria inteligente MDX_8070_1488 é de 120 Wh (capacidade de 8070 mAh).
Consulte as politicas locais de transporte de baterias de litio para o envio ou transporte de
baterias.

/\ Aviso

Antes de armazenar ou transportar a bateria inteligente, desligue-a.

Guarde a bateria inteligente fora do alcance de criancas e animais de estimacao.

Guarde a bateria inteligente afastada de luz solar direta, de dgua ou de produtos quimicos
reativos.

Ndo exponha a bateria inteligente a chamas abertas, explosivos ou outros perigos.

Nao guarde a bateria inteligente em temperaturas extremas. Caso contrario, o tempo de
vida da bateria pode ser reduzido e a bateria pode mesmo ficar danificada ou inutilizavel.
Se a bateria ndo for utilizada durante mais de 1 dia, deve ser armazenada a uma
temperatura inferior a 30 °C (a temperatura ambiente).

Nao coloque a bateria inteligente num micro-ondas ou numa panela de pressao.

Ndo coloque a bateria inteligente diretamente sobre superficies condutoras (como, por
exemplo, revestimentos ou painéis metalicos).

Nao coloque objetos pesados sobre a bateria inteligente. Se sujeita a uma forca externa, a
bateria pode ficar danificada ou mesmo incendiar-se ou explodir.

Nado guarde nem transporte a bateria inteligente com objetos afiados, reldgios, colares de
metal, brincos ou outros artigos metalicos.

Nao transporte baterias que apresentem um aspeto danificado ou um nivel de bateria
superior a 30%.

Se a bateria inteligente for deixada inativa durante muito tempo, carregue-a de trés em
trés meses para evitar uma reducao da vida Util da bateria resultante de niveis de bateria
baixos de longo prazo.
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5.5 Manutencdo e manuseamento da bateria inteligente

5.5.1 Manutencdo da bateria inteligente

Para manutenc¢do da atividade da bateria inteligente do drone, recomenda-se a realizacdo da

manutencdo da bateria se alguma das seguintes condicdes se verificar:

® Recomenda-se que a manutencdo da bateria inteligente seja efetuada a cada 50 ciclos da
bateria.

® O tempo de inatividade da bateria inteligente atinge os 3 meses.

® Ocasionalmente, ha situa¢des que afetam o tempo de vida util da bateria inteligente. Neste
caso, pode tentar a manutengdo e a reparacao.

® A aplicacao Autel Enterprise lembra-o quando a bateria inteligente precisa de manutencao.

Os seguintes itens de verificacdo de manutencdo da bateria estao disponiveis para a bateria

inteligente:

1. Efetue uma operacdao normal de carga e descarga da bateria inteligente.

2. Insira a bateria inteligente no drone e ligue a alimenta¢do. Verifique as informag¢des da

bateria através da aplicacao Autel Enterprise, se a diferenca de tensao entre as células da

bateria é inferior a 0,1 V e se o firmware da bateria estd atualizado.

Verifique se a bateria inteligente esta deformada, com fugas ou danificada.

4. Verifique se o conetor da bateria apresenta sujidade, danos ou ferrugem.

w

5.5.2 Processo padrdo de carga e descarga

Utilize o modo de carregamento de manutencao do carregador original e proceda da seguinte

forma:

1. Utilize o carregador de bateria incluido no kit para drones padrdo para carregar a bateria
inteligente até 100% e deixe a bateria repousar durante 1 hora.

2. Insira a bateria inteligente no drone para voar, controle o drone para aterrar quando o nivel
restante da bateria for inferior a 20% e, em seguida, retire a bateria.

3. Deixe a bateria inteligente repousar durante 8 horas.

4. Ap6s a conclusao das operacdes acima referidas, € concluida uma opera¢do normal de
carga e descarga da bateria.

5.5.3 Normas de substituicdo de baterias inteligentes

® Existem protuberancias, fugas e danos evidentes na superficie da bateria inteligente.

® Danos ou ferrugem irreparavel nos contactos metalicos da interface de alimentacdo da
bateria inteligente.

® Quando o numero de ciclos da bateria inteligente atingir os 200, recomenda-se a
substituicao da bateria por uma nova.

® Apds 2 operagdes consecutivas de carga e descarga padrdo, se ndo for possivel reparar a
anomalia da bateria, recomenda-se a sua substituicdo por uma nova.
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5.5.4 Reciclagem da bateria inteligente

® Se a bateria inteligente for eliminada devido a danos, fugas ou outros problemas que
comprometam a integridade do involucro da bateria, recomenda-se a imersao total da
bateria num balde com isolamento cheio com 5% de agua salgada durante mais de 48 horas
até a bateria estar completamente descarregada.

® Se a bateria inteligente for retirada normalmente, confirme que se encontra completamente
descarregada e, em seguida, recicle-a corretamente de acordo com as politicas locais de
elimina¢do de residuos de baterias de litio para evitar a poluicdo ambiental.

© mportante

® Se a bateria inteligente se incendiar, utilize extintores de incéndio sélidos como, por
exemplo, extintores de areia ou de po seco.
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Capitulo 6 Aplicacdo Autel

6.1 Introducdo ao software

A aplicacdo Autel Enterprise é um software de controlo de voo desenvolvido pela Autel
Robotics para aplicacdes empresariais. O software integra varias funcdes profissionais para
iniciar rapidamente e melhorar a eficiéncia; através de varias funcdes de voo inteligentes
incorporadas, pode realizar operacdes de drones altamente inteligentes e potenciar aplicacdes
industriais. Cooperando com a aplicacdo Autel Enterprise, o drone pode ser amplamente
utilizado em seguranca publica, inspecdo e outros setores. Além disso, suporta varios modos
de missao, como missdes de ponto de passagem, missdes retangulares e missdes poligonais.

E4 Nota

® Estardo disponiveis mais modos de missdo apos atualizacdes subsequentes da aplicagao
e do firmware, e algumas interfaces da IU poderdo ser diferentes devido a atualizacdes de
versdo.

6.2 Interface principal

Depois de emparelhar o controlo remoto com o drone, abra a aplicacdo Autel Enterprise e
acedera automaticamente a interface principal.



102 Capitulo 6 App Autel Enterprise

@ ¢ ) le| Manual Flight [k 85% all @4 ST g %) Standard
(55 < o
@ Q £ B 83
Stitch Laser RECOG .\ i V S > ot R ng Brightness O¢ i C re
®
AGL147 m
V/S 0.1m/s
Q0 ®
O D74am s
frar \ H/sosm/s e
o g % - : i - \\ L
Fig 6-1 Interface prmmpal da apllcagao Autel Enterprlse (Fu5|on 47 Glmbal)
Standard
%
oo
PinPaint Tripod More,

Flg 6-2 Interface principal da aplicagao Autel Enterprlse (F5|on 4N Glmbal)



Capitulo 6 App Autel Enterprise 103

Barra de
notificacao de
estado

Barra de
ferramentas de
atalhos

Interface de
pré-visualizagao
llMapall

Interface de
pré-visualizagao
llzoomll

Interface de
pré-visualizacao
“Infravermelhos”

Interface de
pré-visualizacao
“Grande angular”

Interface de

pré-visualizacao
“Visao noturna”

Area de funcdo de
camara

Bola atitude

Tabela 6-1 Detalhes da interface principal da aplicagdao Autel Enterprise

Apresenta o modo de voo, informacfes de aviso, estado de
voo, nivel de bateria do controlo remoto e do drone, sinal do
controlo remoto, estado de funcionamento do sistema de
desvio de obstaculos e outras informacdes.

Proporciona acesso rapido a determinadas func¢des utilizadas
com frequéncia.

Proporciona acesso a uma interface de mapa em ecra inteiro.
Pode deslocar-se livremente na interface para ver o mapa.

D4 acesso a interface de ecrd inteiro da cdmara com zoom.

Proporciona acesso a interface de ecra inteiro da camara

térmica.

Proporciona acesso a interface de ecra inteiro da camara

grande angular.

D4 acesso a interface de ecrd inteiro da cdmara de visdo
noturna.

Proporciona acesso as fung¢des relacionadas com o controlo da
camara, visualizacdo das definicdes e comuta¢do da camara
gimbal.

Apresenta em tempo real dados relacionados com o voo do
drone para assisténcia ao voo.

-9 Sugestdo

® A aplicacao Autel Enterprise pode identificar automaticamente o modelo da camara
gimbal montado no drone e ajustar o conteudo do ecra da interface principal em
conformidade. Se for ligado um drone com um modelo de camara gimbal diferente ao
controlo remoto, o conteldo do ecrd na interface principal da aplicacao Autel Enterprise
pode variar.
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Tabela 6-2 Operagdes de comutacao de varios ecras na interface principal

2 =
3 |am

Modo de ecra
duplo

Modo de trés ecras

Modo de quatro
ecras

Clique neste icone para aceder ao modo de ecra
duplo.

Fusion 4T Gimbal: os lados esquerdo e direito do
ecrd do controlo remoto podem apresentar
quaisquer duas das trés interfaces de
pré-visualizacdo, que sdo “Mapa”, “Zoom” e
“Infravermelhos”.

Fusion 4N Gimbal: os lados esquerdo e direito do
ecrd do controlo remoto podem apresentar duas
das quatro interfaces de pré-visualizacao, que sao
“Mapa”, “Grande angular’, “Visdo noturna” e
“Infravermelhos”.

Clique neste icone para aceder ao modo de trés
ecras. A aplicacdo Autel Enterprise esta predefinida
para o modo de trés ecras.

Fusion 4T Gimbal: o lado esquerdo do ecra do
controlo remoto apresenta a interface de
pré-visualizacdo “Mapa”, o lado superior direito
apresenta a interface de pré-visualizagdo “Zoom” e
o lado inferior direito apresenta a interface de
pré-visualizagdo “Infravermelhos”.

Fusion 4N Gimbal: o lado esquerdo do ecra do
controlo remoto é predefinido para a interface de
pré-visualizacao “Mapa”, o lado superior direito é
predefinido para a interface de pré-visualiza¢ao
“Grande angular” e o lado inferior direito &
predefinido para a interface de pré-visualiza¢ao
“Visao noturna”. Cada interface de pré-visualizacdo
pode ser alterada para a interface de
pré-visualizagdo “Infravermelhos”.

Cligue neste icone para entrar no modo de quatro
ecrds. Este modo apenas € suportado pelo Fusion
4N Gimbal.

No modo de quatro ecrds, o lado superior
esquerdo do ecra do controlo remoto apresenta a
interface de pré-visualizagao “Grande angular”, o
lado inferior esquerdo apresenta a interface de
pré-visualizacdo “Mapa”, o lado superior direito
apresenta a interface de pré-visualizacdao “Visao
noturna” e o lado inferior direito apresenta a
interface de pré-visualizacao “Infravermelhos”.
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Cligue neste icone para ajustar uma interface de
4 " Maximizar a janela pré-visualizacdo para a interface de ecrd inteiro
correspondente.
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Fig 6-3 Visaliagéo da aplicacao Autel Enterprise no modo
de quatro ecras (Fusion 4N Gimbal)

-9 Sugestdo

® Em qualquer interface de camara ou interface de pré-visualizacao de camara, pode
deslizar para cima em qualquer lugar para ocultar todos os icones de funcao e deslizar
para baixo para restaurar a apresentac¢do dos icones de funcdo.

6.3 Barra de notificacdo de estado

A'° | The compass is abn... al Positioning le| Manual Flight Ex 85% Sl o0 [Far 85% Standard

Fig 6-4 Barra de notificacao de estado da aplicagao Autel Enterprise

Tabela 6-3 Detalhes da barra de notificacdo de estado da aplicacao Autel Enterprise

Significado Descricao

Aviso de estado e Apresenta a informacdo de aviso atual do drone:

1 T . . oo .
de avaria » A cor cinzenta indica que o controlo remoto nao
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2 — Estado de voo

3 Estado da missdo

4 TF Sem cartao SD
5 I':=| Bateria do
'M controlo remoto

6 RC I Estado do sinal do
ll“ controlo remoto
) Estado do sinal
3
/ 3 GNSS

[ ] .
8 [-%r Bateria do drone

esta ligado ao drone.

» A cor laranja indica um aviso de nivel médio.
Neste caso, o drone ndo esta proibido de
descolar, mas deve ter em atencdo a seguranca
do voo.

» A cor vermelha indica um aviso de alto nivel.
Neste caso, o drone sera proibido de descolar e
apenas podera descolar depois de resolver a
avaria.

Apresenta o estado de voo atual.

Existern 3 modos: modo GNSS, modo de localizagao
visual e modo ATTI. Para obter mais informacdes,
consulte “3.9.1 Estado de voo” no capitulo 3.

Apresenta o tipo de missao atual e o estado da
missao do drone.

Indica que ndo existe atualmente nenhum cartdo
microSD instalado no drone.

Apresenta o nivel atual da bateria do controlo
remoto.

1. Apresenta o estado atual do sinal de
comunicagao entre o controlo remoto e o drone.

2. Clique neste icone para visualizar o estado do
sinal especifico:
Quando o sinal é de 3-5 quadriculas, o sinal do
controlo remoto é apresentado como forte.
Quando o sinal é de 1-2 quadriculas, o sinal do
controlo remoto é apresentado como fraco.

3. Quando o controlo remoto nao esta ligado ao
drone, o sinal do controlo remoto é apresentado
a cinzento.

1. Apresenta o estado atual do sinal de
posicionamento GNSS do drone.

2. Clique neste icone para visualizar o estado do
sinal especifico e o estado da ligacdo por
satélite.

3. Se o drone ndo receber qualquer sinal GNSS, o
sinal GNSS é apresentado a cinzento.

1. Apresenta a informacgdo atual sobre a bateria do
drone.

2. Cligue neste icone para visualizar o nivel de
bateria, a tensdao e a temperatura da bateria do
drone.
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Apresenta o estado atual de ativacao do sistema de
desvio de obstaculos do drone.
Sistema de desvio » A cor verde indica que o sistema de desvio de
de obstaculos obstaculos esta ativado.
» A cor vermelha indica que o sistema de desvio
de obstaculos esta desativado.

=
9 (o)
S

Apresenta o modo de velocidade atual do drone.
Estdo disponiveis quatro modos, ou seja, o0 modo
Apresentacdo do  Lento, o modo Suave, o modo Normal e o modo
modo rapido Desportivo. Para obter mais informacdes sobre os
modos de velocidade, consulte “3.9.2 Modos de

vo0" no capitulo 3.

10

6.4 Barra de ferramentas de atalhos

A barra de ferramentas de atalho é apresentada na parte inferior da barra de notificacdo de
estado do sistema da aplicagdo Autel Enterprise, o que |he permite ativar rapidamente
determinadas funcdes.

Na barra de ferramentas de atalhos, pode premir longamente e arrastar os icones de fung¢ao
. ~ . ~ , . , 400,
para personalizar a ordenag¢do. Em simultaneo, também pode clicar no icone “eo” para aceder

a “Atalhos” e, em seguida, clicar no icone “[4" no lado direito de “Atalhos” para adicionar um
icone de funcao ou eliminar um icone de funcao da barra de ferramentas de atalhos.

-9 Sugestdo

® [ possivel adicionar um méximo de 14 icones de funcdo a barra de ferramentas de atalho.
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Fig 6-5 Barra de ferramentas de atalhos

Tabela 6-4 Detalhes da barra de ferramentas de atalhos

(e |
v Jd

%O

Compor

Laser

RECONH.

Ponto de
passagem

Missoes

Cligue neste icone para configurar o controlo
remoto para se ligar a um servidor com software de
mapeamento 2D e 3D instalado, o que permite um
mapeamento rapido.

Clique neste icone para medir automaticamente a
distancia entre o ponto de alvo no centro da lente e
o drone, bem como a altitude e as coordenadas do
ponto-alvo (longitude e latitude).

Clique neste icone para identificar de forma
inteligente o tipo de objeto alvo.

Cligue neste icone para aceder a interface de
edicao da missao “Ponto pass”.

Cligue neste icone para aceder a interface
“MissBes”, onde é possivel consultar, editar,
adicionar aos favoritos e eliminar missdes de voo
historicas previamente guardadas.
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10

11

12

13

14

15

16

17

18

Luz aux.

Captura ecra

Gravacgao

Brilho

Desemb

Modo noturno

PinPoint

Tripé

Mais

Editar atalhos

Farol

Desviar

Furtivo

Cligue neste icone para ligar a luz auxiliar LED
inferior, que pode ajudar na aterragem e melhorar
as capacidades de detecdo visual do drone em
ambientes de fraca luminosidade.

Clique neste icone para capturar o ecrd atual numa
imagem de ecra.

Clique neste icone para comegar a gravar o ecra
atual.

Clique neste icone para mover o cursor para a
esquerda e para a direita e ajustar o brilho da
camara.

Clique neste icone para tornar a cena de disparo ou
gravagao mais transparente e melhorar o contraste
da cor, o que é utilizado para eliminar o “fenémeno
de embaciamento” na imagem ou a falta de nitidez
da imagem causada pela polui¢do atmosférica.

Clique neste icone para aceder ao modo de disparo
noturno. Mesmo se fotografar num ambiente com
pouca luz, a imagem permanecera nitida.

Clique neste icone para visualizar informacdes
como latitude, longitude e altitude do ponto de alvo
selecionado na interface de transmissao de
imagem.

Cligue neste icone e o drone fixar-se-a
automaticamente no alvo selecionado.

Cligue neste icone para aceder a “Atalhos”, onde
pode ver todos os icones de fun¢des de atalho.

Clique neste icone para adicionar icones de funcao
de “Atalhos” a “Barra de ferramentas de atalhos” ou
mover os icones de fun¢do da “Barra de
ferramentas de atalhos” para “Atalhos”.

Cligue neste icone para ligar o farol na parte
superior da fuselagem do drone.

Cligue neste icone para definir rapidamente o
modo OA do drone para “Desviar”.

Clique neste icone e o drone desliga as luzes do
braco, os fardis e as luzes inferiores auxiliares.
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o R Clique neste icone para aceder a interface de
19 Retangulo D o x DA "
o edicdo da missdo “Retangulo”.
o . Cligue neste icone para aceder a interface de
20 Poligono . o x apal "
o edi¢cdo da missao “Poligono”.

Clique neste icone para registar em tempo real a
atitude, o movimento e outros parametros do

21 Gravar drone e da camara gimbal durante uma missao de
VOO, 0 que permite repetir o processo de operag¢ao
para a missao seguinte.

Clique neste icone para ver os materiais do album
22 m Album do drone e do album local e transferi-los ou
elimina-los.

Clique neste icone para apresentar as
Q) Fus30 caracteristicas de contorno de infravermelhos do

alvo em fotografias de visao noturna. Esta funcao

apenas é suportada pelo drone EVO Max 4N.

23

Clique neste icone para efetuar definicbes
profissionais para os parametros da camara
gimbal.

Imagens
profissionais

B

24

Clique neste icone para definir a transmissao em
direto de videos aéreos em tempo real a partir do
drone. S3do suportados dois métodos de
transmissao, ou seja, RTMP e GB28181.

25 RC em direto

Cligue neste icone para aceder a interface “Centro

26 "
pessoal”.

Suporte

Cligue neste icone para aceder a interface

27 -
“Definicdes”.

DefinicBes

& ® [X

Clique neste icone para visualizar os registos de
voo do drone ou sincroniza-los com uma
plataforma de terceiros. Para utilizar esta funcao, é
necessario iniciar sessao na sua conta Autel.

28

S

Registo voo

Cligue neste icone para definir uma palavra-passe
Encriptar de seguranca para encriptar materiais multimédia
captados.

29

b

Clique neste icone para consultar os registos de
30 |'-=°9 Registo voo do drone. Para utilizar esta fun¢do, é
necessario iniciar sessdo na sua conta Autel.
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6.5 Interface “Definicoes”

Na interface principal da aplicacdo Autel Enterprise, clique no icone “B8" do lado direito da
barra de ferramentas de atalho e, em seguida, clique no icone ZO% para aceder a interface
“Defini¢des”.

Na interface “Definicdes”, pode definir parametros como o controlo de voo, o desvio de
obstaculos, o controlo remoto, a transmissao de imagens, a bateria e o gimbal.

6.5.1 Definicdo de parG@metro de controlo de voo

H T~ " H H ||A k|| . H
Na barra lateral da interface “Definicdes”, clique no icone "&" para aceder a interface
“Definicao de parametro de controlo de voo”, onde pode definir os parametros de controlo de
voo relevantes para o drone, como se mostra abaixo.

Flight Control Parameter Setting

RTH Altitude (20~800m)

The aircraft will ascend to the set RTH altitude when
Returning to Home, please ensure there is no obstacles.

Altitude Limit

Altitude Limit (20~800m)

Distance Limit

Distance Limit (20~5000m)

Flight Mode

Standard

Home Point Settings

Aircraft

Compass

IMU Calibration

Lost Action

Return to Home

Fig 6-6 Interface “Definicdo de parametro de controlo de voo”

B Definir altitude de RTH
Clique na caixa de edicao “Altitude de RTH"” e introduza o valor. Ao executar um regresso
automatico, o drone subira para a altitude RTH antes de iniciar o processo de regresso.

/\ Aviso

® Embora a aplicacao Autel Enterprise Ihe permita definir uma altitude de voo no intervalo
de 20-800 metros, isto ndo significa que a altitude definida esteja em conformidade com
as leis e regulamentos locais.

® A altitude de RTH deve ser definida para uma altitude superior a altitude dos obstaculos
na area de operacao de voo.

® A definicdo da altitude de RTH deve estar em conformidade com as leis e regulamentos
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locais (dentro da area de operacdo de voo).
® Para obter informacgdes sobre como ajustar a altitude de RTH da aeronave, consulte “2.7.4
Mecanismo de regresso automatico” no capitulo 2.

m Ligar/desligar limite de altitude

Clique no botdo do lado direito de “Altitude limite” para ativar ou desativar a funcao de limite

de altitude.

» Se esta fung¢do estiver ativada, introduza o valor do limite de altitude na caixa de edi¢do
“Altitude limite (20-800 m)” que aparece em baixo, e o drone pode subir até a altitude
maxima especificada.

» Se esta fung¢do estiver desativada, o drone pode continuar a subir de acordo com a sua
operacao até que a bateria se esgote.

-9 Sugestdo

® O limite de altitude ndo deve ser definido para um valor inferior ao valor da altitude de
RTH.

® A definicdo do limite de altitude deve estar em conformidade com as leis e regulamentos
locais (dentro da area de operacao de voo). A utilizagdo do drone numa altitude de voo
inadequada pode acarretar riscos legais. Recomenda-se que cumpra os requisitos de
seguranca de voo das areas relevantes durante as operagdes de voo.

m Ligar/desligar limite de distancia

Clique no botao do lado direito de “Distancia limite” para ativar ou desativar a fun¢do de limite

de distancia.

» Se esta funcgdo estiver ativada, introduza o valor do limite de distancia na caixa de edi¢do
“Distancia limite (20-5000 m)" que aparece em baixo, e o drone voara dentro de um circulo
com o ponto de descolagem como centro e o valor do limite de distancia como raio.

» Se esta funcado estiver desativada, o drone pode continuar a mover-se de acordo com a sua
operacao até que a bateria se esgote.

-9 Sugestdo

® As definicBes adequadas do limite de altitude e do limite de distancia podem melhorar a
seguranga de voo.

B Definir modo de voo

Clique na lista de menu pendente “Modo de voo” e, em seguida, selecione o modo adequado

de Lento, Suave, Normal e Desportivo, ou seja, defina o modo de velocidade predefinido

sempre que abrir a aplicacdo Autel Enterprise. Para saber o significado de cada modo, consulte

“3.9.2 Modos de voo” no capitulo 3.

m Definir ponto de partida

Cliqgue em “Drone” ou “CR” para definir o ponto de partida.

» Se for selecionado “Drone”, o ponto de partida é a posicdo a partir de onde o drone
descolou desta vez.
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» Se for selecionado “CR”, o ponto de partida é a posicao atual do controlo remoto.

Q Nota

® Se o0 ponto de partida ndo estiver definido, o drone regista o ponto de descolagem como o
ponto de partida predefinido.

m Calibrar bussola/ IMU

Efetue a operagdo de calibracdo conforme as instru¢des da aplicacdo Autel Enterprise. Para

obter mais informacgdes, consulte “2.11 Calibra¢do do drone” no capitulo 2.

B Definir acao perdida

Clique na lista de menu pendente “A¢do Perdido” para definir as acdes do drone quando

desligado.

A acdo perdida refere-se a acao que o drone executa se for desligado do controlo remoto

durante o voo. Como predefini¢do, a acdo perdida esta definida para “RTH".

» Se a opcdao “RTH” estiver selecionada, quando o drone se desligar, o drone regressa
automaticamente ao ponto de partida.

» Se a opcao “Pairar” estiver selecionada, quando o drone se desligar, o drone paira na
posicao atual.

» Se “Aterrar” estiver selecionado, quando o drone se desligar, o drone aterra na posi¢do
atual.

-9- Sugestdo

® Quando o drone é desligado do controlo remoto, o drone desacelera. Se a ligacao nao for
restabelecida apds 4 segundos, o drone executa a “A¢do Perdido”.

® Quando o drone inicia um regresso a casa devido a desligar-se, mesmo que o drone volte
a ligar-se ao controlo remoto, continuara o processo de regresso. Neste caso, pode
premir brevemente o botao “Pausa” no controlo remoto para interromper o processo de
regresso ou premir demoradamente o botdo “Pausa” durante 2 segundos para sair do
processo de regresso e recuperar o controlo do drone.

6.5.2 Definicoes de DO

Na barra lateral da interface “Defini¢cbes”, clique no icone uZm para aceder a interface “Defin.
de DO”, onde pode definir o sistema OA, a distancia de travagem, a distancia de aviso, a
visualizagdo do radar, o som de notificagdo de detecdo de obstaculos, a protecao de aterragem
e o modo OA do drone, como se mostra abaixo.
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OA Settings

OA System ()

If obstacles are detected within the aircraft's braking
the aircraft will automatically apply the brakes
to ensure safety.

Brake Distance(1~5m)

T ——e

Warning Distance(1m~10m)

T —e

Radar Display

When enabled, a real-time obstacle detection will be
displayed.
Obstacle Detection Notification Sound .

When enabled, RC will emit an audible alert when
detecting obstacles.

Landing Protection .

Once enabled, the aircraft detects whether the surfaces
are suitable for landing before it lands.

OA Mode

Hovering

Fig 6-7 Interface “Defin. de DO”

W Ligar/desligar o sistema OA

Clique no botdo a direita de “Sistema OA” para ativar/desativar a funcdo do sistema OA.

> Se esta funcdo estiver ativada, pode definir a distancia de travagem. Introduza um valor na
caixa de edicdo a direita de “Distancia de travagem (1-5 m)” que aparece abaixo, ou ajuste o
valor movendo o cursor abaixo para a esquerda e para a direita. Quando o drone deteta
algum obstaculo, para a distancia de travagem definida.

» Se esta funcdo estiver desligada, quando o drone deteta algum obstaculo, ndo para.

/\ Aviso

® Para garantir a seguranca do voo, recomenda-se que o sistema OA esteja sempre ligado.
® Quando o modo de voo do drone esta definido para “Desportivo”, a funcao do sistema OA
nao esta disponivel.

m Definir distancia de aviso

Introduza um valor na caixa de edicao a direita de “Distancia de aviso (1m-10m)”, ou ajuste o

valor movendo o cursor abaixo para a esquerda e para a direita. Se o drone detetar algum

obstaculo, enviard um aviso a distancia de aviso definida.

m Ligar/desligar visualizar radar

Clique no botdo a direita de “Visualizar radar” para ativar ou desativar a fun¢do de visualizacao

de radar.

» Se esta funcdo estiver ativada, quando o drone detetar algum obstaculo, emitira avisos de
risco na interface da cdmara com base na distancia de travagem/aviso definida.

» Se esta funcdo estiver desativada, se o drone detetar algum obstaculo, ndo apresenta avisos
de risco na interface da camara.
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B Ligar/desligar o som de notificacdo de detecdo de obstaculos

Clique no botdo a direita de “Som de notificacdo de detecdo de obstaculos” para ativar ou

desativar a fun¢do de som de notifica¢cdo de detecao de obstaculos.

» Se esta funcdo estiver ativada, se o drone detetar algum obstaculo, emitird um alerta
sonoro.

B Ligar/desligar a protecao de aterragem

Cligue no botdo a direita de “Protecdo de aterragem” para ativar ou desativar a funcdo de

protecao de aterragem.

» Se esta func¢do estiver ativada, o drone deteta se as superficies do solo sdo adequadas para
aterrar antes de aterrar.

-9 Sugestdo

® Depois de a fun¢do de prote¢do de aterragem estar ligada, se o drone detetar que a
superficie do solo ndo € adequada para aterrar, continuara a pairar sobre o ponto de
aterragem. Neste caso, € necessario utilizar os manipulos de comando para controlar
manualmente o drone para aterrar num local adequado.

B Modo DO

Seleccione o modo OA pretendido na lista de menu pendente “Modo DO".

Depois de definido o modo OA, o drone executard a acao correspondente quando detetar

obstaculos. O modo OA predefinido é “Pairar”.

» Se a opcdo “Pairar” estiver selecionada, quando o drone deteta algum obstaculo durante o
voo, fica a pairar na posicdo atual.

» Se “Desviar” estiver selecionado, se o drone detetar algum obstaculo durante o voo,

selecionara um caminho 6timo para contornar o obstaculo.

Q Nota

® Na versdo atual, quando o modo OA esta definido para “Desviar”, o drone ascende a uma
altitude que lhe permite contornar obstaculos. Em versdes futuras, o drone tera a
capacidade de dar prioridade ao desvio de obstaculos do lado esquerdo ou direito dos
obstaculos.

6.5.3 Definicoes do CR

H A~ " H 4 “u o " N u H
Na barra lateral da interface “Defini¢des”, clique no icone “@" para aceder a interface “Defin.
do CR”, onde pode definir o modo manipulo, os botdes personalizados RC e EXP, e calibrar o
controlo remoto, como se mostra abaixo.
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RC Settings

Stick Mode Mode 2 >

RC Calibration

RC Custom Button

EXP

Connect to aircraft Connected >

Fig 6-8 Interface “Defin. do CR”

B Definicdo do modo manipulo

Cligue em “Modo manipulo” e selecione um dos trés modos de manipulo, ou seja, Modo 1,

Modo 2 e Modo 3, de acordo com as suas preferéncias. Para conhecer as diferencas entre os

trés modos de manipulo, consulte “4.10.1 Modos manipulo” no capitulo 4. O modo de

manipulo predefinido é o Modo 2.

m Calibrar o controlo remoto

Efetue a operagdo de calibracdo conforme as instru¢des da aplicacao Autel Enterprise. Para

obter mais informacdes, consulte “4.13 Calibrar o controlo remoto” no capitulo 4.

m Definir Botao person. do CR C1/C2

Clique em “Botdo person. do CR” e, em seguida, clique na lista de menu pendente de C1 ou C2

e selecione a funcdo personalizada de acordo com as suas necessidades. Para obter mais

informacdes, consulte “4.11.1 Teclas personalizadas C1 e C2” no capitulo 4.

m Definir EXP

Depois de clicar em “EXP”, arraste as curvas do sistema de coordenadas de “Subir”, “Virar a dir.”

e “Avancar/Mover dir.” de acordo com as suas necessidades, ou introduza coeficientes (no

intervalo de 0,2-0,7) em cada caixa de edi¢ao.

O eixo X € a saida fisica do manipulo de comando, e o eixo Y € a saida légica do manipulo de

comando. Ou seja, o eixo X representa o movimento gerado pelo movimento atual do

manipulo de comando, e o eixo Y representa a forca de resposta real do drone atual.

Quando o coeficiente é 0,2, a inclinacdo da curva aumenta gradualmente, o que é conveniente

para uma afinacao fina; quando o coeficiente € 0,7, a inclina¢do da curva diminui gradualmente

e o drone responde fortemente quando o manipulo de comando € ligeiramente movido. Clique

em “Repor parametros EXP" para repor os parametros EXP.

m Ligar ao drone

» Ligar ao drone: se o controlo remoto ndo estiver atualmente ligado ao drone, clique em
“Ligar ao drone” e, em seguida, faca duplo clique no botdo de alimenta¢dao do drone, de
acordo com a notificacdo de contexto, para concluir o emparelhamento de frequéncias
entre o controlo remoto e o drone. Para obter mais informacdes, consulte “4.9
Emparelhamento de frequéncia com o controlo remoto” no capitulo 4.
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» Cancelar: se o controlo remoto estiver atualmente ligado ao drone, clique em “Ligar ao
drone” e, em seguida, cligue em “Cancel.” na janela de contexto para desligar o controlo
remoto do drone.

6.5.4 Definicoes de transmissdo de imagem

Na barra lateral da interface “Defini¢des”, clique no icone “lp)n para aceder a interface “Defin.
transm. imagem”, onde pode definir o modo de transmissdo de imagem, a banda de
frequéncia de transmissao e o efeito de ecra dividido, como se mostra abaixo.

Image Transmission Settings

Image Transmission Mode

Smooth

Transmission Frequency Band

Auto

Split Screen Effect

Uniform Scale

Fig 6-9 Interface “Defin. transm. imagem”

B Definir modo de transmissao de imagem

Clique na lista de menu pendente “Modo de transmissao de imagem” e selecione “Suave” ou
“HD"” de acordo com as suas necessidades. Uma vez selecionado, o controlo remoto recebe e
apresenta o ecra de transmissao de imagem com a resolucao selecionada.

-9- Sugestdo

® “Suave” significa 720P e “HD" significa 1080P.

B Definir banda de frequéncia de transmissao

Clique na lista de menu pendente “Banda de frequéncia de transmissdo” e selecione uma

banda de frequéncia de transmissdo de acordo com as suas necessidades.

» Auto: a banda de frequéncia de transmissdo ideal é automaticamente selecionada para a
transmissao de imagens entre o drone e o controlo remoto.

> 2,4G: a banda de frequéncia de 2,4 GHz é utilizada para a transmissdo de imagens entre o
drone e o controlo remoto.

> 5,8G: a banda de frequéncia de 5,8 GHz é utilizada para a transmissdo de imagens entre o
drone e o controlo remoto.
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m Definir efeito divisdo de ecra

Clique na lista de menu pendente de “Efeito divisdo do ecrd” e selecione “Escala uniforme” ou

“Ajustar ao ecrd” de acordo com as suas necessidades.

» Escala uniforme: no modo de ecra duplo, o ecra de transmissdao de imagem é reduzido
proporcionalmente.

> Ajustar ao ecra: no modo de ecra duplo, o ecrd de transmissdo de imagem é esticado para
cobrir o ecra.

- Sugestdo

® As defini¢cBes do efeito divisdo de ecra apenas sao efetivas quando o controlo remoto esta
no modo de ecra duplo.

6.5.5 Bateria do drone

Na barra lateral da interface “Defini¢8es”, clique no icone B para aceder a interface “Inform.
da bateria”, onde pode visualizar as informacfes basicas da bateria atual do drone (ou seja,
bateria inteligente), definir o limite de aviso da bateria e ativar a funcdo de troca em
funcionamento da bateria, como se mostra abaixo.

Battery Information

Estimated Flight Time: 26'00"

88% 32°C 24.68V

Battery Level ~ Temperature  Voltage  Discharge Times

w Battery Warning

Jo Low tery Warning

Hot Swap Battery .

The low consumption mode will be triggered while
ing battery, please change the battery as soon as
Battery swapping may fail if the temperature
is below 14°F.

Fig 6-10 Interface “Informacao de bateria”

m Ver informacoes basicas da bateria inteligente
Aqui pode visualizar o estado da bateria em tempo real e o tempo estimado de voo do drone
com o nivel atual da bateria. Consulte os parametros da tabela a seguir para visualizar as
informacgdes basicas da bateria, de modo a lidar com isso atempadamente, se o estado da
bateria nao estiver bom.

Tabela 6-5 Detalhes dos pardmetros de poténcia

Nivel de Se o nivel de bateria for superior ou igual ao limiar de aviso da bateria
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bateria criticamente fraca e inferior ou igual ao limiar de aviso da bateria fraca.
Neste caso, havera um aviso laranja.
Se o nivel de bateria for inferior ou igual ao limiar de aviso da bateria
criticamente fraca, haverd um aviso vermelho.

A gama de temperatura é de -10 °Ca 70 °C. 6 °C < temperatura da bateria <
69 °C, a temperatura é normal.

-10 °C < temperatura da bateria < 5 °C, a temperatura esta baixa e havera
um aviso laranja.

Temperatura . . . :
P Se a temperatura da bateria for inferior ou igual a -10 °C, a temperatura

estd muito baixa e aparecera um aviso vermelho.
Se a temperatura da bateria for 270 °C, a temperatura esta muito alta e
havera um aviso vermelho.

Tensdo Faixa de tensdo normal: 10,8-17 V. Quando exceder a faixa normal, havera
um aviso vermelho.

Ciclos de A faixa normal do numero de descargas é de 0 a 200 vezes. Quando

descarga exceder a faixa normal, haverd um aviso vermelho.

m Definir limiar de aviso da bateria

Mova o controlo deslizante para a esquerda ou para a direita para definir limites de aviso para

bateria fraca e bateria criticamente fraca.

> Aviso de bateria criticamente fraca: estado vermelho. A gama ajustavel é de 8% a 25%.

» Aviso de bateria fraca: estado laranja. A gama ajustavel é de 15% a 50%. O limiar de aviso da
bateria fraca deve ser no minimo 5% superior ao limiar de aviso da bateria criticamente
fraca.

B Troca da bateria

Depois de ativar a funcdo de troca de bateria conforme necessario, torna possivel trocar a

bateria inteligente sem desligar o drone, eliminando assim o tempo de espera para uma

reinicializagao.

‘9> Sugestdo

® Apods a fungdo de troca de bateria ser ativada, o drone sera alimentado por um
supercondensador interno para manter o modo de baixo consumo de energia quando a
bateria for desligada. Para evitar falhas na substituicdo da bateria, recomenda-se concluir
a substituicdo da bateria em 10 segundos.

® O tempo de substitui¢do da bateria geralmente varia de 10 a 40 segundos e pode variar
dependendo da temperatura ambiente. Em ambientes de baixa temperatura (-10 °C), a
substituicao da bateria pode falhar.
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6.5.6 Definicoes do gimbal

Na barra lateral da interface “Defini¢des”, clique no icone “#” para entrar na interface “Defin.
do gimbal.”, onde pode definir a sensibilidade de inclinacdo do gimbal e o angulo de inclinagao
estendido, ou calibrar e ajustar o gimbal, conforme mostrado abaixo.

Gimbal Settings
Gimbal Pitch Sensitivity
1 —
Extended Pitch Angle

Pitch 30° Up

Gimbal Calibration

Gimbal Adjustment

Gimbal Parameters Reset

Fig 6-11 Interface “Defin. do gimbal.”

B Definir sensibilidade de inclina¢do do gimbal

Insira um valor na caixa de edicao a direita de “Sensib. de incl. do gimbal” ou mova o controlo

deslizante para a esquerda ou para a direita para ajustar o valor, de modo a definir o numero

de graus que o gimbal gira no eixo de inclinagdao por segundo (unidade: °/segundo).

B Ativar/desativar angulo de inclinagdo alargado

Clique no botdo & direita de “Angulo inclinacdo alargado” para ativar a funcio de rotacio do

gimbal para cima

» Se esta func¢ao estiver ativada, o gimbal podera girar até 30 graus acima da linha de base do
nivel.

» Se esta funcdo estiver desativada, o gimbal apenas pode manter uma rotacao nivelada ou
para baixo e ndo podera girar para cima para alternar para uma visualizacao de inclinacdo.

m Calibracao do gimbal

Quando houver alguma anomalia no gimbal, clique em “Calibracao do gimbal” e, em seguida,

cliqgue no botao “Iniciar calibra¢do” e o gimbal inicia automaticamente a calibracao. Para obter

mais informacdes, consulte “2.11.3 Calibracao do gimbal” no capitulo 2.

B Ajuste do gimbal

Quando a posicdo do gimbal inclinar, clique em “Ajuste do gimbal” e clique nos botdes sob as

fun¢des “Rolar”, “Rot” e “Incl” para ajustar o gimbal, de modo a que os eixos horizontal e

vertical no ecra permane¢am alinhados aos objetos de referéncia no ecra de transmissao de

imagem de trés ecras.

B Repor parametros do gimbal

Clique no botdo “Repor parametros do gimbal” e, em seguida, clique no botdo “Confirmar” para

redefinir os parametros do gimbal.
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6.5.7 Mais

Na barra lateral da interface “Defini¢des”, clique no icone (X para aceder a interface “Mais”,
onde pode definir as defini¢des da unidade, definicbes de luz, seguranca, definicdes de
reconhecimento de alvo e as defini¢des de idioma da aplicacao Autel Enterprise para o drone e
verifigue manualmente se ha atualiza¢des na aplicacao ou firmware.

Units Settings

Light Settings

Safety

Target Recognition Settings

About

Language Settings

English

Fig 6-12 Interface “Mais”

B Definicoes da unidade

Clique em “Def. das unidades” e defina “Unid. velocidade/distancia”, “Unid. de area”, “Unid. de

temperatura” e “Formato de coordenadas” de acordo com as suas necessidades. Apos a

definicdo, a aplicacdo Autel Enterprise apresentarda parametros relevantes nas unidades

especificadas.

B Def. da luz

Clique em “Def. da luz’ e defina “Furtivo”, “Farol” e “Luz aux.” de acordo com as suas

necessidades.

® Ativar/desativar o modo furtivo

Clique no botdo a direita de “Furtivo” para ativar ou desativar o modo furtivo.

» Se o modo furtivo estiver ativado, as luzes do braco, o farol e a luz de fundo auxiliar serdo
desligadas como predefinicao.

» Se o modo furtivo estiver desligado, pode configurar o farol e a luz de fundo auxiliar.

/\ Aviso

® Desligar as luzes do braco e o farol pode violar as leis e regulamentos locais. Ative o0 modo
furtivo apenas quando necessario.

® Ligar/desligar o farol
Clique no botdo a direita de “Farol” para ligar ou desligar o farol na parte superior da
fuselagem.
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/\ Aviso

® Ao voar a noite, ligue o farol para garantir a seguranca do voo.
® Ndo olhe diretamente para o farol enquanto este estiver ligado para evitar danos na visao
causados pela luz forte.

® Definir luz auxiliar

Clique na lista de menu suspenso “Luz aux.” e selecione “Auto”, “Lig"” ou “Desl” de acordo com

as suas necessidades.

» Se for selecionado “Auto”, a luz de fundo auxiliar sera ligada ou desligada automaticamente
de acordo com o brilho ambiente.

» Se "Lig" estiver selecionado, a luz de fundo auxiliar estarad sempre acesa como predefini¢do.

» Se "Desl" estiver selecionado, a luz de fundo auxiliar estara desligada como predefinicao.

-9- Sugestdo

® A luz de fundo auxiliar é usada principalmente para aumentar o brilho ambiente do ponto
de aterragem durante a aterragem do drone, melhorar o desempenho de detecdo do
sistema de detecdo visual descendente e garantir a segurancga da aterragem.

B Ativar/desativar o posicionamento visual

Clique em “Seguranca” e, em seguida, clique no botdo a direita de “Posicionamento visual” para

ativar ou desativar a funcdo de posicionamento visual.

» Se a func¢do de posicionamento visual estiver ativada, o drone ira pairar num local com sinal
GNSS fraco.

-9 Sugestdo

® Ativar a localizacao visual é obrigatério para entrar no modo de localizagdo visual. Para
obter mais informacgdes, consulte “3.9.1 Estado de voo” no capitulo 3.

m Ligar/desligar GNSS

Clique em “Seguranca” e, em seguida, clique no botdo a direita de “GNSS"” para ligar ou desligar

a fun¢do de posicionamento GNSS.

> Se "Auto” estiver selecionado, o drone seleciona automaticamente o melhor sinal de
posicionamento GNSS.

» Se “Beidou” estiver selecionado, o drone recebe apenas sinais de posicionamento GNSS do
Sistema Satélite de Navegacao BeiDou.

/\ Aviso

® Para operacdes nao especializadas, recomenda-se sempre ativar o posicionamento GNSS.
O posicionamento GNSS pode melhorar a seguranga de voo do drone.

® Se 0 posicionamento GNSS estiver ativado e o drone estiver a voar num ambiente com
boa iluminagdo e textura rica, o drone entra no modo de localizagao visual.




Capitulo 6 App Autel Enterprise 123

® Se 0 posicionamento GNSS estiver desligado e o drone estiver a voar num ambiente com
pouca iluminagdo ou textura insuficiente, o drone entra no modo ATTI. Neste modo, o
drone apresenta altos riscos de seguranca e esta sujeito a acidentes de voo.

® Se optar por desligar a funcdo de posicionamento GNSS e isto provocar acidentes de voo
ou danos ao drone, a Autel Robotics nao fornece servicos de garantia. Em alternativa, o
utilizador sera considerado responsavel por quaisquer acidentes associados por conta
propria.

® O modo de navegacdo “Beidou” é uma funcdo especifica da China. Noutras regides, “Auto”
é selecionado como predefinicdo para selecionar automaticamente o sinal de
posicionamento GNSS. Depois de mudar o modo de navegacado, deve reiniciar o drone
para que as alteracdes tenham efeito.

® ApOs a fungdo de posicionamento GNSS ser desligada, o drone nao podera ativar a funcdo
de regresso automatico.

B Ativar/desativar enviar dados de voo para a CAAC
Clique em “Seguranca” e, em seguida, clique no botdo a direita de “Enviar dados de voo para a
CAAC” para ativar ou desativar a fun¢do de envio de dados de voo para a CAAC.

© importante

® Recomenda-se ativar a funcdo de envio de dados de voo para a CAAC. De acordo com as
leis e regulamentos chineses, os dados de voo devem ser submetidos em tempo real ao
sistema oficial da Administracao da Aviac¢ao Civil da China (CAAC) através da Internet.

® Quando a rede estiver fraca, os dados de voo relevantes serdo armazenados em cache no
seu dispositivo local e a aplicacao Autel Enterprise ndo armazenara nem encaminhara os
dados para outros servicos.

B Introduzir o n.° de registo
Clique em “Seguranca” e depois em “N.° de regist” para inserir o numero de regisro do nome
real do drone.

© Importante

® De acordo com as leis e regulamentos chineses, o registo do nome real € obrigatério para
drones. Para obter mais informacdes, consulte “2.1 Aviso de utiliza¢do legal” no capitulo 2.

® ID remoto
Clique em “Seguranca” e, em seguida, em “ID remoto”. Apds inserir o ID remoto, pode
transmitir informacdes relevantes sobre o drone para identificagdo por dispositivos proximos.

© mportante

® De acordo com as leis e regulamentos locais, efetue o registo do nome real do drone.
Para obter mais informacdes, consulte “2.1 Aviso de utiliza¢do legal” no capitulo 2.
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B Paragem de emergéncia das hélices durante o voo

Clique em “Seguranca” e, em seguida, cligue na lista de menu suspenso “Paragem de

emergéncia das hélices durante o voo” para fazer as definicdes relevantes de acordo com as

suas necessidades.

» Se estiver selecionado “Desl”, a fun¢do “Paragem de emergéncia das hélices durante o voo”
sera desativada.

» Se estiver selecionado “Lig", pode impedir que as hélices do drone girem a qualquer
momento durante o voo, empurrando simultaneamente os dois manipulos de comando
para dentro ou para fora.

» Se estiver selecionado “S6 em caso de falha”, podera impedir a rotacao das hélices do drone
empurrando simultaneamente os dois manipulos de comando para dentro ou para fora
apenas no caso de avaria do drone.

© mportante

® Utilize a fun¢do “Paragem de emergéncia das hélices durante o voo” com cuidado. Assim
que as hélices pararem, o drone cai livremente e sem controlo.

® Esta funcdo é usada apenas para reduzir danos adicionais ou danos provocados por
avaria do drone. Fique longe de multiddes ou edificios ao usar esta func¢ao.

® ApoOs a funcao “Paragem de emergéncia das hélices durante o voo” ter sido ativada, pare
de utilize o drone e entre em contacto com a Autel Robotics para inspecionar o sistema de
energia do drone.

B Ver informacgdes da versao

Clique em “Sobre” e podera visualizar a versao do firmware e o numero de série do drone,
controlo remoto, gimbal e bateria, bem como a versdo da aplicacao Autel Enterprise, verificar
versoes e realizar atualiza¢bes para a aplicagao e firmware.

B Definicoes de idioma

Clique na lista de menu suspenso “Defin. de idioma” e escolha entre chinés simplificado, inglés,
chinés tradicional, japonés e espanhol. Apds confirmar a selecdo, a aplicacdo Autel Enterprise
sera reiniciada automaticamente e apresentada no idioma escolhido.

6.6 Bola atitude

A bola atitude é usada principalmente para apresentar dinamicamente as posi¢des relativas do
drone, controlo remoto e ponto de partida, e apresentar a atitude relevante, velocidade de voo,
nivel de bateria, tempo de operacao e outros dados de seguranca de voo do drone. Quaisquer
altera¢des no estado do drone serdo refletidas na bola atitude.
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N.°

1

10

EI?5r32'52” o

MSL 300 m

Fig 6-13 Bola atitude

Tabela 6-6 Detalhes da bola atitude

Descrigao

Estimado
Tempo de voo
restante do drone

Altitude MSL

Posicao do drone

Rumo do drone

Dire¢do do gimbal

Altitude vertical

Velocidade vertical

Localizagdo do
controlo remoto

Ponto de partida

Distancia
horizontal

Descricao

Apresenta o nivel atual da bateria restante e o tempo de voo
restante estimado do drone.

Refere-se a altitude atual do drone em relagdo ao nivel médio
do mar (MSL).

Apresenta a posicdo atual do drone, o que pode ajuda-lo a
observar a posicdo aproximada entre o drone e o controlo
remoto.

Apresenta a orienta¢do atual do nariz do drone. Se o drone ja
ndo for visivel na linha de visao, podera ser controlado para
regressar ao ponto de partida com base na posi¢ao e rumo do
drone.

Apresenta a orientacdo atual do gimbal do drone.

Refere-se a altitude vertical atual do drone em relacdao ao
ponto de descolagem.

Refere-se a velocidade de voo vertical atual do drone.

Apresenta a posicao atual do controlo remoto, o que pode
ajuda-lo a observar a posicao aproximada entre o drone e o
controlo remoto.

Refere-se ao ponto de partida definido do drone.

Refere-se a distancia horizontal atual do drone até o ponto de
descolagem.
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Velocidade . . .
11 . Refere-se a velocidade de voo horizontal atual do drone.
horizontal
. Apresenta o nivel de bateria restante do drone em tempo real
12 Bateria do drone P P

na barra circular dindmica da bateria.

6.7 Interface “Mapa”

Na interface principal da aplicacdo Autel Enterprise, cliqgue no icone “™ " no canto da interface
de visualizacao do “Mapa” ou clique na mini janela “Mapa” no canto inferior esquerdo apds
aceder a interface “Camara com zoom”, interface “Camara térmica”, interface “Camara de visao
noturna” ou interface de “Camara grande angular”, para aceder a interface de ecra inteiro
“Mapa”.
Waypoint B 85 S oNIEe 85 iz Standard
85

(H
Q
15!

Ry }N//H/"
S 'u‘t\l‘“\‘“

R |

N

AGL 147 m
V/S 0A1m/s

= 85 ®®
%32'52” D744 m
MSL300/m \ H/S 0.3m/s

\ Fig 6-14 Interface “Mapa”

Tabela 6-7 Detalhes botdo interface

N.° icone Nome Descrigao
Quando o controlo remoto estiver ligado a Internet,
clique neste icone e digite o nome do local
pretendido na caixa de edi¢cdo “Procurar mapa”.

1 Procurar mapa : .

Com base no local selecionado, a interface do
mapa mudara para apresentar o mapa do local
correspondente.
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10

@ Tipo mapa

Bloqueio de

A orientagao

ﬁ Desbloqueio de
orientacao

?S Geral

Localizagdo do
controlo remoto

Localizagao do
ponto de partida

(o B

Posicdo do drone

@ Recentrar

QR
oD

S
L O | Procurar drone

Cligue neste icone para ajustar o estilo de

apresentacao do mapa para um mapa normal ou

um mapa hibrido e definir “Apresentar/Apagar

trajeto de voo”.

» Normal: mapa 2D.

» Hibrido: mapa 2D e mapa de satélite
combinados.

Este icone indica que a direcao de apresentacdo do
mapa esta bloqueada.

Quando o controlo remoto é rodado, a dire¢cdo de
apresentacdgo do mapa ndao muda em
conformidade.

Cligue neste icone para desbloquear a direcao de
apresentacao do mapa do controlo remoto atual.

Este icone indica que a dire¢do de apresentacdo do
mapa esta desbloqueada.

Quando o controlo remoto é rodado, a dire¢do de
apresentacao do mapa mudara em conformidade.
Clique neste icone para bloquear a dire¢do de
apresentacao do mapa do controlo remoto atual.

Cligue neste icone para localizar simultaneamente
as posi¢des do controlo remoto, do ponto de
partida e drone no mapa.

Clique neste icone para localizar a posicao do
controlo remoto no mapa.

Cligue neste icone para localizar a posicdo do
ponto de partida no mapa.

Cligue neste icone para localizar a posi¢cdo do
drone no mapa.

Se 0 mapa for movido do ponto de posicionamento
atual para outro local, este icone aparecera no lado
direito do ecra.

Cligue neste icone e 0 mapa regressa rapidamente
ao ponto de posicionamento atual.

Se o drone se perder, pode clicar neste icone para
consultar as informacdes de localizagdo do drone
perdido.
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6.8 Interfaces da camara

6.8.1 Area de funcdio de camara

1 Zoom
2 IR
3 Wide
4 NV

s B2

Fig 6-15 Area de func¢do de camara

Manual Flight , Rl & ST 85% i_l Standard

e v e &

shot Recording Brightness ~ Defog e PinPoint Tripod More

N

Wide §f i
1 X!E @ E]

- AGLA4T m
V/S0:1m/s

Tabela 6-8 Detalhes do menu da camara

Mudar para
camara com zoom

Mudar para
camara térmica

Mudar para
camara grande
angular

Mudar para
camara de visao
noturna

Defini¢des da
camara

Em qualquer interface de camara, clique neste
icone para aceder a interface da camara com zoom.

Em qualquer interface de camara, clique neste
icone para aceder a interface de camara térmica.

Em qualquer interface de camara, clique neste
icone para entrar na interface de camara grande
angular.

Em qualquer interface de camara, clique neste
icone para aceder a interface da camara de visao
noturna.

Clique neste icone para visualizar e definir
parametros relativos a camara gimbal.
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10

11

12

13

14

Zoom

1.0X

1.0X

Wide
1.0X

NV
1.0X

Foto

Video

Album

Zoom camara com
zoom

Zoom camara
térmica

Zoom de camara
grande angular

Zoom de camara
de visdo noturna

Zoom vinculado

Gimbal 0°

Clique neste icone para tirar uma fotografia.

Clique neste icone para iniciar a gravacao.

Clique neste icone para ver os materiais do album
do drone e do &lbum local e transferi-los ou
eliminéa-los.

Na interface “Camara com zoom”, clique neste
icone dinamico para ajustar o fator de zoom da
camara com zoom.

Na interface “Camara térmica”, clique neste icone
dindmico para ajustar o fator de zoom da camara
termografica de infravermelhos.

Na interface “Camara grande angular”, clique neste
icone dinamico para ajustar o fator de zoom da
camara grande angular.

Na interface “Camara de visdo noturna”, clique
neste icone dinamico para ajustar o fator de zoom
da cdmara de visdo noturna.

Cligue neste icone para ajustar o fator de zoom de
qualquer camara, e as restantes camaras também
ajustardo os respetivos fatores de zoom
simultaneamente, resultando na ampliacdo ou
reducao sincrona das imagens da camara.

Fusion 4T Gimbal: a cdmara com zoom necessita de
ser ajustado para 2,4x antes que a camara térmica
comece a aplicar zoom de forma sincrona.

Fusion 4N Gimbal: a camara grande angular
necessita de ser ajustada para 2,2x antes que a
camara térmica comece a aplicar zoom de forma
sincrona; a camara grande angular necessita de ser
ajustada para 2,4x antes que a camara de visao
noturna comece a fazer zoom de forma sincrona; a
camara grande angular pode ser ajustada para um
maximo de 16x, a camara térmica pode ser
ampliada de forma sincrona até 3,9x e a camara de
visdo noturna pode ser ampliada de forma sincrona
até 3,6x.

Cligue neste icone e o gimbal regressa ao estado de
centralizacao horizontal.
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45° Cligue neste icone e o gimbal roda obliquamente

15 Qj Gimbal 45° para baixo, formando um angulo de 45° com a
direcdo horizontal.

90° Cligue neste icone e o gimbal roda diretamente

16 y Gimbal 90° para baixo, formando um angulo de 90° com a

direcao horizontal.

Em qualquer interface de camara, clique no icone g2 para aceder a interface “Defin. da
camara”. Na interface “Defini¢des de camara”, pode realizar as seguintes operacdes:

B Ver propriedades da fotografia

Na interface “Defin. da cAmara”, clique no icone “B” para ver o tamanho e o formato das
fotografias (zoom/grande angular).

B Definir propriedades de video

Na interface “Defin. da camara”, clique no icone “® para ver a resolucdo, a velocidade de
fotogramas e o formato dos videos (zoom/grande angular), bem como definir a codifica¢do de
video.

> As opcdes de codificacdo de video sao H.264 e H.265. A opcdo predefinida é H.264.

B Ver propriedades de disparo com visdao noturna

Na interface “Defin. da camara”, clique no icone “NV” para ver o tamanho das fotografias e
videos de visdo noturna.

> As opcdes de codificacdo de video sao H.264 e H.265. A opcdo predefinida é H.264.

m Definir o disparo por infravermelhos

Na interface “Defin. da cdmara”, clique no icone “IR” para ver o tamanho e o formato das
fotografias ou videos de infravermelhos e definir o modo de imagem e a funcao de medicao
radiomeétrica.

® Definir modo de imagem

Estao disponiveis dois modos de imagem, ou seja, “Manual” e “Auto”.

» Se o modo “Manual” estiver definido, pode ajustar o “Contraste” e o “Brilho” introduzindo

um valor ou clicando nos numeros dos lados esquerdo e direito.
® Ligar/desligar a medicao radiométrica
Cligue no botdo a direita de “Medicao radiométrica” para ativar ou desativar a funcdo de
medicdo radiométrica.

» Se esta funcdo estiver ativada, pode definir a otimiza¢do da imagem, a isotermia, a
emissividade e o alarme de temperatura.

» Se esta funcdo estiver desativada, nao é possivel definir o “Modo de medicdo
radiométrica” nem o “FFC".

1. Ativar/desativar a otimizacao da imagem

Clique no botdo a direita de “Melhoria da imagem"” para ativar ou desativar a funcdo de

otimizacao de imagem.

» Se esta funcdo estiver ativada, pode introduzir um valor na caixa de edicdo abaixo ou
arrastar o cursor para a esquerda ou para a direita para definir o valor de otimizacdo da
imagem. Quanto maior for o valor, mais nitidos serao os detalhes da imagem.

2. Definir isotérmica

Encontram-se disponiveis quatro estados isotérmicos, ou seja, “Desl”, “ Pessoa”, “Fogo” e

“Person.”.
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» Se for selecionada a op¢do “Person.”, é possivel definir a temperatura minima e maxima
da gama de medicdo radiométrica.

3. Definir a emissividade

Introduza um valor na caixa de edicao a direita de “Emissividade” ou arraste o cursor abaixo

para a esquerda ou para a direita para ajustar o valor da emissividade.

4. Ligar/desligar o alarme de temperatura

Clique no botdo a direita de “Alarme de temperatura” para ativar ou desativar a fun¢do de

alarme de temperatura.

> E possivel definir a temperatura minima e méaxima para os alarmes de temperatura.

m Defini¢des avancadas

Na interface “Defin. da camara”, clique no icone “***” para efetuar definicdes avan¢adas para a
camara:

® Selecione camara

Cligue em “Selecione camara” para selecionar a objetiva utilizada para fotografar a partir da
lista de objetivas da camara gimbal. Pode selecionar uma ou mais objetivas.

> Depois de selecionar uma objetiva de disparo, quando clicar no icone “B1” oy “@ 3
objetiva selecionada ird simultaneamente tirar fotografias ou gravar videos. Para
objetivas ndo selecionadas, a fun¢do de disparo ndo esta disponivel.

® Definir grelha

Estao disponiveis trés estilos de grelha, que podem ajudar na composi¢cao da fotografia

durante o disparo. E possivel selecionar um ou mais estilos de grelha.

» Quando sdo selecionados varios estilos de grelha, os estilos de grelha sdo sobrepostos e
apresentados em todas as interfaces de camara.

® Definir desembaciamento

O desembaciamento pode tornar a cena de filmagem ou gravacdao mais transparente e
melhorar o contraste das cores, sendo utilizado para eliminar o “fendmeno de embaciamento”
da imagem ou a falta de nitidez da imagem causada pela polui¢ao atmosférica.

» Estdo disponiveis trés intensidades de desembaciamento, ou seja, “Fraco”, “Médio” e
“Forte”. Quanto mais forte for a intensidade do desembaciamento, mais escura sera a
imagem.

® Ativar/desativar carimbos/legendas
Clique no botdo a direita de “Carimbos/legendas” para ativar ou desativar a funcao de
carimbos/legendas.

» Se esta funcdo estiver ativada, pode definir o carimbo da hora, a latitude e longitude e a
altitude, e as fun¢des NS do drone. Quando esta funcao estiver ativada, as imagens
captadas incluirdo o carimbo definido.

® Desligar as luzes dos bragos (ao captar)
Clique no botdo a direita de “Desligar as luzes dos bracos ao captar” para ativar ou desativar
esta funcao.

» Se esta funcdo estiver ativada, as luzes do brago serdo desligadas durante o disparo.

» Se esta funcdo estiver desativada, as luzes do braco acendem-se durante o disparo.

® Ligar/desligar a pré-gravacao
Clique no botdo a direita de “Pré-grava¢ao” para ativar ou desativar esta fungao.
» Se esta fun¢do estiver ativada, o drone comecara a gravar com 15 segundos de

antecedéncia (clique no icone “#"),
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-9- Sugestdo

® Afuncdo de pré-gravacao pode evitar a perda de imagens importantes quando o drone
estiver a voar rapidamente.

® Ativar/desativar o histograma

Clique no botdo a direita de “Histograma” para ativar ou desativar a funcao de histograma. O
histograma pode mostrar a distribuicdo dos pixeis nas imagens captadas pela camara,
refletindo assim a exposicao das imagens.

» Se afuncdo de histograma estiver ativada, sera gerada uma janela flutuante “Histograma”
no ecra do controlo remoto e pode arrastar a janela “Histograma” para qualquer area do
ecrd. Clique no botdo “Fechar” no canto superior direito da janela para desativar a funcao
de histograma.

® Definir local de armazenamento

Pode escolher “Cartao SD” ou “Armazenamento interno” como local de armazenamento. Além
disso, pode ver o estado de armazenamento de “Cartdo SD” e “Armazenamento interno” e
clicar em “Formato” do lado direito para formatar a localizagdo de armazenamento
correspondente.

® Repor os parametros da camara

Clique no botdo “Repor” a direita de “Reposi¢cdo cam.” para repor os parametros da camara nas
predefini¢des.

® Ver modelo camara

Visualiza o modelo da camara gimbal.

6.8.2 Interfaces “Camara com zoom”

Na interface principal da aplicacdo Autel Enterprise, cliqgue no icone “™ " no canto da interface

de pré-visualizagdo “Camara de zoom”, ou clique no icone “*"" depois de aceder a interface
“Camara térmica”, para entrar na interface de ecra inteiro “Camara com zoom".
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Fig 6-16 Interfaces “Camara com zoom”

B Ajustar o fator zoom

Ao fotografar, clique no icone dindmico “ =" e apareceré a janela de definicdo do fator de zoom.
E suportado um méximo de 160x de zoom hibrido. Pode arrastar para cima e para baixo ou
clicar no numero a esquerda para definir o fator de zoom de acordo com as suas necessidades
de ampliacdo e reducao da imagem fotografada, de modo a fotografar objetos a diferentes
distancias de forma flexivel.

B Defini¢des da camara

H 4 u .0,, N b u H a " HES P-4
Cliqgue no icone “E2” para aceder & interface “Defin. da cdmara” e efetuar as definicdes
relevantes. Para obter mais informacdes, consulte “6.8.1 Area de funcdo de camara” neste
capitulo.

-9- Sugestdo

® Os drones equipados com um Fusion 4T Gimbal podem apresentar a interface da camara
com zoom apos a ligacao ao controlo remoto.

6.8.3 Interface “Camara térmica”.

Na interface principal da aplicacdo Autel Enterprise, cliqgue no icone “™ " no canto da interface
de pré-visualiza¢do da “Camara térmica” ou clique no icone “ * " depois de aceder a interface
da “Camara com zoom” ou na interface da “Camara de visdo noturna”, para aceder a interface
de ecra inteiro da “Camara térmica”.
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Tabela 6-9 Detalhes da interfaces “Camara térmica”

1 @ Cor térmica

-20-150 Modo de medicdao

2 Mode radiométrica

3 0-550 Modo de medicao
Mode radiométrica

4 FFC Calibragao FFC

Clique neste icone e aparece a lista de menu
pendente “Cor térmica”. Pode deslocar-se para
cima e para baixo na lista para selecionar uma
paleta de cores.

Modo de ganho elevado (-20 °C a 150 °C), que
permite uma medicao radiométrica mais exata.

Modo de baixo ganho (0 °C a 550 °C), que tem
uma gama de medicao radiométrica maior.

Calibracao de campo plano. Apés a calibracao, a
qualidade de imagem da imagem térmica sera
otimizada e as altera¢bes de temperatura serao
mais faceis de observar.

/\ Aviso

® Ao fotografar, ndo aponte a camara termografica de infravermelhos para fontes de
energia fortes como, por exemplo, o sol, lava, raios laser e metal fundido, para evitar

danificar o detetor de infravermelhos.
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® Atemperatura do alvo medido deve estar compreendida entre 600 °C. As medi¢des de
temperatura excessiva podem provocar queimaduras e danos no detetor de
infravermelhos.

m Definir a cor térmica

Depois de clicar no icone A pode deslocar-se para cima e para baixo na lista de menu

pendente para selecionar uma paleta de cores.

» ApOs a selecdo, as imagens da camara térmica serdo apresentadas no estilo de cor da paleta
de cores selecionada.

m Definir o disparo por infravermelhos

Clique no icone g para aceder a interface “Defin. da camara” e efetuar as definicbes

relevantes. Para obter mais informac8es, consulte “6.8.1 Area de funcdo de camara” neste

capitulo.

B Definir modo de medicao radiométrica

Clique nos icones “ = " ou “ v " para alternar entre os modos de medicdo radiométrica.

» Modo de ganho elevado (-20 °C a 150 °C): este modo tem uma precisdo de medicdo
radiométrica mais elevada, mas uma gama de medi¢do radiométrica mais pequena em
comparacao com o modo de baixo ganho.

» Modo de baixo ganho (0 °C a 550 °C): este modo tem uma gama de medicao radiométrica
maior, mas uma precisao de medicao radiométrica menor em comparag¢dao com o modo de
ganho elevado.

m Calibragao FFC

Clique no icone "™ " para ativar a fun¢do de calibragao FFC.

E4 Nota

® O modo de medi¢ao radiométrica e as funcdes de calibracao FFC apenas podem ser
utilizados ap6s a funcao de medicdo radiométrica de infravermelhos estar ativada nas
definicbes de camara.

B Ajustar o fator de zoom dos infravermelhos

Durante o disparo, clique no icone dindmico “'=" e aparecerd a janela de definicdo do fator de
zoom de infravermelhos. Pode arrastar para cima ou para baixo para aumentar ou diminuir o
zoom na imagem captada pela camara térmica, de modo a fotografar objetos a diferentes
distancias de forma flexivel.

-9- Sugestdo

® As camaras térmicas do Fusion 4T Gimbal suportam um zoom digital até 16x, enquanto as
camaras térmicas do Fusion 4N Gimbal suportam um zoom digital até 8x.
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6.8.4 Interface “Camara de visdo noturna”.

Na interface principal da aplicacdo Autel Enterprise, cliqgue no icone “™ " no canto da interface
de pré-visualizacao da “Camara de visdo noturna” ou clique no icone “™ " depois de aceder a

interface da “Camara grande angular” ou a interface da “Camara térmica”, para entrar na
interface de ecrd inteiro da “Camara de visdo noturna”.
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Fig 6-18 Interface “Camara de visao noturna”.

B Ajustar o fator de zoom da visdo noturna

Durante o disparo, clique no icone dindmico “**" e aparece a janela de definicio do fator de
zoom da visdo noturna. E suportado um maximo de 8x de zoom digital. Pode arrastar para
cima ou para baixo para aumentar ou diminuir o zoom da imagem captada pela camara de
visdo noturna, de modo a fotografar objetos a diferentes distancias de forma flexivel.

B Defini¢des da camara

Clique no icone “&8" para aceder & interface “Defin. da camara” e efetuar as definicdes
relevantes. Para obter mais informacdes, consulte “6.8.1 Area de funcdo de cAmara” neste
capitulo.

-9 Sugestdo

® Os drones equipados com Fusion 4N Gimbal podem apresentar a interface da camara de
visdo noturna apés a ligagdo ao controlo remoto.
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6.8.5 Interfaces “Camara grande angular”

Na interface principal da aplicacdo Autel Enterprise, cliqgue no icone “™ " no canto da interface
de pré-visualizacao “Camara grande angular” ou clique no icone “**" apds aceder a interface
“Camara de visdo noturna” ou na interface “Camara térmica”, para aceder a interface de ecra

inteiro “Camara grande angular”.
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Fig 6-19 Interfaces “Camara grande angular”

B Ajustar o fator de zoom de grande angular

Durante o disparo, clique no icone dindmico “=" e aparece a janela de definicdo do fator de
zoom de grande angular. E suportado um maximo de 16x de zoom digital. Pode arrastar para
cima ou para baixo para aumentar ou diminuir o zoom na imagem captada pela camara
grande angular, de modo a fotografar objetos a diferentes distancias de forma flexivel.

B Defini¢des da camara

Clique no icone g o para aceder a interface “Defin. da camara” e efetuar as definices
relevantes. Para obter mais informacdes, consulte “6.8.1 Area de funcdo de cAmara” neste
capitulo.

-9- Sugestdo

® Os drones equipados com o Fusion 4N Gimbal podem apresentar a interface da camara
grande angular apds a ligacao ao controlo remoto.




138 Capitulo 6 App Autel Enterprise

6.9 Missoes de voo

As missdes de voo estdo divididas em missdes de pontos de passagem, missdes retangulares e
miss@es poligonais em termos de tipo. Pode clicar no icone correspondente na barra de
ferramentas de atalho ou na caixa de ferramentas para aceder as interfaces de edicdo de
missdes relevantes.

© mportante

Se for detetada alguma das seguintes condi¢des, a missao de voo terminara

automaticamente e o drone efetuara outras operacfes de acordo com as seguintes

condicdes:

® Bateria fraca: aparece uma notificacao na aplicagdo Autel Enterprise para o informar de
que o drone regressara automaticamente ao ponto de partida.

® Bateria criticamente fraca: o drone terminara a sua missao e aterrara automaticamente
na sua posic¢ao atual.

® Durante uma missdo de voo, se o controlo remoto for desligado, o drone executa a agao
perdida que definiu.

-9- Sugestdo

® Quando o drone estd em modo de localiza¢do visual, ndo pode executar missdes de
ponto de passagem, missdes de retangulo ou missdes de poligono.

6.9.1 Ponto de passagem

Na barra de ferramentas de atalhos (ou Atalhos), clique no icone “2®” para aceder a interface
de missao “Ponto pass”.

Pode adicionar varios pontos de passagem no mapa. Cada dois pontos de passagem vizinhos
ligam-se para formar um segmento de voo e um ou mais segmentos de voo formam uma rota.
Ao definir a altitude de voo, a velocidade de voo, a acdo da camara e as a¢bes do ponto de
passagem de cada ponto de passagem para cada rota e cada ponto de passagem, o drone
voara automaticamente de acordo com a rota e executara as a¢des correspondentes em cada
ponto de passagem.
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Tabela 6-10 Termos e detalhes da “Missao de ponto de passagem”

Altura relativa

Altitude

Rotacdo

Inclinagao do
gimbal

Concluir acao

Acdo Perdido

Ac¢ao Segmento

Ac¢do ponto
passagem

a

Refere-se a altura vertical do drone em relacdo ao ponto de
descolagem.

Refere-se a altura vertical do drone em rela¢do ao nivel do mar.

E utilizado para definir a posicdo para onde o nariz do drone esta
virado. A predefinicdo € seguir a rota. Se o ponto de interesse tiver sido
adicionado, é frequentemente definido em conjunto com o ponto de
interesse, ou seja, o angulo de rotacao do drone é definido para virar
para o ponto de interesse.

A gama observavel da camara gimbal, ou seja, o angulo de cima para
baixo (0° ~ 90°).

Refere-se as acBes que o drone ira executar depois de terminar a
missdo do ponto de passagem.

Refere-se as acbes que o drone executa quando desligada do controlo
remoto durante mais de 4 segundos durante o voo.

Refere-se as a¢des executadas pela camara, pelo gimbal e pelo drone
durante o segmento de voo formado entre o ponto de passagem atual
e 0 ponto de passagem seguinte.

Refere-se as a¢bes executadas pela camara, pelo gimbal e pelo drone
num ponto de passagem especifico.

Tabela 6-11 icones e detalhes da “Missdo ponto de passagem”

9

> @

Cligue neste icone para adicionar um ponto de
Defnicdes do  passagem no mapa, conforme necessario.
ponto de Cada dois pontos de passagem vizinhos ligam-se para
passagem formar um segmento de voo e um ou mais segmentos
de voo formam uma rota.

Cligue neste icone para adicionar um ponto de

Defini¢cdes POl . -
interesse no mapa, conforme necessario.

Interruptor de  Clique neste icone e o ponto de partida e o ponto de
direcao chegada de todo o percurso mudarao de direcao.

Quando o drone esta no estado de definicdo de ponto
de passagem, clicar uma vez neste icone elimina o
ultimo ponto de passagem, mas ndo pode eliminar
pontos de interesse.

Eliminar
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Quando o drone esta no estado de definicao de POI,
clicar uma vez neste icone elimina o ultimo ponto de
interesse, mas nao pode eliminar pontos de passagem.

Cligue neste icone e, em seguida, clique no botdo
Apagar “Confirmar” para limpar todos os pontos de passagem
e POI.

Clique neste icone e a missdo do ponto de passagem

Guardar rota . , o
atualmente editada sera guardada em “Missao”.

Cligue neste icone para editar as missdes de rota

SN B ®

7 Editar rota
guardadas.
Cligue neste botdo e o drone acede a interface
3 y Executar “Verificacdo pré-voo”. Depois de concluida a
— missao verificacdo, o drone descola para realizar a missao do

ponto de passagem.

Quando estiver a executar uma missdao de ponto de

Colocar missdo passagem, clique neste icone e o drone fara uma

em pausa pausa na missao de ponto de passagem e paira na
posi¢cao atual.

O

: - Clique neste icone e o drone interrompe a missdo do
10 Sair da missao .
ponto de passagem atual e regressa automaticamente.

B Adicionar pontos de passagem

Na interface de missdo de ponto de passagem, clique no icone “®" encontre o ponto de
partida da missao no mapa e clique nele para criar o primeiro ponto de passagem e, em
seguida, repita a operacdo anterior para criar varios pontos de passagem, conforme
necessario.

Ao adicionar pontos de passagem, a interface de defini¢cdes da missao de pontos de passagem
aparece no lado direito da interface de missao de pontos de passagem.

-9 Sugestdo

® Uma rota deve incluir pelo menos dois pontos de passagem: um ponto de partida (@)e
um ponto de chegada (©).

® Para definir a posicao de um ponto de passagem com maior precisao, pode introduzir as
coordenadas do ponto de passagem em “Coord. ponto de passagem” na interface de
definicbes do ponto de passagem.

Clique no icone “9" no canto superior direito da interface de defini¢cdes do ponto de passagem
para aceder a interface de defini¢des do itinerario.

Clique no icone do ponto de passagem no lado direito da interface de definicdes do ponto de
passagem para aceder a interface de defini¢cdes do ponto de passagem correspondente.
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B Definir o nome da rota e o tipo de altitude da rota

Na interface de definicao de rotas:

» Clique na caixa de edicao “Nome da rota” e introduza o nome necessario para definir o
nome de uma rota.

» Clique na lista de menu pendente “Tipo de altitude de rota” e selecione “AGL"” ou “MSL" para
definir o tipo de altitude de toda a rota.

m Definir altitude de voo

Na caixa de edicao “Altitude de voo” na interface de definicao de rotas, introduza diretamente o

valor da altitude de voo ou clique nos botdes de atalho do lado esquerdo e direito para ajustar

o valor inteiro. Desta forma, define a altitude de voo de toda a rota.

Na interface de defini¢cdes do ponto de passagem, a altitude de voo esta definida para "Alinhar

rota" por predefinicdo. Depois de anular a selecao de “Alinhar rota”, na caixa de edicdo

“Altitude de voo”, introduza diretamente o valor da altitude de voo ou clique nos botbes de

atalho do lado esquerdo e direito para ajustar o valor. Desta forma, define a altitude de voo do

drone no ponto de passagem atual.

-9 Sugestdo

® O valor maximo para a definicao da altitude de voo sera ajustado dinamicamente de
acordo com o limite de altitude definido na “Defini¢cdo de parametro de controlo de voo”.

m Definir velocidade de voo

Na caixa de edicdo “Velocidade de voo” na interface de definicdo de rotas, introduza
diretamente o valor da velocidade de voo ou mova o cursor abaixo para a esquerda ou para a
direita para ajustar o valor. Desta forma, define a velocidade de voo de toda a rota.

Na interface de definicdes do ponto de passagem, a velocidade de voo estd definida para
“Alinhar rota” por predefini¢cdo. Depois de anular a selecdo de “Alinhar rota”, na caixa de edi¢do
“Velocidade de voo”, introduza diretamente o valor da velocidade de voo ou desloque o cursor
abaixo para a esquerda ou para a direita para ajustar o valor. Desta forma, define a velocidade
de voo do drone no ponto de passagem atual.

-9 Sugestdo

® A definicdo da velocidade de voo variade 1 a 10 m/s.

E4 Nota

® ApoOs a descolagem, o drone ajusta gradualmente a sua “altitude de voo” e “velocidade de
voo" para os valores definidos enquanto voa para este ponto de passagem.

m Definir angulo de rotacao

Na interface de defini¢des da rota, clique na lista de menu pendente de “Rota¢ao” para definir
o angulo de rota¢do do drone em toda a rota para “Seguimento de rota”, “Manual” ou “Person.”.
Na interface de definicdes de ponto de passagem, o angulo de rota¢do do drone esta definido
para “Alinhar rota” por predefinicao. Depois de anular a sele¢do de “Alinhar rota”, clique na lista
de menu pendente de “Rotacao” para definir o angulo de rotacdo do drone no ponto de
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passagem atual para “Seguimento de rota”, “Manual”, “Person.” ou “Virar para ponto de

interesse” (o ponto de passagem deve ser associado ao ponto de interesse).

» Seguimento de rota: se estiver definido para “Seguimento de rota”, o nariz do drone seguira
a direcdo da mudanca de ponto de passagem, ou seja, vira do ponto de passagem atual
para o ponto de passagem seguinte de acordo com a rota definida.

» Manual: se estiver definido para “Manual”, é necessario utilizar o controlo remoto para
controlar a direcao do nariz do drone durante o voo.

» Personalizado: se estiver definido para “Person.”, é apresentado o item de defini¢do
“Rotacdo (0°-360°)". Pode introduzir diretamente o valor ou clicar nos bot&es de atalho nos
lados esquerdo e direito para ajustar o valor. Apds a definicdo, o nariz do drone sera
ajustado de acordo com o valor definido.

> Virar para o ponto de interesse: se estiver definido para “Virar para ponto de interesse”, o
nariz do drone estara sempre virado para o POI definido durante o segmento de voo em
que o angulo de rotacao do drone esta definido para “Virar para ponto de interesse” quando
a missdo do ponto de passagem é executada.

B Definir modo de desvio de obstaculos

Na interface de definicdo de rotas, o modo de desvio de obstaculos pode ser definido como

“Desviar” ou “Desl".

» Se for selecionada a op¢do “Desviar”, o drone contornara automaticamente os obstaculos.

/\ Aviso

® Se 0 modo de desvio de obstaculos estiver desativado, o sistema de desvio de obstaculos
do drone ndo sera ativado. Neste caso, tente escolher uma area aberta para controlar o
drone.

B Definir acdo da camara

Na interface de defini¢des da rota, clique na lista de menu pendente de “A¢do da camara” para

definir a acdo da camara de toda a rota para “Comecar a gravar”, “Parar de gravar”, “Captar”,

“Parar de captar”. “Timelapse”, “Interv. distancia” e “Sem acao”.

Na interface de definicdes do ponto de passagem, a acao do segmento esta definida para

“Alinhar rota” por predefinicdo. Depois de anular a selecao de “Alinhar rota”, clique na lista de

menu pendente de “A¢do da camara” para definir a acdo da camara do segmento de voo atual

para “Comecar a gravar”, “Parar de gravar”, “Captar”, “Parar de captar”, “Timelapse”, “Interv.

distancia” e “Sem a¢ao”.

» Quando esta definido para “Timelapse”, é apresentado o “Intervalo de fotografias”. Nesta
altura, pode mover o cursor para a esquerda ou para a direita para ajustar o valor.

» Quando esta definido para “Interv. distancia”, é apresentada a “Distancia da fotografia”.
Nesta altura, pode mover o cursor para a esquerda ou para a direita para ajustar o valor.

B Definir o angulo de inclinagao do gimbal

Na interface de definices de rotas, introduza o valor na caixa de edicio a direita de “Angulo de

inclinacao do gimbal (0°-90°)", ou desloque o cursor abaixo para a esquerda ou para a direita

para ajustar o angulo de inclinacao do gimbal de toda a rota.

Na interface de defini¢cdes do ponto de passagem, o angulo de inclinacdo do gimbal (acdo do

segmento) esta definido para “Alinhar rota” por predefinicao. Depois de anular a selecdo de

“Alinhar rota”, introduza o valor na caixa de edicdo a direita de “Angulo de inclinagdo do gimbal
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(0°-90°)", ou desloque o cursor abaixo para a esquerda ou para a direita para ajustar o angulo

de inclinagdo do gimbal do segmento atual.

B Adicionar uma agao de ponto de passagem

Na interface de definicbes do ponto de passagem, clique no botdo “Adic. acdo +” em “A¢do

Ponto passagem” para definir a acdo da camara, o angulo de inclinacao do gimbal e o angulo

de rotacao para o ponto de passagem atual. Pode adicionar um maximo de 10 aces de ponto

de passagem para um ponto de passagem.

B Definir concluir acao

Na interface de definicdo de rotas, clique na lista de menu pendente de “Concluir acdo” para

definir a acdo de voo do drone depois de concluir a missao do ponto de passagem.

» Se aopg¢ao “RTH autom.” estiver selecionada, o drone regressara automaticamente ao ponto
de partida depois de concluir a missdo.

» Se a opcao “Pairar” estiver selecionada, o drone ird pairar no ponto final depois de concluir a
missdo.

B Definir agdo de perda de sinal

Na interface de defini¢cBes de rota, clique na lista de menu pendente “Acao de perda de sinal”

para definir a acdo de voo do drone depois de perder a ligacdo com o controlo remoto durante

4 segundos.

» Se for selecionada a op¢ao “Continuar a missao”, o drone continua a executar a missao e
executara “Concluir acdo” depois de concluida a missao.

» Se for selecionado “RTH autom.”, o drone regressara automaticamente ao ponto de partida.

B Definir coordenadas do ponto de passagem

Depois de adicionar um ponto de passagem, pode obter automaticamente os parametros de

longitude e latitude do ponto de passagem. Também pode introduzir e modificar manualmente

a longitude e a latitude do ponto de passagem.

» Em “Coord. ponto de passagem” na interface de definicdes do ponto de passagem, as
coordenadas do ponto de passagem podem ser definidas em dois formatos: DD (Graus
Decimais) e DMS (Graus Minutos Segundos). Clique nas caixas de edi¢do “Longitude” e
“Latitude” abaixo e introduza a longitude e a latitude do ponto de passagem para concluir a
modifica¢do das coordenadas do ponto de passagem.

» Quando utilizar o formato DD (Graus Decimais), pode utilizar as teclas de setas localizadas
no lado direito do campo de edicao para efetuar ajustes finos a longitude e latitude.

Tabela 6-12 Ajuste fino da latitude e longitude

Longitude / / -0,000005 +0,000005

Latitude +0,000005 -0,000005 / /

m Adicionar ponto de interesse

Na interface de missdo do ponto de passagem, clique no icone “®" encontre a localizagdo
especifica no mapa onde o POI precisa de ser definido e clique nela para criar o primeiro POl e,
em seguida, repita a operacao anterior para criar varios POI, conforme necessario.

Ao adicionar POI, a interface de definicdo de POl aparecera no lado direito da interface de
missao do ponto de passagem.
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B Definir altitude POI

Na interface de definicdes de POI, pode definir a altitude POI. A altitude POI refere-se a altitude
do ponto de interesse em relacdo ao ponto de descolagem. Na caixa de edi¢do “Altitude (0-800
m)”, introduza diretamente o valor da altitude do ponto de interesse ou clique nos botbes de
atalho do lado esquerdo e direito para ajustar o valor e definir a altitude POI.

© mportante

® Quando o ponto de interesse esta mais alto do que o ponto de passagem, a camara
gimbal ndo consegue ver o ponto de interesse acima.

B Definir pontos de passagem associados

Na interface de defini¢cbes de POI, clique nos pontos de passagem a associar em “Ligar ponto(s)
pass.” para associar o ponto de interesse atual aos pontos de passagem selecionados. Para
associar todos os pontos de passagem, selecione a caixa “Selec. tudo” do lado direito.

Depois de um ponto de passagem ser associado a um ponto de interesse, o angulo de rota¢ao
do drone no ponto de passagem ndo sera definido para “Alinhar rota” por predefinicao. Se o
“Rotacdo” do drone no ponto de passagem estiver definido para “Virar para ponto de interesse”,
o0 nariz do drone estara sempre virado para o ponto de interesse associado durante o
segmento de voo deste ponto de passagem para o ponto de passagem seguinte quando a
missao do ponto de passagem é executada.

m Iniciar verificagdo pré-voo

ApOs a conclusdo de todas as defini¢cdes de uma rota, os dados relevantes da missdao de voo
serao apresentados de forma sincronizada na parte inferior central da interface de missao de
ponto de passagem, incluindo a extensdo da rota, o tempo estimado, os pontos de passagem e
as fotografias a tirar. Clique no icone 2" do lado esquerdo para aceder a interface “Verificacdo
pré-voo”.

m Carregar uma rota e iniciar uma missao

Depois de concluir a verificagdo pré-voo, prima o icone “ Deslize p/ descolar” na parte inferior
da interface “Verificagdo pré-voo” e o drone descolara automaticamente para executar a
missdo. O tempo estimado de conclusdo, a contagem atual de fotografias, a altitude atual, a
velocidade atual do vento e outras informagdes basicas serdo apresentadas de forma
sincronizada na parte inferior central da interface de missdao de ponto de passagem. O
pequeno ecra inferior esquerdo apresenta a vista atual observada pela camara gimbal. Clique
para aumentar a imagem para o ecra inteiro para visualizacao.

Quando o drone concluir a missdo do ponto de passagem, os dados relevantes da missao de
voo desta rota serdo apresentados na parte inferior central do mapa, incluindo o comprimento
da rota, o tempo estimado, o ponto de passagem, o nimero de fotografias tiradas e o numero
de voos.

6.9.2 Missdo do retdngulo

Na barra de ferramentas de atalhos (ou Atalhos), clique no icone “U*” para aceder a interface
de missao “Retangulo”

Pode adicionar uma area retangular no mapa e executar operacdes como arrastar,
dimensionar e rodar para ajustar a posi¢do e o tamanho da area. Apds os ajustes, a aplicacao
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Autel Enterprise ird gerar automaticamente uma série continua de rotas de voo equidistantes
dentro da area retangular com base nas defini¢des de sobreposi¢do lateral e angulo de rota. O
drone voara entdo automaticamente para executar a missao de disparo de acordo com estas
rotas de voo e defini¢des relevantes.
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Fig 6-22 Missao do retangulo
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Fig 6-23 Missao do retangulo em curso

Tabela 6-13 Termos e detalhes da “Missao do retangulo”

Y

Refere-se a altitude vertical da superficie de trabalho do objeto
disparado em relacao ao ponto de descolagem do drone.

Altura relativa

GSD Distancia de amostragem do solo.

Refere-se a a¢do que o drone ira executar depois de concluir uma

Concluir agao s
missao retangular.

Refere-se as a¢des que o drone executa quando desligada do controlo

Acdo Perdido .
¢ remoto durante mais de 4 segundos durante o voo.

Refere-se a taxa de sobreposicdo de imagem entre duas fotografias
consecutivas tiradas aquando da captacdo de imagens ao longo do
rumo de voo.

Sobreposi¢ao
longitudinal

Refere-se a taxa de sobreposicdo de imagem entre duas fotografias
consecutivas tiradas ao captar imagens ao longo de duas rotas de voo
adjacentes.

Sobreposi¢ao
lateral

Refere-se ao angulo de curso entre a rota principal e a linha de latitude
(linha horizontal) quando as rotas de voo sdo geradas
automaticamente.

Angulo do curso
principal
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Inclinagao do
gimbal

Viragens
coordenadas

A gama observavel da camara gimbal, ou seja, o angulo de cima para

baixo (-30° ~ 90°).

Quando ativado, o drone mudara de uma rota principal para uma rota
principal adjacente ao longo do caminho em forma de arco ideal.

Tabela 6-14 icones e detalhes da “Missdo do retangulo”

I NVB ®

Ul

- Q@

B Adicionar uma area retangular

Apagar

Guardar rota

Editar rota

Executar missao

Colocar missao em
pausa

Sair da missao

Clique neste botdo e, em seguida, clique no botao
“Confirmar” na janela de contexto para repor a
missao do retangulo.

Cligue neste icone e a missao do retangulo
atualmente editada sera guardada em “Missao”.

Clique neste icone para editar a missao do
retangulo guardado.

Clique neste botdo e o drone acede a interface
“Verificagdo pré-voo”. Depois de concluida a
verificacao, o drone descola para realizar a missao
do retangulo.

Quando estiver a executar uma missao do
retangulo, clique neste icone e o drone fara uma
pausa na missao do retangulo e paira na posicao
atual.

Clique neste icone e o drone interrompe a missao
do retangulo atual e regressa automaticamente.

No mapa da interface de missdo do retangulo, encontre o ponto central da missdo a executar e
clique nele para gerar automaticamente uma area retangular. Pode ajustar a area do retangulo
arrastando os oito pontos brancos nas extremidades do retangulo. Pode arrastar a “seta em
cruz” no centro do retangulo para mover o retangulo ou arrastar a “seta curva” de ambos os
lados do retangulo para rodar o retangulo em torno do ponto central.
Ao adicionar uma area retangular, a interface de definicdes da missdo do retangulo aparece do
lado direito da interface de missdo do retangulo.

-9- Sugestdo

ponto final (®).

® Uma area retangular inclui dois pontos de passagem, ou seja, o ponto de partida (©)eo
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B Definir o nome da missao

Na interface de definicbes da missao do retangulo:

» Clique na caixa de edi¢do “Nome da Missdo” e introduza o nome necessario para definir o
nome de uma missao do retangulo.

B Definir a altitude de voo e a altura relativa

Na caixa de edi¢do “Altitude de voo (20-800 m)” na interface de definicdo da missao do

retangulo, introduza diretamente o valor da altitude de voo ou clique nos bot&es de atalho do

lado esquerdo e direito para ajustar o valor. Desta forma, define-se a altitude de voo da missao

do retangulo.

O intervalo de definicdo de “Altura relativa” sera automaticamente ajustado de forma dinamica

de acordo com a definicao da altitude de voo. Na caixa de edi¢do, introduza diretamente o

valor da altitude da missao ou clique nos botdes de atalho nos lados esquerdo e direito para

ajustar o valor. Desta forma, pode definir a altitude relativa da missao do retangulo.

-9- Sugestdo

® O valor maximo para a definicao da altitude de voo sera ajustado dinamicamente de
acordo com o limite de altitude definido na “Definicdo de parametro de controlo de voo”.
® O GSD varia com diferentes valores de altitude de voo.

m Definir velocidade de voo

Na caixa de edicao “Velocidade de voo” na interface de definicbes da missdao do retangulo,
introduza diretamente o valor da velocidade de voo ou desloque o cursor abaixo para a
esquerda ou para a direita para ajustar o valor. Desta forma, define a velocidade de voo da
missao do retangulo.

-9 Sugestdo

® A definicdo da velocidade de voo variade 1 a 10 m/s.

B Definir modo de desvio de obstaculos

Na interface de definicdes da missao do retangulo, o modo de desvio de obstaculos pode ser
definido como “Desviar”ou “Desl”.

» Se for selecionada a op¢do “Desviar”, o drone contornara automaticamente os obstaculos.

/\ Aviso

® Se 0 modo de desvio de obstaculos estiver desativado, o sistema de desvio de obstaculos
do drone ndo sera ativado. Neste caso, tente escolher uma area aberta para controlar o
drone.

-9- Sugestdo

® Ao voar a grande altitude, se nao existirem obstaculos, recomenda-se que desative o
modo de desvio de obstaculos.
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m Definir concluir acao

Na interface de definicbes da missao do retangulo, clique na lista de menu pendente “Concluir

acao” para definir a acdo de voo do drone depois de concluir a missao do retangulo.

» Se aopg¢ao “RTH autom.” estiver selecionada, o drone regressara automaticamente ao ponto
de partida depois de concluir a missao.

» Se a opcdo “Pairar” estiver selecionada, o drone irad pairar no ponto final depois de concluir a
missado.

B Definir acao de perda de sinal

Na interface de definicdes de missao do retangulo, clique na lista de menu pendente “Acao de

perda de sinal” para definir a acdo de voo do drone depois de perder a ligacdo com o controlo

remoto durante 4 segundos.

» Se for selecionada a op¢do “Continuar a missdo”, o drone continua a executar a missao e
executara “Concluir acdo” depois de concluida a missao.

> Se for selecionado “RTH autom.”, o drone regressara automaticamente ao ponto de partida.

m Defini¢des avancadas
Na interface de definicdes da missao do retangulo, clique em “Defini¢des avancadas” para
aceder a interface de definices avancadas e definir a sobreposi¢do frontal, a sobreposicao
lateral, o angulo da rota principal e o angulo de inclinacdo do gimbal para a missao do
retangulo.
® Definir sobreposicao frontal
Na caixa de edicao “Sobreposicao frontal (%)” na interface de defini¢des avancadas,
introduza diretamente o valor ou desloque o cursor abaixo para a esquerda ou para a
direita para ajustar o valor e definir a sobreposicao frontal da missdo do retangulo.
® Definir sobreposicao lateral
Na caixa de edicdo “Sobreposicdo lateral (%)’ na interface de defini¢des avancadas,
introduza diretamente o valor ou desloque o cursor abaixo para a esquerda ou para a
direita para ajustar o valor e definir a sobreposicao lateral da missdo do retangulo.

-9- Sugestdo

® O intervalo de definicdo da sobreposicdo frontal e da sobreposicao lateral é de 10%-90%,
e o valor predefinido é 70%.

® Definir angulo de voo principal
Na interface de definicdes avancadas, pode definir o angulo de voo principal (0-359°) de duas
formas: “Personalizado” ou “Auto”.
> Se a opcao “Person.” estiver selecionada, pode introduzir diretamente o valor ou clicar
nos botdes digitais de atalho nos lados esquerdo e direito para ajustar o angulo entre a
rota principal da missao do retangulo e a linha de latitude.
® Definir o angulo de inclinagdo do gimbal
Na interface de definicdes avancadas, introduza o valor na caixa de edicdo & direita de “Angulo
de inclina¢do do gimbal (-30°-90°)", ou desloque o cursor abaixo para a esquerda ou para a
direita para ajustar o angulo de inclinacao do gimbal de toda a rota.
B Ativar/desativar a otimizacao da elevacao
» Se esta funcdo estiver ativada, o drone cria uma rota ao longo do ponto central do retangulo
para voltar a disparar depois de concluir o disparo da rota principal. Isto ajuda a otimizar a
precisdo geral de disparo da missao.
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B Ativar/desativar a grelha dupla

» Se esta funcao estiver ativada, o drone muda o seu rumo em 90° e dispara novamente
sobre a area de missdo do retangulo ap6s concluir o disparo da rota principal. As duas rotas
tém uma sobreposicdo de 90°.

B Ativar/desativar extensdo da rota

Devido ao angulo de inclinacdo limitado do gimbal e a altitude de voo, algumas areas nas

extremidades da area de missdo do retangulo podem ndo ser captadas pela cdmara. Nesses

casos, € necessario ativar a extensao de rota para alargar a area de missao do retangulo, de

modo a garantir a cobertura completa da area alvo.

B Ativar/desativar viragens coordenadas

Depois de esta fung¢do ser ativada, o drone seguira o caminho em forma de arco ideal para as

curvas quando mudar de uma rota principal para uma adjacente.

-9- Sugestdo

® Quando o modo de desvio de obstaculos esta definido para “Desviar”, a funcao de
viragens coordenadas ndo tem efeito.

B Iniciar verificacao pré-voo

Apos a conclusdo de todas as definicBes para uma missdo do retangulo, os dados relevantes
da missao de voo serdo apresentados de forma sincronizada na parte inferior central da
interface de missao do retangulo, incluindo o comprimento do percurso, a area de
mapeamento, o tempo estimado e as fotografias a tirar. Clique no icone "2 de lado esquerdo
para aceder a interface “Verificacao pré-voo”.

m Carregar uma rota e iniciar uma missao

Depois de concluir a verificacdo pré-voo, prima o icone “ Deslize p/ descolar” na parte inferior
da interface “Verificacdo pré-voo” e o drone descolara automaticamente para executar a
missao. O tempo estimado de conclusdo, a contagem atual de fotografias, a altitude atual, a
velocidade atual do vento e outras informacdes basicas serdo apresentadas de forma
sincronizada na parte inferior central da interface de missdo do retangulo. O pequeno ecra
inferior esquerdo apresenta a vista atual observada pela camara gimbal. Clique para aumentar
a imagem para o ecrd inteiro para visualizagao.

B Concluir missdes de rota

Quando o drone conclui a missdo do retangulo, os dados relevantes da missdao de voo desta
rota serdo apresentados na parte inferior central do mapa, incluindo o comprimento da rota, a
area de mapeamento, o tempo estimado, o numero de fotografias tiradas e o nUmero de voos.

6.9.3 Poligono

Na barra de ferramentas de atalhos (ou Atalhos), clique no icone B para aceder a interface
de missdo “Poligono”.

Pode adicionar uma area quadrada no mapa e efetuar operacdes como arrastar, adicionar
limites laterais e arrastar pontos de canto para ajustar a posi¢do e o tamanho da area. Apos os
ajustes, a aplicagdo Autel Enterprise ira gerar automaticamente uma série continua de rotas de
voo equidistantes dentro da area de poligono com base nas defini¢des de sobreposic¢ao lateral
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e angulo de rota. O drone voara entao automaticamente para executar a missao de disparo de

acordo com estas rotas de voo e defini¢des relevantes.
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Fig 6-25 Missao poligono em curso



Capitulo 6 App Autel Enterprise 153

Tabela 6-15 Termos e detalhes da “Missao poligono”

Altura relativa
GSD

Concluir acao

Acdo Perdido

Sobreposicao
longitudinal

Sobreposicao
lateral

Angulo do curso
principal

Inclinagao do
gimbal

Viragens
coordenadas

Y

Refere-se a altitude vertical da superficie de trabalho do objeto
disparado em relacdo ao ponto de descolagem do drone.

Distancia de amostragem do solo.

Refere-se a a¢do que o drone ira executar depois de concluir uma
missao poligono.

Refere-se as acbes que o drone executa quando desligada do controlo
remoto durante mais de 4 segundos durante o voo.

Refere-se a taxa de sobreposicdo de imagem entre duas fotografias
consecutivas tiradas aquando da captacdo de imagens ao longo do
rumo de voo.

Refere-se a taxa de sobreposicdo de imagem entre duas fotografias
consecutivas tiradas ao captar imagens ao longo de duas rotas de voo
adjacentes.

Refere-se ao angulo de curso entre a rota principal e a linha de latitude
(linha horizontal) quando as rotas de voo sdo geradas
automaticamente.

A gama observavel da camara gimbal, ou seja, o angulo de cima para
baixo (-30° ~ 90°).

Quando ativado, o drone mudara de uma rota principal para uma rota
principal adjacente ao longo do caminho em forma de arco ideal.

Tabela 6-16 icones e detalhes da “Missdo poligono”

SN B ®

A

Clique neste botdo e, em seguida, clique no botao
“Confirmar” na janela de contexto para repor a
missao poligono.

Apagar

Clique neste icone e a missao poligono atualmente

Guardar rota . . s
editada sera guardada em “Missao”.

Clique neste icone para editar a missao poligono

Editar rota guardada

Clique neste botdo e o drone acede a interface
“Verificacdo pré-voo”. Depois de concluida a
verificacao, o drone descola para realizar a missao
poligono.

Executar missao
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I Ao executar uma missdo poligono, clique neste
Colocar misséoem , o~ :
5 icone e o drone fara uma pausa na missao poligono

pausa . -
e paira na posicao atual.
. —_— Clique neste icone e o drone interrompe a missao
6 Sair da missdo . .
poligono atual e regressa automaticamente.

B Adicionar uma area de poligono

No mapa da interface de missao poligono, encontre o ponto central da missao a executar e
clique nele para gerar automaticamente uma darea quadrada. Pode clicar no icone “+" entre
dois pontos brancos para adicionar linhas laterais a area. Pode arrastar os pontos brancos
para ajustar as posi¢des dos pontos de canto do poligono, o que lhe permite modificar a area
do poligono. Também pode arrastar a “seta em cruz” no centro da area de poligono para
mover o poligono.

Ao adicionar uma area de poligono, a interface de defini¢des da missao poligono aparece no
lado direito da interface de missao poligono.

-9- Sugestdo

® Uma area de poligono inclui dois pontos de passagem, ou seja, o ponto de partida (@)eo
ponto final (®).

® Para conhecer as definicdes de outras operag¢des para uma missdo poligono, consulte
“6.9.2 Missao do retangulo” neste capitulo.

6.9.4 Verificacdo pré-voo

Antes de o drone comecar a executar uma missdo, é necessario efetuar uma verificacao
pré-voo. Na interface “Verificacao pré-voo”, pode pré-visualizar o estado atual (como o nivel de
bateria, a temperatura da bateria e a memoria do cartdo SD) e os dados da rota do drone, bem
como efetuar algumas definices como, por exemplo, os parametros de voo e as defini¢des de
desvio de obstaculos.
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Fig 6-26 Verificacdo pré-voo para uma missao de voo

u yn

. Na interface de missao de voo em curso, clique no icone “=" a esquerda e aparece a

interface “Verificagdo pré-voo”. Certifique-se de que ndo existe nenhuma falha ou alarme
andmalo, caso contrario, tem de seguir as sugestdes para o resolver.

Confirme o estado do drone e os dados de pré-visualizacdo da rota.

De acordo com os diferentes tipos de missbes de voo, defina os parametros de voo
correspondentes. Se nao forem definidas, as defini¢cdes “Altitude de RTH”, “Distancia limite”,
“Altitude limite”, “Def. do ponto inicial” e “Controlo remoto” baseiam-se nas defini¢des
gerais.

Selecione para ativar ou desativar o desvio de obstaculos.

Depois de concluir as operag¢des acima referidas, prima o icone “ Deslize p/ descolar” na
parte inferior da interface.
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6.9.5 Retomar a missdo

Quando uma situacdo anémala como, por exemplo, uma anomalia na saida, ocorre durante
uma missao de voo, clique no icone "B para aceder a interface “Missao”. Isto aciona a fungao
“Retomar a missao” e aparece uma janela de aviso.

Confirm to continue the uncompleted
route mission?

Continue

Fig 6-27 Retomar a missao

B Retomar op¢oes de missao
» Clique no botao “Continuar”. A posicao onde o drone parou sera apresentada e o drone voa

para essa posicdo para continuar a ultima missao.
» Clique no botdo “Cancel.”. Depois de fechar a janela de contexto, a missao deixa de ser

executada a partir do ultimo ponto.
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6.9.6 Missdo e favoritos

Na interface “Missdo/favoritos”, pode consultar, editar, adicionar aos favoritos e eliminar
missdes de voo previamente guardadas.
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F|g628 Interface Missao/favoritos

B Consulta

Clique no icone “Q" no canto superior direito da interface “Missdo” e introduza o conteudo
pretendido para localizar rapidamente o histérico da missao de voo correspondente.

m Editar

Clique no histérico de uma missdao de voo na interface “Missdo” para aceder a interface de
edicao de missao de ponto de passagem. Clique no icone "y para editar a missdo de voo.

m Favoritos

Cliqgue no botdo “Selec.” no canto superior direito da interface “Missdo” e, em seguida,
selecione uma, varias ou todas as missdes a incluir nos favoritos e clique no icone ”ﬁ"para
concluir a acao de favoritos. As missdes favoritas serdo apresentadas na interface “Favoritos”
para facilitar o acesso.

m Eliminar

Clique no botdo “Selec.” no canto superior direito da interface “Missao” e, em seguida,
selecione uma, varias ou todas as missdes a eliminar e clique no icone T, ApOs aparecer uma
caixa de dialogo, clique no botdo “Confirmar”. Desta forma, as missées de voo selecionadas sao
eliminadas.
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6.9.7 Centro pessoal

Clique no icone “®" (na barra de ferramentas de atalhos ou em Atalhos) para aceder a

interface “Centro pessoal”.
Ao utilizar o produto pela primeira vez, tem de se registar e iniciar sessao na aplicacdo Autel

Enterprise.

< Personal Center Personal Center

oW

92.7 1983.7 142 Name LILITH@1234
Flight Time (h) Flight Distance(km) Flight Times
Gender Male
Account 188****9087
Autel Robotics Care
Country/Region
Logout

Fig 6-29 Interface “Centro pessoal”

Na interface "Centro pessoal", pode efetuar as seguintes operagdes:

B Consultar dados de voo

Na interface “Centro pessoal”, pode consultar o tempo de voo, a distancia de voo e o niumero
de voos.

B Comprar o “Autel Robotics Care”
Na interface "Centro pessoal", pode adquirir o servico de valor acrescentado “Autel Robotics

Care” para o seu drone (no prazo de 48 horas ap6s a ativa¢do).

-9 Sugestdo

® Se ndo se registar e iniciar sessdo na aplicacdo Autel Enterprise, ndo pode utilizar as
funcdes relacionadas com a nuvem.

® O utilizador tem o direito de utilizar uma conta registada, mas a propriedade da conta
pertence a Autel Robotics. Leia atentamente o “Acordo utilizacdo” quando se registar.
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Capitulo 7 Atualizacoées e manutencdo de firmware

Para garantir a fiabilidade e o desempenho geral do drone e das pecas relevantes, bem como
para obter a melhor experiéncia de voo, o drone, o controlo remoto e as pecas tém de ser
atualizados para a versao mais recente do firmware.

Uti

lize a aplicacdo Autel Enterprise para realizar atualiza¢cdes de firmware para o drone, o

controlo remoto, a bateria inteligente e outras pecas.

© Importante

As atualizacBes online requerem que o controlo remoto possa aceder a Internet.

7.1 Atualizacoes de firmware do drone e do controlo remoto

. Ligue o controlo remoto e o drone. Certifique-se de que o drone e o controlo remoto ja

estdo emparelhados, que ambos tém um nivel de bateria superior a 25% e que a ligacao de
rede do controlo remoto esta normal.

Abra a aplicacao Autel Enterprise. Se houver alguma atualizacdo de versao disponivel,
recebera uma notificacdo pop-up na interface principal da aplicacdo ou pode selecionar
manualmente a atualizacdo nas defini¢des da aplicacao.

Cligue em “Atualiz. tudo” e a aplicagdo Autel Enterprise descarrega e atualiza
automaticamente o firmware do controlo remoto e do drone.

ApOs concluida a atualizacdao, siga as instru¢des na notificacdo pop-up para reiniciar o
controlo remoto e o drone.

© Importante

Durante o processo de atualizacao, nao desligue o drone e mantenha-o ligado ao controlo
remoto.

Espera-se que o processo de atualizacao demore cerca de 15 minutos (dependendo da
rede a qual o controlo remoto esta ligado).

Ndo mova os manipulos de comando antes e depois da atualizagdo para assegurar que as
hélices permanecem imoveis.

Certifique-se de que o drone tem um cartdao micro SD inserido e que o drone e o controlo
remoto tém espaco de armazenamento suficiente para os pacotes de atualiza¢ao do
firmware.

Durante o processo de atualizacao, o firmware da bateria inteligente MDX_8070_1488
também sera atualizado para a versdao mais recente.
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7.2 Manutencdo de pecas do drone

Para garantir o desempenho 6timo do drone, é necessaria uma manutenc¢do regular das
respetivas pecas. Para obter mais informacdes, consulte o “Manual de Manutencao”. Se tiver
alguma duvida, contacte o Suporte pos-venda da Autel Robotics.

Tabela 7-1 Lista de pecas de desgaste do drone

10

Hélice CW

Hélice CCW

Motor de poténcia

Perna braco frontal
Perna braco traseiro

Tampa do conetor do
braco

Botdo de desbloqueio
da bateria

Filtro de p6 da
entrada de ar

Filtro de p6 da saida
de ar

Manipulos do
controlo remoto

Cada motor de poténcia utiliza 2 hélices CW
ou CCW.

Substitui¢do apenas durante a manutencao
profunda (cada 900 horas de servi¢o/ cada 3
anos).

Tabela 7-2 Lista de pegas substituiveis pelo utilizador

Hélice CW

Hélice CCW

Fusion 4T Gimbal*

Fusion 4N Gimbal*

Bateria inteligente

EAN: 6924991125297

UPC: 889520205290 ALLTE) RElEEITES

EAN: 6924991122265

UPC: 889520202268 Autel Robotics

EAN: 6924991124238

UPC: 889520204231 ALLTE) RElEEITES

EAN: 6924991124412 Autel Robotics
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UPC: 889520204415

-9 Sugestdo

® Pode contactar a Autel Robotics de forma independente para adquirir as pecas acima
mencionadas e seguir as instru¢des de funcionamento para a substituicado.

® Se a peca que pretende substituir ndo estiver listada nas listas acima, contacte a Autel
Robotics. As falhas causadas por desmontagem e remontagem nao autorizadas ndo serao
cobertas pela garantia.

® Para saber o tempo de vida Util de cada peca, consulte o "Manual de Manutencao".

7.3 Guia para resolucdo de problemas

-9- Sugestdo

® As seguintes medidas de resolucdo de problemas limitam-se apenas a falhas resultantes
de uma utilizacdo normal.

® No caso de falhas resultantes de uma utilizagdo anémala, contacte a Autel Robotics para
obter assisténcia.

1. O controlo remoto nao se liga:

® Verifique se o controlo remoto tem energia suficiente. Se o nivel de bateria for
demasiado baixo, pode resultar numa falha de ativacdo apds o encerramento. Neste
caso, carregue totalmente o controlo remoto e, em seguida, ligue-o.

® Verifique se a temperatura ambiente é adequada, uma vez que as baixas temperaturas
podem afetar o desempenho da saida da bateria, resultando numa falha de ativagao.

® Se o controlo remoto tiver sido acidentalmente desligado durante uma atualizacdo, pode
ndo se ligar normalmente. Neste caso, contacte a Autel Robotics.

® Se o controlo remoto ndo tiver sido sujeito a impactos externos, submersao em liquidos
ou outros comportamentos destrutivos e ndo apresentar nenhuma das condicOes
mencionadas acima, pode apresentar uma falha de hardware. Nestes casos, contacte a
Autel Robotics.

2. O drone ndo se liga:

® Verifique se a bateria inteligente tem energia suficiente. Se o nivel de bateria for
demasiado baixo, pode resultar numa falha de ativacdo apds o encerramento. Neste
caso, carregue totalmente a bateria inteligente e, em seguida, ligue o drone.

® Se a bateria inteligente tiver energia suficiente, verifique se a bateria faz contacto correto
com a fuselagem do drone. A sujidade ou ferrugem no conetor da bateria pode provocar
mau contacto e deve ser limpa antes de ser reinserida na bateria para ser ligada.

® Verifique se existem contactos metalicos em falta ou danificados no conetor da bateria
do drone e no conetor de bateria inteligente. Em caso afirmativo, contacte a Autel
Robotics.

® Verifique se a temperatura ambiente é adequada, uma vez que as baixas temperaturas
podem afetar o desempenho da saida da bateria, resultando numa falha de ativag¢ao.
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® Se o drone ou a bateria inteligente forem desligados inesperadamente durante uma
atualizacao de firmware, isto pode resultar numa falha de ativa¢do. Neste caso, contacte
a Autel Robotics.

® Quando nenhuma das condi¢des acima se aplica, se o drone se conseguir ligar depois de
a bateria inteligente ser substituida, pode ser uma falha de hardware da bateria
inteligente; se o drone continuar a nao se conseguir ligar depois de a bateria inteligente
ser substituida, pode ser uma falha de hardware do préprio drone. Neste caso, contacte
a Autel Robotics.

3. O drone comunica uma falha durante a autoverifica¢cdo ao iniciar:
® Verifique a camara gimbal. Se esta nao responder, desligue o drone, volte a montar a
camara gimbal e execute novamente uma autoverificagdo ao iniciar.
® Se a camara gimbal passar com éxito a autoverificagdo, mas o drone continuar a
comunicar alguma falha, pode tratar-se de uma falha de hardware do drone. Neste caso,
contacte a Autel Robotics.

4. Nao ha resposta do controlo remoto ao emparelha-lo com o drone:
® Confirma se a distancia entre o drone e o controlo remoto é de 50 centimetros.
® Verifique se existe algum objeto metalico, dispositivo movel, dispositivo de interferéncia
de sinal ou outro controlo remoto nas proximidades.

5. Depois de o drone ser ligado, os motores ndo arrancam:

® Verifique se o controlo remoto esta emparelhado com a drone.

® Verifique se os manipulos de comando do controlo remoto estdo a funcionar
corretamente e se o controlo remoto foi corretamente calibrado.

® Verifique se a bateria do drone tem energia suficiente.

® Verifique se a bussola do drone foi corretamente calibrada.

® Se nenhuma das condi¢des acima se aplicar, pode tratar-se de uma falha de hardware do
proprio drone. Neste caso, contacte a Autel Robotics.

6. Apds o arranque dos motores, o drone nao descola:
® Verifique se o drone se encontra numa zona de exclusdo aérea.
® Verifique se o drone se encontra numa superficie plana.
® Verifique se existem obstaculos na proximidade do drone e se o sistema de desvio de
obstaculos do drone est3 ativado.

7. O drone tem uma duragdo de voo reduzida:
® Durante o voo, fatores como a baixa temperatura ambiente, o voo contra o vento, a
turbuléncia do ar e o transporte de um suporte podem levar a uma redug¢do do tempo de
funcionamento do drone.
® Certifique-se de que a bateria inteligente tem menos de 200 ciclos. Durante a utilizacdo
normal da bateria inteligente, a capacidade da bateria diminui naturalmente ao longo do
tempo.
8. O controlo remoto tem uma transmissdao de imagem instavel (por exemplo, atraso de
imagem, perda de imagem ou desliga-se frequente):
® Verifique se as antenas do controlo remoto estao bem ligadas e se estdo ajustadas numa
direcdo adequada.
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® Verifique se existe algum campo magnético forte ou fonte de interferéncia de sinal perto
do drone e do controlo remoto.

® Confirme se a distancia entre o drone e o controlo remoto esta dentro do alcance efetivo
de comunicacao e reduza prontamente o raio de voo, se necessario.

9. A camara gimbal desliga-se automaticamente durante a gravacao:

® N3o retire imediatamente o cartdo microSD do drone. Em alternativa, reinicie a cdmara e
aguarde que o ficheiro de video seja armazenado o mais possivel.

® Verifiqgue se a memoria do cartdo microSD esta cheia; se estiver, substitua-o por um novo
cartdo microSD ou transfira os ficheiros multimédia.

® Verifique se a camara gimbal esta firmemente ligada ao drone. Se a camara gimbal ndo
estiver bem fixa durante a instalacdo, pode soltar-se devido as vibra¢ées do voo,
provocando mau contacto e, consequentemente, avarias.

10. Quando o drone esta a voar para além da linha de visdo, a transmissao de imagem falha:
® Ative o regresso automatico para permitir que o drone regresse ao ponto de partida.

11. Que precaugdes devo tomar quando utilizo o sistema de detec¢do visual omnidirecional?

® Antes de voar, certifique-se de que a lente da camara de detecdo visual esta limpa e nao
estd bloqueada (“Omnidirecional” significa que o sistema pode detetar objetos em seis
direcOes, incluindo a frente, atras, a esquerda, a direita, em cima e em baixo).

® Durante o voo, preste atencdo ao ambiente circundante e as mensagens de aviso de
seguranca da aplicacdo Autel Enterprise.

® Os obstaculos podem ser detetados através da verificacdo da textura das suas
superficies. A funcao de dete¢do ndo pode funcionar corretamente para objetos sem
textura, com textura repetida, uma superficie de cor pura, objetos em movimento ou
objetos minusculos. Também ndo pode funcionar corretamente num ambiente de luz
forte ou fraca.

12. A funcdo de aterragem exata/protecdo de aterragem ndo funciona corretamente:
® A funcdo de aterragem exata pode ser implementada pela objetiva de detecdo visual na
parte traseira do drone. A camara deteta a textura do solo quando o drone descola ou
aterra.
® No entanto, se o solo ndo tiver qualquer textura ou se a objetiva de detecdo visual na
parte de tras do drone estiver danificada, esta funcao nao pode funcionar corretamente.

13. O sistema de detecdo visual omnidirecional ndo consegue funcionar corretamente:
® Reinicie o drone e verifique se o sistema consegue funcionar corretamente desta vez.
® Verifique se a iluminagdo da luz ambiente é adequada para o funcionamento do sistema
de detecao visual.

14. Ao gravar video durante o voo, a imagem inclina-se:
® Coloque o drone na horizontal e mantenha-o imdvel. Utilize a funcdo “Calibracao do
gimbal” na aplicacao Autel Enterprise para calibrar o gimbal.
® Se o problema persistir, ajuste o gimbal de acordo com as instru¢des descritas na seccao
“Ajuste do gimbal”.
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15. Alente da camara do drone esta suja:
® Limpe suavemente a lente com um pano de limpeza de objetivas. Recomenda-se a
utilizagdo do pano de limpeza da objetiva fornecido com o estojo robusto.

16. O drone ou o controlo remoto desliga-se inesperadamente durante as atualiza¢des do
firmware:
® Reinicie o dispositivo. Se conseguir ligar-se normalmente, certifique-se de que o
dispositivo esta suficientemente carregado antes de prosseguir com a atualizacao.
® Se nado for possivel ligar o dispositivo, contacte a Autel Robotics.

17. Restaure a definicdo de fabrica do controlo remoto:
® Clique na aplicacao “Maxitools” na interface principal do controlo remoto para efetuar
uma reposicdo de fabrica. Efetue uma cépia de seguranca dos dados importantes antes
de realizar esta operagao.

18. Reinicie for¢osamente o controlo remoto apds o atraso:
® Mantenha premido o botao ligar/desligar na parte superior do controlo remoto durante
mais de 6 segundos para for¢a o encerramento do controlo remoto.
® O reinicio do controlo remoto durante o voo desencadeard a acdo perdida do droen.
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Anexo A Especificacdoes do produto

A.1 Drone

Peso EVO Max 4T

Massa maxima a
descolagem (MTOM) EVO
Max 4T

Peso EVO Max 4N

Massa maxima a
descolagem (MTOM) EVO
Max 4N

Dimensdes da fuselagem

Distancia entre eixos
diagonal

Dimensdo da hélice
Peso da hélice

Velocidade méaxima de
rotagdo da hélice

Velocidade méaxima de
subida

Velocidade maxima de
descida

Velocidade maxima de voo
horizontal
(Sem vento perto do nivel

1640 g (Bateria inteligente, Fusion 4T Gimbal e hélices
incluidos)

1890 g

1665 g (Bateria inteligente, Fusion 4N Gimbal e hélices
incluidos)

1890 g

562%x651x147 mm (desdobrado, incluindo as hélices)
318x400x147 mm (desdobrado, excl. as hélices)
257x145x131 mm (desdobrado, excl. as hélices)

Diagonal: 466 mm

11 polegadas

10g
8000 RPM

Lenta: 3 m/s
Suave: 5 m/s
Normal: 6 m/s
Desportiva: 8 m/s

Lenta: 3 m/s
Suave: 5 m/s
Normal: 6 m/s
Desportiva: 6 m/s

Lenta: 3 m/s
Suave: 10 m/s
Normal: 15 m/s (para a frente e para tras), 10 m/s (para os
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do mar)

Teto maximo de servico
acima do nivel do mar

Altitude méaxima de voo

Tempo maximo de voo
(sem vento)

Alcance maximo

Tempo maximo a pairar
(sem vento)

Resisténcia maxima ao
vento (descolagem e
aterragem)

Angulo de inclinagao
maximo

Velocidade angular maxima

Temperatura de
funcionamento

Troca de bateria em
funcionamento

Classificagdo IP

Armazenamento interno

Farol
Detecao em pleno voo

GNSS

Precisao do voo pairado

lados)
Desportiva: 23 m/s (para a frente), 18 m/s (para tras), 20 m/s
(para os lados)

4000 metros

800 metros (limite de altitude na aplicacao)

42 minutos

25 km

38 minutos

12 m/s

Lenta: 10°
Suave: 30°
Normal: 30°
Desportiva: 36°

Eixo de inclinagao: 300°/s
Eixo de direcao: 120°/s

-20°Ca50°C

Suportado

IP43* (Servico personalizado)

128 GB de armazenamento interno, com 64 GB de espaco
disponivel*

(O espaco disponivel restante varia consoante as diferentes
versdes de firmware)

Integrado

Recetor ADS-B. UAT e 1090ES sao suportados.
GPS+Galileo+BeiDou+GLONASS

Verticalmente
+0,17 m (quando o posicionamento visual funciona
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normalmente)

+0,5 m (quando o GNSS funciona normalmente)
Horizontalmente

+0,3 m (quando o posicionamento visual funciona
normalmente)

+0,5 m (quando o GNSS funciona normalmente)

802,11a/b/g/n/ac/ax

Protocolo Wi-Fi Suporta 2x2 MIMO Wi-Fi

2,400 - 2,4835 GHz
5,150 - 5,250 GHz (CE/FCC/UKCA)
5,725 - 5,850 GHz (excluindo MIC)

Frequéncia de operacao
Wi-Fi

2,400 - 2,4835 GHz

FCC: <24 dBm; CE/SRRC/MIC: <20 dBm
5,150 - 5,250 GHz

FCC/CE/UKCA: <22 dBm

5,725 - 5,850 GHz

FCC/SRRC: <21 dBm, CE: <14 dBm

Transmissao de imagem

902 -928 MHz*/2,400 - 2,4835 GHz/5,15 - 5,25 GHz*

5,17-5,25 GHz**/5,65 - 5,755 GHz***/5,725 - 5,850 GHz
Banda de funcionamento * Aplicavel apenas as regides FCC.

** Aplicavel apenas as regides CE e UKCA.

*** Aplicavel apenas as regides MIC.

Poténcia irradiada
isotrépica efetiva (EIRP)
Wi-Fi

Distancia maxima de

transmissao FCC: 20 km
(Sem interferéncia e CE: 8 km
bloqueio)

902-928 MHz:

<30 dBm (FCC)
2,400 - 2,4835 GHz:
<30 dBm (FCC), <20 dBm (CE/SRRC/MIC)

5,15-5,25 GHz:
Poténcia irradiada <23 dBm (FCC)
isotrépica efetiva (EIRP) 5,17-5,25 GHz:

<23 dBm (CE)

5,65-5,755 GHz:

<27 dBm (MIC)

5,725- 5,850 GHz :

<27 dBm (FCC/SRRC), <14 dBm (CE)

Sistema de detecdo visual
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Gama de detecao

FOV

Ambiente de
funcionamento

Banda de funcionamento

Poténcia irradiada
isotropica efetiva (EIRP)

Gama de detec¢ao

FOV

Ambiente de
funcionamento

Para a frente: 0,5-31m
Paratras:0,5-25m
Lateralmente: 0,5 - 26 m
Paracima:0,2-26m
Para baixo: 0,3-23 m

Avancar e retroceder:

60°(H), 80°(V)

Para cima:

180° (lateralmente), 120° (avancar e retroceder)
Descendente:

180° (lateralmente), 120° (avangar e retroceder)

Para a frente, para tras, para os lados e para cima:

A superficie apresenta texturas ricas, num ambiente de
iluminacdo suficiente (>15 lux, ambiente normal de
iluminagdo fluorescente interior).

Descendente:

A superficie € um material difuso com uma refletividade >20%
(paredes, arvores, seres humanos, etc.), sob um ambiente de
iluminacdo suficiente (>15 lux, ambiente normal de
iluminacao fluorescente interior).

60 - 64 GHz*/24,0 - 24,25 GHz

60 - 64 GHz:

<20 dBm (CE/FCC), <13 dBm (MIC)
24,0 - 24,25 GHz:

<20 dBm (KQ)

Radar 60 - 64 GHz:

Paracima: 0,3-20m

Para baixo: 0,15 -80 m

Para a frente e para tras: 0,3-50m
Radar 24 - 24,25 GHz:

Para baixo:0,8-12m

Horizontal (6 dB): +60°/+22° (60 GHz/24 GHz)
Vertical (6 dB): £30°/+20° (60 GHz/24 GHz)

Sistema de detec¢do de radar de ondas milimétricas de 60 GHz:
Suporta o desvio de obstaculos em todas as condi¢des
meteoroldgicas para vidro, agua, fios, edificios e arvores em 4
direc@es. A distancia de desvio de obstaculos varia consoante
a capacidade do obstaculo para refletir ondas
eletromagnéticas e o tamanho da sua superficie.
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LimitacGes da versao do
drone*

Gama de detec¢ao

FOV

Ambiente de
funcionamento

Sistema de dete¢do de radar de ondas milimétricas de 24 GHz:
Suporta a dete¢do descendente e a sua gama de dete¢do varia
consoante o material do solo. Por exemplo, a gamade dete¢do
do solo de cimento é de 12 metros, e a gama de dete¢do da
relva com uma espessura superior a 3 cm é inferior a 6
metros.

Para cumprir os regulamentos regionais (nacionais), certas
versdes de drones utilizam um radar de ondas milimétricas de
24 GHz na dire¢ao descendente e radares de 60 GHz nas
direcOes para a frente, descendente e ascendente.

Na versao para drones de 24 GHz, os radares de 60 GHz nas
direcOes para a frente, para tras e para cima sao desativados
de fabrica no software de voo, e apenas o radar de 24 GHz na
direcao para baixo é ativado para ajudar na aterragem.

A versao para drones de 24 GHz apenas suporta o desvio de
obstaculos visuais em boas condi¢des de iluminagdo e nao
suporta o desvio de obstaculos por radar de ondas
milimétricas durante a noite.

Para a frente e para tras: 0,3-50m
Lateralmente: 0,5 - 26 m

Para cima: 0,2 - 26 m

Para baixo: 0,15 - 80 m (radar 60 GHz)

Avancar e retroceder: 120°(H), 80°(V)

Para cima: 180° (para os lados), 120° (para a frente e para tras)
Para baixo: 180° (para os lados), 120° (para a frente e para
tras)

Para a frente, para tras, para cima e para baixo:

Suporta desvio de obstaculos em todas as condi¢des
climatéricas, incluindo agua, florestas, edificios e linhas de alta
tensdo. Pelo menos uma das duas condicdes deve ser
satisfeita: iluminacao suficiente ou o obstaculo tem uma forte
capacidade de reflexao das ondas eletromagnéticas.

Para os lados:

A superficie apresenta texturas ricas, num ambiente de
iluminacao suficiente (>15 lux, ambiente normal de
iluminacao fluorescente interior).
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A.2 Camara gimbal

A.2.1 Fusion 4T (EVO Max 4T)

Camara com zoom

Sensor de imagem 1/2" CMOS. Pixeis efetivos: 48 M

Distancia focal: 11,8 - 43,3 mm
35 mm distancia focal equivalente: 64 - 234 mm

Objetiva Abertura: f/2,8 - f/4,8
Distancia de focagem:5m ~ «
Modo normal
Auto: 1ISO100 - ISO12800
Gama ISO Manual

Fotografia: ISO100 - ISO6400
Video: 1ISO100 - 1SO12800

Fotografia: 0,5 s~ 1/8000 s

Velocidade obturador Video: 1/30 s ~ 1/8000 s

Zoom digital 2,7 - Zoom otico continuo de 10x, zoom hibrido de 160x
Formato foto JPG
Modo de fotografia Auto
Resolucao do video 4000%3000 30P
Formato video MP4
Taxa maxima de bits 70 Mbps
isgir:t‘:zgf ficheiros exFAT/Fat32
Sensor de imagem 1/1,28" CMOS. Pixeis efetivos: 50 M
DFOV: 85°

Comprimento de distancia focal: 4,5 mm
Comprimento de distancia focal equivalente: 23 mm
Abertura: /1,9

Motor AF: SMA de 8 linhas, focagem PDAF

Distancia de focagem: 1 m ~ «

Objetiva



Anexo A Especifica¢des do produto

171

Gama ISO

Velocidade obturador

Tamanho foto
Formato foto

Modo de fotografia
Resolugdo do video
Formato video

Taxa maxima de bits

Sistemas de ficheiros
suportados

Sensor de imagem

Objetiva

Sensibilidade
Passo do pixel
Comprimento de onda

Método de medicao
radiométrica

Gama de temperaturas

radiométricas

Precisdo de medigdo
radiométrica

Distancia de medicdo exata

Auto:

Fotografia: ISO100 - ISO6400
Video: ISO100 - 1SO64000*

* Modo noturno: até 1ISO64000
Manual:

Fotografia: ISO100 - 1ISO12800
Video: 1ISO100 - 1ISO6400

Fotografia: 0,5s ~ 1/8000 s
Video: 1/30 s ~1/8000 s

4000x3000

JPG

Auto
4000x3000 30P
MP4

70 Mbps

exFAT/Fat32

Microbolémetro VOx nao refrigerado

FOV: 42°

Distancia focal: 13 mm
Abertura: f/1,2

Distancia de focagem: 6 m ~ o

<50 mK@f/1,0, 25 °C
12 um
8-14um

Medicdo do centro/Medicao do pote/Medicao retangular

-20 °Ca 150 °C (modo de ganho elevado) e 0 °C a 550 °C
(modo de baixo ganho)

+3 °C ou leitura £3% (usando o valor maior) @ temperatura
ambiente varia de -20 °C a 60 °C

1~25m
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da temperatura

Zoom digital

Alerta de temperatura

Paleta
Tamanho foto
Formato foto

Modo de fotografia
Resolucao do video

Formato video

16x zoom digital

Limiares de alarme de temperatura alta e baixa, coordenadas
de relatério e valores de temperatura

Branco quente/preto
quente/laranja/arco-iris/cinzento/arco-iris/frio e quente

640x512

JPG (as imagens contém informagdes sobre a temperatura e
sdo analisadas por ferramentas SDK e PC especificas)

Auto
640x512@25FPS

MP4

Telémetro laser

Comprimento de onda

Precisdo de medicao

Alcance de medicao

905 nm

+ (1 m + Dx0,15%)
em que D é a distancia a um plano refletor vertical

5-1200 m

Gama mecanica

Alcance controlavel
Sistema de estabilidade

Velocidade maxima de
controlo (inclinagao)

Intervalo de vibracao
angular

Inclinacdo: -135° a 45°
Rolar: -45° a 45°
Rotacdo: -45° a 45°
Inclinagdo: -90° a 30°

Gimbal mecanico de 3 eixos (inclinagdo, rolar, rotacao)

100°/s

<0,005°

A.2.2 Fusion 4N (EVO Max 4N)

Camara de visao noturna
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Sensor de imagem Pixeis efetivos 2,3 M
FOV: 52°
Objetiva 35 mm distancia focal equivalente: 41,4 mm

Gama de zoom: 1 ~ 8x. E suportado o zoom vinculado.

Passo do pixel 12 um
Modo Auto/Manual:
Gama ISO ISO100 - 1SO450000

Modo visdo noturna:
Auto: ISO100 - 1ISO450000

Tamanho foto 1920%1200
Formato foto JPG

Modo de disparo Disparo unico (predefini¢do). Pressdo longa para disparo

continuo
Formato video MP4
Codificacdo video H.264, H.265 (predefini¢do)
Taxa de bits de video 20 Mbps (1920x1200 P30)
Video HDR Auto
Resolucao do video Modo visdao noturna: 1920x1200 P30
Sistemas  de  ficheiros oxFAT
suportados
Sensor de imagem 1/1,28" CMOS. Pixeis efetivos: 50 M
DFQV: 85°
Comprimento de distancia focal: 4,5 mm
Obietiva Comprimento de distancia focal equivalente: 23 mm
J Abertura: /1,9
Motor AF: SMA de 8 linhas, focagem PDAF
Distancia de focagem: 1 m ~ o
Auto:
Fotografia: ISO100 - 1ISO6400
Video: 1ISO100 - ISO64000*
Gama ISO

* Modo noturno: até 1SO64000
Manual:
Fotografia: ISO100 - ISO12800
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Video: ISO100 - 1ISO6400

Fotografia: 0,5 s~ 1/8000 s

Velocidade obturador Video: 1/30 s ~ 1/8000 s

Tamanho foto 4000%3000

Formato foto JPG

Modo de fotografia Auto

Resolucdo do video 4000%3000 30P

Formato video MP4

Taxa maxima de bits 70 Mbps

isgzr:t‘:zg: ficheiros exFAT/Fat32

Sensor de imagem Microbolémetro VOx nao refrigerado
FOV: 61°

el
Distancia de focagem: 2,2 m ~ «

Sensibilidade <50 mK@f/1,0, 25 °C

Passo do pixel 12um

Comprimento de onda 8-14 um

Método de medicdo Medicdo do centro/Medicao do pote/Medicao retangular

radiométrica

Gama de temperaturas -20 °C a 150 °C (modo de ganho elevado) e 0 °C a 550 °C
radiométricas (modo de baixo ganho)

Precisdo de medigao +3 °C ou leitura £3% (usando o valor maior) @ temperatura
radiométrica ambiente varia de -20 °C a 60 °C

Distancia de medicdo exata 1-25m

da temperatura

Zoom digital 8x zoom digital

Limiares de alarme de temperatura alta e baixa, coordenadas

Alerta de temperatura -
de relatdrio e valores de temperatura
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Branco quente/preto

Paleta . S e
qguente/laranja/arco-iris/cinzento/arco-iris/frio e quente

Tamanho foto 640x512

JPG (as imagens contém informagdes sobre a temperatura e

Formato foto ~ : .
sdo analisadas por ferramentas SDK e PC especificas)

Modo de fotografia Auto
Resolucdo do video 640x512 @30FPS
Formato video MP4

Telémetro laser

Comprimento de onda 905 nm

£ (1 m + Dx0,15%)

Precisdo de medicao A .
¢ em que D é a distancia a um plano refletor vertical

Alcance de medi¢do 5-1200 m

Inclinacdo: -135° a 45°
Gama mecanica Rolar: -50° a 50°
Rotagdo: -45° a 45°

Alcance controlavel Inclinacao: -90° a 30°
Sistema de estabilidade Gimbal mecanico de 3 eixos (inclinagdo, rolar, rotacao)
Velocidade maxima de
o 100°/s
controlo (inclinagao)
Intervalo de vibracdo <0,005°

angular

A.3 Controlo remoto

Autel Smart Controller V3

Material PC+ABS

269%189x66 mm (antenas dobradas)

Dimensoes 269x302x87 mm (antenas desdobradas)

Peso 1194 g (estojo de protecdo excluido)
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Temperatura de
funcionamento

Temperatura de
armazenamento

Grau de protecdo
Armazenamento interno
Extensdo microSD
Sistema operativo
Instalacdo da aplicagao
Desempenho video

HDMI

USB-C

USB-A

GNSS

Protocolo Wi-Fi

Frequéncia de operacao
Wi-Fi

Poténcia irradiada
isotropica efetiva (EIRP)
Wi-Fi

Bluetooth

Frequéncia de
funcionamento Bluetooth

Poténcia irradiada
isotrépica efetiva (EIRP)
Bluetooth

1365 g (estojo de protecao incluido)

-20°Ca40°C

+15 °C ~ +25 °C (durante um ano)
0 °C ~ +30 °C (durante trés meses)
-20 °C ~ +45 °C (durante um més)

IP43
128 GB
Nao suportada

Baseado no Android 11

Suporta a instala¢do de aplica¢des Android de terceiros

Reproducao suave de video 4K@24FPS H.264/H.265

Saidas video até 1080P@60FPS

Carregamento: suporta carregamento rapido PD/QC, até 65 W

Dados: USB3.1 Gen2

Carregamento: 5V/2 A
Dados: USB2.0

GPS+Galileo+BeiDou+GLONASS

802,11a/b/g/n/ac
Suporta 2x2 MIMO Wi-Fi

2,400 - 2,4835 GHz
5,725 - 5,850 GHz

2,400 - 2,4835 GHz:

<24 dBm (FCC); <20 dBm (CE/SRRC)
5,725 - 5,850 GHz:

<22 dBm (FCC/SRRC); <14 dBm (CE)

Bluetooth 5.0

2,400 - 2,4835 GHz

<11 dBm
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Transmissao de imagem

Antena

Banda de funcionamento

Poténcia irradiada
isotrépica efetiva (EIRP)

Distancia maxima de
transmissao

(Sem interferéncia e
bloqueio)

Tipo

Dimensdes

Brilho maximo
Resolucdo

Taxa de atualizacao

Controlo tétil

Tipo de bateria
Capacidade nominal
Tensao

Energia da bateria

Tempo de carregamento
Resisténcia da bateria

Substituicao da bateria

Antenas duplas, 1T2R, design amovivel

902 - 928 MHz*

* Aplicavel apenas as regides FCC.
2,400 - 2,4835 GHz

5,725 - 5,850 GHz

902 - 928 MHz:

<28 dBm

2,400 - 2,4835 GHz:

<28 dBm (FCC); <20 dBm (CE/SRRC)
5,725 - 5,850 GHz:

<28 dBm (SRRC/FCC); <14 dBm (CE)

FCC: 15 km
CE/SRRC: 8 km

LCD TFT

7,9 polegadas

2000 nits

2048x1536

60 Hz

Suporta toque de 10 pontos
Bateria

Li-Po 3S

5800 mAh

11,55V

67 Wh

Cerca de 120 minutos

2,5 horas (brilho méaximo)
4,0 horas (50% de brilho)

N3o suportada
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A.4 Bateria inteligente

Bateria inteligente MDX_8070_1488

Dimensdo da bateria 158,4x74,3x50,7 mm
fanciomamento 20°Cas0°C

Tipo de bateria LiPo 4S

Capacidade nominal 8070 mAh

Energia da bateria 120 Wh

Tensao 14,88 V

Limite de tensdo decarga 17,0V

Poténcia de carregamento

. 120 W
nominal
Po,te'naa de carregamento 247 W
maxima
Peso 520 g

+5 °C ~ +45 °C*

(Quando a temperatura da bateria é inferior a +5 °C, a bateria
para de carregar e ativa o auto aquecimento.

Quando a temperatura da bateria é superior a +45 °C, a bateria
para de carregar).

Armazenamento da bateria

Temperatura de
armazenamento ideal

Temperatura de
carregamento da bateria

+22°C~+28°C

Temperatura e humidade
de armazenamento

Carregador de bateria MDX120W

Entrada de alimentacdao 100-240 V~ 50/60 Hz, 3,0 A

-10 °C~+30 °C, 65£20% HR

Porta de saida Interface de carregamento da bateria/ USB-C

Interface de carregamento

da bateria 1= 0
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Interface de carregamento

USB-C 50V=3,0A,90V=30A, 12,0V=25A

Poténcia total de saida 120,0 W Max
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Anexo B Declaracao de conformidade

Declaracao de conformidade

Produto: EVO Max 4T, EVO Max 4N
N.? de modelo: MDX
Nome do fabricante: Autel Robotics Co., Ltd.

Endereco do fabricante: 601,701,801,901, Bloco BI, Nanshan iPark, N.° 1001 Xueyuan
Avenue, Distrito de Nanshan, Shenzhen, Guangdong, 518055,
China

Nos, Autel Robotics Co., Ltd., declaramos sob nossa exclusiva responsabilidade que o produto acima
referido se encontra em conformidade com os requisitos aplicaveis das seguintes diretivas:

Diretiva RED: 2014/53/UE

Diretiva RoHS Reformulada: 2011/65/UE

Regulamento Delegado UAS: 2019/945/EU 2020/1058/UE
Diretiva Maquinas: Anexo 12006/42/CE

A conformidade com estas diretivas foi avaliada para este produto através da demonstracao da
conformidade com as seguintes normas e/ou regulamentos harmonizados:

Seguranca EN IEC 62368-1:2020+A11:2020

CEM ETSI EN 301 489-1 V2.2.3 (2019-11)
ETSI EN 301 489-3 V2.3.2 (2023-01)
ETSI EN 301 489-17 V3.2.4 (2020-09)
ETSI EN 301 489-19 V2.2.1 (2022-09)
EN 55032:2015+A11:2020+A1:2020
EN 55035:2017+A 11:2020

EN IEC 61000-3-2:2019+A 1:2021

EN 61000-3-3:2013+A1:2019+A2:2021

Radio ETSI EN 300 328 V2.2.2 (2019-07)
ETSI EN 301 893 V2.1.1 (2017-05)
ETSI EN 300 440 V2.2.1 (2018-07)
ETSIEN 303 413 V1.2.1 (2021-04)
ETSI EN 303 213-5-1 V1.1.1 (2020-03)
ETSI EN 305 550-1 V1.2.1 (2014-10)
ETSI EN 305 550-2 V1.2.1 (2014-10)

Saude EN IEC 62311:2020
EN 50665:2017

RoHS 2011/65/UE
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Regulamento Delegado UAS | prEN 4709-001: 03.2023 com D5 WGS

prEN 4709-002: 02.2023 com Edicédo P1, fevereiro 2023
prEN 4709-003: 02.2023 com Edi¢édo P1, fevereiro 2023
prEN 4709-004: 02.2023 com Edicédo P1, fevereiro 2023

Diretiva Maquinas ENISO 12100

O organismo notificado, Bay Area Compliance Labs Corp, nimero de organismo notificado: 1313,
realizou o exame UE de tipo em conformidade com o anexo III, médulo B, da Diretiva 2014/53/UE do
Conselho e emitiu o certificado de exame UE de tipo: B2302226.

O organismo notificado, LGAI Technological Center S.A./Applus, nimero de organismo notificado: 0370,

realizou o exame UE de tipo em conformidade com o anexo III, médulo B, do Regulamento (UE) n.°
945/2019 e emitiu o certificado de exame UE de tipo: 0370-UAS-0008.

Assinado por e em nome de: Autel Robotics Co., Ltd.

Localidade: Shenzhen, China Data: 13/01/2024
Nome: Cheng Zhuanpeng Cargo: Representante legal
Assinatura: C}'\eﬂﬂ Z/lmm ‘ﬁ
Anexo I
Descri¢ao mix. Modelo Versio SW Descricao Numero de série
de produto
Quadricoptero
EVO Max 4T MDX V1.7.0.97 equipado com | 1748FEV3HMA923XXXXXX
4T Gimbal
Quadricoptero
EVO Max 4N MDX V1.7.0.97 equipado com | 1748FEV3HMA923XXXXXX
4N Gimbal
Bateria MDX 8070 1488 |/ Bateria drone | 1748CBE46232515XX
Control Controlo
Ontroto EF9-3 V1.6.0.87 |remoto  de | TH79232XXXXXX
remoto
drone
Adaptador MDX120W / Adaptador  de /
drone

*Nota: o fabricante lancara software atualizado para corrigir erros € melhorar o desempenho apo6s a
colocacao do produto no mercado. Todas as versdes atualizadas langadas pelo fabricante foram
verificadas como estando em conformidade com os regulamentos aplicaveis. Todos os parametros de RF
(por exemplo, poténcia de RF, frequéncia) ndo estdo acessiveis aos utilizadores finais ¢ ndo podem ser
alterados por terceiros. A conformidade do produto com os requisitos da UE ¢ assegurada pela avaliagao
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dos sinais GNSS. Os parametros de radio s@o definidos automaticamente de acordo com a regido
detetada, o utilizador ndo tem capacidade de alterar estas definigdes.

O nivel de poténcia sonora garantido para este equipamento UAS ¢ de 87 dB(A).
O objeto da declaragdo descrita acima € da classe 2.

Para transferir documentacdo, visite: https://www.autelrobotics.com/doc/591/.
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