HUBSAN X4 PRO REAL TIME FPV
INTRODUZIONE GENERALE
L’ Hubsan X4Pro è un prodotto di alta tecnologia, un quadricottero di medio livello il quale è perfetto per fotografie aeree. E’ equipaggiato con uno stabile ed accurato giunto cardanico a 3 assi, una camera per fotografie aeree da 1080p HD, un avanzato sistema di controllo del volo.  Il trasmettitore Android è idoneo per controllare la camera a lunga distanza, video trasmissioni, volo automatico da stazione base, volo FPV, programmi di scambio colloqui e molto altro ancora. L’ Hubsan X4Pro potrà aiutarti per un volo stabile,  video e foto di qualità HD.
FPV: First Personal View è uno dei sistemi più idonei per dare all’utilizzatore una esperienza di volo   semplice.
ACCESSORI INCLUSI
1) Nella confezione (ricevuta dallo scrivente) era compreso il sottoelencato materiale: un X4Pro completo di antenna stilo rice/trasmittente per il collegamento con l’ H7000, una batteria Li-Po ricaricabile a 11.1V/7000mAh, due set di eliche A e B (8 pezzi in totale), una chiave per rimuovere le eliche, un set di 4 para eliche, un gimbal a 3 assi completo di componentistica per attutire le vibrazioni, una camera HD da 1080p.
Un trasmettitore H7000 completo di batteria a 2 celle Li-Po ricaricabile a 7.4V/5400mAh, una cinghia a tracolla ed un parasole. Un alimentatore AC/DC a 110-240V, un caricatore bilanciato per batterie Li-Po, un cavo micro-USB per il trasferimento dati ed una serie di manuali d’uso..

INTRODUZIONE
2)  Il Sistema HUBSAN X4 PRO consiste in   un quadricottero, fotocamera, gimbal, paraeliche, sistema di alimentazione, sistema di controllo del volo ed sistema di radio trasmissione.

Equipaggiamento di trasmissione: doppio sistema di trasmissione, mappa e mantenimento traccia, sistema tracciamento punti, volo automatico, modo di trasmissione FPV, modalità video e foto.
Equipaggiamento X4 Pro: gimbal 3 assi, fotocamera, sistema di potenza (motori ed eliche), protezione per le eliche.
Modi di funzionamento x4Pro: modalità per tenere l’altitudine, la posizione, tracciamento, ritorno a casa (RTH) e headless (???????).
PREPARAZIONE ALL’ USO
BATTERIE
1) Preparare le batterie: si deve essere sicuri che il seguente equipaggiamento sia completamente carico prima di volare e cioè  per la trasmittente a 7.4V, la telecamera a 3.7V e X4Pro con gimbal 3 assi entrambi a 11.1V.
1.1) La batteria dell’ X4 Pro è una ricaricabile a 3 celle con tensione di 11.1V e 7000mAh, questa va sempre caricata con il caricatore Hubsan.
          Specifiche della batteria: temperatura di carica 0°/40°C, scarica -20°/50°C, umidità <80%.

1.2) Carica: connettere la batteria al caricatore bilanciato e questo alla presa in CA; le luci al led avranno un colore rosso fisso quando sta caricando e diventeranno verdi quando la carica sarà terminata. Il tempo di carica è di circa 180 minuti (si presuppone che questa valutazione sia riferita alla batteria a 3 celle dell’ X4 Pro, la carica della batteria dell’ H7000, a 2 celle, avviene con la stessa metodologia).
           La protezione dal sovraccarico previene danni alla batteria smettendo di caricarla quando questa ha raggiunto i 12.8V.

           La protezione da sovrascarica protegge la batteria staccandola dall’alimentatore quando    questa raggiunge 8.4V.
           La protezione da cortocircuito stacca l’alimentazione non appena il corto è   stato rilevato.
1.3) Accensione/spegnimento dell’ X4 Pro:
accensione: mettere la batteria nello scomparto e connetterla allo spinotto con la polarità            

corretta. Quando l’ X4 Pro è acceso, si accenderanno a rotazione i led di  colore blu.
spegnimento: disconnettere la batteria dallo spinotto per togliere l’alimentazione dell’ X4  Pro così i led si spegneranno.
1.4) Per controllare la carica della batteria del drone, l’ X4 Pro ed il trasmettitore dovranno colloquiare ed una volta finita questa procedura si visualizzerà lo stato di carica sul display del trasmettitore posto sopra il monitor dello stesso. Ricaricare sempre parzialmente la batteria prima di conservarla (???). Le batterie LiPo mantengono la carica per un lungo periodo a circa il 50% o 3.5V per cella. (???). Non è di norma necessario ricaricare delle batterie LiPo conservate, salvo che siano state conservate per periodi più lunghi di 3-6 mesi. Se la batteria è stata sovraccaricata non è possibile ricaricarla di nuovo (???).

SICUREZZA
2.1)  Note importanti sulla sicurezza: questo X4 Pro non è un gioco. Ogni uso                                                  improprio di questo prodotto produrrà  gravi danni. Si deve essere sicuri per la propria sicurezza, quella degli altri e  dei luoghi intorno. Si raccomanda di iniziare ad imparare a volare con l’aiuto di piloti esperti. E’ vostra responsabilità controllare il regolamento di volo del vostro Paese.
       2.2)  Note importanti di sicurezza per le batterie LiPo: l’ X4 Pro è alimentato da una batteria              
                LiPo. Per evitare rischio di incendi o danni non caricare  mai la vostra batteria quando è   
                inserita nel contenitore dell’X4 Pro. Se non fai volare il drone per una settimana o più                
                conserva la batteria approssimativamente al 50% della carica per mantenerla in forma   
                (???).

PREPARARE L’ X4 PRO
       3.1)  Introduzione all’ X4 Pro: vedi fotografie.
    3.1.1) Introduzione al sistema di controllo al volo: l’ Hubsan X4Pro è facile da usare e molto stabile. E’ idoneo a tutti i comandi di base del volo e include il salvataggio in caso di perdita del controllo, l’allarme alimentazione e la funzione IOC (???). 
Modulo del sistema di controllo del volo: la scheda madre contiene la CPU del sistema di controllo del volo, connette tutti i moduli per il processo del controllo. La scheda IMU include i sensori inerziali, stabilizzatore di volo ed il barometro per misurare l’altitudine. Il modulo GPS e bussola hanno la funzione di mantenere la posizione e navigazione. Le luci al led indicano la condizione del sistema di controllo al volo.
FOTOCAMERA
       3.2)  Preparare la fotocamera: inserire la batteria nella fotocamera ed attaccarla sul gimbal (nella realtà la batteria era già installata nel contenitore della fotocamera ed attaccata allo zoccolo ed a sua volta la fotocamera era già installata sul supporto del gimbal). Premendo il bottone di accensione  puoi effettuare foto e video (premendo il bottone di accensione la fotocamera non si è accesa quindi presumo che fosse scarica tant’è che una volta attaccata alla presa USB del PC si è caricata). L’utilizzatore può anche usare il trasmettitore H7000 per registrare e vedere i video.
    3.2.1)   Istruzioni per i pulsanti della fotocamera: l’ accensione avviene premendo il pulsante per <2 secondi e lo spegnimento avverrà per >2 secondi. La registrazione  video avviene premendo il pulsante posto sulla sinistra di quello di alimentazione, premendolo di nuovo si fermerà. Le foto e video si possono effettuare anche attraverso il monitor dell’ H7000 (per maggiori dettagli fare riferimento all’opuscolo “GROUND STATION INSTRUCTION MANUAL”.
    3.2.2)  Scheda microSD: inserire o rimuovere la scheda  quando l’alimentazione è spenta. La microSD va inserita nella fessura posta sopra il pulsante di accensione/spegnimento. Questa non viene fornita nella confezione. Acquistandola si può utilizzare una scheda in classe 4-6 da 4 a 32 GB e deve essere formattata in precedenza. 
Inserire la microSD quando la fotocamera è accesa può rovinare la scheda o i dati in essa contenuti. Per formattare la microSD tenere premuto il pulsante di accensione della fotocamera per più di 5 secondi o formattarla con il metodo “32KB” su un computer prima di installarla nella fotocamera. 
   3.2.3)   Lettura dei dati e ricarica della fotocamera: quando la fotocamera è accesa utilizzare il cavo in dotazione micro-USB per connetterla ad un computer e copiare foto e video su un hard-disk. 
I file possono essere trasferiti soltanto quando la fotocamera è accesa. Si potrà ricaricare dal computer quando è spenta. Non può fare foto e video quando è connessa al computer. Rimuovere il cavo micro-USB durante la ripresa. La fotocamera si spegnerà automaticamente quando verrà rimosso il cavo micro-USB dal computer. La batteria della fotocamera si caricherà quando viene connessa all’ X4Pro (???) o al computer (collegando la batteria al PC si accenderà un led rosso fisso vicino allo zoccolo del connettore che indica lo stato di carica, una volta caricata il led si spegnerà)  con una corrente di circa 500mAh per avere 3.7V/670mAh (????).
   3.2.4)    Luci di segnalazione della fotocamera:  luce blu fissa>camera in standby, luce blu fissa e rossa lampeggiante ogni secondo>sta registrando, blu fissa e rossa fissa>camera bloccata, blu lampeggiante ogni secondo>microSD potrebbe essere piena, mancante o bloccata, blu lampeggia velocemente>microSD piena, rossa lampeggiante velocemente>batteria con poca carica.
    3.2.5)    Installazione della fotocamera: svitare le viti e rimuovere il supporto, metterla nella slitta con la faccia rivolta verso l’esterno, rimettere il supporto ed riavvitare le viti, mettere il cavo dati nell’interfaccia USB e collegare l’altro lato del cavo all’interfaccia esterna (per maggiori dettagli vedere il paragrafo 3.3.1) (come già detto la camera era già stata installata sul supporto del gimbal). Nota importante: il supporto del gimbal prevede la possibilità di installare camere GOPRO 3 e 4.
PREPARAZIONE DEL GIUNTO CARDANICO
      3.3)  Le caratteristiche  indicano  che ha una accuratezza del controllo di +/-0.03°,  un range in  

               verticale da +65° a -125° mentre in orizzontale +/- 145°,  una rotazione  automatica di +/-    
               40° quando l’ X4Pro s’inclina e ciò per garantire riprese stabili.
   3.3.1)  Installazione del giunto cardanico a 3 assi:  rimuovere dal supporto il giunto cardanico a 3  
              assi,  posizionarlo  nella  scanalatura  inferiore con fessura unitamente 
               all’equipaggiamento di resistenza agli urti e farlo scivolare fino al blocco sul telaio. Inserire 
              il cavo  del  segnale  del  giunto cardanico nello slot del giunto cardanico,   il cavo  della
              trasmissione  immagini  della  fotocamera nello slot di  sinistra, connettere il cavo di
              alimentazione,  dopo  l’installazione accendere l’ X4Pro, (connettendo la batteria),  il
              giunto cardanico verrà alimentato posizionandosi automaticamente in maniera stabile. I
              commutatori rotanti T1 e T2 vengono utilizzati per controllare la rotazione laterale e quella
             frontale in su e giù del  giunto cardanico. (si  tenga  conto  che il giunto cardanico era già
               installato sul corpo dell’ X4Pro così come tutti i collegamenti già inseriti).
   3.3.2)   Controllare il giunto cardanico e gestione dei guasti: il mancato allineamento può essere  

               causato da caduta, colpi o superficie non livellata. Volare con la nebbia o nubi può causare  

                condensa e portare ad un difettoso allineamento, perciò si dovrà asciugare il giunto prima  
              dell’uso.
PARACADUTE
      3.4)   Traduzione non effettuata in quanto non fornito nella confezione.
ELICHE
      3.5)   Preparazione del set eliche:  l’ X4Pro è  equipaggiato  con  eliche grigie e nere  (quelle in  

                                                             dotazione sono tutte nere) da 9 pollici = 22.86 cm.
                Le  eliche  sono  le parti più soggette a guasti nel quadricottero.  I ricambi possono essere  
                acquistati dalla Hubsan.
  3.5.1.)    Introduzione: le eliche A e B vanno avvitate (a mano, aggiungo io) sui rispettivi bracci A e  

                B tenendo conto che  le A devono essere avvitate in senso antiorario, mentre le B devono 
                essere avvitate in senso orario.
   3.5.2)  Metodo:  Prendere le eliche A e B dalla confezione e avvitarle sui corrispondenti alberi  

              motore.
Le eliche sono disegnate per essere strette facilmente. Non avvitarle in maniera troppo stretta e non usare colla per fissaggio. Essere sicuri che le eliche nere e grigie (sono tutte nere) vengano  installate correttamente.  Il quadricottero non potrà volare se le eliche vengono installate in maniera errata. Indossare i guanti quando si installano le eliche per evitare sottili graffi, infatti le eliche sono affilate.
   3.5.3)  Rimozione:  tenere  il  motore  fermo  con l’apposita chiave in dotazione per rimuovere le  

               eliche. Rimuovere in senso orario quelle A ed in senso antiorario quelle B. Controllare che  
              siano installate correttamente e strette prima di ogni volo.  Che siano in buone condizioni,  
              cambiando quelle rotte,  invecchiate  e  di  scarsa  qualità  prima di ogni volo.  Per evitare  
              lesioni non toccarle quando girano i motori. Usare sempre eliche Hubsan per essere sicuri  
              di avere le migliori esperienze di volo.
PROTEGGI ELICHE
   3.5.4)   I   proteggi   eliche   sono   opzionali   (nella   confezione   erano   già   presenti),  ma  noi  
               raccomandiamo agli utilizzatori di usarle per facilitare il volo protetto. Avvitare le viti per  

               installare i  proteggi eliche come mostrato nella figura  (praticamente  i  proteggi  eliche  
               vanno  bloccati  nella  parte  sottostante  del  motore  e  fissate  ciascuna con due viti con 
               l’apposita  chiave  a brugola.  ATTENZIONE:  ci sono due proteggi eliche con la lettera A e  
                due  con  la  lettera  B  che  vanno chiaramente installate rispettivamente sui bracci A e B,  
               perché ????).
INSTALLAZIONE ANTENNA TRASMITTENTE 5.8 GHZ
         4)   Allineare l’ antenna con il suo connettore sull’ X4Pro. Girare in senso orario per fissarla.  
                Essere sicuri che l’antenna è dritta ed in linea con il carrello di atterraggio.
COPRI SCHERMO E CINGHIA SOSTEGNO
         5)    Attaccare il copri schermo e la cinghia di sostegno negli appositi agganci del trasmettitore
PREPARAZIONE TRASMETTITORE INTELLIGENTE
         6)   L’ H7000 è un nuovo trasmettitore intelligente per FPV: è la combinazione di un  

               trasmettitore con un tablet Android il quale fornisce informazioni importanti come la  
               visualizzazione della posizione dell’X4Pro ed il volo. E’ equipaggiato con un luminoso 7”  
              con risoluzione 1280x720, IPS monitor LCD ed un processore dual-core da 1GHz.
 L’ H7000 risponde agli standard CE e FCC.
Questi può operare in modalità 1 o 2. La modalità 2 prevede che la leve di accelerazione sia sulla sinistra.
      6.1)  Introduzione: sotto le informazioni per il funzionamento in modalità 2.

               [01] 2.4 GHz Antenna: trasmette il segnale per il controllo del volo.
               [02] levetta GPS: in alto attiva l’ Hold Mode, in basso si disattiva.
               [03] levetta A: in alto attiva Headless, in basso si ha la funzione normale.
               [04] leva accelerazione motori e timone: in alto l’ X4Pro sale ed in basso scende,
                                                                                   a sinistra ruota su se stesso a sinistra
                                                                                   a destra ruota su se stesso a destra.
               [05] deviatore timone: regola l’assetto della deriva di rotazione o di rotazione su se  

                                                     stesso a sinistra o destra.
               [06] gancio per fissare il parasole del trasmettitore.
               [07] deviatore accelerazione motori: posto normalmente a sinistra (???) è da considerare  

                       neutrale. Tenendolo premuto verso il basso per alcuni secondi  i led si accenderanno  
                       o spegneranno.
                [08] deviatore avanti/dietro: alzando il deviatore si avrà un assetto regolare per la deriva  
                       avanti o dietro.
               [09] deviatore sinistra/destra: regola la deriva a sinistra o destra.
               [10] leva avanti/dietro-sinistra/destra: portandolo in alto o in basso l’ X4Pro andrà avanti   

                       o dietro, posizionandolo a sinistra o destra l’ X4Pro volerà a sinistra o destra.
               [11]  levetta B: in alto è attiva la funzione di tracciamento del volo, in basso si   disattiva.
               [12]  levetta  RTH: in alto è attiva la funzione RTH, in basso si disattiva.
               [13]  antenna 5.8 GHz: utilizzata per la rice-trasmissione del segnale video e foto.
               [14]   pulsante accensione/spegnimento: accende e spegne il trasmettitore (il concetto di  
                         accensione/spegnimento è riferito unicamente ad alcune funzioni non all’intero  
                         apparato, infatti (almeno così io credo) per spegnere lo schermo a 7” a colori del-  
                          l’H7000 si deve alzare la linguetta in gomma posta nella parte superiore del  
                          trasmettitore  e schiacciare il primo tasto sulla sinistra numerato con il [19].
              [15]   grande monitor LCD per il sistema Android: visualizza il tracciamento del volo,        
                        immagini video e così via.
              [16]   video OLED del trasmettitore: mostra i valori del trasmettitore.
              [17]   pulsante PARTENZA: premendolo unitamente a quello di accensione, il trasmettitore  
                        si connetterà/disconnetterà con l’ X4Pro. Se si premerà questo pulsante si  
                        accenderanno/spegneranno i motori.
              [18]   commutatore rotante T1: controlla l’oscillazione del gimbal verso l’alto a sinistra o  
                         destra.
              [19]    pulsante accensione/spegnimento sistema Android.
              [20]    presa USB sistema Android.
              [21]    presa cuffia.
              [22]    commutatore rotante T2: controlla la rotazione del gimbal verso o il basso
              [23]    presa USB trasmettitore.
              [24]    presa A/V.
INSTALLAZIONE BATTERIA TRASMETTITORE
     6.2)   Il trasmettitore è dotato di una batteria ricaricabile Li-Po a 2 celle da 7.4V e 5400 mAh. Per  

             installare la batteria di deve rimuovere il coperchio posteriore premendolo verso il basso  
              dove ci sono gli indicatori. Connettere la batteria allo zoccolo femmina posto all’interno  
             del vano e sistemarla all’interno dello stesso. Spingere poi il coperchio verso l’alto facendo  
              attenzione che sia chiuso correttamente. 
Il connettore della batteria ha una protezione per  evitare l’inversione di polarità.  Se il connettore non entra nella presa non forzarlo poiché potrebbe essere stato inserito al contrario. Se il coperchio non si chiude correttamente controllare che la batteria sia stata ben inserita nel vano che la contiene. Ogni volta che si deve usare la batteria assicurarsi che sia ben carica. Se la tensione della batteria è troppo bassa  il trasmettitore emetterà un allarme sonoro quale indicazione che questa dovrà  essere immediatamente caricata. Se il trasmettitore rimane inattivo per più di una  settimana caricare la batteria prima dell’uso. 
ACCENSIONE TRASMETTITORE
      6.3)  Spingere in basso  le levette [02], [03], [11] e [12], spingere per alcuni secondi il pulsante  

               [14] che si illuminerà e così si accenderà il trasmettitore, lo stesso emette un tono per una  
              volta, il display OLED [16] si accenderà e mostrerà i parametri correnti. 

METODO DI ASSOCIAZIONE TRASMETTITORE--X4PRO
      6.4)  Il trasmettitore ha la necessità di colloquiare con l’ X4Pro prima di volare. Se viene  

              mostrata l’indicazione “Data Link Lost” vorrà dire che non è avvenuta l’associazione. Sarà  
              necessario riassociarli se si cambia il  trasmettitore o l’ X4Pro. 
              METODO DI ASSOCIAZIONE: premere entrambi i pulsanti ACCENSIONE [14] e PARTENZA  

              [17] fino a quando il display OLED mostrerà la scritta “System Initialize”, accendere l’  
              X4Pro, collegando la batteria, quando il display mostrerà la scritta “Bind the Plane”. Il  
              collegamento sarà finito in 3 secondi. Se il collegamento fallisce, si deve rialimentare il  
              trasmettitore e l’ X4Pro ancora una volta.
INTRODUZIONE ALLE FUNZIONI DELL’ INTERFACCIA LCD
      6.5)
           Livello batteria X4Pro----------------(BAT  65%            TIME       00.19(---Time
           Liv. alimentazione trasmettitore---(TX    35%            DIST            0m(---Distanza X4Pro/Tx.

           Livello potenza del segnale---------(RF     88%            ALT         +  3m(---Altitudine

           Quantità satelliti GPS-----------------(GPS       0            DIR            NE  (---Direzione
           Altitudine Hold-------------------------(ALT   Hold               Headless
           Allarme batteria bassa trasm.-----(Low Battery TX
ISTRUZIONI PER IL SEGNALE D’ ANTENNA
      6.6)  Il segnale  video  dal  vivo  ha una  portata di circa 1 Km.   Al  fine  di  ottenere la migliore  
              distanza    possibile,    essere    sicuri    che    l’antenna   del   trasmettitore sia  posizionata  
               verticalmente senza ostacoli fra i due quando l’ X4Pro è in volo. Tenere l’antenna verticale  
              puntando sempre la faccia della stessa, dove è visibile il logo Hubsan, verso l’ X4Pro.
PREPARAZIONE AL VOLO
Quando l’assemblaggio è finito è utile fare pratica oppure ricevere supporto prima di far volare l’ X4Pro. I simulatori di volo sono di grande aiuto così come  ci sono piloti esperti che saranno felici di mostrarvi come volare.
Ambiente di volo per l’ X4Pro: volare con l’ X4Pro in un’area molto grande. Il segnale GPS può diventare più debole e la funzione RTH possono non essere affidabili se questi vola intorno agli alberi o edifici. Non far volare l’ X4Pro con tempo cattivo così con vento forte, nebbia, neve o pioggia. Quando sta volando tenere l’ X4Pro lontano da barriere, persone, cavi elettrici, alberi, altri ostacoli o tralicci radio. Interferenze magnetiche possono produrre problemi di volo nelle vicinanze dei due poli terrestri. Non far volare l’ X4Pro in aree proibite da leggi e regolamenti del vostro Paese.
Controlli prima del volo: essere sicuri che le batterie di tutti gli apparati in uso siano completamente cariche prima di decollare. Essere sicuri che le eliche siano integre, non danneggiate ed installate correttamente. Verificare che le vibrazioni del giunto cardanico siano ridotte al minimo e che l’installazione sia corretta. Se usate il paracadute verificate che il connettore è inserito e che la batteria sia completamente carica. Se intendete fare video o foto, essere sicuri che la memori card è installata e che abbia sufficiente memoria per i vostri scopi. Verificare il funzionamento della camera e del giunto cardanico prima di decollare.
CALIBRAZIONE DELLA BUSSOLA
1)  Dopo che l’ X4Pro è stato alimentato (ricordo che l’alimentazione avviene collegando il connettore dell’ X4Pro con quello della batteria) , i led blu lampeggiano a rotazione. Mettere l’ X4Pro su un piano livellato e non muovetelo. Il display del trasmettitore mostrerà la scritta “Check Compass” indicando che sta controllando la bussola. Tenete l’ X4Pro su un piano livellato e ruotatelo lentamente (orizzontalmente???) fino a quando la scritta scompare.  
Se l’ X4Pro rileva anomalie nel sensore della bussola entrerà in modalità calibrazione bussola. Il display del trasmettitore mostrerà la scritta “CAL compass 1”, quindi si dovrà ruotare l’ X4Pro in senso orizzontale fino a quando compare la scritta “CAL compass 2” a questo punto ruotarlo in senso verticale fino a quando quest’ultima scompare. La bussola ora è perfettamente calibrata.
Si può utilizzare un ulteriore metodo di calibrazione della bussola usando la levetta del GPS [02]. Evitare di calibrare la bussola con forti campi magnetici, chiavi, calamite o grosse masse metalliche.

CALIBRAZIONE CON GPS
1.1) Metodo: portare la leva di accelerazione motori completamente in basso, muovere velocemente la levetta del GPS in alto ed in basso fino a quando il display mostra la scritta “CAL compass 1”, ruotare orizzontalmente  l’X4Pro fino a quando compare la scritta “CAL compass 2”, ruotarlo verticalmente fino a quando la scritta scompare, ciò indica che la calibrazione è terminata con successo.
VERIFICA DELLA FUNZIONALITA’ DEL GPS
1.2)  Far volare l’ X4Pro dopo che i valori del GPS vanno da 6 in su al fine di mantenere la posizione e la funzionalità del RTH.
ACCENSIONE/SPEGNIMENTO MOTORI
2) Accensione motori: spingere delicatamente la levetta [04] in basso  sinistra e la levetta [10] in basso a destra, rilasciarle delicatamente dopo che i motori si saranno accesi. Oppure premere per un secondo il pulsante START [17] ed il display OLED mostrerà la stato dell’ X4Pro (????).
Spegnimento motori: con i motori accesi effettuare la stessa manovra di quando sono stati accesi, così i motori di spegneranno. Oppure premere il pulsante di START per un secondo ed i motori si fermeranno.
Attenzione, non fermare i motori mentre l’ X4Pro è in volo poiché si causerà la caduta. Spingere la leva di accelerazione motori [04] delicatamente in basso, la leva rimarrà bloccata in basso e l’ X4Pro scenderà lentamente. Riportarla in posizione neutra una volta che l’ X4Pro sarà atterrato.
VOLO BASE
3)  Questo manuale mostra  la modalità di volo tipo 2: vedere le figure di pag. 22 e 23 o i paragrafi precedenti.
FUNZIONE DELLA PROTEZIONE DOVUTA A UN BASSO SEGNALE
4)  Se l’ X4Pro perde il segnale del trasmettitore, il sistema di controllo del volo prenderà il controllo dell’ X4Pro riportandolo al punto di partenza e lo farà atterrare automaticamente (sempre che le funzioni GPS e RTH non siano  state disattivate): questo eviterà che l’ X4Pro si perda. 
Punto di partenza:  quando l’ X4Pro entra in modalità di volo protetto con 6 o più satelliti GPS, questi registrerà la posizione del punto di partenza (????)
CONDIZIONI PER LE QUALI VIENE ATTIVATA LA PROTEZIONE DOVUTA A BASSO SEGNALE
      4.1)   Il trasmettitore si spegne (attenzione non che vengono spenti i motori: non è la stessa cosa). La distanza di volo va al di là dell’effettiva portata del segnale del trasmettitore. Ci sono degli ostacoli fra trasmettitore e X4Pro. Il segnale del trasmettitore viene interferito da altri forti segnali.
USCITA DALLA MODALITA’ RTH
      4.2)   Abbassare la levetta della funzione RTH [12] e la levetta B [11] per far uscire l’ X4Pro dalla funzione RTH. 
Essere sicuri che l’ X4Pro possa tornare tranquillamente al suo punto di partenza quando il segnale viene perso,far volare l’ X4Pro in uno stato di totale sicurezza del volo. Se la quantità di satelliti GPS scende sotto i 6 per 20 secondi, quando sta tornando a casa, questi scenderà automaticamente. Quando è in modalità RTH, questi non potrà evitare ostacoli quindi si deve valutare l’altezza di volo per evitarli nel percorso.
FUNZIONE INTELLIGENTE DELL’ALLARME BATTERIA
5)  Quando la tensione della batteria dell’ X4Pro scende sotto i 10.8V, il quadricottero inizierà lentamente a scendere. A questo punto il quadricottero potrà ancora salire se viene alzata la leva del gas, ma si dovrà farlo atterrare appena possibile.
           Livello batteria X4Pro----------------(BAT  65%            TIME       00.19
                                                                         TX    35%            DIST            0m
                                                                         RF     88%            ALT         +  3m
                                                                         GPS       0            DIR            NE
                                                                         ALT   Hold               Headless
           Allarme batteria bassa TX-----------(Low Battery TX
RISOLUZIONE DEI PROBLEMI
1)  Il motore non parte: ricalibrare il trasmettitore.
Spingere in alto a sinistra le levette [04] e [10] e mantenerle in posizione e poi accendere il trasmettitore [14]. Sul display apparirà la scritta “calibrate Stick”, muovere le due levette in un movimento circolare per circa 3 volte, rilasciare le due levette e premere qualche (????) deviatore [05-07-08-09] per salvare e uscire (da dove??).
2)  L’X4Pro deriva durante il volo: quando voli tenerlo in posizione per 10 secondi per calibrare i sensori.
3) La posizione per rilevare i satelliti GPS non è buona: controllare l’ambiente circostante con attenzione per verificare cosa interferisce il GPS, se l’area è esente da interferenze ricalibrare la bussola (vedi pag.10)
4) Il trasmettitore fa “beep-beep: controllare la carica della batteria, fermare il volo e caricare la batteria.
5) L’ X4Pro emette un “beep-beep” quando è acceso: ricaricare nuovamente il programma di controllo del volo.
6) Il trasmettitore perde il controllo e l’ X4Pro non può essere trovato: spingere verso l’alto il deviatore RTH [12] così la funzione si attiverà. Quando il trasmettitore localizza l’ X4Pro e riceve il segnale, se l’utilizzatore vuole operare in manuale sull’ X4Pro, le levette RTH [12] e tracciamento del volo B [11] devono essere abbassate.
7) Nessun video sullo schermo: guardare la camera, se i cavi di collegamento non ci sono o la carica della batteria è troppo bassa non si potrà vedere alcun video.
8) Il giunto cardanico non lavora dopo che i commutatori rotanti vengono mossi [18-22]: controllare il cavo che collega il giunto, dopo una caduta si potrebbe essere staccato. (io aggiungerei che potrebbero esserci anche dei problemi di natura anche meccanica).
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