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Version 2.0

Verbesserungen:

- Startprobleme geldst

- Modell landet nicht jedes mal bei schwachem GPS

- Im GPS Modus ist der Quadrokopter nun agiler und fliegt deutlich angenehmer

Anleitung fiir das Updaten des zoopa Q Evo 550

1. Software installieren
Bitte Laden Sie die Software herunter und installieren diese. (Download (iber den orangenen Button)
http://ardupilot.com/downloads/?did=82

2. Modell mit dem PC verbinden
Verbinden Sie den Quadrokopter nach der Installation per USB-Kabel mit Threm PC.
Der USB-Anschluss befindet sich auf der Riickseite des Modells.
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3. Modell mit Software verbinden
Offnen Sie den Mission Planner und wéhlen Sie den entsprechneden USB Port aus (oben
rechts im Auswahifeld).
Setzten Sie die Datenrate auf 115200 (sollte bereits eingestellt sein).
AnschlieBend klicken Sie auf ,Connect”.
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4. Parameter Datei laden
Sobald das Modell erfolgreich mit den Mission Planner verbunden ist, wechseln Sie in das
Menu: ,CONFIG TUNING" -> ,Full Parameter List",
Uber den ersten Button ,Load from file" kénnen Sie nun die runtergeladene Parameterda-
tei (Evo2.0.param) ins Programm laden. Wenn Sie jetzt noch auf ,Write Params" klicken,
werden die Parameter zum Modell geschickt und gespeichert.

5. Fernsteuerung Kalibrierung
Wechseln Sie in das Menu: ,Initial Setup" -> ,Mandatory Hardware" -> ,Radio Calibration".
Stellen Sie sicher, dass die Fernbedienung eingeschaltet ist und klicken Sie ,Calibrate
Radio". Bewegen Sie nun alle Steuerkniippel und Schalter einzeln in ihre minimalen und
maximalen Anschlagpunkte. AbschlieBend betdtigen Sie den ,click when done" Button.
Jetzt ist das Modell flugbereit.

6. Kompass Kalibrierung
Eine Kompass Kalibrierung ist nicht notwendig!. Der Quadrokopter macht dies automatisch
im Flug. Bei Ihrem ersten Flug im GPS Modus werden Sie jedoch méglicherweise feststel-
len, dass der Quadrokopter nicht zuverldssig ihre Position halt. Das liegt daran, dass noch
die Kompass Daten von unserer Firma in Deutschland eingespeichert sind.
Um diese Werte nun schnellstmdglichst zu korrigieren, empfehlen wir, das Modell im GPS
Modus auf ca. 30m Hohe, 2 min lang hin und her zu fliegen. In einem groBen Viereck
fliegen geht ebenfalls.
Wahrend dieser Zeit wird das Modell ihre GPS bzw. Kompasswerte langsam korrigieren.
Am Ende dieses Vorgangs sollte das Modell zuverlassig die Position halten.
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