
Версія: 202607 V1.0.2

ДВІ КАМЕРИ

A I+ Be t a Flig h t
Контролер польоту 2-в-1

ІНСТРУКЦІЯ

Конструкція 2-в-1 - окремий FC не потрібен

Plug-and-play - замінює стандартний FC

Стандартні інтерфейси; пряма заміна типових FC; просте встановлення

Просте керування; додаткове навчання не потрібне

Вбудований AI-модуль візуального супроводу

Автономне захоплення та супровід цілі

Сумісність зі стандартним аналоговим відео (CVBS)

Високоінтегрована плата, мала маса й споживання

Вигідне співвідношення ціни та можливостей

Захоплення й супровід рухомої цілі
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AI-керування у зоні втрати сигналу
AI-контролер забезпечує безперервну взаємодію пілота й автоматики. Перед входом у зону втрати сигналу пілот може ввімкнути AI-керування.

Навіть після втрати керування й відео бортовий AI може продовжити зближення із захопленою ціллю.
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PA R T 1

ОСНОВНІ ПАРАМЕТРИ
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1 - Основні параметри - дві камери

Категорія | Параметр | Значення | Розміри

Базові | Підтримувані апарати | Квадрокоптери 5-18 дюймів

Вбудована прошивка | Betaflight (окремий FC не потрібен)

Робоча напруга | LiPo 4S-8S

Потужність модуля | 2 W

Маса | 10 g

Камера | Цифрова камера 1080P

Фокусна відстань | 4 mm / 10 mm
4 m m 1 0 m m

Частота кадрів | 60 FPS

Кут установлення | 20-60°

Поле зору (FOV) | 96° / 39,7° 43 mm спереду
19m m 19m m

Відеовихід | CVBS
Камера 4 mm  Камера 10 mm

Нічне бачення | Так
Цифрова камера

AI | Дистанція захоплення | 4 mm: транспорт 450 m, людина 150 m; 10 mm: транспорт 800 m+, людина 250 m+ 37.5m m

Мінімальний розмір цілі | 16 x 16 пікселів

Максимальна швидкість цілі | >80 km/h

Режим 1 | CH10: AI-рамка захоплює транспорт і людей
Режими AI-наведення

Режим 2 | CH11: примусове захоплення будь-якої рухомої або нерухомої цілі

Підключення | Приймач | ELRS (CRSF) 30.5m m

Протокол ESC | DSHOT 300/600

Сервоприводи | 2 виходи PWM

Умови роботи | Температура | від -25°C до +55°C
зад
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PA R T 2

СХЕМА ПІДКЛЮЧЕННЯ
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2 - Схема підключення - дві камери

Цифрова камера

Аналоговий VTX 5.8G
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PA R T 3

ПОЧАТКОВЕ НАЛАШТУВАННЯ Й КАЛІБРУВАННЯ

* Використовуйте конфігуратор Betaflight
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 1: Підключення до Betaflight
ВАЖЛИВО: BF 4.6 налаштовується лише в офіційному веб-конфігураторі https://betaflight.am32.ca/ у Chrome або Edge; настільна версія більше не підтримується.

Якщо підключення не вдалося, перевірте USB-кабель даних, живлення контролера та драйвер.

3. Натисніть «Підключити»;1. З'єднайте порт FC з комп'ютером USB-кабелем даних;
дочекайтеся зв'язку

відкрийте https://betaflight.am32.ca/
за потреби виберіть «USB-пристрій не знайдено»2. Виберіть COM-порт контролера й натисніть «Підключити»

Підключайте порт FC
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 2: Налаштування
Сторінка налаштування показує дані контролера, стан датчиків і орієнтацію апарата.

1. Покладіть плату або апарат горизонтально й нерухомо та натисніть «Калібрувати акселерометр»

Перевірка орієнтації
Після калібрування перевірте індикатор орієнтації:
- Модель має бути горизонтальною, коли контролер лежить рівно
- Pitch і Roll мають бути близькими до 0°
- Модель має повторювати повільний нахил контролера
- Якщо напрямок неправильний, змініть орієнтацію плати на сторінці «Конфігурація»
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 3: Порти
На сторінці «Порти» призначаються функції UART. Правильні налаштування потрібні для периферії.

1. Виберіть протокол відеопередавача

Якщо встановлено GPS, призначте UART4 для GPS

2. Після зміни портів збережіть і перезавантажте контролер
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 4: Конфігурація
Сторінка «Конфігурація» містить параметри PID, функцій та інші основні налаштування.

Якщо орієнтацію монтажу змінено, налаштуйте орієнтацію плати відповідно до встановлення

Зберегти й перезавантажити
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 5: Живлення та акумулятор
На цій сторінці налаштовують параметри батареї, вольтметр і датчик струму.

2. Введіть напругу, виміряну мультиметром, і натисніть «Калібрувати»;

контролер скоригує масштаб відповідно до мультиметра
3. Збережіть після калібрування

1. Натисніть «Калібрувати»
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 6: Приймач
Тут налаштовуються протокол приймача, канали й оброблення сигналу.

1. Спарте приймач і передавач та перевірте монітор каналів.  2. Збережіть
- Рухайте кожен стік і перевірте відповідну смугу каналу
- Перевірте напрямки Roll/Pitch/Yaw
- Перевірте мінімальне значення газу
- Перемикайте кожен тумблер і перевірте AUX-канали
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3 - Початкове налаштування й калібрування | Перед захопленням - ACRO
Режими ANGLE/HORIZON не підтримуються

Крок 7: Режими
На цій сторінці режими польоту призначаються каналам передавача.

Початківцям варто починати з ANGLE, а після освоєння перейти до ACRO. ANGLE обмежує нахил і вирівнює апарат після відпускання стіків.

Приклад призначення режимів

Режим | Канал | Функція | Положення
ARM | AUX1 | Запуск двигунів | Високе

Низьке
ACRO | AUX2 | Ручне керування без стабілізації

(900-1300)

ANGLE | AUX2 | Обмеження кута, вирівнювання | Середнє (1300-1700) | Зберегти

HORIZON | AUX2 | Стабілізація на малих кутах | Високе (1700-2100)

Увімкніть зумер для пошуку апарата
BEEPER | AUX3 | За потреби
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight) ЗНІМІТЬ УСІ ПРОПЕЛЕРИ перед перевіркою двигунів!
Пропелери на високій швидкості можуть спричинити тяжкі травми!

Крок 8: Двигуни
Тут налаштовуються мікшування, протокол ESC, порядок і напрямок двигунів.

1. Порядок двигунів:
Натисніть «Змінити порядок двигунів» і звіртеся зі схемою Betaflight:
1 правий задній, 2 правий передній, 3 лівий задній, 4 лівий передній (X-рама).

2. Напрямок двигунів:
Відкрийте «Напрямок двигунів»; діагональні двигуни мають обертатися однаково.
Для неправильного двигуна виберіть «Реверс».

3. Зберегти й перезавантажити
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 9: OSD
OSD накладає потрібні польотні дані на FPV-зображення.

1. Виберіть і розташуйте потрібні елементи OSD

2. Зберегти
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3 - Початкове налаштування й калібрування (Betaflight)

Крок 10: Відеопередавач
На цій сторінці налаштовуються діапазон, канал, частота й потужність VTX.

Device ready: True підтверджує зв'язок між контролером і VTX

Налаштування VTX:
1. Знайдіть керувальний провід VTX з позначенням RX/DATA/IRC;

підключіть його до TX порту UART1 контролера.

2. Виберіть протокол VTX на сторінці «Порти».

3. Імпортуйте таблицю VTX від виробника.

4. Зберегти
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PA R T 4

ІНТЕЛЕКТУАЛЬНЕ ДОПОМІЖНЕ ЗАХОПЛЕННЯ (CH10)
* Призначте перемикач передавача каналу CH10

Перед захопленням використовуйте режим ACRO;
Режими ANGLE/HORIZON не підтримуються
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4 - Призначення перемикача CH10 для допоміжного захоплення* Приклад для Jumper T15Pro; на інших передавачах використайте відповідні налаштування.

1. Меню  2. Налаштування моделі  3. Mixing  4. Натисніть + для додавання каналу

5. Виберіть CH10  6. Призначте SA  7. Підтвердьте й поверніться  8. Перевірте SA у списку
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Перед захопленням використовуйте режим ACRO
4 - Інтелектуальне допоміжне захоплення (CH10) Режими ANGLE/HORIZON не підтримуються

1 2 3

Наведіть рамку розпізнавання на ціль
Коли вибрано потрібну ціль, перемкніть CH10 вниз для допоміжного захопленняСистема шукає ціль біля прицілу й автоматично її захоплює

4 5 6

Біла рамка -> фіолетова рамка супроводу | Відпустіть стіки | Ціль уражено
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PA R T 5

ПРИМУСОВЕ AI-ЗАХОПЛЕННЯ (CH11)
* Призначте перемикач передавача каналу CH11

Перед захопленням використовуйте режим ACRO;
Режими ANGLE/HORIZON не підтримуються
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5 - Призначення перемикача CH11 для примусового захоплення* Приклад для Jumper T15Pro; на інших передавачах використайте відповідні налаштування.

1. Меню  2. Налаштування моделі  3. Mixing  4. Натисніть + для додавання каналу

5. Виберіть CH11  6. Призначте SB  7. Підтвердьте й поверніться  8. Перевірте SB у списку
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Перед захопленням використовуйте режим ACRO
5 - Примусове AI-захоплення (CH11) - рухомі й нерухомі цілі

1 2 3

Наведіть приціл | Сумістіть із ціллю | Перемкніть CH11 вниз для примусового захоплення

4 5 6

З'явиться зелена рамка | Відпустіть стіки | Ціль уражено
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5 - Примусове захоплення - будь-яка рухома чи нерухома ціль

........
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Калібрування акселерометра з передавача

Відеозображення

Поставте апарат горизонтально. ACC CAL і відлік означають калібрування.
Одночасно ввімкніть CH10 і CH11. Калібрування завершено після відліку.

26



PA R T 6

ПЕРЕМИКАННЯ ДВОХ КАМЕР (CH12)
* Призначте перемикач передавача каналу CH12

CH 1 2
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6 - Перемикання камер CH12 * Приклад для Jumper T15Pro; на інших передавачах використайте відповідні налаштування.

1. Меню  2. Налаштування моделі  3. Mixing  4. Натисніть + для додавання каналу

5. Виберіть CH12  6. Призначте SC  7. Підтвердьте й поверніться  8. Перевірте SC у списку
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PA R T 7

ОНОВЛЕННЯ ПРОШИВКИ

Адреса: 192.168.32.1:8080/

Після оновлення прошивки повторно відкалібруйте Betaflight!
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Підключайте порт SOC
7 - Процедура оновлення прошивки

192.168.32 .1:8080/
Комп'ютер

Після оновлення прошивки повторно відкалібруйте Betaflight!

Після успішного оновлення відображаються нові версії системи та app

1. З'єднайте SOC з комп'ютером через USB  3. Виберіть і завантажте файл прошивки
4. Натисніть «Почати оновлення»

2. Відкрийте http://192.168.32.1:8080/ і виберіть «Система»
5. Дочекайтеся завершення індикатора прогресу
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7-1 Додаткова функція Підключайте порт SOC

Комп'ютер

192.168.32 .1:8080/

Для нічного польоту виберіть яскравість нічного бачення
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PA R T 8

ТИПОВІ НЕСПРАВНОСТІ
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8 - Типові несправності

Нижче наведено типові несправності та способи усунення.

Проблема | Можлива причина | Рішення

Немає з'єднання | Неправильний USB-кабель | Замініть на кабель даних

Немає з'єднання | Порт зайнятий | Закрийте інше ПЗ COM-порту

Немає сигналу приймача | Невірний протокол | Виберіть правильний протокол

Немає сигналу приймача | Невірний UART | Перевірте налаштування портів

Канал реверсований | Невірне зіставлення | Виправте канали

Двигун не працює | Невірний протокол ESC | Встановіть DSHOT 300/600

Двигун обертається навпаки | Помилка напрямку | Увімкніть Reverse

Немає OSD | Невірний відеоформат | Встановіть Auto або потрібний формат

Немає OSD | OSD вимкнено | Увімкніть OSD у конфігурації

VTX не керується | Провід не підключено | Підключіть до TX потрібного UART

VTX не керується | Не задано протокол UART | Налаштуйте VTX Tramp

Невірна напруга батареї | Вольтметр не калібрований | Калібруйте мультиметром

Не озброюється | Умова безпеки не виконана | Перевірте мінімальний газ

ESC постійно тестується | Слабке з'єднання | Перевірте проводи й роз'єми

Апарат рухається вбік після захоплення | Невірний кут камери | Установіть 20-60°

Апарат вирівнюється при захопленні | Конфлікт перемикача | Перевірте дублювання каналів
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