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3. Bevezetés 

A WOHNDERDRONE A10 a MOULDTECH SYSTEMS KFT. által kifejlesztett és gyártott UAV-

sorozat része. Professzionális használatra készült. Mezőgazdasági alkalmazásokra 

használható. 

A kézikönyv tartalmával vagy használatával kapcsolatos kérdéseit a következő címre 

irányíthatja: Email: support@wohnderdrone.hu 

A kézikönyv az alábbi szoftververziókhoz használható: 

 Drón szoftververzió: 1.22.1-1-g7dc9cd7 

 Bázis állomás szoftververzió: 2.14.0/1.0.1+2 

 Tablet szoftververzió: V11 

Amennyiben az ön szoftververziója ettől eltér keresse fel a https://www.wohnderdrone.hu/ 

weboldalt és töltse le a szoftververziójához tartozó használati utasítást vagy írjon emailt a 

support@wohnderdrone.hu címre. 

3.1 Jelölések, piktogramok használata 

Ebben a kézikönyvben bizonyos információk ki vannak emelve megjegyzések és 

figyelmeztetések formájában. Emellett egyéb, figyelmeztető piktogramok is megtalálhatók a 

kézikönyvben és a drónon is. 

 
Megjegyzés: A kezelési eljárás, technika stb. kiemelésére szolgál. 

 

Vigyázat!: Olyan működési eljárás, technika stb., amely a berendezés 
károsodását okozhatja, ha nem tartják be gondosan. 

 
Figyelem!: Olyan működési eljárás, technika stb., amely személyi sérülést 
vagy életveszélyt okozhat, ha nem tartják be gondosan. 

 
Méreg, veszélyes anyag 

 

Szájmaszk használata kötelező 

 
Védőruha használata kötelező 

 
Védőkesztyű használata kötelező 

 
Védőszemüveg használata kötelező 

  

mailto:support@wohnderdrone.hu
https://www.wohnderdrone.hu/
mailto:support@wohnderdrone.hu
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4. WohnderDrone A10 drón főbb technikai jellemzők 

 

TÖMEG (AKKUMULÁTOROK NÉLKÜL) 12Kg 

MEGENGEDETT LEGNAGYOBB FELSZÁLLÁSI 
TÖMEG  

25Kg 

MEGENGEDETT TARTÁLY KAPACITÁS 7.5 Liter (25Kg) 

MAXIMÁLIS TARTÁLY KAPACITÁS 11 Liter 

MÉRET (BEHAJTOTT KAROKKAL) 730 X 550 X 490mm 

MÉRET (MOTORTÓL MOTORIG) 970mm 

POZÍCIONÁLÁSI PONTOSSÁG (RTK) 
FÜGGŐLEGES: 0,2m 
VÍZSZINTES: 0,2m 

MAX. SEBESSÉG 10 m/s 

MAX. SZÉL ELLENÁLÁS  8 m/s 

MAX. LEBEGÉSI IDŐ (ÜRES TARTÁLLYAL) 24 perc 

MAX. LEBEGÉSI IDŐ (TELE TARTÁLLYAL) 12 perc 

PROPELLEREK MÉRETE   29 inch 

MOTOROK HOBBYWING X8 

REPÜLÉSVEZÉRLŐ ORANGE CUBE+ 

FÖLDI VEZÉRLŐ SZOFTVER  SKYBRUSH LIVE A10 

MAX. ADATÁTVITELI TÁVOLSÁG  1 Km (VLOS) 

PERMETEZÉSI HEKTÁRTELJESÍTMÉNY 10 ha / óra (megfelelő beállításokkal) 

AKADÁLYÉSZLELŐ SZENZOR ELÜLSŐ RADAR | 12V | 24-24.2 GHz 

AKADÁLYÉSZLELŐ SZENZOR LÁTÓSZÖGE 
Horizontális: 41fok 
Vertikális: 37fok 

AKADÁLYÉSZLELŐ SZENZOR 
LÁTÓTÁVOLSÁGA 

MAX. 30m 

MAGASSÁGTARTÓ SZENZOR RADAR | 12V | 24 GHz 

MAGASSÁGTARTÓ SZENZOR LÁTÓSZÖGE 
Horizontális: 43fok 
Vertikális: 30fok 
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MAGASSÁGTARTÓ SZENZOR 
LÁTÓTÁVOLSÁGA 

MAX. 50m 

RC FREKVENCIA 2.4-2.5 GHz  

RC ADÓTLJESÍTMÉNY CE: ≤ 20 dBm 

WiFi FREKVENCIA 5.725-5.850 GHz 

WiFi ADÓTELJESÍTMÉNY CE: ≤ 20 dBm 

DRÓN GNSS 

GPS: L1C/A L2C GLONASS: L1OF L2OF 
Galileo: E1-B/C E5b BeiDou: B1I B2I QZSS:  
L1C/A L2C SBAS: WAAS, EGNOS, MSAS, 
GAGAN and SouthPAN 

ANTENNA: 2dBi Helical, multiband  

BÁZISÁLLOMÁS GNSS 

GPS: L1C/A L2C GLONASS: L1OF L2OF 
Galileo: E1-B/C E5b BeiDou: B1I B2I QZSS:  
L1C/A L2C SBAS: WAAS, EGNOS, MSAS, 
GAGAN and SouthPAN 

ANTENNA: 2dBi multiband 

TABLET GNSS GPS, GLONASS, BEIDU 

DRÓN AKKUMULÁTOR TÍPUSA 
GENS ACE 12S 15C 16000mah 44.4V 
Compact version  

DRÓN AKKUMULÁTOR TÖLTŐ 
INPUT: 100-240V AC 50/60Hz 
OUTPUT: max 50.4V DC 60A 

BÁZISÁLLOMÁS AKKUMULÁTOR TÍPUSA 3S3P Li-ion 15000mAh 11.1V 

BÁZISÁLLOMÁS AKKUMULÁTOR TÖLTŐ 
INPUT: 240V AC 50Hz 
OUTPUT: max 12.6V DC 2A 

TABLET AKKUMULÁTOR TÍPUSA LiPo 20000mAH 

TABLET TÖLTŐ 
INPUT: 100-240V AC 50/60Hz 
OUTPUT: DC 5V/3A or 9V/3A or 12V/2.75A 

TÁVIRÁNYÍTÓ AKKUMULÁTOR TÍPUSA 2S1P SAMSUNG Li-ion 7.4V 

FPV KAMERA MAX. 1280x720px 15/25fps 
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5. Biztonsági előírások 

 

Kérjük, figyelmesen olvassa el ezt a kézikönyvet, mielőtt használná a WohnderDrone drónját. Ha 

bármilyen kérdése van, forduljon a WohnderDrone Kft. ügyfélszolgálatához az első repülés előtt – az 

elérhetőségeket a dokumentum végén találja. A drón használatával Ön igazolja, hogy elolvasta, 

megértette és elfogadta ezt a felelősséget kizáró nyilatkozatot. Ön beleegyezik abba, hogy ezentúl 

kizárólag Ön felel a géppel végzett tevékenységéért, valamint az ebből következő közvetlen vagy 

közvetett következményekért. Ön beleegyezik abba, hogy ezt a gépet csak olyan célra használja, 

amely megfelel az előírásoknak, a helyi és légtérszabályoknak. 

 

 

✓ A WohnderDrone márkájú gépek NEM játékok, és nagyon figyelmesen kell őket 
használni. A nem megfelelő használat a drón károsodását, vagy Ön, illetve mások 
súlyos sérülését okozhatja, amely akár halálhoz is vezethet. Ezeket a gépeket csak 
szakképzett pilóták kezelhetik. 

✓ A töltés alatt lévő akkumulátorokat soha nem szabad felügyelet nélkül hagyni! 

 

  

 

✓ NE repüljön emberek felett vagy közelében. Kerülje az épületekhez vagy egyéb 
akadályokhoz közeli műveleteket. 

✓ NE repüljön távvezetékek közelében, mert az általuk gerjesztett 
elektromágneses interferencia az iránytű hibás működéséhez vezet. 

✓ Győződjön meg arról, hogy műveletei nem sértenek semmilyen vonatkozó 
törvényt vagy előírást, és hogy megszerezte az összes megfelelő előzetes 
engedélyt. 

✓ NE üzemeltesse a drónt zárt térben. 

✓ Minden repülés előtt győződjön meg a megfelelő időjárási viszonyokról. Ne 
repüljön erős szélben vagy esőben. Permetezéses repülés kizárólag a 
törvényben előírt időjárási peremfeltételek teljesülése esetén végezhető. 

✓ Az akadály észlelő szenzor nem nyújt teljes biztonságot minden akadály 
észlelésére! 

✓ Használat után áramtalanítsa a drónt és soha ne szállítsa behelyezett 
akkumulátorral. 

✓ Mindig legyen teljes irányítása alatt a drón, ne hagyatkozzon csak az A10 
alkalmazásra. 

✓ Ne lépje túl a maximális felszálló tömeget. 

✓ A drón üzemeltetése során a környezeti hőmérséklet nem lehet hidegebb mint 
5°C és nem lehet melegebb mint 35°C. 

✓ Ügyeljen a VLOS üzemeltetésre, a pilóta számára a repülőgépnek mindig 
láthatónak kell lennie. 

✓ Az A10 alkalmazás által jelölt tiltott légterek (no fly zone) eltérhetnek a 
valóságtól ezért minden repülés előtt informálódjon az illetékes hatóságtól. 
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6. Növényvédő szerek használata 

     

✓ A vegyi anyagok töltésekor, illetve a permetező tisztítási műveletei alatt használjon 
szájmaszkot, védőkesztyűt, védőszemüveget és védőruhát. A permetszer MSDS lapjában 
található biztonsági intézkedéseket szükséges elolvasni és betartani. 

✓ A berendezés kezeléséhez a kezelőszemély biztosítson tiszta vizet. 

✓ Ügyeljen a környezet szennyezésének elkerülésére! Keveréskor és a tartály töltésekor ne 
fröccsenjen ki a vegyi anyag. A permetezési művelet megtervezése segít annak biztosításában, 
hogy megfelelő mennyiségű növényvédő szert keverjen be a kezelendő területre, így a 
felesleges mennyiségét minimálisra csökkentse. A tartályban lévő felesleges permetet vagy 
mosófolyadékot egy gyűjtő edényben fogja fel. 

✓ NE szennyezze a folyókat és az ivóvízforrásokat!  

✓ A permetezés kizárólag a törvényben előírt peremfeltételek teljesülése esetén végezhető el!  

✓ Tiszta vízzel keverje össze a vegyszert, és szűrje le a kevert folyadékot, mielőtt a 
permetezőtartályba öntené, hogy elkerülje a szűrők eltömődését. A berendezés használata 
előtt távolítsa el az esetleges dugulásokat. 

✓ A tartályban levő szűrők lyukbősége 0,25mm. Tartalék szűrőt a gyártótól rendelhet. 

✓ A permetszerek hatékony használata függ a permetszer sűrűségétől, a permetezési 
sebességtől, a permetezési távolságtól, a repülőgép sebességétől, a szél sebességétől, a 
széliránytól, a hőmérséklettől és a páratartalomtól. Vegye figyelembe az összes tényezőt a 
permetszerek használatakor, és NE veszélyeztesse az emberek, állatok vagy a környezet 
biztonságát. 

✓ Kerülje az oldhatatlan permetszerek, például nedvesíthető por és a gyorsan ülepedő 
permetszerek használatát. 

✓ A permetezés során ügyeljen arra, hogy ellenszélben tartózkodjon, hogy elkerülje a testi 
sérüléseket. 
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7. Permetezési beállítások 

 

A permetezési beállításokat a növényvédő szerek használati utasítása alapján és a témában jártas 

szakember (növényorvos) utasításai alapján kell végezni. 

 

Az elsodródás csökkentése érdekében szeles időben ajánlott a drón repülési útvonalát a széllel 

párhuzamosan beállítani, nagyobb cseppméretet választani és alacsonyabb repülési magasságot 

választani, ha erre van lehetőség. 

 

A gyártó által tesztelt és javasolt permetezési beállítási tartományok:  

repülési sebesség: 1-8 m/s 

repülési magasság: növényzet felszínétől számított 4-6m 

munkaszélesség (fordulók távolsága): 3-6m 

 

A permetező rendszer szállítási teljesítményének maghatározása: 

átfolyás ( 
𝐦𝐥

𝐩𝐞𝐫𝐜
 ) = dózis ( 

𝐥

𝐡𝐚
 ) * munkaszélesség (m) * repülési sebesség ( 

𝐦

𝐬
 ) * 6 

 

Példa 1: Mennyire állítsam a lé átfolyás értékét, ha a dózis = 10 
l

ha
 , a munkaszélesség = 4m, repülési 

sebesség = 4 
m

s
 ? 

Megoldás: lé átfolyás (
ml

perc
) = 10 

l

ha
 * 4m * 4 

m

s
 * 6 = 960 

𝐦𝐥

𝐩𝐞𝐫𝐜
 

 

Példa 2: Mennyi legyen a drón sebessége, ha a kívánt lé átfolyás = 1000 
ml

perc
 , a dózis = 10 

l

ha
 , a 

munkaszélesség=5m? 

Megoldás: drón sebessége (
m

s
) = 1000 

ml

perc
 / (10 

l

ha
 * 5m * 6) = 3,3  

𝐦

𝐬
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8. Az A10 permetező drón rendszer ismertetése 

  

8.1 Drón 

 

Az A10 drón a MouldTech Systems Kft. egyedi fejlesztésű és gyártású permeteződrónja.  A drón 

részegységeinek és a használatához szükséges alkatrészeinek bemutatását ebben a fejezetben 

taglaljuk. 

Az A10 drón rotorkarjai a szállítás és tárolás megkönnyítése céljából behajthatók. Az alábbi ábrákon a 

drón karjai nyitott és zárt állapotban láthatók. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Ábra: A10 drón karok nyitott és zárt állapotban 

 

A kar nyitott állapotban való rögzítéséhez tolja a rögzítő gyűrűt ütközésig a karcsonkra, majd a 

karcsonkon jelzett „LOCK” irányba fordítsa el a gyűrűt amíg a nyilak egymásra nem mutatnak. 

 

 
FIGYELEM! A karok rögzítésénél győződjön meg, hogy a rögzítő gyűrűt ütközésig tolja a 
kar csonkra, majd zárás után a zárószerkezet elemeire rajzolt nyilak egymásra mutatnak. 
A helyesen rögzített állapotot az alábbi ábra mutatja. 
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Ábra: A10 drón elölnézetből, összehajtott karokkal 

 

 

A: FPV kamera 

B: Akadály észlelő szenzor 

C: Átfolyásmérő 

D: Talajkövető szenzor 

E: LED Keresőfény  

F: Motor (4db) 

G: Szórófej (4db) 

H: Alsó WiFi antenna 

 

 

Megjegyzés: A drón első két karja alatt zölden világító LED található, a hátsó 
két karja alatt kéken világító LED található. Ezáltal repülés közben könnyen 
felismerheti a drón elejét és hátulját. 

  

G 

E A 

C 

H 

F 
B 

D 
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A10 drón hátulnézetből, összehajtott karokkal 

 

 

 

I: Akkumulátor csatlakozó 

J: Tartály 

K: Szivattyú 

 

  

I 

K 

J 
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A10 drón felülnézetből, összehajtott karokkal 

 

 

 

L: Tartály töltő nyílás 

M: Akkumulátor 

N: GPS antenna 

O: Felső WiFi antenna 

P: Távirányító RC antenna (2db) 

 

 

  

L 

M 

O 

P 
N 
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8.2 Távirányító és vezérlési felület 

 

A WohnderDrone A10 permetező drón irányítása egy módosított FrSky Taranis QX7 távirányító és egy 

nagy akkumulátor kapacitású, 10.1 inch méretű, cseppálló tablet egyedileg kifejlesztett 

kombinációjával valósul meg. A készülékek főbb funkcionális elemeit az alábbi ábrák mutatják be. 
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A: Vezérlési felület 

B: Távirányító antenna 

C: Drón keresőfény kapcsoló (2 állású) 

D: Repülési üzemmód választó kapcsoló (3 állású)  

|felső állás – ALT HOLD| |középső állás – Loiter| |alsó állás – GUIDED| 

E: Jobb oldali távirányító kar 

F: Enter gomb 

G: USB port, töltő csatlakozó 

H: Távirányító bekapcsoló gomb 

I: Bal oldali távirányító kar 

J: RTH üzemmód kapcsoló (2 állású) 

K: Permetezés engedélyező kapcsoló (2 állású) 

L: Vállpánt csatlakozópont 

M: Üres, nincs funkció 

N: Vészleállító gombok – Vészleállításhoz egyszerre nyomja le mindkét gombot és tartsa nyomva  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

P: Gyorszár 

 

Az (P) gyorszár segítségével a tablet nyitási szöge állítható; tároláshoz, szállításhoz a tablet a 

távirányító fölé hajtható.  

P 
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8.2.1 Távirányító kormányrudak (joystick) 
 

1. Throttle: Drón függőleges fel vagy le mozgatása 

2. Yaw: Drón forgatása a saját tengelye körül 

3. Pitch: Drón mozgatása előre vagy hátra 

4. Roll: Drón mozgatása jobbra vagy balra 

A motorok elindítását (armolását) a Yaw és a Throttle egyidejű jobbra és lehúzásával végezheti el. 

Manuális üzemmódok esetén armolás után a kormányrudakat engedje alapállásba majd a 

motorok felpörgése után kezdje meg a felszállást.  

GUIDED üzemmódban armolás után a kormányrudakat engedje alapállásba. A drón 

automatikusan megkezdi az automata repülést. 

 

 

Név: A távirányító A10 specifikus beállításához mindig az A10_001 legyen kiválasztva 

Töltöttség jelző: Minden használat előtt győződjön meg arról, hogy a távirányító akkumulátora fel 

legyen töltve. 

Jelerősség: A drón és a távirányító közötti RC kapcsolat jelerősségét mutatja. Amennyiben az RC 

kapcsolat megszűnik azt a távirányító rezgéssel és hanggal is jelzi. Figyeljen arra, hogy az RC kapcsolat 

sose szakadjon meg. Amennyiben megszakad emelje magasabbra a távirányítót és közelítsen a drón 

felé.  
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8.3 Bázis állomás 

 

A WohnderDrone A10 permeteződrón működésében a Bázis állomás központi szerepet tölt be. A 

Bázis állomás a következő funkcionalitásokat látja el: 

• Lokális WiFi hálózat kialakítása, amelyen keresztül a drón és vezérlő szoftver 

kommunikációja történik 

• Kommunikációs kapcsolat biztosításáért felelős számítógép működtetése 

• RTK korrekciós jelek küldése  

• LED-es állapot kijelzés 

• SIM kártyával történő LTE hálózatra kapcsolódás  

 

A Bázis állomás bemutatása: 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

A 

B 

C 

D F G H I 

E 
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A: WiFi antenna 

B: RTK antenna 

C: Bekapcsoló gomb 

D: LED állapot kijelző 

E: Állvány 

F: SIM kártya hely 

G: SIM kártya fedél 

H: Állvány rögzítő 

I: Töltő aljzat 

 

 

A Bázis állomás használata: 

1. A Bázis állomáshoz tartozó három lábú állványt a következők szerint készítse elő: 

• ütközésig húzza ki a lábakat 

• rögzítse a lábakat a kihúzott pozícióban 

• nyissa ki a lábakat és nyomja a karmantyúkat a talajba, hogy az állvány stabilan álljon 

• úgy állítsa fel az állványt, hogy annak teteje vízszintes legyen 

 

2. Rögzítse a Bázis állomást az állványhoz az állványon levő marokcsavar segítségével 

3. Kapcsolja be a Bázis állomást a C-vel jelölt nyomógomb benyomásával. Bekapcsolás után az 

állapot kijelző LED-ek rövid inicializáció után az állapotnak megfelelő színre váltanak (ld. 

alább) 

4.  

 

Figyelem!  
Működés közben a Bázis állomást nem szabad mozgatni, mert az RTK adatok 
zavarásához vezet és a drón érzékelt pozícióját befolyásolja 

 

5. A Bázis állomás töltéséhez csatlakoztassa a töltőt a töltő aljzathoz  
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Állapotjelző LED-ek a bázis állomáson 

 

A bázis állomáson az alábbi állapotjelző LED-ek találhatók:  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Telem: Bázis állomás és drón kapcsolatát mutatja.  

• Zöld: van kapcsolat 

• Piros: nincs kapcsolat 

WiFi: Bázis állomás és vezérlő tablet kapcsolatát mutatja 

• Zöld: van kapcsolat 

• Piros: nincs kapcsolat 

LTE: Bázis állomásba helyezett SIM kártya esetén a bázis állomás LTE kapcsolatát mutatja 

• Zöld: van kapcsolat 

• Piros: nincs kapcsolat 

RTK: Az RTK állapotát mutatja 

• Kék: RTK nincs bekapcsolva 

• Sárga: RTK be van kapcsolva, de a pontosság még nem érte el a beállított értéket 

• Zöld: RTK be van kapcsolva és a pontosság elérte a beállított értéket 

Charger: Azt mutatja, hogy a Bázis állomás csatlakoztatva van-e a töltőhöz 

• Kék: Nincs töltés alatt, illetve nem vesz fel több töltő áramot  

• Zöld: Töltés alatt van 

Error: Ha pirosan világít nézze meg a tabletes applikációban a hibaüzeneteket 

Battery: A bázis állomás akkumulátorának töltöttségi szintjét jelzi.  
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8.4 A10 kommunikációs rendszer 

 

 

 

Az A10 drón kommunikációs rendszerét a fenti ábra szemlélteti. 

Magyarázat: 

• Az RC távirányító közvetlen a drónnal van összekapcsolva. Ebből adódóan a bázis állomás 

kikapcsolása esetén és ebből adódóan a telemetria elvesztése esetén a pilóta irányítása a 

drón felett nem szűnik meg. Az RC 2,4-2,5GHz frekvencia tartományban működik. 

• A tableten az A10 alkalmazás segítségével követheti nyomon a telemetriai adatokat. A 

telemetriai adatok és a videó kép a drónról a bázisállomásra onnét pedig a tabletre kerülnek 

továbbításra. A tablet - bázisállomás és a drón – bázisállomás közötti kapcsolat 5,7-5,8GHz 

frekvenciatartományban WiFi hálózaton valósul meg. 

• A tabletről az A10 alkalmazás segítségével küldött beállítások, adatok szintén a 

bázisállomáson keresztül kerülnek feltöltésre a drónra. 

• Az RTK korrekciós adatok a bázisállomásról közvetlen a drónra kerülnek továbbításra. Az RTK 

ki/be kapcsolása a tableten az A10 alkalmazás segítségével történik. 

• A WiFi hálózat neve (SSID) megegyezik a drón széria számával, a hozzá tartozó jelszót a 

csomagolásban találja 
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8.5 AGL, AHL, AMSL magyarázat 

 

 

Fontos, hogy a felhasználó tisztában legyen az AGL, AHL és AMSL kifejezésekkel. Ezekkel a 

kifejezésekkel a használati utasításban többször is találkozhat. 

AGL: A drón és a talaj közötti függőleges távolság. Ez akkor kerül alkalmazásra, ha a talajkövető radar 

be van kapcsolva. 

AHL: A felszállási hely és a drón aktuális pozíciója közötti függőleges távolság. Ez akkor kerül 

alkalmazásra, ha a talajkövető szenzor nincs bekapcsolva. Ennek a meghatározása GNSS és 

barometrikus szenzor segítségével történik. Ebből adódóan az AHL érték pontos meghatározására 

szükség van pontos GNSS jelekre. 

AMSL: Tengerszint és a drón aktuális pozíciója közötti függőleges távolság. Ennek a meghatározása 

GNSS és barometrikus szenzor segítségével történik. Ebből adódóan az AMSL érték pontos 

meghatározására szükség van pontos GNSS jelekre. 
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8.6 Akkumulátor és akkumulátor töltő 

 

8.6.1 Akkumulátor 
 

A drónnal kizárólagosan kompatibilis akkumulátor típusa:  

Tattu Plus 1.0 Compact version 16000mAh 12S 15C 44.4V Lipo  

 

 

Figyelem! Kizárólag a WohnderDrone-tól vásárolt akkumulátort használjon! 
A már nem használható akkumulátort visszajuttathatja a WohnderDrone-nak 
hatástalanításra. 

 

Az akkumulátor specifikációja: 

 

Minimum Capacity 16000mAh 

Configuration 12S1P / 44,4V / 12 Cella 

Discharge Rate 15C 

Max Burst Discharge Rate 30C 

Net Weight(±20g) 4250g 

Dimensions 217x150x80mm (L x W x H) 

Charge Plug Micro USB+JST-XHR 

Discharge Plug XT90-S 
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Az akkumulátor bemutatása 

 

 

Az akkumulátor csomagolás tartalma: 

 

 

 

   Akkumulátor  Balance kábel Használati utasítás 

 

Az akkumulátor bemutatása (felülnézet):  

 

 

 

Figyelem! A véletlen kisülés elkerülése érdekében a csatlakozó záró kupakját mindig 
rakja a csatlakozóra amikor nem használja az akkumulátort! 

 

 

Figyelem! Az akkumulátort 400 ciklusnál (lemerítés-feltöltés) többször ne használja 

 

Használat előtt olvassa végig az akkumulátorhoz mellékelt Használati utasítást! 

  



 

25 
 

8.6.2 Akkumulátor töltő 
 

Akkumulátor töltő típusa: 

 

Sky RC PC3000H 

 

 
 

Az Akkumulátor töltő specifikációja: 

 

 

Size 294mmx139mmx282mm 
 

Weight 6Kg 

Battery Type LiPo / LiHV 

Charging Mode Fast charge /Standard Charge/ Charge / Storage 

AC220V Output Power 3000W 

Fast Charge Current max. 60A single channel 

Standard Charge Current max. 30A single channel,max. 60A Dual channels in total 

Slow Charge Current max. 20A single channel; max. 60A multi channels in total 

Discharge Power 60W 

Working Temperature 0℃-40℃ 

Working Humidity 0%-75% 

Storage Temperature -10℃-70℃ 

Storage Humidity 0%-75% 
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8.6.3 Az akkumulátor töltő használata 
 

A WohnderDrone A10 drónhoz 1db SkyRC PC3000H típusú töltő tartozik, amelyhez egyidejűleg 4 

akkumulátort tud töltés céljából csatlakoztatni. A töltő teljes kezelői kézikönyve a SkyRC PC3000H 

töltő dobozában megtalálható. 

 

 

Figyelem! Az akkumulátorok használata előtt figyelmesen olvassa el ezt a részt. 

 

Az akkumulátorok helyes használata és karbantartása fontos az elhasználódásuk, a kapacitásvesztés, 

a drón teljesítménycsökkenése és az ebből következő közvetlen károk korlátozása érdekében. 

 

A drón irányításának módja, a szél, a hőmérséklet és a régi akkumulátorok használata befolyásolhatja 

a drón repülési idejét. 

 

Az akkumulátorok mérsékelt hőmérsékleti viszonyok mellett érik el kapacitásuk maximumát. Hideg 

időben a repülési idő csökkenése normális jelenség (a hőmérséklettől függően a veszteség akár 20% 

is lehet). Ebben az esetben az akkumulátorokat használat előtt célszerű melegebb helyen tárolni. 

 

A WohnderDrone A10 egy darab 12 cellás akkumulátorral működik. Az egyes cellák feszültsége 3,2 V 

és 4,2 V között változhat, a töltöttségétől függően. Az akkumulátor akkor tekinthető egészségesnek, 

ha minden cellája ezen fent említett feszültségek között működik. Fontos, hogy soha ne merítse le az 

akkumulátort cellánként 20% vagy 3,2 V alá.  

 

A SkyRC PC3000H töltő automatikusan ellenőrzi az egyes cellák feszültségét a töltés előtt. Feltöltésük 

nem lehetséges, ha akár egy cella nem egészséges. A cellák közötti feszültségkülönbséget töltés 

során a töltő kiegyenlíti. Ha a töltő rendellenességet észlel, hangjelzést ad ki és a töltés leáll. 

 

A WohnderDrone Kft. által szállított akkumulátorok a SkyRC PC3000H készülékkel tölthetők. A 

WohnderDrone Kft. nem vállal garanciát egyéb töltő használatából vagy a SkyRC PC3000H helytelen 

használatából eredő következményekért. A rosszul beállított töltő vagy más típusú akkumulátorokhoz 

való töltő használata az akkumulátorok maradandó károsodását vagy akár tüzet is okozhat. 

 

Ha az akkumulátorokat huzamosabb ideig (több mint 2 hónapig) nem használják, a töltőkészülékkel 

tárolási (STORAGE) eljárást végezhet. Ennek az eljárásnak a leírása ezen fejezet későbbi részében 

található (Akkumulátorok tárolása). 

 

Baleset esetén a tűz tovább terjedésének elkerülése érdekében ajánlatos az akkumulátorokat Li-Po 

tasakban tölteni és tárolni. Ezek a táskák szükség esetén a WohnderDrone Kft-től megvásárolhatók. 

Ha nem használja az akkumulátorokat, tárolja azokat Li-Po tasakban, száraz környezetben. Ne tegye 

ki őket erős napfénynek. 

 

 

NE próbálja meg feltölteni a sérült vagy teljesen lemerült akkumulátort. A sérült 
akkumulátor töltése tüzet okozhat. 

 

  



 

27 
 

 

Használt akkumulátor ártalmatlanítása 

 

Minden akkumulátor mérgező és/vagy veszélyes termékeket tartalmaz. Ne dobja ki őket a 

természetbe. Soha ne próbálja átszúrni az akkumulátort, ne tegye víz alá, ne tegye tűzbe, és ne tegye 

ki nedvességnek. Ha többet szeretne megtudni a használt akkumulátorokra vonatkozó szabályokról, 

olvassa el az akkumulátorok ártalmatlanításáról szóló törvényt és annak elemeit: 2006/66/CE az 

akkumulátorokról szóló irányelveket. Minden intézkedés fontos környezetünk védelme érdekében. 

A már nem használható akkumulátort visszajuttathatja a WohnderDrone-nak hatástalanításra. 

 

 

A Tattu Plus 1.0 16000mAh 12S akkumulátor töltési folyamata a SkyRC 3000H töltővel 

 

 
 

1. Bekapcsolás: Csatlakoztassa a készüléket a 100-240V hálózati dugaljhoz a mellékelt hálózati 

kábel segítségével. 

2. Nyelv kiválasztása: Nyomja meg hosszan a Mode gombot, válassza ki a kívánt nyelvet majd 

nyomja meg hosszan a Start gombot. 

3. Akkumulátor típusának kiválasztása: A Mode és a Start gombot egyidejűleg 3 másodpercig 

tartsa lenyomva, hogy választhasson a LiPo és a LiHV típusok közül. A Tattu Plus 1.0 

16000mAh 12S akkumulátor töltéséhez válassza a LiPo-t. 
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4. Csatlakoztassa az akkumulátort bármelyik csatorna sárga színű bemenetére. Normál esetben 

a Tattu Plus 1.0 16000mAh 12S akkumulátor töltéséhez nem szükséges a balance kábel 

csatlakoztatása.  

5. Válassza ki a kívánt töltési módot a Mode gomb ismételt megnyomásával: 

a. Fast Charge Mode (FAST): Leggyorsabb töltési mód (max. 60A töltőáram). Ha több 

akkumulátor van csatlakoztatva, akkor a legkevésbé merült akkumulátort tölti fel 

először. 

b. Standard Charge Mode (STD): Kíméletesebb de lassabb töltési mód (max. 

30A/csatorna). Ha több akkumulátor van csatlakoztatva, akkor a 3. és 4. csatornához 

csatlakoztatott akkumulátorok először egyszerre töltődnek fel; azt követően az 1. és 

2. csatornán lévő akkumulátorok egyidejűleg töltődnek fel. 

c. Charge Mode (CHG): Legkíméletesebb de leglassabb töltési mód (max. 

20A/csatorna). Ha több akkumulátor van csatlakoztatva, akkor először a 

legalacsonyabb feszültségű akkumulátort tölti, amíg mind a négy akkumulátor 

feszültsége egyenlő lesz. Utána az összes akkumulátor egyidejűleg töltődik fel. 

d. Storage Mode (STO): tárolási feszültségre töltés, lásd később (Akkumulátorok 

tárolása) 

 

6. A Start gomb hosszú lenyomásával indul a töltés. A kijelzőn a következő információ látható: 

 

 

 
 

 

7. Amikor a töltés befejeződött, a töltő hangjelzést ad és a kijelzőn a DONE felirat jelenik meg 

 

 

Akkumulátorok tárolása 

 

Ha az akkumulátorokat huzamosabb ideig (több mint 2 hónapig) nem használják, az élettartam 

meghosszabbítása érdekében ajánlott az akkumulátorokat tárolási (STORAGE) módban, 

szobahőmérsékleten tárolni.  

 

1. Csatlakoztassa az akkumulátort a töltőhöz (a normál töltési folyamat leírása alapján) 

2. A Mode gomb ismételt megnyomásával válassza ki a Storage (STO) módot. 

3. Nyomja meg hosszan a Start gombot.  

4. Amikor a folyamat befejeződött, a töltő hangjelzést ad és a kijelzőn a DONE felirat jelenik 

meg  
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Akkumulátorok állapotának ellenőrzése 

 

Az A10 drónhoz használt „okos” akkumulátor a memóriájában tárolja az összes adatot, amely az 

életciklusa alatti töltésekkel és merítésekkel kapcsolatos. Az akkumulátor aktuális állapota és a 

használatával kapcsolatosan összegyűjtött információ telefonos applikáció segítségével ellenőrizhető. 

Az applikáció az alábbi QR kód segítségével okostelefonra letölthető: 

 

 

 

1. Letöltés után telepítse az alkalmazást a telefonján és engedélyezze az alkalmazás által kért 

Bluetooth és lokációs hozzáférést 

2. Indítsa el az alkalmazást 

3. Nyomja meg hosszan a vizsgálni kívánt akkumulátor bekapcsoló gombját amíg a státusz LED-

ek világítani kezdenek 

4. A telefonnak az akkumulátor közelében kell lennie (2 méter) 

5. Kattintson az applikáción levő képre és várja meg amíg a telefon megtalálja Bluetooth 

kapcsolaton keresztül az akkumulátort: az akkumulátor 16 karakterből álló gyári száma 

megjelenik a talált eszközök listájában 

6. Kattintson az akkumulátor megjelenített gyári számára és ezáltal az applikáció az 

akkumulátorhoz kapcsolódik 
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7. A kapcsolódás után az applikációban az akkumulátor alaptulajdonságai láthatóak. A képernyő 

alján található ikonokra kattintva további eszköztulajdonságok érhetők el. 

 

 

 
 

 

  



 

31 
 

9. Repülésvezérlő szoftver használata 

Az A10 drón repülésvezérlő rendszere a CollMot Kft. által fejlesztett, nyílt forráskódú Skybrush 

szoftver egy speciális, az A10 drónrendszer mezőgazdasági permetezés feladatához illesztett 

professzionális változata. A Skybrush szoftver alapvető működéséről a doc.collmot.com weboldal ad 

részletes tájékoztatást. Az alábbiakban az A10 drónra optimalizált funkcionalitást tekintjük át. 

9.1 Eszközök, panelek és dialógusablakok 

Az A10 drón távirányítójának képernyőjén megjelenő kezelőfelület két fő részből áll. Felül fejlécen 

sorbarendezett eszközöket láthatunk, alatta pedig rögzített elrendezésű paneleket. Az eszközök és 

panelek a drón állapotáról nyújtanak részletes, tematikus tájékoztatást, valamint lehetőséget 

biztosítanak a drónnal történő irányított interakcióra, esetenként további felugró dialógusablakokon 

keresztül. 

Az eszközök közös jellemzői az alábbiak: 

• Az eszközök színes státusz lámpával jelzik az adott részegység állapotát (zöld = OK, kék = 

tájékoztatás, sárga = figyelmeztetés, piros = hiba).  

• Az eszközök a fejlécen státusz kijelzésre valók, röviden érintve interakciós lehetőségeket 

biztosítanak, hosszan érintve részletes státusz kijelzést adnak. 

 

Az alábbiakban sorra bemutatjuk a képernyőn megjelenő eszközöket, paneleket és felugró 

dialógusablakokat. 

 

  

http://skybrush.io/
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/index.html
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/index.html
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/panels/index.html
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/dialogs/index.html
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9.2 Drón státusz eszköz 

 

A Drón státusz eszköz az A10 drón általános állapotáról ad gyors visszajelzést a fejléc bal oldalán. A 

visszajelzés ikon a következő állapotokat veheti fel: 

 

 
Készen áll a repülésre 

 

Repül 

 
Ellenőrzés alatt 

 
A drón nem csatlatokozott a bázis állomáshoz / nem található 

 

Inicializálás 

 

Leszállás folyamatban 

 
Hazatérés folyamatban 

 
Kiürült a permetező tartály 

 
Vezérlési hiba 

 

A talajkövető szenzor nem küld adatot vagy hibás 

 

ARMED: drón rotorjai forognak 

DISARMED: a drón rotorjai nem forognak 

 

A Drón státusz eszközt megérintve a Tulajdonságok dialógusablak nyílik meg, ami részletesebb 

státuszt mutat és interakciós lehetőséget biztosít a drónnal. Erről a következő fejezet ad 

tájékoztatást. 

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/uav_status.html


 

33 
 

 

9.3 Tulajdonságok dialógusablak 

A Tulajdonságok dialógusablak egyedi interakciót tesz lehetővé egy adott drónnal. A dialógusablakot 

a képernyő bal felső sarkán lévő drón státusz eszközre kattintva hozhatjuk elő.  

A Tulajdonságok dialógusablak bal oldala általános információt nyújt a drón állapotáról: 

 

MODE 
 

Információt ad, hogy a drón milyen irányítási módban van: 
ALT HOLD  
Loiter 
Return to Home 
GWAY  
GRET  
GEME  
Landing 

GPS FIX GPS, DGPS, RTK, RTK+ 

GPS ACC A GPS vélt pontossága horizontális / vertikális irányban 

LAT Drón pozíciójának LAT koordinátája 

LON Drón pozíciójának LON koordinátája 

AMSL Tengerszint feletti magassága (GPS és barométer által számított) 

AHL Indulási (Home) ponthoz viszonyított magasság (GPS és barométer által számított) 

AGL Drón talajhoz viszonyított magassága (talajkövető szenzor által számított) 

HEADING Drón eleje milyen irányba néz 

 

 

 

 

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/dialogs/properties.html
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A Tulajdonságok dialógusablak jobb oldalán különböző füleken léphetünk a drónnal interakcióba a 

fülek témája szerint: 

 

9.3.1 Preflight fül 

 

A preflight fülön láható a repülés előtti ellenőrzés listája, melyben a listaelemek előtt kör alakú 

ikonnal látható a teszt sikeressége. 

 

 

 

  
 

RESET ERRORS: Erre kattintva törlődnek a hibák. Amennyiben a hiba újra előjön keresse fel a gyártót. 

REBOOT: Újraindítás - Erre kattintva a drón alacsonyszintű és magasszintű vezérlése újraindul. 
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9.3.2 Sprayer fül 

 

A Sprayer fülön beállíthatóak a manuális repülés során használt permetezési paraméterek.  

 

 

9.3.3 Sensors fül 

 

A Sensors fülön beállítható, hogy a drón manuális repülés során használja-e a talajkövető szenzort 

(Terrain follow), valamint az akadály észlelő szenzort (Obstacle detection). Amennyiben automata 

repülés során is használni akarja a szenzorokat akkor itt is be kell azokat kapcsolni. Változtatás esetén 

újraindítás szükséges. 
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9.3.4 Manual mode fül 

Itt beállítható, hogy manuális repülés esetén milyen értékeket vegyenek fel az egyes repülési 

paraméterek. Az itt beállított Return to home értékek a manuális üzemmódból kapcsolt RTH-ra 

vonatkoznak. 

 

 

9.3.5 Tests fül 

A Tests fül lehetőséget ad a drón egyes komponenseinek kalibrálására, valamint motor teszt 

elvégzésére. Az egyes lépéseket a sor megérintésével lehet elkezdeni. 

A motor teszt elkezdéséhez jóváhagyás szükséges. 
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Calibrate compass: Hajtsa ki a karokat és rögzítse őket. Indítsa el a kalibrációt. Minden oldalán 

forogjon 720°-ot a drónnal. Kísérje figyelemmel, hogy a kalibráció milyen fázisban van. Amennyiben 

minden oldalán megforgatta a drónt 720°-al és még nincs kész a kalibráció akkor x és y tengelyre -20-

20fokban döntögetve forogjon a drónnal amíg a kalibráció be nem fejeződik. Kalibráció után indítsa 

újra a drónt. Vigyázzon, hogy kalibráció közben ne csússzon ki az akkumulátor a helyéről. A 

kalibrációt olyan terepen végezze, ahol a drón távol van fém tárgyaktól és bármilyen 

elektromágneses sugárzástól. Kalibráció alatt ne legyen önnél ferromágneses anyag és mobiltelefon 

vagy egyéb elektromos eszköz. Sikeres kalibráció után indítsa újra a drónt. Amennyiben a kalibráció 

sikertelen indítsa újra a drónt és kezdje elölről a műveletet. 

Calibrate accelerometer: Vízszintes talajon kezdje a kalibrációt. Kövesse az utasításokat. Amikor 

elérte a kért pozíciót ne mozgassa a drónt. Sikeres kalibráció után indítsa újra a drónt. Amennyiben a 

kalibráció sikertelen indítsa újra a drónt és kezdje elölről a műveletet. 

Calibrate ground pressure: Felszállási helyszínen csak kattintson a kalibrációra. 

Calibrate gyroscope: Vízszintes talajon végezze. Ne mozogjon a drón amikor a kalibrációs gombra 

kattint. 

Calibrate level position: Vízszintes talajon végezze. Kiemelten figyeljen arra, hogy a drón is 

vízszintben legyen. Ne mozogjon a drón amikor a kalibrációs gombra kattint. 

Execute motor test: Biztonsági távolságot kell tartani. Figyelje meg, hogy sorrendben minden motor 

alacsony fordulatszámon forog. Ha forgás közben akadozás nincs és nem hallani furcsa hangot a 

motorból akkor a teszt sikeres. 
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9.3.6 Messages fül 

A messages fülön lehetőség van megtekinteni a drónvezérlőnek küldött parancsokat, valamint a 

szövegmező használatával egyéni parancs is küldhető. 

 

 

 

 

9.4 Radar státusz eszköz 

 

 

A radar státusz eszköz az előre néző radar állapotáról és a detektált akadályok drónhoz képesti 

távolságáról ad valós idejű jelentést. 

 10 méter, vagy messzebb 

 
5 és 10 méter között 

 
5 méter alatt 
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9.5 Permetező státusz eszköz 

 

 

A permetező státusz eszköz a permetező egység állapotáról ad valós idejű státusz jelentést.  

A távirányítón történő engedélyezés után, a gomb megérintésével lehetőség van a permetező egység 

bekapcsolására és kikapcsolására is. 

Disabled: Távirányítón nincs engedélyezve a permetező rendszer használata. Ebben az esetben 

automata repülés során a drón a waypointnál várakozik amíg az engedélyezés megtörténik. 

Enabled: Távirányítón engedélyezve van a permetező használata.  

 

 

9.6 Magasság státusz eszköz 

 

 

A magasság státusz eszköz a drón különböző referencia rendszerekben mért aktuális magasságáról 

ad valós idejű tájékoztatást. Az gombot megérintve változtatható, hogy melyik referenciarendszer 

szerinti magasságot jelezze ki (AMSL, AHL). 

 

9.7 Drón GNSS eszköz 

 

A drón által látott műholdak számát jelöli és a pozíció becsült pontosságát. Amennyiben RTK-t is 

használ győződjön meg arról, hogy RTK+ feliratot lát. A pontossági sorrend a kevésbé pontosól 

haladva: GPS, DGPS, RTK, RTK+ 

  

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/altitude_status.html
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9.8 RTK eszköz 

 

Az RTK eszközzel konfigurálható és monitorozható a bázisállomásban lévő RTK-képes GNSS eszköz, 

mely folyamatos korrekciós adatot küld a drónnak a centiméter szintű precíziós pozícionálás elérése 

érdekében.  

A fejlécen megjelenő RTK eszköz mutatja a bázisállomás által látott GNSS műholdak számát és 

státuszlámpával jelzi az RTK korrekciók küldésének állapotát.   

9.8.1 RTK korrekciók küldése 
1. Győződjön meg róla, hogy a bázisállomás be van kapcsolva, stabilan rögzítve van végleges 

helyén, azaz nem mozog és nem fogja mozgatni senki és semmi. 

2. Az RTK korrekciók bekapcsolásához érintse meg a fejlécen az RTK eszköz ikonját 

3. A felugró ablakban válassza ki az RTK korrekciók forrásának a bázisállomást 

4. Győződjön meg róla, hogy a dialógusablakban láthatók a bázisállomásról érkező korrekciós 

üzenetek és folyamatosan jönnek 

5. Győződjön meg róla, hogy a dialógusablak mutatói alapján a bázisállomás megfelelő számú 

műholdat lát és megfelelő minőségben. 

6. Opcionálisan állítsa be a bázisállomás saját pozíciómeghatározásának kívánt szórási 

pontosságát, illetve minimális mérési idejét és nyomja meg a “Start survey” gombot. 

7. A bázisállomás automata konfigurációba kezd, és amint a beállított pontossággal kimérte 

saját helyét, elkezdi sugározni az RTK korrekciós adatokat a drón felé. 

8. Győződjön meg róla, hogy az RTK eszköz státuszlámpája zöld, azaz a bázisállomás 

konfigurációja teljes, működése zavartalan. 

9. Győződjön meg róla, hogy a drón visszajelzi, hogy RTK vagy RTK+ állapotba került 

(Tulajdonságok dialógus ablak, GPS FIX vagy felső index sáv). 

 

 

Figyelem! Ha a távolság vagy a domborzati viszonyok miatt megszűnik a wifi 
kapcsolat a drónnal akkor az RTK korrekciós jelek sem érkeznek meg a drónhoz. 
Ez pontatlan útvonalkövetéshez vezethet, ami akár ütközéssel is járhat. 

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/rtk_status.html
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9.9 Kapcsolatok eszköz 

 

A kapcsolatok eszköz a bázisállomás kommunikációs csatornáinak (pl. WiFi hálózat) állapotáról ad 

tájékoztatást. 

 

9.10 Szerver kapcsolat eszköz 

 

A Szerver kapcsolat eszköz a bázisállomáson futó Skybrush Server szoftverrel való kapcsolat státuszát 

jelzi. A Skybrush Server hozza létre a kapcsolatot a drón, a bázisállomás és a távirányító 

kezelőfelülete között.  

 

9.11 Repülésbiztonság eszköz 

 

A Repülésbiztonság eszköz segítségével konfigurálhatók a drónra vonatkozó repülésbiztonsági 

beállítások. Az eszközt megérintve egy két fület tartalmazó dialógusablak ugrik fel. Az egyik fülön 

(Geofence) a repülésbiztonsági zóna beállításait, a másik fülön (Settings) az általános biztonsági 

beállításokat tudjuk konfigurálni.  

 

9.11.1 Geofence 
 

 

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/connections.html
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/server.html
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/geofence.html
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A Geofence azt a biztonsági zónát jelenti, amelyen kívül a drón repülése nem engedélyezett. Ez a 

zóna körülöleli a repülési terv során munkára kijelölt területet, és automatikusan generálódik az itt 

beállított értékek alapján.  

 

 

Figyelem! Manuális üzemmódokban a Geofence biztonsági zóna átlépése esetén 

az applikáció csak figyelmeztetést küld, a drón nem fog reagálni a beállított 

fence action paraméterre. 

 
 

FENCE ACTION: Itt az állítható be, hogy a drón milyen műveletet végezzen a biztonsági zóna elérése 

esetén: 

• Keep current action: nincs beavatkozás, a drón folytatja a repülést a zóna határának elérése 

esetén is  

• Report only: üzenet küldése, a drón folytatja a repülést a zóna határának elérése esetén is 

• Return to Home: a zóna határának elérése esetén a drón visszatér a felszállási pontra 

(alapbeállítás) 

• Land: a zóna határának elérése esetén a drón leszáll azon a helyen, ahol elérte a zóna határát 

 

 

SAFETY MARGINS:  

• Horizontal: Itt állítható be, hogy a biztonsági zóna határvonala milyen távol legyen a 

megtervezett repülési terület határától. 

• Vertical: Itt az állítható be, hogy mi legyen az a maximális magasság, amely felett a drón 

tartózkodását nem engedélyezzük. 

PROPOSED LIMITS FOR CURRENT MISSION: Az itt megjelenő értékek automatikusan generálódnak. 

Információt adnak arról, hogy az aktuális repülési terv és a beállított biztonsági zóna értékek alapján 

a drón repülése milyen távolságban és magasságban engedélyezett. 

 

VERTEX COUNT REDUCTION: A Geofence határvonalának kisimítására alkalmazható beállítás 

 

SAVE: A beállított értékek elmentése. 

 

A beállított értékek a repüléstervvel és a biztonsági beállításokkal együtt csak akkor kerülnek 

alkalmazásra, ha az upload ikonnal azokat feltölti a drónra. 

 

 

 

Figyelem! Manuális és automata üzemmódok esetében is a maximális elérhető 
magasság AHL 120 méter. Amennyiben ezt a magasságot átlépi a drón RTH 
üzemmódba fog kapcsolni. Próbálja kerülni az AHL 100 méternél magasabb 
üzemeltetési magasságot 
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9.11.2 Settings 
 

 

A Settings fülön a Guided (automata) repülés biztonsági beállításait tudja elvégezni: 

• Critical battery voltage: Ha a drón akkumulátorának feszültsége ezt az értéket eléri, akkor 

automatikusan Land üzemmódba kapcsol. 

• Low battery voltage: Ha a drón akkumulátorának feszültsége ezt az értéket eléri, akkor 

automatikusan Return to Home üzemmódba kapcsol. 

• Return to Home altitude: A drón Gret (irányított hazatérés) üzemmódjának repülési 

magassága. Győződjön meg arról, hogy ebben a magasságban nincs akadály. 

• Return to Home speed: A drón Gret (üzemmódjának repülési sebessége 

 

SAVE: A beállított értékek elmentése. A beállított értékek akkor lesznek a drón által figyelembe véve, 

ha „Upload” is megtörténik a mentés után! (ld. 9.18 Feladat tervező panel)  

 

 

Figyelem! Manuális üzemmódok esetén mindig 43V az RTH küszöbértéke 
függetlenül attól, hogy a Safety-Settings fülön milyen érték van beállítva. 
 

  
 

 

Figyelem! A Low battery voltage értéket 43V alá soha ne állítsa. 
Figyelem! A Critical battery voltage értéket 41V alá soha ne állítsa. 
Figyelem! Amennyiben az akkumulátor feszültségszint miatt Land, RTH vagy Gret 
üzemmódba vált a drón, a repülési módot a repülés mód váltó kapcsolókkal meg 
tudja változtatni, de ez veszélyes lehet mert az akkumulátor teljes lemerülését 
okozhatja ami zuhanáshoz vezet. 
Figyelem! A low battery voltage értéket úgy válassza meg, hogy a drónnak 
legyen ideje biztonságosan hazatérnie. 
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9.12 Beállítások gomb 

 

A Beállítások eszköz segítségével konfigurálható az applikáció felhasználói kezelőfelület. 

 

9.13 Hangjelzések gomb 

 

A Hangjelzések eszköz segítségével hallgathatjuk, illetve némíthatjuk a kezelőfelület 

figyelmeztetéseit. 

 

9.14 Akkumulátor állapot eszköz 

Az Akkumulátor állapot eszköz mutatja a drón akkumulátorának aktuális állapotát, töltöttségi 

szintjét. 

Figyelem: a kijelzési figyelmeztetési szint tájékoztató jellegű, független a Biztonsági beállítások között 

konfigurálható kritikus és alacsony akkumulátorfeszültség szint beállításról. 

 
43.5 V alatt (Kritikus) 

 
43.5 – 44 V (Alacsony) 

 
44 V felett (Jó) 

 

 

9.15 Kamera panel 

 

A kamera panelen a drón fedélzetén rögzített, előre néző kamerájának valós idejű képét követhetjük.   

A kamerakép megjelenítése ki- és bekapcsolható. 

 

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/preferences/index.html
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/audible_alerts.html
https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/widgets/battery_status.html
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9.16 Térkép panel 

A térkép panel 2D felülnézeti képpel és kiegészítő eszközökkel segíti a repüléstervezést és 

végrehajtást. A térkép nézeten követhető a drón pozíciója és számos egyéb státusz információja, 

valamint a repülési feladat aktuális állapota. A térkép nézet bal oldali ikonsora segítségével hozható 

létre és szerkeszthető a repülési feladat kijelölt területe. 

 

 

9.16.1 Repülési terület létrehozása 
 

1. Válasszuk ki a “Draw rectangle” vagy “Draw polygon”, azaz négyzet vagy sokszög rajzoló 

eszközt a bal oldali ikonsorból. 

2. Érintsük meg a képernyőt a kívánt repülési terület sarkaiban, így hozzuk létre a körül határolt 

repülési területet. 

3. Amennyiben belső kikerülendő területet is szeretnénk létrehozni, válasszuk ki a “Cut hole 

into polygon” azaz kivágás rajzoló eszközt a bal oldali ikonsorból és a létrehozott repülési 

területen belül a kívánt pontokban az előző pontokhoz hasonlóan hozzuk létre a kivágások 

sokszögeit. 

4. Amennyiben módosítani szeretnénk a területen vagy a kivágásokon, válasszuk ki az “Edit 

feature”, azaz szerkesztő eszközt és az egyes sarokpontokat mozgassuk tetszés szerint. 

5. Válasszuk ki a “View” eszközt, hogy a repülési területet a továbbiakban ne tudjuk véletlenül 

módosítani vagy arrébb mozgatni. Több poligon esetén „Select” segítségével válassza ki a 

használni kívántat. 

 

 

Figyelem! Minden akadályt, ami a repülési útvonalba esne kötelező kivágni 
megfelelő ráhagyással. 

  

 

Figyelem! A kivágott akadályok a legenerált repülési útvonalakra vonatkoznak. 
Amennyiben a használat során különböző okoknál fogva ettől eltér úgy a drón a 
kivágott akadály területen átmehet. Gyakori eset, hogy automata (Guided) 
üzemmódot a pilóta megszakítja majd a kapcsolót visszahelyezi Guided 
üzemmódba. Ebben az esetben az aktuális repülési tervet a drón újra kezdi. Ha az 
első waypoint és a drón között egy kivágott akadályterület van a drón azon 
keresztül fog menni 

View (nézet) 

Select (kijelölés) (nézet) 

Marker (jelölőpont) 

Draw rectangle (négyzet rajzoló) 

Draw polygon (sokszög rajzoló) 

Cut hole into polygon (kivágás) 

Edit feature (szerkesztő) 

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/panels/map.html
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A: Tablet helyzete. A körülötte lévő kör a tablet pontosságának a bizonytalanságát szemlélteti. 

Amennyiben ez a kör nagy akkor a pontosság rossz. Ha ez a kör kicsi a pontosság jobb. 

 

Figyelem! A tablet helyzetmeghatározása csak tájékoztató, segítő jellegű. 
Pontossága nem alkalmas arra, hogy pontos repülési tervet készítsen vele. 
 

  
B: RTK bázisállomás helyzete. Akkor jelenik meg amikor az RTK elérte a beállított pontosságot. 

Segítségével akár a kezelni kívánt terület pontos bemérését is meg lehet oldani. 

 

Figyelem! Amennyiben mozgatni kívánja a bázisállomást melynek része az RTK 
akkor előszőr kapcsolja ki a bázisállomást. Ezután helyezze az új pozíciójába majd 
kapcsolja be. Ezt követően engedélyezze az RTK-t az A10 kezelőfelületen és várja 
meg míg a kért pontosságot eléri. 
 

C: Drón helyzete. 

D: Legenerált Geofence zóna. 

E: Legenerált repülésiterv. A számok waypoint-ot jelölnek melyeket egy egyenes vonalú pálya köt 

össze. Ezeket sorrendben repüli le a drón. 

 

 

Figyelem! A Google térkép nem pontos. Amennyiben google térkép alapján 
tervezi meg a repüléstervet kiemelten figyeljen a határszélekre. Az automata 
repülés előtt manuális repüléssel ellenőrizheti a határszélek megfelelőségét. 
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9.17 Alakzatok panel 

 

 

 

Az Alakzatok panel segít eligazodni a térképre rajzolt alakzatok, formák, helyjelzők és egyéb elemek 

között. Ezeket lista nézetben látjuk, típussal és névvel ellátva. Minden listaelem mellett négy gomb 

ad lehetőséget az egyes alakzattal történő további interakcióra: 

• A térkép nagyítása az adott alakzatra 

• Az adott alakzat láthatóságának ki/be kapcsolása 

• Az adott alakzat tulajdonságainak szerkesztése 

• Az adott alakzat törlése 

Az Alakzatok panel segítségével továbbá importálhatunk külső alakzatokat is (elfogadott formátum: 

.zip file-ba tömörített összetartozó .shp shapefile). 

 

9.18 Feladattervező panel 

A feladattervező panel segítségével hozhatjuk létre a permetező repülési feladatot. A panel fejlécén 

lévő gombok megnyomásával az alábbi lehetőségek állnak rendelkezésre: 

 

• CLEAR: Aktuális repülési feladat törlése 

• IMPORT: Korábban elkészített repülési feladat betöltése 

• EXPORT: Aktuális repülési feladat mentése későbbi felhasználásra (A feladat a tablet 

Documents mappájába kerül elmentésre az aktuális dátummal) 

• PLAN: Repülési feladat automatizált tervezése 

• UPLOAD: Aktuális repülési feladat, a geofence és a biztonsági beállítások módosításának (ld. 

9.11.2.) feltöltése a drónra 

A panel törzse az aktuális repülési feladat elemi utasításokra lebontott rendezett listáját tartalmazza. 

Ezt a listát az automata repüléstervezés hozza létre, szerkeszteni néhány kivételtől eltekintve nem 

lehet (ld. 9.19 Mission Item panel). A kivételek: 

• Az “Update safety settings” utasításra kattintva az általános biztonsági beállításokat 

szerkeszthetjük, melyek az “UPLOAD” gomb megnyomásakor a drónra is feltöltődnek 

• Az “Update geofence settings” utasításra kattintva a repülésbiztonsági zóna (geofence) 

beállíátásait szerkeszthetjük. A létrehozott geofence a térkép nézeten is látszik és az 

“UPLOAD” gomb megnyomásakor a drónra is feltöltődik. 

https://doc.collmot.com/public/skybrush-live-doc/latest/panels/features.html
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9.18.1 Automatizált repülési feladat tervezése és feltöltése 
 

1. A térkép panelen hozzuk létre a megfelelő repülési területet (lásd a “Térkép panel” 

leírásánál) 

2. A térkép panelen jelöljük ki a repülési feladathoz használni kívánt drónt és repülési területet. 

3. A PLAN gombot megnyomva válasszuk ki a permetezéshez szükséges repülési feladattípust. 

 

 
 

4. Állítsuk be a kívánt bemeneti paramétereket a repülési feladatnak megfelelően. Az egyes 

paraméterek leírását maga a felugró tervező ablak tartalmazza. A beállítandó általános 

paraméterek: 

a. Permetező átfolyási sebesség 

b. Permetező motor fordulatszám 

c. Repülési főirány 

d. Permetező fordulók közötti távolság 

e. Repülési magasság 

f. Vízszintes repülési sebesség 

g. Függőleges repülési sebesség 

h. Hazatérési magasság amennyiben a repülési terv végére ért a drón. 

 

Figyelem! End RTH alt nem összekeverendő a Gret vagy RTH üzemmódokkal. Ez 
a beállítás arra vonatkozik amikor a repülésiterv legvégén az utolsó waypoint 
teljesítése után a drón haza indul. 
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i. Használjuk-e a lefelé néző radart földhöz viszonyított magasságtartáshoz? 

j. Használjunk-e előre néző radart a feladat során akadály észleléshez? 

k. Repülési terület kiterjesztésének mértéke 

l. Elkerülendő objektumok körülötti terület kiterjesztésének mértéke 

m. Első pontig és utolsó ponttól történő utazás sebessége (speciális paraméter) 

n. Maximális tolerálható eltérés a repülési útvonaltól (speciális paraméter) 

o. Akadály észlelési távolság (ha az akadály észlelő szenzor be van kapcsolva) 

5. Nyomjuk meg a “CREATE PLAN” gombot a dialógusablak alján, hogy létrehozzuk a repülési 

tervet 

6. Ellenőrizzük a tervet a térkép nézeten és a Mission Item panel feladatlistájában. 

7. Töltsük fel a repülési feladatot a drónra az “UPLOAD” gomb megnyomásával 

8. Indítsuk el a feltöltést a felugró ablakban a “START UPLOAD” gomb megnyomásával 

9. Várjuk meg, amíg a feltöltés sikeresen befejeződik 

 

9.18.2 Repülési feladat újra tervezése 
 

A repülési feladat végrehajtása során a Térkép panelen és a Feladattervező panelen is figyelemmel 

kísérhetjük a repülési feladat teljesítésének állapotát. Amennyiben a repülési feladat teljesítése 

valamilyen okból megszakad (pl. kifogy a permetszer, lemerül az akkumulátor, egyéb nem várt drón 

hiba vagy kézi megszakítás), a repülés újra tervezésére és folytatására lehetőségünk nyílik az alábbi 

módon: 

1. A PLAN gombot ismét megnyomva félbehagyott feladat esetén válasszuk ki a “RESUME” 

opciót. 

2. Ellenőrizzük a módosított tervet a térkép nézeten és a Feladattervező panel feladatlistájában. 

3. Töltsük fel a módosított repülési feladatot a drónra az “UPLOAD” gomb ismételt 

megnyomásával és a feltöltési folyamat korábbiakhoz hasonló lefolytatásával. 
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9.19 Mission Item 

 

A legenerált repüléstervet pontról pontra itt találja. Ezeket az utasításokat sorrendben hajtja végre a 

drón. Ezeket az elemeket repülés elött érdemes átnézni. Amennyiben szükséges a mission itemek 

törölhetőek és mozgathatóak. Törléshez válassza ki a mission itemet és a jobb alsó sarokban lévő 

kuka elemmel törölje. Mozgatáshoz válassza ki a mission itemet és a jobb alsó sarokban lévő fel/le 

nyilak segítségével mozgassa azokat. Ha nem akarja módosítani az automatán legenerált 

repülésitervet akkor ne töröljön ki belőle semmilyen elemet és ne mozgassa át azokat. Újra tervezés 

után a teljesített waypointok törlődni fognak. Ahol kiürült a tartály vagy Gway üzemmódból más 

üzemmódba váltott egy új waypoint jelenik meg. Ez lesz a következő repülésterv első waypoint 

eleme. 

 

A fenti képen látható ahogy az A10 szoftver legenerálja a repülési tervet egy kézzel rajzolt poligon 

belsejébe. A sárga szaggatott vonalak a felszállási helyet kötik össze az első és utolsó waypointtal. A 

kék vonalak jelzik a repülésitervet.  

Amennyiben a repülési terv generálása után új felszállási pozícióba helyezte a drónt és nem egyezik 

meg a legenerált repülésiterv felszállási pozíciója a drón aktuális felszállási pozíciójával akkor 

generálja újra a repülésitervet.  
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9.20 Egyedi pályaútvonal létrehozása 

Amennyiben önnek az A10 szoftver által legenerált repülésterv nem megfelelő úgy lehetősége van 

egyedi útvonal létrehozására is. 

Ehhez az alábbi lépéseket kell végrehajtania: 

1. Rajzoljon egy poligont a kezelni kívánt terület köré. 

 

2. Ezután a Plan fülön generáljon le egy repüléstervet. A legenerált waypointok később törlésre 

kerülnek, de az alábbi adatokat pontosan adja meg mert módosítani később nem lehet: 

tárcsafordulatszám, lé átfolyás, magasság, vízszintes sebesség, függőleges sebesség 

szenzorhasználat, utazási sebesség. 

 

3. Ezután minden waypoint mission itemet töröljön ki és töröljön ki minden sprayer mission 

itemet is kivéve a legelsőt és a legutolsót. 

 

4. Az üres repülési tervnek így kell kinéznie:  

i. Update Geofence  

ii. Update Safety  

iii. Set parameter(front proximity)  

iv. Set parameter(down proximity  

v. Set parameter (sprayer flow)  

vi. Set parameter (sprayer motor rpm)  

vii. Change speed 

viii. Takeoff 

ix. Change heading 

x. Marker (Mission has started) 

xi. Set payload (sprayer on) 

xii. Set payload (sprayer off) 

xiii. Marker (Mission has ended) 

xiv. Return to home 

 

5. Le kell helyezni a waypoint mission itemeket. Ezt úgy teheti meg, hogy a térképen a kívánt 

helyre hosszan nyom. Kapni fog egy felugró ablakot, ahol válassza ki az „Add point to 

mission” lehetőséget. Ezzel létrehozott egy új waypointot. Az új waypoint mindig a mission 

item lista legaljára kerül. Amennyiben rossz helyre tette a mission itemet akkor annak helyét 

módosítani már nem tudja, törölnie kell és újra lehelyezni.   

 

6. A waypoint lehelyezése után azt a megfelelő helyre kell mozgatni. 

a. Az első waypointot a ix. (Change heading) után és a x. Marker (Mission has started) 

elé kell mozgatni. 

b. A következő waypointokat a xi. Set payload (sprayer on) utánra kell mozgatni 

sorrendben.  
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7. A kész repülési tervnek így kell kinéznie: 

i. Update Geofence  

ii. Update Safety  

iii. Set parameter(front proximity)  

iv. Set parameter(down proximity  

v. Set parameter (sprayer flow)  

vi. Set parameter (sprayer motor rpm)  

vii. Change speed 

viii. Takeoff 

ix. Change heading 

x. 1. Waypoint 

xi. Marker (Mission has started) 

xii. Set payload (sprayer on) 

xiii. 2. Waypoint 

xiv. 3. Waypoint 

xv. …. 

xvi. Utolsó Waypoint 

xvii. Set payload (sprayer off) 

xviii. Marker (Mission has ended) 

xix. Return to home 

 

 

 

  

 

Figyelem! Az egyedi útvonal tervezésnél körültekintően járjon el. A repülésiterv 
a fenti formátumnak mindig feleljen meg. A nem megfelelő sorrend a drón 
lezuhanásához vezethet.  
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10. Repülés előtti teendők 

 

Győződjön meg, hogy a repülés előtti ellenőrző lista valamennyi pontja teljesül: 

✓ Az időjárási és egyéb repülési körülmények alkalmasak a drón és a permetező működésére. 
✓ A távirányító és a repülőgép akkumulátorai teljesen fel vannak töltve. 
✓ A propellerek jó állapotban vannak; megfelelően és biztonságosan vannak felszerelve a 

motorokra. 
✓ A rotor karok biztonságosan vannak rögzítve, a motorok normálisan működnek, 

forgásirányuk helyes. 
✓ A kábelek megfelelően vannak csatlakoztatva. 
✓ A pilóta nincs alkohol, kábítószer vagy bármilyen olyan anyag hatása alatt, amely károsíthatja 

a kognitív képességeit. 
✓ A pilóta ismeri a kiválasztott repülési módot, és érti az összes biztonsági funkciót és 

figyelmeztetést. 
✓ Drón által észlelt műholdak száma megfelelő, iránytű megfelelően működik. 
✓ Drón vízszintes felületről indul és fém tárgyaktól távol helyezkedik el. 
✓ A megfelelő repülési terv és permetezési beállítások készen állnak és fel vannak töltve a 

drónra  
✓ A drón iránya ellenőrizve van és helyes 
✓ Bázisállomás antennáinak jó rálátása van a drón repülési útvonalára 
✓ Az A10 alkalmazásban feltüntetett státusz állapot „Ready” legyen. 
✓ Az A10 alkalmazásban feltüntetett drón sebesség érték felszállás előtt 0 m/s legyen. 
✓ A GNSS jelek erősségét rontják a fák, épületek, autók, vezetékek és nagyobb kiterjedésű 

természetes vagy mesterséges tárgyak. Ügyeljen arra, hogy a bázisállomást ezektől távol 

helyezze el és a drón ne repüljön ezekhez közel. 
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11. Automata repülés végrehajtása 

 

Az A10 drón alacsony szintű autópilótáján a nyílt forráskódú ArduCopter kódbázis szintén nyílt 

forráskódú, Skybrush-sal kompatibilis firmware verziója fut.  

Az automata repülés minden formája az autopilóta GUIDED repülési üzemmódjában történik. 

Ilyenkor egy kiegészítő, magas szintű fedélzeti számítógép látja el az alacsony szintű repülésvezérlőt 

repülésvezérlési utasításokkal. A magas szintű repülésvezérlő akkor és csak akkor avatkozik be a 

repülés menetébe, amikor és ameddig a drón alacsony szintű repülésvezérlője GUIDED üzemmódban 

marad. Minden más alacsony szintű üzemmód az ArduCopter kódbázis saját eredeti 

repülésvezérlését futtatja. 

A magas szintű repülésvezérlésnek három üzemmódja lehetséges: 

• GWAY: “Guided Waypoint”, azaz normál üzemű automata repülés (permetezés). A Plan fülön 

megadott adatok alapján fog viselkedni. 

• GRET “Guided Return To Home”, azaz magas szintű hazatérés. A Safety-Settings fülön 

megadott adatok alapján fog viselkedni. 

• GEME: “Guided Emergency”, azaz magas szintű vészhelyzetkezelés. A Safety-Settings fülön 

megadott adatok alapján fog viselkedni. 

• LAND: Ebben az üzemmódban a drón automatikusan csökkenti a magasságot 0,5m/s 

sebességgel és a Throttle irányítási parancsra nem reagál. Yaw, Roll, Pitch irányításra LAND 

üzemmódban is lehetőség van. GRET és GEME üzemmód végén ereszkedés közben a drón 

automatikusan LAND üzemmódba kapcsol amint eléri az AHL 10m magasságot. Ilyenkor 

lehetősége van a pilótának pontosítani a leszállást.  

11.1 Automata permetezési feladat végrehajtása 

1. Kapcsolja be a távirányítót: a bekapcsoló gombot hosszan nyomja meg, majd a felugró 

kérdésekre a kör alakú enter gomb megnyomásával válaszoljon.   

2. Kapcsolja be a bázis állomást. 

3. Kapcsolja be a tabletet, indítsa el az applikációt. Ellenőrizze, hogy a Google maps elérhető és 

a kezelni kívánt terület be van töltve. 

4. A tablettel csatlakozzon a bázis állomás WiFi hálózatára. 

5. Kapcsolja be a drónt az akkumulátor csatlakoztatásával. 

6. Engedélyezze az RTK működését az applikációban (ld. 9.8 fejezet) és várja meg amíg az RTK 

eléri a beállított pontosságot. 

7. Készítse el a repülési tervet, nézze át a biztonsági beállításokat és töltse fel a drónra. 

8. Ellenőrizze a manuális repülési beállításokat (ld. 9.3.4) is arra az esetre, ha az automata 

repülést valami miatt meg kell szakítani. 

9. Tesztelje le, hogy a repülés módok a kijelzőn megfelelnek az RC repülésmód kapcsolók 

állásával. 

10. Tesztelje le a szórórendszert vízzel:  

a. Ellenőrizze, hogy a Permetezés engedélyező kapcsoló engedélyezett állásban van 

b. A Permetező státusz eszköz (ld. 9.5) gomb megnyomásával indítsa el a 

szórórendszert és győződjön meg a helyes működésről  

11. Ellenőrizze a drón motorok és a vészleállító kapcsoló megfelelő működését:  

https://ardupilot.org/copter/
https://github.com/skybrush-io/ardupilot
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a. Billentse a Repülési üzemmód választó kapcsolót LOITER állásba 

b. Bizonyosodjon meg róla, hogy a drón közelében nem tartózkodik senki, a drón 

rotorjainak forgása tiszta szabad környezetben történhet 

c. Indítsa el a drón motorjait a bal oldali távirányító kar jobbra-le húzásával (Mode 2 

beállítást feltételezve). Ellenőrizze, hogy a motorok megfelelően forognak. 

d. Nyomja meg egyszerre a két vészleállító kapcsolót és győződjön meg, hogy a 

motorok leállnak. 

12. Állítsa a távirányító repülési üzemmód kapcsolóját “GUIDED” állapotba.  

13. Ellenőrizze a kijelzőn, hogy a drón “GWAY” azaz “Guided Waypoint” repülési üzemmódba 

váltott. 

14. A drón a kapcsoló átbillentésekor rögzíti a Home position koordinátákat. Ne mozgassa a 

drónt néhány másodpercig. 

15. Ellenőrizze, hogy a drón kijelzett állapota megfelelő, azaz: 

a. átment az összes automata repülés előtti önellenőrzésen 

b. AHL és AGL magassága 0 közelében van, AMSL magassága a terepi helyzetének 

megfelelő. Az AHL magasságot 0-ra állíthatja, ha a repülési módot LOITER 

üzemmódba állítja majd visszaállítja GWAY üzemmódba. 

c. GPS vevőjének státusza RTK vagy RTK+ 

16. Várja meg, amíg a kijelző bal felső sarkában lévő státusz eszköz “Ready” feliratra nem vált, 

zöld státusz lámpával. Várjon 10 másodpercet. 

17. Bizonyosodjon meg róla, hogy a drón közelében nem tartózkodik senki, a drón felszállása 

tiszta szabad környezetben történhet 

18. Indítsa el a drón motorjait a bal oldali távirányító kar jobbra-le húzásával (Mode 2 beállítást 

feltételezve). 

19. Kísérje figyelemmel, ahogy a drón motorjai felpörögnek, a drón felszáll és megkezdi az 

automata repülést. 

20. Figyelje a drónt is és a távirányító kijelzőjét is, ahol a repülés teljesítésének állapota valós 

időben követhető.  

21. Amennyiben a repülési feladat tervezésekor engedélyezte az akadály észlelő szenzor 

működését, a drón meg fog állni érzékelt akadályok előtt. Ilyenkor a permetezés leáll, de az 

automata repülés nem szűnik meg - folytatódik amint az akadály eltűnik. 

22. Amennyiben a repülési feladat tervezésekor engedélyezte a lefelé néző radart, a drón nem 

AHL, hanem AGL magasság szerint fogja végrehajtani a repülést, azaz leköveti a 

tereptárgyakat.  

23. Amennyiben szükséges, az automata repülés pályája a távirányító megfelelő karjaival 

bizonyos mértékig eltolható. Ilyenkor az automata repülés mindaddig nem szakad meg, amíg 

az eltolás eredményeképpen a drón a megadott maximális tolerancia távolságon belül marad 

a kívánt pozíciójához képest. A tolerált eltérési küszöböt átlépve (ld. 9.18.1 a drón magas 

szintű hibajelzést ad és GEME (“Guided Emergency”) üzemmódba váltva megpróbál 

hazatérni. 

24. Amennyiben eltolással nem kezelhető hibát tapasztal vagy veszélyt érez, szakítsa meg a 

repülést megfelelő repülési üzemmód váltással (magas szintű hazatérés vagy manuális 

repülés üzemmódjai). 

25. A drón a permetezési feladatot önállóan végzi, a feladat végeztével hazatér és leszáll. 

26. Ha a repülésterv több felszállásból áll akkor újra tervezés szükséges. Ehhez nézze meg a 

10.17.2-es fejezetet. 
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27. Bizonyosodjon meg róla, hogy a drón motorjai kikapcsolnak leszálláskor. Amennyiben nem, 

úgy a már földön lévő drón esetén a távirányító bal karjának le állásával (Mode 2 beállítást 

feltételezve) kapcsolja ki a motorokat. 

28. Mentse el a repülési tervet és adminisztrálja a repülést. 

 

 

Figyelem! Ha Gway üzemmódból más üzemmódba kapcsolja a drónt majd vissza 
kapcsolja Gway üzemmódba akkor az aktuális repülési tervet elölről kezdi a drón. 
 

  
  
  

 

11.2 Magas szintű hazatérési feladat végrehajtása (GRET) 

1. Még a repülési feladat feltöltése előtt győződjön meg róla, hogy a Repülésbiztonság eszköz 

biztonsági beállítások fülén (Safety-Settings) a hazatérés kiindulási pozícióhoz képesti 

barometrikus (AHL) magassága és vízszintes sebessége megfelelően fel van konfigurálva. 

2. Repülés során, amennyiben szükséges, kapcsolja a repülési üzemmódot Gret azaz “Guided 

Return To Home” üzemmódba. 

3. Várja meg, amíg a drón az előre megadott hazatérési magasságba megy és onnan az előre 

megadott hazatérési sebességgel hazatér, majd leszáll. 

4. Amennyiben a repülési feladat tervezésekor engedélyezte az előre néző radart, a drón meg 

fog állni érzékelt akadályok előtt. Ilyenkor a hazatérés leáll, de az automata repülés nem 

szűnik meg - folytatódik amint az akadály eltűnik. 

5. Amennyiben a repülési feladat tervezésekor engedélyezte a lefelé néző radart, a drón nem 

fog egy bizonyos AGL magasság alá menni akkor sem, ha az AHL-ben megadott hazatérési 

magasság azt az adott ponton indokolná. Azaz hazatérés közben a talajkövető szenzor kerül 

alkalmazásra ha a megadott AHL magasság kisebb mint az AGL magasság. 

6. Amennyiben szükséges, a hazatérési útvonalba beavatkozhat a távirányító karjainak 

megfelelő mozgatásával. Az automata hazatérés ilyenkor nem szűnik meg, csak eltolódik a 

kézi vezérlés hozzáadásával. 

7. Amennyiben meg szeretné szakítani a magas szintű hazatérést, váltson manuális repülési 

üzemmódba. 

 

 

 

 

11.3 Magas szintű vészhelyzeti feladat végrehajtása 

Magas szintű vészhelyzeti feladat végrehajtására akkor kerül sor, ha a drón magától hibát észlel és 

önállóan átvált ebbe az üzemmódba.  

A magas szintű vészhelyzeti üzemmód aktiválódásakor ellenőrzi, hogy az aktuális hibakód 

függvényében a drón előreláthatóan mire képes és ez alapján vagy megpróbálja hazatéríteni a drónt 

vészhelyzeti hazatéréssel, vagy azonnali vészhelyzeti leszállásra próbálja kényszeríteni. A magas 

szintű vészhelyzeti algoritmus a vészhelyzeti hazatérés során is dönthet úgy, hogy inkább leszállásra 
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kényszeríti a drónt, például, ha azt érzékeli, hogy a drón mégsem indult el hazafelé vagy a hazatérés 

túl sokáig tart, esetleg más magas szintű hibakód lépett életbe. Magas szintű vészhelyzeti üzemmód 

aktiválódása esetén az alábbi teendők lépnek életbe: 

 

 

 

1. Még a repülési feladat feltöltése előtt győződjön meg róla, hogy a Repülésbiztonság eszköz 

biztonsági beállítások fülén a hazatérés kiindulási pozícióhoz képesti barometrikus (AHL) 

magassága és vízszintes sebessége megfelelően fel van konfigurálva. Ezek az értékek a 

vészhelyzeti hazatérésre is vonatkoznak. 

2. A magas szintű vészhelyzeti üzemmódot (GEME) a drón aktiválja, a kezelőfelület pedig piros 

hibakóddal és hangjelzéssel figyelmeztet a veszélyre. 

3. Várja meg, amíg a drón a magas szintű vészhelyzeti üzemmódban leszáll vagy hazatér és 

leszáll. 

4. Amennyiben a repülési feladat tervezésekor engedélyezte az előre néző radart, a drón meg 

fog állni érzékelt akadályok előtt. Ilyenkor a hazatérés leáll, de az automata repülés nem 

szűnik meg - folytatódik amint az akadály eltűnik. 

5. Amennyiben a repülési feladat tervezésekor engedélyezte a lefelé néző radart, a drón nem 

fog egy bizonyos AGL magasság alá menni akkor sem, ha az AHL-ben megadott hazatérési 

magasság azt az adott ponton indokolná. Azaz hazatérés közben a talajkövető szenzor kerül 

alkalmazásra ha a megadott AHL magasság kisebb mint az AGL magasság. 

6. Amennyiben szükséges, a vészhelyzeti hazatérési útvonalba beavatkozhat a távirányító 

karjainak megfelelő mozgatásával. Az automata hazatérés ilyenkor nem szűnik meg, csak 

eltolódik a kézi vezérlés hozzáadásával. 

7. Amennyiben meg szeretné szakítani a magas szintű vészhelyzeti hazatérést, váltson manuális 

repülési üzemmódba. 

8. Leszállás után alaposan vizsgálja ki és dokumentálja a hiba okát és körülményeit, valamint az 

esetleges repülési eseményeket.  

9. Leszállás után a hibakód a “Reset errors” gomb megnyomásával törölhető (Tulajdonságok 

dialógusablak – Preflight fül). Fennmaradó hibakód esetén a hiba újra aktiválódik. 

 

 

 

 

Figyelem! Amennyiben automata (GUIDED) repülés alatt alacsony akkumulátor 
szint miatti GEME üzemmódot megszakítja azaz Loiter vagy ALTHOLD 
üzemmódot kapcsol akkor aktiválódik az alacsonyszintű RTH művelet. 
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12. Manuális repülés végrehajtása 

 

Az A10 permeteződrón vezérlőfelülete lehetővé teszi a drón manuális repülési beállításait és 

irányítását.  

A manuális repülés megkezdése előtt győződjön meg róla, hogy a manuális repülésre vonatkozó 

biztonsági beállítások megfelelőek a repülési feladat végrehajtásához (Tulajdonságok dialógus ablak – 

Sensors és Manual mode fülek, ld. 9.3 fejezet) 

A manuális repülésvezérlésnek három üzemmódja lehetséges: 

• ALT HOLD: “Altitude Hold”, azaz GPS nélküli magasság tartás  

• LOITER: GPS segítségével történő magasság- és pozíciótartás  

• RTH: “Return To Home”, azaz felszállási pontra történő visszarepülés 

• LAND: Nem szabadon kapcsolható. Ebben az üzemmódban a drón automatikusan csökkenti a 

magasságot 0,5m/s sebességgel és a Throttle irányítási parancsra nem reagál. Yaw, Roll, Pitch 

irányításra LAND üzemmódban is lehetőség van. RTH üzemmód végén ereszkedés közben a 

drón automatikusan LAND üzemmódba kapcsol amint eléri az AHL 10m magasságot. Ilyenkor 

lehetősége van a pilótának pontosítani a leszállást.  

 

12.1 Manuális permetezési feladat végrehajtása 

1. Kapcsolja be a távirányítót: a bekapcsoló gombot hosszan nyomja meg, majd a felugró 

kérdésekre a kör alakú enter gomb megnyomásával válaszoljon.  

2. Kapcsolja be a bázis állomást. 

3. Kapcsolja be a tabletet, indítsa el az applikációt. 

4. Kapcsolja be a drónt az akkumulátor csatlakoztatásával. 

5. Engedélyezze az RTK működését az applikációban (ld. 9.8 fejezet) és várja meg amíg az RTK 

eléri a beállított pontosságot. 

6. Készítsen egy tetszőleges repülési tervet arra a területre, ahol a manuális repülést végre fogja 

hajtani. Erre azért van szükség, hogy a tervezett repülési terület körül biztonsági zóna 

(Geofence) készüljön. Töltse fel a repülési tervet a drónra. 

7. A Tulajdonságok dialógusablak (10.17 fejezet) ide vonatkozó fülein végezze el a kívánt 

beállításokat. 

8. Ellenőrzés elvégzéséhez állítsa a távirányító repülési üzemmód kapcsolóját “GUIDED” 

állapotba.  

9. Ellenőrizze a kijelzőn, hogy a drón “GWAY” azaz “Guided Waypoint” repülési üzemmódba 

váltott. 

10. Ellenőrizze, hogy a drón kijelzett állapota megfelelő, azaz: 

a. átment az összes automata repülés előtti önellenőrzésen 

b. AHL és AGL magassága 0 közelében van, AMSL magassága a terepi helyzetének 

megfelelő 

c. GPS vevőjének státusza RTK vagy RTK+ 

11. Várja meg, amíg a kijelző bal felső sarkában lévő státusz eszköz “Készenlétben” feliratra nem 

vált, zöld státusz lámpával 

12. Állítsa át a távirányító repülési üzemmód kapcsolóját “LOITER” vagy „ALT HOLD” állapotba, 

ezzel kiválasztva a manuális repülés módját.  

13. Ellenőrizze a kijelzőn, hogy a drón a kiválasztott repülési üzemmódba váltott. 
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14. Ha a manuális repülés során a permetezőt is használni szeretné, győződjön meg róla, hogy a 

távirányító Permetezés engedélyezés kapcsolója engedélyezés állapotban van.  

15. Bizonyosodjon meg róla, hogy a drón közelében nem tartózkodik senki, a drón felszállása 

tiszta szabad környezetben történhet 

16. Indítsa el a drón motorjait a bal oldali távirányító kar jobbra-le húzásával (Mode 2 beállítást 

feltételezve). 

17. Kísérje figyelemmel, ahogy a drón motorjai felpörögnek 

18. Kezdje meg a manuális repülést. 

19. Figyelje a drónt is és a távirányító kijelzőjét is, ahol a repülés teljesítésének állapota valós 

időben követhető.  

20. A permetező ki- és bekapcsolását a kijelző Sprayer státusz eszköz gombjával végezheti.  

21. Amennyiben engedélyezte az akadály észlelő szenzor használatát, a drón vélhetően meg fog 

állni érzékelt akadályok előtt. Ha engedélyezve van az talajkövető szenzor akkor AGL 3m 

felett kezd el működni az akadályészlelő szenzor. Manuális üzemmódban az akadálytól való 

távolságtartás 6m.  

 

 

Figyelem! A drón akkor is tartja az akadálytól való távolságát, ha az akadály a 
drón felé közelít. Ilyenkor a drón tolató mozgást végez, ami váratlan ütközéshez 
vezethet! 
Amikor a drón oldalazó mozgást (roll) végez és a drón elé akadály kerül, akkor a 
drón megszakítja az oldalazó mozgást és tolató mozgásba kezd amíg el nem éri 
a 6m-es biztonsági távolságot. 

 

22. Amennyiben engedélyezte a talajkövető szenzor használatát, a drón nem AHL, hanem AGL 

magasság szerint fogja végrehajtani a repülést, azaz leköveti a tereptárgyakat.  

23. Leszállás után adminisztrálja a repülést. 

 

 

Figyelem!  Ha manuális permetezés során Guided üzemmódba kapcsolja a drónt 
akkor elkezdi az utoljára feltöltött repülési tervet végrehajtani.  
 

 

12.2 Hazatérési feladat végrehajtása (RTH) 

1. Még a repülési feladat megkezdése előtt győződjön meg róla, hogy a Tulajdonságok dialógus 

ablak – Manual mode fül alatt a hazatérés kiindulási pozícióhoz képesti barometrikus (AHL) 

magassága és vízszintes sebessége megfelelően fel van konfigurálva. 

2. Repülés során, amennyiben szükséges, kapcsolja a repülési üzemmódot RTH azaz “Return To 

Home” üzemmódba. 

3. Várja meg, amíg a drón az előre megadott hazatérési magasságba megy és onnan az előre 

megadott hazatérési sebességgel hazatér, majd leszáll. 

4.  

 

Figyelem!  A manuális repülés során kapcsolt RTH üzemmódban a drón nem 
veszi figyelembe az akadályészlelő radar jelzéseit és a kivágott 
akadályterületeket, így fennáll annak a veszélye, hogy a drón hazatérés során 
akadályba ütközik.  
 

 

5. Amennyiben meg szeretné szakítani a hazatérést, váltson „LOITER” vagy „ALT HOLD” repülési 

üzemmódba. 
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13. A permetező drón tisztítása, karbantartása 

 

 

Minden használat után elvégzendő tisztítási feladatok 

1. Vegye le és tisztítsa meg a szórótárcsákat az alábbi módon: 

A) A szórófejek oldalán lévő szerelőnyíláson tolja be a motorkitámasztó 

pálcát, ami megakadályozza a motor elforgását 

B) A pálcát betolva tartva csavarja le a tárcsát a 

motortengelyről, az óramutató járásával ellentétes irányba 

C) Leszerelést követően tiszta vízzel mossa el a tárcsát és 

tisztítsa meg a tárcsa belső felületét egy puha sörtéjű 

kefével.  

Ügyeljen, hogy a tárcsa fogazata ne sérüljön meg! 

A tárcsát majd a tartály mosása után helyezze fel. 

2. Mossa át a permetező tartályt és a PU csöveket 

3. Szerelje vissza a szórótárcsákat az 1. pont alapján, a forgás irányt megfordítva. 

4. Tisztítsa meg a tartály alsó és felső szűrőjét. 

5. Szappanos, vizes ruhával távolítsa el a permetezőről a szennyeződéseket. 

 

  
 

Időközönként elvégzendő tisztítási feladatok 

1. A drón kiegészítő egységei (távirányító, tablet, bázisállomás, töltők, akkumulátorok) száraz 

törlőkendővel tisztíthatóak. 

2. Normál körülmények között a drón csepp és por álló és tisztítható kis mennyiségű legfeljebb 

0.3bar vízsugárral, legalább 3méter távolságból és nedves törlőkendővel. Vízsugárral történő mosás 

előtt a karok legyenek rögzített állapotban és az akkumulátort távolítsa el. Vízsugárral történő 

mosás esetén győződjön meg arról, hogy a héjszerkezetben nincs olyan jellegű kár, ami az 

elektronika beázását okozhatná. Ennek ellenére a drón komponensei öregedhetnek, 

elhasználódhatnak, ami a vízállóságot rontja ezért vízkárra, beázásra garancia nincs. 

Cseppállóságot az alábbi tényezők ronthatják: 

• Felhasznált anyagok elöregedése 

• Olyan vegyszer használata, ami roncsolja a drón héj szerkezetét 

• Ütközés, törés 

• Csavarok, rögzítő elemek kilazulása 

• Nem megfelelő használatból eredő repedések a héjazaton 

 

 

Figyelem! Beázásból keletkező vízkárra a garancia nem terjed ki 
Figyelem! A nem megfelelő tisztítás az egység károsodásához vezet 
 

  

Levétel 

Felszerelés 
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14. Garanciális feltételek 

A WohnderDrone termékeinek, szoftvereinek és rendszereinek használatával Ön teljes mértékben és 

fenntartás nélkül elfogadja a WohnderDrone garanciális és felelősségi feltételeit, valamint az Ön és a 

WohnderDrone között elfogadott minden egyéb feltételt, különösen a használati utasításban 

foglaltakat. 

Az alábbi rendelkezések szerint fogyasztónak minősülő vevő esetén három (3) éves időtartamra 

vállalunk jótállást a WohnderDrone A10 típusú pilóta nélküli légijármű rendszer elemeinek azon 

meghibásodásai esetén, amelyek bizonyíthatóan a jótállási időtartam alatt jelentkeztek gyártási vagy 

anyaghiba miatt. Fogyasztónak nem minősülő vevők esetén egy (1) év jótállás érvényes. A jótállás 

kezdő időpontja az a dátum, amikor az első tulajdonos a gépet megvásárolta. Az eredeti vásárlási 

bizonylat dátuma a mérvadó. 

A jótállásból eredő igények átruházása nem lehetséges. Ez a jótállás nem érvényesíthető használtan 

vásárolt Termékek esetében sem. 

A Gyártó vállalja, hogy a jótállási idő alatt tetszés szerint kijavít minden anyag- vagy gyártási hibát, vagy 

az azonos értékű javított vagy felújított Terméket díjmentesen átadja (kivéve a szállítási, kezelési, 

csomagolási, visszaküldési postaköltséget, és biztosítást, amelyet az ügyfél visel). Az ilyen javítás vagy 

csere a hiba vagy meghibásodás igazolása és a vásárlás igazolása után érvényesíthető, amelyet az 

eredeti keltezett vásárlási bizonylaton szereplő sorozatszám felmutatásával kell igazolni. 

A jótállási szolgáltatások a Termék gyártói jótállási idejét nem hosszabbítják és nem újítják meg. 

Jelen gyártói jótállási feltételekben meghatározottakon felül, a gyártói jótállás keretében a vevőt egyéb 

jótállási igények nem illetik meg, a vevő kiváltképp nem jogosult cserekészülékre a javítás időtartama 

alatt. 

Bármilyen kísérlet a készülék akár részben vagy akár egészben történő módosítására, akár a szoftver 

vagy a firmware módosítása, a garancia azonnali megszűnését vonja maga után! 

Légijármű – A Gyártó egy év garanciát vállal a légijármű vázra és a vázelemekre a gyártási és 

anyaghibákra. Motor, szórófej, szivattyú, akkumulátor,  

Bázisállomás – A Gyártó egy év garanciát vállal 

Kezelőpult – A Gyártó egy év garanciát vállal 

Elektronika – A Gyártó egy év garanciát vállal az elektromos alkatrészekre. 

Firmware – A Gyártó egy év garanciát vállal a firmware-re. 

A Garancia nem terjed ki a következőkre: 

Olyan – ideértve az eszközben bekövetkező károkat is - károkra, amelyek akkor keletkeznek, amikor a 

felhasználók alkoholos befolyásoltság állapotában vannak, bódító, vagy erős érzéstelenítő hatású 

szereket szednek, szédülés, fáradtság, hányinger és bármilyen más olyan fizikai vagy mentális állapotot 

befolyásoló élethelyzetben vannak, amelyek ronthatják a repülőgép biztonságos üzemeltetését. 

Nem megfelelő működtetés által okozott károk esetén. 

Olyan – ideértve az eszközben bekövetkező károkat is - károkra, amelyek akkor keletkeznek, amikor a 

felhasználók alkoholos befolyásoltság állapotában vannak, bódító, vagy erős érzéstelenítő hatású 
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szereket szednek, szédülés, fáradtság, hányinger és bármilyen más olyan fizikai vagy mentális állapotot 

befolyásoló élethelyzetben vannak, amelyek ronthatják a repülőgép biztonságos üzemeltetését. 

Nem megfelelő működtetés által okozott károk esetén. 

A repülőgép összeszerelésére vagy üzemeltetésére vonatkozó használati utasítás útmutatásainak 

figyelmen kívül hagyása által okozott kár. 

Nem WohnderDrone tartozékokkal és alkatrészekkel történő átszerelés vagy csere által okozott 

meghibásodások. 

Működő adatkapcsolat nélküli működés által okozott károk. 

Sérült vagy más módon hibásan működő repülőgép tudatos repülése által okozott kár. 

A WohnderDrone által szállított akkumulátor és akkumulátortöltők nem megfelelő használatából 

eredő károk. 

Károk, amelyek akkor keletkeznek, amikor a repülőgép a következő helyzetekben van: ütközés, tűz, 

robbanás, árvíz, cunamik, süllyedés, jégrepülés, lavina, törmelékáramlás, földcsuszamlás, földrengés 

stb. 

Károk, amelyeket a légijármű Használati utasításban meghatározott üzemeltetési korlátain kívüli 

használat, különösen:  

• nem megfelelő időjárási körülmények között történő üzemeltetése okozott, például heves 

esőzés vagy erős szél, hó, jégeső, villámlás, tornádók, hurrikánok, stb; 

• repülés mágneses interferencia területen, rádióinterferencia területen, az adott állam által 

szabályozott repüléstilalmi zónákban; 

• a Termék más vezeték nélküli eszközök által okozott interferenciától (pl. adó, video-downlink, 

Wi-Fi jelek stb.) szenvedő környezetben történő üzemeltetése által okozott károk. 

• a légijármű látótávolságon kívüli üzemeltetése, azaz a légi járműre való tiszta rálátás hiánya a 

háttérvilágítás, a látótávolság, az üzemeltetésre alkalmatlan korlátozott vagy rossz látási 

viszonyok és egyéb olyan körülmények miatt, amelyek megakadályozzák a repülőgép 

biztonságos üzemeltetését; 

• a Terméknek a használati utasításokban meghatározott biztonságos felszállósúlynál nagyobb 

súlyú üzemeltetése által okozott károk; 

• a Termék alacsony töltöttségű vagy hibás fedélzeti akkumulátorral való üzemeltetése által 

keletkező és okozott károk. 

A légi jármű rendellenes állapotban történő repülése által okozott károk esetén, például: 

• Víz, olaj, talaj, homok és egyéb ismeretlen anyagok repülőgépbe jutása esetén; 

• Hibás, vagy be nem fejezett összeszerelés esetén; 

• A fő alkatrészek nyilvánvaló hibái, hiányosságai ellenére történő repülés esetén; 

• A kisfeszültségű védelmi riasztást követően a repülés folytatása okozta kár. 

• A használati utasításoknak nem megfelelő, jogosulatlan módosítás, szétszerelés vagy a 

burkolat felnyitása által okozott károk. 

• Vízkár vagy egyéb károk, amelyeket a nem megfelelő telepítés, helytelen használat vagy a 

használati utasításoknak nem megfelelő üzemeltetés okozott. 

• Nem engedélyezett szervizszolgáltató által okozott kár. 
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• Az áramkörök jogosulatlan módosítása, valamint az akkumulátor és a töltő nem megfelelő 

illesztése vagy helytelen használata által okozott károk. 

Adatainak elvesztése vagy károsodása esetén. 

Harmadik fél termékeinek meghibásodása vagy az általuk okozott kár, beleértve azokat is, amelyeket 

a Wohnderdrone az Ön kifejezett kérésére a Wohnderdrone Termékhez biztosít vagy abba integrál. 

 

Garancia terjedelme 

A Gyártó nem vállal kifejezett garanciát vagy feltételt akár írásban, akár szóban, és a Gyártó 

kifejezetten elhárít minden olyan garanciát és feltételt, amely nem szerepel ebben a korlátozott 

jótállásban. A megengedett mértékig a Gyártó elhárít minden vélelmezett garanciát vagy feltételt, 

beleértve az eladhatóságra és egy adott célra való alkalmasságra vonatkozó vélelmezett garanciákat. 

Egyes államok vagy országok nem engedélyezik a vélelmezett jótállás időtartamának korlátozását vagy 

a fogyasztási cikkek által okozott gondatlan vagy szándékos károk megtérítése korlátozásának 

kizárását. Az ilyen országokban vagy országokban előfordulhat, hogy a korlátozott garancia bizonyos 

kizárásai vagy korlátozásai nem vonatkoznak a Vásárlóra. Vásárlói ügylet esetén a jelen nyilatkozatban 

foglalt korlátozott jótállási feltételek, kivéve a törvényesen megengedett mértéket, nem zárják ki, 

korlátozzák vagy módosítják, hanem kiegészítik a Termék Vásárló részére történő értékesítésére 

vonatkozó kötelező törvényi előírásokat. 

A Vásárlónak minden jótállási igényt a Termék Gyártójához kell benyújtania a garanciális 

visszaküldéssel vagy cserével kapcsolatban, így kérjük, garanciális okokból legalább egy évig őrizze meg 

a számlát/kat. 

A garancia időtartama az adott állam jogszabályainak és előírásoknak megfelelően változhat. 

Ez a jótállás meghatározott törvényes jogokat biztosít Önnek. Lehetnek más jogai is, amelyek 

államonként változnak. 

 

Igényérvényesítési eljárások 

A hibás árura vonatkozó reklamációt írásban kell benyújtani. 

A hibás áru visszaküldésével kapcsolatos bármely igényt az eredeti csomagolásba kell csomagolni. 

Fenntartjuk a jogot annak meghatározására, hogy a tételeket az eredeti raktárba kell visszaküldeni 

ellenőrzés céljából, vagy azokat helyszíni képviselőnk vizsgálja meg. A szállítási költség és a szállítási 

kockázat Önt terheli. 

Az igényérvényesítéshez fényképek, tabletről lementett repülésterv, shapefile (amennyiben 

használt), orthophoto (amennyiben használt) és a flight log szükségesek, az eredeti számla 

másolatával együtt. 

A garanciát csak akkor érvényesítheti, ha a törés vagy zuhanás bekövetkezte után a felhasználó 

azonnal lementi a tableten a repüléstervet és mellékeli az orthophoto-t és shapefilet (amennyiben 

használt).  

Ha az igény megalapozott, a tétel(ek)et vagy alkatrész(eke)t kijavítjuk vagy kicseréljük. Alapelvünk az 

alkatrészek cseréje, amikor csak lehetséges. 
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Általános információ: 

Ne repüljön emberek felett, és tartsa távolságot az akadályoktól és elektromos vezetékektől, mivel 

ezek elektromágneses interferenciát és működési rendellenességet okozhatnak. 

A WOHNDERDRONE termékek minden használata előtt tájékozódjon azon ország pilóta nélküli 

légijárművek alkalmazására/reptetésére vonatkozó légiközlekedési előírásairól, amelynek légterében 

repülni kíván. A légijármű alkalmazásának/reptetésének minden körülmények között meg kell felelni 

az adott ország ezen előírásainak, az ennek való megfelelés a légijármű kezelőjének (pilóta) kizárólagos 

felelőssége! 

Minden repülés előtt tisztában kell lennie az időjárási viszonyokkal. A drón nem tud repülni heves 

esőben vagy szélben. Tekintse meg a helyi időjárás-előrejelzést, beleértve a szélre vonatkozó 

becsléseket a repülési zóna közelében. 

Felhívjuk figyelmét, hogy a szél általában nagyobb magasságban erősebb. Ezenkívül a talajközeli 

szelekből nem vonható le megalapozott következtetés a nagyobb magasságokban tapasztalható szelek 

becslésére. 

 

15. Gyártó 
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