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Использование данного руководства

Обозначения 

Внимание Важно Советы и подсказки Справка

Прочитайте перед первым полетом
Read the following documents before using the MAVICTM Pro:
1. Mavic Pro ɜ�ɤɨɪɨɛɤɟ
2. Mavic Pro ɪɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
3. Mavic Pro ɪɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨ�ɛɵɫɬɪɨɦɭ�ɫɬɚɪɬɭ
4. Mavic Pro ɩɪɚɜɢɥɚ�ɬɟɯɧɢɤɢ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɨɫɬɢ
5. Mavic Pro ɪɟɤɨɦɟɧɞɚɰɢɢ�ɩɨ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɨɦɭ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɸ�ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɨɣ�ɛɚɬɚɪɟɢ
Ɇɵ�ɪɟɤɨɦɟɧɞɭɟɦ�ɜɚɦ�ɩɨɫɦɨɬɪɟɬɶ�ɜɢɞɟɨ�ɭɱɟɛɧɢɤɢ�ɧɚ�ɨɮɢɰɢɚɥɶɧɨɦ�ɫɚɣɬɟ�'-,���ɢ�ɩɪɨɱɢɬɚɬɶ�Ɉɬɤɚɡ�
ɨɬ�ɨɬɜɟɬɫɬɜɟɧɧɨɫɬɢ�ɩɟɪɟɞ�ɜɵɥɟɬɨɦ��ɉɨɞɝɨɬɨɜɶɬɟɫɶ�ɤ�ɩɟɪɜɨɦɭ�ɩɨɥɟɬɭ�0$9,&�3UR�ɢɡɭɱɢɜ�ɤɪɚɬɤɨɟ�
ɪɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ��Ɉɛɪɚɬɢɬɟɫɶ�ɤ�ɪɭɤɨɜɨɞɫɬɜɭ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ�ɞɥɹ�ɛɨɥɟɟ�ɩɨɞɪɨɛɧɨɣ�ɢɧɮɨɪɦɚɰɢɢ��

Видео уроки
ɉɨɠɚɥɭɣɫɬɚ��ɩɨɫɦɨɬɪɢɬɟ�ɜɢɞɟɨ�ɭɪɨɤɢ�ɩɨ�ɫɫɵɥɤɟ�ɧɢɠɟ��ɤɨɬɨɪɚɹ�ɞɟɦɨɧɫɬɪɢɪɭɟɬ��ɤɚɤ�
ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�0$9,&�3UR�ɛɟɡɨɩɚɫɧɨ�

http://www.dji.com/mavic

Скачать�'-,�*2���$SS�
Ensure to use the DJI GOTM 4 app during flight. Scan the QR code on the right to download 
the latest version.
The Android version of the DJI GO 4 app is compatible with Android 4.4 or later. 
The iOS version of the DJI GO 4 app is compatible with iOS 9.0 or later.

Скачать�'-,�$VVLVWDQW��
ɋɤɚɱɚɣɬɟ DJI Assistant 2 ɧɚ http://www.dji.com/mavic/download

�Поиск по ключевым словам 
ɉɨɢɫɤ�ɤɥɸɱɟɜɵɯ�ɫɥɨɜ��ɬɚɤɢɯ�ɤɚɤ��ɛɚɬɚɪɟɢ��ɢ��ɭɫɬɚɧɨɜɤɢ���ɱɬɨɛɵ�ɧɚɣɬɢ�ɬɟɦɭ��ȿɫɥɢ�ɜɵ�
ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬɟ�ɩɪɨɝɪɚɦɦɭ�$GREH�$FUREDW�5HDGHU�ɞɥɹ�ɱɬɟɧɢɹ�ɷɬɨɝɨ�ɞɨɤɭɦɟɧɬɚ��
ɧɚɠɦɢɬɟ�&WUO���)�ɧɚ�:LQGRZV��ɢɥɢ�&RPPDQG���)�ɧɚ�0DF��ɱɬɨɛɵ�ɧɚɱɚɬɶ�ɩɨɢɫɤ��

�Переход к теме 
ɉɨɫɦɨɬɪɟɬɶ�ɩɨɥɧɵɣ�ɫɩɢɫɨɤ�ɬɟɦ��ɜ�ɬɚɛɥɢɰɟ�ɫɨɞɟɪɠɚɧɢɹ��ɇɚɠɦɢɬɟ�ɧɚ�ɬɟɦɭ��ɱɬɨɛɵ�ɩɟɪɟɣɬɢ�ɤ�
ɷɬɨɦɭ�ɪɚɡɞɟɥɭ��

��Печать этого документа 
ɗɬɨɬ�ɞɨɤɭɦɟɧɬ�ɩɨɞɞɟɪɠɢɜɚɟɬ�ɜɵɫɨɤɨɟ�ɪɚɡɪɟɲɟɧɢɟ�ɩɟɱɚɬɢ�
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Ɉ
ɩɢɫɚɧɢɟ�ɩɪɨɞɭɤɬɚ

Описание продукта

ȼɜɟɞɟɧɢɟ
'-,�0DYLF3UR�ɫɚɦɚɹ�ɦɚɥɟɧɶɤɚɹ�ɥɟɬɚɸɳɚɹ�ɤɚɦɟɪɚ�'-,��ɢɦɟɟɬ�ɩɨɥɧɨɫɬɶɸ�ɫɬɚɛɢɥɢɡɢɪɨɜɚɧɧɭɸ�
ɤɚɦɟɪɭ��ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɟ�ɪɟɠɢɦɵ�ɩɨɥɟɬɚ�ɢ�ɢɡɛɟɝɚɧɢɹ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɣ�ɜɧɭɬɪɢ�ɪɟɜɨɥɸɰɢɨɧɧɨɣ�
ɫɤɥɚɞɧɨɣ�ɤɨɧɫɬɪɭɤɰɢɢ��Ɉɧ�ɡɚɩɢɫɵɜɚɟɬ��.�ɜɢɞɟɨ�ɢ����ɦɟɝɚɩɢɤɫɟɥɶɧɵɟ�ɮɨɬɨɝɪɚɮɢɢ��ɢ�ɫ�
$FWLYH7UDFN��ɢ�7DS)O\���ɫɩɨɫɨɛɟɧ��ɞɟɥɚɬɶ�ɫɥɨɠɧɵɟ�ɤɚɞɪɵ�ɛɟɡ�ɭɫɢɥɢɣ��
0DYLF�3UR�ɢɦɟɟɬ�ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɭɸ�ɫɤɨɪɨɫɬɶ�ɩɨɥɟɬɚ����ɤɦ�ɜ�ɱɚɫ�ɢ�ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɨɟ�ɜɪɟɦɹ�ɩɨɥɟɬɚ����
ɦɢɧɭɬ�� 

* Ɇɚɤɫɢɦɚɥɶɧɨɟ�ɜɪɟɦɹ�ɩɨɥɟɬɚ�ɛɵɥɨ�ɩɨɥɭɱɟɧɨ�ɩɪɢ�ɜɟɬɪɟ���ɦ�ɫ�ɩɪɢ�ɩɨɫɬɨɹɧɧɨɣ�ɫɤɨɪɨɫɬɢ�ɩɨɥɺɬɚ����ɤɦ�
ɜ�ɱɚɫ��ɗɬɨ�ɡɧɚɱɟɧɢɟ�ɞɨɥɠɧɨ�ɛɵɬɶ�ɩɪɢɧɹɬɨ�ɬɨɥɶɤɨ�ɞɥɹ�ɫɩɪɚɜɤɢ�

Ʉɥɸɱɟɜɵɟ�ɨɫɨɛɟɧɧɨɫɬɢ
Mavic Pro�ɭɥɶɬɪɚ�ɩɨɪɬɚɬɢɜɧɵɣ�ɥɟɬɚɸɳɢɦ�ɚɩɩɚɪɚɬ�ɛɥɚɝɨɞɚɪɹ�ɪɟɜɨɥɸɰɢɨɧɧɨɣ�ɫɤɥɚɞɧɨɣ�ɤɨɧɫɬɪɭɤɰɢɢ��

Камера и подвес:�0DYLF� 3UR�� ɦɨɠɟɬ� ɫɧɢɦɚɬɶ� �.� ɜɢɞɟɨ� ɫɨ� ɫɤɨɪɨɫɬɶɸ� ɞɨ� ��� ɤ�ɫ� ɢ� ɞɟɥɚɬɶ� ���Ɇɩ�
ɮɨɬɨɝɪɚɮɢɢ��ɤɨɬɨɪɵɟ�ɜɵɝɥɹɞɹɬ�ɱɺɬɱɟ�ɢ�ɥɭɱɲɟ�ɱɟɦ�ɤɨɝɞɚ�ɥɢɛɨ��ɜɫɺ�ɛɥɚɝɨɞɚɪɹ�ɤɨɦɩɚɤɬɧɨɦɭ�ɩɨɞɜɟɫɭ�
ɤɚɦɟɪɵ�

Контроллер полета:�ɉɨɥɺɬɧɵɣ�ɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪ�ɛɵɥ�ɨɛɧɨɜɥɟɧ��ɱɬɨɛɵ�ɨɛɟɫɩɟɱɢɬɶ�ɛɨɥɟɟ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɵɣ�ɢ�
ɧɚɞɟɠɧɵɣ�ɩɨɥɟɬ��Ʉɨɩɬɟɪ�ɫɩɨɫɨɛɟɧ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɜɨɡɜɪɚɳɚɟɬɫɹ�ɞɨɦɨɣ��ɤɨɝɞɚ�ɫɢɝɧɚɥ�ɩɨɬɟɪɹɧ�ɢɥɢ�ɩɪɢ�
ɧɢɡɤɨɦ�ɭɪɨɜɧɟ�ɡɚɪɹɞɚ�ɛɚɬɚɪɟɢ��ɉɨɦɢɦɨ�ɬɨɝɨ��ɨɧ�ɫɩɨɫɨɛɟɧ�ɡɚɜɢɫɚɬɶ�ɜ�ɡɞɚɧɢɢ�ɧɚ�ɦɚɥɨɣ�ɜɵɫɨɬɟ��ɤɨɩɬɟɪ�
ɬɚɤɠɟ�ɫɩɨɫɨɛɟɧ�ɨɩɪɟɞɟɥɹɬɶ�ɢ�ɢɡɛɟɝɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ�ɧɚ�ɫɜɨɟɦ�ɩɭɬɢ��ɱɬɨ�ɩɨɜɵɲɚɟɬ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɨɫɬɶ�

HD Video Downlink:�ȼɫɬɪɨɟɧɧɚɹ�ɜ�ɩɭɥɶɬ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɫɢɫɬɟɦɚ�2&86<1&����ɷɬɨ�
ɧɨɜɟɣɲɚɹ�ɬɟɯɧɨɥɨɝɢɹ�'-,��ɨɛɟɫɩɟɱɢɜɚɟɬ�ɧɢɡɤɭɸ�ɡɚɞɟɪɠɤɭ�ɢ�ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɭɸ�ɞɚɥɶɧɨɫɬɶ�ɫɜɹɡɢ�ɞɨ���ɤɦ�
ɢ�ɞɟɥɚɟɬ�ɜɨɡɦɨɠɧɵɦ�ɩɟɪɟɞɨɜɚɬɶ�ɩɨɬɨɤɨɜɨɟ�ɜɢɞɟɨ�ɧɚ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨ�ɫ�ɪɚɡɪɟɲɟɧɢɟɦ�ɞɨ�
����3�

ɉɨɞɝɨɬɨɜɤɚ�0$9,&�3UR
Все лучи коптера сложены в корпус. Следуйте инструкциям приведенным ниже, чтобы их разложить. 

ɉɨɞɝɨɬɨɜɤɚ��ɤɨɩɬɟɪɚ
ɋɧɢɦɢɬɟ�ɩɪɨɡɪɚɱɧɭɸ�ɤɪɵɲɤɭ�ɢ�ɮɢɤɫɚɬɨɪ�ɫ
ɩɨɞɜɟɫɚ�ɤɚɦɟɪɵ�
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 Ʉɪɵɲɤɚ�ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬɫɹ�ɞɥɹ�ɡɚɳɢɬɵ�ɩɨɞɜɟɫɚ�ɤɚɦɟɪɵ��ɋɧɢɦɢɬɟ�ɟɟ�ɩɪɢ�ɧɟɨɛɯɨɞɢɦɨɫɬɢ�
 ɂɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ�ɤɪɵɲɤɭ�ɞɥɹ�ɡɚɳɢɬɵ�ɤɚɪɞɚɧɧɨɝɨ�ɩɨɞɜɟɫɚ�ɤɨɝɞɚ�0DYLF�3UR�ɧɟ�ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬɫɹ�

Установка пропеллеров 
ɉɪɢɤɪɟɩɢɬɟ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪɵ�ɫ�ɛɟɥɵɦɢ�ɤɨɥɟɱɤɚɦɢ�ɤ�ɦɨɬɨɪɚɦ�ɫ�ɛɟɥɵɦɢ�ɦɟɬɤɚɦɢ��ɇɚɠɦɢɬɟ�ɜɢɧɬ�
ɜɧɢɡ�ɧɚ�ɦɨɧɬɚɠɧɭɸ�ɩɥɚɫɬɢɧɭ�ɢ�ɩɨɜɟɪɧɢɬɟ�ɜ�ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɢ�ɡɚɦɤɚ�ɞɨ�ɬɟɯ�ɩɨɪ��ɩɨɤɚ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪ�
ɧɟ�ɛɭɞɟɬ�ɡɚɤɪɟɩɥɟɧ�ɜ�ɫɜɨɟɦ�ɩɨɥɨɠɟɧɢɢ��ɉɪɢɥɨɠɢɬɶ�ɞɪɭɝɭɸ�ɩɚɪɭ�ɜɢɧɬɨɜ�ɤ�ɦɨɬɨɪɚɦ�ɛɟɡ�ɦɟɬɨɤ�



Ɉ
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ɋ�ɦɟɬɤɨɣ Ȼɟɡ�ɦɟɬɤɢ

Ɋɚɡɜɟɪɬɵɜɚɧɢɟ�ɥɭɱɟɣ
1. Ɋɚɡɜɟɪɧɢɬɟ�ɩɟɪɟɞɧɢɟ�ɥɭɱɢ��ɚ�ɜɫɥɟɞ�ɡɚ�ɧɢɦɢ�ɡɚɞɧɢɟ�ɥɭɱɢ�ɫɚɦɨɥɟɬɚ��ɤɚɤ�ɩɨɤɚɡɚɧɨ�ɧɚ�ɪɢɫɭɧɤɟ�
2. Ɋɚɡɜɟɪɧɢɬɟ�ɜɫɟ�ɥɨɩɚɫɬɢ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪɨɜ�� 

ɇɚ�ɪɢɫɭɧɤɟ�ɧɢɠɟ�ɩɨɤɚɡɚɧɨ�ɤɚɤ�ɡɚɦɟɧɢɬɶ�5&�ɤɚɛɟɥɶ�

ɉɨɥɡɭɧɨɤ�5&�ɤɚɛɟɥɹ�ɞɨɥɠɟɧ�ɛɵɬɶ�ɡɚɦɟɧɟɧ��ɟɫɥɢ�
ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬɫɹ�5&�ɤɚɛɟɥɶ�86%�7\SH�&��

2 3

1

Micro USB Connector

Reverse Micro USB 
Connector

Lightning Connector

USB Type-C Connector

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ

Подготовка пульта дистанционного управления 
1. Ɋɚɡɜɟɪɧɢɬɟ�ɡɚɠɢɦɵ�ɦɨɛɢɥɶɧɵɯ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜ�ɢ�ɚɧɬɟɧɧɵ�
2. ȼɵɛɟɪɢɬɟ�5&�ɤɚɛɟɥɶ��ɫɨɨɬɜɟɬɫɬɜɭɸɳɢɣ�ȼɚɲɟɦɭ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɦɭ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɭ��

5&�ɤɚɛɟɥɶ�ɫ�ɪɚɡɴɟɦɨɦ�/LJKWQLQJ�ɭɠɟ�ɩɨɞɤɥɸɱɟɧ�ɤ�ɪɚɡɴɺɦɭ�0LFUR86%��
Ⱦɨɩɨɥɧɢɬɟɥɶɧɵɟ�86%�ɤɚɛɟɥɢ�ɫ�ɪɚɡɴɟɦɚɦɢ�7\SH�&�ɫ�ɨɛɪɚɬɧɵɦ�0LFUR86%�ɪɚɡɴɟɦɨɦ�ɜ�
ɤɨɦɩɥɟɤɬɟ��ȼɫɬɚɜɶɬɟ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨ�ɢ�ɡɚɤɪɟɩɢɬɟ�ɟɝɨ�

 Ɋɚɡɜɟɪɧɢɬɟ�ɩɟɪɟɞɧɢɟ�ɥɭɱɢ�ɢ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪɵ�ɞɨ�ɡɚɞɧɢɯ��ȼɫɟ�ɥɭɱɢ�ɢ�ɥɨɩɚɫɬɢ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪɨɜ�
ɞɨɥɠɧɵ�ɛɵɬɶ�ɪɚɡɜɟɪɧɭɬɵ�ɩɟɪɟɞ�ɜɡɥɟɬɨɦ��ɢɥɢ�ɷɬɨ�ɦɨɠɟɬ�ɩɨɜɥɢɹɬɶ�ɧɚ�ɫɚɦɨ�ɞɢɚɝɧɨɫɬɢɤɭ�
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 �ɍɛɟɞɢɬɟɫɶ��ɱɬɨ�ɩɟɪɟɤɥɸɱɚɬɟɥɶ�ɪɟɠɢɦɚ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɩɟɪɟɤɥɸɱɟɧ�ɧɚ��5&��ɩɪɢ�
ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɢ�ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɨɦ�
 ��Ⱦɥɹ�ɩɨɞɤɥɸɱɟɧɢɹ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɝɨ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚ�ɤ�ɩɭɥɶɬɭ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬɫɹ�ɤɚɛɟɥɶ�86%��
ɩɨɞɤɥɸɱɢɬɟ�ɨɞɢɧ�ɤɨɧɟɰ�ɤɚɛɟɥɹ�ɤ�ɜɚɲɟɦɭ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɦɭ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɭ��ɚ�ɞɪɭɝɨɣ�ɤɨɧɟɰ�ɤ�ɩɨɪɬɭ�86%�
ɧɚ�ɛɨɤɨɜɨɣ�ɫɬɨɪɨɧɟ�ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�



Ɉ
ɩɢɫɚɧɢɟ�ɩɪɨɞɭɤɬɚ

ɋɯɟɦɚ�ɥɟɬɚɬɟɥɶɧɨɝɨ�ɚɩɩɚɪɚɬɚ

ɋɯɟɦɚ�ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ

1

3

5
4

2

8

9

6 7

1

2

3

4

5

6

7

11

10

12

1413

9

8

0DYLF�3UR�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ

1���ɉɪɨɩɟɥɥɟɪɵ�

2 . Ɇɨɬɨɪ

3 . ɉɟɪɟɞɧɢɟ�/('�ɢɧɞɢɤɚɬɨɪɵ�

4 . ɋɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɟɞ

5. ɒɚɫɫɢ
�ɫɨ�ɜɫɬɪɨɟɧɧɵɦɢ�ɚɧɬɟɧɧɚɦɢ�

6 . ɉɨɞɜɟɫ�ɢ�ɤɚɦɟɪɚ 

7 . ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɚɹ�ɛɚɬɚɪɟɹ 

8 . Ʉɧɨɩɤɚ�ɩɪɢɜɹɡɤɢ

9 . ɂɧɞɢɤɚɬɨɪ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɩɪɢɜɹɡɤɢ

10 . ɋɥɨɬ�0LFUR�6'�&DUG�ɤɚɦɟɪɵ 

11 . ɉɟɪɟɤɥɸɱɚɬɟɥɶ�ɪɟɠɢɦɨɜ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�

12 . 0LFUR�86%�3RUW

13 . ɂɧɞɢɤɚɬɨɪ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɚ

14 . ɇɢɠɧɹɹ�ɫɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ 

1� Антенны
ɋɜɹɡɶ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɨɦ�ɢ
ɩɪɢɟɦ�ɜɢɞɟɨɫɢɝɧɚɥɚ�

2� Кнопка возврат домой (RTH)
ɇɚɠɦɢɬɟ�ɢ�ɭɞɟɪɠɢɜɚɣɬɟ�ɤɧɨɩɤɭ�
ɱɬɨɛɵ�ɧɚɱɚɬɶ�ɩɪɨɰɟɞɭɪɭ�ɜɨɡɜɪɚɬɚ
ɞɨɦɨɣ��57+���ɇɚɠɦɢɬɟ�ɟɳɟ�ɪɚɡ�
ɱɬɨɛɵ�ɨɬɦɟɧɢɬɶ�57+�

3� Кнопка включения
ɂɫɩɨɥɶɡɭɟɬɫɹ�ɞɥɹ�ɜɤɥɸɱɟɧɢɹ
ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ
ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɢ�ɜɵɤɥɸɱɟɧɢɹ�

4� Ручка управления
ɍɩɪɚɜɥɹɟɬ�ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɟɣ�ɢ
ɞɜɢɠɟɧɢɟɦ�ɤɨɩɬɟɪɚ�

8 ��������KWWS���PHGLDZRU[�UX�$OO�5LJKWV�5HVHUYHG



Ɉ
ɩɢɫɚɧɢɟ�ɩɪɨɞɭɤɬɚ

11

13

15
14

10

12

1716

0DYLF�3UR�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

5� ЖК-экран
Ɉɬɨɛɪɚɠɚɟɬ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɟ�ɫɢɫɬɟɦ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɢ
ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�

6� Кнопка Пауза полета
ɇɚɠɦɢɬɟ�ɨɞɢɧ�ɪɚɡ�ɞɥɹ�ɷɤɫɬɪɟɧɧɨɝɨ�ɬɨɪɦɨɠɟɧɢɹ�

7� Кнопка 5D

8� Мобильный зажим устройства
ɇɚɞɟɠɧɨ�ɦɨɧɬɢɪɭɟɬ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨ
ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�

9� USB Port
ɉɨɞɤɥɸɱɟɧɢɟ�ɤ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɦɭ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɭ
ɞɥɹ�ɡɚɩɭɫɤɚ�'-,�*2�ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɟ�

Ʉɨɧɮɢɝɭɪɚɰɢɹ�ɩɨ�ɭɦɨɥɱɚɧɢɸ�ɩɪɢɜɟɞɟɧɚ�ɧɢɠɟ�

ȼɵ�ɦɨɠɟɬɟ�ɢɡɦɟɧɢɬɶ�ɷɬɢ�ɭɫɬɚɧɨɜɤɢ�ɧɚ�ɨɫɧɨɜɟ
ɫɨɛɫɬɜɟɧɧɵɯ�ɩɪɟɞɩɨɱɬɟɧɢɣ�ɜ�ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɢ

'-,�*2���
ȼɥɟɜɨ��=RRP�ɍɜɟɥɢɱɢɬɶ
ȼɩɪɚɜɨ��=RRP�ɍɦɟɧɶɲɢɬɶ
ȼɜɟɪɯ��ɉɨɞɜɟɫ�ɤɚɦɟɪɵ�ɩɨɞɧɹɬɶ
ȼɧɢɡ��ɉɨɞɜɟɫ�ɤɚɦɟɪɵ�ɨɩɭɫɬɢɬɶ
ɇɚɠɚɬɶ��ȼɵɡɨɜ�ɦɟɧɸ�ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɯ�ɪɟɠɢɦɨɜ
ɩɨɥɺɬɚ

10� Кнопка C1
Ʉɨɧɮɢɝɭɪɚɰɢɹ�ɩɨ�ɭɦɨɥɱɚɧɢɸ�ɩɪɢɜɟɞɟɧɚ
ɧɢɠɟ��ȼɵ�ɦɨɠɟɬɟ�ɢɡɦɟɧɢɬɶ�ɷɬɢ
ɭɫɬɚɧɨɜɤɢ�ɧɚ�ɨɫɧɨɜɟ�ɫɨɛɫɬɜɟɧɧɵɯ
ɩɪɟɞɩɨɱɬɟɧɢɣ�ɜ�ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɢ�'-,�*2���
ɇɚɠɦɢɬɟ�ɨɞɢɧ�ɪɚɡ�ɞɥɹ�ɜɨɫɩɪɨɢɡɜɟɞɟɧɢɹ
ɢɥɢ�ɭɞɚɥɟɧɢɹ�ɬɨɱɤɢ�ɦɚɪɲɪɭɬɚ�ɩɪɢ
ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɢ�:D\SRLQWV

11� Кнопка C2
Ʉɨɧɮɢɝɭɪɚɰɢɹ�ɩɨ�ɭɦɨɥɱɚɧɢɸ�ɩɪɢɜɟɞɟɧɚ
ɧɢɠɟ��ȼɵ�ɦɨɠɟɬɟ�ɢɡɦɟɧɢɬɶ�ɷɬɢ
ɭɫɬɚɧɨɜɤɢ�ɧɚ�ɨɫɧɨɜɟ�ɫɨɛɫɬɜɟɧɧɵɯ
ɩɪɟɞɩɨɱɬɟɧɢɣ�ɜ�ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɢ�'-,�*2���
Press once to playback or delete a
waypoint when using Waypoints.

12� Колесико подвеса камеры
Ʉɨɧɬɪɨɥɶ�ɧɚɤɥɨɧɚ�ɤɚɦɟɪɵ�

13� Колесико настройки камеры
ȼɪɚɳɚɣɬɟ�ɤɨɥɟɫɢɤɨ�ɞɥɹ�ɧɚɫɬɪɨɣɤɢ
ɩɚɪɚɦɟɬɪɨɜ�ɤɚɦɟɪɵ���ɮɭɧɤɰɢɢ�ɞɨɫɬɭɩɧɵ
ɤɨɝɞɚ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɩɨɞɤɥɸɱɟɧ�ɤ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɦɭ
ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɭ�ɜ�ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɢ�'-,�*2�

14� Кнопка записи
ɇɚɠɦɢɬɟ��ɱɬɨɛɵ�ɧɚɱɚɬɶ�ɡɚɩɢɫɶ�ɜɢɞɟɨ�
ɇɚɠɦɢɬɟ�ɟɳɟ�ɪɚɡ��ɱɬɨɛɵ�ɨɫɬɚɧɨɜɢɬɶ
ɡɚɩɢɫɶ�
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15� Кнопка спуска затвора
ɇɚɠɦɢɬɟ��ɱɬɨɛɵ�ɫɞɟɥɚɬɶ�ɫɧɢɦɨɤ��ɂɡ
ɜɵɛɪɚɧɧɨɝɨ�ɪɟɠɢɦɚ�ɫɟɪɢɣɧɨɣ�ɫɴɟɦɤɢ�
ɭɫɬɚɧɨɜɥɟɧɧɨɟ�ɤɨɥɢɱɟɫɬɜɨ�ɮɨɬɨɝɪɚɮɢɣ
ɛɭɞɟɬ�ɩɪɢɧɹɬɨ�ɨɞɧɢɦ�ɧɚɠɚɬɢɟɦ�

16� Порт питания
ɉɨɞɤɥɸɱɟɧɢɟ�ɤ�ɡɚɪɹɞɧɨɦɭ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɭ�ɞɥɹ�
ɡɚɪɹɞɤɢ�ɛɚɬɚɪɟɢ�ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�
ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ��ɉɨɞɤɥɸɱɢɬɟ�ɷɬɨɬ�ɩɨɪɬ�ɤ�
ɦɨɛɢɥɶɧɨɦɭ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɭ�ɫ�ɩɨɦɨɳɶɸ�ɤɚɛɟɥɹ�5&��

17� Переключение режимов полета
ɉɟɪɟɤɥɸɱɟɧɢɟ�ɦɟɠɞɭ�ɪɟɠɢɦɚɦɢ�3�PRGH�
6�PRGH�



Коптер / Aircraft
ȼ�ɷɬɨɦ�ɪɚɡɞɟɥɟ�ɨɩɢɫɵɜɚɸɬɫɹ�ɮɭɧɤɰɢɢ�
ɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ�ɩɨɥɟɬɚ��ɫɢɫɬɟɦɵ�ȼɢɞɟɧɢɹ�
ɜɩɟɪɟɞ�ɢ�ɜɧɢɡ�ɢ�ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɨɣ�
ɛɚɬɚɪɟɢ��

10 ��������KWWS���PHGLDZRU[�UX�$OO�5LJKWV�5HVHUYH



Ʉɨɩɬɟɪ
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Коптер

Ɉɩɢɫɚɧɢɟ�ɤɨɩɬɟɪɚ
Ʉɨɩɬɟɪ� 0DYLF� 3UR� ɫɨɫɬɨɢɬ� ɢɡ� ɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ� ɩɨɥɟɬɚ�� ɥɢɧɢɢ� ɜɢɞɟɨɫɜɹɡɢ�� ɦɨɬɨɪɧɨɣ� ɫɢɫɬɟɦɵ� ɢ�
ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɨɣ� ɛɚɬɚɪɟɢ� ɩɨɥɟɬɚ�� ȼ� ɷɬɨɦ� ɪɚɡɞɟɥɟ� ɨɩɢɫɵɜɚɸɬɫɹ�ɮɭɧɤɰɢɢ� ɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ� ɩɨɥɟɬɚ��
ɥɢɧɢɢ�ɩɟɪɟɞɚɱɢ�ɜɢɞɟɨ�ɫɜɹɡɢ�ɢ�ɨɫɬɚɥɶɧɵɟ�ɤɨɦɩɨɧɟɧɬɵ�ɤɨɩɬɟɪɚ�

Ɋɟɠɢɦ�ɩɨɥɟɬɚ
ɋɥɟɞɭɸɳɢɟ�ɪɟɠɢɦɵ�ɩɨɥɟɬɚ�ɞɨɫɬɭɩɧɵ�ɞɥɹ�0DYLF�3UR�� 
3�PRGH��3RVLWLRQLQJ��  3�PRGH�ɪɚɛɨɬɚɟɬ�ɥɭɱɲɟ�ɜɫɟɝɨ��ɤɨɝɞɚ�*36�ɫɢɝɧɚɥ�ɫɢɥɶɧɵɣ��Ʉɨɩɬɟɪ�ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬ�

*36� ɢ� ɫɢɫɬɟɦɵ� ɜɢɞɟɧɢɹ� ɜɩɟɪɟɞ� ɢ� ɜɧɢɡ�� ɱɬɨɛɵ� ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�
ɫɬɚɛɢɥɢɡɢɪɨɜɚɬɶɫɹ� ɢ� ɩɟɪɟɦɟɳɚɬɶɫɹ� ɦɟɠɞɭ� ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹɦɢ�� Ɋɚɫɲɢɪɟɧɧɵɟ�
ɮɭɧɤɰɢɢ��ɬɚɤɢɟ�ɤɚɤ�7DS)O\�ɢ�$FWLYH7UDFN�ɜɤɥɸɱɟɧɵ�ɜ�ɷɬɨɦ�ɪɟɠɢɦɟ��

ɉɪɢ�ɜɤɥɸɱɟɧɧɨɣ�ɫɢɫɬɟɦɟ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɺɞ��ɚ�ɨɫɜɟɳɟɧɢɟ�ɹɜɥɹɟɬɫɹ�
ɞɨɫɬɚɬɨɱɧɵɦ��ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɵɣ�ɭɝɨɥ�ɩɨɥɟɬɚ��ɫɨɫɬɚɜɥɹɟɬ�����ɋ��ɚ�ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɚɹ�
ɫɤɨɪɨɫɬɶ�ɩɨɥɟɬɚ����ɤɦ�ɱ��Ʉɨɝɞɚ�ɫɢɫɬɟɦɟ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɺɞ�ɨɬɤɥɸɱɟɧɚ��
ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɵɣ�ɭɝɨɥ�ɩɨɥɟɬɚ�ɫɨɫɬɚɜɥɹɟɬ������ɚ�ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɚɹ�ɫɤɨɪɨɫɬɶ�ɩɨɥɟɬɚ�
ɫɨɫɬɚɜɥɹɟɬ����ɤɦ�ɱ�
Ʉɨɝɞɚ� ɫɢɝɧɚɥ� *36� ɫɥɚɛɵɣ� ɢ� ɭɫɥɨɜɢɹ� ɨɫɜɟɳɟɧɢɹ� ɫɥɢɲɤɨɦ� ɬɟɦɧɵɟ� ɞɥɹ�
ɫɢɫɬɟɦ� ɜɢɞɟɧɢɹ� ɜɩɟɪɺɞ� ɢ� ɜɧɢɡ�� ɤɨɩɬɟɪ� ɞɥɹ� ɤɨɧɬɪɨɥɹ� ɜɵɫɨɬɵ� ɛɭɞɟɬ�
ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�ɬɨɥɶɤɨ�Ȼɚɪɨɦɟɬɪ�
ɉɪɢɦɟɱɚɧɢɟ��3�PRGH�ɬɪɟɛɭɟɬ�ɛɈɥɶɲɢɯ�ɞɜɢɠɟɧɢɣ�ɪɭɱɤɨɣ�ɞɥɹ�ɞɨɫɬɢɠɟɧɢɹ�
ɜɵɫɨɤɢɯ�ɫɤɨɪɨɫɬɟɣ�

6�PRGH��6SRUW�� Ʉɨɩɬɟɪ�ɢɫɩɨɥɶɡɭɟɬ�*36�ɞɥɹ�ɨɩɪɟɞɟɥɟɧɢɹ�ɦɟɫɬɨɩɨɥɨɠɟɧɢɹ��Ʉɨɝɞɚ�ɫɢɫɬɟɦɵ�
ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɺɞ�ɢ�ɜɧɢɡ�ɜɵɤɥɸɱɟɧɵ��ɤɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɛɭɞɭɬ�ɫɩɨɫɨɛɟɧ�ɧɚɯɨɞɢɬɶ�ɢ�
ɢɡɛɟɝɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɣ��ɬɚɤ�ɠɟ�ɤɚɤ�ɢ�ɜ�ɪɟɠɢɦɟ�ɋɩɨɪɬ��ɇɚɡɟɦɧɚɹ�ɫɬɚɧɰɢɹ�ɢ�
ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɟ�ɮɭɧɤɰɢɢ�ɩɨɥɟɬɚ��ɬɚɤɠɟ�ɧɟɞɨɫɬɭɩɧɵ�ɜ�ɪɟɠɢɦɟ�ɋɩɨɪɬ�

ɉɪɢɦɟɱɚɧɢɟ��ȼ�ɪɟɠɢɦɟ�ɋɨɩɪɬ��ɤɨɩɬɟɪ�ɨɩɬɢɦɢɡɢɪɨɜɚɧ�ɞɥɹ�ɦɚɧɟɜɪɟɧɧɨɫɬɢ�ɢ�
ɫɤɨɪɨɫɬɢ��ɱɬɨ�ɞɟɥɚɟɬ�ɟɝɨ�ɛɨɥɟɟ�ɨɬɡɵɜɱɢɜɵɦ�ɧɚ�ɤɨɦɚɧɞɵ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�

 ɋɢɫɬɟɦɵ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɺɞ�ɨɬɤɥɸɱɟɧɚ�ɜ�ɪɟɠɢɦ�ɋɩɨɪɬ��ɱɬɨ�ɨɡɧɚɱɚɟɬ��ɱɬɨ�ɤɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɫɦɨɠɟɬ�
ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɢɡɛɟɝɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɣ�ɧɚ�ɫɜɨɟɦ�ɩɭɬɢ�
 Ɇɚɤɫ��ɫɤɨɪɨɫɬɶ�ɢ�ɬɨɪɦɨɡɧɨɣ�ɩɭɬɶ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɡɧɚɱɢɬɟɥɶɧɨ�ɭɜɟɥɢɱɢɜɚɸɬɫɹ�ɜ�ɪɟɠɢɦɟ�ɋɩɨɪɬ�
Ɇɢɧɢɦɚɥɶɧɵɣ�ɬɨɪɦɨɡɧɨɣ�ɩɭɬɶ�ɜ�ɛɟɡɜɟɬɪɟɧɧɵɯ�ɭɫɥɨɜɢɹɯ�ɫɨɫɬɚɜɥɹɟɬ����ɦɟɬɪɨɜ�  
�ɋɧɢɠɟɧɢɟ�ɫɤɨɪɨɫɬɢ�ɡɧɚɱɢɬɟɥɶɧɨ�ɭɜɟɥɢɱɢɥɚɫɶ�ɜ�ɪɟɠɢɦ�ɋɩɨɪɬ��
 �Ɉɬɡɵɜɱɢɜɨɫɬɶ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɡɧɚɱɢɬɟɥɶɧɨ�ɭɜɟɥɢɱɢɜɚɟɬɫɹ�ɜ�ɪɟɠɢɦ�ɋɩɨɪɬ��ɱɬɨ�ɨɡɧɚɱɚɟɬ��ɞɚɠɟ�
ɧɟɛɨɥɶɲɨɟ�ɞɜɢɠɟɧɢɹ�ɪɭɱɤɢ�ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�Ⱦɍ�ɛɭɞɟɬ�ɞɨɫɬɚɬɨɱɧɨ�ɞɥɹ�ɛɨɥɶɲɨɝɨ�ɩɟɪɟɦɟɳɟɧɢɹ�
ɤɨɩɬɟɪɚ��Ȼɭɞɶɬɟ�ɛɞɢɬɟɥɶɧɵ�ɢ�ɩɨɞɞɟɪɠɢɜɚɣɬɟ�ɞɨɫɬɚɬɨɱɧɨɟ�ɩɪɨɫɬɪɚɧɫɬɜɨ�ɞɥɹ�ɦɚɧɟɜɪɨɜ�

 ɂɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ�ɩɟɪɟɤɥɸɱɚɬɟɥɶ�)OLJKW�0RGH��ɱɬɨɛɵ�ɢɡɦɟɧɢɬɶ�ɪɟɠɢɦ�ɩɨɥɟɬɚ�ɤɨɩɬɟɪɚ�
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Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ

ɂɧɞɢɤɚɬɨɪ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɩɨɥɟɬɚ
0DYLF�3UR�ɢɦɟɟɬ�ɩɟɪɟɞɧɢɟ�ɫɜɟɬɨɞɢɨɞɧɵɟ�ɢɧɞɢɤɚɬɨɪɵ�ɢ�ɢɧɞɢɤɚɬɨɪ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɚ��ɉɨɡɢɰɢɢ�ɷɬɢɯ�
ɫɜɟɬɨɞɢɨɞɨɜ�ɩɨɤɚɡɚɧɵ�ɧɚ�ɪɢɫɭɧɤɟ�ɧɢɠɟ��

ɂɧɞɢɤɚɬɨɪ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɚ

ɉɟɪɟɞɧɢɣ�/('�ɢɧɞɢɤɚɬɨɪ

ɉɟɪɟɞɧɢɣ�/('�ɢɧɞɢɤɚɬɨɪ

ɉɟɪɟɞɧɢɟ�ɫɜɟɬɨɞɢɨɞɵ�ɩɨɤɚɡɵɜɚɸɬ�ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɸ�ɤɨɩɬɟɪɚ��ɉɟɪɟɞɧɢɟ�ɫɜɟɬɨɞɢɨɞɵ�ɫɜɟɬɹɬɫɹ�ɩɨɫɬɨɹɧɧɨ�
ɤɪɚɫɧɵɦ�� ɤɨɝɞɚ� ɤɨɩɬɟɪ� ɜɤɥɸɱɟɧ�� ɱɬɨɛɵ� ɩɨɤɚɡɚɬɶ� ɧɨɫ� ɜɨɡɞɭɲɧɨɝɨ� ɫɭɞɧɚ� �ɢɯ� ɦɨɠɧɨ� ɨɬɤɥɸɱɢɬɶ� ɜ�
ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɢ� '-,� *2��� ɂɧɞɢɤɚɬɨɪ� ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ� ɤɨɩɬɟɪɚ� ɩɟɪɟɞɚɟɬ� ɢɧɮɨɪɦɚɰɢɸ� ɨ� ɫɨɫɬɨɹɧɢɢ�
ɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ�ɩɨɥɟɬɚ��Ɉɛɪɚɬɢɬɟɫɶ�ɤ�ɬɚɛɥɢɰɟ�ɧɢɠɟ�ɞɥɹ�ɩɨɥɭɱɟɧɢɹ�ɞɨɩɨɥɧɢɬɟɥɶɧɨɣ�ɢɧɮɨɪɦɚɰɢɢ�ɨɛ�
ɢɧɞɢɤɚɬɨɪɟ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɚ�

12 ��������KWWS���PHGLDZRU[�UX�$OO�5LJKWV�5HVHUYH

Описание индикатора состояния коптера

1RUPDO

 Ʉɪɚɫɧɵɣ��ɡɟɥɺɧɵɣ��ɠɺɥɬɵɣ� ȼɤɥɸɱɟɧɢɟ�ɢ�ɞɢɚɝɧɨɫɬɢɱɟɫɤɨɟ�ɫɚɦɨɬɟɫɬɢɪɨɜɚɧɢɟ

Ɋɚɡɨɝɪɟɜ

��ɦɢɝɚɸɬ�ɩɨɨɱɟɪɺɞɧɨ�

 ɀɟɥɬɵɣ�ɢ�ɡɟɥɟɧɵɣ�ɩɨɨɱɟɪɟɞɧɨ  

Ɂɟɥɟɧɵɣ�ɦɢɝɚɟɬ�ɦɟɞɥɟɧɧɨ

×2  Ɂɟɥɟɧɵɣ�ɞɜɨɣɧɨɝɨ�ɦɢɝɚɧɢɹ 

P-mode ɫ�GPS 
P-mode ɫ Forward and Downward Vision 
Systems

 ɀɟɥɬɵɣ�ɦɢɝɚɟɬ�ɦɟɞɥɟɧɧɨ ɇɟɬ�*36�ɢ�ɫɢɫɬɟɦ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɟɞ�ɢ�ɜɧɢɡ

ɉɨɥɨɦɤɚ �������Ȼɵɫɬɪɨ�ɦɢɝɚɟɬ�ɡɟɥɟɧɵɦ

ɉɪɟɞɭɩɪɟɠɞɟɧɢɟ
ɉɨɬɟɪɹ�ɫɢɝɧɚɥɚ�ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ Ȼɵɫɬɪɨ�ɦɢɝɚɸɳɢɣ�ɠɟɥɬɵɣ

Ɇɟɞɥɟɧɧɨ� ɦɢɝɚɟɬ� ɤɪɚɫɧɵɦ  

Ȼɵɫɬɪɵɣ�Ʉɪɚɫɧɵɣ�ɦɢɝɚɸɳɢɣ

�Ʉɪɚɫɧɵɣ�ɦɢɝɚɸɳɢɣ

 — ɉɨɫɬɨɹɧɧɨ�ɤɪɚɫɧɵɣ 

ɉɪɟɞɭɩɪɟɠɞɟɧɢɟ�ɨ�ɪɚɡɪɹɞɟ�ɛɚɬɚɪɟɢ

Ʉɪɢɬɢɱɟɫɤɢɣ�ɪɚɡɪɹɞ�ɛɚɬɚɪɟɢ 

Ɉɲɢɛɤɚ�,08� 

Ʉɪɢɬɢɱɟɫɤɚɹ�ɨɲɢɛɤɚ� 

 Ʉɪɚɫɧɵɣ�ɢ�ɠɟɥɬɵɣ�ɩɨɨɱɟɪɟɞɧɨ�������������Ɉɛɹɡɚɬɟɥɶɧɚɹ�ɤɚɥɢɛɪɨɜɤɚ�Ʉɨɦɩɚɫɚ
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1 Ɂɚɩɢɫɶ Home Point 2 ɉɨɞɬɜɟɪɠɞɟɧɢɟ�Home Point

6 ɉɨɫɚɞɤɚ��ɩɨɫɥɟ�ɩɨɞɬɜɟɪɠɞɟɧɢɹ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɟɦ�4 ɉɨɬɟɪɹ�ɫɢɝɧɚɥɚ�ɩɪɨɞɨɥɠɚɟɬɫɹ

×

×

5 RTH (ɡɚɞɚɧɧɚɹ�ɜɵɫɨɬɚ)

ȼɵɫɨɬɚ�ɧɚɞ�+3<=Ȼɟɡɨɩɚɫɧɚɹ�ɜɵɫɨɬɚ

ȼɵɫɨɬɚ�ɧɚɞ�+3!Ȼɟɡɨɩɚɫɧɨɣ�ɜɵɫɨɬɵ

ɉɨɞɴɟɦ�ɧɚ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɭɸ�ɜɵɫɨɬɭ

Ȼɟɡɨɩɚɫɧɚɹ�ɜɵɫɨɬɚ

× × Ɂɚɜɢɫɚɧɢɟ�ɧɚ�ɜɵɫɨɬɟ���ɦɟɬɪɚ 
ɜɵɲɟ�ɬɨɱɤɢ�ɞɨɦɚ

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

ȼɨɡɜɪɚɬ�ɞɨɦɨɣ��57+�
Ɏɭɧɤɰɢɹ�ȼɨɡɜɪɚɬ�ɤ�ɞɨɦɭ��57+��ɨɬɩɪɚɜɥɹɟɬ�ɤɨɩɬɟɪ�ɧɚɡɚɞ�ɤ�ɩɨɫɥɟɞɧɟɣ�ɡɚɩɢɫɚɧɧɨɣ�+RPH�3RLQW��ȿɫɬɶ�
ɬɪɢ� ɬɢɩɚ� ɩɪɨɰɟɞɭɪ� 57+�� ɋɦɚɪɬ� 57+�� ɧɢɡɤɢɣ� ɡɚɪɹɞ� ɛɚɬɚɪɟɢ� 57+� ɢ� ɛɟɡɨɩɚɫɧɵɣ�57+�� ȼ� ɞɚɧɧɨɦ�
ɪɚɡɞɟɥɟ�ɩɨɞɪɨɛɧɨ�ɨɩɢɫɚɧɵ�ɷɬɢ�ɬɪɢ�ɫɰɟɧɚɪɢɹ�

GPS Ɉɩɢɫɚɧɢɟ

Ⱦɨɦɚɲɧɹɹ�
����ɬɨɱɤɚ

Безопасный RTH
ȿɫɥɢ�+RPH�3RLQW� ɛɵɥɚ� ɭɫɩɟɲɧɨ� ɡɚɩɢɫɚɧɚ�ɢ� ɤɨɦɩɚɫ�ɮɭɧɤɰɢɨɧɢɪɭɟɬ�ɧɨɪɦɚɥɶɧɨ�� ɛɟɡɨɩɚɫɧɨɟ�57+�
ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ� ɚɤɬɢɜɢɪɭɟɬɫɹ�� ɟɫɥɢ� ɫɢɝɧɚɥ� ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ� ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ� ɩɨɬɟɪɹɧ� ɜ� ɬɟɱɟɧɢɟ� ɛɨɥɟɟ�
ɡɚɞɚɧɧɨɝɨ�ɢɧɬɟɪɜɚɥɚ�ɜɪɟɦɟɧɢ����ɫɟɤɭɧɞɵ�ɩɪɢ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɢ�5&�ɢ����ɫɟɤɭɧɞ�ɩɪɢ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɢ�
:L�)L���ɉɪɨɰɟɫɫ�ɜɨɡɜɪɚɳɟɧɢɹ�ɤ�ɞɨɦɭ�ɦɨɠɟɬ�ɛɵɬɶ�ɩɪɟɪɜɚɧ��ɢ�ɨɩɟɪɚɬɨɪ�ɦɨɠɟɬ�ɜɟɪɧɭɬɶ�ɫɟɛɟ�ɤɨɧɬɪɨɥɶ�
ɧɚɞ�ɤɨɩɬɟɪɨɦ��ɟɫɥɢ�ɩɨɞɤɥɸɱɟɧɢɟ�ɫɢɝɧɚɥɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɜɨɫɫɬɚɧɨɜɥɟɧɨ�

 Ʉɨɩɬɟɪ�ɦɨɠɟɬ�ɨɩɪɟɞɟɥɹɬɶ�ɢ�ɢɡɛɟɝɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ��ɤɨɝɞɚ�ɫɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɟɞ�
ɜɤɥɸɱɟɧɚ�ɢ�ɭɫɥɨɜɢɹ�ɨɫɜɟɳɟɧɢɹ�ɞɨɫɬɚɬɨɱɧɵ��Ʉɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɩɨɞɧɢɦɚɬɶɫɹ��
ɱɬɨɛɵ�ɢɡɛɟɠɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ�ɢ�ɥɟɬɟɬɶ�ɤ�ɞɨɦɚɲɧɟɣ�ɬɨɱɤɟ�ɧɚ�ɧɨɜɨɣ�ɜɵɫɨɬɟ��ɑɬɨɛɵ�
ɨɛɟɫɩɟɱɢɬɶ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɵɣ�ɜɨɡɜɪɚɬ�ɞɨɦɨɣ��ɤɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɪɚɡɜɺɪɧɭɬ�ɜɩɟɪɺɞ�ɢ�ɟɝɨ�ɧɟɥɶɡɹ�ɛɭɞɟɬ�
ɪɚɡɜɟɪɧɭɬɶ�ɜɥɟɜɨ�ɢɥɢ�ɜɩɪɚɜɨ����
 �ɋɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɟɞ�ɦɨɠɟɬ�ɛɵɬɶ�ɚɤɬɢɜɢɪɨɜɚɧɚ�ɬɨɥɶɤɨ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɩɨɥɟɬɚ�ɢɥɢ�57+�

Если сигнал GPS был сильный до взлета, то Home Point это 
место, откуда был запущен коптер. Мощность сигнала GPS 
обозначается значком GPS     . Индикатор состояния будет 
быстро мигать, когда записывается домашняя точка. 

 3 ɉɨɬɟɪɹ�ɫɢɝɧɚɥɚ�Ⱦɍ 

 Ʉɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɦɨɠɟɬ�ɜɟɪɧɭɬɶɫɹ�ɤ�Ɍɨɱɤɟ�ɞɨɦ��ɤɨɝɞɚ�ɫɢɝɧɚɥ�*36�ɫɥɚɛɵɣ�ɢɥɢ�ɧɟɞɨɫɬɭɩɟɧ�
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ɦɨɠɟɬ�ɨɬɦɟɧɢɬɶ�ɩɪɨɰɟɞɭɪɭ�57+��ɧɚɠɚɜ�ɧɚ�ɤɧɨɩɤɭ�57+�ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ��
ɉɨɪɨɝɨɜɵɟ�ɡɧɚɱɟɧɢɹ�ɞɥɹ�ɷɬɢɯ�ɩɪɟɞɭɩɪɟɠɞɟɧɢɣ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɨɩɪɟɞɟɥɹɟɬɫɹ�ɧɚ�ɨɫɧɨɜɟ�ɬɟɤɭɳɟɣ�
ɜɵɫɨɬɵ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɢ�ɪɚɫɫɬɨɹɧɢɟ�ɨɬ�Ɍɨɱɤɢ�Ⱦɨɦ��+RPH�3RLQW��
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ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɣ�ɜɨɡɜɪɚɬ�ɜ�ɬɨɱɤɭ�Ⱦɨɦ��6PDUW�57+�
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Уровень батареи
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ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɩɨɫɚɞɤɭ��ɜɵ�ɦɨɠɟɬɟ�ɧɚɠɚɬɶ�ɥɟɜɭɸ�ɪɭɱɤɭ�ɜɜɟɪɯ��ɱɬɨɛɵ�ɤɨɩɬɟɪ�ɡɚɜɢɫ�ɧɚ�ɫɜɨɟɣ�ɬɟɤɭɳɟɣ�
ɜɵɫɨɬɟ��ɱɬɨ�ɞɚɟɬ�ɜɚɦ�ɜɨɡɦɨɠɧɨɫɬɶ�ɩɟɪɟɥɟɬɟɬɶ�ɤ�ɛɨɥɟɟ�ɩɨɞɯɨɞɹɳɟɦɭ�ɦɟɫɬɭ�ɩɨɫɚɞɤɢ�
 �ɐɜɟɬɧɵɟ�ɡɨɧɵ�ɢ�ɦɚɪɤɟɪɵ�ɧɚ�ɢɧɞɢɤɚɬɨɪɟ�ɭɪɨɜɧɹ�ɛɚɬɚɪɟɢ�ɨɬɪɚɠɚɸɬ�ɪɚɫɱɟɬɧɨɟ�ɨɫɬɚɜɲɟɟɫɹ�
ɜɪɟɦɹ�ɩɨɥɟɬɚ��Ɉɧɢ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɪɟɝɭɥɢɪɭɟɬɫɹ�ɜ�ɡɚɜɢɫɢɦɨɫɬɢ�ɨɬ�ɬɟɤɭɳɟɝɨ�ɦɟɫɬɨɩɨɥɨɠɟɧɢɹ�ɢ�
ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɚ�

Ɍɨɱɧɚɹ�ɩɨɫɚɞɤɚ��3UHFLVLRQ�/DQGLQJ� 
0DYLF�3UR�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɫɤɚɧɢɪɭɟɬ�ɢ�ɩɵɬɚɟɬɫɹ�ɫɨɩɨɫɬɚɜɢɬɶ�ɨɫɨɛɟɧɧɨɫɬɢ�ɦɟɫɬɧɨɫɬɢ�ɜɧɢɡɭ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�
ɜɨɡɜɪɚɳɟɧɢɹ� ɞɨɦɨɣ�� Ʉɚɤ� ɬɨɥɶɤɨ� ɦɟɫɬɧɨɫɬɶ� ɫɨɜɩɚɞɟɬ� ɫ� ɬɨɱɤɨɣ� ɞɨɦ�� 0DYLF� ɧɚɱɧɟɬ� ɩɨɫɚɞɤɭ� ɫɪɚɡɭ�
ɞɨɛɢɜɚɹɫɶ� ɬɨɱɧɨɫɬɢ�� ɉɪɢɥɨɠɟɧɢɟ�'-,�*2� ɩɨɤɚɠɟɬ� ɫɬɪɨɤɢ� ɧɟɫɨɨɬɜɟɬɫɬɜɢɹ� ɨɫɨɛɟɧɧɨɫɬɢ�ɦɟɫɬɧɨɫɬɢ��
ɟɫɥɢ�ɫɪɚɜɧɟɧɢɟ�ɨɤɚɡɚɥɨɫɶ�ɧɟɭɫɩɟɲɧɵɦ��

 Исполнение точной посадки при соблюдении следующих условий: 
a. Home Point записывается при взлете, и не обновляется во время полета.
b. Коптер должен взлетать вертикально. Высота должна быть больше 10 метров.
c. Особенности местности Home Point остаются в основном без изменений.
d. Рельеф местности без отличительных особенностей влияет на точность.
e. Условия освещения должны быть не слишком светлые и не слишком темные.
Во время посадки доступны следующие действия:
a. ɉотяните ручку Ƚаза вниз, чтобы ускорить посадку.
b. ɉеремещение ручек управления в любом друɝом направлении остановит PUeFiVion 

/DnGinJ. 0DYiF PUo спустится вертикально, и защита по посадке останется активной. 

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 
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Ʉɨɩɬɟɪ

Ɉɛɥɺɬ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɣ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�57+

Ɍɟɩɟɪɶ�Ʉɨɩɬɟɪ�ɦɨɠɟɬ�ɪɚɫɩɨɡɧɚɜɚɬɶ�ɢ�ɩɵɬɚɬɶɫɹ�ɢɡɛɟɝɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�57+��ɩɪɢ�ɭɫɥɨɜɢɢ��ɱɬɨ�
ɨɫɜɟɳɟɧɢɟ�ɢɞɟɚɥɶɧɨ�ɩɨɞɯɨɞɢɬ�ɞɥɹ�ɫɢɫɬɟɦɵ�ɉɟɪɞɧɟɝɨ�ȼɢɞɟɧɢɹ��)RUZDUG�9LVLRQ���ɉɨɞɪɨɛɧɨɫɬɢ�ɨ�ɬɨɦ��
ɤɚɤ�ɤɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɜɟɫɬɢ�ɫɟɛɹ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɨɛɯɨɞɚ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɣ�ɩɪɢɜɟɞɟɧɵ�ɧɢɠɟ�
1. Ʉɨɩɬɟɪ�ɡɚɦɟɞɥɢɬɶɫɹ�ɩɟɪɟɞ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɟɦ�ɧɚ�ɪɚɫɫɬɨɹɧɢɢ����ɦɟɬɪɨɜ�
2. Ʉɨɩɬɟɪ�ɨɫɬɚɧɨɜɢɬɫɹ�ɢ�ɡɚɜɢɫɧɟɬ��ɡɚɬɟɦ�ɧɚɱɧɟɬ�ɜɟɪɬɢɤɚɥɶɧɵɣ�ɜɡɥɟɬ��ɱɬɨɛɵ�ɨɛɥɟɬɟɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɟ�
Ʉɨɩɬɟɪ�ɩɪɟɤɪɚɬɢɬ�ɜɡɥɟɬ��ɤɨɝɞɚ�ɨɤɚɠɟɬɫɹ�ɩɨ�ɤɪɚɣɧɟɣ�ɦɟɪɟ�ɜ���ɦɟɬɪɚɯ�ɧɚɞ�ɨɛɧɚɪɭɠɟɧɧɵɦ�
ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɟɦ�

3. Ⱦɚɥɟɟ�ɫɥɟɞɭɹ�57+��ɤɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɩɪɨɞɨɥɠɚɬɶ�ɩɨɥɟɬ�ɤ�+RPH�3RLQW�ɧɚ�ɬɟɤɭɳɟɣ�ɜɵɫɨɬɟ�

10 m 5 m
H

RTH Altitude

10 m 5 m
H

ȼɵɫɨɬɚ�RTH 

ȼɨɡɜɪɚɬ�ɤ�ɞɨɦɭ��57+����ɜ�ɬɨɦ�ɱɢɫɥɟ�6PDUW�57+�ɢ�/RZ�%DWWHU\�57+��
ɫɪɚɛɚɬɵɜɚɟɬ�ɤɨɝɞɚ�ɤɨɩɬɟɪ�ɧɚɯɨɞɢɬɫɹ�ɞɚɥɶɲɟ����ɦɟɬɪɨɜ�ɨɬ�+RPH�3RLQW�
1. Ɉɧ�ɜɟɪɧɟɬɫɹ�ɞɨɦɨɣ�ɧɚ�ɬɟɤɭɳɟɣ�ɜɵɫɨɬɟ�ɩɨɥɟɬɚ�ɢɥɢ�ɩɪɟɜɵɲɚɸɳɟɣ�

ɜɵɫɨɬɭ�57+�

2. Ɉɧ�ɛɭɞɟɬ�ɩɨɞɧɢɦɚɬɶɫɹ�ɞɨ�ɜɵɫɨɬɵ�57+�ɩɨɥɟɬɚ�

10 m 5 m
H

RTH Altitude

ȿɫɥɢ�57+��ɜɤɥɸɱɚɹ�6PDUW�57+�ɢ�/RZ�%DWWHU\�57+�ɚɤɬɢɜɢɪɭɟɬɫɹ�ɜ���ɢ����
ɦɟɬɪɚɯ�ɨɬ�+RPH�3RLQW��ɢ�ɫɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɟɞ�ɚɤɬɢɜɧɚ�

1. ȿɫɥɢ�ɬɟɤɭɳɚɹ�ɜɵɫɨɬɚ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɩɪɟɜɵɲɚɟɬ����ɦɟɬɪɨɜ��ɤɨɩɬɟɪ�ɜɟɪɧɟɬɫɹ�ɤ�
+RPH�3RLQW�ɧɚ�ɬɟɤɭɳɟɣ�ɜɵɫɨɬɟ� 

2. ȿɫɥɢ�ɬɟɤɭɳɚɹ�ɜɵɫɨɬɚ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɧɢɠɟ����ɦɟɬɪɨɜ��ɤɨɩɬɟɪ�ɫɧɚɱɚɥɚ�
ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɩɨɞɧɢɦɟɬɫɹ�ɧɚ����ɦɟɬɪɨɜ��ɨɬ�ɬɟɤɭɳɟɣ�ɜɵɫɨɬɵ�

ɋɤɨɪɨɫɬɶ�ɩɨɥɟɬɚ�ɛɭɞɟɬ�ɫɤɨɪɪɟɤɬɢɪɨɜɚɧɚ�ɞɨ����ɤɦ���ɱ��Ʉɨɩɬɟɪ�ɫɪɚɡɭ�ɧɚɱɧɟɬ�
ɩɨɫɚɞɤɭ��ɟɫɥɢ�ɫɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɩɟɪɟɞ�ɛɭɞɟɬ�ɞɟɚɤɬɢɜɢɪɨɜɚɧɚ��ɉɪɢ�
ɚɤɬɢɜɚɰɢɢ�)DLOVDIH�57+�ɨɰɟɧɢɜɚɟɬɫɹ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɟ�ɫɢɫɬɟɦɵ�ɫɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ�
ɜɩɟɪɟɞ�ɢ�57+�ɛɭɞɟɬ�ɫɨɨɬɜɟɬɫɬɜɭɸɳɢɦ�ɨɛɪɚɡɨɦ�ɚɞɚɩɬɢɪɨɜɚɬɶɫɹ�

10 m 5 m
H

RTH Altitude Ʉɨɩɬɟɪ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɨɩɭɫɤɚɟɬɫɹ�ɜɧɢɡ��ɟɫɥɢ�57+�ɫɪɚɛɚɬɵɜɚɟɬ��ɤɨɝɞɚ�
ɤɨɩɬɟɪ�ɥɟɬɢɬ�ɜ�ɩɪɟɞɟɥɚɯ�ɪɚɞɢɭɫɚ���ɦɟɬɪɨɜ�ɨɬ�+RPH�3RLQW�

ᤅᓈᰴए 5ዛ
H

10ዛ Ʉɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɫɦɨɠɟɬ�ɜɟɪɧɭɬɶɫɹ�ɤ�+RPH�3RLQW��ɟɫɥɢ�ɫɢɝɧɚɥ�*36�ɫɥɚɛɵɣ��
�ɨɬɨɛɪɚɠɚɟɬɫɹ�ɫɟɪɵɦ��ɢɥɢ�ɧɟɞɨɫɬɭɩɟɧ��

�0ዛ �0ዛ
H ɇɚɠɦɢɬɟ�ɤɧɨɩɤɭ�©ɉɚɭɡɚ�ɩɨɥɟɬɚª��ɱɬɨɛɵ�ɜɵɣɬɢ�ɢɡ�ɪɟɠɢɦɚ�57+��

Ʉɨɩɬɟɪ�ɩɪɟɤɪɚɬɢɬ�ɩɨɞɧɢɦɚɬɶɫɹ�ɢ�ɡɚɜɢɫɧɟɬ�

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ

Примечания по технике безопасности при RTH 

16 ��������KWWS���PHGLDZRU[�UX�$OO�5LJKWV�5HVHUYHG

При отключеной системе переднего обзора, Коптер не может избегать 
препятствий во время R7H. Поэтому важно, устанавливать подходящую 
безопасную высоту перед каждым полетом. ̮апустите приложение '-, G2, 
войдите в 

 &amera 

 и нажмите        для настройки безопасной высоты.      



Ʉɨɩɬɟɪ

15 метров

5 метров

 To ensure the aircraft returns home forwards, it cannot rotate during RTH while the 
Forward Vision System is enabled.

 The aircraft cannot avoid obstacles above, beside, or behind the aircraft. 

2 ɦɟɬɪɚ
SPORT

AE

09:29
61%P-GPS 12

TBQ'lZ

ADtiWeTSBDL

(eTtuSe

+PZTtiDL
H 10.0MD 30M

VS 2.0M/S VPS 2.0MH.S 10.0 M/S

R&A%: T0 (0 	(14


Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɵɣ�Ɋɟɠɢɦ�ɉɨɥɟɬɚ
TapFly 
ȼɫɬɭɩɥɟɧɢɟ
ɋ�ɩɨɦɨɳɶɸ�ɮɭɧɤɰɢɢ�7DS)O\�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɶ�ɦɨɠɟɬ�ɧɚɠɚɜ�ɧɚ�ɷɤɪɚɧɟ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɝɨ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚ�ɜɟɫɬɢ�
ɤɨɩɬɟɪ�� ɱɬɨɛɵ� ɥɟɬɟɬɶ� ɜ� ɧɚɡɧɚɱɟɧɧɨɦ� ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɢ� ɛɟɡ� ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɹ� ɩɭɥɶɬɚ� ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�
ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�� Ʉɨɩɬɟɪ� ɦɨɠɟɬ� ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ� ɢɡɛɟɝɚɬɶ� ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ� ɢɥɢ� ɩɪɢɬɨɪɦɨɡɢɬɶ� ɜɨ� ɜɪɟɦɹ�
ɩɨɥɟɬɚ�� ɚ� ɡɚɬɟɦ� ɥɟɬɟɬɶ� ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ� ɩɪɢ� ɭɫɥɨɜɢɢ�� ɱɬɨ� ɨɫɜɟɳɟɧɢɟ� ɧɟ� ɫɥɢɲɤɨɦ� ɬɟɦɧɨɟ� ������
ɥɸɤɫ���ɧɟ�ɫɥɢɲɤɨɦ�ɹɪɤɨɟ��!��������ɥɸɤɫ���
Использование TapFly 
ɍɛɟɞɢɬɟɫɶ��ɱɬɨ�ɭɪɨɜɟɧɶ�ɡɚɪɹɞɚ�ɛɚɬɚɪɟɢ�ɫɨɫɬɚɜɥɹɟɬ�ɛɨɥɟɟ�����ɞɥɹ�,QWHOOLJHQW�%DWWHU\�)OLJKW��ɢ�ɤɨɩɬɟɪ�
ɧɚɯɨɞɢɬɫɹ�ɜ�3�PRGH��Ɂɚɬɟɦ�ɜɵɩɨɥɧɢɬɟ�ɞɟɣɫɬɜɢɹ��ɨɩɢɫɚɧɧɵɟ�ɧɢɠɟ��ɱɬɨɛɵ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�7DS)O\��

1. ȼɡɥɟɬɢɬɟ�ɢ�ɩɨɞɧɢɦɢɬɟ�ɤɨɩɬɟɪ�ɧɚ�ɜɵɫɨɬɭ�ɧɟ�ɦɟɧɟɟ�ɱɟɦ�ɧɚ���ɦɟɬɪɚ�ɧɚɞ�ɡɟɦɥɟɣ�
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2. Ɂɚɩɭɫɬɢɬɟ�'-,�*2���ɢ�ɤɨɫɧɢɬɟɫɶ����������ɡɚɬɟɦ�ɧɚɠɦɢɬɟ����������ɩɪɨɱɢɬɚɣɬɟ�ɤɨɧɬɟɤɫɬɧɨɟ�ɡɚɹɜɥɟɧɢɹ�



Ʉɨɩɬɟɪ

3.

 ɇȿ�ɧɚɩɪɚɜɥɹɣɬɟ�ɤɨɩɬɟɪ�ɧɚ�ɥɸɞɟɣ��ɠɢɜɨɬɧɵɯ��ɦɟɥɤɢɟ�ɩɪɟɞɦɟɬɵ��ɧɚɩɪɢɦɟɪ��ɜɟɬɤɢ�ɞɟɪɟɜɶɟɜ�ɢ�
ɥɢɧɢɢ�ɷɥɟɤɬɪɨɩɟɪɟɞɚɱ��ɢɥɢ�ɩɪɨɡɪɚɱɧɵɟ�ɨɛɴɟɤɬɵ��ɧɚɩɪɢɦɟɪ��ɫɬɟɤɥɭ�ɢɥɢ�ɜɨɞɭ��
 ɋɥɟɞɢɬɟ�ɡɚ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹɦɢ�ɧɚ�ɩɭɬɢ�ɩɨɥɟɬɚ�ɢ�ɢɡɛɟɝɚɣɬɟ�ɢɯ�
 ȼɨɡɦɨɠɧɵ�ɨɬɤɥɨɧɟɧɢɹ�ɦɟɠɞɭ�ɨɠɢɞɚɟɦɨɣ�ɢ�ɮɚɤɬɢɱɟɫɤɨɣ�ɬɪɚɟɤɬɨɪɢɟɣ�ɩɨɥɟɬɚ�ɜɵɛɨɪɚ�7DS)O\�
ȼɨɡɦɨɠɧɵɣ�ɞɢɚɩɚɡɨɧ�ɞɥɹ�ɰɟɥɟɜɨɝɨ�ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧ��ȼɵ�ɧɟ�ɦɨɠɟɬɟ�ɜɵɛɪɚɬɶ�7DS)O\��
ɛɥɢɡɤɨ�ɤ�ɜɟɪɯɧɟɦɭ�ɢɥɢ�ɧɢɠɧɟɦɭ�ɤɪɚɸ�ɷɤɪɚɧɚ���� 
 Ɋɟɠɢɦ�7DS)O\�ɦɨɠɟɬ�ɧɟ�ɪɚɛɨɬɚɬɶ�ɞɨɥɠɧɵɦ�ɨɛɪɚɡɨɦ��ɤɨɝɞɚ�ɤɨɩɬɟɪ�ɥɟɬɢɬ�ɧɚɞ�
ɩɨɜɟɪɯɧɨɫɬɶɸ�ɜɨɞɵ�ɢɥɢ�ɡɚɫɧɟɠɟɧɧɨɣ�ɡɟɦɥɺɣ�
 Ȼɭɞɶɬɟ�ɨɫɬɨɪɨɠɧɵ�ɩɪɢ�ɩɨɥɟɬɟ�ɤɨɝɞɚ�ɨɱɟɧɶ�ɬɟɦɧɨ�������OX[��ɢɥɢ�ɨɱɟɧɶ�ɹɪɤɢɣ�ɫɜɟɬ��!�������OX[�

AE

09:29
61%P-GPS 12

H 10.0MD 30M

VS 2.0M/S VPS 2.0MH.S 10.0 M/S

R&A%: T0 (0 	(14


ɉɨɫɥɟ�ɩɨɞɬɜɟɪɠɞɟɧɢɹ�ɜɵɛɨɪɚ�7DS)O\��ɤɨɩɬɟɪ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɩɨɥɟɬɢɬ�ɩɨ�ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɸ�ɤ�ɨɛɥɚɫɬɢ��ɨɬ�
ɦɟɱɟɧɧɨɣ�ɡɧɚɱɤɨɦ� ������. ɉɪɢɦɟɱɚɧɢɟ��ȼɵ�ɜɫɟ�ɟɳɟ�ɦɨɠɟɬɟ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�ɪɭɱɤɢ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɨɦ�
ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɩɨɥɟɬɚ��

AE

09:29
61%P-GPS 12

STOP

H 10.0MD 30M

VS 2.0M/S VPS 2.0MH.S 10.0 M/S

R&A%: T0 (0 	(14


Ɉɛɪɚɬɢɬɟ�ɜɧɢɦɚɧɢɟ��ɱɬɨ�ɤɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɬɚɤɠɟ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɪɟɝɭɥɢɪɨɜɚɬɶ�ɫɜɨɸ�ɫɤɨɪɨɫɬɶ��ɤɨɝɞɚ�ɨɧ�
ɨɛɧɚɪɭɠɢɬ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɟ�ɜɩɟɪɟɞɢ�ɫɟɛɹ�ɢɥɢ�ɨɧ�ɥɟɬɢɬ�ɫɥɢɲɤɨɦ�ɛɥɢɡɤɨ�ɤ�ɡɟɦɥɟ��Ɍɟɦ�ɧɟ�ɦɟɧɟɟ��
ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɶ�ɧɟ�ɞɨɥɠɟɧ�ɩɨɥɚɝɚɬɶɫɹ�ɧɚ�ɷɬɭ�ɮɭɧɤɰɢɸ�ɞɥɹ�ɧɚɜɢɝɚɰɢɢ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɦɟɠɞɭ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹɦɢ��
ȼ�ɬɨ�ɠɟ�ɜɪɟɦɹ�ɩɪɨɰɟɞɭɪɚ�)DLO6DIH�ɨɬɦɟɧɢɬ�ɨɩɟɪɚɰɢɸ�7DS)O\��ɟɫɥɢ�ɫɢɝɧɚɥ�*36�ɨɫɥɚɛɧɟɬ��ɤɨɩɬɟɪ�
ɜɵɣɞɟɬ�ɢɡ�ɚɜɬɨɧɨɦɧɨɝɨ�ɩɨɥɟɬɚ�7DS)O\�ɢ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɩɨɥɟɬɢɬ�ɨɛɪɚɬɧɨ�ɤ�ɬɨɱɤɟ�Ⱦɨɦ�
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Ʉɨɩɬɟɪ

Выход из TapFly
ɂɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ�ɫɥɟɞɭɸɳɢɟ�ɦɟɬɨɞɵ�ɞɥɹ�ɜɵɯɨɞɚ�ɢɡ�7DS)O\�
1. ɇɚɠɦɢɬɟ�ɤɧɨɩɤɭ�©ɉɚɭɡɚ�ɩɨɥɟɬɚª�ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�
2. ɉɨɬɹɧɢɬɟ�ɪɭɱɤɭ�ɉɢɬɱɚ�ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�
3. ɇɚɠɦɢɬɟ�ɤɧɨɩɤɭ�©6723ª�ɧɚ�ɷɤɪɚɧɟ�

STOP ɂɅɂ ɂɅɂ

Ʉɧɨɩɤɚ�ɉɚɭɡɵ�ɉɨɥɺɬɚ

2 ɦɟɬɪɚ
SPORT

AE

09:29
61%P-GPS 12

TBQ'lZ

ADtiWeTSBDL

(eTtuSe

+PZTtiDL
H 10.0MD 30M

VS 2.0M/S VPS 2.0MH.S 10.0 M/S

R&A%: T0 (0 	(14


Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

Ʉɨɩɬɟɪ�ɨɫɬɚɧɨɜɢɬɫɹ�ɢ�ɡɚɜɢɫɧɟɬ�ɩɨɫɥɟ�ɜɵɯɨɞɚ�ɢɡ�7DS)O\� ȼɵ�ɦɨɠɟɬɟ�ɥɢɛɨ�ɧɚɠɚɬɶ�ɧɨɜɨɟ�ɰɟɥɟɜɨɟ
ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɟ��ɱɬɨɛɵ�ɩɟɪɟɣɬɢ�ɤ�ɫɥɟɞɭɸɳɟɦɭ�ɩɨɥɟɬɭ�ɢɥɢ�ɜɟɪɧɭɬɶ�ɤɨɩɬɟɪ�ɜ�+RPH�3RLQW��ɜɪɭɱɧɭɸ�

ActiveTrack
$FWLYH7UDFN�ɩɨɡɜɨɥɹɟɬ�ɨɬɦɟɱɚɬɶ�ɢ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɬɶ�ɞɜɢɠɭɳɢɣɫɹ�ɨɛɴɟɤɬ�ɧɚ�ɷɤɪɚɧɟ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɝɨ�
ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚ��Ʉɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɢɡɛɟɝɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ�ɩɨ�ɬɪɚɟɤɬɨɪɢɢ�ɩɨɥɟɬɚ��ɇɢɤɚɤɨɟ�
ɜɧɟɲɧɟɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨ�ɫɥɟɠɟɧɢɹ�ɧɟ�ɬɪɟɛɭɟɬɫɹ�ɜ�ɬɟɱɟɧɢɟ�ɜɫɟɝɨ�ɩɪɨɰɟɫɫɚ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɧɢɹ��
0DYLF�3UR�ɦɨɠɟɬ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɢɞɟɧɬɢɮɢɰɢɪɨɜɚɬɶ�ɢ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɬɶ�ɜɟɥɨɫɢɩɟɞɵ�ɢ�ɞɪɭɝɢɟ�
ɬɪɚɧɫɩɨɪɬɧɵɟ�ɫɪɟɞɫɬɜɚ��ɥɸɞɟɣ�ɢ�ɠɢɜɨɬɧɵɯ��ɚ�ɬɚɤɠɟ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�ɪɚɡɥɢɱɧɵɟ�ɫɬɪɚɬɟɝɢɢ�ɨɛɭɱɟɧɢɹ�
ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɧɢɹ��

Использование ActiveTrack
ɍɛɟɞɢɬɟɫɶ��ɱɬɨ�,QWHOOLJHQW�)OLJKW�%DWWHU\�ɛɚɬɚɪɟɹ�ɢɦɟɟɬ�ɛɨɥɟɟ�ɱɟɦ�����ɦɨɳɧɨɫɬɢ�ɢ�ɤɨɩɬɟɪ�ɧɚɯɨɞɢɬɫɹ�
ɜ�ɪɟɠɢɦɟ�3�PRGH��Ɂɚɬɟɦ�ɜɵɩɨɥɧɢɬɟ�ɞɟɣɫɬɜɢɹ��ɨɩɢɫɚɧɧɵɟ�ɧɢɠɟ��ɱɬɨɛɵ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�$FWLYH7UDFN��

1. ȼɡɥɟɬɢɬɟ�ɢ�ɩɚɪɢɬɟ�ɧɟ�ɦɟɧɟɟ�ɱɟɦ�ɜ�2�ɦɟɬɪɚɯ�ɧɚɞ�ɡɟɦɥɟɣ�

2. ȼ�'-,�*2���ɧɚɠɦɢɬɟ������ɢ�ɧɚɠɦɢɬɟ������ɱɬɨɛɵ�ɜɵɡɜɚɬɶ�ɪɟɠɢɦɵ�ɩɨɥɟɬɚ��ɢ�ɜɵɛɟɪɢɬɟ�$FWLYH7UDFN�
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Ʉɨɩɬɟɪ

3. ɉɟɪɟɦɟɫɬɢɬɟ�ɪɚɦɤɭ�ɜɨɤɪɭɝ�ɨɛɴɟɤɬɚ��ɤɨɬɨɪɵɣ�ɜɵ�ɯɨɬɢɬɟ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɬɶ�ɢ�ɧɚɠɦɢɬɟ�ɧɚ�ɧɟɝɨ��ɱɬɨɛɵ 
ɩɨɞɬɜɟɪɞɢɬɶ�ɜɵɛɨɪ��Ʉɨɝɞɚ�ɧɚɱɧɺɬɫɹ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɧɢɟ��ɩɨɥɟ��������ɫɬɚɧɟɬ�ɡɟɥɟɧɵɦ��ȿɫɥɢ�ɩɨɥɟ�
ɫɬɚɧɨɜɢɬɫɹ�ɤɪɚɫɧɵɦ��ɨɛɴɟɤɬ�ɧɟ�ɛɵɥ�ɢɞɟɧɬɢɮɢɰɢɪɨɜɚɧ��ɢ�ɜɵ�ɞɨɥɠɧɵ�ɩɨɩɪɨɛɨɜɚɬɶ�ɟɳɟ�ɪɚɡ�

AE

09:29
61%P-GPS 12

ActiveTrack

H 10.0MD 30M

VS 2.0M/S VPS 2.0MH.S 10.0 M/S

R&A%: T0 (0 	(14


$FWLYH7UDFN�ɜɤɥɸɱɚɟɬ�ɜ�ɫɟɛɹ�ɫɥɟɞɭɸɳɢɟ�ɮɭɧɤɰɢɢ�

7UDFH��Ɉɬɫɥɟɠɢɜɚɬɶ� 6SRWOLJKW��ɉɪɨɠɟɤɬɨɪ� Profile��ɉɪɨɮɢɥɶ� 

Ʉɨɩɬɟɪ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɟɬ�
ɨɛɴɟɤɬ�ɧɚ�ɩɨɫɬɨɹɧɧɨɦ�
ɪɚɫɫɬɨɹɧɢɢ��ɂɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ��
ɫɬɢɤ�52//�ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�Ⱦɍ��
ɱɬɨ�ɛɵ�ɞɜɢɝɚɬɶɫɹ�ɜɨɤɪɭɝ�
ɨɛɴɟɤɬɚ

Ʉɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɛɭɞɟɬ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɬɶ�
ɨɛɴɟɤɬ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ��ɧɨ�ɨɧ�
ɭɞɟɪɠɢɜɚɟɬ�ɤɚɦɟɪɭ�ɧɚ�ɭɤɚɡɚɧɧɨɦ�
ɨɛɴɟɤɬɟ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɩɨɥɟɬɚ��ɉɭɥɶɬ�
Ⱦɍ�ɦɨɠɟɬ�ɛɵɬɶ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧ�ɞɥɹ�
ɦɚɧɟɜɪɢɪɨɜɚɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɚ��ɧɨ�
ɪɵɫɤɚɧɢɹ�ɢɫɤɥɸɱɟɧɵ��ɂɫɩɨɥɶɡɭɹ�
ɥɟɜɭɸ�ɪɭɱɤɭ�ɢ�ɩɨɞɜɟɫ�ɤɚɦɟɪɵ�
ɦɨɠɧɨ�ɤɨɪɪɟɤɬɢɪɨɜɚɬɶ�ɤɨɦɩɨɡɢɰɢɸ�
ɤɚɞɪɚ�� 

Ʉɨɩɬɟɪ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɟɬ�ɨɛɴɟɤɬ�
ɩɨɞ�ɩɨɫɬɨɹɧɧɵɦ�ɭɝɥɨɦ�ɢ�ɫ�
ɪɚɫɫɬɨɹɧɢɟɦ�ɫɨ�ɫɬɨɪɨɧɵ��
ɂɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ�ɫɬɢɤ�52//�ɧɚ�
ɩɭɥɶɬɟ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�
ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ��ɱɬɨɛɵ�ɞɜɢɝɚɬɶɫɹ�
ɜɨɤɪɭɝ�ɨɛɴɟɤɬɚ��

ɇȿ�ɜɵɛɢɪɚɣɬɟ�ɨɛɥɚɫɬɶ��ɫɨɞɟɪɠɚɳɭɸ�ɥɸɞɟɣ��ɠɢɜɨɬɧɵɯ��ɦɟɥɤɢɟ�ɩɪɟɞɦɟɬɵ��ɜɟɬɜɢ�ɞɟɪɟɜɶɟɜ�
ɢ�ɥɢɧɢɣ�ɷɥɟɤɬɪɨɩɟɪɟɞɚɱ��ɢɥɢ�ɩɪɨɡɪɚɱɧɵɟ�ɨɛɴɟɤɬɵ��ɫɬɟɤɥɨ�ɢɥɢ�ɩɨɜɟɪɯɧɨɫɬɶ�ɜɨɞɵ��
ɇɟ�ɩɨɞɥɟɬɚɣɬɟ�ɛɥɢɡɤɨ�ɤ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹɦ��ɨɫɨɛɟɧɧɨ�ɤɨɝɞɚ�ɤɨɩɬɟɪ�ɥɟɬɢɬ�ɧɚɡɚɞ�
Ȼɭɞɶɬɟ�ɛɞɢɬɟɥɶɧɵ�ɩɪɢ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɢ�$FWLYH7UDFN�ɜ�ɥɸɛɨɣ�ɢɡ�ɫɥɟɞɭɸɳɢɯ�ɫɢɬɭɚɰɢɣ�
a) Ɉɬɫɥɟɠɢɜɚɟɦɵɣ�ɨɛɴɟɤɬ�ɧɟ�ɞɜɢɠɟɬɫɹ�ɧɚ�ɭɪɨɜɧɟ�ɤɨɩɬɟɪɚ�
b) Ɋɟɡɤɢɟ�ɢɡɦɟɧɟɧɢɹ�ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɞɜɢɠɟɧɢɹ�ɨɛɴɟɤɬɚ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɧɢɹ�
c) Ɉɬɫɥɟɠɢɜɚɟɦɵɣ�ɨɛɴɟɤɬ�ɦɨɠɟɬ�ɛɵɬɶ�ɜɧɟ�ɩɨɥɹ�ɡɪɟɧɢɹ�ɜ�ɬɟɱɟɧɢɟ�ɞɥɢɬɟɥɶɧɨɝɨ�ɜɪɟɦɟɧɢ�
d) Ɉɬɫɥɟɠɢɜɚɟɦɵɣ�ɨɛɴɟɤɬ�ɞɜɢɠɟɬɫɹ�ɧɚ�ɡɚɫɧɟɠɟɧɧɨɣ�ɩɨɜɟɪɯɧɨɫɬɢ�
e) Ɉɫɜɟɳɟɧɢɟ�ɨɱɟɧɶ�ɧɢɡɤɨɟ��������OX[��ɢɥɢ�ɜɵɫɨɤɨɟ��!��������OX[��
f) Ɉɬɫɥɟɠɢɜɚɟɦɵɣ�ɨɛɴɟɤɬ�ɢɦɟɟɬ�ɩɨɞɨɛɧɵɣ�ɰɜɟɬ�ɢɥɢ�ɭɡɨɪ��ɤɚɤ�ɨɤɪɭɠɚɸɳɚɹ�ɟɝɨ�ɫɪɟɞɚ�

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Выход из ActiveTrack
Ⱦɥɹ�ɜɵɯɨɞɚ�ɢɡ�$FWLYH7UDFN�ɢɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ�ɫɥɟɞɭɸɳɢɟ�ɦɟɬɨɞɵ�

1. ɇɚɠɦɢɬɟ�ɤɧɨɩɤɭ�)OLJKW�ɉɚɭɡɚ�ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�Ⱦɍ�
2. ɇɚɠɦɢɬɟ�ɤɧɨɩɤɭ��6723��ɧɚ�ɷɤɪɚɧɟ�

ORSTOP

ɉɨɫɥɟ�ɜɵɯɨɞɚ�ɢɡ�$FWLYH7UDFN��ɤɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɩɚɪɢɬɶ�ɧɚ�ɦɟɫɬɟ��ɢ�ɜ�ɷɬɨɬ�ɦɨɦɟɧɬ�ɜɵ�ɦɨɠɟɬɟ�ɜɵɛɪɚɬɶ�ɧɨɜɭɸ�
ɰɟɥɶ�ɢɥɢ�ɜɟɪɧɭɬɶ�ɤɨɩɬɟɪ�ɜ�ɬɨɱɤɭ�Ⱦɨɦ��

ȼɵ�ɞɨɥɠɧɵ�ɫɨɛɥɸɞɚɬɶ�ɦɟɫɬɧɵɟ�ɡɚɤɨɧɵ�ɩɪɢ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɢ�$FWLYH7UDFN�
 Ʉɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɫɦɨɠɟɬ�ɢɡɛɟɠɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɣ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɪɟɠɢɦɨɜ�3URILOH�ɢ�6SRWOLJKW� �
ɂɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ�ɷɬɢ�ɪɟɠɢɦɵ�ɜ�ɨɬɤɪɵɬɨɦ�ɩɨɥɟ�

Ʉɨɩɬɟɪ�ɛɭɞɟɬ�ɪɚɫɩɨɡɧɚɜɚɬɶ�ɢ�ɢɡɛɟɝɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ�ɧɚ�ɬɪɚɟɤɬɨɪɢɢ�ɩɨɥɟɬɚ�
  ȿɫɥɢ�ɤɨɩɬɟɪ�ɬɟɪɹɟɬ�ɫɥɟɞ�ɨɛɴɟɤɬɚ��ɩɨɬɨɦɭ�ɱɬɨ�ɨɧ�ɞɜɢɠɟɬɫɹ�ɫɥɢɲɤɨɦ�ɛɵɫɬɪɨ�ɢɥɢ�ɡɚɬɟɧɹɟɬɫɹ��
ɩɨɜɬɨɪɧɨ�ɜɵɛɟɪɢɬɟ�ɨɛɴɟɤɬ��ɱɬɨɛɵ�ɜɨɡɨɛɧɨɜɢɬɶ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɧɢɟ�

*HVWXUH�0RGH��Ɋɟɠɢɦ�ɠɟɫɬɨɜ�
ȼ�*HVWXUH�0RGH�ɫɢɫɬɟɦɚ�0DYLF
V�9LVLRQ�6\VWHP�ɦɨɠɟɬ�ɪɚɫɩɨɡɧɚɜɚɬɶ�ɠɟɫɬɵ��Ɉɧ�ɫɩɨɫɨɛɟɧ�ɨɬɫɥɟɠɢɜɚɬɶ�ɢ�
ɞɟɥɚɬɶ�ɋɟɥɮɢ�ɞɥɹ�ɜɚɫ��ȼɵɩɨɥɧɢɬɟ�ɞɟɣɫɬɜɢɹ��ɨɩɢɫɚɧɧɵɟ�ɧɢɠɟ��ɱɬɨɛɵ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�*HVWXUH�0RGH��

Ɋɟɠɢɦɵ ɉɨɞɫɤɚɡɤɢ ɉɟɪɟɞɧɢɟ�/('V ɉɪɢɦɟɱɚɧɢɹ

1. ɉодтвердить 
субɴект Ɇедленно миɝает 

красным

ɍɛɟɞɢɬɟɫɶ��ɱɬɨ�ɩɟɪɟɞɧɹɹ�ɫɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ��
ɚɤɬɢɜɧɚ��ɢ�ɟɫɬɶ�ɞɨɫɬɚɬɨɱɧɨ�ɫɜɟɬɚ��ɇɚɠɦɢɬɟ�ɧɚ�
ɢɤɨɧɤɭ�ɢ�ɩɨɞɜɢɝɚɣɬɟɫɶ�ɩɟɪɟɞ�ɤɚɦɟɪɨɣ�Ɇɚɜɢɤɚ��
ɱɬɨɛɵ�ɨɧ�ɪɚɫɩɨɡɧɚɥ�ɜɚɫ�

2. ɉодтвердить
расстояние

 ×2   
Красный миɝнет 
дважды 

ɉоднимите руки и помашите Ɇавику, 
светодиоды на передней панели миɝнут 
красным дважды, как только он подтвердит 
расстояние до обɴекта сɴемки.

3. Обратный
отсчет для
селфи

Ȼыстро миɝающий 
красный

ɋложите пальɰы перед вашим лиɰом, 
как показано.

 Режим ɀест может быть использован только в режиме фотосɴемки.
  ɉоднимите копетр над землей на � метра или выше, а затем двиɝайтесь перед 
камерой, чтобы быть распознанным. ɉередние светодиодные индикаторы будут 
миɝать красным ɰветом быстро, если 0DYiF PUo не распознает субɴекта.
  Включение *P6 на телефоне позволят 0DYiF PUo следовать с большей точностью 
при полете врежиме *eVtXUe.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

��������KWWS���PHGLDZRU[�UX�$OO�5LJKWV�5HVHUYHG� 21



Ʉɨɩɬɟɪ

&истема Виɡуалɶноɝо ɉоɡиɰионирования �)RUZDUG DQG 'RZQZDUG 9LVLRQ 6\VWHP�

0DYiF PUo оснащен )oUZDUG DnG 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem, которая постоянно сканирует наличие 
препятствий перед ним, что позволяет ему избеɝать столкновений, обходя их сверху или зависая. 
ɇижняя система техническоɝо зрения использует ультразвук и ɝрафические данные, чтобы помочь 
коптеру сохранить свою текущую позиɰию. ɋ помощью 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem, ваш 0DYiF PUo 
может ориентироваться на месте более точно и летать в помещении или в друɝих средах, ɝде сиɝнал 
*P6 недоступен. Основные компоненты )oUZDUG DnG 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem расположены на носу и 
нижней части коптера, они включают в себя два ультразвуковых датчика >�@ и четыре монокулярных 
датчика >1@ >�@.

Используйте режим штатива, только коɝда сиɝнал *P6 хороший или условия освещения 
идеальны для системы видения. ȿсли сиɝнал *P6 потерян и системы видения не может 
функɰионировать, коптер автоматически переключится в режим $tti. В ɷтом случае скорость 
полета увеличится, и коптер не сможет зависнуть на месте. Ⱥккуратно используйте режим 
штатива.

Режим штатива �Tripod Mode�
ɇажмите значок в приложении '-, *2 �, чтобы включить режим штатива. В режиме штатива 
максимальная скорость полета оɝраничена скоростью �,� км � ч. ɑувствительность к движениям 
ручек управления  также уменьшается для более плавных, более контролируемых движений.

1 1

2

3 3

2

Важно, чтобы вы летали только в условиях, коɝда 9iVion PoVition 6\Vtem функɰионирует 
правильно, в противном случае, режим слежения за ландшафтом не будет работать.

Режим отслеживания ландшафта �Terrain Follow Mode�
ɋистема 'oZnZDUG 9iVion используется в режиме слежения за землей, чтобы поддерживать высоту над 
землей от 1 до 1� метров. ɗтот режим предназначен для использования на полях с уклоном не более �0 �. 
Включите режим отслеживания ландшафта, нажав значок ,nteOOiJent )OiJKt 0oGe в приложении '-, *2 �. 
Коɝда ɷтот режим включен, текущая высота коптера записывается. Коптер будет поддерживать 
зареɝистрированную высоту во время полета и подниматься, коɝда наклон возрастает. Однако коптер не 
будут спускаться вниз по склону.

Режим Кино �Cinematic Mode�
ɇажмите значок ,nteOOiJent )OiJKt 0oGe в приложении '-, *2 �, чтобы включить режим &inemDtiF. В 
режиме &inemDtiF тормозной путь  коптера увеличен. Коптер будет медленно замедляться до тех 
пор, пока не остановится, обеспечив плавность хода и устойчивость, даже если управление будет 
резким.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Ȼɵɫɬɪɚɹ�ɤɚɥɢɛɪɨɜɤɚ 
Используйте быструю калибровку, коɝда приложение '-, *2 уведомляет, что требуется калибровка 
для датчиков техническоɝо зрения. ɇажмите “Aircraft Status” -> “Vision Sensors” чтобы начать быструю 
калибровку

Ȼыстрая калибровка � ɷто быстрое устранение проблем с датчиком. Рекомендуется по 
возможности подключать коптер к компьютеру для выполнения полной калибровки с 
использованием '-, $VViVtDnt �. Калибруйте только при достаточном освещении и на 
текстурированных поверхностях.

ɇе калибруйте коптер на высоко отражающих поверхностях, таких как мрамор или керамика.

01
ɇɚɜɟɞɢɬɟ�ɤɨɩɬɟɪ�ɜ�ɫɬɨɪɨɧɭ�ɷɤɪɚɧɚ 

02
ɋɨɜɦɟɫɬɢɬɟ�ɨɤɧɚ

03
ɇɟɫɤɨɥɶɤɨ�ɩɨɜɨɪɨɬɨɜ�ɢ�ɧɚɤɥɨɧɨɜ�ɤɨɩɬɟɪɚ

Калибровка датчиков
Камеры )oUZDUG DnG 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem, которые установлены на борту коптера 
откалиброваны до покупки. Ɍем не менее ɷти камеры подвержены чрезмерному воздействию, 
поɷтому они время от времени требуют калибровки с помощью приложений '-, $VViVtDnt � или 
'-, *2 �. Ⱦля калибровки камеры выполните следующие действия.

ɉовторите вышеуказанные шаɝи для калибровки камер системы 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem. 

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

Дальность обнаружения 
Ⱦɚɥɶɧɨɫɬɶ�ɨɛɧɚɪɭɠɟɧɢɹ�)RUZDUG�DQG�'RZQZDUG�9LVLRQ�6\VWHP�ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɚ�ɫɥɟɞɭɸɳɢɦ�ɨɛɪɚɡɨɦ��
Ɉɛɪɚɬɢɬɟ�ɜɧɢɦɚɧɢɟ��ɱɬɨ�ɤɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɦɨɠɟɬ�ɱɭɜɫɬɜɨɜɚɬɶ�ɢɥɢ�ɢɡɛɟɠɚɬɶ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɹ��ɤɨɬɨɪɵɟ�ɧɟ�ɜ�
ɩɪɟɞɟɥɚɯ�ɞɢɚɩɚɡɨɧɚ�ɨɛɧɚɪɭɠɟɧɢɹ��
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Выполните действия, описанные ниже, чтобы использовать 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem:
�� ɉереведите переключатель режима полетɚ в P�moGe.
�� ɉоместите коптер на плоскую поверхность. Обратите внимание, что 

'oZnZDUG9iVion 6\Vtem не может работать должным образом на поверхностях без 
четких вариаɰий рисунка.

�� Включите коптер. Индикатор состояния коптера будет миɝать зеленым ɰветом
два раза, указывая что 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem ɝотова. Ⱥккуратно переведите
левую ручку вверх чтобы взлететь и коптер будет парить на месте.

2m以上
SPORT

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ

Использование нижней Системы Визуального Позиционирования
'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem активируется автоматически, коɝда коптер включен. ɇикаких 
дополнительных действий не требуется. 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem как правило, используется в 
помещениях, ɝде *P6 недоступен. ɋ помощью датчиков, которые встроены в 'oZnZDUG 9iVion 
6\Vtem, коптер может зависать точно даже без *P6.

Помощник торможения передняя Система Визуального Позиционирования�
Ʉɨɝɞɚ� ɪɚɛɨɬɚɟɬ� ɩɟɪɟɞɧɹɹ� ɋɢɫɬɟɦɵ� ȼɢɡɭɚɥɶɧɨɝɨ� ɉɨɡɢɰɢɨɧɢɪɨɜɚɧɢɹ�� ɤɨɩɬɟɪ� ɫɩɨɫɨɛɟɧ� ɚɤɬɢɜɧɨ�
ɬɨɪɦɨɡɢɬɶ��ɟɫɥɢ�ɜɩɟɪɟɞɢ�ɨɛɧɚɪɭɠɢɜɚɟɬɫɹ�ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɟ��ɋɢɫɬɟɦɚ�ȼɢɡɭɚɥɶɧɨɝɨ�ɉɨɡɢɰɢɨɧɢɪɨɜɚɧɢɹ�
ɪɚɛɨɬɚɸɬ� ɥɭɱɲɟ� ɜɫɟɝɨ�� ɤɨɝɞɚ� ɨɫɜɟɳɟɧɢɟ� ɹɜɥɹɟɬɫɹ� ɞɨɫɬɚɬɨɱɧɵɦ� ɢ� ɩɪɟɩɹɬɫɬɜɢɟ� ɹɜɧɨ� ɜɵɪɚɠɟɧɨ��
ɋɤɨɪɨɫɬɶ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɞɨɥɠɧɚ�ɛɵɬɶ�ɧɟ�ɛɨɥɟɟ�ɱɟɦ���ɤɦ�ɱ��ɱɬɨɛɵ�ɨɛɟɫɩɟɱɢɬɶ�ɞɨɫɬɚɬɨɱɧɨɟ�ɪɚɫɫɬɨɹɧɢɟ�
ɬɨɪɦɨɠɟɧɢɹ� 
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ɉроизводительность )oUZDUG DnG 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem зависит от поверхности, над 
которой летит коптер. Ультразвуковые датчики моɝут быть не в состоянии точно измерять 
расстояния при работе над звукопоɝлощающими материалами. Кроме тоɝо, камера может 
неправильно работать в неоптимальных условиях. Коптер автоматически переключиться из 
P�moGe в режим $77,, если не доступен *P6 и )oUZDUG DnG 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem. 
ɗксплуатируйте коптер с большой осторожностью в следующих ситуаɰиях:
 ɉролетая над монохромными поверхностями �например чисто черный, белый, красный, зеленый�.�
 ɉолет над сильно отражающей поверхностью.      
 ɉолет на высоких скоростях �более 10 м�с на ��х метрах или более � м с на 1 м�.  
 ɉолет над водой или прозрачными поверхностями.
 ɉролетая над движущимися поверхностями или обɴектами.
 ɉолет в зоне, ɝде освещение часто или резко меняется. 
 ɉолет над очень темными �люкс �10� или яркими �люкс! 100000� поверхностями. 
 ɉолет над поверхностями, которые моɝут поɝлощать звуковые волны �толстый ковер и т.п.�.�
 ɉолет над поверхностью без четких узоров и текстур.
 ɉолет над поверхностью с одинаковым повторяющимся узором или текстурой.
 ɉолет над наклонными поверхностями, которые отклоняют звуковые волны от кɨɩтера.

 Ⱦержите датчики постоянно чистыми. Ƚрязь может неɝативно повлиять на ɷффективность.  
 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem ɷффективна только коɝда коптер находится на высоте от 0,� до 1� метров. 
)oUZDUG DnG 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem не может функɰионировать должным образом, коɝда коптер 
летит над водой.
 )oUZDUG DnG 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem не может распознать рисунок на земле в условиях 
низкойосвещенности �менее 100 люкс�.
 ɇе используйте друɝие ультразвуковые приборы с частотой �0 кȽɰ, коɝда используется )oUZDUGDnG 
'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem.

 Ⱦержите животных подальше от ɤɨɩɬɟɪɚ, коɝда 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtem активна. Ⱦатчик ɷхолота
�излучает высокие звуковые частоты, которые слышны только некоторым животным.

Ɂɚɩɢɫɶ�ɩɨɥɟɬɚ 
Ʌетные данные автоматически записываются на внутреннюю память коптера. ɉолетная 
телеметриявключает в себя, информаɰию о состоянии коптера, а также друɝие параметры. 
Ⱦля тоɝо, чтобыполучить доступ к ɷтим данным, подключите коптер к ɉК через порт 0iFUo 86%.

ɍɫɬɚɧɨɜɤɚ�ɢ�ɫɧɹɬɢɟ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪɨɜ 
Используйте с вашим 0DYiF PUo только одобренные '-, пропеллеры. ɇа пропеллере есть указатель 
�белое кольɰо и без�, ɝде они должны быть установлены и в каком направлении должны вращаться.

ɉɪɨɩɟɥɥɟɪɵ Ȼɟɥɨɟ�ɤɨɥɶɰɨ ɇɟɬ�ɤɨɥɶɰɚ

Ɋɢɫɭɧɨɤ

ɉɪɢɤɪɟɩɢɬɶ�ɇɚ Ⱦɜɢɝɚɬɟɥɢ�ɫ�ɛɟɥɵɦɢ�ɦɟɬɤɚɦɢ Ⱦɜɢɝɚɬɟɥɢ�ɛɟɡ�ɛɟɥɵɯ�ɦɟɬɨɤ

ɇɚɞɩɢɫɢ   Lock : ɉоверните винты в указанном направлении, чтобы установить и затянуть.   
Unlock : ɉоверните винты в указанном направлении, чтобы ослабить и снять.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 
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Установка пропеллеров
ɉрикрепите пропеллеры с белыми кольɰами к монтажному основанию с белыми метками. ɇажмите винт 
вниз на монтажную пластину и поверните в направлении замка до тех пор, пока не будет закреплен в 
своем положении. ɉриложить друɝие пары винтов и установить на основе без меток. Раскрыть все лопасти 
пропеллеров.

ɋ�ɦɟɬɤɨɣ����������������������Ȼɟɡ�ɦɟɬɤɢ

Ɉɬɫɨɟɞɢɧɟɧɢɟ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪɨɜ�
ɇɚɠɦɢɬɟ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪ�ɜɧɢɡ�ɢ�ɩɨɜɟɪɧɢɬɟ�ɩɪɨɩɟɥɥɟɪ�ɩɨ�ɭɤɚɡɚɧɧɨɦɭ�ɧɚɩɪɚɜɥɟɧɢɸ��ɱɬɨɛɵ�
ɪɚɡɛɥɨɤɢɪɨɜɚɬɶ�ɟɝɨ�

Имейте в виду края пропеллера острые. Обращаться осторожно.
Используйте только одобренные '-, пропеллеры. ɇе смешивайте типы воздушных винтов.
ɇе приближайтесь к моторам и ɇȿ прикасайтесь к пропеллерам, коɝда они вращаются.
 Убедитесь, что пропеллеры установлены правильно и надежно, перед каждым полетом. 
Убедитесь, что все пропеллеры находятся в хорошем состоянии перед каждым полетом. ɇȿ 
ИɋɉОɅɖɁУɃɌȿ старые, сколотые или сломанные пропеллеры.
 ȾȿРɀИɌȿɋɖ ɇȺ РȺɋɋɌОəɇИИ и ɇȿ прикасайтесь к пропеллерам, коɝда они вращаются. 
Используйте ɌОɅɖКО ориɝинальные винты '-, для лучшеɝо и более безопасноɝо полета.

Ȼɚɬɚɪɟɹ�ɞɨɥɠɧɚ�ɛɵɬɶ�ɩɨɥɧɨɫɬɶɸ�ɡɚɪɹɠɟɧɚ�ɩɟɪɟɞ�ɟɟ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɟɦ�ɜ�ɩɟɪɜɵɣ�ɪɚɡ�

ɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɚɹ�ɩɨɥɺɬɧɚɹ�ɛɚɬɚɪɟɹ��,QWHOOLJHQW�)OLJKW�%DWWHU\�
Введение
'-, ,nteOOiJent )OiJKt %DtteU\ имеет емкость ���0 мȺч, напряжением 11,� В, и смарт�функɰии заряда�
разряда. ȿе следует заряжать только с помощью соответствующеɝо зарядноɝо устройства, которое 
было одобрено '-,.

Intelligent Flight Battery Ɂɚɪɹɞɧɨɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨ

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Функции интеллектуальной батареи DJI
1. %DtteU\ /eYeO 'iVSOD\: ɋветодиодные индикаторы отображающий текущий уровень заряда аккумулятора.
2. $Xto�'iVFKDUJinJ )XnFtion: Ⱦля тоɝо, чтобы предотвратить вздутие, батарея автоматически разряжается 

до уровня ниже ��� от полной мощности, коɝда она находится в режиме ожидания более десяти дней. 
ɗто занимает около двух дней, чтобы разрядить батарею до ���. ɉоɷтомунормально чувствовать 
умеренное тепло, излучаемое от батареи в проɰессе разряда. ɉороɝовыезначения разряда моɝут быть 
установлены в приложении '-, *2. 

3. %DODnFeG &KDUJinJ: Ⱥвтоматически балансирует напряжение каждой ячейки батареи при зарядке.
4. 2YeUFKDUJe PUoteFtion: Ɂарядка автоматически прекращается, коɝда батарея полностью заряжена.
5. 7emSeUDtXUe 'eteFtion: Ⱥккумулятор будет заряжаться только тоɝда, коɝда еɝо температура составляет 

от � � & ��1 � )� и �0 � & �10� � )�. 
6. 2YeU &XUUent PUoteFtion: Ɂарядка аккумулятора прекращается при обнаружении высокой силы тока 

�более �,� Ⱥ�.

7. 2YeU 'iVFKDUJe PUoteFtion: Ⱦля предотвращения чрезмерноɝо разряда, автоматически останавливается.
8. 6KoUt &iUFXit PUoteFtion: Ⱥвтоматически отсекает ɷлектропитание при обнаружении короткоɝо замыкания.
9. %DtteU\ &eOO 'DmDJe PUoteFtion: ɉриложение '-, *2 отображает предупреждающее сообщениепри 

обнаружении поврежденноɝо ɷлемента батареи.

10. 6OeeS 0oGe: Ⱦля ɷкономии ɷнерɝии батареи отключает ɷлектропитание и переходит в режиможидания 
после �0 минут бездействия.

11. &ommXniFDtion: Информаɰия, относящаяся к напряжению батареи, мощности, тока и т.д.передается 
ɝлавному контроллеру коптера. 

ɉеред использованием ознакомьтесь с Руководством по безопасности аккумуляторной батареи 
0DYiF PUo. ɉользователи несут полную ответственность за все операɰии и использование.

Использование батареи 

LED2
LED1

LED3
LED4
Ʉɧɨɩɤɚ�ȼɤɥɸɱɟɧɢɹ

Включение / выключение
Включение: ɇажмите кнопку питания один раз, затем снова нажмите и удерживайте в течение � секунд, 

чтобы ключить. ɗкран состояния системы дистанɰионноɝо управления будет отображать
текущий уровень заряда аккумулятора.   

Выключение: ɇажмите кнопку питания один раз, затем снова нажмите и удерживайте в течение
� секунд, чтобы выключить.  

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

ɂɧɞɢɤɚɬɨɪ�ɭɪɨɜɧɹ�ɡɚɪɹɞɤɢ�ɛɚɬɚɪɟɢ

��������KWWS���PHGLDZRU[�UX�$OO�5LJKWV�5HVHUYHG� 27



Ʉɨɩɬɟɪ

Индикаторы уровня батареи также показывают текущий уровень заряда батареи во время 
зарядки и разрядки. ɉоказатели определены ниже.

 : LED is on.     : LED is flashing.
 : LED is off.

Обратите внимание на низкую температуру:

1. ȿмкость батареи значительно снижается при полете в условиях низкой температуры ��10 � & и �ɋ�.
2. ɇе рекомендуется использовать аккумулятор при очень низких температурах ���10 � &�.

Рекомендуется полностью заряжать аккумулятор при взлете при температуре от �10 � & до � � &.
3. Ɂавершите полɺт, как только приложение '-, *2 � отображает � ɉредупреждение низкоɝо уровня 

заряда батареи � в условиях низких температур.

4. ɏраните батарею в тепле, чтобы наɝреть ее перед полетом в условиях низких температур.
5. Ⱦля обеспечения оптимальной производительности батареи, поддерживайте темп. батареи выше �0 � &.

В холодных условиях, вставьте батарею в батарейный отсек и дайте коптеру разоɝреться в 
течение примерно 1�� минут перед взлетом.

Проверка уровня заряда аккумулятора 
Индикаторы уровня батареи отображают оставшуюся мощность. Коɝда аккумулятор выключен, 
нажмите кнопку питания один раз. Индикаторы уровня батарея заɝораются для отображения 
текущеɝо уровня заряда батареи. ɉодробная информаɰия приведена ниже.

Battery Level Indicators 

LED1 LED2 LED3 LED4 Battery Level
87.5%~100%
75%~87.5%
62.5%~75%
50%~62.5%
37.5%~50%
25%~37.5%
12.5%~25%
0%~12.5%

=0%

Зарядка Intelligent Flight Battery
1. ɉодключите зарядное устройство к источнику питания �100���09 �0 � �0H]�.
2. ɉодключите батарею к зарядному устройству, чтобы начать зарядку.
3. Индикатор уровня заряда батареи отображает текущий уровень заряда аккумулятора во время зарядки.
4. Ȼатарея полностью заряжена, коɝда индикаторы уровня заряда батареи все откключены. 

Отсоедините батарею от зарядноɝо устройства.

5. Ⱦайте ей остыть до комнатной температуры перед сохранением в течение длительноɝо периода.
6. Ɂарядное устройство остановит зарядку аккумулятора, если температура ɷлементов батареи не 

находится в пределах рабочеɝо диапазона �� � & до �0 � &�.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Ɂɚɪɹɞɧɨɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨɂɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɚɹ�ɛɚɬɚɪɟɹ  Ɋɨɡɟɬɤɚ

Индикаторы уровня аккумулятора во время зарядки 

/('1               LED2 LED3 LED4 Уровень батареи

0%~25%
25%~50%
50%~75%
75%~100%

ɉолностью заряжена

/(' дисплей ɡащиты батареи
В таблиɰе ниже приведены защитные механизмы батареи и соответствующие показатели /('. 

Индикаторы уровня заряда батареи во время зарядки

LED1 LED2 LED3 LED4 Ɋɟɠɢɦ�ɦɢɝɚɧɢɹ

LED2 миɝает два раза в секунду 
LED2 миɝает три раза в секунду

LED3 миɝает два раза в секунду

LED3 миɝает три раза в секунду

LED4 миɝает два раза в секунду

LED4 миɝает три раза в секунду

ɋɨɫɬɨɹɧɢɟ�ɡɚɳɢɬɵ�ɛɚɬɚɪɟɢ 

Обнаружен большой ток

Обнаружено короткое замыкание

Обнаружен перезаряд

ɉеренапряжение ɁУ

ɋлишком низкая температура

ɋлишком высока температура

Всеɝда выключайте батарею перед ее установкой или извлечением ее из 0DYiF PUo. 
ɇикоɝда не вставляйте и не извлекайте батарею, коɝда она включена.

ɉɨɫɥɟ�ɬɨɝɨ��ɤɚɤ�ɷɬɢ�ɜɨɩɪɨɫɵ�ɛɭɞɭɬ�ɪɟɲɟɧɵ��ɧɚɠɦɢɬɟ�ɤɧɨɩɤɭ�ɩɢɬɚɧɢɹ��ɱɬɨɛɵ�ɜɵɤɥɸɱɢɬɶ�ɢɧɞɢɤɚɬɨɪ�
ɭɪɨɜɧɹ� ɡɚɪɹɞɚ�ɛɚɬɚɪɟɢ��Ɉɬɤɥɸɱɢɬɟ�ɛɚɬɚɪɟɸ�ɨɬ� ɡɚɪɹɞɧɨɝɨ� ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚ�ɢ� ɩɨɞɤɥɸɱɢɬɟ�ɟɺ�ɨɛɪɚɬɧɨ��
ɱɬɨɛɵ� ɜɨɡɨɛɧɨɜɢɬɶ� ɡɚɪɹɞɤɭ�� Ɉɛɪɚɬɢɬɟ� ɜɧɢɦɚɧɢɟ�� ɱɬɨ� ɜɚɦ� ɧɟ� ɧɭɠɧɨ� ɨɬɤɥɸɱɚɬɶ� ɢ� ɩɨɞɤɥɸɱɚɬɶ�
ɡɚɪɹɞɧɨɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨ�ɜ�ɫɥɭɱɚɟ�ɨɲɢɛɤɢ�ɤɨɦɧɚɬɧɨɣ�ɬɟɦɩɟɪɚɬɭɪɵ��ɡɚɪɹɞɧɨɟ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɨ�ɜɨɡɨɛɧɨɜɢɬ�
ɡɚɪɹɞɤɭ��ɤɨɝɞɚ�ɬɟɦɩɟɪɚɬɭɪɚ�ɜɟɪɧɺɬɫɹ�ɜ�ɩɪɟɞɟɥɵ�ɞɨɩɭɫɬɢɦɨɝɨ�ɞɢɚɩɚɡɨɧɚ�

'-, не несет ответственности за ущерб, причиненный сторонними зарядными устройствами.

Как разрядить батарею перед транспортировкой в долɝой поездке:
Ʌетайте на 0$9,& PUo на улиɰе, пока заряд не упадет до �0� мощности или пока батарея 
уже не сможет включится.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 
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Пульт ДУ
Remote Controller
ȼ�ɷɬɨɦ�ɪɚɡɞɟɥɟ�ɨɩɢɫɵɜɚɸɬɫɹ�ɮɭɧɤɰɢɢ�
ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�
ɜɤɥɸɱɚɹ�ɢɧɫɬɪɭɤɰɢɢ�ɞɥɹ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�
ɤɨɩɬɟɪɨɦ�ɢ�ɤɚɦɟɪɨɣ�
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Пульт ДУ

ɉɪɨɮɢɥɶ�ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ
ɉульт ȾУ 0DYiF PUo представляет собой мноɝофункɰиональное устройство беспроводной связи, которое 
обɴединяет систему линии видео связи и систему дистанɰионноɝо управления коптером. Ʌиния видео 
связи и система дистанɰионноɝо управления коптером работают на частоте �,� ȽȽɰ. ɉульт ȾУ имеет ряд 
функɰий управления камерой, например предварительный просмотр фотоɝрафий и видео, а также 
контроль за движением подвеса камеры. Уровень заряда аккумулятора отображается с помощью ɀК�
дисплея пульта дистанɰионноɝо управления.

ɋоответствие версии: ɉульт ȾУ соответствует местным требованиям и нормам.  
Режим работы: Управление может быть 0oGe 1 или 0oGe �, в пользовательский режим. 
Mode 1: ɉравая ручка служит ɝазом.
Mode 2: Ʌевая ручка служит ɝазом.

Ⱦля предотвращения помех передачи, не запускайте более трех коптеров в одном месте.

Использование пульта дистанционного управления
Включение и выключение пулɶта дистанɰионноɝо управления 
ɉульт дистанɰионноɝо управления 0DYiF PUo питается от аккумулятора �6, который имеет 
емкость ���0 мȺч. Выполните следующие шаɝи, чтобы включить Ваш пульт ȾУ:
1. ȿсли пульт дистанɰионноɝо управления выключен, нажмите кнопку питания один раз. ɀК�ɷкран 

отобразит текущий уровень заряда аккумулятора. 
2. ɇажмите и удерживайте кнопку питания, чтобы включить пульт ȾУ.
3. ɉульт дистанɰионноɝо управления подаст звуковой сиɝнал, коɝда он включится. 
4. ɉовторите шаɝ �, чтобы выключить пульт ȾУ. 
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Ɂарядное устройство
Розетка

��Ⱦиск установки настроек камеры
Вращайте колесо для настройки параметров камеры, таких как ,62, скорость затвора, не 
отпуская пульт дистанɰионноɝо управления.

�� Ʉнопка спуска ɡатвора
ɇажмите, чтобы сделать снимок. ɉри активɢɪɨɜɚɧɧɨɦ режиме серийной сɴемки, при 
однократном нажатии будет ɫɞɟɥɚɧɨ несколько фотоɝрафий.

�� Ʉнопка ɡаписи
ɇажмите один раз, чтобы начать запись видео, а затем нажмите кнопку еще раз, чтобы 
остановить запись. 

��Ⱦиск настройки подвеса камеры
Используйте ɷтот диск, чтобы контролировать уɝол наклона подвеса камеры. 

1

23

4

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ

Зарядка пульта дистанционного управления
Ɂɚɪɹɞɤɚ�ɩɭɥɶɬɚ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɫ�ɩɨɦɨɳɶɸ�ɩɪɢɥɚɝɚɟɦɨɝɨ�ɡɚɪɹɞɧɨɝɨ�ɭɫɬɪɨɣɫɬɜɚ��
Ɉɛɪɚɬɢɬɟɫɶ�ɤ�ɪɢɫɭɧɤɭ�ɧɢɠɟ�ɞɥɹ�ɛɨɥɟɟ�ɩɨɞɪɨɛɧɨɣ�ɢɧɮɨɪɦɚɰɢɢ��

Управление камерой 
ɋɴɟɦɤɚ�ɜɢɞɟɨ�ɮɨɬɨɝɪɚɮɢɣ��ɩɪɨɫɦɨɬɪ�ɡɚɩɢɫɚɧɧɵɯ�ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɢɣ�ɢ�ɧɚɫɬɪɨɣɤɚ�ɩɚɪɚɦɟɬɪɨɜ�ɤɚɦɟɪɵ�ɫ�
ɩɨɦɨɳɶɸ�ɤɧɨɩɤɢ�ɫɩɭɫɤ�ɡɚɬɜɨɪɚ��ɧɚɛɨɪ�ɧɚɫɬɪɨɟɤ�ɤɚɦɟɪɵ�ɢ�ɤɧɨɩɤɚ�ɡɚɩɢɫɢ�ɧɚ�ɩɭɥɶɬɟ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�
ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ��
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ɉо умолчанию пульт ȾУ настроен в Mode 2. 

6tiFN 1eXtUDO � 0iG�Point: ручки управления находятся в ɰентральном положении.
ɉеремещение ручки управления: ручка управления отталкивается от ɰентральноɝо положения.

Ʌɟɜɚɹ�ɪɭɱɤɚ ɉɪɚɜɚɹ�ɪɭɱɤɚ

Turn RightTurn Left

UP

Down

RightLeft

Forward

Backward

Ʌɟɜɚɹ�ɪɭɱɤɚ ɉɪɚɜɚɹ�ɪɭɱɤɚ
UP

Down

UP

Down

Turn RightTurn Left

Turn RightTurn Left

RightLeft

RightLeft

Forward

Backward

Ʌɟɜɚɹ�ɪɭɱɤɚ ɉɪɚɜɚɹ�ɪɭɱɤɚ

Forward

Backward

Управление коптером
В ɷтом разделе обɴясняется, как управлять ориентаɰией коптера с помощью пульта ȾУ. Управление 
может быть установлено в 0oGe 1 , 0oGe � oU 0oGe � или в пользовательский режим.

Mode 2

Mode 1

Mode 3

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

��������KWWS���PHGLDZRU[�UX�$OO�5LJKWV�5HVHUYHG� 33



ɉ
ɭɥɶɬ�Ⱦ

ɍ

ɉульт ȾУ
(Mode 2)

Коптер
(Указывает направление носа) ɉримечания 

ɉеремещение левоɝо джойстика вверх и вниз 
изменяет высоту самолета. ɇажмите на ручку 
вверх, чтобы подняться и вниз чтобы снижаться. 
Коɝда обе рукояти по ɰентру, то 0DYiF PUo будет 
парить на месте. ɑем больше ручка отталкивается 
от ɰентральноɝо положения, тем быстрее 0DYiF PUo 
изменит высоту. Всеɝда нажимайте ручку 
осторожно, чтобы предотвратить внезапные и 
неожиданные изменения высоты.

ɉеремещение левоɝо джойстика влево или вправо
управляет рулем направления и вращает коптер.
ɇажмите на ручку влево, чтобы повернуть коптер
против часовой стрелки, нажмите ручку вправо для
поворота коптера по часовой стрелке. ȿсли ручка 
по ɰентру, то 0DYiF PUo будет поддерживать свою 
текущую ориентаɰию. ɑем больше ручка 
отталкивается от ɰентральноɝо положения, тем 
быстрее 0DYiF PUo будет вращаться.

ɉеремещение правой ручки вверх и вниз изменяет 
направление коптера вперед и назад. ɇажмите на 
ручку вверх, чтобы лететь вперед и вниз, чтобы лететь 
назад. 0DYiF PUo зависнет на месте, если ручка по 
ɰентру. ɇажатие ручки дальше от ɰентральноɝо 
положения для большеɝо уɝла наклона �максимум �0 �� 
и быстроɝо полɺта.

ɉеремещение правой ручки управления влево и 
вправо изменяет левый и правый крен коптера.
ɇажмите влево, чтобы лететь влево и вправо, 
чтобы лететь вправо. 0DYiF PUo зависнет на месте, 
если ручка по ɰентру.

ɇажмите кнопку )OiJKt PDXVe один раз, чтобы 
выйти из $FtiYe7UDFN, 7DS)O\ и интеллектуальноɝо 
режима навиɝаɰии полета. Коптер зависнет в 
текущей позиɰии.

 Ⱦɟɪɠɢɬɟ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɜɞɚɥɢ�ɨɬ�ɦɚɝɧɢɬɧɵɯ�ɦɚɬɟɪɢɚɥɨɜ��ɱɬɨɛɵ�ɢɡɛɟɠɚɬɶ�ɨɬɪɢɰɚɬɟɥɶɧɨɝɨ�
ɜɨɡɞɟɣɫɬɜɢɹ�ɨɬ�ɦɚɝɧɢɬɧɵɯ�ɩɨɥɟɣ�
 �ɉɟɪɟɜɟɞɢɬɟ�ɪɭɱɤɢ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɜ�ɰɟɧɬɪɚɥɶɧɨɟ�ɩɨɥɨɠɟɧɢɟ�ɢ�ɨɛɟɪɟɝɚɣɬɟ�ɢɯ�ɨɬ�
ɜɧɟɲɧɟɝɨ�ɜɨɡɞɟɣɫɬɜɢɹ�ɜɨ�ɜɪɟɦɹ�ɬɪɚɧɫɩɨɪɬɢɪɨɜɤɢ�ɢɥɢ�ɯɪɚɧɟɧɢɹ�
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ɉɨɥɨɠɟɧɢɟ Ɋɟɠɢɦ�ɩɨɥɟɬɚ

SPORT P-mode

SPORT S-mode 

Переключатель режима полетов��
ɉɟɪɟɜɟɞɢɬɟ�ɩɟɪɟɤɥɸɱɚɬɟɥɶ��ɱɬɨɛɵ�ɜɵɛɪɚɬɶ�ɧɭɠɧɵɣ�ɪɟɠɢɦ�ɩɨɥɟɬɨɜ��
ȼɵ�ɦɨɠɟɬɟ�ɜɵɛɪɚɬɶ�ɦɟɠɞɭ�3�PRGH�ɢ�6�PRGH�

3�PRGH �ɉоɡиɰионирование�: P�moGe работает лучше всеɝо при сильном сиɝнале *P6. Коптер 
использует *P6 и систему видения для своей автоматической стабилизаɰии, перемещения между 
препятствиями или отслеживания движущеɝося обɴекта. Расширенные функɰии, такие как 7DS)O\ и 
$FtiYe7UDFN включены в ɷтом режиме. 
ɉримечание: Ⱦля достижения высоких скоростей в P�moGe, требуется больших отклонений ручек.
S-mode (ɋпорт): ɉараметры полета корректируются в ɰелях повышения маневренности коптера. 
Ɇаксимальная скорость увеличена до �� км � ч. В ɷтом режиме система )oUZDUG 9iVion недоступна.

ɉо умолчанию режим полета заблокирован в P�moGe, независимо от положения переключателя. 
Ⱦля переключения режимов полетов, перейдите из просмотра камеры в приложение '-, *2 �, 
нажмите на значок        и включите �0XOtiSOe )OiJKt 0oGeV

. ɉосле включения режимов полета, 
переведите переключатель в положение P, а затем 6 для полɺта в режиме 6SoUt.  

Ʉнопка 57+ 
ɇажмите и удерживайте кнопку 57H, чтобы начать проɰедуру возврата к дому �57H�. Коптер будет 
возвращаться к последней записанной Home Point. ɇажмите ɷту кнопку еще раз, чтобы отменить 
проɰедуру 57H и восстановить контроль над коптером.

SPORT

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Ɉɩɬɢɦɚɥɶɧɚɹ�ɞɚɥɶɧɨɫɬɶ�ɩɟɪɟɞɚɱɢ

Убедитесь в том, что коптер летит в пределах оптимальной зоны передачи. Ⱦля достижениямаксимальной 
производительности передачи, поддерживайте подходящее положение между оператором и копетром.

сильный слабый

LCD экран
/&' ɷкран отображает различные системные статусы, такие как телеметрия полета, уровень 
заряда батареи в режиме реальноɝо времени. Описание каждой иконки на ɷкране дисплея смотрите 
на рисунке внизу.

ɋɤɨɪɨɫɬɶ�ɩɨɥɟɬɚ

ɍɪɨɜɟɧɶ�ɛɚɬɚɪɟɢ

 ɍɪɨɜɟɧɶ�ɫɢɝɧɚɥɚ�*36

Ɋɟɠɢɦ�ɩɨɥɟɬɚ* ɍɪɨɜɟɧɶ�5&�ɫɢɝɧɚɥɚ

ɋɤɨɪɨɫɬɶ 
ɜɪɚɳɟɧɢɹ�ɦɨɬɨɪɚ

ɋɨɫɬɨɹɧɢɟ�ɫɢɫɬɟɦɵ

ɍɪɨɜɟɧɶ�ɡɚɪɹɞɚ�ɉȾɍ �����

Ɋɚɫɫɬɨɹɧɢɟ�ɞɨ�ɡɟɦɥɢ

Vision System

Sport Ɋɟɠɢɦ 

ɇɚɥɢɱɢɟ
Micro SD 

* ɇа ɷкране пульта ȾУ, 0DVteU пульт дистанɰионноɝо управления отображает 0&7/, а 6ODYe пульт 
дистанɰионноɝо управления отображает режим полета.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

Оптимальная дальность передачи 
ɋɢɝɧɚɥ�ɩɟɪɟɞɚɱɢ�ɦɟɠɞɭ�ɤɨɩɬɟɪɨɦ�ɢ�ɩɭɥɶɬɨɦ�ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɛɭɞɟɬ�ɧɚɢɛɨɥɟɟ�
ɧɚɞɟɠɧɵɦ�ɜ�ɩɪɟɞɟɥɚɯ�ɡɨɧɵ��ɤɨɬɨɪɚɹ�ɢɡɨɛɪɚɠɟɧɚ�ɧɚ�ɪɢɫɭɧɤɟ�ɧɢɠɟ��

Дальность полета 

Коррекция экспозиции 

Восхождение/Спуск 

Высота полета 
Статус камеры
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Режим двойного пульта ДУ
0DYLF�3UR�ɩɨɞɞɟɪɠɢɜɚɟɬ�ɪɟɠɢɦ�ɞɜɨɣɧɨɝɨ�ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ��ɩɪɨɲɢɜɤɚ�0DYLF�3UR�������������ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɟ�
'-,�*2���L26�Y������ɢɥɢ�ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɟ�'-,�*2���$QGURLG�Y�������ȼ�ɪɟɠɢɦɟ�ɞɜɨɣɧɨɝɨ�ɩɭɥɶɬɚ�
ɞɢɫɬɚɧɰɢɨɧɧɨɝɨ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ��ɤ�ɨɞɧɨɦɭ�ɢ�ɬɨɦɭ�ɠɟ�ɤɨɩɬɟɪɭ�ɦɨɝɭɬ�ɩɨɞɤɥɸɱɚɬɶɫɹ�ɞɜɚ�ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ� 

Ʉɚɤ� ɝɥɚɜɧɵɣ� ɩɭɥɶɬ� Ⱦɍ�� ɬɚɤ� ɢ� ɩɨɞɱɢɧɟɧɧɵɣ� ɩɭɥɶɬ� Ⱦɍ� ɦɨɝɭɬ� ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ� ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɟɣ� ɤɨɩɬɟɪɚ� ɢ�
ɞɜɢɠɟɧɢɟɦ�ɩɨɞɜɟɫɚ�ɤɚɦɟɪɵ�ɩɨɫɥɟ�ɬɨɝɨ��ɤɚɤ�ɩɭɥɶɬɵ�Ⱦɍ�ɛɵɥɢ�ɩɪɢɜɹɡɚɧɵ�ɤ�ɤɨɩɬɟɪɭ�

ɉɨɠɚɥɭɣɫɬɚ��ɨɛɪɚɬɢɬɟ�ɜɧɢɦɚɧɢɟ�ɧɚ�ɩɪɢɜɟɞɟɧɧɵɟ�ɧɢɠɟ�ɨɬɥɢɱɢɹ�ɜ�ɪɚɛɨɬɟ�ɝɥɚɜɧɨɝɨ�ɢ�ɜɟɞɨɦɨɝɨ�ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ� 
1. Диск подвеса
Ɉɛɚ�ɦɚɫɬɟɪ�ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ�ɦɨɝɭɬ�ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ�ɩɨɞɜɟɫɨɦ�ɤɚɦɟɪɵ��ɧɨ�ɝɥɚɜɧɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɢɦɟɟɬ�ɩɪɢɨɪɢɬɟɬ��
ɇɚɩɪɢɦɟɪ��ɩɨɞɱɢɧɟɧɧɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɧɟ�ɦɨɠɟɬ�ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ�ɩɨɞɜɟɫɨɦ�ɤɚɦɟɪɵ��ɤɨɝɞɚ�ɝɥɚɜɧɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�
ɭɩɪɚɜɥɹɟɬ� ɩɨɞɜɟɫɨɦ� ɤɚɦɟɪɵ�� Ɉɞɧɚɤɨ�� ɩɨɫɥɟ� ɨɫɬɚɧɨɜɤɢ� ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ� ɩɨɞɜɟɫɨɦ� ɤɚɦɟɪɵ� ɧɚ� ɞɜɟ�
ɫɟɤɭɧɞɵ��ɜɟɞɨɦɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɫɦɨɠɟɬ�ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ�ɩɨɞɜɟɫɨɦ�ɤɚɦɟɪɵ�

2. Ручка управления
ɂ� ɝɥɚɜɧɵɣ� ɩɭɥɶɬ� Ⱦɍ� ɢ� ɜɟɞɨɦɵɣ� ɩɭɥɶɬ� Ⱦɍ� ɫɩɨɫɨɛɧɵ� ɤɨɧɬɪɨɥɢɪɨɜɚɬɶ� ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɸ� ɤɨɩɬɟɪɚ� ɫ�
ɩɨɦɨɳɶɸ�ɪɭɱɟɤ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ��ɧɨ�ɝɥɚɜɧɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɢɦɟɟɬ�ɩɪɢɨɪɢɬɟɬ��ȼɟɞɨɦɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɧɟ�ɦɨɠɟɬ�
ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ� ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɟɣ� ɤɨɩɬɟɪɚ�� ɤɨɝɞɚ� ɫ� ɝɥɚɜɧɨɝɨ� ɩɭɥɶɬɚ� Ⱦɍ� ɭɩɪɚɜɥɹɸɬ� ɪɭɱɤɚɦɢ� ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ��
ɉɨɫɥɟ�ɬɨɝɨ�ɤɚɤ�ɪɭɱɤɢ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɝɥɚɜɧɨɝɨ�ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ�ɧɚɯɨɞɹɬɫɹ�ɜ�ɪɟɠɢɦɟ�ɨɠɢɞɚɧɢɹ�ɜ�ɬɟɱɟɧɢɟ�
ɞɜɭɯ�ɫɟɤɭɧɞ��ɜɟɞɨɦɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɦɨɠɟɬ�ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ�ɨɪɢɟɧɬɚɰɢɟɣ�ɤɨɩɬɟɪɚ�

Ⱦɥɹ� ɨɛɟɫɩɟɱɟɧɢɹ� ɛɟɡɨɩɚɫɧɨɫɬɢ� ɩɨɥɟɬɨɜ�� ɤɨɝɞɚ� ɩɪɨɢɫɯɨɞɢɬ� ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɟ� ɫ� ɝɥɚɜɧɨɝɨ� ɩɭɥɶɬ� Ⱦɍ��
ɤɨɩɬɟɪ�ɧɟ�ɛɭɞɟɬ�ɪɟɚɝɢɪɨɜɚɬɶ�ɧɚ�ɤɨɦɚɧɞɵ��ɨɩɭɫɤɚɧɢɟ�ɪɭɱɤɢ�Ƚɚɡɚ�ɢ�ɧɚɠɚɬɢɟ�ɨɛɟɢɯ�ɪɭɱɟɤ�ɜɧɢɡ�ɢ�
ɜɧɭɬɪɶ�ɧɚ�ɜɟɞɨɦɨɦ�ɩɭɥɶɬɟ�Ⱦɍ��ɞɚɠɟ�ɟɫɥɢ�ɝɥɚɜɧɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɩɪɨɫɬɚɢɜɚɟɬ�ɛɨɥɟɟ�ɞɜɭɯ�ɫɟɤɭɧɞ�

ɑɬɨ�ɛɵ�ɩɨɞɱɢɧɟɧɧɵɣ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɫɦɨɝ�ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ�ɤɨɩɬɟɪɨɦ��ɪɭɱɤɢ�ɭɩɪɚɜɥɟɧɢɹ�ɧɚ�ɝɥɚɜɧɨɦ�ɩɭɥɶɬɟ�Ⱦɍ�
ɞɨɥɠɧɵ�ɛɵɬɶ�ɨɬɩɭɳɟɧɵ�

3. Переключатель Режима Полета�
ɂɫɩɨɥɶɡɭɣɬɟ�ɬɨɥɶɤɨ�Ɇɚɫɬɟɪ�ɩɭɥɶɬ�Ⱦɍ�ɞɥɹ�ɩɟɪɟɤɥɸɱɟɧɢɹ�ɪɟɠɢɦɚ�ɩɨɥɟɬɚ��ɇɚ�ɩɨɞɱɢɧɟɧɧɨɦ
�ɩɭɥɶɬɟ�Ⱦɍ��ɩɟɪɟɤɥɸɱɚɬɟɥɶ�ɪɟɠɢɦɚ�ɩɨɥɟɬɚ�ɨɬɤɥɸɱɟɧ�

4. Настройки Приложения DJI GO 4
Ɉɬɨɛɪɚɠɟɧɢɟ�ɢ�ɧɚɫɬɪɨɣɤɚ�ɩɚɪɚɦɟɬɪɨɜ�ɞɥɹ�ɜɟɞɭɳɟɝɨ�ɢ�ɜɟɞɨɦɨɝɨ�ɩɭɥɶɬɨɜ�Ⱦɍ�ɜ�'-,�*2���ɬɚɤɢɟ�ɠɟ��
ȼɫɺ��ɤɪɨɦɟ�ɩɨɥɺɬɧɨɝɨ�ɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ��ɫɢɫɬɟɦɵ�ɜɢɞɟɧɢɹ��ɩɟɪɟɞɚɱɢ�ɜɢɞɟɨ��ɢɧɬɟɥɥɟɤɬɭɚɥɶɧɨɣ�ɛɚɬɚɪɟɢ�
ɩɨɥɟɬɚ�ɢ�ɩɚɪɚɦɟɬɪɨɜ�ɩɨɞɜɟɫɚ��ɧɟ�ɦɨɝɭɬ�ɛɵɬɶ�ɧɚɫɬɪɨɟɧɵ�ɩɪɢ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɧɢɢ�ɜɟɞɨɦɨɝɨ�
ɤɨɧɬɪɨɥɥɟɪɚ��

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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ɉривязка пульта дистанɰионноɝо управления
ɉульт ȾУ связан с вашим коптером перед отправкой. ɋвязывание требуется только при использовании 
новоɝо пульта ȾУ в первый раз. Выполните следующие действия, чтобы привязать новый пульт ȾУ:

1. Включите пульт ȾУ подключенный к мобильному устройству и включите коптер. Ɂапустите 
приложение '-, *2 �.

2. Откройте “Camera” и нажмите на           и затем нажмите ³/inNinJ 0DVteU 5&´ oU ³/inNinJ 6ODYe 
5&´  для подтверждения.

 ɉереведите переключатель режима управления в режиме 5& перед соединением. 

3. ɉульт дистанɰионноɝо управления ɝотов к связке.
4. ɇайдите кнопку привязки на боковой стороне коптера, как показано на рисунке ниже. ɇажмите 

кнопку ссылки, чтобы начать компоновку. Индикатор состояния связывания заɝорится сплошным 
зеленым ɰветом, как только ɉульт ȾУ успешно соединится с коптером, а на ɀК�дисплее пульта 
дистанɰионноɝо управления отобразится информаɰия о коптере. 

Конпка привязки
Индикатор статуса привязки

 ɉульт ȾУ не свяжется с коптером, если ɷтот новый пульт ȾУ уже связан с тем же 
коптером.
  В режиме двойноɝо пульта ȾУ подчиненный пульт ȾУ должен быть повторно подключен 
к коптеру, если мастер�пульт ȾУ был повторно связан с коптером.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Камера и подвес 
Camera and Gimbal 
ȼ�ɷɬɨɦ�ɪɚɡɞɟɥɟ�ɩɪɢɜɨɞɹɬɫɹ�
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Камера и подвес (Camera and Gimbal) 

Описание камеры
Камера на борту 0DYiF PUo использует датчик &026 1 � �,� дюйма для захвата видео до �. �0 
кадров в секунду и 1��меɝапиксельные фотоснимки. Вы можете выбрать для записи видео  формат 
029 или 0P�. Ⱦоступные режимы сɴемки фото включают EXUVt, FontinXoXV и inteUYDO. ɀивой 
просмотр тоɝо, что видит камера может контролироваться на подключенном мобильном устройстве 
через приложение '-, *2 �.

ɋлот камеры 0iFUo 6'�карты

Ⱦля хранения фотоɝрафий и видео, вставьте 0iFUo 6'�карту в ɝнездо, как показано ниже, 
перед включением 0DYiF PUo. 0DYiF PUo поставляется с 0iFUo 6'�картой 1� Ƚб и поддерживает 
карты 0iFUo 6' до �� Ƚб. Рекомендуется 0iFUo 6' карта 8H6�1 из�за их быстрой скорости 
чтения и записи, для возможности сохранять видео в высоком разрешении.

ɇе извлекайте 0iFUo 6'�карту из 0DYiF PUo, коɝда он включен.

Ⱦля обеспечения надɺжности в системе камеры, одиночные видеозаписи оɝраничены на �0 мин.

ɉорт данных камеры
Включите 0DYiF PUo и подключите кабель 86% к порту 0iFUo 86% на коптере для заɝрузки 
фотоɝрафий и видео на компьютер.

Ʉɨɩɬɟɪ�ɞɨɥɠɟɧ�ɛɵɬɶ�ɜɤɥɸɱɟɧ��ɩɟɪɟɞ�ɩɨɩɵɬɤɨɣ�ɩɨɥɭɱɢɬɶ�ɞɨɫɬɭɩ�ɤ�ɮɚɣɥɚɦ�ɧɚ�0LFUR�6'�ɤɚɪɬɟ�
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Подвес камеры (Gimbal)
Проɮиль подвеса камеры
��ɯ�ɨɫɟɜɨɣ�ɩɨɞɜɟɫ�ɨɛɟɫɩɟɱɢɜɚɟɬ�ɭɫɬɨɣɱɢɜɭɸ�ɨɫɧɨɜɭ�ɞɥɹ�ɤɚɦɟɪɵ��ɱɬɨ�ɩɨɡɜɨɥɹɟɬ�ɩɨɥɭɱɚɬɶ�ɱɟɬɤɢɟ�
ɢ�ɫɬɚɛɢɥɶɧɵɟ�ɮɨɬɨɝɪɚɮɢɢ�ɢ�ɜɢɞɟɨ��ɉɨɞɜɟɫ�ɦɨɠɟɬ�ɧɚɤɥɨɧɹɬɶ�ɤɚɦɟɪɭ�ɜ�ɩɪɟɞɟɥɚɯ�������

ɋ помощью диска управления подвесом на пульте ȾУ управляйте наклоном камеры или 
перейдите к пункту ©&DmeUD 9ieZª в приложении '-, *2 �, коснитесь ɷкрана и удерживайте 
еɝо, пока не появится синий круɝ, затем перетащите круɝ, чтобы управлять наклоном камеры.
Управляемый диапазон оси подвеса камеры составляет от 0 � до �0 �, что позволяет снимать 
в ландшафтном и портретном режимах. ɉри включенном портретном режиме ось вращения 
будет повернута на �0 �.

 Ⱦля сɴемки фотоɝрафий рекомендуется использовать портретный режим. Коɝда коптер 
управляется таким образом, что например происходит ɷкстренное торможение или полет в 
спортивном режиме, ось поворота подвеса камеры может достиɝать своей конечной точки и 
вызывать вибраɰию подвеса.

-90°

0°

30°

Ɋеɠимы работы подвеса
Ⱦля подвеса доступны два режима работы. ɉереключение между различными режимами работы на 
страниɰе настроек камеры приложения '-, *2 �. Обратите внимание, что мобильное устройство должно 
быть подключено к пульту ȾУ для применения изменений. Обратитесь к таблиɰе ниже для деталей:

Follow Mode Уɝол между ориентаɰией подвеса и носом коптера остается 
постоянным в любое время.

FPV Mode ɉодвес камеры будет синхронизироваться с движением самолета, 
чтобы обеспечить опыт полета от первоɝо лиɰа.

   ɋнимите фиксатор подвеса перед включением коптера. 
 Ошибка двиɝателя подвеса может возникнуть в таких ситуаɰиях:
(1) Коптер находится на неровной поверхности или для движения подвеса имеются препятствия.
(2) ɉодвес подверɝался чрезмерным внешним усилиям, таких как столкновение. 
ɉожалуйста, взлетайте с ровной, открытой поверхности и всеɝда защищайте ɉодвес.
ɉолет в условиях сильноɝо тумана или облаках моɝут сделать подвес влажным, что приводит к 

временным сбоям. ɉодвес восстановит полную функɰиональность после тоɝо, как высохнет.

Ⱦля подвеса нормально, коɝда он издает звук коротким импульсом при иниɰиализаɰии.

Mavic Pro Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 
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Приложение DJI G2 4 
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Connect your DJI device

Mavic Pro

Use AEB shoot to get more dynanic image

Learn more

Camera

80%

&RuiQmeOt &ditPS 4LZQiYel .e

Инструменты
Ɉɬɤɪɨɣɬɟ�&DPHUD�9LHZ��ɧɚɠɚɜ�&DPHUD�ɧɚ�ɷɤɪɚɧɟ�ɩɪɢɜɟɬɫɬɜɢɹ�'-,�*2 4
Camera View
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Приложение DJI G2 4 
ɉɪɢɥɨɠɟɧɢɟ�'-,�*2�����ɷɬɨ�ɧɨɜɨɟ�ɦɨɛɢɥɶɧɨɟ�ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɟ��ɪɚɡɪɚɛɨɬɚɧɧɨɟ�ɫɩɟɰɢɚɥɶɧɨ�ɞɥɹ�,QVSLUH����
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ɢ� ɨɛɦɟɧɚ� ɤɨɧɬɟɧɬɨɦ� ɫ� ɜɚɲɢɦɢ� ɞɪɭɡɶɹɦɢ�� Ɋɟɤɨɦɟɧɞɭɟɬɫɹ� ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ� ɩɥɚɧɲɟɬ� ɞɥɹ� ɥɭɱɲɟɝɨ�
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ɉ
ɪɢɥɨɠ

ɟɧɢɟ�'
-,�*

2
�� 

44 ©  2017 KttS:��meGiDZoU[.UX $OO 5iJKtV 5eVeUYeG 

1. ɋостояние системы
READY TO GO (GPS) : ɗтот значок указывает на статус полета коптера и различные предупреждения.

2. ɋостояние обнаружения препятствий 
 : Красные полосы отображаются при приближении препятствия. Оранжевые полосы 

отображаются, коɝда препятствия далеко от коптера. 

3. Индикатор уровня заряда батареи
 : Индикатор уровня заряда батареи обеспечивает динамическое отображение уровня заряда 

батареи. ɐветные зоны на индикаторе уровня батареи представляют уровни мощности, необходимые 
для выполнения различных функɰий.

4. Режим полета
 : Ɍекст рядом с ɷтим значком показывает текущий полета режим.

ɇажмите для настройки параметров 0& �Ƚлавный контроллер�. ɗти настройки позволяют изменять 
пределы полета и установливать друɝие значения.

5. ɉараметры камеры

Отображение параметров настройки камеры и емкость 0iFUo 6' карты.

6. Уровень сиɝнала *P6
 : ɉоказывает текущий уровень сиɝнала *P6. Ȼелые полоски указывают на достаточный
уровень *P6.

7. ɋостояние )oUZDUG 9iVion 6\Vtem
 : ɇажмите на ɷту кнопку, чтобы включить или отключить функɰии )oUZDUG 9iVion 6\Vtem. 

8. ɋиɝнал ɩɭɥɶɬɚ�Ⱦɍ
 : ɗтот значок показывает силу сиɝнала дистанɰионноɝо управления. Ɂначок будет миɝать, 

если во время полета будет обнаружены помехи. ȿсли в '-, *2 � нет дополнительных 
предупреждений, ɷто означает, что помехи не повлияют на работу и общую стабильность полета.

9. Уровень сиɝнала H' Видео связи
 : ɗтот значок показывает качества соединения H' видео по входящей линии связи между 
  коптером и пультом дистанɰионноɝо управления. Ɂначок будет миɝать, если во время полета 
  будут бнаружены  помехи. ȿсли в '-, *2 � нет дополнительных предупреждений, ɷто означает, 
  что  помехи не повлияют на работу и общую стабильность полета.

10. Уровень заряда батареи

61% : ɗтот значок показывает текущий уровень заряда батареи.
ɇажмите, чтобы просмотреть меню информаɰии батареи, установить различные пороɝи

          предупреждения батареи, а также просматреть историю предупреждений батареи.

11. Ʉɧɨɩɤɚ�Focus/Metering 

 /  ������: ɇɚɠɦɢɬɟ��ɱɬɨɛɵ�ɩɟɪɟɤɥɸɱɢɬɶɫɹ�ɦɟɠɞɭ�ɮɨɤɭɫɨɦ�ɢ�ɪɟɠɢɦɨɦ�ɗɤɫɩɨ�ɡɚɦɟɪɚ��ɇɚɠɦɢɬɟ��ɱɬɨɛɵ��
�������������ɜɵɛɪɚɬɶ��ɨɛɴɟɤɬ�ɞɥɹ�ɮɨɤɭɫɢɪɨɜɤɢ�ɢɥɢ�ɗɤɫɩɨ�ɡɚɦɟɪɚ��ɇɟɩɪɟɪɵɜɧɵɣ�Ⱥɜɬɨɮɨɤɭɫ�ɛɭɞɟɬ�
�������������ɚɤɬɢɜɢɪɨɜɚɧ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɩɨɫɥɟ�ɜɤɥɸɱɟɧɢɹ�ɚɜɬɨɮɨɤɭɫɢɪɨɜɤɢ�ɜ�ɫɨɨɬɜɟɬɫɬɜɢɢ�ɫ�
�������������ɫɨɫɬɨɹɧɢɟɦ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɢ�ɤɚɦɟɪɵ�
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12. Общие настройки
 : ɇажмите, чтобы вывести меню общих настроек для настройки показателей, что позволяет 
   в реальном времени отображать маршруты полетов и т.д... 

13. Ȼлокировка автоматической ɷкспозиɰии

AE : ɇажмите, чтобы зафиксировать значение ɷкспозиɰии.

14. ɉолзунок подвеса камеры
 : Отображает положение подвеса камеры.

15. Кнопка PKoto�9iGeo

 : ɇажмите для переключения между фото и режим записи видео.

16. Кнопка 6Koot � 5eFoUG

 /       : ɇажмите, чтобы начать сɴемку фотоɝрафий или запись видеоклипов.

17. ɇастройки камеры

 : ɇажмите, чтобы установить значения ,62, затвора и автоматической ɷкспозиɰии камеры.

18. Воспроизведение

 :  ɇажмите, чтобы перейти на страниɰу воспроизведения. Вы можете просмотреть фотоɝрафии и 
    видео, как только они будут захвачены.

19. Ɍелеметрия полета
D 30M : Расстояние между коптером и Home�ɉойнт.
H 10.0M : Высота полɺта коптера над землей.
HS 10.0M/S : Ƚоризонтальная скорость коптера.
VS 2.0M/S : Вертикальная скорость коптера.

20. Карта

ɇажмите для просмотра карты. 

21.  Интеллектуальные режимы полета
 : ɇажмите, чтобы выбрать Интеллектуальный режим полета. 

22. Интеллектуальный 57H
 : ɇачинает проɰедуру 57H. ɇажмите для возвращения коптера к последней записанной 
    домашней точке.

23. Ⱥвтоматический взлет�посадка

 / :      ɇажмите, чтобы начать автоматический взлет или посадку.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 



ɉ
ɪɢɥɨɠ

ɟɧɢɟ�'
-,�*

2
�� 

46 ©  2017 KttS:��meGiDZoU[.UX $OO 5iJKtV 5eVeUYeG 

ɋделайте слайд влево в &DmeUD YieZ для входа в меню, показанное ниже.

AE

09:29
61%P-GPS 12R&A%: T0 (0 	(14


H 10.0MD 30M

VS 2.0M/S VPS 2.0MH.S 10.0 M/S

Portrait/Landscape Gimbal up/down

Adjust screen brightness

Home Point: Aircraft Home Point: Me

3RUWUDLW�/DQGVFDSH �ɉортрет�ɉейɡаɠ�
ɉереключение в портретный режим, нажав на значок. 
*LPEDO XS�GRZQ �ɉодвес верх�вниɡ�
ɇажмите на значок, чтобы направить камеру вниз или вперед.
+RPH 3RLQW �Ɍочка дома�
Используйте местоположения коптера или расположение пульта ȾУ в качестве домашней точки.

ɉереключатель режима управления

Использование мобильноɝо устройства для управления коптером
ɇаряду с использованием прилаɝаемоɝо пульта ȾУ, вы можете использовать соединение :i�)i на 
мобильном устройстве для управления коптером. ɋледуйте инструкɰиям ниже,чтобы узнать, как 
управлять коптером с помощью :i�)i соединения.

1. Выключите коптер, а затем переведите переключатель режима управления в положение �:i�)i�.

2. Включите коптер.
3. Включите :i�)i мобильноɝо устройства и введите пароль :i�)i, показанный на переднем луче, чтобы 

подключиться к сети 0DYiF. 
4. ɇажмите иконку          для автоматическоɝо взлета. ɇажатием на ɷкране и используйте 

виртуальные джойстики для управления коптером.

24. ɇазад
 : ɇажмите на ɷту иконку, чтобы вернуться в ɝлавное меню.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Исполɶɡование виртуалɶных Ⱦɠойстиков
ɉеред использованием виртуальных джойстиков убедитесь, что мобильное устройство подключено к 
коптеру. Иллюстраɰии ниже основаны на 0oGe � �левая ручка управления контролирует Ƚаз�.

AE

09:29
61%P-GPS 12R&A%: T0 (0 	(14


Virtual Joysticks GUI

Ʌевый ɉравый

Ⱦвиɝайте коптер вверх, вниз или вращайте влево или вправо, нажимая на левую половину ɷкрана. 
ɉереместите коптер вперед, назад или наклоните влево или вправо, нажав на правую половину 
ɷкрана.
ɇажмите на кнопку �           �, чтобы включить или отключить виртуальные джойстики.

 Ɂапустите приложение '-, *2 и нажмите на иконку в правом верхнем уɝлу ɷкрана, а 
затемсканируйте 45�код :i�)i на передней руке, чтобы начать соединение. 
Обратите внимание, что ɷта функɰия доступна только для $nGUoiG устройств.
 ɉри использовании :i�)i в открытом пространстве без каких�либо помех, дальность связи 
составляет около �0 м на высоте �0 м. Ɇакс. скорость полета составляет 1� к�ч, максимальная 
скорость подɴема составляет � м�с, а максимальная скорость спуска составляет 1 м�с.  
ɑастота :i�)i вашеɝо мобильноɝо устройства может быть установлена на �,� ȽȽɰ �по умолчанию� 
или � ȽȽɰ. ɇа поддерживаемых устройствах установите :i�)i на � ȽȽɰ для уменьшения помех.
 ɇажмите и удерживайте кнопку соединения в течение � секунд или более, чтобы установить 
пароль :i�)i и 66,'. ɇажмите и отпустите, чтобы перевести частоту передачи �,� ȽȽɰ.
 Используйте режим :i�)i в открытой местности с наименьшим количеством ɷлектромаɝнитных 
помех. ȿсли :i�)i сильно подвержен воздействию помех, используйте пульт ȾУ, чтобы летать на 
своем коптере.

Область за пределами белоɝо круɝа также реаɝирует на команды.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 
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Editor
Интеллектуальный видео редактор встроен в приложение '-, *2 �. ɉосле записи нескольких 
видеоклипов и их заɝрузки на мобильное устройство, перейдите в редактор на ɝлавном ɷкране. 
Ɂатем вы можете выбрать шаблон и определенное количество клипов, которые автоматически 
обɴединятся, чтобы создать короткий фильм, которым сразу можно обмениваться.

SkyPixel 
ɉросмотр и обмен фотоɝрафиями и видео на страниɰе 6N\Pi[eO.

Me
ȿсли у вас уже есть учетная запись '-,, вы будете иметь возможность участвовать в дискуссиях на 
форуме, а также поделиться своими произведениями искусства с сообществом.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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Полɺт / Flight
ȼ�ɷɬɨɦ�ɪɚɡɞɟɥɟ�ɨɩɢɫɵɜɚɸɬɫɹ�
ɦɟɬɨɞɵ� ɛɟɡɨɩɚɫɧɨɝɨ� ɩɨɥɟɬɚ�
ɢ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɢɹ
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1. ɇе следует использовать коптер в суровых поɝодных условиях. К ним относятся скорость ветра, 
превышающая 10 м�с, снеɝ, дождь и туман.

2. Ʌетайте на открытых площадках. Высокие конструкɰий и большие металлические сооружения моɝут 
повлиять на точность компаса на борту коптера и системы *P6.

3. Избеɝайте препятствий, столпотворений, линий ɷлектропередач, деревья и водоемы.
4. ɋведите к минимуму помехи, избеɝая областей с высокими уровнями ɷлектромаɝнитных излучений, 

 в том числе базовых станɰий и вышек радиопередач. 
5. Коптер и производительность батареи зависит от факторов окружающей среды, таких какплотность и 

температура воздуха. Ȼудьте очень осторожны при полетах на высотах более 1��0�футов ��000 метров� 
над уровнем моря, которые моɝут повлиять на производительность батареии коптера.

6. 0DYiF PUo не может использовать P�moGe в полярных районах.

Ʌетные ограничения и 1o-Fly =oneV (бесполетные зоны)
Операторы беспилотных летательных аппаратов �ȻɅȺ� должны соблюдать все правила,установленные 
правительством и реɝулирующими орɝанами, включая ,&$2 и )$$. В ɰелях обеспечения безопасность 
полетов оɝраничена по умолчанию, что помоɝает пользователям использовать ɷтот продукт безопасно и 
леɝально. Оɝраничения полетов включают оɝраничения по высоте, оɝраничения расстояния, и бес 
полетные зоны. ɉри работе в режиме P�moGe, оɝраничения по высоте, оɝраничения расстояния, и 
бесполетные зоны одновременно функɰионируют с управлением безопасности полетов.

ɉределы максималɶноɝо радиуса и высоты полета
ɉределы максимальной высоты полета и радиуса моɝут быть изменены в приложении '-, *2 �. 
Имейте в виду, что максимальная высота полета не может превышать �00 метров. В соответствии 
с ɷтими параметрами, ваш 0DYiF PUo будет летать в оɝраниченном ɰилиндре, как показано ниже: 

Ɇаксимальная высота полета Ɇаксимальный радиус

Ⱦомашняя точка

Высота нахождения 
коптера при включении 

Полɺт
ɉɨɫɥɟ� ɡɚɜɟɪɲɟɧɢɹ�ɩɨɞɝɨɬɨɜɤɢ�ɩɟɪɟɞ�ɩɨɥɟɬɨɦ��ɪɟɤɨɦɟɧɞɭɟɬɫɹ�ɢɫɩɨɥɶɡɨɜɚɬɶ�ɫɢɦɭɥɹɬɨɪ�ɩɨɥɟɬɚ�ɜ�
ɩɪɢɥɨɠɟɧɢɢ�DJI GO 4��ɱɬɨɛɵ�ɨɬɬɨɱɢɬɶ�ɫɜɨɢ�ɧɚɜɵɤɢ�ɩɨɥɟɬɚ�ɢ�ɩɨɩɪɚɤɬɢɤɨɜɚɬɶɫɹ�ɥɟɬɚɬɶ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɨ� 
ɍɛɟɞɢɬɟɫɶ��ɱɬɨ�ɜɫɟ�ɩɨɥɟɬɵ�ɩɪɨɜɨɞɹɬɫɹ�ɧɚ�ɨɬɤɪɵɬɨɣ�ɦɟɫɬɧɨɫɬɢ�

Ɍребования к окружающей среде для полета
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Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ 

ɋɥɚɛɵɣ�ɫɢɝɧɚɥ�*36� �Ɇɢɝɚɸɳɢɣ�ɠɟɥɬɵɣ�

Ʌɟɬɧɵɟ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɢɹ '-,�*2���$SS $LUFUDIW�6WDWXV�,QGLFDWRU�

Ɇɚɤɫɢɦɚɥɶɧɚɹ�
ɜɵɫɨɬɚ�ɩɨɥɺɬɚ� 

ȿɫɥɢ�ɫɢɝɧɚɥ�*36�ɫɥɚɛɵɣ��ɜɵɫɨɬɚ�
ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɚ��ɶɸ�ɦɟɬɪɚɦɢ��ɢ�
ɚɤɬɢɜɢɪɨɜɚɧɚ�ɫɢɫɬɟɦɚ�ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɧɢɡ��
ȼɵɫɨɬɚ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɚ�ɞɨ����ɦɟɬɪɨɜ��
ɤɨɝɞɚ�ɫɢɝɧɚɥ�*36�ɫɥɚɛɵɣ�ɢ�ɫɢɫɬɟɦɚ�
ɜɢɞɟɧɢɹ�ɜɧɢɡ�ɞɟɚɤɬɢɜɢɪɨɜɚɧɚ�

ȼɧɢɦɚɧɢɟ� Height 
limit reached. ɇɢɤɚɤɨɝɨ�

Ɇɚɤɫ�ɪɚɞɢɭɫ Ȼɟɡ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɢɣ

ȿɫɥɢ�ɤɨɩɬɟɪ�ɜɵɥɟɬɚɟɬ�ɡɚ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɢɹ��ɜɫɟ�ɟɳɟ�ɦɨɠɧɨ�ɭɩɪɚɜɥɹɬɶ�ɤɨɩɬɟɪɨɦ��ɧɨ�ɥɟɬɟɬɶ�ɞɚɥɶɲɟ�ɧɟɥɶɡɹ�
�ȿɫɥɢ�ɤɨɩɬɟɪ�ɡɚ�ɦɚɤɫ��ɪɚɞɢɭɫɨɦ��ɨɧ�ɩɨɥɟɬɢɬ�ɨɛɪɚɬɧɨ�ɚɜɬɨɦɚɬɢɱɟɫɤɢ�ɜ�ɩɪɢɞɟɥɵ�ɦɚɤɫ��ɪɚɞɢɭɫɚ��ɟɫɥɢ��
*36�ɫɢɝɧɚɥ�ɫɢɥɶɧɵɣ�
�ɉɨ�ɫɨɨɛɪɚɠɟɧɢɹɦ�ɛɟɡɨɩɚɫɧɨɫɬɢ��ɧɟ�ɥɟɬɚɣɬɟ�ɜɛɥɢɡɢ�ɚɷɪɨɩɨɪɬɨɜ��ɚɜɬɨ�ɞɨɪɨɝ��ɀȾ�ɜɨɤɡɚɥɨɜ��ɀȾ�ɩɭɬɟɣ��
ɝɨɪɨɞɫɤɢɯ�ɰɟɧɬɪɨɜ�ɢ�ɬ�ɞ��Ʌɟɬɚɣɬɟ�ɧɚ�ɤɨɩɬɟɪɟ�ɬɨɥɶɤɨ�ɜ�ɩɪɟɞɟɥɚɯ�ɩɪɹɦɨɣ�ɜɢɞɢɦɨɫɬɢ�

ɋɢɥɶɧɵɣ�ɫɢɝɧɚɥ�*36� �Ɇɢɝɚɸɳɢɣ�ɡɟɥɟɧɵɣ�

Ʌɟɬɧɵɟ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɢɹ '-,�*2���$SS ɂɧɞɢɤɚɬɨɪ�ɫɨɫɬɨɹɧɢɹ�ɤɨɩɬɟɪɚ�

Ɇɚɤɫɢɦɚɥɶɧɚɹ�
ɜɵɫɨɬɚ�ɩɨɥɺɬɚ 

ȼɵɫɨɬɚ�ɤɨɩɬɟɪɚ�ɧɟ�ɦɨɠɟɬ�
ɩɪɟɜɵɲɚɬɶ�ɭɤɚɡɚɧɧɨɟ�ɡɧɚɱɟɧɢɟ�

ȼɧɢɦɚɧɢɟ� Height 
limit reached. ɇɢɤɚɤɨɝɨ�

Ɇɚɤɫɢɦɚɥɶɧɵɣ�
ɪɚɞɢɭɫ

Ⱦɚɥɶɧɨɫɬɶ�ɩɨɥɟɬɚ�ɞɨɥɠɧɚ�ɛɵɬɶ�
ɜ�ɩɪɟɞɟɥɚɯ�ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɨɝɨ�
ɪɚɞɢɭɫɚ��

ȼɧɢɦɚɧɢɟ� Distance 
limit reached.

Ȼɵɫɬɪɨɟ�ɦɢɝɚɸɳɢɣ�ɤɪɚɫɧɵɣ  
������������ɤɨɝɞɚ�ɤɨɩɬɟɪ�ɪɹɞɨɦ�ɫ
ɦɚɤɫɢɦɚɥɶɧɵɣ�ɪɚɞɢɭɫɨɦ�

Бесполетные зоны (No-Fly Zones)
ȼɫɟ�ɛɟɫɩɨɥɟɬɧɵɟ�ɡɨɧɵ�ɭɤɚɡɚɧɵ�ɧɚ�ɨɮɢɰɢɚɥɶɧɨɦ�ɫɚɣɬɟ�'-, http://www.dji.com/flysafe/no-fly. 1R�)O\�
ɡɨɧɵ�ɞɟɥɹɬɫɹ�ɧɚ�ɚɷɪɨɩɨɪɬɵ�ɢ�ɡɨɧɵ�ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɧɨɝɨ�ɞɨɫɬɭɩɚ��Ⱥɷɪɨɩɨɪɬɵ�ɜɤɥɸɱɚɸɬ�ɤɪɭɩɧɵɟ�ɚɷɪɨɩɨɪɬɵ�
ɢ� ɡɨɧɵ� ɩɨɥɺɬɨɜ�� ɝɞɟ� ɩɢɥɨɬɢɪɭɟɦɵɟ� ɫɚɦɨɥɟɬɵ� ɪɚɛɨɬɚɸɬ� ɧɚ� ɦɚɥɵɯ� ɜɵɫɨɬɚɯ�� Ɋɚɣɨɧɵ� ɨɝɪɚɧɢɱɟɧɧɵɟ�
ɞɨɫɬɭɩɚ�ɜɤɥɸɱɚɸɬ�ɜ�ɫɟɛɹ�ɥɢɧɢɢ�ɝɪɚɧɢɰ�ɦɟɠɞɭ�ɫɬɪɚɧɚɦɢ�ɢɥɢ�ɡɚɤɪɵɬɵɟ�ɨɛɴɟɤɬɵ�

Предполетный контрольный список

1. ɉульт ȾУ, Интеллектуальная батарея, и мобильное устройство полностью заряжены.
2. ɉропеллеры установлены правильно и надежно.
3. 0iFUo 6'�карта была вставлена, если ɷто необходимо.
4. ɉодвес функɰионирует нормально.
5. Ɇоторы запускаются и нормально функɰионируют.
6. ɉриложение '-, *2 � успешно подключено к коптеру.
7. Обеспечить чистоту датчиков системы визуальноко позиɰионирования вперед и вниз.
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Ʉалибровка компаса
Калибруйте компас только коɝда приложение '-, *2 � или индикатор состояния предложит вам ɷто 

сделать. ɋоблюдайте следующие правила при калибровке компаса:

 ɇȿ калибруйте компас, ɝде есть вероятность сильных маɝнитных помех, таких как
 железная руда, подземных парковок и стальной арматуры.
 ɇȿ носите при себе во время калибровки ɷлектромаɝнитных предметов.  
ɉриложение '-, *2 � предложит вам решить проблему компаса, если на компас повлияли 
сильные помехи после завершения калибровки. ɋледуйте подсказкам и инструкɰиям, чтобы 
решить проблему компаса.

ɉроɰедуры калибровки
Выберите открытую местность, чтобы выполнить следующие проɰедуры. 
1. ɇажмите на строку состояния коптера в приложении '-, *2 � и выберите ³&DOiEUDte´.
2. Удерживая коптер в ɝоризонтальном положении поверните на ��0 ɝрадусов. Индикатор состояния 

коптера засветится постоянным зеленым. 

3. Ⱦержите коптер вертикально, нос направлен вниз, и поверните еɝо на ��0 ɝрадусов вокруɝ 
ɰентральной оси.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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 ȿсли индикатор состояния коптера миɝает красным и желтым после проɰедурыкалибровки,
 переместите коптер в друɝое место и попробуйте еще раз.

 ɇȿ калибруйте компас рядом с металлическими предметами, такими как автомобили.  
 ȿсли индикаторы коптера миɝают красным и желтым попеременно после размещения коптера
 на земле, компас обнаружил маɝнитные помехи. Измените местоположение коптера. 

Ⱥвто вɡлет и авто посадка
Ⱥвто вɡлет
Используйте авто взлет только если индикаторы состояние коптера миɝают зеленым. Выполните действия 
описанные ниже, чтобы использовать функɰию автоматическоɝо взлета:
1. Ɂапустите приложение '-, *2 �, и выберете � &DmeUD 

. 
2. Выполните все действия по предполетному контрольному списку.
3.   ɇажмите �      � и убедитесь, что условия для полета безопасны. ɉередвиньте значок, чтобы взлететь.
4. Коптер взлетает и парит на высоте 1.� метра над землей.

Индикатор состояния коптера быстро миɝает, коɝда он использует 'oZnZDUG 9iVion 6\Vtemдля 
стабилизаɰии. Коптер будет автоматически парить ниже 1� метров. Рекомендуетсяподождать 
перед использованием функɰии Ⱥвто Взлет если сиɝнал *P6 слабый.

4. ɉерекалибруйте компас, если индикатор состояния коптера миɝает красным ɰветом. 

Ⱥвто посадка
Используйт е автоматическую посадку только тоɝда, коɝда индикатор состояния коптера миɝает зеленым. 
Выполните действия, описанные ниже, чтобы использовать функɰию автоматическоɝо посадки:

1. ɇажмите на        для обеспечения идеальной посадки. ɉередвиньте для подтверждения.
2. ɉрервать проɰесс посадки можно сразу с помощью кнопки      на ɷкране.
3. a. Коɝда /DnGinJ PUoteFtion определит, что земля приɝодна для посадки, 0DYiF PUo мяɝко
          приземлиться. 

b. ȿсли /DnGinJ PUoteFtion определит, что земля не приɝодна для посадки, 0DYiF PUo будет парить и 
ждать подтверждения пилота.

c. ȿсли /DnGinJ PUoteFtion не работает, приложение '-, *2 � будет отображать посадочную подсказку, 
коɝда 0DYiF PUo опустится ниже 0,� метра. ɉотяните вниз ручку ɝаза или используйте ползунок 
автоматической посадки.

4. Коптер приземлится и автоматически выключаться.
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Ɉстановка моторов
ȿсть два способа, чтобы остановить моторы.
ɋпособ 1: Коɝда 0DYiF PUo приземлился, нажмите левый джойстик вниз, затем сделайте ту же
&6&, которая была использована для запуска двиɝателей, как описано выше. Ɇоторы немедленно
остановятся. Отпустите обе ручки, как только моторы остановятся.
ɋпособ �: Коɝда коптер приземлился, нажмите и удерживайте левую ручку. Ɇоторы остановится
через три секунды.

ИɅИ

ɋпособ 1 ɋпособ 2

ИɅИ

Испытателɶный полет
ɉроɰедуры Вɡлет � ɉосадка
1. Установите коптер на открытом, ровном участке с индикатором уровня заряда батареиобращенным к вам.
2. Включите пульт ȾУ и ваше мобильное устройство, а затем включите Интеллектуальную батарею.
3. Ɂапустите приложение '-, *2 � и войдите на страниɰу камеры.
4. ɉодождите пока индикатор коптера не начнет миɝать зеленым. ɗто означает, что точка Home записана и 

теперь можно безопасно летать. ȿсли он миɝает желтым, точка Home не была записана. 
5. ɇажмите медленно левую ручку управления вверх, чтобы взлететь или воспользуйтесь Ⱥвто Взлетом.
6. ɉроизведите сɴемку фотоɝрафий и видео с помощью приложения '-, *2 �.
7. ɉотяните вниз левую ручку, чтобы спуститься, коптер будет парить на высоте 0,� м над землей в течение 

примерно 1 секунды, затем удерживайте левую ручку в ее самом низком положении, пока коптер не 
коснется земли и не остановит моторы. 

8. Выключите в начале Интеллектуальную батарею коптера, а затем пульт дистанɰионноɝо управления. 

Ɉстановка моторов во время полета
Остановка моторов во время полɺта приведɺт к аварии коптера. Ɇоторы моɝут быть остановлены 
во время полета только коɝда контроллер полета обнаружит критическую ошибку. �ɗтот параметр 
может быть изменен в приложении '-, *2 ��

Ɂапуск � Ɉстановка моторов
Ɂапуск моторов
&omEinDtion 6tiFN &ommDnG �&6&� используется для запуска моторов. ɇажмите обе ручки вниз внутренних 
или внешних уɝлов, чтобы запустить моторы. ɉосле тоɝо, как моторы начали вращаться, отпустите обе 
ручки одновременно.

Mavic Pro�Ɋɭɤɨɜɨɞɫɬɜɨ�ɩɨɥɶɡɨɜɚɬɟɥɹ
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 Коɝда индикатор состояния коптера во время полета миɝает быстро желтым, коптер вошел в
 режим )DiOVDIe.

  ɉредупреждение о низком уровень батареи отображается с помощью индикаторов
состояния коптера медленным или быстрым миɝанием красным светом во время полета.

 ɋмотрите наши видео уроки полетов для получения дополнительной информаɰии.

Ɋекомендаɰии для видеосɴемки и советы
1. ɉройдите полный предполетный контрольный список перед каждым полетом.
2. Выберите нужный режим работы подвеса камеры в приложении '-, *2 �.
3. ɋнимайте видео только при полете в P�moGe.
4. Всеɝда летайте в хорошую поɝоду и избеɝайте полетов в дождь или сильный ветер.
5. Выберите настройки камеры, которые отвечают вашим потребностям. ɇастройки включают 

в себя формат фотоɝрафий и коррекɰию ɷкспозиɰии.

6. Выполните тестовый полет, чтобы установить маршрут полета и просмотр сɰен.
7. ɇажимайте ручки управления осторожно, чтобы поддерживать движение коптера плавным и 

стабильным.
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Приложение

ɋпеɰификаɰии 

Ʉоптер

Вес 1.62 lbs (734 g)

Вес �включая колпак подвеса� 1.64 lbs (743 g)

Ƚабариты 83 × 83 × 198 mm (folded)
Размер по диаɝонали �включая пропеллеры� 335 mm
Ɇакс. скорость подɴема 16.4 ft/s (5 m/s) in Sport Mode

Ɇакс. скорость спуска 9.8 ft/s (3 m/s)

Ɇакс. скорость полɺта 40.4 mph (65 kph) in Sport Mode without wind
Ɇакс практический потолок над уровнем моря 16404 feet (5000 m)

Ɇакс Время полета 27 minutes (0 wind at a consistent 15.5 mph (25 kph))

Ɇакс Время зависания 24 minutes (0 wind)

ɋреднее время полета 21 minutes (general flight, 15% battery left)

Ɇакс Ⱦальность полета 8 mi (13 km, ветер 0 м�с ) 

Рабочая Ɍемпература 32° to 104° F (0° to 40° C)
ɋпутниковые системы позиɰионирования GPS/GLONASS

Pitch: -90° to +30°, Roll: 0°or 90° (Horizontally and vertically)

ɉодвес
Контролируемый диапазон

ɉередняя ɋистема видения

Ⱦиапазон чувствительности
Ɍочность измерения: 2 ft (0.7 m) to 49 ft (15 m)
Ⱦиапазон обнаруженния: 49 ft (15 m) to 98 ft (30 m)
ɉоверхности с четкими узорами и достаточное освещение �OX[ ! 1��Рабочая среда

ɇиɠняя ɋистема видения 
Ⱦиапазон скоростей ≤ 22.4 mph (36 kph) at 6.6 ft (2 m) над землей
Ⱦиапазон высот 1 - 43 feet (0.3 - 13 m)

Рабочий диапазон 1 - 43 feet (0.3 - 13 m)

Рабочая среда ɉоверхности с четкими узорами и достаточное освещение �OX[ ! 1��

Ʉамера 

ɋенсор 
1/2.3” CMOS Effective pixels:12.35 Megapixels 
(Total pixels: 12.71 M) 

Оптика
78.8° FOV, 28 mm (35 mm format equivalent) f/2.2
Distortion <1.5% Focus from 0.5 m to ∞

Ⱦиапазон ,62 100 - 3200 (video), 100 - 1600 (photo)

ɋкорость ɷлектронноɝо затвора 8 s to 1/8000 s
Ɇаксимальный размер изображения 4000×3000

Режимы фотосɴемки

Один снимок
ɋерийная сɴемка: ����� IUDmeV
Ⱥвто Ȼрекетинɝ автоɷкспозиɰии �$(%�:
��� EUDFNeteG IUDmeV Dt 0.�(9 %iDV
Интервальная сɴɺмка
H'5
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ɉулɶт Ⱦɍ 
Рабочая частота 2.400 GHz to 2.4835 GHz

FCC Compliant: 4.3 mi (7 km); CE Compliant: 2.5 mi (4 km)
Unobstructed and free of interference.

Ɇакс. дальность передачи

Рабочая Ɍемпература 32° to 104° F (0° to 40° C)
2970 mAhȻатарея

Ɇощность передатчика ( EIRP )   FCC: ≤ 26 dBm; CE: ≤ 20 dBm

Рабочее напряжение 

Размер Ɇобильноɝо устройства

950 mA @ 3.7 V
Ɇакс. Ɍолщина: 6.5 - 8.5 mm, Ɇакс. Ⱦлина: 160 mm  
ɉоддерживаемые типы портов 86%: 
Lightning, Micro USB (Type-B), USB Type-CTM

Ɂарядное устройство

ɇапряжение 13.05 V
50 Wɇоминальная мощность

Intelligent Flight Battery 
Ȭмкость 3830 mAh
ɇапряжение 11.4 V
Ɍип батареи LiPo 3S
Ɇощность 43.6 Wh
Вес нетто Около. 0.5 lbs (240 g)
Рабочая Ɍемпература 41° to 104° F (5° to 40° C)

Ɇакс. мощность зарядки 100 W

Режимы видеозаписи

C4K: 4096×2160 24p, 4K: 3840×2160 24/25/30p
2.7K: 2720×1530 24/25/30p
FHD: 1920×1080 24/25/30/48/50/60/96p
HD:   1280×720 24/25/30/48/50/60/120p

Ɇаксимальный Bitrate 60 Mbps
ɉоддерживаемые файловые системы FAT32 (≤ 32 GB), exFAT (> 32GB)

Ɏото JPEG, DNG
Видео MP4, MOV (MPEG-4 AVC/H.264)

ɋовместимые 6' карты
microSDTM. Max capacity: 64GB Class 10 or UHS-1 rating 
required.

Ɉбновление проɲивки
Используйте '-, $VViVtDnt � или приложение '-, *2 для обновления коптера и пульта ȾУ. 

Исполɶɡование прилоɠения '-, *2 �

ɉодключите пульт дистанɰионноɝо управления и приложение '-, *2, Вы будете уведомлены, 
если есть новое обновление встроенноɝо проɝраммноɝо обеспечения. Ⱦля тоɝо, чтобы начать 
обновление, подключить мобильное устройство к Интернету и следуйте инструкɰиям на ɷкране.

0DYLF 3UR Руководство пользователя
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Исполɶɡование '-, $VVLVWDQW �
Используйте '-, $VViVtDnt � или приложение '-, *2 для обновления коптера и пульта ȾУ. 
ɋледуйте инструкɰиям ниже, чтобы обновить прошивку с помощью '-, $VViVtDnt �:
1. Коɝда пульт ȾУ и коптер выключены, подключите пульт ȾУ к компьютеру через порт зарядки с помощью 

кабеля 0iFUo 86%.

2. Включите питание пульта дистанɰионноɝо управления и коптера.
3. Ɂапустите '-, $VViVtDnt � и авторизуйтесь в Вашем аккаунте '-,.
4. Выберите �0DYiF PUo� и нажмите на кнопку � )iUmZDUe 8SGDteV � на левой панели. 
5. Выберите версию прошивки, на которую вы хотите обновиться.
6. Ⱦождитесь заɝрузки и автоматическоɝо запуска обновления прошивки. 
7. ɉереɝрузите коптер после обновления встроенноɝо проɝраммноɝо обеспечения.

 ɉульт дистанɰионноɝо управления и коптер также моɝут обновляться отдельно.
  ȿсли вы подключаете коптер к компьютеру через микро�86%�порт коптера, вы можете обновить
 прошивку коптера.

 Обновление прошивки займет около 1� минут. ɗто нормально, если подвес камеры будет
  подерɝиваться, индикатор состояния коптера неправильно миɝать и коптер перезаɝружаться.
  ɉожалуйста, терпеливо ждите, пока обновление не будет завершено.
  Убедитесь, что компьютер имеет доступ к Интернету.
  Убедитесь, что батарея заряжена не менее �0�.
  ɇе отсоединяйте коптер от компьютера во время обновления прошивки.

Интеллектуалɶный реɠим полета  
Интеллектуальный режим полета включает в себя &oXUVe /oFN, Home /oFN, Point oI ,nteUeVt �P2,�, 
)oOOoZ 0e и функɰию :D\SointV, чтобы помочь пользователям создавать профессиональные сɴемки 
во время полета. &oXUVe /oFN и Home /oFN помоɝает зафиксировать ориентаɰию коптера, что бы 
пользователь моɝ сосредоточиться на друɝих операɰиях. Point oI ,nteUeVt, )oOOoZ 0e и функɰия 
:D\SointV позволяют коптеру лететь автоматически в соответствии спредварительно 
установленными маневрами.

Course Lock         Ȼлокировка текущеɝо направления носа в качестве направления коптера.
                               Коптер будет двиɝаться в зафиксированном направлении независимо от еɝо 
                               ориентаɰии �уɝол относительно вертикальной оси�.
Home Lock ɉотяните ручку управления назад, чтобы переместить коптер в сторону записанной точки дом.

Point of Interest Коптер выйдет на орбиту вокруɝ обɴекта автоматически, чтобы оператор смоɝ
удилить больше внимания на кадрирование своей сɴемки на обɴекте в точке интереса.

Follow Me 
Виртуальная связь создается между коптером и мобильным устройством, так что 
коптерможет отслеживать ваши движения, коɝда вы передвиɝаетесь. Обратите 
внимание, что производительность )oOOoZ 0e зависит от точности *P6 на мобильном 
устройстве.

Waypoints
Ɂапишите траекторию полета, тоɝда коптер будет летать по тому же пути 
несколько раз, пока вы управляете камерой и ориентаɰией коптера. Ɍраектория 
полета может быть сохранена и повторно применена в будущем.

Включите 0XOtiSOe )OiJKt 0oGe, запустив приложение '-, *2 � ! &DmeUD 9ieZ!           ! 0XOtiSOe )OiJKt 0oGe 
перед использованием интеллектуальноɝо режима полета в первый раз.

0DYLF 3UR Руководство пользователя
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Инɮормаɰия Ɇеню /&' ɷкрана пулɶта Ⱦɍ

ɋостояние пульта ȾУ
BAT xx PCT Уровень заряда батареи пульта ȾУ.
SHUTDOWN_ Выключение питания пульт ȾУ.
CHARGING_ ɉуль ȾУ заряжается.  
USB PLUGGED 0DYiF PUo подключен к компьютеру.
FC U-DISK Контроллер полета считывает данные.
UPGRADING Обновление.
BINDING Коптер привязан к пульту ȾУ. 
ɉеред полетом
CONNECTING_ ɉульт ȾУ подключается к коптеру.
SYS INITING Иниɰиализаɰия системы.
READY TO GO К взлету ɝотов. 
Ɋеɠимы полета
BEGINNER В режиме ɇовичок. 
GPS MODE Режим P-GPS Mode. 
OPTI MODE Режим P-OPTI Mode. 
ATTI MODE Режим P-ATTI Mode. 
SPORT MODE Режим Sport Mode.  
ɋостояние полета
TAKING OFF Взлет.
LANDING ɉосадка. 
GOING HOME Возвращение к дому. 
NAV GOHOME Возвращение к дому. 
NAV LANDING ɉосадка. 
MAX ALT. Коптер достиɝ максимальной высоты. 
MAX RADIUS Коптер достиɝ максимальноɝо радиуса. 
OBSTACLE Обнаружено препятствие. 
NO FLY ZONE Коптер находится в бесполетной зоне.
ɋостояние Интелектуалɶной системы полета
TRIPOD В режиме 7UiSoG.
ACTIVETRACK Использование $FtiYe7UDFN. 
TAP FLY Использование 7DS)O\.
COURSE LOCK В режиме &oXUVe /oFN.
HOME LOCK В режиме Home /oFN.
POI MODE В режиме Point oI ,nteUeVt. 
WAY POINT В режиме :D\SointV.
FOLLOW ME В режиме )oOOoZ 0e. 
TERRAIN В режиме 7eUUDin )oOOoZ. 
ɉредупреɠдения системы и сведения об оɲибках
SYS WARNING+CHECK APP ɉредупреждение системы. ɋмотрите приложение '-, *2 �.
UNACTIVATED+CHECK APP Коптер не активирован. ɋмотрите приложение '-, *2 �. 
MAG INTERF+CHECK APP Ошибка компаса. ɋмотрите приложение '-, *2 �.
BATTERY ERR+CHECK APP Ошибка батареи. ɋмотрите приложение '-, *2 �.
SD ERR+CHECK APP Ошибка 0iFUo6' карты. ɋмотрите приложение '-, *2 �.
CALIBRATING Калибровка ,08 � ɇе перезаɝружать коптер после 

завершения калибровки.

0DYLF 3UR Руководство пользователя
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STICK ERR+RE-CTR STCK Ручки управления не по ɰентру. Отɰентрируйте их. 
WHEEL ERR+RE-CTR WHEL Ʌевый Ⱦиск на пульте ȾУ находится не по ɰентру. Отɰентрируйте еɝо.
STICK ERR Ошибка ручек управления. Откалибруйте  ручки в приложении '-, *2 �.   
MECH ERR Ошибка ȾУ. Откалибруйте  ручки в приложении '-, *2 �. ȿсли 

проблема остается, обратитесь в службу поддержки '-,.
STICK EMI3+AUTO RTH Ручки управления испытывают сильные ɷлектромаɝнитные 

помехи и не моɝут функɰионировать. Коптер немедленно 
вернется домой и приземлится.

STICK EMI2+MANUAL RTH Ручки управления испытывают ɷлектромаɝнитные помехи и моɝут 
не работать. Используйте 6mDUt 57H и приземлите коптер как 
можно скорее.

STICK EMI1 Ручки управлния испытывают небольшие ɷлектромаɝнитные 
помехи, летайте на коптере в друɝом место.

SD FULL 0iFUo 6' карта заполнена. 
NO PROP ɇе прикрепленные пропеллеры. 
BAT TEMP HI Интеллектуальная батарея слишком ɝорячая.
BATTERY ERR Ошибка Интеллектуальной батареи. 
BAT TEMP LO Интеллектуальная батарея слишком холодная. 
LOW BATTERY ɇизкий уровень заряда Интеллектуальной батареи.
RC LOW BAT ɇизкий уровень заряда батареи пульта ȾУ.
NO RC SIGNL ɉотеря сиɝнала пульта ȾУ. 
RC TEMP HI ɉереɝрев пульта ȾУ.
NO RTH Коптер не может вернуться к точке Ⱦом. 

ɉослепродаɠная инɮормаɰия
ɉосетите следующие страниɰы, чтобы больше узнать о послепродажной защите и информаɰии
о ɝарантийных обязательствах: 

1. ɉослепродажная защита: http://www.dji.com/service
2. Ɂащита возврата: http://www.dji.com/service/refund-return
3. ɉлатные услуɝи ремонта: http://www.dji.com/service/repair-service
4. Ƚарантийный ремонт: http://www.dji.com/service/warranty-service

0DYLF 3UR Руководство пользователя



ɉɨɞɞɟɪɠɤɚ�DJI 
http://www.dji.com/support

Содержание инструкции может измениться. Вы 
всегда можете скачать последнею версию на 
сайте http://mediaworx.ru
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Комплект поставки

Квадрокоптер 1 шт                                         Пульт управления 1 шт
(включая батарею Intelligent Flight,
защиту подвеса)

Зарядное устройство 1 шт                             Кабель питания 1 шт

Убедитесь, что в комплекте имеются все следующие предметы. Если какой-либо предмет 
отсутствует, свяжитесь с компанией DJI или местным дилером



Пропеллеры 3 пары                                       Защита подвеса 1 шт

Карта microSD 16Гб - 1 шт                            Кабель Micro-USB - 1 шт

Кабели пульта управления                            Держатели кабеля

Комплект инструкций

- Комплект поставки
- Заявление об отказе от ответственности,
Руководство по технике безопасности
- Краткое руководство пользователя
- Батарея Intelligent Flight, Руководство
по технике безопасности


