
Поднимите квадрокоптер на желаемую высоту. 
Утопите правую ручку вниз (нажмите на нее), модель 
войдёт в режим удержания высоты. Теперь можно 
управлять вверх и вниз относительно этой отметки. 
Нейтральное положение будет зафиксировано.  Для 
выхода из режима удержания нажмите еще раз на 
правую ручку (утопить вниз).

Режим удержания высоты
(утопите правую ручку вниз
(нажмите на нее))

Если во время полета ручка управления находится в 
нейтральном положении, а модель уводит вперед/назад, 
по сторонам или разворачивает по оси, необходимо 
воспользоваться триммированием для настройки полета.
Для калибровки движениея вперед/назад сместите 
“Триммер Вперед/Назад” в противоположную сторону 
пока модель не стабилизируется. Для калибровки 
движения по крену сместите “Триммер крена”. Для 
калибровки разворота по оси, “Триммер разворота по 
оси” отвечающий за калибровку вращения во круг оси.

автовозврат
домой

Для активации режима 
необходимо нажать и удерживать 
несколько секунд кнопку автовозврата
После чего модель начнет поиск 
расположения пульта и после
обнаружения начнет лететь
в сторону пульта.

Возврат модели осуществляется приблизительно и не всегда
точно. Точный возврат возможен только у профессиональных
моделей оборудованных GPS. 

Важно !!! 
Перед включением, модель должна находиться перед пультом 
в одной плоскости и развернута носом вперед. 
Автовозврат невозможен при потере связи с пультом ! 

Для клибровки гироскопа необходимо установить максимально быстрый 
полетный режим (расходы 100%). После чего необходимо включить 
квадрокоптер, установить его на ровной поверхности, включить пульт, 
связать с моделью (ручку газа перевести вверх затем вниз). 
После установки соединения отклоните
 джойстики пульта управления в нижний 
левый угол и удерживайте в течении 
4 секунд. 

На квадрокоптере начнут мигать диоды, 
отпустите джойстики в нейтральное 
положение, после чего диоды перестанут
 мигать, что означает что калибровка завершена.
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