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Overview

1. Robotic Arm Triangle
Link

2. Robotic Arm (1 of 2)

3. Robotic Arm
Connecting Rod #1

4. Robotic Arm Endpoint
Bracket

5. Robotic Arm (2 of 2)

6. Camera

7. Robotic Arm (2 of 2)
Short Rod

8. Robotic Arm (2 of 2)
Long Rod

9. Robotic Arm
Connecting Rod #2

10. Robotic Arm
Connecting Rod #3

Ubersicht

1. Roboterarm
Dreieckstange

2. Roboterarm (1 von 2)

3. Verbindungsstange
des Roboterarms 1

4. Endpunkthalterung
des Roboterarms

5. Roboterarm (2 von 2)

6. Kamera

7. Roboterarm (2 von 2)
Kurze Stange

8. Roboterarm (2 von 2)
Lange Stange

9. Verbindungsstange
des Roboterarms 2

10. Verbindungsstange
des Roboterarms 3

11.Kabelklemme

11. Cable Clamp

12. Intelligent Controller

13. Rear Extension
Platform

14. Servo

15. Servo Gear Buffer

16. Servo Gear

17. Robotic Arm (2 of 2)
Connecting Rod

18. Robotic Arm Base

19. Robotic Arm Cable

23.
24,
25.

26.
27.
28.
29.

30.

Speaker Support
Gripper

Infrared Distance
Sensor (TOF)

Gel Bead Container
Blaster

Gimbal

Chassis Extension
Platform
Left-Threaded
Mecanum Wheel

Fixer 31. Right-Threaded
20. Robotic Arm Limit Mecanum Wheel
Block 32. Chassis Cover
21. Robotic Arm Support 33. Chassis Middle Frame
Base 34. Front Axle Cover
22. Speaker
12.Intelligente 24, Greifer
Fernsteuerung 25. Infrarot-Abstandssensor
13. Hintere (TOF)
Erweiterungsplattform 26, Behalter fur Gel-
14.Servo Kigelchen
15. Servogetriebepuffer 27.Gel-Kugelchenwerfer
16. Servogetriebe (Blaster)
17.Roboterarm (2 von 2)  28.Gimbal

Verbindungsstange
18. Roboterarmbasis
19. Roboterarm
Kabelfixierer
Begrenzungsblock des
Roboterarms
21.Roboterarmtrager-

Basis
22. Lautsprecher
23. Lautsprecher-

Unterstitzung

20.

29.Fahrgestell-
Erweiterungsplattform

30. Linkslaufiges Mecanum-

Rad

31.Rechtslaufiges Mecanum-

Rad
32. Fahrgestellabdeckung

33. Fahrgestellmittelrahmen
34. Frontachsenabdeckung

des Fahrgestells

35. Frontachsenmodulrahmen

36.

37.
38.

39.

40.

35. Front Axle Module
Base

36. X-Shaped Front Shaft
Cover

37. Motion Controller
38. Chassis Left Armor
39. Chassis Right Armor
40. Chassis Rear Armor
41, Hit Detectors

42. Chassis Front Armor

43. M3508I Brushless
Motors and ESCs

44, Motor Mounting Plates
45. Chassis Cabin Cover
46. Intelligent Battery

X-férmige vordere
Getriebeabdeckung
Bewegungssteuereinheit
Fahrgestellpanzerung
(links)
Fahrgestellpanzerung
(rechts)

Fahrgestellpanzerung
(hinten)

41. Treffersensoren

42.

43.

44,

46.

Fahrgestellpanzerung
(vorne)

Burstenloser M3508lI
Motor und ESCs
Mecanum-Rad
Montageplatten

.Fahrgestellabdeckung

(Kabine)
Intelligent Battery



Descripcion general

1. Brazo roboético
Triangulo Enlace

2. Brazo robdtico (1 de 2)

3. Biela del brazo robético
n° 1

4. Soporte del extremo
del brazo robotico

5. Brazo robdtico (2 de 2)

6. Camara

7. Brazo robdtico (2 de 2)
Barra corta

8. Brazo robotico (2 de 2)
Barra larga

9. Biela del brazo robdtico
ne 2

10. Biela del brazo robotico
n°3

11. Abrazadera de cable

12. Controlador inteligente

Vue d’ensemble

1. Appairage
triangulaire du bras
robotique

2. Bras robotique
(1 sur?2)

3. Barre de connexion
du bras robotique
N° 1

4. Support d’extrémité
du bras robotique

5. Bras robotique
(2 sur2)

6. Caméra

7. Bras robotique
(2 sur 2) Barre
courte

8. Bras robotique
(2 sur 2) Barre
longue

9. Barre de connexion
du bras robotique
Ne 2

13.

14.
15.

16.
17.

18.

19.

20.

21.
22.

23.
24.

10.

11.
12.
13.

14.
15.

16.

17.

18.

19.

20.

21.

Plataforma de
extension trasera
Servo

Tampon del
servomotor
Servomotor

Brazo robotico (2 de
2) Biela

Base del brazo
robdtico

Brazo roboético
fijador de cables
Obstruccién de
limite del brazo
robético

Base de apoyo del
brazo roboético
Altavoz

Soporte del altavoz
Pinza

Barre de connexion
du bras robotique
N° 3

Pince-céable
Contréleur intelligent
Plate-forme
d’extension arriere
Servo

Tampon de
I’engrenage Servo
Engrenage Servo
Bras robotique

(2 sur 2) Barre de
connexion

Base du bras
robotique

Fixation du céble du
bras robotique
Butée de limitation
du bras robotique
Base de support du
bras robotique

25.

26.

27.
28.
29.

30.

31.

32.
383.

34.

35.

36.

22
283.

24.
25.

26.

27.
28.
29.
30.

31.

32.
33.

34.

Sensor de distancia
por infrarrojos (TOF)
Contenedor de bolas
de gel

Lanzador
Estabilizador
Plataforma de
extension del chasis
Rueda mecanum de
disefo izquierdo
Rueda mecanum de
disefio derecho
Cubierta del chasis
Pieza central del
chasis

Cubierta del eje
frontal

Médulo base del eje
frontal

Cubierta frontal en X
del eje central

.Haut-parleur

Support du haut-
parleur

Pince

Capteur de distance
infrarouge

Réservoir de billes de
gel

Blaster

Nacelle

Plate-forme
d’extension du
chassis

Roue Mecanum a axe
gauche

Roue Mecanum a axe
droit

Couvercle du chassis
Cadre intermédiaire
du chéssis

Couvercle d’essieu
avant

37.

38.

39.

40.

41.

42.

43.

44.

45.

46.

35.

36.

37.

38.

39.

40.

41.
42.

43.

44.

45.

46.

Controlador de
movimientos
Parachoques
izquierdo
Parachoques
derecho

Blindaje trasero del
chasis

Detector de
impactos
Parachoques
delantero

Motores sin
escobillas con ESC
M3508l|

Placas de montaje
del motor

Cubierta frontal del
chasis

Bateria inteligente

Base du module
d’essieu avant
Couvercle d’arbre
avant en forme de X
Controleur de
mouvements
Blindage gauche du
chassis

Blindage droit du
chassis

Blindage arriere du
chassis

Détecteurs d’'impact
Blindage avant du
chassis

Moteurs sans balais
M3508| et ESC
Plaques de support
du moteur
Couvercle de la
cabine du chassis
Batterie Intelligente



Panoramica

1. Collegamento triangolo
braccio robotico

2. Braccio robotico (1 di 2)

3. Asta di collegamento
braccio robotico N. 1

4. Staffa limite meccanico
braccio robotico

5. Braccio robotico (2 di 2)

6. Fotocamera

7. Asta corta braccio
robotico (2 di 2)

8. Asta lunga braccio
robotico (2 di 2)

9. Asta di collegamento
braccio robotico N. 2

10. Asta di collegamento
braccio robotico N. 3

11.Morsetto per cavi

12. Centralina intelligente

13. Piattaforma estensione
posteriore

Overzicht

1. Driehoekige
verbinding voor
robotarm

2. Robotarm (1 van 2)

3. Verbindingsstang
robotarm #1

4. Beugel voor
eindpunt van
robotarm

5. Robotarm (2 van 2)

6. Camera

7. Korte staaf voor
robotarm (2 van 2)

8. Lange staaf voor
robotarm (2 van 2)

9. Verbindingsstang
robotarm #2

10. Verbindingsstang
robotarm #3

11. Kabelklem

14.Servo
15. Ammortizzatore

servoriduttore

16. Servoriduttore
17.Asta di collegamento

braccio robotico (2
di 2)

18.Base braccio

robotico

19. Fissatore cavi

braccio robotico

20. Blocco limite braccio

21

robotico

.Base supporto
braccio robotico

22. Altoparlante
23. Supporto

altoparlante

24.Pinza

12.
13.

14.
15.
16.
17.

18.
19.

20.
21
22.
23.

24.
25.

Intelligente controller
Uitbreidingsplatform
achterkant

Servo
Servo-tandwielbuffer
Servo-tandwiel

Verbindingsstang voor
robotarm (2 van 2)

Basis robotarm

Kabelbevestiging
robotarm

Eindblok robotarm

. Steunpunt robotarm

Luidspreker
Ondersteuning voor
luidspreker

Grijper

Infrarode
afstandssensor (TOF)

25.Sensore distanza a
infrarossi (TOF)

26. Contenitore pallini gel

27.Lanciatore

28. Stabilizzatore

29. Piattaforma di
estensione telaio

30. Ruota meccano
con orientamento a
sinistra

31.Ruota meccano con
orientamento a destra

32. Copertura telaio

33. Cornice telaio
intermedio

34.Copertura asse
anteriore

35.Base del modulo
asse anteriore

26. Container voor
gelkogels

27.Blaster

28. Gimbal

29. Uitbreidingsplatform
voor chassis

30. Mecanum-wiel met
linkse schroefdraad

31.Mecanum-wiel met
rechtse schroefdraad

32.Hoes voor chassis

383. Middenframe voor
chassis

34.Hoes voor voorste as

35. Basis voor voorste
as-module

36. X-vormige hoes voor
voorste as

37.Bewegingscontroller

36. Copertura albero a X
anteriore

37.Motion Controller

38. Corazza telaio
sinistra

39. Corazza telaio destra

40. Corazza telaio
posteriore

41. Rilevatori di colpi

42.Corazza telaio
frontale

43. Motori brushless con
ESC M3508I

44, Piastre di supporto
del motore

45, Copertura cabina
telaio

46. Batteria intelligente

38. Linker bepantsering
voor chassis

39. Rechter
bepantsering voor
chassis

40. Achterste
bepantsering voor
chassis

41. Detectoren voor
treffers

42.Voorste bepantsering
voor chassis

43.M3508I Borstelloze
motoren en ESC’s

44.Montageplaten voor
motor

45.Hoes voor cabine
van chasis

46. Intelligente accu



Visao geral

1.Ligagéo do triangulo
do brago robdtico

2.Braco robético (1 de 2)

3.Haste de ligagao n.° 1
do brago roboético

4. Suporte do terminal do
brago robdtico

5.Braco robético (2 de 2)

6.Camara

7.Haste curta do braco
robético (2 de 2)

8.Haste longa do braco
robético (2 de 2)

9.Haste de ligacao n.° 2
do brago robético

10.Haste de ligagcéo n.°

3 do braco robdético
11.Grampo do cabo
12. Controlador
inteligente

0630p

1. TpeyronbHbIn coean-
HUTENb POBOTU3NPO-
BaHHOW pyKM

2. PoboTtunanposaHHas
pyka (1 13 2)

3. CoeouHNTENbHbIN
CTep>KeHb PoboTU3N-
poBaHHOM pyKn Nel

4. KpOHLUTENH KpemnneHns
pPO60TU3MPOBAHHOW
PYKM

5. PoboTtusmposaHHas
pyka (2 n3 2)

6. Kamepa

7. KopoTkun CTep>keHb
PO6OTU3MPOBAHHOW
pyKu (2 13 2)

8. [nHHbIN CTEp>KEHb
POBOTUSMPOBAHHOM
pyKku (2 13 2)

9. CoeaunHUTENbHbIN
CTep>KeHb PO6OTU3N-

13. Plataforma de extenséo
traseira

14.Servo

15. Tampao de engrenagem
servo

16.Engrenagem servo

17.Haste de ligagao do
brago robdtico (2 de 2)

18.Base do braco robotico

19. Fixador de cabo do
brago robdético

20.Bloco de limite do braco
robaético

21.Base de suporte do
brago robdético

22. Altifalante

23.Suporte do altifalante

24.Garra

25.Sensor de distancia por
infravermelhos (TOF)

poBaHHOM pykin Ne2

10. CoeaHUTENBHbI
CTep>xeHb poboTU3N-
poBaHHOM pyku Ne3

11. Baxxum onsa kabens

12.VIHTennekTyanbHbIn
KOHTpONNEep

18. BblgemkHasa nnatgop-
Ma 3a4Hero Mocra

14.CepBomMoTOp

15.Bbydhep koneca cepso-
MoTopa

16.Koneco cepsomoTopa

17.CoeavHUTENBHBIN
CTepXKeHb PobOTM3N-
POBaHHOW PyKU (2 13 2)

18.basa poboTnanpoBaH-
HOW PyKM

19. QuikcaTop Kabens po-
60TU3NPOBAHHOW PYKM

20. bnok poboTn3npoBaH-
HOW pyKmM

26.Recipiente de esferas
de gel
Detonador
Suspenséao cardan
Plataforma de
extens&o do chassis
Roda Mecanum com
rosca esquerda
Roda Mecanum com
rosca direita
32.Tampa do chassis
33. Estrutura intermédia
do chassis
34.Tampa do eixo
dianteiro
Base do mddulo do
eixo dianteiro
36. Tampa do eixo
dianteiro em forma
de X

27.
28.
29.

30.

31.

35.

21.OcHoBaHne poboTnan-
POBaHHON PyKU

22. [InHaMuK

23.BO3MOXHOCTb yCTa-
HOBKW AMHaMVKa

24.Cxgar

25. NHbpakpacHbin par-
4K paccTosiHus (TOF)

26.KoHTenHep ans rene-
BbIX LLIAPVIKOB

27.bnactep

28.CrabunnsaTop

29. BblaBkHas nnatdop-
Ma Lwaccu

30.Koneco WnoHa ¢ ne-
BOW pe3bbon

31.Koneco noHa ¢ npa-
BOW pe3bboit

32.KpbllWKa 414 waccu

33.CpenHsist pama Laccu

34.KpblLka nepenHero

37.Controlador de
movimento

38. Armadura esquerda
do chassis

39. Armadura direita
do chassis

40. Armadura traseira
do chassis

41.Detetores de
choque

42. Armadura frontal
do chassis

43.Motores sem
escovas M3508l e
ESC

44.Placas de
montagem do
motor

45. Tampa da cabine
do chassis

46. Bateria inteligente

MocTa

35.MopaynbHOe OCHOBaHMe
nepeaHero Mocta

36.MNepenHss X-obpasHas
KpbILLKa A5 CTyNnLLbI

37.KoHTponnep OBumxe-
HVIst

38.JleBast OpoHs Lwaccu

39.TpaBast 6pOoHs Lwaccu

40. 3aaHs9 6poHs LWwaccu

41, [leTeKTopbl YoapoB

42.TepenHsst 6poHs Lwac-
cun

43.BecLueTouHble opura-
Term M3508I n ESC

44 . MOHTa>KHbIE MNacTUHbI
asvratens

45. Kpblllka KabuHbl Lwac-
cn

46. Akkymynatop Intelligent
Battery
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In the Box / Lieferumfang / Contenido del embalaje / Contenu de I’emballage /
Contenuto della confezione / In de doos / Na embalagem / KomnnekTt noctaBku /

dgusf] Obgise

First Layer: . DDDDDDDDDD Secc.)ndSL::‘)./err]:t- ®
st () | e e
e oo Bt
Eerste laag: ® Tweede laag: ®

OGN0

NI ) L

Primeira camada: DD Segunda camada:
MepBhbI cnoii: BTopoi1 cnoii:
sV dadal DD TS dad)

Third Layer:

Dritte Schicht: T

Tercera capa: @\) © ®

Troisiéme couche: J

Terzo livello:

Derde laag:

Terceira camada: ® (@

TpeTtun cnon:

P LB Al ® U

Fourth Layer: Fifth Layer: ‘ W L\—@)4 @
Vierte Schicht: Fiinfte Schicht: —
Cuarta capa: Quinta capa:
Quatriéme couche: — Cinquiéme couche:
Quarto livello: [@} © Quinto livello:
Vierde laag: — Vijfde laag:
Quarta camada: Quinta camada:

YeTBepTLIN COW: MNaTbil cnon: ﬂ (]
Tdsyl JI dadall *dualsd) dagall é 5 W @

Check that all of the following items are in your package. If any item is missing, contact DJI or your local
dealer.

Uberprife, ob die folgenden Teile im Lieferumfang enthalten sind. Sollte ein Teil fehlen, wende dich an DJI oder
deinen Handler vor Ort.

Compruebe que todos los siguientes elementos estén en el embalaje. Si falta algun elemento, péngase en
contacto con DJI o con su distribuidor local.

Vérifiez que tous les éléments suivants se trouvent dans I'emballage. Si un élément est manquant, contactez
DJI ou votre revendeur local.

7



Verificare che tutti i seguenti articoli siano inclusi nella confezione. Contattare DJI o il rivenditore locale in caso di

articoli mancanti.

Controleer of alle volgende artikelen in uw pakket zitten. Neem contact op met DJI of uw plaatselijke dealer indien

er iets ontbreekt.

Verifique se todos os itens seguintes estdo incluidos na embalagem. Se faltar algum item, contacte a DJI ou o

seu revendedor local.

Y6eauTecs, 4To B BaLLEM KOMIJIEKTE NMOCTABKN UMEIOTCS BCE HIKEMNEPEUNCIeHHbIE NPeaMEThl. ECn Kakon-mbo
npegMeT OTCYTCTBYET, CBAXXUTECH C KomnaHner DJI nnn MecTHbIM npeacTaBuTeniem.

okl JS 3l of DI L oot pate 6 9lis Do § . clisee § A polind] o 0529 oo (305
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Manuals

- Quick Start Guide

- Disclaimer and Safety Guidelines -
At a Glance

Handbdicher

- Kurzanleitung

- Haftungsausschluss und
Sicherheitsvorschriften — Auf einen Blick

Manuales

- Guia de inicio répido

- Renuncia de responsabilidad y
directrices de seguridad

Guides d’utilisateur

- Guide de démarrage rapide

- Clause d’exclusion de responsabilité et
consignes de sécurité — Version courte

Manuali

- Guida rapida

- Limitazioni di responsabilita e direttive
sulla sicurezza - Panoramica

Handleidingen

- Beknopte snelstartgids

- Disclaimer en veiligheidsrichtlijinen —
In één oogopslag

Manuais

- Guia de Inicio Rapido

- Isencao de Responsabilidade e
Diretrizes de Seguranga — Em
Resumo

PykoBoacTsa

- Kpa‘rKoe PYKOBOACTBO MOJib30BaTENA

- BasBeHvie 06 oTkase oT
OTBETCTBEHHOCTMN 1 PYKOBOACTBO MO
TexHnke 6e30nacHoCTV — 0630p

FINY
&l cadl Us ¢
sy A = Aoy Al M) Olals] ¢

T

x7

Vision Marker
Sichtmarkierungen
Marcador de vision
Marqueur visuel
Marcatore visivo
Marcador de visdo

OnosHaBaTeNbHbI
MapKep
B, e

x48 (+2)*

B1

Mecanum Wheel Roller

Mecanum-Radwalze

Rodillo de la rueda Mecanum

Rouleau pour roue Mecanum

Rullo della ruota meccano

Rolo de roda Mecanum

Ponvk koneca MnoHa
Mecanum s 5,5,

"
"
"
"
“(
!
"
"
"
"

x1

C1

Blaster (Gel Bead Container
included)

Gel-Kugelchenwerfer (Blaster;
inklusive Behalter fur Gel-
Kugelchen)

Lanzador (contenedor de perlas
de gel incluido)

Blaster (contenant de billes de
gel inclus)

Lanciatore (Contenitore pallini gel
incluso)

Detonador (recipiente de esferas
de gel incluido)

Bnactep (koHTenHep ans
reneBbIX LLAPUKOB

(G102 oMo 3,5 Dslo) ymdal) Sla

+x) refers to the quantity of spare items included in the package.

+X) bezieht sich auf die Anzahl der im Paket enthaltenen Ersatzteilartikel.

+X) se refiere a la cantidad de elementos de repuesto incluidos en el paquete.
+ x) fait référence a la quantité d’articles de rechange inclus dans I'emballage.
+X) si riferisce alla quantita di pezzi di ricambio inclusi nella confezione.

+X) bezieht sich auf die Menge der im Paket enthaltenen Ersatzteile.

+x) fait référence a la quantité d'articles de rechange inclus dans le colis.

+X) verwijst naar het aantal reserveartikelen in het pakket.

+X) refere-se a quantidade de itens sobresselentes incluidos na embalagem.
+X) KONIMYECTBO 3anacHbIX MPeAMETOB, BK/IIOHEHHbIX B KOMMIEKT.

Boel § Liwall Sl g &S Yl 5 (XH)



x4

M3508|

D1

Brushless Motor and ESC
Blrstenloser Motor und ESC
Motor sin escobillas con ESC
Moteur sans balais et ESC
Motore brushless con ESC
Borstelloze motor en ESC
Motor sem escovas e ESC
BecLueTouHbI auratens 1
ESC

ESCs sts 3 05w 9

x4

E1

Damping Ring Bracket
Dampfungsringbtgel
Soporte del amortiguador
Support de fixation du moyeu
Staffa anello smorzatore
Beugel voor dempingsring

Suporte do anel de
amortecimento
KpoHLWTenH pemndupytoLlero
KosnbLia

sy dils dags

— x1

E2

Bottled Gel Beads

Flasche Gel-Kugelchen

Perlas de gel embotelladas

Billes de gel en flacon

Confezione di pallini gel

Gelkogels in fles

Esferas de gel em frascos

["eneBble LWapVIKM B KOHTENHEPE
Slelz § Slme dodla Slo

x1

Gimbal

Gimbal

Estabilizador

Nacelle

Stabilizzatore

Gimbal

Suspensao cardan

Crabunmnsatop
ol g3

x1

G1

Camera
Kamera
Cémara
Caméra
Fotocamera
Camera
Cémara
Kamepa

[P

H1
Front Axle Cover

Frontachsenabdeckung des
Fahrgestells

Cubierta del eje frontal
Couvercle d’essieu avant
Copertura asse anteriore
Hoes voor voorste as
Tampa do eixo dianteiro
Kpeblwka nepefHero mocta
ALYl el slhae

H2

Front Axle Module Base
Frontachsenmodulrahmen
Mddulo base del eje frontal
Base du module d’essieu avant
Base del modulo asse anteriore
Basis voor voorste as-module

Base do médulo do eixo
dianteiro

MogyibHoe ocHOBaHMe
nepenHero Mocta

oYl ekl Busg Basl

H3

Chassis Cover
Attached to the chassis middle
frame before delivery.
Fahrgestellabdeckung
Wird vor der Auslieferung
am Fahrgestellmittelrahmen
befestigt.
Cubierta del chasis
Se adjunta al bastidor central del
chasis antes de la entrega.
Couvercle du chassis
Monté sur le cadre central du
chéssis avant la livraison.
Copertura telaio
Fissato alla cornice del telaio
intermedio prima della consegna.
Hoes voor chassis
Bevestigd aan het middelste
frame van het chassis voor
levering.
Tampa do chassis
Montada na estrutura intermédia
do chassis antes da entrega.
Kpbllwka gns waccn
Kpenutcs k cpegHelt pame
Luaccy nepep, 4OCTaBKOM.
dpwlid] elhe
skl U3 dealad) oYl YL by
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H4

Chassis Middle Frame

(Intelligent Battery included)

Fahrgestellmittelrahmen

(inklusive Intelligent

Battery)

Chasis de la estructura

central (Bateria inteligente

incluida)

Cadre central du chéssis

(batterie intelligente

incluse)

Cornice telaio intermedio

(batteria intelligente

inclusa)

Middenframe chassis

(inclusief intelligente accu)

Estrutura intermédia do

chassis (bateria inteligente

incluida)

CpenHsasa pamva Laceu

(c akkyMynsITOPOM

Intelligent Battery)

S dpladl) awlsl) hwsYl LY
e

10

H5

Chassis Cabin Cover

Attached to the chassis

middle frame before delivery.

Fahrgestellabdeckung

(Kabine)

Wird vor der Auslieferung

am Fahrgestellmittelrahmen

befestigt.

Cubierta frontal del chasis

Se adjunta al bastidor

central del chasis antes de la

entrega.

Couvercle de la cabine du

chassis

Monté sur le cadre central du

chassis avant la livraison.

Copertura cabina telaio

Fissato alla cornice del

telaio intermedio prima della

consegna.

Hoes voor cabine van chasis

Bevestigd aan het middelste

frame van het chassis voor

levering.

Tampa da cabine do chassis

Montada na estrutura

intermédia do chassis antes

da entrega.

KpblLka kabyHbI LWaccu

KpenuTtcs kK cpegHelt pame

Luaccu nepep, OCTaBKOM.

dealidl &S slas

cpsbedl U3 dalad) JawsYl HbYL b ye

11

Hit Detector
Treffersensor
Detector de impactos
Détecteur d’'impact
Rilevatore di colpi
Detector voor treffers
Detetor de choque
[LetexTOp yoapos
elalaoYl (i3S g

J1
Intelligent Controller

Intelligente
Fernsteuerung

Controlador inteligente
Contrdleur intelligent
Centralina intelligente
Intelligente controller
Controlador inteligente
VIHTennekTyaneHbIn
KOHTpONNep

LSU (Sodll Bams

K1

Speaker
Lautsprecher
Altavoz
Haut-parleur
Altoparlante
Luidspreker
Altifalante
LnHamnk

Osall ;Se



L1

Left-Threaded Inner Hub
Linkslaufige innere Nabenhalfte
Parte interior de rueda de
disefio izquierdo

Jante intérieure a axe diagonal
gauche

Mozzo interno (orientamento a
sinistra)

Binnennaaf met linkse
schroefdraad

Cubo interno com rosca
esquerda

BHYTpeHHsAS cTynuua ¢ nesou
pesbbon

PRI ROUNTYRYESRY ISYVNY]

x2

L2

Left-Threaded Outer Hub
Linkslaufige duBere Nabenhalfte
Parte exterior de rueda de
disefio izquierdo

Jante extérieure a axe diagonal
gauche

Mozzo esterno (orientamento a
sinistra)

Buitennaaf met linkse
schroefdraad

Conector externo com rosca
esquerda

BHelwHas cTynuua ¢ nesom
pesbbon

3l sl ol ekl

L3

Right-Threaded Inner Hub
Rechtslaufige innere Nabenhalfte
Parte interior de rueda de disefio
derecho

Jante intérieure a axe diagonal
droit

Mozzo interno (orientamento a
destra)

Binnennaaf met rechtse
schroefdraad
Cubo interno com rosca direita
BHyTpeHHss cTynmua ¢ npason
pesbbon

069 slll Sl et

L4

Right-Threaded Outer Hub
Rechtslaufige duBere
Nabenhélfte

Parte exterior de rueda de disefio
derecho

Jante extérieure a axe diagonal
droit

Mozzo esterno (orientamento a
destra)

Buitennaaf met rechtse
schroefdraad
Conector externo com rosca
direita
BHeluHss cTynnua ¢ npasow
pesbbon

KT RO SESYeNt]

x4

L5

Mecanum Wheel Damping Ring
Démpfungsring fur das
Mecanum-Rad

Amortiguador de la rueda
Mecanum

Moyeu pour roue Mecanum
Anello smorzatore della ruota
meccano

Dempingsring voor Mecanum-
wielen

Anel de amortecimento da roda
Mecanum

LemncmpyroLLiee KoNbLO Koneca
VinoHa

Mecanum dlze awss il

x4

L6

Motor Mounting Plate
Mecanum-Rad Montageplatte
Placa de montaje del motor
Plaque de support du moteur
Piastra di supporto del motore
Montageplaat motor
Placa de montagem do motor
MoHTa)xHast mnacTHa
asurarens

Grodkl oS5 dog)

&

x1

L7
Screwdriver Handle
Schraubendrehergriff
Mango del destornillador
Manche de tournevis
Manico di cacciavite
Handgreep schroevendraaier
Punho da chave de parafusos
Pykositka 0TBEpTKM

ikl ke

M1

Intelligent Battery Charger
Intelligent Battery Ladegerat
Cargador de Bateria Inteligente
Chargeur de Batterie Intelligente
Caricabatterie intelligente
Intelligente acculader
Carregador de bateria inteligente
3apsigHoe YCTPONCTBO
akkymynsaropa Intelligent Battery
§3 by gl

1



x1

N1

Chassis Left Armor
Fahrgestellpanzerung (links)
Parachoques izquierdo
Blindage gauche du chassis
Corazza telaio sinistra
Linker bepantsering voor chassis
Armadura esquerda do chassis
JleBasi 6poHs waccu

¥ Al glyd

x1

N2

Chassis Right Armor
Fahrgestellpanzerung (rechts)
Parachoques derecho
Blindage droit du chassis
Corazza telaio destra

Rechter bepantsering voor
chassis

Armadura direita do chassis
[MpaBasi 6poHs waccun
e alid) glyd

x1

N3

AC Power Cable

Varies by region.

Netzkabel

Je nach Region unterschiedlich.

Cable de alimentacién AC

Varfa segun la region.

Cable d’alimentation CA

Varie selon les régions.

Cavo di alimentazione CA

Varia in base alla localita di acquisto.

Netvoedingskabel

Varieert per regio.

Cabo de alimentagdo CA

Varia consoante a regiéo.

Kabenb n1TaHns nepemMeHHoro Toka

3aBK1CUT OT permoHa.
sk L Bl LS
L) s Calisy

P1

Chassis Front Armor
Fahrgestellpanzerung (vorne)
Parachoques delantero
Blindage avant du chassis
Corazza telaio frontale
Voorste bepantsering voor
chassis
Armadura frontal do chassis
[MNepenHas 6poHs Lwaccu
ALY dulidl g1y

12

Chassis Rear Armor
Fahrgestellpanzerung (hinten)
Blindaje trasero del chasis
Blindage arriére du chassis
Corazza telaio posteriore
Achterste bepantsering voor
chassis

Armadura traseira do chassis
3agHsaa 6poHs LWwaccu

AL alsl g1

Safety Goggles
Schutzbrille

Gafas de seguridad
Goggles de sécurité
Occhiali protettivi
Veiligheidsbril
Oculos de seguranca
3alyTHbIE OYKM

Sl OolyUss

Q1

Screw Box A

Schraubensatz A

Caja de tornillos A

Boite a vis A

Scatola di viti A

Schroevendoos A

Caixa de parafusos A

Kopobka A ¢ BUHTamu
A B Bsaio



The screw box A includes the following items:

Der Schraubensatz A enthélt die folgenden Teile: @
La caja de tornillos A incluye los siguientes elementos:

La boite a vis A inclut les éléments suivants : ’ @
La scatola di viti A comprende i seguenti articoli:

De schroevendoos A bevat de volgende onderdelen:
A caixa de parafusos A inclui os seguintes itens:

CocTtasnsioLyie Kopobku A ¢ BUHTaMK:

e.

A polisll A GBI Bsdio ek

@ Front Rubber Stop @ T3 Screw
Vorderer Gummi-Stopper T3-Schraube
Tope frontal de goma Tornillo T3
Butée en caoutchouc avant Vis T3
Stoppino di gomma frontale Vite T3
Rubberen stop voor voorkant Schroef: T3
Batente de borracha frontal Parafuso T3
MepenHunin pe3HOBbIA YNop BuHT T3

dualol &blhae dama T3 2y

@ T2 Screw @ M4-B Screw @ M4-A Screw
T2-Schraube M4-B-Schraube M4-A-Schraube
Tornillo T2 Tornillo M4-B Tornillo M4-A
Vis T2 Vis M4-B Vis M4-A
Vite T2 Vite M4-B Vite M4-A
Schroef: T2 Schroef: M4-B Schroef: M4-A
Parafuso T2 Parafuso M4-B Parafuso M4-A
BuHT T2 BuHT M4-B BuHT M4-A

T2 25 M4-B s M4-A ey

x15*

@ M3-B Screw
M3-B-Schraube
Tornillo M3-B
Vis M3-B
Vite M3-B
Schroef: M3-B
Parafuso M3-B
BuHT M3-B

M3-B ¢,

©
x2
Rubber Shock Ring

Aufprallgummiring
Arandela de goma

Anneau d’amortissement en

caoutchouc

Anello di gomma ammortizzante
Rubberen schokring
Anel de choque de borracha

PeanHoBoe konbLo
amopTm3aropa

dblhe Gloao il

x76*

M3-A Screw
M3-A-Schraube
Tornillo M3-A
Vis M3-A
Vite M3-A
Schroef: M3-A
Parafuso M3-A
BuHT M3-A
M3-A (e

—

@ #1 Screwdriver Bit

Schraubendreherbit 1
Punta de
destornillador n° 1
Embout de tournevis
Ne 1

Punta per cacciavite
N. 1

Bit #1

Ponta de chave de
parafusos n.° 1
HakoHeuHNK
oTBepTKN Nel

1 8, dall &)

* Refers to the quantity with spare items included in the package.
* Bezieht sich auf die Menge der im Paket enthaltenen Ersatzteile.
* Se refiere a la cantidad con elementos de repuesto incluidos en el paquete.
* Fait référence a la quantité avec les articles de rechange inclus dans I'emballage.
* Si riferisce alla quantita di pezzi di ricambio inclusi nella confezione.
*Verwijst naar de hoeveelheid met reserveartikelen in het pakket.
* Refere-se a quantidade com itens sobressalentes incluidos na embalagem.
* KonnyecTBo 3amacHbix MPEAMETOB, BK/TIOHEHHbIX B KOMMIEKT.
Bl § Eeall Lall ghd &S J) a5




x1 x1 x1 x1
R1 S1 S2 S3 S4
Motion Controller X-Shaped Front Shaft Cable Retainer Mecanum Wheel Mounting Grease
Bewegungssteuereinheit ~ Cover Kabelhalterung Plate Schmierfett
Controlador de X-férmige vordere Fijador de cables Mecanum- Aceite
movimientos Getriebeabdeckung Dispositif de retenue de Radmontageplatte Graisse
Contréleur de Cubierta frontal en X del cables Placa de montaje de Olio lubrificante
mouvements eje central Fermacavi ruedas Mecanum Vet
Motion Controller Couvercle d’arbre avant Kabelhouder Support de montage de Massa lubrificante
Bewegingscontroller en forme de X Retentor do cabo roue Mecanum Crviaora
Controlador de movimento Motion Controller Dukcatop Kabeneit Piastra di supporto della "
KoHTponnep psikerms  X"Vormige hoes voor LS elute ruota meccano =
S0 § ol 315 voorste as : Montageplaa}t voor
- Tampa do eixo dianteiro Mecanum-wielen
em forma de X Placa de montagem da
MepenHsist X-o6paaHast roda Mecanum
X St e oalell sgesdl sl MoHTaxKHas nnacTuHa
N koneca /noHa
Mecanum ies S5 dos)
v 35 cm 23 cm 12 cm
x1 x1 x1 x2 x6
S5 S6 S7 S8 S9
Masking Tape Camera Cable Data Cables Data Cables Data Cables
Kreppband Kameradatenkabel Datenkabel Datenkabel Datenkabel

Cinta de enmascarar
Ruban-cache adhésif
Nastro adesivo
Afplaktape

Fita adesiva

MackunposoyHas
neHTa

oY b

14

Cable de la camara
Cable de caméra
Cavo fotocamera
Camerakabel
Cabo da camara
Kabenb kamepbl

1 5al801 LS

Cables de datos

Cables de transfert de
données

Cavi dati
Gegevenskabels
Cabos de dados

Kabenn nepegayn gaHHbIX
SBLJI oS

Cables de datos

Cables de transfert
de données

Cavi dati
Gegevenskabels
Cabos de dados

Kabenn nepegayn
OaHHbIX

bl SIS

Cables de datos

Cables de transfert
de données

Cavi dati
Gegevenskabels
Cabos de dados

Kabenn nepegayn
OaHHbIX

Sbldl SIS



T
Infrared Distance Sensor (TOF)
Infrarot-Abstandssensor (TOF)
Sensor de distancia por infrarrojos
(TOF)
Capteur de distance infrarouge
Sensore distanza a infrarossi
(TOF)
Infrarode afstandssensor (TOF)
Sensor de distancia por
infravermelhos (TOF)
VHpakpacHbii gaTymnk
paccTosHusa (TOF)

(TOF) sl ool oo dss¥l dluse piciuns

U1

Chassis Extension Platform
Fahrgestell-
Erweiterungsplattform
Plataforma de extension del
chasis

Plate-forme d’extension du
chassis

Piattaforma di estensione telaio
Uitbreidingsplatform voor chassis
Plataforma de extensao do
chassis

BblaBirkHas nnatdopma Lwaccu

auldd) g date

V1

Screw Box B

Schraubensatz B

Caja de tornillos B

Boite a vis B

Scatola di viti B

Schroevendoos B

Caixa de parafusos B

Kopobka B ¢ BuHTamm
B el Gsuo

WA1

Robotic Arm (1 of 2)
Roboterarm (1 von 2)
Brazo robdtico (1 de 2)
Bras robotique (1 sur 2)
Braccio robotico (1 di 2)
Robotarm (1 van 2)
Braco robdtico (1 de 2)

Po6oTranpoBaHHas
pyka (1 13 2)

(2 55 1) ds29,0 1,0




The screw box B includes the following items:

Der Schraubensatz B enthélt die folgenden Teile:
La caja de tornillos B incluye los siguientes elementos:
La boite a vis B inclut les éléments suivants :

La scatola di viti B comprende i seguenti articoli:
De schroevendoos B bevat de volgende onderdelen:

®

A caixa de parafusos B inclui os seguintes itens:
CocTtaBnsioLume Kopobku B ¢ BuHTamu:

AW ol B (el Ssuto padn

S x54*

(@

Schroef: M3-E Schroef: M3-D

M3-E Screw M3-D Screw M3-C Screw
M3-E-Schraube M3-D-Schraube M3-C-Schraube
Tornillo M3-E Tornillo M3-D Tornillo M3-C
Vis M3-E Vis M3-D Vis M3-C

Vite M3-E Vite M3-D Vite M3-C

Schroef: M3-C

Parafuso M3-E Parafuso M3-D Parafuso M3-
BuHT M3-E BuHT M3-D BuHT M3-C
M3-E (¢, M3-D (2, M3-C
x6* x1
@ M3-H Screw @ #2 Screwdriver Bit @ Multi-tool @
M3-H- Schraubendreherbit 2 Multitool
Schraube Punta de . Multiherramienta
Tornillo M3-H destornillador n° 2 ‘ Multi-outil
) Embout de tournevis
Vis M3-H N° 2 Strumento
Vite M3-H Punta per cacciavite multiuso
Schroef: M3-H N. 2 Multi-tool
Parafuso M3-H Bit #2 Multi-ferramentas
_ Ponta de chave de _
BuHT M3-H parafusos n.° 2 MHOFO(beHKLI,I/IO
M3-H o HakoHeuHMK HabHo
oTBepTKN Ne2 HCTPYMEHT
2 35 dall L3 Olga¥l susie

@)
a0

M3 Lock Nut

M3 Sicherungsmutter
Tuerca de seguridad M3
Boulon verrou M3
Controdado M3
Borgmoer: M3

C Porca de blogueio M3

CronopHas raka M3

G M3 Ui Dgelo
x1
Buffer Ring M3-F Hex Stud @
Pufferring M3-F-
Anillo de gechsiantschraTbe
amortiguacion 210 Nexagona
Anneau Boulon hexagonal
tampon M3-F
Anello Prigioniero
ammortizzatore  esagonale M3-F
Bufferring Zeskantbout: M3-F
Anel de tamp&o ,\Pﬂ%r_”,? hexagonal
Sawyrhoe LLlecTurpaHHbIin
KoJbLo BUHT M3-F
Ble 23l M3-F i s

x10*

Cable Clamp
Kabelklemme

Abrazadera de
cable

Pince-cable

Morsetto per cavi

Kabelklem

Grampo do cabo

3axum ans kabens
WL elede

=

x5*

M3-G Hex Stud
M3-G-
Sechskantschraube
Perno hexagonal
M3-G

Boulon hexagonal
M3-G

Prigioniero
esagonale M3-H
Zeskantbout: M3-G
Perno hexagonal
M3-G

LLlecTurpaHHbIn
BUHT M3-G

M3-G gl slowes

* Refers to the quantity with spare items included in the package.
* Bezieht sich auf die Menge der im Paket enthaltenen Ersatzteile.
* Se refiere a la cantidad con elementos de repuesto incluidos en el paquete.
* Fait référence a la quantité avec les articles de rechange inclus dans I'emballage.
* Si riferisce alla quantita di pezzi di ricambio inclusi nella confezione.
*Verwijst naar de hoeveelheid met reserveartikelen in het pakket.
* Refere-se & quantidade com itens sobressalentes incluidos na embalagem.
* KonmyecTBo 3anacHbIX MPeaMeToB, BKIIOYEHHbIX B KOMMIEKT.
gl § dunahl Ll g Ao ) pi5
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x1

X1

Robotic Arm Connecting
Rod #1
Verbindungsstange des
Roboterarms 1

Biela del brazo robdtico n° 1
Barre de connexion du
bras robotique N° 1

Asta di collegamento
braccio robotico N. 1
Verbindingsstang
robotarm #1

Haste de ligagcao n.° 1 do
brago robdtico
CoeauHNTENBHbIN
CTep>KeHb
PO6OTU3MPOBAHHOM PYKI
Ne1

1635 dsgus )l ghll deoys anid

x1

X2

Robotic Arm Connecting
Rod #2
Verbindungsstange des
Roboterarms 2

Biela del brazo robdtico n° 2
Barre de connexion du
bras robotique N° 2

Asta di collegamento
braccio robotico N. 2
Verbindingsstang robotarm
#1

Haste de ligagao n.° 2 do
brago robdtico
CoeauHNTENBHBIN
CTep>KeHb
PO6OTN3MPOBAHHOM PYKI
Ne2

2 (35 a5, gl deoss uwdd

X3
Robotic Arm Connecting
Rod #3
Verbindungsstange des
Roboterarms 3

Biela del brazo robdtico n° 3
Barre de connexion du
bras robotique N° 3

Asta di collegamento
braccio robotico N. 3
Verbindingsstang robotarm
#1

Haste de ligagao n.° 3 do
brago robdtico
CoeuHNTENBHBIN
CTep>KeHb
PO6OTN3MPOBAHHOM PYKI
Ne3

3 03, &89l glhdl Joog owdd

Power Connector Module

Stromanschlussmodul
Maodulo conector de
alimentacion

Module de connexion de
I"alimentation

Modulo connettore di
alimentazione

Module voor
stroomaansluiting
Mdédulo do conector de
alimentagao

Mogynb pasbema nuTaHms

Bl Lose dums

Front Axle Extension
Platform

Plattform zur Verlangerung
der Vorderachse
Plataforma de extensién
del eje delantero
Plate-forme d’extension
de I'essieu avant
Piattaforma di estensione
asse anteriore
Uitbreidingsplatform
voorste as

Plataforma de extensao
do eixo dianteiro
BbigBikHas nnatdgopma
nepegHero Mocta

ALY skl wuE daie

Sensor Adapter
Sensoradapter
Adaptador del sensor
Adaptateur du capteur
Adattatore sensore
Sensor-adapter
Adaptador do sensor
AanTep oN1s gatdvka
sediad] Glye

Robotic Arm Base
Roboterarmbasis
Base del brazo robdtico
Base du bras robotique
Base braccio robotico
Basis robotarm
Base do brago robdtico
Baza
PO6OTN3MPOBAHHOM
pyKu

399! ghdl Busld

x1
Z2
Robotic Arm (2 of 2)
Connecting Rod
Roboterarm (2 von 2)
Verbindungsstange
Brazo robdtico (2 de 2)
Biela
Bras robotique (2 sur 2)
Barre de connexion
Asta di collegamento
braccio robotico (2 di 2)
Verbindingsstang voor
robotarm (2 van 2)
Haste de ligagao do brago
robdtico (2 de 2)
CoeanHnTeNbHbIA
CTepXKeHb
POBOTN3NPOBAHHONM PYKU
(2un32)

Jeoss wdd (2 50 2) disis) glid

S)
x1

Z3
Robotic Arm (2 of 2) Long
Rod
Roboterarm (2 von 2)
Lange Stange
Brazo robdtico (2 de 2)
Barra larga
Bras robotique (2 sur 2)
Barre longue
Asta lunga braccio
robotico (2 di 2)
Lange staaf voor robotarm
(2 van 2)
Haste longa do brago
robético (2 de 2)

LNVHHbIA CTepXKeHb
POB6OTU3MPOBAHHOM PYKI
(2uns2)

disb i (2 50 2) d529) g5

&

x1
Z4
Robotic Arm (2 of 2) Short
Rod
Roboterarm (2 von 2)
Kurze Stange

Brazo robdtico (2 de 2)
Barra corta

Bras robotique (2 sur 2)
Barre courte

Asta corta braccio
robotico (2 di 2)

Korte staaf voor robotarm
(2 van 2)

Haste curta do brago
robético (2 de 2)

KopoTkuin cTepkeHb
POBOTN3MPOBAHHOM PYKU
(2wn32)

b e (2 50 2) A3g0s) g3
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P

Z5
Robotic Arm Limit Block

Begrenzungsblock des
Roboterarms
Obstruccion de limite del
brazo robdtico
Butée de limitation du
bras robotique
Blocco limite braccio
robotico
Eindblok robotarm
Bloco de limite do brago
robotico
Brok pobotnsmnposaHHom
pykun

A3gs )l glhHdl a> AS

Z6

Robotic Arm Support
Base

Roboterarmtréger-Basis
Base de apoyo del brazo

robético

Base de support du bras

robotique

Base supporto braccio
robotico

Steunpunt robotarm

Base de suporte do brago

robético
OcHoBaHve

PO60TN3MPOBAHHON PYKM

135391 gyl peo 3usls

z7

Robotic Arm Cable Fixer

Roboterarm Kabelfixierer

Brazo robético fijador de

cables

Fixation du cable du bras

robotique

Fissatore cavi braccio

robotico

Kabelbevestiging robotarm

Fixador de cabo do braco

robotico

Ddukcarop kabens

POBOTU3MPOBAHHOM PYKM
i359,0) el LS e

Z8

Robotic Arm Triangle Link
Roboterarm
Dreieckstange

Brazo robdtico Triangulo
Enlace

Appairage triangulaire du
bras robotique
Collegamento triangolo
braccio robotico
Driehoekige verbinding
voor robotarm

Ligagao do tridngulo do
brago robético
TpeyrosbHbiii
CoefyHNTENb
POBOTU3MPOBAHHOW PYKM
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TOF Mounting Bracket
Abstandssensor-
Montagehalterung
Soporte de montaje TOF
Support de fixation TOF
Staffa di montaggio TOF
TOF-montagebeugel
Suporte de montagem
TOF

Kpennerne TOF
TOF s aas

x1

Z10

Speaker Support
Extension

Erweiterung der
Lautsprecherhalterung
Extension del soporte del
altavoz

Extension du support du
haut-parleur

Estensione supporto
altoparlante

Verlenging van de
luidsprekersteun
Extenséo do suporte do
altifalante

YO vHeHve KpenneHns
0119 OVHaM1Ka
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Z11

Servo Gear
Servogetriebe
Servomotor
Engrenage Servo
Servoriduttore
Servo-tandwiel
Engrenagem servo
Koneco cepsomoTopa

2358 o3

x1

x1

Z12

Servo Gear Buffer
Servogetriebepuffer
Tampdn del servomotor
Tampon de I'engrenage
Servo

Ammortizzatore
servoriduttore
Servo-tandwielbuffer
Tampao de engrenagem
servo

Bydep koneca
cepBoOMOTOPa
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AA1
Gripper
Greifer
Pinza
Pince
Pinza
Grijper
Garra
CxBat

hile

x1

AB1

Rear Extension Platform
Hintere
Erweiterungsplattform
Plataforma de extension
trasera

Plate-forme d’extension
arriere

Piattaforma estensione
posteriore
Uitbreidingsplatform
achterkant

Plataforma de extensao
traseira
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[ 9cm x1
x1 x1 x1
AB5
14 cm x3

AB2 AB3 ABG6
Camera Extension Cable Y-Cable Data Cables Extension Cable
Kamera-Verlangerungskabel Y-Kabel Datenkabel Verlangerungskabel
Cable de extension de la Cable Y Cables de datos Cables de datos
camara CébleenY Cables de transfert de Extension de céble
Cable d’extension de la CavoayY données Prolunga
caméra Y-kabel Cavi dati Verlengkabel
Prolunga fotocamera Cabo Y Gegevenskabels Cabo de extenséo
Verlengkabel voor camera PasseTBUTENb Cabos de dados YpnmHuTenb
Cabo de extensdo da camara Y g Kabenv nepepasuv AaHHbIX Soaadl LS
YAMHUTENb Kamepb! Sl ol

WLV IS

AB7 AC1 AC2 AD1 AE1
L-shaped Extension Cable Robotic Arm (2 of 2) Straight Connecting Rod ~ Robotic Arm Endpoint Servo
L-férmiges Roboterarm (2 von 2) Gerade Verbindungsstange Bracket Servo
Verlangerungskabel Brazo robético (2 de 2) Biela recta Endpunkthalterung des Servo
Cable de extension en Bras robotique (2 sur 2) Barre de connexion droite  Roboterarms Servo
forma del Braccio robotico (2 di2)  Asta di collegamento diritta Soporte getl extremo del Servo
Céble rallonge en L Robotarm (2 van 2) Rechte verbindingsstang Srazo rr?d(‘) 'Cto, i d Servo
Prolunga a L Brago robético (2 de 2) Haste de ligag&o reta upport ¢ extremite au Servo
L-vormige verlengkabel , . bras robotique

9 9 Po6oTuaMpoBaHHas pyka  MpsMoil COeauHITENbHbIN .y . CepBoMoTOp

= Staffa limite meccanico
Cabo de extenséo em (2132 CTEPXeHb : ;
forma de L braccio robotico 5il3e
L-06pasHblil YO/ MHITENL (2 65 2) dms,) g1 et Jeosi w38 Beugel voor eindpunt van
robotarm

L Gy S (e waz Uis Suporte do terminal do
brago robdtico
KpOHLUTENH KpenieHmns
POBOTU3MPOBAHHON PyKV
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Introduction

The RoboMaster™ EP is an educational expansion set inspired by the DJI™ RoboMaster robot competition, which
can be assembled into a Warrior or an Engineer form. The Warrior form offers comprehensive control and an
immersive driving experience, thanks to the omnidirectional chassis, agile Mecanum wheels, flexible gimbal, and
stable, low-latency image transmission in the first person view (FPV). Users can also target objects and compete
against other robots using the blaster.

With the robotic arm, gripper, and SDK, the Engineer form provides comprehensive tutorials and practical scenarios
for further learning, more varied competition, and more fun overall.

In addition, the RoboMaster EP provides power and communication ports for commonly used open source
hardware platforms and multiple access points for sensors, so users can be even more creative with their
educational expansion set.

Downloading the RoboMaster App and Watching Tutorial Videos

RoboMaster App Tutorial Videos

Search for the RoboMaster app in the App Store or Google Play or scan the QR code to download the app on your
mobile device.

Visit the official DJI website https://www.dji.com/robomaster-ep/video or go to the app and enter the Guide page to
watch the tutorial videos for assembly and use. You can also assemble the robot according to the assembly guide
in the quick start guide.

& « The RoboMaster app supports iOS 10.0.2 or later or Android 5.0 or later.
» Users can also download the RoboMaster software for Windows or Mac from the official DJI website on a computer to
control the robot with a keyboard and mouse. https://www.dji.com/robomaster_app.

@) After assembly, use your DJI account to activate the robot in the RoboMaster app. Activation requires an internet connection.

Internet

Specifications

Structure
Dimensions Warrior: 320x240x270 mm; Engineer: 390x245x330 mm
Weight Warrior: Approx. 3.4 kg; Engineer: Approx. 3.3 kg

Intelligent Controller
Operating Frequency 2.4 GHz, 5.8 GHz, 5.1 GHz (limited to indoor use)
Intelligent Battery

Capacity 2400 mAh
Charging Voltage 12.6V
Battery Type LiPo 3S
Energy 25.92 Wh
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Preparation 3. Preparing the Screwdriver

& Wear the safety goggles to avoid injuring your
eyes while assembling the components.

1. Preparing the Gel Beads

it Refer to the label on the bottle for The package includes a screwdriver handle and two
more information on how to soak bits. The #1 bit is used with screw box A. The smaller
the gel beads properly before end is for T2 screws, while the larger end is for the
‘z‘% assembly. other screws in screw box A. The #2 bit is used with
~— screw box B. The smaller end is for all the screws in
screw box B, while the larger end is not used. Make
sure to use the screws with a suitable bit.
2. Charging the Battery 4. Legend
Refers to the accessories required
including such information as the
screw model and quantity. For
x6 example, the description in this
illustration indicates that six screws
of the M3-A model are required.
Charge the battery to bring it out of hibernation Indicates that the bottom of the
before using for the first time. *— robot is displayed.

o111 Refers to where the required
accessories are located in the screw

/ @ P — box.

100-240 V
50-60 Hz

-

5. Cable Connection Instructions

Connect the black, orange, and red cables to the
ports with the corresponding color.

Charging Time: Approx. 1 hour and 30 min. & Follow the instructions for cable connection and
wiring to avoid cable damage.



Einfiihrung

Der RoboMaster™ EP ist ein padagogisches Erweiterungsset, das vom DJI™ RoboMaster-Roboterwettbewerb
inspiriert ist und zu einer Krieger- oder Technikerform zusammengesetzt werden kann. Die Kriegerform bietet
dank des omnidirektionalen Fahrgestells, der wendigen Mecanum-Rader, des flexiblen Gimbals und der stabilen,
latenzarmen BildUbertragung in der First-Person-View (FPV) umfassende Kontrolle und ein immersives Fahrerlebnis.
Die Benutzer:innen kénnen auch Objekte anvisieren und mit dem Blaster gegen andere Roboter antreten.

|TM

Mit dem Roboterarm, dem Greifer und dem SDK bietet die Technikerform umfassende Tutorials und praktische
Szenarien flr weiteres Lernen, abwechslungsreichere Wettbewerbe und insgesamt mehr SpaB.

Dartiber hinaus bietet der RoboMaster EP Stromversorgungs- und Kommunikationsanschllsse fir gangige Open-
Source-Hardwareplattformen und mehrere Zugangspunkte flr Sensoren, so dass die Benutzer noch kreativer mit
ihren padagogischen Erweiterungsmoglichkeiten werden kénnen.

Herunterladen der RoboMaster-App und Anschauen von Tutorial-Videos

[=] el

" L

L

RoboMaster-App Tutorial-Videos

Suche im App Store oder bei Google Play nach der RoboMaster-App oder scanne den QR-Code, um die App auf
dein Mobilgerat herunterzuladen.

Besuche die offizielle DJI-Website https://www.dji.com/robomaster-ep/video oder gehe auf die App und rufe die
Anleitungsseite auf, um die Tutorial-Videos fur den Zusammenbau und die Verwendung anzusehen. Du kannst den
Roboter auch gemaB der Montageanleitung in der Kurzanleitung zusammenbauen.

& « Die RoboMaster-App unterstitzt iOS 10.0.2 oder héher oder Android 5.0 oder hoher.
» Benutzer:innen kénnen auch die RoboMaster-Software fur Windows oder Mac von der offiziellen DJI-Website auf einen
Computer herunterladen, um den Roboter Uber Tastatur und Maus zu steuern. https://www.dji.com/robomaster_app.

¢ ) Verwende nach dem Zusammenbau dein DJI-Konto, um den Roboter in der RoboMaster-App zu aktivieren. Fir die
Aktivierung ist eine Internetverbindung erforderlich.

\\\\\\

Spezifikationen

Struktur

Abmessungen Krieger: 320x240x270 mm; Techniker: 390x245x330 mm

Gewicht Krieger: Ca. 3,4 kg; Techniker: Ca. 3,3 kg

Intelligente Fernsteuerung

Betriebsfrequenz 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (beschrankt auf den Einsatz in Gebauden)
Intelligent Battery

Kapazitat 2400 mAh

Ladespannung 12,6 V

Batterietyp LiPo 3S

Energie 25,92 Wh
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Vorbereitung

Trage stets die Schutzbrille, damit du dir beim
Zusammenbau der Komponenten nicht die
Augen verletzt.

1. Vorbereiten der Gel-Kiigelchen

| Auf dem Etikett der Flasche
findest du weitere Informationen
dartber, wie die Gel-Kugelchen
Qp% vor dem Zusammenbau richtig
o/ . . .
~—— einzuweichen sind.

2. Laden der Batterie

Lade die Batterie auf, um sie aus dem Ruhezustand
zu holen, bevor du sie zum ersten Mal benutzt.

100-240V
50-60 Hz

—E =11

©)

Ladezeit: Ca. 1 Stunde und 30 Minuten.

3. Vorbereiten des Schraubendrehers

Das Paket enthalt einen Schraubendrehergriff und zwei
Bits. Bit 1 wird fUr Schraubenkasten A verwendet. Das
kleinere Ende ist fUr die T2-Schrauben, das gréBere
Ende fUr die anderen Schrauben im Schraubensatz

A. Bit 2 wird fir Schraubenkasten B verwendet. Das
kleinere Ende ist fUr alle Schrauben im Schraubensatz
B, wahrend das groBere Ende nicht verwendet wird.
Achte darauf, dass du die Schrauben mit einem
geeigneten Bit verwendest.

4. Erlauterungen

Bezieht sich auf das

erforderliche Zubehdr,
einschlieBlich Informationen wie
Schraubenmodell und -menge. Die
Beschreibung in dieser Abbildung
besagt beispielsweise, dass sechs
Schrauben des Modells M3-A
erforderlich sind.

x06

Zeigt an, dass die Unterseite des
Roboters angezeigt wird.

wl T —\  Zeigt an, wo im Schraubensatz sich
das bendtigte Zubehor befindet.

= /

5.Anweisungen zum Kabelanschluss

SchlieBe die schwarzen, orangefarbenen und roten
Kabel an die Anschllisse mit der entsprechenden
Farbe an.

Befolge die Anweisungen fUr den
Kabelanschluss und die Verkabelung, um
Kabelschéden zu vermeiden.
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Introduccion

El RoboMaster™ EP es un juego de expansién educativo inspirado en la competicién de robots DJI™ RoboMaster,
que puede ensamblarse en forma de Guerrero o de Ingeniero. La forma del Guerrero ofrece un control exhaustivo
y una experiencia de conduccion envolvente, gracias al chasis omnidireccional, las agiles ruedas Mecanum, el
estabilizador flexible y la transmisién de imagenes estable y de baja latencia en la vista en primera persona (FPV).
Los usuarios también pueden apuntar a objetos y competir contra otros robots usando el lanzador.

ITM

Con el brazo robdtico, la pinza y el SDK, el formulario para ingenieros proporciona tutoriales completos y
escenarios practicos para un mayor aprendizaje, una competicion mas variada y mas diversién en general.

Ademas, el RoboMaster EP ofrece puertos de alimentacion y comunicacion para las plataformas de hardware de
codigo abierto mas usadas y multiples puntos de acceso para los sensores, por lo que los usuarios pueden ser aln
mas creativos con su conjunto de ampliaciones educativas.

Descargar la aplicacion RoboMaster y ver los videos tutoriales

Aplicacion RoboMaster Videotutoriales

Busque la aplicacion RoboMaster en la App Store o en Google Play o escanee el cédigo QR para descargar la
aplicacion en su dispositivo movil.

Visite la pagina web oficial de DJI https://www.dji.com/robomaster-ep/video o vaya a la aplicacion y entre en la
pagina de la Guia para ver los videos tutoriales de montaje y uso. También puede montar el robot segun la guia de
montaje de la guia de inicio rapido.

& « | a aplicacién RoboMaster es compatible con iOS 10.0.2 o posterior o con Android 5.0 o posterior.
» L os usuarios también pueden descargar el software RoboMaster para Windows o Mac desde la pagina web oficial de DJI
en un ordenador para controlar el robot con un teclado y un ratén. https://www.dji.com/robomaster_app.

@) Tras el montaje, utilice su cuenta DJI para activar el robot en la aplicacion RoboMaster. Se requiere una conexion a Internet
Internet  para la activacion.

Especificaciones

Estructura
Dimensiones Guerrero: 320x240x270 mm; Ingeniero: 390x245x330 mm
Peso Guerrero: Aprox. 3,4 kg; Ingeniero: Aprox. 3,3 kg

Controlador inteligente
Frecuencia de funcionamiento 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (limitado al uso en interiores)

Bateria inteligente

Capacidad 2400 mAh
Voltaje de carga 12,6V
Tipo de bateria LiPo 3S
Energia 25,92 Wh
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Preparacion

Utilice las gafas de seguridad para evitar
lesiones en los ojos durante el montaje de los
componentes.

1. Preparacion de las perlas de gel

; Consulte la etiqueta dell
frasco para obtener mas
informacioén sobre cémo remojar
‘z’:% correctamente las perlas de gel
~— antes del montaje.

2. Carga de la bateria

Cargue la bateria para sacarla de la hibernacion
antes de usarla por primera vez.

100-240 V
50-60 Hz

Tiempo de carga: Aprox. 1 hora'y 30 minutos

3. Preparacion del destornillador

El paquete incluye un mango de destornillador y dos
puntas. La broca n® 1 se usa con la caja de tornillos
A. El extremo mas pequefio es para los tornillos T2,
mientras que el extremo mas grande es para los
demas tornillos de la caja de tornillos A. La broca

n° 2 se usa con la caja de tornillos B. El extremo
mas pequefio es para todos los tornillos de la caja
de tornillos B, mientras que el extremo mas grande
no se usa. Asegurese de usar los tornillos con una
broca adecuada.

. Leyenda

Se refiere a los accesorios
necesarios, incluyendo
informacién como el modelo de
tornillo y la cantidad. Por ejemplo,
la descripcion de esta ilustracion
indica que se necesitan seis
tornillos del modelo M3-A.

)y Indica que se muestra la parte
> inferior del robot.

o1 T 1T 1T Serefiere ala ubicacion de los
\ | ‘ accesorios necesarios en la caja
=

J de tornillos.

Instrucciones de conexion de los cables

Conecte los cables negro, naranja y rojo a los
puertos con el color correspondiente.

2 Siga las instrucciones para la conexion y el
cableado de los cables para evitar que se danen.

25



Introduction

Le RoboMaster™ EP est un set d’extension éducatif inspiré de la compétition de robots DJI™, qui peut é&tre
assemblé sous forme de Warrior ou d’Engineer. La forme Warrior offre un contréle complet et une expérience
de pilotage immersive, grace au chassis omnidirectionnel, aux roues Mecanum agiles, a la nacelle flexible et a
la transmission d’images stable et a latence faible en vue a la premiére personne (FPV). Les utilisateurs peuvent
également cibler des objets et affronter d’autres robots a I'aide du blaster.

Avec le bras robotique, la pince et le SDK, la forme Engineer fournit des tutoriels complets et des scénarios
pratiques pour un apprentissage plus approfondi, des compétitions plus variées et un plus grand plaisir en général.

De plus, RoboMaster EP fournit des ports d’alimentation et de communication pour les plates-formes matérielles
open source les plus courantes et de multiples points d’accés pour les capteurs, de sorte que les utilisateurs
peuvent étre encore plus créatifs avec leur set d’extension pédagogique.

Téléchargement de I'application RoboMaster et visionnage des tutoriels vidéo

OFhiA0]

" g

E;

Appli RoboMaster Tutoriels vidéo

Recherchez I'application RoboMaster dans I’App Store ou Google Play, ou scannez le code QR pour télécharger
|"application sur votre appareil mobile.

Visitez le site officiel de DJI https://www.dji.com/robomaster-ep/video ou allez sur I'application et entrez dans la
page Guide pour regarder les tutoriels vidéo d’assemblage et d’utilisation. Vous pouvez également assembler le
robot en suivant le guide d’assemblage du guide de démarrage rapide.

& » L'application RoboMaster prend en charge iOS 10.0.2 ou versions ultérieures et Android 5.0 ou versions ultérieures.
» Les utilisateurs peuvent également télécharger le logiciel RoboMaster pour Windows ou Mac sur le site officiel de DJI sur un
ordinateur, de fagon a controler le robot avec un clavier et une souris. https://www.dji.com/robomaster_app.

7 Apres I'assemblage, utilisez votre compte DJI pour activer le robot dans I'application RoboMaster. L’activation nécessite une
connexion a Internet.

Internet

Caractéristiques techniques

Structure
Dimensions Warrior : 320 x 240 x 270 mm ; Engineer : 390 x 245 x 330 mm
Poids Warrior : Environ 3,4 kg ; Engineer : Environ 3,3 kg

Contréleur intelligent
Fréquences de fonctionnement 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (limité a une utilisation en intérieur)

Batterie Intelligente

Capacité 2 400 mAh
Tension de charge 12,6 V
Type de batterie LiPo 3S
Energie 25,92 Wh
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Préparation

Portez les goggles de sécurité pour éviter de
& vous blesser les yeux pendant I'assemblage
des composants.

1. Préparation des billes de gel

; Reportez-vous a I’«létiquette. du
flacon pour plus d’informations
sur la fagcon de faire tremper

‘z‘% correctement les billes de gel
~— avant I'assemblage.

2. Recharge de la batterie

Rechargez la batterie pour la sortir de
I’hibernation avant la premiere utilisation.

®

Temps de charge : Environ 1 heure et 30 minutes

100-240 V
50-60 Hz

—E——(([ 11

3. Préparation du tournevis

[’emballage inclut un manche de tournevis et deux
embouts. L'embout N° 1 est utilisé avec la boite a vis
A. La plus petite extrémité est destinée aux vis T2,
tandis que la plus grande est destinée aux autres vis
de la boite a vis A. Lembout N° 2 est utilisé avec la
boite a vis B. La plus petite extrémité est destinée a
toutes les vis de la boite a vis B, tandis que la plus
grande n’est pas utilisée. Veillez a utiliser les vis avec
un embout approprié.

. Légende
Désigne les accessoires requis,
= y compris des informations telles
= que le modeéle et la quantité de
& x6 . L
vis. Par exemple, la description de
(M3-A)

cette illustration indique que six vis
du modele M3-A sont nécessaires.

X Indique que le bas du robot est
> affiché.

<] *’j—‘T:\\ Indigue I’endroit ol se trouvent les

accessoires requis dans la boite a
A=/ Vis.

. Instructions sur la connexion des cables

Connectez les cébles noir, orange et rouge aux
ports de la couleur correspondante.

Suivez les instructions relatives a la connexion
& et au cablage du céable afin d’éviter
d’endommager le cable.
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Introduzione

RoboMaster™ EP & un set di espansione didattico che si ispira alla competizione di robot DJI™ RoboMaster e
che & possibile assemblare in formato Guerriero o Ingegnere. Il formato Guerriero offre un controllo completo
e un’esperienza di guida immersiva, grazie al telaio omnidirezionale, alle agili ruote meccano, allo stabilizzatore
flessibile e a una trasmissione delle immagini stabile e a bassa latenza nella vista in prima persona (First Person
View, FPV). Inoltre, gli utenti possono mirare a oggetti e competere contro altri robot per mezzo di lanciatori.

|TM

Grazie al braccio robotico, alla pinza e all’SDK, il formato Ingegnere offre tutorial esaustivi e scenari pratici per un
ulteriore apprendimento, competizioni piu diversificate e piu divertimento in generale.

Inoltre, RoboMaster EP ¢ dotato di porte di alimentazione e comunicazione per le piattaforme hardware open
source di normale utilizzo e di diversi punti di accesso per i sensori, per cui gli utenti possono essere ancora piu
creativi con il set di espansione didattico.

Download dell’app RoboMaster e visione dei video tutorial

App RoboMaster Video Tutorial

Cercare I'app RoboMaster nell’App Store o in Google Play oppure scansionare il codice QR per scaricare I'app nel
dispositivo mobile.

Visitare il sito web ufficiale di DJI all’indirizzo https://www.dji.com/robomaster-ep/video oppure accedere alla pagina
Guide (Guida) dell’app per guardare i video tutorial su assemblaggio e utilizzo. E inoltre possibile assemblare il robot
seguendo I'apposita guida disponibile nella guida rapida.

& « |'app RoboMaster supporta iOS 10.0.2 o versioni successive, oppure Android 5.0 o versioni successive.
« Inoltre, gli utenti possono scaricare il software RoboMaster per Windows o Mac dal sito web ufficiale di DJI su un computer,
per controllare il robot con una tastiera e un mouse. https://www.dji.com/robomaster_app.

5 Dopo I'assemblaggio, usare I'account DJI per attivare il robot nell’app RoboMaster. L'attivazione richiede una connessione a
internet.

Internet

Specifiche tecniche

Struttura

Dimensioni Guerriero: 320x240x270 mm; Ingegnere: 390x245x330 mm
Peso Guerriero: ca. 3,4 kg; Ingegnere: ca. 3,3 kg

Centralina intelligente

Frequenza operativa 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (uso limitato agli ambienti chiusi)
Batteria intelligente

Capacita 2.400 mAh

Tensione di ricarica 12,6 V

Modello di batteria LiPo 3S

Energia 25,92 Wh
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Preparazione

Indossare gli occhiali protettivi per evitare di
ferirsi gli occhi durante I'assemblaggio dei
componenti.

1. Preparazione dei pallini gel

-

- Per ulteriori informazioni su come
immergere correttamente i pallini
gel prima dell’assemblaggio,

Q@% consultare I'etichetta posta sulla
X’

~—

bottiglia.

2. Carica della batteria

Caricare la batteria per riattivarlo prima del primo
utilizzo.

100-240 V
50-60 Hz

—E——(([ 11

©)

Tempo di ricarica: ca. 1 ora e 30 min.

3. Preparazione del cacciavite

N. 1 N. 2

La confezione comprende un manico di cacciavite

e due punte. La punta N. 1 & destinata all’'uso per

la scatola di viti A. L'estremita piu piccola & per le

viti T2, mentre quella piu grande € per le altre viti
contenute nella scatola. La punta N. 2 & destinata
all’'uso per la scatola di viti B. L'estremita piu piccola
& per tutte le viti contenute nella scatola, mentre
quella pit grande non ¢ in uso. Accertarsi di usare le
viti con una punta adatta.

4. Legenda
Fare riferimento agli accessori
= necessari, comprese informazioni

= come il modello e la quantita di

viti. Ad esempio, la descrizione di
questa illustrazione indica che sono
necessarie sei viti di modello M3-A.

Indica che € visualizzato il lato
inferiore del robot.

Fare riferimento all’ubicazione degli
accessori necessari all'interno
della scatola di viti.

CHEN

PN = B4

5. Istruzioni sul collegamento dei cavi

Collegare il cavo nero, arancione e rosso alle
porte del colore corrispondente.

Seguire le istruzioni sul collegamento dei cavi e
sul cablaggio, per evitare danni ai cavi.

AN
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Inleiding

De RoboMaster™ EP is een educatieve uitbreidingsset geinspireerd op de DJI™ RoboMaster-robotwedstrijd, die
gebruikt kan worden om een Warrior of een andere Engineer-vorm te bouwen. De Warrior-vorm biedt uitgebreide
controle en een indrukwekkende rijervaring, dankzij het omnidirectionele chassis, de wendbare Mecanum-wielen, de
flexibele gimbal, en de stabiele, beeldoverdracht met lage latentie in de weergave in de eerste persoon (FPV, First
Person View). Ook kunnen gebruikers met de blaster op voorwerpen richten en het tegen andere robots opnemen.

Met de robotarm, grijper en SDK biedt de Engineer-vorm uitgebreide handleidingen en praktische situaties om
verder te leren, gevarieerder wedstrijden te spelen en over het algemeen meer plezier te beleven.

Bovendien heeft de RoboMaster EP stroom- en communicatiepoorten voor veelgebruikte open source hardware-
platforms en meerdere aansluitpunten voor sensoren, zodat gebruikers nog creatiever kunnen zijn met hun
educatieve uitbreidingsset.

De RoboMaster-app downloaden en instructievideo's bekijken

RoboMaster-app Instructievideo's

Zoek naar de RoboMaster-app in de App Store of Google Play of scan de QR-code om de app op uw mobiele
apparaat te downloaden.

Bezoek de officiéle DJI-website https://www.dji.com/robomaster-ep/video, of ga naar de app en ga naar de pagina
Gids om de instructievideo's voor montage en gebruik te bekijken. U kunt de robot ook in elkaar zetten met behulp
van de montagehandleiding in de snelstartgids.

& » De Ronin-app ondersteunt iOS 10.0.2 (of hoger) of Android 5.0 (of hoger).
» Gebruikers kunnen ook van de officiéle DJI-website de RoboMaster-software voor Windows of Mac op een computer
downloaden om zo de robot te kunnen besturen met een toetsenbord en muis. https://www.dji.com/robomaster_app.

@) Gebruik na montage uw DJl-account om de robot in de RoboMaster-app te activeren. Voor activering is een
Internet — internetverbinding nodig.

Technische gegevens

Structuur

Afmetingen Warrior: 320x240x270 mm; Engineer: 390x245x330 mm
Gewicht Warrior: Ongeveer. 3,4 kg; Engineer: Ongeveer. 3,3 kg
Intelligente controller

Bedrijfsfrequentie 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (beperkt tot gebruik binnenshuis)
Intelligente accu

Capaciteit 2400 mAh

Laadspanning 126V

Type accu LiPo 3S

Vermogen 25.92 Wh
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Voorbereiding

Draag de veiligheidsbril, om tijdens het
& monteren van de onderdelen letsel aan uw
ogen te voorkomen.

1. De gelkogels voorbereiden

-
Lees het etiket op de fles voor
meer informatie over hoe u de
gelkogels juist moet weken,
0 .
‘z‘g voordat u ze gaat gebruiken.

2. Opladen van de accu

Voordat u de accu voor het eerst gaat gebruiken,
moet u hem uit de slaapstand te halen door hem
op te laden.

100-240 V
50-60 Hz

Oplaadtijd: Ongeveer 1 uur en 30 min.

3. De schroevendraaier voorbereiden

In de verpakking vindt u een schroevendraaierhandvat
en twee bitjes. Bit #1 wordt gebruikt met
schroevendoos A. Het kleinere uiteinde is voor T2-
schroeven, terwijl het grotere uiteinde voor de andere
schroeven in schroevendoos A is. Bit #2 wordt
gebruikt met schroevendoos B. Het kleinere uiteinde
is voor alle schroeven in schroevendoos B, en het
grotere uiteinde wordt niet gebruikt. Zorg ervoor dat u
de schroeven met het daarvoor geschikt bitje gebruikt.

. Legende
Verwijst naar de vereiste
=) accessoires, inclusief informatie over
= het type schroef en de hoeveelheid.
= x6 Bijvoorbeeld: de beschrijving in
(M3-A)

deze afbeelding geeft aan dat er
zes M3-A-schroeven nodig zijn.

% Geeft aan dat de onderkant van
> de robot wordt weergegeven.

T 17 17 Verwist naar waar de vereiste
| accessoires zich in de
eem=m—  schroevendoos bevinden.

. Instructies voor kabelverbindingen

Sluit de zwarte, oranje en rode kabels aan op de
poorten met de bijbehorende kleur.

Volg de instructies voor kabelaansluiting
& en bedrading om schade aan de kabels te
voorkomen.
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Introducao

O RoboMaster™ EP é um conjunto de expansdo educacional inspirado na competicdo de robds DJI™ RoboMaster,
que pode ser montado em forma de guerreiro ou engenheiro. A forma de guerreiro oferece um controlo abrangente
e uma experiéncia de condugéo envolvente, gragas ao chassis omnidirecional, as rodas Mecanum ageis, a
suspensao cardan flexivel e a transmissdo de imagem estavel e de baixa laténcia na vista de primeira pessoa (FPV).
Os utilizadores também podem apontar a mira a objetos e competir contra outros robds que utilizem o detonador.

|TM

Com o brago robdtico, a garra e o SDK, a forma de engenheiro inclui cenarios praticos e tutoriais abrangentes para
aprendizagem adicional, uma competicdo mais diversificada e mais diversao em geral.

Além disso, o RoboMaster EP tem portas de energia e comunicagéo para as plataformas de hardware de codigo
aberto mais populares e varios pontos de acesso para sensores. Desta forma, os utilizadores podem ser ainda
mais criativos com o seu conjunto de expanséo educacional.

Transferir a aplicacao RoboMaster e ver tutoriais em video

Aplicacdo RoboMaster Tutoriais em video

Pesquise a aplicagdo RoboMaster na App Store ou no Google Play. Também pode efetuar a leitura do cddigo QR
para transferir a aplicagéo para o seu dispositivo movel.

Visite o website oficial da DJI em https://www.dji.com/robomaster-ep/video ou aceda a aplicagdo e entre na pagina
Guide (Guia) para ver tutoriais em video sobre a montagem e utilizacdo. Também pode montar o robd de acordo
com o guia de montagem disponivel no guia de inicio rapido.

& « A aplicagdo RoboMaster suporta 0 iOS 10.0.2 ou posterior ou 0 Android 5.0 ou posterior.
» Os utilizadores também podem transferir o software RoboMaster para Windows ou Mac a partir do website oficial da DJI
num computador para controlar o robd com um teclado e rato. https://www.dji.com/robomaster_app.

¢ ) Apds a montagem, utilize a sua conta DJI para ativar o robd na aplicagdo RoboMaster. A ativagao requer uma ligacéo a
Internet.

Internet

Especificacoes

Estrutura
Dimensodes Guerreiro: 320x240x270 mm; Engenheiro: 390x245x330 mm
Peso Guerreiro: aprox. 3,4 kg; Engenheiro: aprox. 3,3 kg

Controlador inteligente
Frequéncia de funcionamento 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (limitado a utilizacdo em interiores)

Bateria inteligente

Capacidade 2400 mAh
Tensao de carregamento 12,6 V
Tipo de bateria LiPo 3S
Energia 25,92 Wh
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Preparacao

2 Use os 6culos de seguranga para evitar ferir
0s olhos enquanto monta os componentes.

1. Preparar as esferas de gel

; Consultelo .rétulo no~frasco para
obter mais informagodes sobre
como colocar o liquido nas

%9’:% esferas de gel corretamente antes
~ da montagem.

2. Carregar a bateria

Carregue a bateria para que esta saia do modo de
hibernacao antes de a utilizar pela primeira vez.

100-240V
50-60 Hz

—E ([ 11

©)

Tempo de carregamento: aprox. 1 hora e 30 min.

3. Preparar a chave de parafusos

N.°1 N.°2

A embalagem inclui uma pega de chave de fendas

e duas pontas. A ponta n.° 1 é utilizada com a

caixa de parafusos A. A extremidade mais pequena
destina-se aos parafusos T2 e a extremidade maior
destina-se aos restantes parafusos na caixa de
parafusos A. A ponta n.° 2 é utilizada com a caixa de
parafusos B. A extremidade mais pequena destina-
se a todos os parafusos na caixa de parafusos B e
a extremidade maior ndo é utilizada. Certifique-se de
que utiliza os parafusos com uma ponta adequada.

. Legenda

Refere-se aos acessorios
necessarios, incluindo informagdes
como 0 modelo e a quantidade
de parafusos. Por exemplo,

a descrigao nesta ilustragao
indica que s&o necessarios seis
parafusos do modelo M3-A.

™ Indica que a parte inferior do robd
> ¢ apresentada.

—T 1 1  Refere-se alocalizagdo dos
| acessorios necessarios na caixa
de parafusos.

|

Instrucdes de ligacdo dos cabos

Ligue os cabos preto, laranja e vermelho as
portas com as cores correspondentes.

& Siga as instrugdes de ligagao dos cabos para
evitar danifica-los.
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BBepeHue

RoboMaster™ EP — aT0 pasBuBatoLLmii Habop, Ha co3paHue koToporo DJI™ BaoxHoBuno coctsizaHue RoboMaster.
Ero moxHo cobpartb AByMSA pasHbeiMu cnocobamu ang paboTel B pexumax «BouH» nnn «TexHuk». Pexum
«BouH» obecnednBaeT KOMMJIEKCHOE ynpaBrieHWe 1 3axBaTblBalollne BnevaT/ieHns OT BOXAEHUS Hnarogaps
BCEHanpaBfIEHHOMY LLIACCK, MaHEBPEHHbIM KoslecaM MnoHa, rmbkoMy CTabuamsaTopy U KadeCTBEHHOW nepenade
1N306paXKeHUIn C HN3KOWM 3a[epP>XXKOoWN curHana B pexume suga ot nepsoro nuua (FPV). Nonb3oBatenu moryT
LeMTbCa B OOBEKTBI, MCMONB3YS 61acTep, U COPEBHOBATBLCS C APYrMMN poBoTaMU.

B pexume «TexHnK» yCTPONCTBO OCHALLEHO poboTM3MpoBaHHOM pykon, cxsaTom n SDK. OH Bk/o4aeT B cebs
KOMMNEKCHbIE y4ebHble MOCOBUS, NPaKTUYECKNE CLEeHapuUM N8 ganbHenwero obydyeHns n 60nblue BMOOB
COCTSA3aHUN.

Kpome Toro, RoboMaster EP npefoctaBnser nopTtbl NUTaHUS U CBA3W A9 4ACTO MCMOMb3yeMbIX annapaTtHbIX
I'IJ'IaTdDOpM C OTKPbITbIM MCXOOHbIM KOOOM M HECKOJIbKO TOYeK OO0CTyMna AN4 OaT4YMKOB, MO3TOMY MoOJib30OBaTE N
MOryT NpoABNATL ele 60ﬂbLLIyIO KpeaTnBHOCTb NpK NCNOJIb30OBaHNM pa3BMBaroLLLero Ha6opa ana O6yLieHl/I9|.

3arpy3ka npunoxxeHua RoboMaster u npocmoTp oby4yatowmx BUAEOPOSIMKOB

[=] A0 [=]

" g

E;

Mpunoxenne RoboMaster YuebHble BUAEOPONNKN

Hangnte npunoxeHne RoboMaster B App Store unmn Google Play nnu otckannpyite QR-kof, 4Tobbl 3arpy3ntb
NPUIOXEHNE Ha MOBUTbHOE YCTPOWCTBO.

Mepengute Ha oduumaneHbin cant DJI no cceinke https://www.dji.com/robomaster-ep/video nnmn otkponTe
NPUAOXKEHNE, YTOBbI MPOCMOTPETL ObyyatoLmMe BUOEOPONKM O COOPKE 1 MCNOb30BaHNM YCTPOWCTBA. Bbl Takxe
MOXETE NCNOb30BaTb MHCTPYKLMM NO COOPKE B KPATKOM PYKOBOZCTBE.

& « Mpunoxenne RoboMaster nogaepxwmsaeTt i0S 10.0.2 (v 6onee nosgHioo Bepcuto) n Android 5.0 (nnn 6onee NO3QHIOK0
BEPCUIO).

« Monb3oBaTtenn Takxke MOryT 3arpy3uTb NporpamMmmHoe obecneveHne RoboMaster ona Windows nnm Mac ¢ oduumansHoro
carnTa DJI Ha komnbloTep, 4TO6BbI YNpaBnsTe PO6GOTOM C MOMOLLBIO KnaBuaTtypbl U Mbiwm: https://www.dji.com/robomaster_
app.

¢/ )5 Tocne coopkn poboTa aKTUBMPYNTE €ro Npy NoMoLLy ydeTHom 3anmck DJI B npunoxxeHnn RoboMaster. [ns atoro notpebyerca
4 COefVHEHWE C HTEPHETOM.

Internet

TexHUYecKue XxapaKTepuCcTUKU

KoHcTpyKuna

Paamepsbl BouH: 320x240x270 MM; TexHUK: 390x245x330 MM

Macca BowH: okoso 3,4 Kr; TeXHUK: oKono 3,3 Kr
MHTenneKTyanbHbI KOHTpONep

[rana3oH pabo4mx 4acToT 2,4TTu, 5,1 Iy, (TONbKO ANS NCMOb30BAHUS B MOMELLEHNN)
AkkymynaTtop Intelligent Battery

EmKoCTb 2400 MAY

Hanps»keHne 3apsagku 12,6 B

Twun akkymynsaTopa JInTnir-nonmMepHbIn 3S

SHeprus 25,92 BT/4
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MoparoroBka

2 HapeHbTe 3almTHbIE 04K, YTOOLI He
noBpeauTb rasa npn c60pke KOMMOHEHTOB.

1. MoAroToBKa renesbixX WapUKoOB

Cwm. I/IHVCbOpMaLI,I/HO Ha aTUKeTKe
= KOHTENHEPA O TOM, Kak
npaBubHO 3aMOYNTb refeBble
LapuKn nepeq, COopKo.

2. 3apAapka akkymynaTopa

Mepen NepBbIM MCNOB30BAHVEM 3apAaANTE
aKKYMySISTOP, YTOBbI BLIBECTN €ro U3 CMALLEro
pexuma.

100-240B
50-60 Iy,

Bpems sapsgku: Okono 1 vaca 30 MuHyT

3. lNoaroToBka OTBEPTKHU

B KOMNNEKT NocTaBky BXOOUT PYKOSITKA OTBEPTKMN U
[OBa HakoHeuHMKa. HakoHeuHrK Ne1 ncnonbadyetcs
NS BUHTOB 13 KOPOOKM A. MeHbLUNIA KOHEL,
npenHasHayeH ans BUHTOB T2, a 60abLUniA — Ang
OPYrX BUHTOB B 3TON KOPOBKe. HakoHeUHMK Ne2
MCNOMBb3YETCS A9 BUHTOB 13 KOPOOKM B. MeHbLLni
KOHeL, NpedHa3Ha4eH 415t BCEX BYHTOB STOW KOPOOKHY,
a 60MbLUNIA KOHEL, He ncnonbayeTcs. Vcnonssynte
BVHTbI C NMOAXOOALLM HAKOHEHHVIKOM.

4. YcnoBHble 0603Ha4YeHMA

OTHOCUTCH K COOTBETCTBYOLLIMIM
aKceccyapam 1 BK/IloYasT Takyto

g MHOpMALIMIO O MOAENN BUHTOB
E x6 1 UX KonndecTee. Hanpumep,
(M3-A) onncaHve Ha 3TOM PUCYHKE

yKas3bIBaEeT, YTO TpebyeTcs LeCTb
BVMHTOB Mogenu M3-A.

- YKa3abIBaeT, 4To OTobparkaeTcs
% HIKHAS YacTb poboTa.

T
* | YKa3blBaET Ha PACMONOXEHNE
aKCECCYapoB B KOPOBKE C BUHTAMM.

| = p—

5. HCTpyKuMA no noaknoyveHuio kabenen

MoaknounTe YepHbIN, OpaHXeBbIN U KPacHbIN
kabenm K mopTam COOTBETCTBYIOLLErO LiBeTa.

CnenynTe MHCTPYKUMSM AN NOAKIOHEHMS
Kabensa 1 NpoBoaoB, YTOOLI N36eXxaTb
noBpexaeHnst kabenen.
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Assembly Guide / Montageanleitung / Guia de montaje /Guide d’assemblage / Guida
all’lassemblaggio / Montagehandleiding / Guia de montagem / PykoBoactBo no c6opke /

gzl Judo

Each item has a code. Refer to the In the Box section and check the corresponding code to find out where each item is located in the package.

Jeder Artikel hat einen Code. Sieh im Abschnitt Lieferumfang nach und Uberprife den entsprechenden Code, um herauszufinden, wo sich die
einzelnen Artikel in der Verpackung befinden.

Cada elemento tiene un cédigo. Consulte la seccion Contenido del embalaje y compruebe el cédigo correspondiente para saber dénde se
encuentra cada elemento en el paquete.

Chague élément est doté d’un code. Reportez-vous a la section Contenu de I'emballage et vérifiez le code correspondant pour savoir ou se
trouve chaque élément dans I'emballage.

Ogni articolo & dotato di un codice. Fare riferimento alla sezione Contenuto della confezione e verificare il codice corrispondente per conoscere
|"'ubicazione di ogni articolo nella confezione.

Elk artikel heeft een code. Raadpleeg de sectie In de Doos en vink de overeenkomstige code aan, om te weten te komen waar elk artikel zich in
de verpakking bevindt.

Cada item tem um cdédigo. Consulte a seccdo Na embalagem e verifique o cédigo correspondente para saber qual a localizagdo de cada item
na embalagem.

Y kaxporo npegmeTta ecTb kop. V3yunte paspen «KoMnnekT nocTaBKW» M NPOBEPbTE COOTBETCTBYIOWMIA KOA, YTOObI onpeaennTb
MECTOMONOXEHNE NPEAMETOB KOMMJIEKTa.

Bsll & pais JS O @,mk L sa )l 5o $i5s Bswl) Clisime gud gzl 13ey pais US)
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Make sure to use the specified screw. Otherwise, the part may be damaged.

Achte darauf, dass du die angegebene Schraube verwendest. Andernfalls kann das Teil beschédigt werden.
Asegurese de usar el tornillo especificado. De lo contrario, la pieza puede resultar danada.

Veillez a utiliser la vis spécifiée. Sinon, la piece risque d’étre endommagée.

Accertarsi di usare la vite specificata. In caso contrario, si potrebbe danneggiare il pezzo.
Zorg ervoor dat u de aangegeven schroef gebruikt. Anders kan het onderdeel beschadigd raken.
Certifique-se de que utiliza o parafuso especificado. Caso contrario, pode danificar a pega.
ObsaszarensHo I/ICI‘lOJ'IbSyI;ITe yKaSaHHbIVI BUHT. B MPOTMBHOM Crlydae 3TO MOXXET BbI3BaTb NoOBpeXXaeHWe aetanu.
ws32d) ity 238 Vg oumll el plasial (e aSB
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Follow Steps 61-80 to set up the Warrior form.

Flhre die Schritte 61-80 aus, um die Kriegerform einzurichten.
Siga los pasos 61-80 para configurar la forma Guerrero.

Suivez les étapes 61 a 80 pour configurer la forme Warrior.
Eseguire i passaggi da 61 a 80 per configurare il formato Guerriero.
Volg de stappen 61 tot 80 om de Warrior-vorm in te stellen.

Siga os passos 61-80 para configurar a forma de guerreiro.

BbinosHuTe warv 61-80, 4tobbl cobpath poboTa A
1ICMOSIb30BaHNSA B PEXMME «BOonH».

oslobl g3 slaey 80 ) 61 e Clshasdl zal

Follow Steps 81-113 to set up the Engineer form.

Flhre die Schritte 81-113 aus, um die Technikerform einzurichten.
Siga los pasos 81-113 para configurar la forma Ingeniero.

Suivez les étapes 81 a 113 pour configurer la forme Engineer.

Eseguire i passaggi da 81 a 113 per configurare il formato
Ingegnere.

Volg stappen 81 tot 113 om de Engineer-vorm in te stellen.
Siga os passos 81-113 para configurar a forma de engenheiro.

BbinonHuTe warn 81-113, 4tobbl cobpats poboTa s
1ICNOJIb30BAHNS B PEXUME «TEXHUK>.

Louligh! 2354 olasy 113 41 81 oo Clghsdl zal

& DO NOT hit or suddenly pull the Robotic Arm. Otherwise, the Robotic Arm will impact and damage the servo.
Schlage oder ziehe NICHT plétzlich am Roboterarm. Andernfalls stoBt der Roboterarm an und beschadigt den Servo.
NO golpee ni tire bruscamente del brazo robético. De lo contrario, el brazo robético impactara y dafiaréa el servo.
NE frappez PAS et NE tirez PAS brusquement sur le bras robotique. Sinon, le bras robotique risque de heurter et d’endommager le Servo.
NON colpire né tirare in modo improwiso il braccio robotico. In caso contrario, il suddetto colpira e danneggera il servo.
De robotarm NIET stoten of er plotseling aan trekken. Anders zal de robotarm de servo raken en beschadigen.
NAQ bata no brago robético nem o puxe subitamente. Se tal acontecer, o brago robético vai afetar e danificar o servo.
HE ynapsiite 1 He TAHWTe BHe3amnHo 3a POGOTU3NPOBAHHYIO PyKy. B MPOTVBHOM Cydae poboTranpoBaHHas pyka MOXET yAapuTb 1 MOBPEAUTL
CEepBOMOTOP.
<altys S35M e d3529, 01 LUl S5eud Vs 8l Lo 5] d3sas M) hUL pabaas ¥
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& Make sure to soak gel beads before use. Refer to the label on the

bottle for more information.
Weiche die Gel-Kugelchen vor der Verwendung ein. Weitere
Informationen findest du auf dem Etikett der Flasche.
Asegurese de remojar las perlas de gel antes de usarlas. Consulte
la etiqueta del frasco para obtener mas informacion.
Veillez a faire tremper les billes de gel avant de les utiliser.
Consultez I'étiquette du flacon pour plus d’informations.
Accertarsi di immergere in acqua i pallini gel prima dell’'uso. Per
ulteriori informazioni, fare riferimento all’etichetta posta sulla
bottiglia.
Zorg ervoor dat u de gelkogels véor gebruik laat weken. Raadpleeg
het etiket op de fles voor meer informatie.
Certifique-se de que coloca o liquido nas esferas de gel antes da
utilizagao. Consulte o rétulo no frasco para obter mais informagoes.
Ob6s3aTe/IbHO 3aMOUMTE refieBble WapuKki nepes CNosb30BaHeM.
CM. 3TUKETKY Ha ByTbIIKe 415 NOSYYeHUs AONONHUTENBbHOM
nHbopMaLm.

Oleslall o w3all B3l e dszshl alll gzl plasied] dd dedg)l Ol 7i5 ge a5k
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Powering On and Activating Warrior Form / Einschalten und Aktivieren der Kriegerform / Encendido y

activacion de la forma Guerrero / Mise sous tension et activation de la forme Warrior / Accensione e
attivazione del formato Guerriero / De Warrior-vorm inschakelen en activeren / Ligar e ativar a forma de
guerreiro / BKnoYeHne 1 akTMBaumna PexxnMa «BonH» / aaiss o)l ¢3¢ dss

Insert the Intelligent Battery into the Warrior form, press and hold the power button on the Intelligent Battery to power it on, and
connect to the app to activate the Warrior form.

Lege die Intelligent Battery in die Kriegerform ein, halte die Einschalttaste der Intelligent Battery gedriickt, um sie einzuschalten, und
stelle eine Verbindung mit der App her, um die Kriegerform zu aktivieren.

Inserte la bateria inteligente en la forma del Guerrero, mantenga pulsado el botén de encendido de la bateria inteligente para
encenderla y conéctese a la aplicacion para activar la forma Guerrero.

Insérez la batterie intelligente dans la forme Warrior, appuyez sur le bouton d’alimentation de la batterie intelligente et maintenez-le
enfoncé pour I'allumer, puis connectez-vous a I'application pour activer la forme Warrior.

Inserire la batteria intelligente nel formato Guerriero, premere e tenere premuto il pulsante di accensione sulla batteria per accenderla
ed eseguire la connessione all’app per attivare tale formato.

Plaats de intelligente accu in de Warrior-vorm, houd de aan/uit-knop op de intelligente accu ingedrukt om deze in te schakelen en
maak verbinding met de app om de Warrior-vorm te activeren.

Introduza a bateria inteligente na forma de guerreiro, prima e mantenha premido o botéo de alimentacao na bateria inteligente para a
ligar e ligue-se a aplicagao para ativar a forma de guerreiro.

BcTasbTe akkymynatop Intelligent Battery B po6oTa, HaxXMuTe 1 yaep>KunBanTe KHOMKY NUTaHWS Ha akKyMynsaTope, YToObl BKIIOUNTE
ero, 3aTeM OTKpOWTe NPUIOXKEHVE AN1F aKTVBaLMM pexnmMa.

Skl 3sé ek Sabsly Jals daleitad ASHI Llhly spzsll kil 55 e Jlemadl g hibly woslebl ¢35 § ASUI Lylhdl oo
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Make sure to use the specified screw. Otherwise, the part may be damaged.
Achte darauf, dass du die angegebene Schraube verwendest. Andernfalls kann das
Teil beschéadigt werden.

Asegurese de usar el tornillo especificado. De lo contrario, la pieza puede resultar
danada.

Veillez a utiliser la vis spécifiée. Sinon, la piece risque d’étre endommagée.

Accertarsi di usare la vite specificata. In caso contrario, si potrebbe danneggiare il
pezzo.

Zorg ervoor dat u de aangegeven schroef gebruikt. Anders kan het onderdeel
beschadigd raken.

Certifique-se de que utiliza o parafuso especificado. Caso contrério, pode danificar
apega.

0653aTeNbHO UCMONL3YITE YKa3aHHbIN BUHT. B MPOTVBHOM Criy4ae 3T0 MOXET
BbI3BaTh MOBPEX/EHIE AETa/.
w3zl il 4B Vs samdl el plasial g ST
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Powering On and Activating Engineer Form / Einschalten und Aktivieren der Technikerform / Encendido

y activacion de la forma Ingeniero / Mise sous tension et activation de la forme Engineer / Accensione e
attivazione del formato Ingegnere / Inschakelen en activeren van de Engineer-vorm / Ligar e ativar a forma
de engenheiro / BkntodyeHne 1 akTuBauma PeXUMa « TEXHUK» [ daissy puiighl gdsé duds

Insert the Intelligent Battery into the Engineer form, press and hold the power button on the Intelligent Battery to power it on, and
connect to the app to activate the Engineer form.
Lege die Intelligent Battery in die Technikerform ein, halte die Einschalttaste der Intelligent Battery gedriickt, um sie einzuschalten, und
verbinde dich mit der App, um die Technikerform zu aktivieren.
Inserte la bateria inteligente en la forma del Ingeniero, mantenga pulsado el botén de encendido de la bateria inteligente para
encenderla y conéctese a la aplicaciéon para activar la forma del Ingeniero.
Insérez la batterie intelligente dans la forme Warrior, appuyez sur le bouton d’alimentation de la batterie intelligente et maintenez-le
enfoncé pour I'allumer, puis connectez-vous a I'application pour activer la forme Engineer.
Inserire la batteria intelligente nel formato Ingegnere, premere e tenere premuto il pulsante di accensione sulla batteria per accenderla
ed eseguire la connessione all’app per attivare tale formato.
Plaats de intelligente accu in de Engineer-vorm, houd de aan/uit-knop op de intelligente accu ingedrukt om deze in te schakelen en
maak verbinding met de app om de Engineer-vorm te activeren.
Introduza a bateria inteligente na forma de engenheiro, prima e mantenha premido o botéo de alimentacdo na bateria inteligente para
a ligar e ligue-se a aplicacdo para ativar a forma de engenheiro.
BcTtaBbTe akkymynsTop Intelligent Battery B po6oTa, HaXXMUTE 1 yOepX1BanTe KHOMKY MUTaHNS Ha akkyMynaTtope, YToObl BKIOYUTL
€ro, 3aTeM OTKPOWTE NPUIOXKEHVE AN aKTUBALMN PEXMMA «TEXHUK».

coenighl gdsé bahit) Bubdl Jesls dabids) ASII dlady sszskl Jekidl 55 s slieta¥l ge bkils enighl gdsé ¢ ASHI dlad) Jsol
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Mounting and Using Other Accessories

Montage und Verwendung von anderem Zubehor

Montaje y uso de otros accesorios

Montage et utilisation d’autres accessoires

Montaggio e utilizzo di altri accessori

Montage en gebruik van andere accessoires

Montar e utilizar outros acessoérios

YcTaHOBKa 1 Ucrnosib3oBaHWe APYyrux akceccyapos
Loluseiulg g,5 Y Olisdbl oS 5

With the power connector module and sensor adapter, the RoboMaster EP can be connected with more sensors. Refer to the
RoboMaster EP User Manual for more information on installation and usage.

Mit dem Stromanschlussmodul und dem Sensoradapter kann der RoboMaster EP mit weiteren Sensoren verbunden werden. Weitere
Informationen zur Installation und Verwendung findest du im RoboMaster EP-Benutzerhandbuch.

Con el médulo conector de alimentacién y el adaptador de sensores, el RoboMaster EP puede conectarse con mas sensores.
Consulte el manual del usuario del RoboMaster EP para obtener mas informacién sobre su instalacién y uso.

Avec le module de connecteur d’alimentation et I'adaptateur de capteur, le RoboMaster EP peut étre connecté avec plus de capteurs.
Reportez-vous au guide d’utilisateur de RoboMaster EP pour plus d’informations sur I'installation et I'utilisation.

E possibile collegare RoboMaster EP ad altri sensori attraverso il modulo connettore di alimentazione e I'adattatore del sensore. Per
ulteriori informazioni sull’installazione e utilizzo, consultare il Manuale d’uso di RoboMaster EP.

Met de module voor stroomaansluiting en de sensor-adapter kan de RoboMaster EP met meer sensoren worden verbonden.
Raadpleeg de gebruikershandleiding van de RoboMaster EP voor meer informatie over installatie en gebruik.

Com o moédulo do conector de alimentacdo e o adaptador do sensor, 0 RoboMaster EP pode ser ligado com mais sensores. Consulte
0 Manual do Utilizador do RoboMaster EP para obter mais informacdes sobre a instalagao e utilizagao.

Mpu ncnonb3oBaHM MOAYNA padbemMa NUTaHna 1 apantepa gatyvka, RoboMaster EP MOXHO NOaktoumTb K 60bLUEMY KONYECTBY
natymkoB. CM. pyKOBOACTBO nosb3oBaTens RoboMaster EP gna nonyyeHus nononHuTensHol nHdopmMaumm o6 yctaHoBKe t
1CNOb30BaHNN.

Llaszdls Codll Jso Slaslabl e a3l RODOMaSter EP pusas dds a2l cOlimindl 5o w3e RODOMaster EP oy oSs omindl Jsmes Blall Joss 3oy plastuls

The content is subject to change without prior notice.

Visit the product page on the official DJI website for more information.

Der Inhalt kann ohne vorherige Ankiindigung geé&ndert werden.

Besuche die Produktseite auf der offiziellen DJI-Website flr weitere Informationen.

El contenido esta sujeto a cambios sin previo aviso.

Visite la pagina del producto en el sitio web oficial de DJI para obtener mas informacion.

Le contenu est susceptible d’étre modifié sans avis préalable.

Visitez la page produit sur le site officiel de DJI pour plus d’informations.

Il contenuto & soggetto a modifiche senza preawviso.

Per ulteriori informazioni, visitare la pagina sul prodotto nel sito web ufficiale di DJI.

3Ta MHopMaLms MOXET BbiTb M3MeHeHa 663 NPeABapUTENbHOrO YBEAOMIIEHMS.

De inhoud kan zonder voorafgaande kennisgeving worden gewijzigd.

O conteudo esta suijeito a alteragdes sem aviso prévio.

Visite a pagina do produto no website oficial da DJI para obter mais informacoes.

Bezoek voor meer informatie de productpagina op de officiéle DJI-website.

MocetuTte cTpaHuLy NpoaykTa Ha odhuvLmansHoM carte DJI ans nonyyeHyst LONOAHNTENBHOW MHOpMaLMK.
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https:/www.dji.com/robomaster-ep

R and ROBOMAST=R are trademarks of DJI.
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