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Aircraft

The AGRAS™ T10 features a brand-new design including a quadrilateral folding structure and a quick-release spray tank
and flight battery that makes replacement, installation, and storage easy. The updated Route Operation mode includes
Connection Routing, which enables the aircraft to automatically fly to a task route and avoid obstacles that have been
marked in field planning.

The onboard D-RTK™ can be used for centimeter-level positioning* while the dual-antenna technology provides heading
measurements and strong resistance against magnetic interference. The aircraft comes equipped with the Spherical Radar
System, a pioneering new system for the agriculture industry. Consisting of the Omnidirectional Digital Radar and Upward
Radar, the system provides functions such as terrain following, obstacle sensing, and obstacle circumventing. With the
forward and backward FPV cameras and bright spotlights, the system comprehensively ensures operational safety day and
night in different weather.

The spraying system comes equipped with a 8L spray tank, four sprinklers, and a 2-channel electromagnetic flow meter
that provides even and accurate spraying so that users can save liquid and reduce operating costs.

The aircraft has a protection rating of IP67 (IEC 60529) and the core components boast three layers of protection, making
the T10 corrosion-resistant, dustproof, and waterproof so that it can be washed directly with water.

Rear View Folded

1. Propellers 8. Sprinklers 16. Forward FPV Camera
2. Motors 9. Electromagnetic Exhaust Valves 17. Backward FPV Camera
3. ESCs 10. Nozzles 18. Aircraft Status Indicators
4. Aircraft Front Indicators (on two 11. Omnidirectional Digital Radar 19. Landing Gear

front arms) 12. Upward Radar (built-in) 20. OCUSYNC™ Antennas
5. Frame Arms 13. Heat Sinks 21. Onboard D-RTK Antennas
6. Folding Detection Sensors (built-in) 14. Spray Tank 22. Aircraft Rear Indicators (on two
7. Hoses 15. Battery Compartment rear arms)

*Must be used with a DJI™ D-RTK 2 High Precision GNSS Mobile Station (sold separately) or a DJl-approved Network RTK
service.



Remote Controller

The Smart Controller Enterprise uses DJI OcuSync Enterprise transmission technology, has a max transmission distance of up
to 7 km*, and supports Wi-Fi and Bluetooth. The remote controller has a 5.5-inch bright, dedicated screen and comes with the
updated DJI Agras app built-in, delivering a smooth and easy-to-use experience. Operations can be planned to centimeter-level
precision when the RTK dongle (sold separately) is connected to the remote controller. The Multi-Aircraft Control mode* of the
remote controller can be used to coordinate the operation of multiple aircraft at the same time, enabling pilots to work efficiently.
Both the built-in battery and external battery can be used to supply power to the remote controller. The remote controller has a

working time of up to 4 hours, making it ideal for long and high-intensity operations.

1. Antennas 10. Power Button 19.
2. Back/Function Button 11. Confirm Button 20.
3. Control Sticks 12. Touch Screen 21
4. RTH Button 13. USB-C Charging Port 22.
5. Button C3 (customizable) 14. Dongle Compartment Cover 23.
6. Flight Mode Switch 15. Spray Rate Dial 24,
7. Status LED 16. Spray Button 25.
8. Battery Level LEDs 17. HDMI Port 26.
9. 5D Button (customizable) 18. microSD Card Slot 27.

USB-A Port

FPV/Map Switch Button

. Reserved Dial

Air Outlet

Button C1 (customizable)

Button C2 (customizable)
Battery Cover

Battery Cover Release Button
Handle

The figure below shows the function that each control stick movement performs and uses Mode 2 as an example. In Mode 2,
the left stick is used to control the altitude and heading of the aircraft while the right stick is used to control the forward,

backward, left, and right movements.
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* The remote controller is able to reach its maximum transmission distance (FCC/NCC: 7 km (4.35 mi); SRRC: 5 km (3.11 mi); CE/
KCC/MIC: 4 km (2.49 mi)) in an open area with no electromagnetic interference, and at an altitude of approximately 2.5 m (8.2 ft).

Make sure to comply with local laws and regulations when using Multi-Aircraft Control mode.



Fly Safe

It is important to understand some basic flight guidelines, both for your protection and for the safety of those around you.

1. Flying in Open Areas: pay attention to utility poles, power lines, and other obstacles. DO NOT fly near or above water,
people, or animals.

2. Maintain Control at All Times: keep your hands on the remote controller and maintain control of the aircraft when it is in
flight, even when using intelligent functions such as the Route and A-B Route operation modes and Smart Return to Home.

3. Maintain Line of Sight: maintain visual line of sight (VLOS) with your aircraft at all times and avoid flying behind buildings or

other obstacles that may block your view.

4. Monitor Your Altitude: for the safety of manned aircraft and other air traffic, fly at altitudes lower than 100 m (328 ft) and in
accordance with all local laws and regulations.

Visit https://www.dji.com/flysafe for more information on critical safety features such as
GEO zones.

Flight Environment Requirements
1. DO NOT use the aircraft to spray in winds exceeding 18 kph (11 mph).

2. DO NOT use the aircraft in adverse weather conditions such as winds exceeding 28 kph (17 mph), heavy rain exceeding 25 mm
(0.98in) in 12 hours, snow, or fog.

3. DO NOT fly more than 4.5 km (14,763 ft) above sea level.

4. The DJI Agras app will intelligently recommend the payload weight limit for the tank according to the current status and
surroundings of the aircraft. Do not exceed the recommended payload weight limit when adding material to the tank.
Otherwise, the flight safety may be affected.

5. Make sure that there is a strong GNSS signal and the D-RTK antennas are unobstructed during operation.

Return to Home (RTH)

The aircraft will automatically return to the Home Point in the following situations:
Smart RTH: user presses and holds the RTH button.

Failsafe RTH: the remote controller signal is lost.*

If there is an obstacle within 20 m of the aircraft, the aircraft decelerates and brakes and hovers. The aircraft will exit RTH and wait
for further commands.

If RTH is triggered during Route operations, the aircraft can plan a flight path for RTH to circumvent the obstacles added when
planning a field.

* The aircraft will RTH or hover if the remote controller signal is lost. The action can be set in the app. Failsafe RTH will only be
available if RTH is set.

& » Obstacle avoidance is disabled when the aircraft is in Attitude mode, which it enters in situations such as when the
GNSS signal is weak. Note that obstacle avoidance is unreliable when using the aircraft in environments where the
radar module cannot operate normally. Extra caution is required in such situations.

Pesticide Usage
1. Avoid the use of powder pesticides as much as possible as they may reduce the service life of the spraying system.
2. Pesticides are poisonous and pose serious risks to safety. Only use them in strict accordance with their specifications.

3. Use clean water to mix the pesticide and filter the mixed liquid before pouring into the spray tank to avoid blocking the
strainer.

4. Effective use of pesticides depends on pesticide density, spray rate, spray distance, aircraft speed, wind speed, wind
direction, temperature, and humidity. Consider all factors when using pesticides.

5. DO NOT compromise the safety of people, animals, or the environment during operation.

It is important to understand the basic flight guidelines, both for your protection and for the safety of those
around you. Make sure to read the disclaimer and safety guidelines.




Using the T10

1. Preparing the Intelligent Flight Battery

Only use the official DJI flight batteries listed below. Check the battery level before
flying and charge it according to the instructions in the corresponding manual
documents.

¢ T10 Intelligent Flight Battery BAX501-9500-51.8 (recommended)
¢ T20 Intelligent Flight Battery AB3-18000mAh-51.8V
¢ T16 Intelligent Flight Battery AB2-17500mAh-51.8V

2. Preparing the Aircraft

Unfold the M1 and M2 arms, and fasten the two arm locks. Unfold the M3 and M4 arms, and fasten the two arm locks.
Avoid pinching fingers. Avoid pinching fingers.

Unfold the propeller blades. Insert the Intelligent Flight Battery into the aircraft until you

hear a click.

& * Make sure that the battery is firmly inserted into the aircraft. Only insert or remove the battery when the aircraft
is powered off.

« To remove the battery, press and hold the clamp and lift the battery up.

* Fold the M3 and M4 arms followed by the M1 and M2 arms and make sure that the arms are inserted into the
storage clamps on both sides of the aircraft. Otherwise, the arms may be damaged.



3. Preparing the Remote Controller
Charging the Batteries

Charge the external Intelligent Battery using the charging hub and 65W portable charger. Charge the internal battery of the
remote controller using the USB charger and USB-C cable. Fully charge the batteries before using for the first time.

co—f £ (1)

65W Portable Charger Power Outlet
Charging Hub (100 - 240 V) USB Charger USB-C Cable

Mounting the External Battery

@ Press the battery cover release button on the back of the
remote controller down to open the cover.

@ Insert the Intelligent Battery into the compartment and push
it to the top.

(® Close the cover. Battery Release Button

iy

:Q'_ * To remove the Intelligent Battery, press and hold the
’ battery release button and push the battery downward.

Mounting the 4G Dongle and SIM Card

& * Only use a DJl-approved dongle. The dongle supports various network standards. Use a SIM card that is
compatible with the chosen mobile network provider and select a mobile data plan according to the planned
level of usage.

* The dongle and SIM card enable the remote controller to access specific networks and platforms such as the
DJI Agras Management Platform. Make sure to insert them correctly. Otherwise, network access will not be
available.

Remove the dongle compartment cover.

Make sure the SIM card is inserted into the dongle. Insert the dongle into the
USB port and test the dongle.”

Reattach the cover firmly.

* Test procedure: press the remote controller power button and press again and hold to power on the remote controller. In
DJI Agras, tap ¢, and select Network Diagnostics. The dongle and SIM card are functioning properly if the status of all
the devices in the network chain are shown in green.



Checking the Battery Levels

Low &——— High

Press the power button on the remote controller once to check the internal battery level. Press once and press again and hold
for two seconds to power on or off.

Press the battery level button on the external Intelligent Battery once to check the battery level.

C * When using an external Intelligent Battery, it is still necessary to make sure that the internal battery has some
power. Otherwise, the remote controller cannot be powered on.

Adjusting the Antennas

Lift and adjust the antennas. The strength of the remote controller signal is affected by
the position of the antennas. For an optimal connection between the remote controller
and aircraft, make sure the angle between the antennas and the back of the remote
controller is 80° or 180°.

Try to keep the aircraft inside the optimal transmission zone. If the signal is weak, adjust the antennas or fly the aircraft closer.

Optimal Transmission Zone

» Avoid using wireless devices that use the same frequency bands as the remote controller.

« If the RTK dongle is used for RTK planning, the module should be disconnected from the remote controller
after planning is completed. Otherwise, it will affect the communication performance of the remote controller.

4. Getting Ready for Takeoff
A. Place the aircraft on open, flat ground with the rear of the aircraft facing toward you.
B. Make sure that the propellers are securely mounted, there are no foreign objects in or on the motors and propellers, the
propeller blades and arms are unfolded, and the arm locks are firmly fastened.
C. Make sure that the spray tank and flight battery are firmly in place.
D. Pour liquid into the spray tank and tighten the cover. Make sure

that the four lines on the cover are aligned to the horizontal or
vertical direction.

E. Power on the remote controller, make sure that the DJI Agras app
is open, and power on the aircraft.

5 *When using for the first time, activate the aircraft using the DJI Agras app. A DJI account and internet
connection are required.

Internet



Calibrating the Compass
When the app prompts that compass calibration is required, tap £¢ , then €X3 , and swipe to the bottom. Select Advanced

Settings, then IMU, and Compass Calibration. Tap Calibration in Compass Calibration and follow the on-screen instructions.

Discharging Trapped Air in the Hoses

The T10 features an automatic trapped air discharge function. When it is necessary to discharge trapped air, press and hold
the spray button for two seconds. The aircraft will discharge automatically until the trapped air is fully discharged.

Calibrating the Flow Meter

Make sure to calibrate the flow meter before using for the first time. Otherwise, the spraying performance may be
adversely affected.

A. Preparation
@ Fill the spray tank with approximately 2 L of water.

@ Use the automatic trapped air discharge function to discharge the trapped air. Users can also manually discharge
the trapped air. Press the spray button to spray the trapped air and press the button again once all trapped air is
discharged.

B. Calibration

@ In the app, tap Execute Task to enter Operation View. Tap €%, then swipe up, and tap Calibration on the right of the

flow meter calibration section.
(2) Tap Start Calibration to begin. Calibration will be complete after 25 seconds and the results are displayed in the app.
e Users can proceed once calibration is completed successfully.

e [f calibration fails, tap “?” to view and resolve the problem. Recalibrate once the problem is resolved.

Flight

In the app, go to Operation View. Make sure that there is a strong GNSS signal and the system status bar indicates Manual
Route (GNSS) or Manual Route (RTK).* Otherwise, the aircraft cannot take off.

In order for the aircraft to automatically take off and perform an operation, it is recommended to create a plan for a field and
select an operation before takeoff. Refer to the Starting Operations section for more information. For other scenarios, take off
and land manually.

Takeoff
Perform a Combination Stick Command (CSC) and push the throttle stick up to take off.

e U2 or L) (s >
S 2 ,
Throttle Stick
(left stick in Mode 2)
Landing

To land, pull down on the throttle stick to descend until the aircraft touches the ground. There are two methods to stop the
motors.

Method 1: when the aircraft has landed, push and hold the throttle stick down. The motors will stop after three seconds.

Method 2: when the aircraft has landed, push the throttle stick down, and perform the same CSC that was used to start the
motors. Release both sticks once the motors have stopped.

* RTK positioning is recommended. In the app, go to Operation View, tap £& , then RTK to enable Aircraft RTK Positioning,
and select a method for receiving RTK signals.



? & RP-HQ]

Method 1 Method 2

& * Spinning propellers can be dangerous. Stay away from spinning propellers and motors. DO NOT start the
motors in confined spaces or where there are people nearby.

* Maintain control of the remote controller as long as the motors are running.

* DO NOT stop the motors mid-flight unless in an emergency situation where doing so will reduce the risk of
damage or injury.

« It is recommended to use Method 1 to stop the motors. When using Method 2 to stop the motors, the aircraft
may roll over if it is not completely grounded. Use Method 2 with caution.

« After landing, power off the aircraft before turning off the remote controller.

Starting Operations

After the operation area and obstacles have been measured and settings have been configured, the DJI Agras app uses a
built-in intelligent operation planning system to produce a flight route based on the user’s input. Users can invoke an operation
after planning a field. The aircraft will begin the operation automatically and follow the planned flight route.

In scenarios with complicated terrain, Phantom 4 RTK and DJI TERRA™ can be used to plan flight routes and import routes to
the DJI Agras app for operation. Refer to the Agras T10 User Manual for more information.

Field Planning

The DJI Agras app supports flight route planning by flying the aircraft to waypoints, obstacles, and calibration points or by
walking to these points carrying a remote controller, a remote controller with an RTK dongle, or an RTK device. The following
route has been planned by walking to the points with a remote controller.

When the RTK dongle (sold separately) is connected to the USB-A port on the remote controller, “Walk with RTK” can be
selected during field planning to plan operations to centimeter-level precision. The remaining steps are the same as the
instructions for walking with a remote controller.

Power on the remote
controller. Launch DJI Agras.

Q >

—_+

Walk with the remote controller
alongside the boundary of the
operation area and tap Add
Waypoint C2 at turning points.

Tap Waypoint C1 to return
to add edge points to the
operation area.

>

Tap Plan Field, select Walk
with RC.

= ’
Walk to each obstacle in turn and
tap Obstacle Mode C1.*

Tap Field Editing to use the
crosshair to add points, configure
distance and route spacing, and
adjust the route direction by
tapping or dragging the icon ‘o.

>,
el >

Wait until the GNSS signal is strong. Positioning
accuracy may vary by +/-2 meters.

Q >

—_+

Walk around the obstacle and tap Add
Obstacle C2 at several points around the
obstacle.”

Save the field plan.

* Any obstacles in or out of the operation
area can be marked.

Once you have finished planning, press the back button on the remote controller to return to the home screen.



Performing an Operation

W@

Power on the remote Tap Execute Task in the Tap @ and select the field Tap Edit to edit the waypoints
controller and aircraft. home screen of the app. from the field list. and flight route again.

Tap Use, set operation Tap Start. Set the auto-takeoff height by setting the Connection Routing
parameters, and confirm. Altitude in the app and move the slider to take off. The aircraft
will perform the operation automatically.

& * Only take off in open areas and set an appropriate auto-takeoff height according to the operating
environment.

* An operation can be paused by moving the control stick slightly. The aircraft will hover and record the
breakpoint. After which, the aircraft can be controlled manually. To continue the operation, select it again
from the Executing tag in & list. The aircraft will return to the breakpoint automatically and resume the
operation. Pay attention to aircraft safety when returning to a breakpoint.

« In Route Operation mode, the aircraft is able to circumvent obstacles, which is disabled by default and can
be enabled in the app. If the function is enabled and the aircraft detects obstacles, the aircraft will slow
down and circumvent the obstacles and return to the original flight path.

 Users can set the action the aircraft will perform after the operation is completed in the app.

More Operation Modes and Functions

Refer to the Agras T10 User Manual for more information about the A-B Route, Manual, and Manual Plus Operation modes
and on how to use functions such as Connection Routing, Operation Resumption, System Data Protection, and Empty Tank.

Maintenance

Clean all parts of the aircraft and remote controller at the end of each day of spraying after the aircraft returns to a normal
temperature. DO NOT clean the aircraft immediately after operations are completed.

A. Fill the spray tank with clean water or soapy water and spray the water through the nozzles until the tank is empty. Repeat
the step twice more.

B. Detach the spray tank and spray tank connector to clean them. Remove the spray tank strainer, nozzle strainers, and
nozzles to clean them and clear any blockage. Afterwards, immerse them in clean water for 12 hours.

C. Make sure that the aircraft structure is completely connected so that it can be washed directly with water. It is
recommended to use a spray washer filled with water to clean the aircraft body and wipe with a soft brush or wet cloth
before removing water residue with a dry cloth.

D. If there is dust or pesticide liquid on the motors, propellers, or heat sinks, wipe them with a wet cloth before cleaning the
remaining water residue with a dry cloth.

E. Wipe the surface and screen of the remote controller with a clean wet cloth that has been wrung out with water.

Refer to the disclaimer and safety guidelines for more information on product maintenance.

Download the Agras T10 User Manual for more information:
https://www.dji.com/t10/downloads




Specifications

Product Model
Airframe

Max Diagonal Wheelbase
Dimensions

Propulsion System
Motors

Max Power

ESCs

Max Working Current
(Continuous)
Foldable Propellers (R3390)
Diameter x Pitch
Spraying System
Spray Tank

Volume

Operating Payload
Nozzles

Model

Quantity

Max Spray Rate
Spray Width

Droplet Size

Flow Meter
Measurement Range
Error

Measurable Liquid

3WWDZ-10A

1480 mm

1958x1833x553 mm (arms and propellers unfolded)
1232x1112x553 mm (arms unfolded and propellers folded)
600x665x580 mm (arms and propellers folded)

2500 W/rotor

32A

33x90in

Fully loaded: 8 L
Fully loaded: 8 kg

XR11001VS (standard), XR110015VS, XR11002VS (optional, purchase separately)
4

XR11001VS: 1.8 L/min, XR110015VS: 2.4 L/min, XR11002VS: 3 L/min

3-5.5m (4 nozzles, at a height of 1.5-3 m above crops)

XR11001VS: 130-250 pm, XR110015VS: 170-265 pm, XR11002VS: 190-
300 pum (subject to operating environment and spray rate)

0.25-20 L/min
<+2%
Conductivity >50 pS/cm (liquids such as tap water or pesticides that contain water)

Omnidirectional Digital Radar

Model

Operating Frequency
Power Consumption
Transmission Power (EIRP)
Altitude Detection & Terrain
Follow!”

Obstacle Avoidance'"!

IP Rating

Upward Radar
Model

Operating Frequency

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24.05-24.25 GHz

12w

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Altitude detection range: 1-30 m

Stabilization working range: 1.5-15m

Max slope in Mountain mode: 35°

Obstacle sensing range: 1.5-30 m

FOV: Horizontal: 360°, Vertical: +15°

Working conditions: flying higher than 1.5 m over the obstacle at a speed lower
than 7. m/s

Safety limit distance: 2.5 m (distance between the front of propellers and the
obstacle after braking)

Obstacle avoidance direction: omnidirectional obstacle avoidance in the
horizontal direction

P67

RD2414U
SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24.05-24.25 GHz



Power Consumption
Transmission Power (EIRP)
Obstacle Avoidance'”!

IP Rating

FPV Cameras

FOV

Resolution

FPV Spotlights
Flight Parameters
Operating Frequency

Transmission Power (EIRP)

Total Weight (exc. battery)
Max Takeoff Weight
Hovering Accuracy Range
(with strong GNSS signal)

RTK/GNSS Operating
Frequency
Battery

Max Power Consumption
Hovering Time®

Max Tilt Angle

Max Operating Speed
Max Flying Speed

Max Wind Resistance
Max Service Ceiling Above
Sea Level

Recommended Operating
Humidity

Recommended Operating
Temperature

Remote Controller
Model

Screen

RAM

Built-in Battery

GNSS

Power Consumption
Operating Temperature
Charging Environment

) Temperature

4 W

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm
Obstacle sensing range: 1.5-15m

FOV: 80°

Working conditions: available during takeoff, landing, and ascending when an

obstacle is more than 1.5 m above the aircraft.

Safety limit distance: 2 m (distance between the highest point of the aircraft and the

lowest point of the obstacle after braking)
Obstacle avoidance direction: upward
P67

Horizontal: 129°, Vertical: 82°
1280x720 15-30fps
FOV: 120°, Max brightness: 13.2 lux at 5 m of direct light

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2.4000-2.4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5.725-5.850 GHZ”

2.4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <31.5 dBm

5.8 GHz

FCC/SRRC/NCC: <29.5 dBm, CE: <14 dBm

13 kg

24.8 kg (at sea level)

D-RTK enabled: Horizontal: £10 cm, Vertical: £10 cm

D-RTK disabled:

Horizontal: £0.6 m, Vertical: +0.3 m (Radar module enabled: +0.1 m)
RTK: GPS L1/L2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5
GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1

DJl-approved flight battery (BAX501-9500-51.8, AB3-18000mAh-51.8V, or AB2-

17500mAh-51.8V)

3700 W

19 min (takeoff weight of 16.8 kg with an 9500 mAh battery)
9 min (takeoff weight of 24.8 kg with an 9500 mAh battery)
156°

7m/s

10 m/s (with strong GNSS signal)

6m/s

4500 m

<93%

0°10 45° C (32°to 113° )

RM500-ENT

5.5-in screen, 1920x1080, 1000 cd/m?, Android system
4GB

18650 Li-ion (5000 mAh @ 7.2 V)

GPS+GLONASS

18W

0°t045°C (32°t0 113° F)

5°1040° C (41°t0 104° F)



Storage Temperature

OcuSync Enterprise
Operating Frequency

Max Transmission Distance
(Unobstructed, free of
interference)

Transmission Power (EIRP)

Wi-Fi
Protocol

Operating Frequency

Transmission Power (EIRP)

Bluetooth

Protocol

Operating Frequency
Transmission Power (EIRP)

Model

Battery Type

Capacity

\oltage

Energy

Charging Environment
Temperature

Model
Input
Operating Temperature

[1] The effective radar range varies depending on the material, position, shape, and other properties of the obstacle.

-30° to 60° C (-22° to 140° F) (stored for no more than one month with a built-in

battery power of 40% to 60%)

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2.4000-2.4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5.725-5.850 GHZ”
FCC/NCC: 7 km, SRRC: 5 km, MIC/KCC/CE: 4 km

2.4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <30.5 dBm
5.8 GHz

SRRC: <21.5 dBm, FCC/NCC: <29.5 dBm, CE: <14 dBm

Wi-Fi Direct, Wi-Fi Display, 802.11a/g/n/ac

Wi-Fi with 2x2 MIMO

2.4000-2.4835 GHz

5.150-5.250 GHZ”

5.725-5.850 GHz?

2.4 GHz

SRRC/CE: 18.5 dBm, NCC/FCC /MIC/KCC: 20.5 dBm
5.2 GHz

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC: 14 dBm, KCC: 10 dBm
5.8 GHz

SRRC/NCC/FCC: 18 dBm, CE/KCC: 12 dBm

Bluetooth 4.2
2.4000-2.4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6.5 dBm

Remote Controller Intelligent Battery

WB37-4920mAh-7.6V
25 LiPo

4920 mAh

7.6V

37.39 Wh

5°10 40° C (41°to 104° )

Intelligent Battery Charging Hub

WCH3
5V/9V/12V/15V = 3.7A max
5°t0 40° C (41° to 104° F)

[2] Local regulations in some countries prohibit the use of the 5.8 and 5.2 GHz frequencies. In some countries, the 5.2 GHz
frequency band is only allowed for indoor use.

[3] Hovering time acquired at sea level with wind speed lower than 3 m/s and a temperature of 25° C (77° F). For reference only.
The data may vary depending on the environment. Actual results shall be as tested.
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May bay

AGRAS™ T10 c6 thiét ké hoan toan mai, véi cau tric hinh tr gidc gdp duge, pin may bay cling binh phun thao 1&p nhanh, gidp
dé dang thay thé, I&p dat va bao quan. Ché do Van hanh Theo tuyén mai nhét bao gém Binh tuyén Két ndi, cho phép may bay tu
dong bay dén mdt tuyén bay theo nhiém vy va tranh cac chudng ngai vat da dugc danh déu trong so dé rudéng phun.

Ang-ten D-RTK™ ¢6 thé dugc str dung dé dinh vi chinh xac & mirc centimét* trong khi cong nghé ang-ten kép cung cdp cac
phép do hudng va kha nang chéng nhiéu tir trrdng manh mé. May bay dugc trang bj Hé théng Ra-da Cam nhan Hinh cau, mot
hé th&ng mai tién phong cho nganh néng nghiép. Vi Ra-da ky thuét s6 da hudng va Ra-da hudng 1€n, hé thdng cung cép cac
chtre nang nhu bam dia hinh, phat hién va tranh vat can. V&i cac camera FPV truéc va sau va dén roi séng, hé théng dam bao
toan dién an toan van hanh ca ngay Ian dém trong cac thoi tiét khac nhau.

Hé théng phun dugc trang bi binh phun 8L, bdn dau phun va dong hé do luu lugng dién tir 2 kénh cho kha nang phun déu va
chinh xéc dé ngudi dung cé thé tiét kiém dung dich va giam chi phi van hanh.

May bay cé c8p bao vé& IP67 (IEC 60529) va cac thanh phan ¢t 16i cé ba I6p bao v&, gidp T10 chdng &n mon, chdng bui va
chéng thdm nudc va co thé rira truc tiép bing nuée.

Anh nhin tir phia sau

1. Canh quat 8. Bau phun 16. Camera FPV phia truéc

2. Bong co 9. Van xa dién tur 17. Camera FPV phia sau

3. ESC 10. Voi phun 18. Chi bao trang thai may bay

4. Chi bao phia trudc may bay (trén hai 11. Ra-da ky thuét s da hudng 19. Cang dép
canh tay gan than truoc) 12. Ra-da huéng Ién (tich hop) 20. Ang ten OCUSYNC™

5. Céc tay gan than 13. B6 tan nhiét 21. Ang-ten D-RTK Tich hop

6. Cam bién phat hién kiéu gap 14. Binh thudc phun 22. Pén bao phia sau may bay (trén
(tich hop) 15. Khoang pin hai cénh tay phia sau)

7. Ong mém

* Phai duing v&i DJI™ D-RTK 2 High Precision GNSS Mobile Station (Tram diéu khién Di dong GNSS Chinh xac Cao DJI D-RTK 2)
(oan riéng) hozc dich vu Network RTK dugc DJI phé chuén.
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Bo Diéu khién tu xa

Bo diéu khién Smart Controller Enterprise str dung cng nghé truyén dan DJI OcuSync Enterprise, c6 khoang céach truyén t6i da
16n d&n 7km*, c6 hd tror Wifi va Bluetooth. Bo diéu khién tir xa ¢ man hinh séng, chuyén dung 5,5 inch va di kém v&i (rng dung
DJI Agras cép nhat duoc tich hop s&n, mang lai trai nghiém muot ma va dé str dung. Khi mo-dun roi RTK (ban riéng) dugc két
nGi voi bo didu khién tir xa, ngudi dung cé thé 1ap ké hoach van hanh véi do chinh xac & murc centimét. Ché do Multi-Aircraft
Control* (diéu khién nhiéu may bay) clia b diéu khién tir xa c6 thé dugc str dung dé diéu khién hoat dong déng thoi clia nhidu
may bay, cho phép phi cong lam viéc hiéu qua hon. Ca pin tich hop va pin gén thém déu c6 thé duoc sir dung dé cép ngudn
dién cho bo diéu khién tir xa. Bo diéu khién tir xa co thoi gian hoat dong Ién dén 4 gioy, Iy tudng cho cac hoat dong thoi gian dai
va cuong do cao.

1. Ang-ten 10. Nut Power (Nguén) 19. Cong USB-A

2. Nt Quay lai/Chtrc néng 11. NGt Confirm (Xac nhan) 20. Nt chuyén dbi FPV/Ban d6
3. Can diéu khién 12. Man hinh Cam trng 21. NUt xoay ngugc

4. Nuat RTH 13. Cong sac USB-C 22. Clra xa Knong khi

5. Nt C3 (C6 thé tiy bién) 14. N&p che Khoang Mo-dun roi 23. Nit C1 (C6 thé tiy bién)

6. LAy gat Ché do Bay 15. Péng hé Téc do Phun 24. Nt C2 (C6 thé tiy bién)

7. Ben LED trang théi 16. Nut Phun 25. N&p che Pin

8. bén LED bao murc pin 17. Céng HDMI 26. Nt nha Nap che Pin

9. NUt 5D (C6 thé tly bién) 18. Khe cdm thé microSD 27. Tay xach

Hinh dui day thé hién chirc nang ctia méi can diéu khién, va str dung hinh minh hoa khi & Ché do 2. &' Ché db 2, can diéu
khién bén trai diéu khién didu khién do cao va hudng ctia may bay, con can didu khién bén phai didu khién tién, 1ti va dich chuyén
trai phai.

Can diéu khién bén phai Tién

s

Can diéu khién bén trai R
Lén

¢
@ _——
A4 . 2

I
I
I
|
|
|
|
|
|
I
I
|
Xuéng | ‘
|
|
|
|
I
I
|
|
|
|
|
|
I

&

*B6 didu khién tir xa c6 thé dat t6i cyr ly truyén phat t6i da (FCC/NCC: 7km (4,35 dam); SRRC: 5km (3,11 d&m); CE/KCC/MIC:

Trai Phéi
4km (2,49 dam)) & khu virc thoang khong cé can nhiéu dién tir, va & do cao khoang 2,5m (8,2ft).
Hay dam béo tuan thi cac luat va quy dinh clia dia phurong khi st dung ché do Multi-Aircraft Control (Biéu khién Nhidu May bay).
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Bay An toan

Can hiéu r6 cac hudng dan bay co ban, dé bao vé chinh ban va bao dam an toan cho nhirng ngudi xung quanh.

"

. Bay trén cac bai tréng: Hay chl y dén cot dién, dudng day dién va cac vat can khac. KHONG bay gan hodc phia trén cac
vung nuéc, con ngudi hodc dong vat.

[

Ludn duy tri viéc didu khién: Dat tay trén bo didu khién tr xa va duy tri kiém soat may bay khi dang bay, ngay ca khi dang st
dung céc chirc nang théng minh nhur ché dd van hanh theo tuyén bay Route va A-B Route va ché do tu bay vé diém cat canh
Smart Return to Home.

«

Duy tri tdm quan sat thang: Duy tri tdm quan sat thing (visual line of sight, VLOS) d&i voi may bay clia ban tai moi thoi diém va
tranh bay ra phia sau cac cong trinh ho&c cac vat can khac can tré tdm nhin cla ban.

>

Giam sat do cao: D& dam bao an toan cho cac may bay cé ngudi lai va cac phuong tién bay khac, hay bay & do cao dudi
100m (328ft) va tuan thu tét ca cac luét va quy dinh cla dia phuong.

Truy cap trang https://www.dji.com/flysafe dé& biét thém thong tin vé cac chirc nang an
toan thiét yéu, nhu cac vung GEO.

Céc yéu ciu vé moi truong bay

. KHONG str dung may bay dé phun néu téc do gio vuot qua 18km/gidr (11dam/gio).

2. KHONG str dung may bay trong cac diéu kién thai tiét bat Igi nhu khi téc do gié vurat qua 28km/gidr (17 dam/gid), mua Ién
V&i lugng mua trén 25mm (0,98 inch) trong 12 gio, tuyét, hodc suong mu.

KHONG bay cao qua 4,5km (14.763 ft) so véi myc nuédc bién.

Eali

. Ung dung DJI Agras sé& dé xuat gici han trong Iugng thudc t6i da cé thé chira clia binh phun mét cach thdng minh theo tinh
trang hién tai va méi truong xung quanh clia may bay. Khoéng vurot qua gisi han trong lugng thudc téi da co thé chtra khuyén
nghi khi thém thudc vao binh. N&u khong, an toan chuyén bay co thé bj anh hudng.

5. Dam bao réng c6 tin hiéu GNSS manh va dng-ten D-RTK khong bi che khuét trong qué trinh van hanh.

Tu bay vé diém cét canh (Return to Home, RTH)

May bay sé tu dong bay vé diém cat canh (Home Point) trong céc tinh hudng sau:

RTH théng minh: ngudi dung nhén va gitr nit RTH.

RTH ty an toan: Mt tin hiéu tor bo didu khién tir xa.*

Néu cé vat can trong pham vi cach may bay 20m, may bay sé& gidm téc, phanh va bay treo. Méy bay thoat khdi quy trinh RTH va
doi lénh didu khién tiép theo.

Néu kich hoat tinh ning RTH khi van hanh & ché doé Tuyén (Route), may bay c6 thé 1ap k& hoach dudng bay cho RTH dé vurgt
qua cac chudng ngai vat bd sung khi lap k& hoach ruéng phun.

* Méy bay sé& tu bay vé diém cét canh RTH hoc bay treo néu mét tin hidu didu khién tir xa. C6 thé thiét Iap hanh dong trong (g
dung. Ché& do RTH ty an toan sé& chi kha dung néu RTH dugc thiét Iap.

& « Tinh ndng tranh vat can bj tit khi méay bay & ché dé Bd cao, ché do nay sé dugc sir dung trong céc tinh huéng nhu khi
tin hiéu GNSS yéu. Luu y réng tinh nang tranh vat can khong dang tin cay khi str dung méay bay trong méi truong ma
mo-dun ra-da khong thé hoat dong binh thuang. Can rét than trong trong cac tinh huéng do.

Str dung Thudc trir su

N

. Han ché t8i da viéc str dung thudc trtr sdu dang bét, vi thudc dang bt c6 thé lam giam tudi tho ctia hé théng phun.

N

Thudc trr sdu cé doc tinh va gay ra cac rdi ro nghiém trong vé an toan. Tuan thl chat ché hudng dan ky thuat khi sir dung
thudc.

«

SUr dung nude sach dé pha thudc trir sau va loc hdn hop thudc da pha trurdre khi db vao binh thude phun dé tranh lam tic
nghén bo loc.

&

Hiéu qua clia viéc str dung thudc trir sdu phy thudc vao nong do thude trir sau, tée dd phun, khoang cach phun, téc dd may
bay, t6c dd gio, hudng gio, nhiét do, va do dm. Hay xem xét tat ca cac yéu t6 khi str dung thudc trir sau.

o

KHONG Iam anh hudng dén sur an toan clia ngudi, dong vat, hoac clia méi trurdng trong khi van hanh thiét bj.

DiBu quan trong la can hidu rd cac hudng din bay co ban dé bao vé chinh ban va bao dam an toan cho
nhtrng ngudi xung quanh. Hay nhé doc tuyén bd mién trir trach nhiém va céc huéng dan an toan.
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Sw dung T10

1. Chuan bj Pin Bay Théong minh

Chi str dung pin may bay chinh hang DJI nhu dudi day. Kiém tra mirc pin trudc
khi bay, va sac pin theo huéng dan trong tai liéu huéng dan tuong ¢ng.

 Pin may bay théng minh T10 BAX501-9500-51.8 (duoc khuyén nghi)
¢ Pin may bay théng minh T20 AB3-18000mAh-51.8V
¢ Pin may bay théng minh T16 AB2-17500mAh-51.8V

2. Chuén bi May bay

MG canh tay M1 va M2, déng thoi chét hai khoa canh tay.

MG canh tay M3 va M4, dong thoi chét hai khda canh tay.
Tranh dé bj kep ngon tay.

Tranh dé bj kep ngon tay.

Mé& céac canh quat. Lap Pin May bay Théng minh vao may bay cho dén khi

ban nghe dugc tiéng “cach”.

« Dam bao rang pin duoc I&p chac chan vao may bay. Chi I4p ho&c théo pin khi may bay da duoc tét nguén.
« Bé thao pin, &n va gitr kep, sau d6 nhac pin ra.

» G&p céc canh tay M3 va M4, sau dé la cac canh tay M1 va M2 va dam béo rang c&c canh tay nay duoc 1ap vao cac
kep gitr & ca hai bén ctia may bay. N&u khong, cac tay cé thé bj hu hai.
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3. Chuén bi B diéu khién tir xa
Sac pin

Sac Pin Thong minh gén ngoai bing ¢3¢ sac va b sac di dong 65W. Sac pin 14p trong ctia bo diéu khién tir xa bing bo sac
USB va day cap USB-C. Sac day pin trude khi sir dung 1&n ddu tién.

co—f £ (1)

Cdc sac B sac di dong 65W O cam dien  Bo sac USB Cép USB-C
(100 - 240V)

L3p Pin gén ngoai

(D An ndt m& ndp pin & phia sau bé diéu khién tor xa theo chiéu
xudng dé ma ndp pin.

@ Lap Pin Théng minh vao khoang pin va day 18n phia trén.

(@ Boéng nap khoang chira pin.

NUt Thao Pin

Q » D& thao Pin Thong minh, &n va gitr ndt thao pin réi day

Y pin xudng phia duoi.

L3p Mb-dun 4G va SIM dién thoai

& « Chi str dung md-dun da dugc DJI phé chudn. Md-dun nay hd tro nhiéu tiéu chudn mang khac nhau. Sir dung mot
SIM dién thoai trrong thich véi nha cung cdp mang di dong da chon va chon mét goi dir liéu di dong trong trng voi
murc do st dung.

* M6-dun roi va SIM dién thoai cho phép bd didu khién tir xa truy cap cac mang va nén tang cuy thé, vi du nhu nén
tang DJI AG. Hay dam béo I4p céc thiét bj nay ding cach. Néu khong, sé khong thé truy cap mang dugc.

Théo ndp che khoang mé-dun rdi.

Dam bao réng thé SIM da duoc IEp vao mo-dun roi. CAm ma-dun rdi vao cdng
USB va kiém tra mo-dun revi.*

Géan lai ndp che m6t cach chac chan.

* Quy trinh kiém tra: Nhan ndt ngudn ctia bd diéu khién tr xa mot Ian, sau do nhén I4n ntra va git dé bat ngudn bo diéu
khién tir xa. Trén DJI Agras, bdm g}, va chon chirc nang chan doan mang (Network Diagnostics). M6-dun roi va SIM
dién thoai hoat déng binh thudng néu trang théi cla tat ca céc thiét bj trén chudi mang cé mau xanh.
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Kiém tra Mirc Pin

Thép e——— Cao

Nhan nit ngudn trén bo didu khién tir xa mot 1an dé kiém tra murc pin 14p trong. Nhdn mot 1an, va sau dé nhan Ian nira va gicr
trong vong hai gidy dé bat hozc tét ngudn.

Nh&n ndt mirc pin trén Pin Théng minh gén ngoai mét 1an dé kiém tra mirc pin.

« Khi str dung Pin Théng minh gé&n ngoai, van can phai dam bao rang pin 18p trong van con dién. Néu khong, sé
& khong thé bat duoc bo didu khién tir xa.

Piéu chinh Ang-ten

Nang va diéu chinh &ng-ten. Vj tri clia ang-ten co6 tac dong dén cudng do tin hiéu clia
b6 didu khién tur xa. D& co sur két ndi t6i wru gitra bo diéu khién tir xa va may bay, can
dam bao géc gitra ang-ten va mét sau clia bo diéu khién tir xa la 80° hoac 180°.

Hay 6 géng duy tri may bay trong viing truyén phat tin hiéu t3i tru. Néu tin hiéu didu khién y&u, hay diéu chinh ang-ten hozic
diéu khién may bay bay gan lai.

Vung Truyén phét tin hiéu T6i vu

« Tranh sir dung céc thiét bj khong day cé cting dai tan s6 véi bo didu khién tir xa.
« N&u mo-dun roi RTK duoc str dung dé 1ap ké hoach RTK, nén thao mé-dun rdi ra khoi bo diéu khién tor xa sau khi
lap k& hoach xong. Néu khong, hidu qua truyén phét tin hiéu clia bo didu khién tur xa sé bj anh huéng.

Sé&n sang Cat canh

A. Bat may bay trén nén phéng, thoang, dé phia sau clia may bay huéng vé phia ban.

B. Bam bao rang cac canh quat da dugc I&p chét, khdng cé cac di vat trén dong co va canh quat, cac canh quat va tay da
duoc mé ra, va cac khoa canh tay da dugc siét chat.

C. Pam béo rang binh thuéc phun va pin may bay da duoc l&p
chat.

D. D4 dung dich vao binh thudc phun va déng chat ndp binh. Bam
bao réng bén vach trén nap binh triing véi hudng ngang hoac
huéng doc.

E. Bat ngudn bo diéu khién tir xa, dam bao ring ng dung DJI
Agras da dugc mé, va sau do bat nguén may bay.

O Khi str dung lan dau tién, kich hoat may bay bang (rng dung DJI Agras. Can c6 tai khoan DJI va két
ndi internet.

Internet
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Hiéu chinh La ban

Khi rng dung nh&c rang can phai hiéu chudn la ban, hay nhan £, sau dé 3 va vudt xudng dudi cling. Chon Advanced
Settings (Cai dat nang cao), sau dé chon IMU va Compass Calibration (Hiéu chinh la ban). Nh&p vao muc Calibration (Hiéu
chinh) trong phén Compass Calibration (Hiéu chinh la ban), sau do lam theo huéng dan trén man hinh.

Xa khi trong 6ng mém
T10 c6 chire nang xa khi tu dong. Khi can xa khi, chi cdn nhén va gicr nat phun trong vong hai gidy. May bay sé tu dong xa
cho dén khi khi bén trong dugc xa hét.

Hiéu chinh Béng hé Luu luong
Dam bao hiéu chudn déng hé do Iuu lugng trude khi sir dung Ian dau. Néu khong, hiéu suat phun thudc sé cé thé bi
anh hudng.

A. Chuan bj
(D B vao binh thudc phun khoang 2 lit nuéc.

(2) Str dung chirc nang xa khi ty dong dé xa khi trong dudng 6ng. Ngudi diing c6 thé xa khi bing phuong phép thu
c6ng. Nhan nt phun dé phun khi con bén trong va nhan nit mét 1an ncra khi tat ca khi bén trong da dugc xa ra ngoai.

B. Hiéu chuan

@ Trén (rng dung, bam Execute Task (Thyc thi nhiém vy) dé vao phan Operation View (Xem Hoat déng). Nhdp vao o3
,va nhdp vao Calibration (Hiéu chinh) & bén phai ctia phan déng hé luu lugng.

(2) Nhdp vao Start Calibration (B&t du hiéu chinh) dé bat ddu. Qua trinh hidu chinh s& hoan tat sau 25 gidy va két qua
dugc hién thi trong ¢rng dung.

o Ngui diing c6 thé tiép tuc sau khi viéc hiéu chinh hoan tat thanh cong.

o N&u hiéu chinh that bai, hay nhap vao biéu tugng “?” dé xem va giai quyét van dé. Hiéu chinh lai sau khi sy ¢8 dugc
giai quyét.
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Bay

Trén (rng dung, chuyén dén phan Operation View (Xem Hoat dong). Bam bao rang cé tin hiéu GNSS manh, va thanh trang
thai clia hé thdng thé hién Manual Route (GNSS) hodc Manual Route (RTK).* Néu khéng, may bay s& khong thé cat canh.

D& may bay c6 thé tir dong cat canh va thure hién thao tac, nén 1ap so dé rudng phun va chon hoat dong trudc khi cat canh.
Xem phan Starting Operations (B4t dau Van hanh) dé biét thém thong tin. D3i véi cac tinh hudng khac, hay cét canh va ha
cénh thu cong.

Cét canh

Thurc hién Combination Stick Command (Lénh Biu khién Két hop - CSC) va day can didu khién ga lén trén dé cat canh.

i PR

Cén ga
(Cén bén trai & Ché do 2)

Ha céanh

D& ha canh, kéo can diéu khién ga xudng dé ha thap may bay cho dén khi may bay cham mét dat. Co hai phuong phap dé
dirng dong co.

Phuong phép 1: Khi may bay da ha canh, kéo can diéu khién ga xudng va gitr yén. Bong co sé dirng sau ba giay.

Phuong phap 2: Khi may bay da ha canh, kéo can diéu khién ga xudng, va thuc hién chinh SCS da dung dé khdi dong dong
co. Nha ca hai can digu khién khi dong co' da dung lai.

* Nén dung dinh vi RTK. Trén (rng dung, dén phan View Operation (Xem Hoat déng), bdm £, sau d6 bam RTK dé bat Aircraft
RTK Positioning (Binh vi RTK May bay), va chon mét phurong phap dé nhan tin hiéu RTK.



@

U

Phuong phap 1

P AP-HQ

U
Phuong phép 2
& « Canh quat khi dang quay c6 thé gay nguy hiém. Tranh xa cac canh quat va dong co dang quay. KHONG khéi dong
déng co trong khong gian kin hodc khi cd nguoi & gan.
« Duy tri quy8n kiém soat ctia bd didu khién tor xa khi dong co dang chay.
« KHONG dirng dong co trong khi dang bay trir khi trong tinh hudng khan cdp néu nhu viéc doé co thé lam giam
nguy co hur hdng hodc nguy co gay chén thuong.
* Khuyén ngh\ str dung Phuong phap 1 gé dirng dong co. Néu sir dung Phuong phap 2 gé durng dong co, may
bay c6 thé bj 1at néu chura ha canh hoan toan. Can can trong néu str dung Phuong phap 2.
« Sau khi ha canh, tit nguén may bay trudc khi tit nguén bo didu khién.

Bat ddu Van hanh

Sau khi khu vire van hanh va cac vat can da duoc kiém tra va cac thiét 1ap da dugc cau hinh, Urng dung DJI Agras st dung
mot hé théng 1ap ké hoach van hanh théng minh tich hop dé tao mat tuyén bay dura trén thong tin do ngudi diing nhap vao.
Nguai diing ¢6 thé sir dung mdt hoat dong sau khi 1ap ké hoach mét rudng phun. May bay s& tu dong bat ddu hoat dong va
bay theo tuyén bay da Iap k& hoach.

Trong céc trurong hop dia hinh phire tap, Phantom 4 RTK va DJI TERRA™ c6 thé duac sir dung dé 1ap ké hoach cac tuyén
bay, sau dé nap cac tuyén bay vao (rng dung DJI Agras dé van hanh. Xem Huéng dan cho Nguoi diing clia Agras T10 dé
biét thém thong tin.

Lap k& hoach Rudng phun

Ung dung DJI Agras hé trg' lap k& hoach tuyén bay bing cach diéu khién may bay bay t&i cac diém mdc, vat can, va cac
diém méc hiéu chinh hodc béng cach di bd téi cac diém dé cling véi bo didu khién tr xa, mot bd disu khién tir xa véi mo-
dun roi RTK, hodc mot thiét bi RTK. Tuyén bay dudi day da dugc lap bang cach di bd dén cac diém mdc dé cling véi mot
b6 diéu khién tur xa.

Khi mo-dun roi RTK (ban riéng) dugc két ndi voi céng USB-A trén bo didu khién tor xa, ché do “Bi voi RTK” ¢6 thé duoc
chon trong khi 1ap ké hoach ruéng phun dé 1ap ké& hoach hoat déng chinh xac dén tirng centimét. Cac budc con lai giéng
nhu huéng dan di véi diéu khién tir xa.

> >

%9 10
il >

Bat nguén bo diéu khién tor
xa. Khai dong trng dung DJI
Agras.

Q >

—_+

Di b cling bd didu khién tir xa
doc theo dudong bién clia khu
vuc hoat dong va ba&m Add

Nh&p vao Plan Field (Lap k&
hoach ruéng phun), chon
Walk with RC (Pi véi RC).

-
= ’
Lan luot di dén cac vat can* va

nh&p Obstacle Mode C1 (Vat
can Ché do C1).*

Cho dén khi tin hiéu GNSS tré nén manh. D6
chinh xac cla vj tri ¢ thé dung sai +/-2 mét.

Q >

—_+

Bi bd vong quanh vat can va bdm Add
Obstacle C2 (Thém vat can C2) tai mét vai vi
trf xung quanh vat can dé.*

Waypoint C2 (Thém Diém méc
C2) & céc vi tri chuyén huéng.

> |B

Nhé&n vao myc Field Editing (Chinh  Luu ké hoach rudng
stra Trudng) dé st dung hinh chir phun.

thap dé thém diém, dinh c&u hinh
quang duong va khoang cach
tuyén duong, déng thoi diéu chinh
huéng tuyén dudng bang cach
nhan hoc kéo bidu tugng (0.

Nhéap vao Waypoint C1
(Ché do Biém méc C1) dé
quay tré lai dé thém céac
diém canh vao khu vuc
hoat dong. * Bét ky vat can nao trong hodc ngoai khu
virc hoat dong déu cé thé dugc danh dau.

Khi ban d Iap ké hoach xong, hay nhan ndt quay lai trén bd didu khién tor xa dé quay lai man hinh chinh.

45



Thuyc hién mét thao tac

> > =] >

Béat ngudn bd diéu Nhé&p vao Execute Task Nh&p @ va chon rudng Bam Edit (Chinh stra) dé chinh
khién tur xa, sau d6 (Thyre thi nhiém vy) trén man  phun trong danh sach slra cac diém méc va tuyén bay.
bat nguén thiét bj bay. hinh chinh clia irng dung. ruéng.

Nhé&n vao muc Use (Str Nh&n vao muc Start (Bét
dung), thiét 1ap théng s6 dau).
hoat dong va xac nhéan.

Thiét 1ap do cao tu dong cét canh bang céach thiét 1ap Do cao
dinh tuyén két néi trong trng dung va di chuyén thanh trugt dé
cét canh. Méy bay sé tur dong thure hién hoat déng.

& « Chi cét canh & céc khu vire thoang va thiét 1ap moét do cao cét canh ty dong phi hop véi moi tredng hoat dong.

« C6 thé dirng mét hoat dong bang cach dich chuyén nhe can diéu khién. May bay sé bay treo va ghi lai diém
dirng. Sau d6, may bay c6 thé dugc didu khién biing tay. Bé tiép tuc thao tac, hay chon lai thao tac do tur thé
Executing (Thurc thi) trong (2] danh sach. May bay s& tu dong trd lai diém dirng va tiép tuc hoat dong. Chu y dén
an toan clia may bay khi quay tr& lai vi tri tam durng.

« & ché do Route Operation (Van hanh Theo tuyén), may bay c6 thé tranh cac vat can, ché do nay mac dinh & trang
thai tat, va co thé bat ché do nay trén trng dung. Néu ché do nay dugc bat, va may bay phat hién vat can, may
bay sé& bay cham lai va tranh vat can, va quay tré lai duong bay ban dau.

« Trén trng dung, ngurdi diing c6 thé thiét 1ap cac quy trinh ma may bay s& thyre hién sau khi hoan thanh hoat dong.

Céac ché dé hoat dong va chirc nang khac

Tham khao Huéng dan str dung Agras T10 dé biét thém thdng tin vé& cac ché do hoat dong Tuyén AB, Hudng dan sir dung
va Huéng dan str dung va van hanh, cting nhu cach s dung céc chirc ndng nhu Binh tuyén két néi, Tiép tuc hoat déong,
Béao vé dr liéu hé thdng va Xa binh.

Bao dudng
Lam sach tat ca cac bd phan clia may bay va diéu khién tir xa vao cudi méi ngay phun thudc, sau khi may bay da trd lai nhiét
d6 binh thuomng. KHONG vé sinh may bay ngay sau khi hoan thanh céc thao téc.

A. B ddy nuéc sach hodc nuée xa phong vao binh thude phun va phun nude qua voi phun cho dén khi can binh. Lap lai
budc nay hai lan nira.

B. Thao binh thudc phun va ddu néi binh thudc phun dé lam sach. Thao Iudi loc binh thuéc phun, Iudi loc dau phun, va dau
phun dé lam sach va loai bd can ban. Sau do, ngam trong nuéc sach trong vong 12 gio.

C. Bam bao ring cdu tric clia may bay dugc két néi hoan toan dé cé thé rira trirc tiép bang nudc. Nén ding voi xit nuéc
@& lam sach than may bay va lau b&ng ban chai mém hodc khan uét truée khi lau kho bang khan khé.

D. Néu c6 bui ban hoac thudc trir sau trén dong co va canh quat, lau sach béng khan uét trudc khi lau khd bang khan kho.
E. Dung khan udt sach da vat kho nudc dé lau bé mat va man hinh ctia bo didu khién tor xa.

Xem tuyén b3 mién trir trach nhiém va cac hudng dan vé an toan dé biét thém thong tin vé bao dudng san pham nay.

E Tai vé Huéng dan str dung may bay Agras T10 dé biét thém thong tin:
https://www.dji.com/t10/downloads
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Théng sé ky thuat

© Model san phdm
e Khung may bay

Khoang céch gitra hai truc Chéo

T6i da
Kich thuéc

© Hé théng Bong luc
Bong co
Cong suét T6i da
ESC

Dong Cong tac Téi da (Lién tuc)

Canh quat gap (R3390)

Budng kinh x Budc canh
© Hé théng Phun

Binh thuéc phun

Dung tich

Tai trong lam viéc

Voi phun

Model

S8 lugong

Téc do Phun T6i da

D4 rong Phun

Kich thuéc Giot phun

DBéng hé luu lugng

Pham vi Bo luong

Sai s6

Chat Idng C6 thé do luong

Ra-da Ky thuat s6 Da hudng
Model

Tan s6 hoat déng

Mrc tiéu thu dién nang

Cong suét truyén phat (EIRP)
Phat hién B4 cao & Bay bam
Bia hinh"

Tranh vat can'”

Cép IP

Ra-da huéng Ién
Model

Tén s8 hoat dong

Mre tiéu thu dién néng

3WWDZ-10A
1.480mm

1958x1833x553mm (Tay va canh quat khdng gap)
1232x1112x553mm (Tay khdng gép va canh quat gap)
B600x665x580mm (Tay va canh quat gap)

2500W/dong co
32A

33x90in

Tai déy du: 8L
Tai day du: 8kg

XR11001VS (Tigu chudn); XR110015VS, XR11002VS (Tuy chon, mua riéng)
4

XR11001VS: 1,8L/phdt, XR110015VS: 2,4L/phit, XR11002VS: 3L/phit
3-5,5m (4 voi phun, & do cao 1,5 - 3m bén trén cy trong)

XR11001VS: 130 - 250pm, XR110015VS: 170 - 265um, XR11002VS: 190 -
300pm (Tuy thudc vao diéu kién van hanh va téc do phun)

0,25 - 20L/phut

<+2%

D6 dan dién >50uS/cm (chét 1dng nhu nudc may hodc thudc trir sdu cé chira
nuée)

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 - 24,25GHz

12W

SRRC: < 13dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: < 20dBm

Pham vi phat hién dé cao: 1 - 30m

Pham vi 6n dinh: 1,5 - 15m

Bé ddc t6i da & ché dod Mountain (Vung nui): 35°

Pham vi phéat hién vat can: 1,5 - 30m

Trudng Quan sét (FOV): Ngang: 360°, Doc: +15°

Diéu kién lam viéc: bay cao hon 1,5m qua vat can vai tée do thdp hon 7m/giay
Khoang céch giéi han an toan: 2,5m (Khoang céch gitra mat trudc canh quat
va vat can sau khi giam téc)

Huéng trénh vat can: Tranh vat can da hudng theo phurong ngang

P67

RD2414U
SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 - 24,25GHz
aw
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Coéng sudt truyén phét (EIRP)
Tranh vat can'”!

Cép IP

Camera FPV

Trurong Quan sat (FOV)
B0 phéan gidi

ben roi FPV

Céac Thong s6 Bay
Tan s6 hoat dong

Cong suét truyén phét (EIRP)

Téng trong luong (khong k& pin)
Khéi luvgng Cét canh Toi da
Pham vi treo chinh xac (v&i tin
hiéu GNSS manh)

Tan s6 lam viéc clia RTK/GNSS
Pin

Tiéu thu Bién nang T&i da
Thoi gian Bay treo®

Géc Nghiéng Téi da

T8¢ d Cong tac T6i da
Tdc do Bay T6i da

Khang gi6 T&i da

Trén bay T&i da Trén myrc nuée
bién

D6 &m Hoat dong duqc Bé
XUt

Nhiét do Cong tac Bé xuét
B6 diéu khién tir xa

Model

Man hinh

RAM

Pin 1&p trong

GNSS

Mrc tiéu thu dién néng
Nhiét d6 hoat dong

Nhiét d6 méi truong sac

SRRC: < 13dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: < 20dBm

Pham vi phat hién vat can: 1,5 - 15m

Trudng Quan sat (FOV): 80°

Diéu kién lam viéc: s&n sang trong qué trinh ¢t canh, ha canh va bay 1én khi co
vat can cao hon 1,5m so véi may bay.

Khoang cach gi¢i han an toan: 2m (khodng cach gitra diém cao nhat clia may
bay va diém thap nhat clia vat can sau khi giam téc)

Hudng tranh vat can: di lén trén

P67

Ngang: 129°, Doc: 82°

1280720 15-30 hinh/giay

Trudong Quan sét (FOV): 120°, B6 sang t6i da: 13,2 lux & cu ly 5m chiéu sang
trure tiép

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 - 2,4835GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850GHZ"

2,4GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: < 20dBm, FCC/NCC: < 31,5dBm
5,8GHz

FCC/SRRC/NCC: < 29,5dBm, CE: < 14dBm

13kg

24,8kg (&' muc nuéc bién)

Co bat D-RTK: Ngang: +10cm, Doc: +10cm

Khong bat D-RTK:

Ngang: +0,6m, Doc: +0,3m (Cé dung moé-dun ra da: £0,1m)
RTK: GPS L1/L2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5
GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1

Pin méy bay dugc DJI phé duyét (BAX501-9500-51.8, AB3-18000mAh-51.8V,
hodc AB2-17500mAh-51.8V)

3700W

19 pht (Trong lugng cét canh 16,8kg véi mét pin 9500mAh)
9 pht (Trong luong cét canh 24,8kg véi mét pin 9500mAh)
15°

7m/giay

10m/giay (Vi tin hiéu GNSS manh)

Bm/giay

4500m

<93%
0° dn 45°C (32° dén 113°F)

RM500-ENT

Man hinh 5,5-inch, 1920x1080, 1000cd/m?, Hé diéu hanh Android
4GB

18650 Li-ion (5000mAh @ 7,2V)

GPS+GLONASS

18W

0° dén 45°C (32° dén 113°F)

5° dén 40°C (41° dén 104°F)



Nhiét d6 bao quan

OcuSync Enterprise
Téan s8 hoat dong

Cu ly truyén phat t6i da (khdng
vat can, khdng nhiéu)
Cong suét truyén phét (EIRP)

Wi-Fi
Giao thirc

Tén s8 hoat dong

Cong suét truyén phét (EIRP)

Bluetooth

Giao thirc

Tan s6 hoat dong

Coéng sudt truyén phét (EIRP)

-30° dén 60°C (-22° dén 140°F) (bao quan khdng qua mot thang véi ngudn pin

tich hop tr 40% dén 60%)

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 - 2,4835GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850GHZ”
FCC/NCC: 7km, SRRC: 5km, MIC/KCC/CE: 4km

2,4GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: < 20dBm, FCC/NCC: < 30,5dBm
5,8GHz

SRRC: < 21,5dBm, FCC/NCC: < 29,5dBm, CE: < 14dBm

Wi-Fi Direct, Wi-Fi Display, 802.11a/g/n/ac

Wi-Fi vé&i 2x2 MIMO

2,4000 - 2,4835GHz

5,150-5,250GHZ”

5,725-5,850GHZ"”

2,4GHz

SRRC/CE: 18,5dBm, NCC/FCC /MIC/KCC: 20,50Bm
5,2GHz

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC: 14dBm, KCC: 10dBm
5,8GHz

SRRC/NCC/FCC: 18dBm, CE/KCC: 12dBm

Bluetooth 4.2
2,4000 - 2,4835GHz
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6,5dBm

© Pin théng minh ctia bd diéu khién tir xa

Model

Loai pin

Cong suét

bién ap

N&ng luong

Nhiét d6 méi truong sac
e Cdc sac Pin Théng minh

Model

Bau vao

Nhiét do hoat dong

WB37-4920mAh-7.6V

2S LiPo

4920mAh

7,6V

37,39Wh

5° dén 40°C (41° dén 104°F)

WCH3
5V/9V/12V/15V =Téi da 3,7A
5° dén 40°C (41° dén 104°F)

[1] Pham vi hiéu qua ctia ra-da phy thudc vao vat liéu, vi tri, hinh dang, va cac déc tinh khéc cta vat can.

[2] Quy dinh clia mét s6 quéc gia cdm viéc str dung tan s6 5,8GHz va 5,2GHz. & mét s& qudc gia, chi dugc phép st dung bang

tan 5,2GHz & trong nha.

[3] Thoi gian bay tai chd do dugc & muc nurdc bién véi tée do gio thap hon 3 m/gidy va nhiét d6 25°C (77°F). Chi dé tham khao.
Dt liéu ¢ thé thay ddi tity thudc vao mai trrdng. K&t qua thyc t& sé giéng nhu thir nghigm.
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Fluggerat

Die AGRAS™ T10 zeichnet sich durch ein neuartiges Design aus, das eine vierseitige Faltstruktur, einen Schnellspann-Spriihtank
und einen Fluggeratakku beinhaltet und somit der Austausch und die Installation von Teilen sowie die Aufbewahrung vereinfacht
werden. Der aktualisierte Flugroutenmodus beinhaltet das Verbindungsrouting, das es dem Fluggerat ermdglicht, automatisch
eine Aufgabenroute anzufliegen und Hindernissen auszuweichen, die in der Feldplanung markiert wurden.

Der eingebaute D-RTK™ dient zur zentimetergenauen Positionsbestimmung*, wahrend die Dual-Antennen-Technologie eine
Richtungsmessung ermdglicht und eine hohe Resistenz gegen magnetische Stérungen bietet. Das Fluggerat ist mit dem
Radarsystem mit spharischer Wahrnehmung ausgestattet, einem bahnbrechenden neuen System fir die Landwirtschaft.
Bestehend aus dem omnidirektionalen digitalen und dem aufwarts gerichteten Radar, bietet das System Funktionen wie
Topografieverfolgung, Hinderniserkennung und Hindernisumfliegung. Danke der den vorwarts- und rickwartsgerichteten FPV-
Kameras sowie den hellen Scheinwerfern sorgt das System flir umfassende Betriebssicherheit bei Tag und Nacht sowie bei
unterschiedlichen Wetterbedingungen.

Das Spriihsystem ist mit einem 8-Liter-Spriihtank, vier Spriihdiisen und einem elektromagnetischen 2-Kanal-Durchflussmesser
ausgestattet, der ein gleichméBiges und genaues Spriihen ermdglicht, damit der Anwender Sprihmittel einsparen und die
Betriebskosten gering halten kann.

Das Fluggerét hat die Schutzklasse IP67 (IEC 60529) und seine Kernkomponenten sind dreifach geschutzt, was die T10
korrosionsresistent, staubdicht und wasserdicht macht, sodass sie direkt mit Wasser abgewaschen werden kann.

Ansicht von hinten Gefaltet

1. Propeller 10. Spriihdusen 17. Nach hinten gerichtete FPV-
2. Motoren 11. Omnidirektionales digitales Kamera
3. ESCs Radargerat 18. Status-LEDs des Fluggeréats
4. LEDs an der Vorderseite des 12. Aufwarts ausgerichteter Radar 19. Landegestell

Fluggeréts (an zwei vorderen Armen) (eingebaut) 20. OCUSYNC™-Antennen
5. Rahmenausleger 13. Kihlkérper 21. Integrierte D-RTK-Antennen
6. Falterkennungssensoren (eingebaut) 14. Sprihtank 22. LEDs an der Hinterseite des
7. Schlauche 15. Akkufach Fluggeréts (an zwei hinteren
8. Spriiharme 16. Nach vorne gerichtete FPV- Armen)
9. Elektromagnetische Auslassventile Kamera

*Muss mit einer DJI™ D-RTK 2 GNSS-Hochprazisionsmobilstation (ist separat erhltlich) oder mit einem von DJI genehmigten
Netzwerk-RTK-Service verwendet werden.
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Fernsteuerung

Die Smart-Fernsteuerung Enterprise nutzt die DJI OcuSync Enterprise-Ubertragungstechnologie, hat eine maximale
Ubertragungsreichweite von bis zu 7 km* und unterstiitzt sowohl Wi-Fi als auch Bluetooth. Die Fernsteuerung verfligt tiber einen
eignen hellen 5,5-Zoll-Bildschirm und wird mit der aktualisierten DJI Agras-App ausgeliefert, die eine reibungslose und einfache
Bedienung ermdglicht. Operationen lassen sich auf den Zentimeter genau planen, wenn der RTK-Dongle (separat erhaltlich) an die
Fernsteuerung angeschlossen ist. Der Multi-Fluggerét-Modus* der Fernsteuerung kann verwendet werden, um die gleichzeitige
Bedienung von mehreren Fluggeraten zu koordinieren, wodurch den Piloten ein effizientes Arbeiten ermdglicht wird. Sowohl
der integrierte Akku als auch der externe Akku kénnen verwendet werden, um die Fernsteuerung mit Strom zu versorgen. Die
Fernsteuerung hat eine Betriebszeit von bis zu 4 Stunden und ist damit ideal fur lange und intensive Einsatze geeignet.

1. Antennen 11. Bestatigungstaste 20. FPV/Taste zum Wechseln der Karte
2. Zurlick-/Funktions-Taste 12. Touchscreen 21. Réadchen flr kunftige Funktionen

3. Steuerknippel 13. USB-C Ladeanschluss 22. Luftauslass

4. Ruckkehrtaste 14. Abdeckung des Dongle-Fachs 283. Taste C1 (individualisierbar)

5. Taste C3 (individualisierbar) 15. Aufwandmengen-Einstellrad 24. Taste C2 (individualisierbar)

6. Flugmodusschalter 16. Sprihtaste 25. Akkuabdeckung

7. Status-LED 17. HDMI-Anschluss 26. Entriegelungstaste fur

8. Akkustand-LEDs 18. microSD-Kartensteckplatz Akkuabdeckung

9. 5D-Taste (individualisierbar) 19. USB-A-Anschluss 27. Griff

10. Netztaste

In der Abbildung unten sind die Bewegungen dargestellt, die mit den beiden Steuerknlppeln ausgefiihrt werden kénnen, wobei
Modus 2 als Beispiel dient. Im Modus 2 regelt der linke Steuerknippel die Flughthe und Flugrichtung des Fluggerats, wahrend
der rechte Steuerknlppel die Vorwérts-, Riickwarts-, Links- und Rechtsbewegung steuert.

Linker SteuerknUppel Aufwiirts i Rechter Steuerknippel Vorwarts
|
5 o B o
Z |
® l ®
$ ' | \ 4
Abwarts | ‘
| Riickwarts
|
|
|
|
|
@ 4 ZAX ) (cew) @ ZAX >
Links drehent Rechts drehen : Nach links Nach rechts
schwenken schwenken

* Die Fernsteuerung kann ihre maximale Ubertragungsreichweite (FCG/NCC: 7 km; SRRC: 5 km; CE/KCC/MIC: 4 km) in offenem
Gelénde ohne elektromagnetische Interferenzen und bei einer Flughéhe von ungefahr 2,5 m erreichen.
Stellen Sie sicher, dass Sie die ortlichen Gesetze und Vorschriften bei der Verwendung des Multi-Fluggerét-Modus einhalten.
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Sicheres fliegen

Zur eigenen Sicherheit und zur Sicherheit anderer Personen in der Nahe ist es wichtig, die grundlegenden Flugrichtlinien zu
verstehen.

-

. Bei Flug in offenem Gelande: Achten Sie auf Strommasten und andere Hindernisse. Das Fluggerat darf NICHT tber Menschen,
Tiere oder Gewésser oder in der Nahe von Menschen, Tieren und Gewéassern geflogen werden.

Behalten Sie stets die Kontrolle: Halten Sie die Fernsteuerung stets mit beiden Handen fest und sorgen Sie daflr, dass Sie
beim Fliegen die Kontrolle Uber das Fluggerat behalten. Dies gilt auch, wenn Sie intelligente Funktionen nutzen, wie z. B. die
Betriebsmodi ,Route* und ,A-B Route* und ,Smart Return-to-Home* (Intelligente Riickkehrfunktion).

Behalten Sie das Fluggerat immer im Blick: Halten Sie das Fluggerét stets auf Sichtlinie und vermeiden Sie es, hinter Gebauden
oder anderen Hindernissen zu fliegen, die lhre Sicht auf das Fluggerat behindern.

Achten Sie auf die Flughdhe: Zur Sicherheit von bemannten Fluggeraten und anderem Flugverkehr missen Sie auf einer
Flughdhe von unter 100 m fliegen. Sie missen dabei stets alle drtlichen Gesetze und Vorschriften einhalten. E '“E

N

©@

&>

Weitere Informationen zu kritischen Sicherheitsfunktionen, wie z. B. GEO-Zonen, finden
Sie auf https://www.dji.com/flysafe.

Anforderungen an die Flugumgebung

. Das Fluggerat darf bei Windgeschwindigkeiten von tiber 18 km/h NICHT zum Spriihen eingesetzt werden.

Betreiben Sie das Fluggerat NICHT bei unglinstigen Wetterbedingungen, wie z. B. bei Windgeschwindigkeiten von tber 28 km/
h, starkem Regen (Niederschlagsmengen von tber 25 mm in 12 Stunden), Schnee oder Nebel.

N

@

Fliegen Sie NICHT mehr als 4,5 km Uber dem Meeresspiegel.

4. Die DJI Agras-App macht intelligente Empfehlungen fir das maximale Ladegewicht des Tanks auf Basis des aktuellen Status
und der Umgebung des Fluggerats. Uberschreiten Sie beim Nachflillen des Tanks nicht die empfohlene Nutzlastgrenze.
Andernfalls kann dies die Flugsicherheit beeintrachtigen.

Stellen Sie sicher, dass ein starkes GNSS-Signal besteht und die D-RTK-Antennen wahrend des Betriebs nicht blockiert sind.

o

Ruckkehrfunktion (RTH)

Das Fluggerat kehrt in den folgenden Situationen automatisch zum Startpunkt zurlick:

Intelligente Ruckkehrfunktion: Der Benutzer halt die Rickkehrfunktionstaste gedriickt.

Sicherheitsbedingte Ruckkehrfunktion: Das Fernsteuerungssignal ist unterbrochen.”

Befindet sich ein Hindernis innerhalb eines Abstands von 20 m zum Fluggerat, dann bremst das Fluggerét ab und verweilt im
Schwebeflug. Das Fluggerat bricht die Rtckkehrfunktion ab und wartet auf weitere Kommandos.

Wenn die Ruckkehrfunktion wéhrend der Routenoperationen ausgeldst wird, kann das Fluggerat eine Flugroute fur die
Ruckkehrfunktion berechnen, um die bei der Routenplanung flr das Feld hinzugefligten Hindernisse zu umfliegen.

* Das Fluggerat fihrt die Ruckkehrfunktion aus oder geht in den Schwebeflug Uber, falls das Fernsteuerungssignal unterbrochen
wird. Die Aktion lasst sich in der App einstellen. Die sicherheitsbedingte Rickkehrfunktion ist nur verfligbar, wenn
Ruckkehrfunktion eingerichtet ist.

& * Die Hindernisvermeidung ist deaktiviert, wenn sich das Fluggerat im Attitude-Modus befindet, der z. B. bei schwachem
GNSS-Signal aktiviert wird. Beachten Sie, dass die Hindernisvermeidung nicht zuverlassig ist, wenn Sie das Fluggerat
in einer Umgebung einsetzen, in der das Radarmodul nicht normal arbeiten kann. In solchen Situationen ist besondere
Vorsicht geboten.

Verwendung von Pestiziden

N

. Vermeiden Sie die Verwendung von Pestiziden mit Pulverformulierungen so weit wie moglich, da diese die Lebensdauer des
Spruhsystems reduzieren konnen.

Pestizide sind giftig und stellen ernsthafte Sicherheits- und Gesundheitsrisiken dar. Die Pestizide sind nur unter strikter
Einhaltung der Spezifikationen zu verwenden.

N

@

Verwenden Sie zum Mischen der Pestizide sauberes Wasser und filtern Sie die Flussigkeit enthaltende Mischung vor dem
EinfUllen in den Spriihtank, um ein Verstopfen des Siebs zu vermeiden.

Ein wirksamer Einsatz von Pestiziden hangt von den folgenden Faktoren ab: Pestiziddichte, Aussprihrate, Sprihabstand,
Fluggeratgeschwindigkeit, Windgeschwindigkeit, Windrichtung, Temperatur und Luftfeuchtigkeit. Beim Einsatz von Pestiziden
sind alle Faktoren zu berticksichtigen.

Die Sicherheit von Personen, Tieren oder der Umwelt darf dabei jedoch NICHT gefahrdet werden.

>

o

Zur eigenen Sicherheit und zur Sicherheit anderer Personen in der Nahe ist es wichtig, die grundlegenden
Flugrichtlinien zu verstehen. Lesen Sie unbedingt den Haftungsausschluss und die Sicherheitsvorschriften.
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Verwendung der T10

1. Die Intelligent Flight Battery vorbereiten

Verwenden Sie nur die unten aufgefiihrten offiziellen Fluggeratakkus von DJI.
Uberpriifen Sie vor dem Fliegen den Akkustand und laden Sie den Akku gemaB
den Anweisungen auf, wie es in dem entsprechenden Handbuch beschrieben ist.

¢ T10 Intelligent Flight Battery BAX501-9500-51.8 (empfohlen)
¢ T20 Intelligent Flight Battery AB3-18000mAh-51.8V
¢ T16 Intelligent Flight Battery AB2-17500mAh-51.8V

2. Fluggerat vorbereiten

Falten Sie die Arme M1 und M2 auseinander und ziehen
Sie die beiden Armverschlisse fest. Vermeiden Sie, sich die
Finger einzuklemmen.

Falten Sie die Arme M3 und M4 auseinander und ziehen
Sie die beiden Armverschlisse fest. Vermeiden Sie, sich
die Finger einzuklemmen.

Falten Sie die Propellerblatter auseinander. Setzen Sie die Intelligent Flight Battery im Fluggerat ein.

Achten Sie auf darauf, dass Sie ein Klicken horen.

& * Achten Sie darauf, dass der Akku fest im Fluggerat eingesetzt ist. Der Akku darf nur eingesetzt oder entfernt werden,
wenn das Fluggerét ausgeschaltet ist.

* Um den Akku zu entfernen, halten Sie die Klemme gedriickt und heben Sie den Akku an.

 Falten Sie die Arme M3 und M4 zusammen, gefolgt von den Armen M1 und M2. Vergewissern Sie sich, dass die

Arme in die Aufbewahrungshalterungen auf beiden Seiten des Fluggeréts eingesetzt sind. Andernfalls kénnen die
Arme beschéadigt werden.
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3. Fernsteuerung vorbereiten
Laden der Akkus

Laden Sie die externe Intelligent Battery auf. Verwenden Sie dazu die Akkuladestation und das 65W tragbares ladegerat.
Laden Sie den internen Akku der Fernsteuerung auf. Verwenden Sie dazu das USB-Ladegerét und das USB-C-Kabel. Laden
Sie die Akkus vor dem erstmaligen Gebrauch vollsténdig auf.

co—f £ (1) 1

Akkuladestation  65W Tragbares Ladegerat ~ Steckdose
(100-240 V) USB-Ladegerat USB-C-Kabel

Den externen Akku befestigen

(D Driicken Sie die Entriegelungstaste fiir Akkuabdeckung auf der
Ruckseite der Fernsteuerung nach unten, um die Abdeckung zu
offnen.

@ Setzen Sie die Intelligent Battery in das Fach ein und driicken
Sie darauf.

(® SchlieBen Sie die Abdeckung. Akkufreigabetaste

:"Q"_ *Um die Intelligent Battery zu entfernen, halten Sie die
’ Akkufreigabetaste gedriickt und driicken Sie den Akku
nach unten.

Einsetzen des 4G-Dongle und der SIM-Karte

& * Verwenden Sie nur einen von DJ| zugelassenen Dongle. Der Dongle unterstiitzt verschiedene Netzwerkstandards.
Verwenden Sie eine SIM-Karte, die mit dem ausgewahlten Mobilfunkanbieter kompatibel ist, und wahlen Sie einen
mobilen Datentarif entsprechend dem geplanten Nutzungsumfang aus.

* Der Dongle und die SIM-Karte werden benétigt, damit die Fernsteuerung auf bestimmte Netzwerke und Plattformen,
wie z. B. auf die DJI Agras Management-Plattform, zugreifen kann. Stellen Sie sicher, diese korrekt einzusetzen.
Andernfalls steht der Netzwerkzugang nicht zur Verfligung.

Entfernen Sie die Donglefachabdeckung.

Stellen Sie sicher, dass die SIM-Karte in den Dongle eingesetzt ist. Verbinden
Sie dann den Dongle mit dem USB-Anschluss und fiihren Sie einen Dongle-
Test durch.”

Befestigen Sie erneut die Abdeckung und sorgen Sie daflr, dass diese fest
sitzt.

* Testprozedur: Driicken Sie einmal kurz auf die Netztaste der Fernsteuerung und halten Sie sie dann gedrlckt, um
die Fernsteuerung einzuschalten. Tippen Sie in der DJI Agras-App auf {& und wahlen Sie ,Network Diagnostics”
(Netzwerkdiagnose) aus. Wenn der Status aller Gerate in der Netzwerkkette griin angezeigt wird, dann funktionieren
Dongle und SIM-Karte richtig.
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Den Akkustand priifen

" 3 Niedrig
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Driicken Sie einmal auf die Netztaste auf der Fernsteuerung, um den internen Akkustand zu priifen. Driicken Sie zum Ein-
oder Ausschalten einmal kurz darauf und halten Sie die Taste dann zwei Sekunden lang gedriickt.

Driicken Sie einmal auf die Akkustands-Taste an der externen Intelligent Battery, um den Akkustand zu prifen.

C * Bei der Verwendung einer externen Intelligent Battery ist es immer noch notwendig, sicherzustellen, dass der interne
Akku etwas Strom hat. Andernfalls kann die Fernsteuerung nicht eingeschaltet werden.

Ausrichtung der Antennen

Ziehen Sie die Antennen heraus und richten Sie diese aus. Die Position der Antennen
wirkt sich auf die Starke des Fernsteuerungssignals aus. Fur eine optimale Verbindung
zwischen Fernsteuerung und Fluggerat muss der Winkel zwischen den Antennen und
der Ruckseite der Fernsteuerung 80° oder 180° betragen.

Das Fluggerat sollte sich immer innerhalb des optimalen Sendebereichs befinden. Richten Sie bei schwachem Signal die
Antennen erneut aus, oder verringern Sie die Entfernung.

Optimale Ubertragungsreichweite

« \lermeiden Sie den Gebrauch von kabellosen Geraten, die dieselben Frequenzbander nutzen wie die Fernsteuerung.

* Wird der RTK-Dongle zur RTK-Planung verwendet, muss das Modul nach Abschluss der Planung von der
Fernsteuerung getrennt werden. Andernfalls wird die Kommunikationsleistung der Fernsteuerung beeintrachtigt.

Startvorbereitungen

A. Stellen Sie das Fluggerét in offenem Gelande auf einen flachen Untergrund, wobei die Ruckseite des Fluggerats Ihnen
zugewandt ist.

B. Sorgen Sie daflr, dass die Propeller sicher befestigt sind und sich keine Fremdkdrper in oder auf den Motoren und
Propellern befinden. Die Propellerblatter und -arme missen ausgefaltet und die Armverriegelungen fest angezogen sein.

C. Stellen Sie sicher, dass der Spriihtank und der Fluggeratakku
ordnungsgeman befestigt sind.

D. Fullen Sie den Spruhtank mit Flissigkeit und befestigen Sie
die Abdeckung. Stellen Sie sicher, dass die vier Linien auf der
Abdeckung in horizontaler und vertikaler Richtung ausgerichtet sind.

E. Schalten Sie die Fernsteuerung ein, sorgen Sie daflr, dass die DJI
Agras-App offen ist und schalten Sie dann das Fluggerét ein.

5 * Beim ersten Einsatz des Fluggerats mussen Sie es mit der DJI Agras-App aktivieren. Dazu sind ein DJI-Konto und
et €iNe Internetverbindung erforderlich.
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Kompass kalibrieren

Wenn die App Sie auffordert, eine Kompasskalibrierung vorzunehmen, tippen Sie auf £&, dann auf g)@ und wischen Sie
nach unten. Wéhlen Sie ,Advanced Settings” (Erweiterte Einstellungen), dann ,IMU“ (IMU) und ,Compass Calibration”
(Kompasskalibrierung). Tippen Sie unter ,Compass Calibration* (Kompasskalibrierung) auf ,Calibration (Kalibrierung) und
folgen Sie dann den Anleitungen auf dem Bildschirm.

Ablassen von in den Schlauchen eingeschlossener Luft

Die T10 verfugt Uber eine automatische Entliftungsfunktion fir Lufteinschlisse. Wenn eingeschlossene Luft entfernt
werden muss, halten Sie die Spriihtaste zwei Sekunden lang gedrickt. Das Fluggerat entliftet dann automatisch, bis die
eingeschlossene Luft vollstandig abgelassen ist.

Durchflussmesser kalibrieren

Stellen Sie sicher, den Durchflussmesser vor der ersten Verwendung zu kalibrieren. Andernfalls kann die Spruhleistung
beeintrachtigt werden.
A. Vorbereitung

@ Fllen Sie den Spriihtank mit ungeféhr 2 | Wasser.

@ Verwenden Sie die automatische Entltiftungsfunktion, um die eingeschlossene Luft abzulassen. Der Anwender kann die
eingeschlossene Luft auch manuell entfernen. Driicken Sie die Sprihtaste, um die eingeschlossene Luft auszuspriihen,
und driicken Sie die Taste erneut, sobald die gesamte eingeschlossene Luft abgelassen wurde.

B. Kalibrierung

@ Tippen Sie in der App auf ,Execute Task" (Operation ausfiihren), um auf die Betriebsansicht zuzugreifen. Tippen Sie auf £%
und dann auf ‘: . Wischen Sie dann nach oben und tippen Sie auf der rechten Seite des Abschnitts ,Durchflussmesser-
Kalibrierung“ auf ,Calibration” (Kalibrierung).

@Tippen Sie auf ,Start Calibration* (Kalibrierung starten), um zu beginnen. Die Kalibrierung ist nach 25 Sekunden
abgeschlossen und deren Ergebnisse werden in der App angezeigt.

e Der Benutzer kann fortfahren, sobald die Kalibrierung erfolgreich abgeschlossen ist.
e Schlagt die Kalibrierung fehl, tippen Sie auf ,?“, um das Problem anzuzeigen und zu beseitigen. Fihren Sie eine
Neukalibrierung durch, sobald das Problem behoben ist.
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Flug

Rufen Sie in der App die ,Operation View" (Betriebsansicht) auf. Stellen Sie sicher, dass ein starkes GNSS-Signal vorhanden
ist. Die Systemstatusleiste muss Manual Route GNSS (Manuelle Route, GNSS) oder Manual Route RTK (Manuelle Route,
RTK)* anzeigen. Andernfalls kann das Fluggerét nicht starten.

Damit das Fluggerat automatisch abheben und eine Operation durchflhren kann, empfiehlt es sich, vor dem Start einen
Plan fur das Feld zu erstellen und eine Operation auszuwahlen. Weitere Informationen finden Sie im Abschnitt ,Operationen
ausfihren®. Starten und landen Sie fir andere Anwendungsfélle manuell.

Starten

Fuhren Sie einen ,Combination Stick Command* (SteuerknUppel-Kombinationsbefehl, CSC) durch und driicken Sie dann die
Beschleunigungs-Steuerknlippel nach oben, um abzuheben.

A e

)

Beschleunigungssteuerknippel
(linker Steuerkntippel in Modus 2)

Landung

Zum Landen mussen Sie den Beschleunigungssteuerkntppel nach unten ziehen, um den Sinkflug zu starten und solange
fortzusetzen, bis das Fluggerat den Boden beruhrt. Es gibt zwei Methoden, die Motoren zu stoppen.

Methode 1: Halten Sie nach der Landung des Fluggerats den Beschleunigungssteuerkntippel nach unten gedrickt. Die
Motoren stoppen nach drei Sekunden.

Methode 2: Driicken Sie nach der Landung des Fluggerats den Beschleunigungssteuerkniippel nach unten. Fiihren Sie dann
denselben Steuerknippel-Kombinationsbefehl (CSC) durch, der auch beim Starten der Motoren durchgeflihrt wurde. Sobald
die Motoren gestoppt haben, lassen Sie beide Steuerknippel los.

* Die RTK-Positionsbestimmung wird empfohlen. Gehen Sie in der App zu ,Operation View* (Betriebsansicht). Tippen Sie auf
Q, dann auf ,RTK", um die Positionsbestimmung zu aktivieren und wahlen Sie schlieBlich eine Methode zum Empfang der
RTK-Signale aus.



? & [P-HQ]

Methode 1 Methode 2
&  Laufende Propeller stellen eine Gefahr dar. Halten Sie ausreichend Abstand zu sich drehenden Propellern und
Motoren! Starten Sie die Motoren NICHT unter beengten Platzverhéltnissen oder in der Nahe von Personen!
* Behalten Sie die Kontrolle Uber die Fernsteuerung, solange die Motoren laufen.

« Sie durfen die Motoren wéhrend des Fluges NICHT stoppen, auBer wenn dadurch in einem Notfall das Risiko von
Schaden oder Verletzungen verringert wird.

* Es wird empfohlen, Methode 1 zu verwenden, um die Motoren zu stoppen. Bei der Anwendung der Methode 2 zum
Stoppen der Motoren, kann es sein, dass das Fluggerat umkippt, wenn es nicht fest auf dem Boden steht. Wenden
Sie die Methode 2 vorsichtig an.

*Schalten Sie nach der Landung zuerst das Fluggerat und dann die Fernsteuerung aus.

Operationen ausfiihren

Sobald das Einsatzgebiet und die Hindernisse abgemessen und die Einstellungen konfiguriert wurden, verwendet die DJI
Agras-App ein integriertes intelligentes Einsatzplanungssystem, um eine Flugroute zu erstellen, die auf den Eingaben des
Anwenders beruht. Der Anwender kann nach der Planung eines Feldes eine Operation aufrufen. Das Fluggerat beginnt die
Operation automatisch und folgt der geplanten Flugroute.

In Szenarien mit komplizierter Topografie kann der Anwender die Phantom 4 RTK und DJI TERRA™ zur Planung von
Flugrouten verwenden und diese dann fUr den Einsatz in die DJI Agras-App importieren. Weitere Informationen finden Sie im
Agras T10-Benutzerhandbuch.

Feldplanung

Die DJI Agras-App unterstitzt die Flugroutenplanung, indem das Fluggerat zu Wegpunkten, Hindernissen und Kalibrierpunkten
geflogen wird oder man kann eine Fernsteuerung, eine Fernsteuerung mit RTK-Dongle oder ein RTK-Gerét bei sich tragen
und zu FuB zu diesen Punkten gehen. Die folgende Route wurde geplant, indem die Punkte mit einer Fernsteuerung zu FuB
abgegangen wurden.

Wenn der RTK-Dongle (separat erhaltlich) an den USB-A-Anschluss der Fernsteuerung angeschlossen ist, kann bei der
Feldplanung ,Walk with RTK* (Mit RTK gehen) ausgewahit werden, um Operationen zentimetergenau zu planen. Die weiteren
Schritte entsprechen den Anweisungen flr das Gehen mit einer Fernsteuerung.

> >

%10
ol >

Schalten Sie die
Fernsteuerung ein. Starten
Sie die DJI Agras-App.

Q >

—_

Gehen Sie mit der
Fernsteuerung an der Grenze
des Einsatzgebietes entlang und
tippen Sie an den Scheidewegen
auf Add Waypoint C2
(Wegpunkt C2 hinzufiigen).

Tippen Sie auf Waypoint
C1 (Wegpunkt C1), um zur

Tippen Sie auf Plan Field (Feld
planen) und wahlen Sie Walk
with RC (Mit Fernsteuerung
gehen) aus.

A

-
2 >
Gehen Sie der Reihe nach zu

jedem Hindernis und tippen

Sie auf Obstacle Mode C1
(Hindernismodus C1).

Tippen Sie auf Field Editing
(Feldbearbeitung), um mithilfe des

Warten Sie, bis ein starkes GNSS-Signal
empfangen wird. Die Genauigkeit der
Positionsbestimmung kann um +/-2 Meter
variieren.

Q >

—_+

Gehen Sie um das Hindernis herum.
Tippen Sie wahrend des Rundgangs an
verschiedenen Punkten des Hindernisses*
auf Add Obstacle C2 (Hindernis C2
hinzufiigen).

B

Speichern Sie den Feldplan ab.

Funktion ,Eckpunkte zum
Einsatzgebiet hinzufiigen*
zurlickzukehren.

Zielkreuzes Punkte hinzuzuftigen, die

Entfernung und den Routenabstand

zu konfigurieren und die Richtung der * Jegliche Hindernisse in- oder auBerhalb
Route durch Tippen oder Ziehen des des Einsatzgebiets kdnnen markiert
Symbols anzupassen 0 . werden.

Sobald Sie die Planung abgeschlossen haben, driicken Sie die Zurlick-Taste auf der Fernsteuerung, um zur Startseite
zurlickzukehren.
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Eine Operation ausfiihren

> > =] >

Schalten Sie die Tippen Sie auf der Tippen Sie auf @ und Tippen Sie auf Edit (Bearbeiten),
Fernsteuerung und Startseite der App auf wahlen Sie das Feld in um die Wegpunkte und die
das Fluggerat ein. Execute Task (Aufgabe der Feldliste aus Flugroute erneut zu bearbeiten.

ausflhren).

Tippen Sie auf Use Tippen Sie auf Start Stellen Sie die Flughdhe fir den automatischen Start ein, indem
(Verwenden), legen Sie (Start). Sie die Verbindungsrouting-Flughdhe in der App festlegen und
die Betriebsparameter fest den Schieberegler zum Abheben bewegen. Das Fluggerat fihrt
und bestéatigen Sie. die Operation automatisch aus.

& « Starten Sie das Fluggerat nur in offenem Geldnde und stellen Sie eine fUr die Betriebsumgebung geeignete
Flughéhe flir den automatischen Start ein.

 Eine Operation kann durch eine leichte Bewegung des Steuerknilppels vortibergehend unterbrochen werden.
Das Fluggerat geht daraufhin in den Schwebeflug Uber und zeichnet den Haltepunkt auf. Danach lasst sich das
Fluggerat manuell steuern. Um die Operation fortzusetzen, wahlen Sie diese erneut aus dem Ausflihrungs-Tag in
der (E-Liste aus. Das Fluggerat kehrt anschlieBend automatisch zum Haltepunkt zuriick und nimmt die Operation
wieder auf. Achten Sie bei der Ruickkehr zum Haltepunkt auf die Sicherheit des Fluggerats.

* Im Flugroutenmodus kann das Fluggerat Hindernisse umfliegen. Diese Funktion ist standardmaBig deaktiviert und lasst
sich in der App aktivieren. Wenn die Funktion aktiviert ist und das Fluggerét ein Hindernis erkennt, verlangsamt es seine
Geschwindigkeit, umfliegt das Hindernis und kehrt danach zur urspriinglichen Flugroute zurtick.

 Der Anwender kann die vom Fluggerat nach Abschluss der Operation durchzufiihrende Aktion in der App festlegen.

Weitere Operationsmodi und -funktionen

Weitere Informationen zu den Betriebsmodi ,A-B Route”, ,Manuell* und ,Manuell Plus* sowie zur Verwendung von
Funktionen wie Verbindungsrouting, Operationswiederaufnahme, Systemdatensicherung und Leerer Tank finden Sie im
Benutzerhandbuch der Agras T10.

6. Pflege und Wartung

Reinigen Sie alle Teile des Fluggerats und der Fernsteuerung am Ende eines jeden Sprihtages, sobald das Fluggerat wieder

eine normale Temperatur erreicht hat. Reinigen Sie das Fluggerat NICHT unmittelbar nach Abschluss des Betriebs.

A. Flllen Sie den Spriihtank mit sauberem Wasser oder mit Seifenlauge. Lassen Sie das Wasser durch die Sprihdisen
ablaufen, bis der Tank leer ist. Wiederholen Sie den Schritt noch zweimal.

B. Nehmen Sie den Spriihtank und den Spriihtankanschluss zur Reinigung ab. Entfernen Sie das Sieb des Sprihtanks, die
Siebe der Spriihdlsen und die Sprihdusen. Reinigen Sie die Teile und entfernen Sie alle Verstopfungen. Legen Sie dann
alle Teile 12 Stunden lang in sauberes Wasser.

C. Stellen Sie sicher, dass alle Teile des Fluggeréts komplett miteinander verbunden sind, damit Sie es mit Wasser abwaschen
konnen. Es wird empfohlen, einen mit Wasser geflliten Sprihwascher zur Reinigung des Chassis zu verwenden und
diesen dann mit einer weichen Blrste oder einem feuchten Tuch abzuwischen. Verwenden Sie dann zur Reinigung von
Wasserresten ein trockenes Tuch.

D. Wenn die Motoren, Propeller oder Kiihlkérper staubig sind bzw. Rickstdnde von Pestiziden aufweisen, wischen Sie diese
mit einem feuchten Tuch ab. Beseitigen Sie anschlieBend Wasserreste mit einem trockenen Tuch.

E. Wischen Sie die Oberflache und den Bildschirm der Fernsteuerung mit einem sauberen, feuchten Tuch ab.

Weitere Informationen zu Produktwartung finden Sie im Abschnitt ,Haftungsausschluss und Sicherheitsvorschriften*.

Laden Sie fiir weitere Informationen das Agras T10-Benutzerhandbuch herunter:
https://www.dji.com/t10/downloads
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Technische Daten

Produktmodell
Flugrahmen
Max. Diagonaler
Achsenabstand
Abmessungen

Antriebssystem
Motoren

Max. Leistung
ESCs

Max. Betriebsstrom
(Dauerbelastung)

Faltbare Propeller (R3390)

Durchmesser x
Blattsteigung
Spriihsystem
Spriihtank
Volumen
Nutzlast im Betrieb
Spriihdlsen
Modell

Anzahl

Max. SprUhrate
Sprihbreite
TropfchengréBe

Durchflussmesser
Messbereich

Fehler

Messbare Leitfahigkeit der

3WWDZ-10A

1.480 mm

1.958 x 1.833 x 553 mm (Arme und Propeller ausgefaltet)

1.232 x 1.112 x 553 mm (Arme ausgefaltet und Propeller gefaltet)
600 x 665 x 580 mm (Arme und Propeller gefaltet)

2.500 W/Rotor

32A

84 x23 cm

Voll beladen: 81
Voll beladen: 8 kg

XR11001VS (Standard); XR110015VS, XR11002VS (optional, separat erhaltlich)

4
XR11001VS: 1,8 I/min, XR110015VS: 2,4 I/min, XR11002VS: 3 I/min
3-5,5 m (4 Sprihdusen, bei einer Hohe Uber den Pflanzen von 1,5-3 m)

XR11001VS: 130-250 pm, XR110015VS: 170-265 um, XR11002VS: 190-300 pum

(abhangig von Betriebsumgebung und der Sprihrate)

0,25-20 I/min

<+2%

Flissigkeit > 50 pS/cm (z. B. Flussigkeiten wie Trinkwasser oder Pestizide, die
Wasser enthalten)

Omnidirektionaler digitaler Radar

Modell

Betriebsfrequenz
Leistungsaufnahme
Strahlungsleistung (EIRP)
Flughdhenerkennung und
Terrain Follow!!

Hindernisvermeidung'”

Schutzart

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05-24,25 GHz

12w

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm
Flughthenerkennungsbereich: 1-30 m

Stabilisierungsbereich: 1,5-15m

Max. Hangneigung im Hanglagenmodus: 35°

Hinderniserkennungsbereich: 1,5-30 m

Sichtfeld: Horizontal: 360°, vertikal: +15°

Nutzungsvoraussetzungen: Flug 1,5 Meter Uber dem Hindernis und bei einer
Geschwindigkeit geringer als 7 m/s

Sicherheitsabstand: 2,5 m (Abstand zwischen vorderen Propellern und dem
Hindernis nach dem Abbremsen)

Richtung der Hindernisvermeidung: Omnidirektionale Hindernisvermeidung in
horizontaler Richtung

P67
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® Aufwarts ausgerichteter Radar

60

Modell

Betriebsfrequenz
Leistungsaufnahme
Strahlungsleistung (EIRP)
Hindernisvermeidung!”

Schutzart
FPV-Kameras
Sichtfeld
Aufldsung
FPV-Scheinwerfer
Flugparameter
Betriebsfrequenz

Strahlungsleistung (EIRP)

Gesamtgewicht (ohne Akku)
Max. Startgewicht
Schwebegenauigkeit (bei
starkem GNSS-Signal)

RTK- / GNSS-
Betriebsfrequenzen
Akku

Max. Leistungsaufnahme
Schwebezeit®

Max. Neigungswinkel
Max.
Betriebsgeschwindigkeit
Max. Fluggeschwindigkeit
Max. Windwiderstand
Max. Einsatzflughdhe Uber
dem Meeresspiegel
Empfohlene
Betriebsfeuchtigkeit
Empfohlene
Betriebstemperatur
Fernsteuerung

Modell

Bildschirm

RAM

Integrierter Akku

GNSS
Leistungsaufnahme

RD2414U

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05-24,25 GHz

4W

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm
Hinderniserkennungsbereich: 1,5-15m

Sichtfeld: 80°

Nutzungsvoraussetzungen: verflgbar bei Start, Landung und Aufsteigen, wenn sich
ein Hindernis mehr als 1,5 m oberhalb des Fluggerats befindet

Sicherheitsabstand: 2 m (Entfernung zwischen dem héchsten Punkt des Fluggerats
und dem tiefsten Punkt des Hindernisses nach dem Abbremsen)

Richtung der Hindernisvermeidung: aufwarts

P67

Horizontal: 129°, Vertikal: 82°
1280x720, 15-30 BpS
Sichtfeld: 120°, Max. Helligkeit: 13,2 Lux bei 5 m direkter Einstrahlung

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000-2,4835 GHz

SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850 GHZ”

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <31,5 dBm

5,8 GHz

FCC/SRRC/NCC: <29,5 dBm, CE: <14 dBm

13 kg

24,8 kg (auf Meereshdhe)

Mit aktiviertem D-RTK: Horizontal: +10 cm, vertikal: +10 cm

Mit deaktiviertem D-RTK:

Horizontal: 0,6 m, vertikal: +0,3 m (aktivierte Radarmodule: +0,1 m)

RTK: GPS L1/L.2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5

GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1

Von DJI zugelassener Fluggeratakku (BAX501-9500-51.8, AB3-18000mAh-51.8V
oder AB2-17500mAh-51.8V)

3.700W

19 min (bei einem Startgewicht von 16,8 kg und einem Akku mit 9.500 mAh)
9 min (bei einem Startgewicht von 24,8 kg und einem Akku mit 9.500 mAh)
156°

7m/s

10 m/s (bei starkem GNSS-Signal)
6m/s
4.500m

<98 %

0°C bis 45 °C

RM500-ENT

5,5-Zoll-Bildschirm, 1.920 x 1.080, 1.000 cd/m?, Android-System
4GB

18650 Li-ion (5.000 mAh bei 7,2 V)

GPS + GLONASS

18W



[1] Die tatséchliche Radarreichweite héngt von der Materialbeschaffenheit, Lage, Form und anderen Faktoren des Objekts ab.

Betriebstemperatur
Ladetemperaturbereich
Lagertemperatur

OcuSync Enterprise
Betriebsfrequenz

Max.
Ubertragungsreichweite
(ohne Hindernisse und
Interferenzen)
Strahlungsleistung (EIRP)

Wi-Fi
Protokoll

Betriebsfrequenz

Strahlungsleistung (EIRP)

0°C bis 45 °C
5 °C bis 40 °C

-30 °C bis 60 °C (Aufbewahrungsdauer nicht I&nger als ein Monat bei einem

Ladestand des eingebauten Akkus zwischen 40 % und 60 %)

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000-2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725-5,850 GHZ?
NCC/FCC: 7 km; SRRC: 5 km, MIC/KCC/CE: 4 km

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm, FCC/NCC: <30,5 dBm
5,8 GHz

SRRC: <21,5 dBm, FCC/NCC: <29,5 dBm, CE: <14 dBm

Wi-Fi Direct, Wi-Fi-Anzeige, 802.11a/g/n/ac
WLAN mit 2x2 MIMO

2,4000-2,4835 GHz

5,150-5,250 GHZ"

5,725-5,850 GHZ”

2,4 GHz

SRRC/CE: 18,5 dBm, NCC/FCC /MIC/KCC: 20,5 dBm
5,2 GHz

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC: 14 dBm, KCC: 10 dBm
5,8 GHz

SRRC/NCC/FCC: 18 dBm, CE/KCC: 12 dBm

Bluetooth

Protokoll Bluetooth 4.2
Betriebsfrequenz 2,4000-2,4835 GHz
Strahlungsleistung (EIRP) SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6,5 dBm
Intelligent Battery der Fernsteuerung

Modell WB37-4920mAh-7.6V
Akkutyp 2S LiPo

Kapazitat 4.920 mAh

Spannung 76V

Energie 37,39 Wh
Ladetemperaturbereich 5°C bis 40 °C
Akkuladestation der Intelligent Battery

Modell WCH3

Eingang 5V/9V/12V/15V = 3,7A max.
Betriebstemperatur 5 °C bis 40 °C

[2] In einigen Landern verbieten lokale Gesetze und Regularien die Nutzung der Frequenzbénder 5,8 und 5,2 GHz. In einigen
Landern darf das Frequenzband 5,2 GHz nur in Innenrdumen verwendet werden.

[3] Die Schwebezeit wurde auf Meereshéhe bei einer Windgeschwindigkeit von weniger als 3 m/s und einer Temperatur

von 25 °C (77 °F) gemessen. Nur zu Referenzzwecken. Die Daten kénnen je nach Umgebung variieren. Die tatséchlichen
Ergebnisse missen den Tests entsprechen.
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Aeronave

El AGRAS™ T10 tiene un disefio completamente nuevo que incluye una estructura plegable cuadrilateral, asi como un tanque de
rociado y una bateria de vuelo de liberacion rapida, lo que facilita su sustitucién, colocacién y aimacenamiento. La actualizacion
del modo Trayectoria incluye Trayectoria de conexion, que permite a la aeronave volar automaticamente a una trayectoria de tarea
y sortear los obstaculos que se han marcado en la planificacion del campo.

El médulo D-RTK™ integrado sirve para obtener un posicionamiento con precisién centimétrica, mientras que la tecnologia de
antena dual proporciona mediciones de orientacion y aporta una fuerte resistencia a las interferencias magnéticas.” La aeronave
viene equipada con el sistema de radar de percepcion esférica, pionero en el sector agricola, que consta del radar digital
omnidireccional y el radar superior y aporta funciones como Altura constante, Deteccion de obstaculos y Sistema anticolisién. Las
camaras FPV delantera y trasera y los brillantes focos permiten al sistema garantizar de forma exhaustiva la seguridad operativa
dia y noche en diversas condiciones meteoroldgicas.

El sistema de rociado viene equipado con un tanque de rociado de 8 |, cuatro aspersores y un caudalimetro electromagnético de
dos canales que proporciona un rociado ajustado y preciso que permite a los usuarios ahorrar liquido de tratamiento y rebajar los
costes operativos.

La aeronave cuenta con un grado de proteccién IP67 (conforme a la norma IEC 60529), y sus componentes principales tienen
tres capas de proteccién. Ello dota al T10 de resistencia frente a la corrosion, al polvo y al agua, con lo que podra lavar el dron
directamente con agua.

Vista trasera Plegado
1. Hélices 8. Aspersores 16. Camara FPV delantera
2. Motores 9. Vélvulas de escape 17. Cémara FPV trasera
3. ESC electromagnéticas 18. Indicadores de estado de la
4. Indicadores delanteros de la aeronave 10. Boquilla aeronave
(en los dos brazos delanteros) 11. Radar digital omnidireccional 19. Tren de aterrizaje
5. Brazos del bastidor 12. Radar superior (integrado) 20. Antenas del OCUSYNC™
6. Sensores de deteccién de plegado 13. Disipadores de calor 21. Antenas del D-RTK integrado
(integrados) 14. Tanque de rociado 22. Indicadores traseros de la aeronave
7. Mangueras 15. Compartimento de la bateria (en los dos brazos traseros)

* Deber4 usarse con una Estacion mévil GNSS de alta precision D-RTK 2 de DJI™ (se vende por separado) o con un servicio de
red RTK que cuente con la aprobacion de DJI.
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Control remoto

El control remoto Smart Controller Enterprise emplea la tecnologia de transmisién DJI OcuSync Enterprise, tiene un alcance de
transmision de hasta 7 km* y admite Wi-Fi y Bluetooth. Ademas, cuenta con una pantalla luminosa de 5.5 pulgadas e integra la
actualizada aplicacién DJI Agras, con lo que tendra una experiencia &gil y sencilla. Se podran planificar operaciones con precision
centimétrica si se conecta el adaptador RTK (se vende por separado) al control remoto. El modo de control multiaeronave®
del control remoto sirve para coordinar el pilotaje de varias aeronaves a la vez, lo que permite a los pilotos trabajar de forma
eficaz. Para alimentar el control remoto se pueden utilizar tanto la bateria integrada como una bateria externa. El tiempo
de funcionamiento méximo del control remoto es de cuatro horas, lo que convierte a este dispositivo en opcion ideal para
operaciones largas y de alta intensidad.

1. Antenas 11. Botén de confirmacion 20. Boton de cambio entre FPV y mapa
2. Botén de retroceso/de funcion 12. Pantalla tactil 21. Dial reservado

3. Palancas de control 13. Puerto de carga USB-C 22. Rejilla de ventilacion

4. Boton RPO 14. Cubierta del compartimento 23. Boton C1 (personalizable)

5. Boton C3 (personalizable) del adaptador 24. Botén C2 (personalizable)

6. Selector de modo de vuelo 15. Dial de velocidad de rociado 25. Tapa de la bateria

7. Led de estado 16. Boton de rociado 26. Boton de liberacion de la tapa de la
8. Ledes de nivel de bateria 17. Puerto HOMI bateria

9. Boton 5D (personalizable) 18. Ranura para tarjeta microSD 27. Asa

10. Boton de encendido 19. Puerto USB-A

En la siguiente imagen se muestra la funcion de cada uno de los movimientos de las palancas de control, utilizando el Modo 2
como ejemplo. En el Modo 2, la palanca izquierda controla la altitud y la orientacién de la aeronave, mientras que la derecha
controla los movimientos hacia adelante, atras, izquierda y derecha.

Palanca izquierda : Palanca derecha Hacia adelante
Arriba ; ﬁ
i ) | i
Z |
® | ®
\4 ' | A
Abajo | ‘
| Hacia atras
|
|
|
|
|
Gon) GAN) o o/hw
|
Girar a la izquierda  Girar a la derecha : lzquierda Derecha

* El control remoto puede lograr sus mejores resultados de alcance de transmision —FCC/NCC: 7 km (4.35 mi); SRRC: 5 km
(3.11 mi); CE/KCC/MIC: 4 km (2.49 mi)— en zonas abiertas sin interferencias electromagnéticas y a una altitud de 2.5 m (8.2 ft)
aproximadamente.

Asegurese de cumplir la legislacién y normativas locales al utilizar el modo de control multiaeronave.
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Vuelo seguro

Es importante conocer algunas directrices basicas de vuelo, tanto por su seguridad como por la de quienes le rodean.

N

. Vuelo en zonas abiertas. Preste atencion a los postes de red eléctrica, las lineas de tensién y otros obstaculos. Evite volar por
encima o en las cercanias de agua, personas o animales.

N

. Mantenga el control en todo momento. No aparte las manos del control remoto y mantenga el control de la aeronave durante
el vuelo, incluso cuando se utilicen funciones inteligentes, como los modos de funcionamiento Trayectoria y Trayectoria A-B, y
Regreso al punto de origen inteligente.

©@

Mantenga el alcance visual con la aeronave. Mantenga la aeronave dentro su alcance visual (VLOS, por sus siglas en inglés) en
todo momento y evite volar detras de edificios u otros obstaculos que puedan bloquear la vision de esta.

>

Controle la altitud de su aeronave. Por la seguridad de las aeronaves tripuladas y el resto del tréfico aéreo, vuele a altitudes
inferiores a 100 m (328 ft) y de acuerdo con toda la legislacion y normativas nacionales.

Visite https://www.dji.com/flysafe si desea obtener mas informacion acerca de funciones
criticas de seguridad como las zonas GEO.

Requisitos del entorno de vuelo
1. NO utilice la aeronave para rociar con vientos que excedan los 18 km/h (11 mph).

2. NO utilice la aeronave en condiciones climatolégicas adversas, como vientos que superen los 28 km/h (17 mph), lluvias
intensas superiores a 25 mm (0.98 in) en 12 horas, nieve o niebla.

@

NO vuele a més de 4.5 km (14 763 ft) sobre el nivel del mar.

>

La aplicacion DJI Agras suele recomendar inteligentemente el limite de peso de la carga Util del tanque en funcion del estado y
del entorno actuales de la aeronave. No supere el limite de peso de la carga Util recomendado al afiadir material al tanque; de
lo contrario, la seguridad del vuelo se podria ver afectada.

o

Asegurese de que, durante el pilotaje, la sefial GNSS sea intensa y de que las antenas del D-RTK estén libres de
obstrucciones.

Regreso al punto de origen (RPO)

La aeronave volvera al punto de origen automaticamente en las siguientes situaciones.
RPO inteligente: se mantiene presionado el botén RPO.

RPO de seguridad: se pierde la sefial del control remoto.*

Si aparece un obstaculo en un radio de 20 m con respecto a la aeronave, esta desacelera, frena y entra en vuelo estacionario. La
aeronave sale del RPO y aguarda a que se den més 6rdenes.

Si el procedimiento RPO se activa durante el modo Trayectoria, la aeronave puede trazar una ruta de vuelo de modo que el RPO

sortee los obstaculos afadidos al planificar un campo.

* La aeronave regresa al punto de origen o entra en vuelo estacionario en caso de pérdida de la sefial del control remoto. La
accién que ejecutar en este caso se establece en la aplicacion. RPO de seguridad solo esta disponible si se establece RPO.

& « El sistema anticolision se desactiva cuando la aeronave esta en modo Atti, en el que entra, por ejemplo, cuando la sefial GNSS
es débil. Tenga en cuenta que el sistema anticolision no es fiable si pilota la aeronave en entornos en los que el médulo de
radar no puede funcionar con normalidad. Es necesario adoptar especiales precauciones en los siguientes casos.

Uso de pesticidas

1. Evite el uso de pesticidas en polvo tanto como sea posible, ya que pueden reducir la vida Util del sistema de rociado.

2. Los pesticidas son venenosos y representan un grave riesgo para la seguridad. Utilicelos solo siguiendo estrictamente sus
indicaciones de uso.

3. Utilice agua limpia para mezclar el pesticida y filtre la mezcla antes de verterla en el tanque de rociado para evitar que el filtro
se atasque.

4. El uso efectivo de pesticidas depende de los siguientes factores: densidad del pesticida, velocidad de rociado, distancia de
rociado, velocidad de la aeronave, velocidad del viento, direccion del viento, temperatura y humedad. Considere todos estos
factores al usar pesticidas.

5. NO comprometa la seguridad de las personas, los animales ni el medio ambiente durante la operacion.

Es importante conocer las directrices basicas de vuelo, tanto por su seguridad como por la de quienes le
rodean. Asegurese de leer el documento de renuncia de responsabilidad y directrices de seguridad.
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Uso del T10

1. Preparacion de la Bateria de Vuelo Inteligente

Utilice unicamente las baterfas de vuelo oficiales de DJI enumeradas a
continuacién. Verifique el nivel de carga de la bateria antes de volar y cérguela de
acuerdo con las directrices dispuestas en el documento correspondiente.

* Bateria de Vuelo Inteligente del T10: BAX501-9500-51.8 (recomendada)
* Bateria de Vuelo Inteligente del T20: AB3-18000mAh-51.8V
¢ Bateria de Vuelo Inteligente del T16: AB2-17500mAh-51.8V

2. Preparacion de la aeronave

Despliegue los brazos M1y M2 y apriete los seguros Despliegue los brazos M3 y M4 y apriete los seguros
correspondientes. Procure no pillarse los dedos. correspondientes. Procure no pillarse los dedos.

Despliegue las palas de las hélices. Inserte la Bateria de Vuelo Inteligente en la aeronave hasta
que escuche un clic.

A * Asegurese de que la bateria se inserte con firmeza en la aeronave. Solo inserte o extraiga la bateria cuando la
aeronave esté apagada.

» Para extraer la bateria, mantenga presionado el cierre y extraigala por arriba.

* Pliegue primero los brazos M3 y M4 y luego los brazos M1y M2, y asegurese de que todos ellos queden insertados

en los soportes de almacenamiento que hay a ambos lados de la aeronave; de lo contrario, los brazos podrian sufrir
desperfectos.
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3. Preparacion del control remoto

Carga de las baterias

Cargue la Bateria Inteligente externa con el centro de carga y el cargador portatil de 65 W. Cargue la bateria interna del
control remoto con el cargador USB y el cable USB-C. Cargue completamente las baterfas antes del primer uso.

co—f £ (1)

Centro de carga de baterias Cargador Toma de corriente
portatil de 65 W (100-240V) Cargador USB  Cable USB-C

Insercion de la bateria externa

@ Presione el botén de liberacion de la tapa de la bateria, situado
en la parte posterior del control remoto, para abrir la tapa.
@ Introduzca la Baterfa Inteligente en el compartimento y empujela
hacia arriba.
@ Cierre la tapa. Boton de liberacién de
bateria
"Q"_ * Para extraer la Bateria Inteligente, mantenga presionado
el botén de liberacion de la bateria y empuje la bateria
hacia abajo.

Instalacién del adaptador 4G y la tarjeta SIM

& » Utilice solamente adaptadores que cuenten con la aprobacién de DJI. El adaptador es compatible con varios
estandares de red. Utilice una tarjeta SIM compatible con el proveedor de red moévil elegido y seleccione un plan de
datos moviles conforme al nivel de uso planificado.

 El adaptador vy la tarjeta SIM permiten que el control remoto acceda a determinadas redes y plataformas, como la
plataforma de gestion DJI Agras. Asegurese de insertarlos correctamente. De lo contrario, no se podréa disponer de
acceso a Internet.

Retire la tapa del compartimento del adaptador.

Asegurese de que la tarjeta SIM quede insertada dentro del adaptador. Inserte
el adaptador en el puerto USB y haga una prueba con el adaptador.”

Vuelva a colocar la tapa firmemente.

* Procedimiento de prueba: presione una vez el botén de encendido del control remoto vy, a continuacién, vuelva a
presionarlo, pero esta vez manténgalo presionado para encender el control. En la aplicacion DJI Agras, toque ¢ y
seleccione “Network Diagnostics” (Diagnéstico de red). El adaptador y la tarjeta SIM funcionan correctamente si el
estado de todos los dispositivos en la cadena de red se muestra en verde.
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Comprobacion de los niveles de bateria

INIEIR

Baja &———» Alta

Presione el boton de encendido del control remoto una vez para comprobar el nivel de la bateria interna. Presiénelo una vez,
vuelva a presionarlo y manténgalo presionado durante dos segundos para encender o apagar la bateria.

Presione el botén del nivel de bateria de la Baterfa Inteligente externa una vez para comprobar el nivel.

& « Si va a utilizar una Baterfa Inteligente externa, no olvide asegurarse de que la bateria interna tenga algo de carga. De
lo contrario, el control remoto no se podra encender.

Ajuste de las antenas

Levante y ajuste las antenas. La posicién de las antenas afecta a la intensidad de
la sefial del control remoto. Para obtener una comunicacién éptima entre el control
remoto y la aeronave, asegurese de que el angulo entre las antenas y la parte
posterior del control remoto sea de 80° o 180°.

Intente mantener la aeronave dentro de la zona de transmision optima. Si la sefial es débil, ajuste las antenas o vuele con la
aeronave mas cerca.

Zona de transmision optima

« Evite usar dispositivos inaldmbricos que usen las mismas bandas de frecuencia que el control remoto.
* Si el adaptador RTK se utiliza para el método de planificacion RTK, el médulo se debe desconectar del control

remoto una vez que haya concluido la planificacion. De lo contrario, el rendimiento de comunicaciones del control
remoto se verd afectado.

Preparacion para el despegue

A. Coloque la aeronave en una superficie plana de un espacio abierto de modo que su parte trasera quede orientada hacia
usted.

B. Asegurese de que las hélices estén bien montadas, de que no haya objetos extrafios dentro de los motores y las hélices
o sobre cualquiera de estos, de que las palas y los brazos de la hélice estén desplegados y de que los seguros de los
brazos estén firmemente apretados.

C. Asegurese de que el tanque de rociado y la bateria de vuelo estén
colocados firmemente en su lugar.

D. Llene el tanque de rociado con el liquido pertinente y, al terminar,
apriete la tapa. Asegurese de que las cuatro lineas de la tapa
queden en posicion horizontal y vertical.

E. Encienda el control remoto, aseglrese de que se haya abierto la
aplicacion DJI Agras y encienda la aeronave.

O Cuando vaya a utilizar la aeronave por primera vez, activela con la aplicacion DJI Agras. Necesitara una cuenta DJl y
et CONEXiON a Internet.
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Calibracion de la brujula

Cuando la aplicacion le indique que es necesario calibrar la brujula, toque & seguido de g)@ y deslice el dedo hacia abajo.
Seleccione “Advanced Settings” (Ajustes avanzados), “IMU” y “Compass Calibration” (Calibracién de la brdjula). Toque
“Calibration” (Calibracién) en la seccién de calibracion de la brujula y siga las instrucciones que se muestran en la pantalla.

Descarga del aire atrapado en las mangueras

El T10 viene equipado con una funcién de descarga automéatica de aire atrapado. Cuando sea necesario descargar el aire
atrapado, mantenga presionado el boton de rociado durante dos segundos. La aeronave libera liquido automaticamente
hasta que se haya descargado todo el aire atrapado.

Calibracion del caudalimetro

Asegurese de calibrar el caudalimetro antes de usar la aeronave por primera vez. De lo contrario, el rendimiento del
rociado podria verse afectado seriamente.

A. Preparacion

@ Llene el tanque de rociado con aproximadamente 2 | de agua.

@ Libere el aire que quede aun dentro de las mangueras mediante la funcién de descarga automatica de aire atrapado.
También es posible descargar manualmente el aire atrapado; para ello, presione el botén de rociado de modo que se
pulverice el aire atrapado y vuelva presionarlo una vez que todo ese aire se haya liberado.

B. Calibracién
(D En la aplicacion, toque “Execute Task” (Ejecutar operacion), de modo que acceda a “Operation View” (Vista de

camara). Toque £ seguido de 7. , deslice el dedo hacia arriba y toque “Calibration”, en la parte derecha de la seccion
del caudalimetro.

@ Toque “Start Calibration” (Iniciar calibracién) para empezar a calibrar. La calibracion suele tardar 25 segundos en
completarse, y sus resultados se muestran en la aplicacion.

e Los usuarios podran proceder a pilotar la aeronave una vez que la calibracién se haya completado correctamente.

e Si la calibracion falla, toque “?” para visualizar el problema y resolverlo. Repita la calibracion tras haber resuelto el
problema.
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En la aplicacién, vaya a “Operation View” (Vista de cdmara). Aseglrese de que haya la sefial GNSS sea intensa y de que la
barra de estado del sistema indique “Manual Route (GNSS)” (Trayectoria manual: GNSS) o “Manual Route (RTK)” (Trayectoria
manual: RTK)*; de lo contrario, la aeronave no podré despegar.

Para que la aeronave despegue y ejecute operaciones de forma automatica, es recomendable haber realizado previamente
una planificacién de un campo de cultivo y haber escogido el tipo de operacién. Consulte la seccién “Inicio de las
operaciones” para obtener mas informacion. En cualquier otro caso, ejecute manualmente el despegue y el aterrizaje.

Despegue

Efectiie el comando de palancas combinado (CSC) y presione la palanca del acelerador hacia arriba para despegar.

@ @ O BIEN %ﬂ; wé >

Palanca del acelerador
(palanca izquierda en Modo 2)

Aterrizaje

Para aterrizar, empuije la palanca de aceleracion hasta que la aeronave toque el suelo. Hay dos métodos para parar los
motores.

Método 1: cuando la aeronave haya aterrizado, mueva la palanca del acelerador hacia abajo y sujétela en esa posicion. Los
motores se pararan transcurridos 3 s.

Método 2: cuando la aeronave haya aterrizado, mueva la palanca del acelerador hacia abajo y efectte el mismo CSC que se
utilizé para arrancar los motores. Suelte las dos palancas una vez que se detengan los motores.

* Se recomienda utilizar el posicionamiento RTK. En la aplicacién, vaya a “Operation View” (Vista de camara), toque £& v
RTK para activar “Aircraft RTK Positioning” (Posicionamiento RTK de la aeronave) y seleccione un método de recepcion de
senales RTK.



? @ RP2B]

U
Método 1 Método 2
& * Las hélices en rotacion pueden ser peligrosas. Manténgase alejado de las hélices y motores en rotacion.
NO arranque los motores en espacios cerrados o en caso de que haya personas en las inmediaciones.
» No suelte el control remoto mientras los motores estén en funcionamiento.

* Nunca detenga los motores en pleno vuelo, a menos que se produzca una situacion de emergencia en la que esta
maniobra pueda reducir el riesgo de dafios o lesiones.

* Se recomienda utilizar el método 1 para detener los motores. Si se utiliza el método 2 para detener los motores, la
aeronave podria volcar si no esté posada en tierra por completo. Utilice el método 2 con precaucion.

« Tras el aterrizaje, apague la aeronave antes de apagar el control remoto.

Inicio de las operaciones

En primer lugar, haga mediciones del area de operaciones y de los obstaculos y configure los ajustes pertinentes. En
segundo lugar, genere una trayectoria de vuelo a partir de esa informacion por medio del sistema inteligente de planificaciéon
de operaciones que la aplicacién DJI Agras trae integrado. Se podran cargar operaciones una vez que se haya planificado el
terreno. La aeronave comienza a operar de forma automatica y sigue la ruta de vuelo prevista.

En caso de que el terreno sea accidentado, se puede recurrir a la aeronave Phantom 4 RTK y a la aplicacion DJI TERRA™
para ejecutar las operaciones, ya que permiten planificar trayectorias de vuelo e importar trayectorias a la aplicacion
DJI Agras. Consulte el manual de usuario del Agras T10 para obtener méas informacién.

Planificacién de campos

La aplicacién DJI Agras permite la planificacién de rutas de vuelo dirigiendo la aeronave hacia puntos de trayectoria,
obstaculos y puntos de calibracion o dirigiéndose a pie a cualquiera de estos puntos llevando consigo el control remoto, un
control remoto equipado con un adaptador RTK o un dispositivo RTK. La ruta explicada a continuacion se ha planificado
caminando hacia los puntos con un control remoto.

Al conectar el adaptador RTK (se vende por separado) al puerto USB-A del control remoto, se podra seleccionar “Walk with
RTK” (Caminar con RTK) durante la planificacion del campo para planificar operaciones con precision centimétrica. El resto

de los pasos son los mismos que los recogidos en las instrucciones para caminar portando el control remoto.

Encienda el control remoto.
Abra DJI Agras.

Q >

—_+

Llevando consigo el control
remoto, recorra a pie el limite
del drea de operaciones y toque
Add Waypoint C2 (Ahadir
trayectoria C2) en los puntos de
giro.

Toque Waypoint C1 (Modo
de trayectoria C1) para
volver a fin de agregar
puntos limitrofes al area de
operaciones.

>

Toque Plan Field (Planificar
campo) y seleccione Walk with
RC (Caminar con el control
remoto).

-
20 >

Dirfjase a pie a todos los

obstaculos y, con cada uno,

toque Obstacle Mode C1 (Modo
de obstaculo C1)*.

Toque Field Editing (Edicion
de campo) para usar el punto
de mira para afadir puntos,
configurar la distancia y el
intervalo de vuelo, y ajuste la
direccion de la ruta tocando o
arrastrando el icono 0.

-,
ol >

Espere hasta que la sefial GNSS sea intensa.
La precision del posicionamiento puede variar
en +2 metros.

Q >

—_+

Rodee el obstaculo y toque Add Obstacle C2
(ARadir obstaculo C2) en varios puntos de la
trayectoria de rodeo*.

| = |
Guarde la planificacion del campo.

* Se pueden marcar todos los obstaculos
que haya dentro y fuera del érea de
operaciones.

Una vez que haya terminado la planificacion, presione el botén de retroceso del control remoto para volver a

la pantalla de inicio.
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Llevar a cabo una operacién

> > =] >

Encienda el control Toque Execute Task Toque @ y seleccione Toque Editar para volver a editar

remoto y la aeronave. (Ejecutar operacion) en el campo en la lista de las trayectorias y la ruta de vuelo.
la pantalla de inicio de la
aplicacion.

campos.

Presione Use, defina Presione Start. Defina la altura de despegue automatico estableciendo
los parametros de la “Connection Routing Altitude” (Altitud de trayectoria de
operacién y confirmelos. conexion) y mueva el control deslizante para despegar. La

aeronave ejecuta la operacién automaticamente.

& * Despegue Unicamente en zonas abiertas, y establezca una altura de despegue automatico que se adecue al
entorno de funcionamiento.

 Cualquier operacion se puede pausar con un ligero movimiento de la palanca de control. La aeronave entra en
vuelo estacionario y registra el punto de interrupcion, tras lo cual se podra controlar la aeronave manualmente.
Para reanudar la operacién, selecciénela de nuevo en la etiqueta “Executing” (Ejecutando) de la lista . La
aeronave regresa automéaticamente al punto de interrupcién y reanuda la operacion. Preste atencion a la seguridad
de la aeronave cuando regrese esta al punto de interrupcion.

* En el modo Route Operation, la aeronave puede sortear obstaculos, una funcién que esté deshabilitada de
forma predeterminada y que puede habilitarse en la aplicacién. Si la funcion esta habilitada y la aeronave detecta
obstaculos, esta reduce la velocidad, los sortea y regresa a la ruta de vuelo original.

* La aplicacién permite a los usuarios definir qué accién ejecuta la aeronave después de terminada la operacion.

Modos de funcionamiento y funciones adicionales

Consulte el manual de usuario del Agras T10 para obtener méas informacién sobre los modos de funcionamiento

Trayectoria A-B, Trayectoria manual y Manual Plus y sobre el uso de funciones como Trayectoria de conexion, Reanudar

operaciones, Proteccion de datos del sistema y Tanque vacio.

Mantenimiento

Limpie todas las piezas de la aeronave y del control remoto al término de cada jornada de rociado, una vez que la aeronave
haya recuperado su temperatura normal en reposo. NO limpie la aeronave inmediatamente después de haber terminado las
operaciones.

A

D.

E.

Llene el tanque de rociado con agua limpia o agua jabonosa y rociela a través de las boquillas hasta que el tanque se
vacie. Repita este paso dos veces mas.

. Desacople el conector del tanque de rociado de dicho tanque, para limpiar ambos elementos. Retire el filtro del tanque
de rociado, los filtros de la boquilla y las boquillas para limpiarlos y eliminar cualquier obstruccion. Después, sumérjalos en
agua limpia durante 12 horas.

. Asegurese de que la estructura de la aeronave esté ensamblada por completo de modo que se pueda lavar directamente
con agua. Se recomienda utilizar una pistola de lavado llena de agua para limpiar el cuerpo de la aeronave y limpiarlo con
un cepillo suave o un pafio himedo antes de quitar los restos de agua con un pafo seco.

Si queda polvo o pesticida liquido sobre los motores, las hélices o los difusores de calor, limpielos con un pafio himedo
antes de quitar los restos de agua con un pafno seco.

Limpie la superficie y la pantalla del control remoto con un pafo himedo limpio que haya sido escurrido.

Para obtener mas informacién sobre el mantenimiento del producto, consulte el documento “Renuncia de responsabilidad y
directrices de seguridad”.

Descargue el manual de usuario del Agras T10 en la pagina siguiente para obtener mas
informacion:
https://www.dji.com/t10/downloads
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Especificaciones

© Modelo de producto

® Aeroestructura
Distancia méxima diagonal
entre ejes
Dimensiones

o Sistema de propulsiéon
Motores
Potencia maxima
ESC
Corriente méax. de
funcionamiento (continua)
Hélices plegables (R3390)
Didmetro x rosca

® Sistema de rociado
Tanque de rociado
Volumen
Capacidad de carga
Boquilla
Modelo

Cantidad

Velocidad méx. de rociado
Diametro de rociado
Tamano de las gotas

Caudalimetro
Rango de medicion
Error

Liquido medible

Modelo

Frecuencia de
funcionamiento

Consumo eléctrico
Potencia de transmision
(PIRE)

Deteccion de altitud y Altura
constante!”

Sistema anticolision'”

Proteccion IP
Radar superior
Modelo
Frecuencia de
funcionamiento
Consumo eléctrico

3WWDZ-10A
1480 mm

1958 x 1833 x 553 mm (brazos y hélices desplegados)
1282 x 1112 x 553 mm (brazos desplegados y hélices plegadas)
600 x 665 x 580 mm (brazos y hélices plegados)

2500 W/rotor

32A

83.82 x 228.6 cm (33 x 90 in)

Aplena carga: 8 |
A plena carga: 8 kg

XR11001VS (de serie); XR110015VS, XR11002VS (opcional, se compra por
separado)

4

XR11001VS: 1.8 I/min; XR110015VS: 2.4 I/min; XR11002VS: 3 I/min

3-5.5 m (4 boquillas, a una altitud de 1.5-3 m por encima de los cultivos)
XR11001VS: 130-250 um; XR110015VS: 170-265 pm; XR11002VS: 190-300 um
(en funcion del entorno de funcionamiento y de la velocidad de rociado)

0.25-20 I/min

<2 %

Conductividad >50 pS/cm (liquidos como el agua corriente o pesticidas que
contengan agua)

Radar digital omnidireccional

RD2424R
SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24.05-24.25 GHz

12w
SRRC: <13 dBm; NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Alcance de deteccion de altitud: 1-30 m

Rango de estabilizacién: 1.5-15m

Pendiente max.: 35°

Alcance de deteccion de obstaculos: 1.5-30 m

FOV, campo de vision: Horizontal: 360°, vertical: +15°

Condiciones de funcionamiento: Vuelo a una altura superior a 1.5 m por encima del
obstaculo a una velocidad inferior a 7 m/s

Distancia del limite de seguridad: 2.5 m (espacio entre el frente de las hélices y el
obstéculo tras el frenado)

Direccion del sistema anticolisién: omnidireccional en el plano horizontal

P67

RD2414U
SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24.05-24.25 GHz

4w

7
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Potencia de transmision
(PIRE)
Sistema anticolision'”

Proteccion IP

Camaras FPV

Campo de visién (FOV)
Resolucion

Focos FPV
Parametros de vuelo
Frecuencia de
funcionamiento
Potencia de transmision
(PIRE)

Peso total (excluida la bateria)

Peso méx. de despegue
Rango de precisién en
vuelo estacionario (con
sefial GNSS intensa)

Frecuencia de
funcionamiento del RTK/
GNSS

Bateria

Consumo eléctrico max.
Tiempo en vuelo
estacionario®

Angulo de inclinacién max.
Velocidad max. de
funcionamiento

Velocidad méx. de vuelo
Resistencia max. al viento
Altitud méx. de vuelo

Humedad de funcionamiento

recomendada
Temperatura de

funcionamiento recomendada

Control remoto
Modelo

Pantalla

Memoria RAM
Bateria integrada
GNSS

Consumo eléctrico
Temperatura de
funcionamiento
Temperatura ambiente de
carga

SRRC: <13 dBm; NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Alcance de deteccion de obstéculos: 1.5-15m

FOV, campo de vision: 80°

Condiciones de funcionamiento: disponible en el despegue, en el aterrizaje y en el
ascenso cuando haya un obstaculo por encima de la aeronave a una altura superior
a 1.5 m con respecto a esta.

Distancia del limite de seguridad: 2 m (espacio entre el punto mas alto de la
aeronave y el punto mas bajo del obstaculo tras el frenado)

Direccion del sistema anticolisién: superior

P67

Horizontal: 129°, vertical: 82°
1280 x 720 a 15-30 fps
FOV, campo de vision: 120°; brillo max.: 13.2 lux a 5 m con luz directa

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2.4000-2.4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5.725-5.850 GHZ?

2.4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm; FCC/NCC: <31.5 dBm
5.8 GHz

FCC/SRRC/NCC: <29.5 dBm; CE: <14 dBm

13 kg

24.8 kg (al nivel del mar)

D-RTK activado: Horizontal: +10 cm, Vertical: +10 cm
D-RTK desactivado:

Horizontal £0.6 m, vertical £0.3 m (si el médulo del radar esta activado: +0.1 m)

RTK: GPS L1/L2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5
GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1

Bateria de vuelo aprobada por DJI (BAX501-9500-51.8, AB3-18000mAh-51.8V, o
AB2-17500mAh-51.8V)

3700 W

19 min (con un peso de despegue de 16.8 kg con una bateria de 9500 mAh)

9 min (con un peso de despegue de 24.8 kg con una bateria de 9500 mAh)

15°

7m/s

10 m/s (con buena sefial GNSS)
6 m/s

4500 m

<93 %

De0a45°C(de32a113°F)

RM500-ENT

5.5 pulgadas, 1920 x 1080, 1000 cd/m?, sistema Android
4GB

18 650 de iones de litio (5000 mAha 7.2 V)
GPS+GLONASS

18W

De0a45°C(de32a113°F)

De 5a40 °C (de 41 a 104 °F)



Temperatura de

De —-30 a 60 °C (de —22 a 140 °F) (@macenamiento méximo de un mes con una

almacenamiento carga de la baterfa integrada de entre el 40 y el 60 %)
OcuSync Enterprise

Frecuencia de SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2.4000-2.4835 GHz
funcionamiento SRRC/NCC/FCC/CE: 5.725-5.850 GHZ"

Alcance de transmision
max. (sin obstaculos ni

FCC/NCC: 7 km; SRRC: 5 km; MIC/KCC/CE: 4 km

interferencias)
Potencia de transmision 2.4 GHz
(PIRE) SRRC/CE/MIC/KCC: <20 dBm; FCC/NCC: <30.5 dBm
5.8 GHz
SRRC: <21.5 dBm; FCC/NCC: <29.5 dBm; CE: <14 dBm
Wi-Fi
Protocolo Wi-Fi Direct, Pantalla Wi-Fi, 802.11a/g/n/ac
Wi-Fi con 2x2 MIMO
Frecuencia de 2.4000-2.4835 GHz
funcionamiento 5.150-5.250 GHz"
5.725-5.850 GHZ”
Potencia de transmision 2.4 GHz
(PIRE) SRRC/CE: 18.5 dBm; NCC/FCC /MIC/KCC: 20.5 dBm
5.2 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC: 14 dBm; KCC: 10 dBm
5.8 GHz
SRRC/NCC/FCC: 18 dBm; CE/KCC: 12 dBm
Bluetooth
Protocolo Bluetooth 4.2
Frecuencia de 2.4000-2.4835 GHz
funcionamiento
Potencia de transmision SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6.5 dBm
(PIRE)

o Bateria Inteligente del control remoto

Modelo WB37-4920mAh-7.6V
Tipo de bateria 2S LiPo
Capacidad 4920 mAh
\oltaje 76V
Energia 37.39 Wh
Temperatura ambiente de De 5a40 °C (de 41 a 104 °F)
carga
® Centro de carga de Baterias Inteligentes
Modelo WCH3
Entrada 5V/QV/12V/15V =3.7 Améx.
Temperatura de De 5a40 °C (de 41 a 104 °F)
funcionamiento

[1] El alcance efectivo del radar depende del material, la posicion, la forma y otras propiedades del obstaculo.
[2] La legislacion de algunos paises prohibe el uso de las frecuencias de 5.8 y de 5.2 GHz. En algunos paises, la banda de
frecuencias de 5.2 GHz esta permitida inicamente para el vuelo en interiores.

[3] Este tiempo en vuelo estacionario se ha calculado al nivel del mar con velocidades del viento menores de 3 m/s y una
temperatura de 25 °C (77 °F). Solo como referencia. Los datos pueden variar en funcion del entorno. Los resultados seran
los probados.



Appareil

AGRAS™ T10 présente un tout nouveau design composé d’une structure quadrilatérale repliable, d’un réservoir & pulvérisation et
d’une batterie de vol a démontage rapide qui facilite le remplacement, I'installation et le stockage. La nouvelle version du mode
Opération de l'itinéraire comprend I'ltinéraire de connexion, qui permet a I'appareil de voler automatiquement vers une tache de
I'itinéraire et d’éviter les obstacles qui ont été marqués dans la planification du champ.

D-RTK™ embarqué fournit un positionnement au centimeétre prés* tandis que la technologie & double antenne offre des mesures
de cap et une forte résistance aux interférences magnétiques. L'appareil est équipé d’un systeme de radar a perception
sphérique, un nouveau systéme pionnier pour I'industrie agricole. Il se compose du radar numérique omnidirectionnel et du radar
orienté vers le haut. Cela fournit des fonctionnalités telles que le suivi du terrain, la détection et I'évitement des obstacles. Doté de
caméras FPV avant et arriere et de projecteurs lumineux, le systeme assure un niveau de sécurité élevé des opérations, de jour
comme de nuit et dans différentes conditions climatiques.

Le systeme d’épandage est équipé d’un réservoir de 8 L, de quatre pulvérisateurs et d’un débitmetre électromagnétique a
2 canaux qui permettent une pulvérisation homogene et précise pour que les utilisateurs économisent le liquide et réduisent leurs
colts opérationnels.

L'appareil offre un indice de protection IP67 (IEC 60529) et les composants principaux possedent trois couches de protection,
faisant du T10 un appareil résistant a la corrosion, a la poussiere et étanche, ce qui le rend nettoyable a I'eau.

Vue arriere

1. Hélices 9. Valves électromagnétiques 17. Caméra FPV arriere
2. Moteurs d’échappement de I'air 18. Indicateurs du statut de I'appareil
3. ESC 10. Buses 19. Train d’atterrissage
4. Voyants lumineux & I'avant de 11. Radar numérique omnidirectionnel 20. Antennes OCUSYNC™
I'appareil (sur les deux bras avant) 12. Radar orienté vers le haut (intégré) 21. Antennes D-RTK embarquées
5. Bras 13. Dissipateurs de chaleur 22. Voyants lumineux a I'arriére de
6. Détecteurs de pliage (intégrés) 14. Réservoir a pulvérisation I'appareil (sur les deux bras arriére)
7. Tuyaux 15. Compartiment des batteries
8. Pulvérisateurs 16. Caméra FPV avant

* Doit étre utilisé avec la station mobile GNSS de haute précision D-RTK 2 de DJI™ (vendue séparément) ou un service de
réseau RTK approuvé par DJI.

74



Radiocommande

La radiocommande Smart Controller Enterprise utilise la technologie de transmission DJI OcuSync Enterprise qui autorise une
distance de transmission maximum allant jusqu’a 7 km* et compatible Wi-Fi et Bluetooth. Elle posséde un écran dédié lumineux
de 5,5 pouces et est livrée avec 'application DJI Agras mise a jour afin de vous procurer une expérience d’utilisation facile et
agréable. Les opérations peuvent étre planifiées avec une précision au centimetre prés quand le dongle RTK (vendu séparément)
est connecté a la radiocommande. Le mode de contréle multiappareil* de la radiocommande peut étre utilisé pour coordonner les
opérations de plusieurs appareils en méme temps, ce qui permet aux pilotes de travailler tres efficacement. La batterie intégrée
et la batterie externe peuvent toutes deux alimenter la radiocommande. Son autonomie atteint 4 heures, idéal pour les opérations
longues et intenses.

(&
_
1. Antennes 11. Bouton de confirmation 20. Bouton de basculement FPV/Carte
2. Bouton Retour/Fonction 12. Ecran tactile 21. Molette réservée
3. Joysticks de controle 13. Port de charge USB-C 22. Crille d’aération
4. Bouton RTH 14. Couvercle du compartiment du dongle 283. Bouton C1 (personnalisable)
5. Bouton C3 (personnalisable) 15. Molette du débit de pulvérisation 24. Bouton C2 (personnalisable)
6. Bouton de mode de vol 16. Bouton de pulvérisation 25. Couvercle de batterie
7. Voyant LED d’état 17. Port HDMI 26. Bouton d’ouverture du cache de la
8. Voyants LED de niveau de batterie 18. Emplacement pour carte microSD batterie
9. Bouton 5D (personnalisable) 19. Port USB-A 27. Poignée
10. Bouton d’alimentation

Le schéma ci-dessous illustre la fonction commandée par chaque joystick, en utilisant le Mode 2 comme exemple. En mode 2, le
joystick gauche agit sur I'altitude et le cap de I'appareil, tandis que le joystick droit contréle ses mouvements vers I'avant, 'arriere,
la gauche et la droite.

Joystick droit Avant

it

Joystick gauche Haut

4
@ ——
A4 . .

|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
Bas | ‘
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|
|

Arrigre
Gom)  £/\) Gom) < /[\»
Tourner a gauche Tourner a droite

Gauche Droite

* La radiocommande peut atteindre sa distance de transmission maximale (FCC/NCC : 7 km (4,35 mi) ; SRRC : 5 km (3,11 mi) ;
CE/KCC/MIC : 4 km (2,49 mi)) dans un espace dégagé sans interférence électromagnétique et a une altitude d’environ 2,5 m
(8,2 pieds).

Veillez a respecter les lois et réglementations locales lorsque vous utilisez le mode de contrdle multiappareil.
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Fly Safe

Vous devez comprendre certaines consignes de vol fondamentales afin d’assurer votre propre sécurité et celle de votre entourage.

"

. Vol dans des zones dégagées : faites attention aux poteaux, aux lignes a haute tension et a d’autres obstacles. NE volez PAS
au-dessus ou a proximité d’étendues d’eau, de personnes ou d’animaux.

[

Gardez le controle a tout moment : ne lachez pas la radiocommande et gardez le contréle de votre appareil lorsqu’il est en
vol, méme quand vous utilisez des fonctions intelligentes comme les modes de fonctionnement Itinéraire et Itinéraire A-B et le
Retour au point de départ intelligent.

«

Maintenez I'appareil dans votre champ de vision : gardez constamment I'appareil & portée de vue (VLOS) et évitez de voler
derriére des batiments ou d’autres obstacles pouvant entraver votre visibilité.

>

Surveillez I'altitude : pour éviter tout accident avec un appareil avec pilote ou tout autre objet volant, volez toujours a moins de
100 m (328 pieds) du sol ou a I'altitude maximale autorisée par la réglementation de votre pays.

Rendez-vous sur https://www.dji.com/flysafe pour vous renseigner sur les consignes de
sécurité essentielles, telles que les zones restreintes.

Exigences relatives a I’environnement de vol

. N'utilisez PAS I'appareil pour pulvériser quand la force du vent est supérieure a 18 km/h (11 mph).

N

. N'utilisez PAS I'appareil dans des conditions météorologiques difficiles comme par des vents violents dépassant 28 km/h
(17 mph), lors de fortes précipitations dépassant 25 mm (0,98 pouce) en 12 heures, dans le brouillard ou sous la neige.

@

NE volez PAS au-dessus de 4,5 km (14 763 pieds) au-dessus du niveau de la mer.

&

L'application DJI Agras recommandera intelligemment la limite de poids de la charge utile du réservoir en fonction du statut
actuel et de I'environnement de I'appareil. Ne dépassez pas la limite de poids recommandée de la charge utile quand vous
ajoutez un produit dans le réservoir. Sinon, la sécurité du vol peut en étre affectée.

o

Assurez-vous que le signal GNSS est fort et que les antennes D-RTK ne sont pas obstruées pendant le fonctionnement.

Retour au point de départ (RTH)

L"appareil revient automatiquement au point de départ dans les cas suivants :
Smart RTH : I'utilisateur maintient le bouton RTH enfoncé.

Failsafe RTH : le signal de la radiocommande est perdu.*

Si un obstacle se trouve dans les 20 m de I'appareil, celui-ci ralentit, freine et vole en stationnaire. L'appareil quitte la procédure
RTH et attend de nouvelles commandes.

Si le RTH est déclenché pendant les opérations d'itinéraire, I'appareil peut planifier une trajectoire de vol pour le RTH afin de
contourner les obstacles ajoutés lors de la planification d’un champ.

* L'appareil retourne au point de départ (RTH) ou vole en stationnaire si le signal de la radiocommande est perdu. L'action peut
étre réglée dans I'application. Le Failsafe RTH sera uniquement disponible si le RTH est réglé.

& « évitement d’obstacles est désactivé quand I'appareil est en mode Attitude. Ce mode s’active dans des situations ou
le signal GNSS est faible. Veuillez noter que I'évitement d’obstacles n’est pas fiable quand I'appareil se trouve dans des
environnements ol le module radar ne peut pas fonctionner normalement. Agissez avec une précaution particuliere dans
ces situations.

Utilisation de pesticide

-

. Bvitez d'utiliser des pesticides en poudre autant que possible, car ils risquent de réduire la durée de vie du systéme d’épandage.

N

Les pesticides sont toxiques et présentent des risques graves pour la sécurité. Utilisez-les en stricte conformité avec leurs
spécifications.

Utilisez de I'eau propre pour mélanger le pesticide et filtrez le mélange avant de le verser dans le réservoir a pulvérisation pour
éviter de bloquer le tamis.

@

&

L'utilisation efficace des pesticides dépend de la densité du pesticide, du débit de pulvérisation, de la distance de pulvérisation,
de la vitesse de I'appareil, de la vitesse et de la direction du vent, de la température et de I'hygrométrie. Prenez tous ces
facteurs en compte lorsque vous utilisez des pesticides.

o

NE mettez PAS en danger les personnes, les animaux ou I’environnement pendant I'opération.

Vous devez comprendre les consignes de vol fondamentales afin d’assurer votre propre sécurité et celle de
votre entourage. Veillez & lire la clause d’exclusion de responsabilité et les consignes de sécurité.
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Utilisation de T10

1. Préparation de la Batterie de Vol Intelligente

Utilisez uniquement les batteries de vol DJI officielles répertoriées ci-
dessous. Vérifiez le niveau de charge de la batterie avant le vol et rechargez-la
conformément aux instructions figurant dans le manuel correspondant.

 Batterie de Vol Intelligente T10 BAX501-9500-51.8 (recommandée)
 Batterie de Vol Intelligente T20 AB3-18000mAh-51.8V
 Batterie de Vol Intelligente T16 AB2-17500mAh-51.8V

2. Préparation de I'appareil

Dépliez les bras M1 et M2 et serrez les verrous des deux Dépliez les bras M3 et M4 et serrez les verrous des deux
bras. Evitez de vous pincer les doigts. bras. Evitez de vous pincer les doigts.

Dépliez les pales des hélices. Insérez la Batterie de Vol Intelligente dans I'appareil jusqu’a

entendre un clic.

A * Assurez-vous que la batterie est fermement insérée dans I'appareil. Insérez ou retirez la batterie uniquement quand
I'appareil est éteint.

* Pour retirer la batterie, maintenez la bride enfoncée et soulevez la batterie.

* Pliez les bras M3 et M4, puis les bras M1 et M2 et assurez-vous que les bras sont insérés dans les pinces

de stockage des deux cotés de I'appareil. Si vous ne respectez pas cette consigne, les bras pourraient étre
endommagés.
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3. Préparation de la radiocommande

Chargement des batteries

Rechargez la Batterie Intelligente externe avec la station de recharge et I'chargeur portable 65 W. Rechargez la batterie
interne de la radiocommande avec le chargeur USB et le cable USB-C. Chargez entierement les batteries avant de les utiliser
pour la premiéere fois.

Station de recharge  Chargeur portable Prise courant  Chargeur USB
65 W (100 - 240 V) Céble USB-C

Installation de la batterie externe

(D Appuyez sur le bouton d’ouverture du cache de la batterie a
I"arriere de la radiocommande pour ouvrir le couvercle.

@ Insérez la Batterie Intelligente dans le compartiment et poussez-
la vers le haut.

(® Refermez le couvercle. Bouton d’éjection de la

batterie

:Q:  Pour retirer la Batterie intelligente, maintenez le bouton
d’éjection de la batterie enfoncé, puis poussez la batterie
vers le bas.

Montage du dongle 4G et de la carte SIM

& * N'utilisez qu’un dongle homologué par DJI. Le dongle prend en charge diverses normes réseau. Utilisez une carte
SIM compatible avec le fournisseur de réseau mobile choisi et sélectionnez un forfait de données mobiles selon le
niveau d’utilisation prévu.

* Le dongle et la carte SIM permettent a la radiocommande d’accéder a des réseaux et plateformes spécifiques,
comme la plateforme de gestion DJI Agras. Assurez-vous de les insérer correctement. Sinon, I'accés au réseau sera
indisponible.

Retirez le couvercle du compartiment du dongle.

Assurez-vous que la carte SIM est insérée dans le dongle. Insérez le dongle
dans le port USB et testez le dongle.”

Remettez le couvercle fermement en place.

* Procédure du test : appuyez une premiére fois sur le bouton d’alimentation de la radiocommande, puis une seconde fois
en le maintenant enfoncé pour allumer la radiocommande. Dans DJI Agras, appuyez sur $; et sélectionnez Diagnostic
réseau. Si le statut de chaque périphérique de la chaine réseau est affiché en vert, cela signifie que le dongle et la carte
SIM fonctionnent correctement.
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Vérification du niveau de charge de la batterie

3 Faible

Appuyez une fois sur le bouton d’alimentation de la radiocommande pour vérifier le niveau de charge de la batterie interne.
Appuyez une premiere fois puis appuyez de nouveau et maintenez enfoncé pendant deux secondes pour allumer ou éteindre.

Appuyez une fois sur le bouton de niveau de batterie sur la Batterie Intelligente externe pour vérifier le niveau de charge de la
batterie.

C « Lorsque vous utilisez la Batterie intelligente externe, il est toujours nécessaire de s’assurer que la batterie interne n’est
pas entierement déchargée. Sinon, la radiocommande ne peut pas étre mise sous tension.

Ajustement des antennes

Soulevez les antennes et ajustez-les. La puissance du signal de la radiocommande
est affectée par la position des antennes. La connexion entre la radiocommande et
I'appareil atteint sa performance optimale lorsque I'angle entre les antennes et I'arriere
de la radiocommande est de 80° ou 180°.

Veillez a ce que I'appareil reste dans la zone de transmission optimale. Si le signal est faible, ajustez les antennes ou
rapprochez 'appareil.

Zone de transmission optimale

« Evitez d'utiliser des appareils sans fil qui utilisent les mémes bandes de fréquences que la radiocommande.
* Si le dongle RTK est utilisé pour la planification RTK des champs, le module doit étre déconnecté de la

radiocommande aprés avoir terminé la planification. Sinon, cela affecte les performances de communication de la
radiocommande.

Préparation au décollage

A. Placez I'appareil sur une surface dégagée et plane et orientez I'arriere face a vous.

B. Assurez-vous que les hélices sont solidement attachées, qu’il n’y a aucun objet étranger dans ou sur les moteurs et les
hélices, que les pales et les bras sont dépliés, et que les verrous des bras sont fermement serrés.

C. Assurez-vous que le réservoir a pulvérisation et la batterie de vol

sont bien en place.

D. Versez le liquide dans le réservoir a pulvérisation et serrez le
couvercle. Assurez-vous que les quatre lignes sur le couvercle
sont alignées dans les directions horizontales ou verticales.

E. Allumez la radiocommande, vérifiez que I'application DJI Agras
est ouverte et allumez I'appareil.

5 Lors de la premiere utilisation, activez I'appareil via I'application DJI Agras. Une connexion internet et votre compte
DJI sont requis.

Internet
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Etalonnage du compas
Quand I'application indique qu’un étalonnage du compas est requis, appuyez sur €&, puis sur g)@ et balayez I'écran vers

le bas. Sélectionnez Parameétres avancés, puis IMU et Etalonnage du compas. Appuyez sur Etalonnage dans la section
Etalonnage du compas puis suivez les instructions & I'écran.

Evacuation de I'air piégé dans les tuyaux
T10 possede une fonctionnalité d’évacuation automatique de I'air piégé. Lorsqu'il devient nécessaire d’évacuer I'air piégé
dans les tuyaux, maintenez le bouton de pulvérisation enfoncé pendant deux secondes. L'appareil pulvérise automatiquement
jusqu'a ce que I'air piégé soit entierement évacué.
Etalonnage du débitmeétre
Assurez-vous d’étalonner le débitmetre avant la premiére utilisation. Cela pourrait nuire aux performances de I’épandage.
A. Préparation

@ Remplissez le réservoir & pulvérisation d’environ 2 L d’eau.

@ Utilisez la fonction d’évacuation automatique de I'air piégé pour vider les tuyaux. Les utilisateurs peuvent aussi évacuer
I"air piégé manuellement. Appuyez sur le bouton d’épandage pour pulvériser I'air piégé et appuyez a nouveau sur le
bouton une fois I'air évacué.

B. Etalonnage

@ Dans I'application, appuyez sur Exécuter la tAche pour accéder a I'affichage des opérations. Appuyez sur €%, puis sur
, glissez vers le haut et appuyez sur Etalonnage & droite de la section d'étalonnage du débitmeétre.

@ Appuyez sur Lancer I'étalonnage pour commencer. L'étalonnage est terminé apres 25 secondes et les résultats
s'affichent dans I'application.

o Les utilisateurs peuvent reprendre leurs opérations une fois que I'étalonnage est correctement terminé.

o Si 'étalonnage a échoué, appuyez sur « ? » pour afficher et résoudre le probléme. Etalonnez a nouveau une fois que
le probléme est réglé.

5.
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Dans I'application, accédez au mode d'affichage des opérations. Assurez-vous que le signal GNSS est fort et que la barre de
statut systéeme indique Itinéraire manuel (GNSS) ou Itinéraire manuel (RTK).* Sinon, I'appareil ne pourra pas décoller.

Pour que I'appareil puisse décoller automatiquement et réaliser une opération, il est recommandé de créer un plan pour le
champ et de sélectionner une opération avant le décollage. Reportez-vous a la section Lancement d’une opération pour plus
d’informations. Pour d’autres scénarios, décollez et atterrissez manuellement.

Décollage
Exécutez la Commande des joysticks (CSC) puis poussez le joystick d’accélération vers le haut pour décoller.

Y PR 0O
Joystick d’accélération
(joystick gauche en mode 2)

Atterrissage

Pour I'atterrissage, abaissez le joystick d’accélération pour descendre jusqu’a ce que I'appareil touche le sol. Il y a deux
méthodes pour arréter les moteurs.

Méthode 1 : une fois que I'appareil a atterri, poussez et maintenez le joystick d’accélération vers le bas. Les moteurs
s’arréteront au bout de trois secondes.

Méthode 2 : lorsque I'appareil a atterri, abaissez le joystick d’accélération et exécutez la méme CSC qui sert a couper les
moteurs. Relachez les deux joysticks une fois que les moteurs se sont arrétés.

* Le positionnement RTK est recommandé. Dans I'application, accédez a I'affichage des opérations, appuyez sur &, puis sur
RTK pour activer le positionnement RTK de I'appareil et sélectionnez une méthode de réception des signaux RTK.



? @ RP-PK

Méthode 1 Méthode 2
&  Les hélices en rotation peuvent étre dangereuses. Tenez-vous a distance des hélices en rotation et des moteurs.
NE démarrez PAS les moteurs dans des espaces confinés ou avec des personnes a proximité.

* Gardez le contréle de la radiocommande tant que les moteurs sont en marche.

* Coupez les moteurs en plein vol UNIQUEMENT s'il s’agit d’un cas d’urgence dans lequel cette action peut réduire
le risque de dommage ou de blessure.

« |l est recommandé d’utiliser la méthode 1 pour arréter les moteurs. Lorsque vous utilisez la méthode 2 pour
interrompre les moteurs, I'appareil pourrait se retourner s'’il n’est pas complétement a plat au sol. Utilisez la
méthode 2 avec précaution.

* Apres |'atterrissage, mettez I'appareil hors tension avant d’éteindre la radiocommande.

Lancement d’une opération

Une fois que la zone d’opération et les obstacles ont été mesurés et les paramétres configurés, I'application DJI Agras
propose un systeme intégré et intelligent de planification d’opération qui crée une trajectoire de vol d’apres les données
saisies par I'utilisateur. Les utilisateurs peuvent lancer une opération apres avoir planifié un champ. L'appareil commence une
opération automatiquement et suit la trajectoire de vol planifiée.

Dans les cas ol le relief est accidenté, Phantom 4 RTK et DJI TERRA™ peuvent étre utilisés pour planifier des trajectoires de vol
et les importer dans I'application DJI Agras pour une opération. Consultez le guide d’utilisateur d’Agras T10 pour en savoir plus.

Planification de champ

L"application DJI Agras prend en charge la planification de I'itinéraire de vol en faisant voler I'appareil vers les waypoints, les
obstacles et les points d’étalonnage ou en marchant vers ces points avec une radiocommande, une radiocommande avec un
dongle RTK ou un dispositif RTK. La trajectoire suivante a été planifiée en marchant vers ces points avec une radiocommande.

Quand le dongle RTK (vendu séparément) est connecté au port USB-A de la radiocommande, « Marcher avec RTK » peut
étre sélectionné pendant la planification de champs pour planifier des opérations au centimetre pres. Les étapes restantes
sont les mémes que les instructions pour marcher avec une radiocommande.

> >

49 10 >
&‘Illll

Allumez la radiocommande.
Lancez DJI Agras.

Marchez avec la
radiocommande le long des
limites de la zone d’opération et
appuyez sur Ajouter balise C2
dans les coins de la zone.

Appuyez sur Waypoint C1
pour retourner sur I'ajout
des coins de la zone
d’opération.

Appuyez sur Planifier un
champ, sélectionnez Marcher
avec RC.

ol %
Marchez vers chaque obstacle

I'un apres 'autre et appuyez sur
Mode Obstacle C1.*

Appuyez sur Modification du
champ pour ajouter des points

a I'aide du viseur, configurer la
distance et I'espacement des
lignes, et ajuster I'itinéraire de vol
en appuyant sur I'icone (©:. ou en
la faisant glisser.

Patientez jusqu’a ce que le signal GNSS soit
fort. La précision du positionnement pourrait
varier de +/-2 métres.

Q. >

Marchez autour de I'obstacle et appuyez sur
Ajouter Obstacle C2 a plusieurs endroits
autour de I'obstacle.”

B

Sauvegardez le plan du champ.

* Tout obstacle a I'intérieur ou a I'extérieur
de la zone d’opération peut étre marqué.

Une fois que vous avez terminé la planification, appuyez sur le bouton de retour sur la radiocommande pour

revenir sur |'écran d’accueil.
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Réalisation d’une opération

> > =] >

Mettez I'appareil et la Appuyez sur Lancer Appuyez sur @ et Appuyez sur Editer pour modifier
radiocommande sous une tache sur I'écran sélectionnez le champ a nouveau les waypoints et la
tension. d’accueil de I'application. depuis la liste des trajectoire de vol.

champs.

Appuyez sur Utiliser, Appuyez sur Démarrer. Définissez la hauteur du décollage automatique en définissant
définissez les parameétres I'altitude de I'itinéraire de connexion dans I'application et
d’opération et confirmez. déplacez le curseur pour décoller. L'appareil exécutera

I'opération automatiquement.

& » Décollez uniquement dans des zones dégagées et définissez une hauteur de décollage automatique appropriée

aux conditions d’utilisation.

* Une opération peut étre mise en pause en déplagant Iégerement le joystick de contréle. L'appareil vole en
stationnaire et enregistre le point de rupture. Apres cela, I'appareil peut étre contrélé manuellement. Pour
poursuivre I'opération, sélectionnez-la & nouveau a partir du mot-clé Exécution dans la liste (. L'appareil retourne
au point de rupture automatiquement et reprend I'opération. Faites attention a la sécurité de I'appareil lorsqu'’il
retourne au point d’arrét.

* En mode ltinéraire d’opération, I'appareil est capable de contourner des obstacles. Cela est désactivé par défaut
et peut étre activé dans I'application. Si la fonctionnalité est activée et que I'appareil détecte des obstacles, il
ralentit et tourne autour des obstacles, puis retourne sur la trajectoire de vol d’origine.

« Les utilisateurs peuvent définir I'action que I'appareil réalisera une fois que I'opération sera terminée dans
I’application.

Plus de modes d’opération et de fonctions

Référez-vous au Guide d'utilisateur d’Agras T10 pour en savoir plus a propos des modes d’opération ltinéraire A-B, Manuel
et Manuel Plus et comment les utiliser comme Itinéraire de connexion, Reprise des opérations, Systeme de protection des
données et Réservoir vide.

Maintenance

Nettoyez toutes les parties de I'appareil et de la radiocommande a la fin de chaque journée de pulvérisation, apres que I'appareil
est revenu a une température normale. NE PAS nettoyer I'appareil immeédiatement apres la fin des opérations.

A

E.

Remplissez le réservoir a pulvérisation avec de I'eau propre ou savonneuse et pulvérisez-la dans les buses jusqu’a ce que
le réservoir soit vide. Répétez I'étape deux fois de plus.

. Détachez le réservoir a pulvérisation et le connecteur du réservoir pour les nettoyer. Retirez le tamis, la crépine des buses

et les buses du réservoir a pulvérisation pour les nettoyer et retirer toute obstruction. Immergez-les ensuite dans de I'eau
propre pendant 12 heures.

. Veillez a ce que la structure de I'appareil soit complétement connectée afin de pouvoir étre lavée directement a I'eau. Il

est recommandé d'utiliser un vaporisateur rempli d’eau pour nettoyer le corps de I'appareil et I'essuyer avec une brosse
souple ou un chiffon humide avant d’éliminer les traces d’eau résiduelles avec un chiffon sec.

. Si de la poussiere ou du liquide pesticide est présent sur les hélices ou les moteurs, ou les dissipateurs thermiques,

nettoyez-les avec un chiffon humide avant d’éliminer les traces d’eau résiduelles avec un chiffon sec.

Nettoyez la surface et I'écran de la radiocommande avec un chiffon humide bien essoré.

Référez-vous a la Clause d'exclusion de responsabilité et consignes de sécurité pour en savoir plus sur la maintenance du
produit.

Téléchargez le guide d’utilisateur d’Agras T10 pour plus d’informations :
https://www.dji.com/t10/downloads
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Caractéristiques techniques

© Modéle du produit

© Plateforme aérienne
Empattement diagonal max.
Dimensions

e Systémes de propulsion
Moteurs
Puissance maximale
ESC

Courant de fonctionnement max.

(continu)

Hélices repliables (R3390)

Diametre et inclinaison verticale
e Systéme d’épandage

Réservoir a pulvérisation

Volume

Charge utile

Buses

Modele

Quantité

Débit d’épandage max.
Largeur de I'épandage
Taille des gouttelettes

Débitmetre

Plage de mesure
Erreur

Liquide quantifiable

Modeéle

Fréquence de fonctionnement
Consommation électrique
Puissance d’émission (EIRP)

Détection d’altitude et suivi terrain”!

Evitement d’obstacles'”

Indice de protection
© Radar orienté vers le haut
Modele

Radar numérique omnidirectionnel

3WWDZ-10A

1480 mm

1958 x 1 833 x 5563 mm (bras et hélices dépliés)
1232 x 1 112 x 553 mm (bras dépliés et hélices pliées)
600 x 665 x 580 mm (bras et hélices pliés)

2 500 W/rotor

32A

33 x 90 pouces

Entierement rempli : 8 L
Entierement rempli : 8 kg

XR11001VS (standard), XR110015VS, XR11002VS (en option, vendue
séparément)

4

XR11001VS : 1,8 L/min, XR110015VS : 2,4 L/min, XR11002VS : 3 L/min
3a5,5m (4 buses, une hauteur de 1,5 a 3 m au-dessus des cultures)
XR11001VS : 130 & 250 pm, XR110015VS : 170 & 265 um,

XR11002VS : 190 a 300 um (varie selon I'environnement opérationnel et le
débit d’épandage)

0,25 a20 L/min

<2 %

Conductivité > 50 pS/cm (liquides comme I'eau ou les pesticides qui
contiennent de I'eau)

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE : 24,05-24,25 GHz

12W

SRRC : <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC : <20 dBm

Portée de détection d’altitude : 1 230 m

Portée de fonctionnement du systeme de positionnement : 1,5-15 m
Pente max. en mode Montagne : 35°

Portée de détection d’obstacles : 1,52 30 m

FOV : Horizontal : 360°, Vertical : +15°

Conditions de fonctionnement : vol a plus de 1,5 m au-dessus de I'obstacle
a une vitesse inférieure a 7 m/s

Distance limite de sécurité : 2,5 m (distance entre le bout des hélices avant
et 'obstacle aprés freinage)

Direction d’évitement d’obstacles : évitement d’obstacles omnidirectionnel
en direction horizontale

P67

RD2414U
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Fréquence de fonctionnement
Consommation électrique
Puissance d’émission (EIRP)
Evitement d’obstacles'”

Indice de protection
Caméras FPV

FOV

Résolution

Projecteurs FPV

Parameétres de vol
Fréquence de fonctionnement

Puissance d’émission (EIRP)

Poids total (sans batterie)
Poids max. au décollage
Plage de précision du vol
stationnaire (avec signal GNSS fort)

Fréquences de fonctionnement
RTK/GNSS
Batterie

Consommation électrique max.
Durée du vol stationnaire®

Angle d’inclinaison max.

Vitesse de fonctionnement max.
Vitesse de vol max.

Résistance au vent max.
Plafond pratique max. au-dessus
du niveau de la mer

Humidité recommandée en
fonctionnement

Température recommandée en
fonctionnement
Radiocommande

Modele

Ecran

RAM

Batterie intégrée

GNSS

Consommation électrique
Température de fonctionnement
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SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE : 24,05-24,25 GHz

4 W

SRRC : <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC : <20 dBm

Portée de détection d’obstacles: 1,5a15m

FOV : 80°

Conditions de fonctionnement : disponible pendant le décollage,
I'atterrissage et ascension quand un obstacle est a plus de 1,5 m au-dessus
de I'appareil.

Distance limite de sécurité : 2 m (distance entre le point le plus élevé de
I'appareil et le point le plus bas de I'obstacle apres le freinage)

Direction de I'évitement d’obstacles : vers le haut

P67

Horizontal : 129°, Vertical : 82°
1280 x 720 a 15-30 ips
FOV : 120°, luminosité max. : 13,2 lux a 5 m de la lumiére directe

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC : 2,4000-2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE : 5,725-5,850 GHZ?

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC : <20 dBm, FCC/NCC : <31,5 dBm

5,8 GHz

FCC/SRRC/NCC : 29,5 dBm ; CE : <14 dBm

13 kg

24,8 kg (au niveau de la mer)

D-RTK activé : Horizontal : +10 cm, Vertical : £10 cm

D-RTK désactivé :

Horizontal : +0,6 m, Vertical : +0,3 m (avec module radar activé : +0,1 m)
RTK: GPS L1/L.2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5
GNSS : GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1

Batterie de vol approuvée par DJI (BAX501-9500-51.8, AB3-18000mAh-
51.8V ou AB2-17500mAh-51.8V)

3700 W

19 min (avec 16,8 kg au décollage et une batterie de 9 500 mAh)
9 min (avec 24,8 kg au décollage et une batterie de 9 500 mAh)
15°

7m/s

10 m/s (avec signal GNSS fort)

6 m/s

4500 m

<93 %

0445 °C (32°a113°F)

RM500-ENT

5,5 pouces, 1 920 x 1 080, 1 000 cd/m?, Android
4 Go

18 650 Li-ion (5000 mAha 7,2 V)

GPS + GLONASS

18W

0a45°C(32°a113°F)



Température de I'environnement de 5 a 40 °C (41°to 104° F)

charge
Température de stockage

OcuSync Enterprise
Fréquence de fonctionnement

Distance de transmission max.

(sans obstacle ni interférence)
Puissance d’émission (EIRP)

Wi-Fi
Protocole

Fréquence de fonctionnement

Puissance d’émission (EIRP)

Bluetooth

Protocole

Fréquence de fonctionnement
Puissance d’émission (EIRP)

Modele

Type de batterie
Capacité
Tension

Energie

de -30 260 °C (de -22 ° a 140 °F) (rangé moins d’un mois avec une batterie

intégrée avec un niveau entre 40 et 60 %)

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC : 2,4000-2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE : 5,725-5,850 GHz?
FCC/NCC : 7 km ; SRRC : 5 km, MIC/KCC/CE : 4 km

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC : <20 dBm, FCC/NCC : <30,5 dBm

5,8 GHz

SRRC : 21,5 dBm ; FCC/NCC : <29,5 dBm ; CE : <14 dBm

Wi-Fi Direct, Wi-Fi Display, 802.11 a/g/n/ac

Wi-Fi avec 2x2 MIMO

2,4000-2,4835 GHz

5,150-5,250 GHz?

5,725-5,850 GHZ?

2,4 GHz

SRRC/CE : 18,5 dBm, NCC/FCC/MIC/KCC : 20,5 dBm
5,2 GHz

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC : 14 dBm, KCC : 10 dBm
5,8 GHz

SRRC/NCC/FCC : 18 dBm, CE/KCC : 12 dBm

Bluetooth 4.2
2,4000-2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC : 6,5 dBm

Batterie Intelligente de la radiocommande

WB37-4920mAh-7.6V
LiPo 28

4920 mAh

76V

37,39 Wh

Température de I'environnement de 5 a 40 °C (41° to 104° F)

charge

o Station de recharge de la Batterie Intelligente

Modeéle
Entrée

Température de fonctionnement

[1] La portée radar effective varie en fonction du matériau, de la position, de la forme et des autres propriétés de I'obstacle.

WCH3
5V/9V/12 V/15V =3,7 Amax
5240 °C (41° to 104° F)

[2] Les réglementations en vigueur dans certains pays interdisent I'utilisation des fréquences 5,8 GHz et 5,2 GHz. Dans certaines
régions, la bande de fréquences de 5,2 GHz n’est autorisée que pour une utilisation en intérieur.

[3] Durée du vol stationnaire enregistrée au niveau de la mer avec une vitesse de vent inférieure a 3 m/s et avec une température
de 25 °C (77 °F). Pour référence uniquement. Les données peuvent varier en fonction de I'environnement. Les résultats réels

doivent étre conformes aux essais.
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Aeronave

A AGRAS™ T10 apresenta um design totalmente novo, incluindo uma estrutura dobravel quadrilateral e um tanque de
pulverizagao de liberacdo rapida e bateria de voo que facilita a substituicdo, a instalagdo e o armazenamento. O modo de
operacao Rota atualizado inclui Roteamento de conexdo, que permite que a aeronave voe automaticamente para uma rota de
tarefa e evite obstaculos que foram marcados no planejamento de campo.

O D-RTK™ de bordo pode ser usado para posicionamento de nivel centimétrico * enquanto a tecnologia de antena dupla fornece
medigdes de rumo e forte resisténcia contra interferéncia magnética. A aeronave vem equipada com o sistema de radar de
percepgao esférica, um novo sistema pioneiro para o setor agricola. Consistindo de radar digital omnidirecional e radar superior,
o sistema oferece fungdes como seguir terreno, deteccao de obstéaculos e contorno de obstaculos. Com as cdmeras FPV frontal
e traseira, além de Quick Tracks brilhantes, o sistema garante de forma abrangente a seguranca operacional dia e noite, em
diferentes condi¢des climaticas.

O sistema de pulverizagdo vem equipado com um tanque de pulverizacado de 8L, quatro aspersores e um medidor de vazao
eletromagnético de 2 canais que fornece pulverizagao uniforme e precisa para que os usuarios possam economizar liquido e
reduzir custos operacionais.

A aeronave tem classificagéo de protegao IP67 (IEC 60529) e os componentes principais possuem trés camadas de protegao,
tornando o T10 resistente a corrosao, a prova de poeira e a prova d’agua para que possa ser lavado diretamente com agua.

Viséo traseira Dobrada
1. Hélices 8. Aspersores 16. Camera FPV frontal
2. Motores 9. Véalvulas de escape 17. Cémera FPV traseira
3. ESCs eletromagnéticas 18. Indicadores de status da aeronave
4. Indicadores na dianteira da aeronave 10. Bicos 19. Trem de pouso
(em dois bragos dianteiros) 11. Radar digital omnidirecional 20. Antenas OCUSYNC™
5. Bracos da estrutura 12. Radar superior (embutido) 21. Antenas D-RTK integradas
6. Sensores de deteccao de 13. Dissipadores de calor 292, Indicadores traseiros da aeronave
dobramento (embutidos) 14. Tanque de pulverizagao (em dois bragos traseiros)
7. Mangueiras 15. Compartimento da bateria

* Deve ser usado com uma estagdo mével DJI™ D-RTK 2 GNSS de alta precisao (vendida separadamente) ou um servigo de
rede RTK aprovado pela DJI.

86



Controle Remoto

O Smart Controller Enterprise usa tecnologia de transmiss@o DJI OcuSync Enterprise, tem distancia méx. de transmissao de até
7 km* e suporta Wi-Fi e Bluetooth. O controle remoto conta com uma tela exclusiva e brilhante de 5,5 polegadas e vem com a
atualizagéo do aplicativo DJI Agras integrado, proporcionando uma experiéncia tranquila e facil de usar. As operagdes podem ser
planejadas com precisdo de nivel centimetro quando o dongle RTK (vendido separadamente) é conectado ao controle remoto.
O modo Controle de varias aeronaves* do controle remoto pode ser usado para coordenar a operagao de varias aeronaves ao
mesmo tempo, permitindo que os pilotos trabalhem com eficiéncia. Tanto a bateria interna quanto a externa podem ser usadas
para fornecer energia ao controle remoto. O controle remoto oferece tempo de funcionamento de até 4 horas, tornando-o ideal
para operacoes longas e de alta intensidade.

1. Antenas 11. Botao Confirmar 20. Botéo de alteragao FPV/Mapa
2. Botéo fungao/voltar 12. Tela de toque 21. Botdo Reservado

3. Pinos de controle 13. Entrada de carregamento USB-C 22. Saida de ar

4. Botao RTH 14. Tampa do compartimento do dongle 283. Botdo C1 (personalizavel)

5. Botao C3 (personalizavel) 15. Indicador da taxa de pulverizagao 24. Botéao C2 (personalizavel)

6. Interruptor de modo de voo 16. Botéo de pulverizagao 25. Tampa da bateria

7. Status de LED 17. Entrada HDMI 26. Botao de liberagéo da tampa
8. LEDs de nivel da bateria 18.Compartimento de cartdo microSD da bateria

9. Botéo 5D (personalizavel) 19. Entrada USB-A 27. Aiga

10. Botao liga/desliga

A figura abaixo mostra a fungao que cada movimento dos pinos de controle executa, usando o Modo 2 como exemplo. No Modo
2, o pino esquerdo é usado para controlar a altitude e a orientacao da aeronave, enquanto o pino direito controla os movimentos
para frente, para tras, para a esquerda e para a direita.

Pino esquerdo para cima i Pino direito Frontal
|
5 o B o
Z |
® l ®
$ ' | \ 4
Para baixo | ‘
: Traseiro
I
|
|
|
|
o) C/ANY) | (ow) w/\»
Virar & esquerda Virar a direita : Esquerda Direita

* O controle remoto alcanga a sua distancia de transmissdo maxima (FCC/NCC: 7 km; SRRC: 5 km; CE/KCC/MIC: 4 km) em
area aberta sem interferéncia eletromagnética e a uma altitude de aproximadamente 2,5 m (8,2 pés).
Certifique-se de aderir as leis e regulamentagdes locais ao usar o modo Controle de varias aeronaves.
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Fly Safe

E importante que vocé compreenda algumas diretrizes basicas de voo, tanto para a sua protegido como para a seguranga das
pessoas a sua volta.

1. Voo em &reas abertas: preste atengéo a postes de energia, linhas de tensdo e outros obstaculos. NAO voe acima ou proximo
de &gua, pessoas ou animais.

N

Mantenha o controle o tempo todo: mantenha as maos no controle remoto e mantenha o controle da aeronave quando ela estiver
em voo, mesmo ao utilizar fungdes inteligentes, como os modos de operagéo Rota e Rota A-B e retorno a base (RTH) inteligente.

@

Mantenha o campo de visdo: mantenha a aeronave dentro do seu campo de viséo (VLOS) o tempo todo, evitando voar por
trés de prédios ou outros obstaculos que obstruam a sua viséo.

>

Monitore sua altitude: para a seguranca de aeronaves tripuladas e outro tipo de trafego aéreo, voe em altitudes inferiores a
100 m (328 pés) e de acordo com todas as leis e regulamentos locais.
EERE
Visite o site https://www.dji.com/flysafe para mais informacdes sobre itens criticos de A -
@ seguranca, tais como zonas GEO. a g i_i
T

Requisitos ambientais de voo

1. NAO utilize a aeronave para pulverizar com ventos superiores a 18 km/h.

2. NAO utilize a aeronave em condi¢des climaticas adversas, como ventos superiores a 28 km/h, chuva forte com taxa de
precipitacdo superior a 256 mm em 12 horas, neve ou neblina.

3. NAO voe além de 4,5 km acima do nivel do mar.

4. O aplicativo DJI Agras recomendara o peso limite para cargas do tanque de forma inteligente, de acordo com o status atual
da aeronave e os arredores. N&o exceda o limite de peso de carga Util recomendado ao adicionar material ao tanque. Caso
contréario, a seguranca do voo pode ser afetada.

5. Certifique-se de que haja sinal GNSS forte e que as antenas D-RTK estejam desobstruidas durante a operagao.

Retorno a Base (RTH)

A aeronave retornara automaticamente para o Ponto de origem nos casos a seguir:

Smart RTH: o usuério pressiona e mantém pressionado o botao RTH.

RTH a prova de falhas: ha perda do sinal do controle remoto.*

Se houver um obstaculo em até 20 m da aeronave, a aeronave vai desacelerar, frear e fazer voo estacionario. A aeronave saira do
procedimento de RTH e aguardara comandos adicionais.

Se o RTH for acionado durante as operagdes de rota, a aeronave pode planejar uma rota de voo para o RTH contornar os
obstaculos adicionados ao planejar um campo.

* A aeronave fara RTH ou pairaré se o sinal do controle remoto for perdido. A agao pode ser definida no aplicativo. O RTH a
prova de falhas somente estara disponivel quando RTH estiver definido.

& * O desvio de obstaculos é desabilitado quando a aeronave estiver no modo Atitude (ATTI), no qual entra em situagdes
como quando o sinal GNSS estiver fraco. Observe que o desvio de obstaculos ndo é confiavel ao utilizar a aeronave em
ambientes em que o mddulo de radar néo pode operar normalmente. Cuidado adicional € necessario em tais situagoes.

Uso de pesticidas

N

. Evite a0 méximo o uso de pesticidas em po, pois eles podem reduzir a vida Util do sistema de pulverizagao.

2. Pesticidas s&o venenosos e apresentam sérios riscos a seguranga. Use-os apenas em estrita conformidade com as
especificagoes.

3. Use agua limpa para misturar o pesticida e filtre o liquido misturado antes de despejar no tanque de pulverizagao, evitando
blogueio do filtro.

4. O uso eficaz de pesticidas depende da densidade do pesticida, da taxa de pulverizagao, distancia de pulverizagao, velocidade
da aeronave, velocidade do vento, direcdo do vento, temperatura e umidade. Considere todos os fatores ao usar pesticidas.

5. NAO comprometa a seguranga de pessoas, animais ou do meio ambiente durante a operagéo.

E importante que vocé compreenda algumas diretrizes basicas de voo, tanto para a sua protecdo como
para a seguranca de pessoas a sua volta. Certifique-se de ler a Isengdo de Responsabilidade e Diretrizes
de Seguranga..
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Uso da T10

1. Preparo da bateria de voo inteligente

Utilize apenas as baterias de voo oficiais da DJI listadas abaixo. Verifique o nivel
da bateria antes do voo e carregue-a de acordo com as instrugdes no manual
correspondente.

¢ T10 Bateria de voo inteligente BAX501-9500-51.8 (recomendado)
* T20 Bateria de voo inteligente AB3-18000mAh-51.8V
* T16 Bateria de voo inteligente AB2-17500mAh-51.8V

2. Preparo da aeronave

Desdobre os bragos M1 e M2 e prenda as duas travas dos Desdobre os bragos M3 e M4 e prenda as duas travas dos
bracos. Evite prender os dedos. bracos. Evite prender os dedos.

Desdobre as pas das hélices. Insira a bateria de voo inteligente na aeronave até ouvir um

clique.

A  Certifique-se de que a bateria esteja inserida com firmeza na aeronave. Insira ou remova a bateria somente quando
a aeronave estiver desligada.

« Para remover a bateria, pressione e segure a bragadeira e levante a bateria.

* Dobre os bragos M3 e M4 e, em seguida, os bracos M1 e M2, e certifique-se de que os bragos sejam inseridos nas
bragadeiras de armazenamento em ambos os lados da aeronave. Caso contrario, os bracos podem ser danificados.
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3. Preparo do controle remoto

Como carregar as baterias

Carregue a bateria inteligente externa usando o carregador com muiltiplas entradas e o carregador portatil 65 W. Carregue a
bateria interna do controle remoto usando o carregador USB e o cabo USB-C. Carregue totalmente as baterias antes de usa-
las pela primeira vez.

Carregador com Carregador Tomada elétrica Carregador USB
multiplas entradas portatil 65 W (100 2240 V) Cabo USB-C

Montagem da bateria externa

@ Pressione o botéo de liberacdo da tampa da bateria na parte
traseira do controle remoto para abrir a tampa.

() Insira a Bateria Inteligente no compartimento e empurre-a para
cima.

(® Feche a tampa. Botéo de liberagdo da

bateria

- Para remover a bateria inteligente, pressione e mantenha
pressionado o botdo de liberagdo da bateria e, em
seguida, empurre a bateria para baixo.

Montagem do dongle 4G e do cartao SIM

& * Use apenas dongles aprovados pela DJI. O dongle oferece suporte a varios padrdes de rede. Use um cartdo SIM
compativel com o provedor de rede mével escolhido e selecione um plano de dados méveis de acordo com o nivel
de uso planejado.

* O dongle e o cartao SIM permitem que o controle remoto acesse redes e plataformas especificas, como a
plataforma de gerenciamento DJI Agras. Certifique-se de inseri-los corretamente. Caso contrério, o acesso a rede
nao estaré disponivel.

Retire a tampa do compartimento do dongle.

Certifique-se de que o cartdo SIM esteja inserido no dongle. Insira o dongle na
entrada USB e teste o dongle.”

Recologque a tampa firmemente.

* Procedimento de teste: pressione o botdo Liga/desliga no controle remoto e, em seguida, pressione novamente e
mantenha-o pressionado para ligar o controle remoto. No DJI Agras, toque em & , e selecione Network Diagnostics
(Diagnostico de rede). O dongle e o cartao SIM funcionardo corretamente se o status de todos os dispositivos na rede
forem mostrados em verde.
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Verificagao dos niveis da bateria

INIEIR

Baixo &—————— Alto

Pressione o botao liga/desliga do controle remoto uma vez para verificar o nivel da bateria atual. Pressione uma vez,
pressione novamente e mantenha-o pressionado por dois segundos para ligar ou desligar.

Pressione o botao do nivel da bateria uma vez na bateria inteligente externa para verificar o nivel da bateria.

C Ao usar a Bateria Inteligente externa, ainda é necessario assegurar que a bateria interna tenha alguma carga. Caso
contrario, o controle remoto nao poderé ser ligado.

Ajuste das antenas

Levante e ajuste as antenas. A poténcia do sinal do controle remoto é afetada pela
posi¢éo das antenas. Para obter uma conexao ideal entre o controle remoto e a
aeronave, certifique-se de que o angulo entre as antenas e a parte traseira do controle
remoto seja de 80° ou 180°.

Tente manter a aeronave dentro da faixa de transmissao ideal. Se o sinal estiver fraco, ajuste as antenas ou voe a aeronave
mais proximo.

Zona de transmissao ideal

« Evite usar dispositivos sem fio que usem as mesmas bandas de frequéncia que o controle remoto.

* Se o dongle RTK for usado para planejamento RTK, o médulo deve ser desconectado do controle remoto apés o
planejamento ser concluido. Caso contrario, isso afetara o desempenho de comunicagao do controle remoto.

Preparo para decolagem
A. Cologue a aeronave em terreno plano e aberto, com a parte traseira da aeronave voltada para vocé.

B. Certifique-se de que as hélices estejam presas com seguranga, que ndo haja objetos estranhos dentro ou sobre os motores e
as hélices, que as pas e os bragos da hélice estejam desdobrados e as travas dos bracos estejam apertadas com firmeza.

C. Certifique-se de que o tanque de pulverizagdo e a bateria de voo

estejam colocados com firmeza.

D. Despeje liquido no tanque de pulverizacé@o e aperte a tampa.
Certifique-se de que as quatro linhas da capa estejam alinhadas
na dire¢ao horizontal ou vertical.

E. Ligue o controle remoto, certifique-se de que o aplicativo DJI
Agras esteja aberto e, em seguida, ligue a aeronave.

o Ao usar pela primeira vez, ative a aeronave usando o aplicativo DJI Agras. Uma conta DJI e conexao a internet s&o
. necessdrias.
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Calibracédo da bussola

Quando o aplicativo avisar que calibragdo da bussola é necesséria, toque em & , depois em €X3 e deslize para baixo.
Selecione Advanced Settings (Configuragdes avangadas) e, em seguida, UMI e Compass Calibration (Calibragao da bussola).
Toque em Calibration (Calibragdo) em Compass Calibration (Calibragao da bussola) e siga as instrugdes na tela.
Descargando ar preso nas mangueiras

A T10 tem uma funcao de descarga automatica de ar preso. Quando for necessario descarregar o ar preso, pressione e
mantenha pressionado o botao de pulverizagdo por dois segundos. A aeronave descarregara automaticamente até que o ar
preso seja totalmente descarregado.

Calibracdo do medidor de fluxo

Certifique-se de calibrar o medidor de fluxo antes de usa-lo pela primeira vez. Caso contrario, o desempenho de
pulverizagao pode ser afetado negativamente.

A. Preparativos
@ Encha o tanque de pulverizagao com aproximadamente 2 litros de dgua.

@ Use a fungao automatica de descarga de ar preso para descarregar o ar preso. Os usuarios também podem
descarregar o ar preso manualmente. Pressione o botédo de pulverizagao para pulverizar o ar preso e pressione o botao
novamente quando todo o ar preso for descarregado.

B. Calibragao

@ No aplicativo, toque em Execute Task (Executar tarefa) para entrar em Operation View (Visualizagdo de operacao).
Toque em £, e depois em 7., arraste para cima e toque em Calibration & direita da segéo do medidor de fluxo.

@ Toque em Start Calibration (Iniciar calibracéo) para comegar. A calibracéo sera concluida apés 25 segundos e os
resultados seréo exibidos no aplicativo.

e Os usuarios podem prosseguir assim que a calibragao for concluida com sucesso.

® Se a calibragéo falhar, toque em “?” para visualizar e resolver o problema. Calibre novamente assim que o problema
for resolvido.

5.
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Voo

No aplicativo, entre em Operation View. Certifique-se de que haja sinal GNSS forte e que a barra de status do sistema indique
“Manual Route (GNSS)” (Rota manual) ou “Manual Route (RTK)”.* Caso contrario, a aeronave nao podera decolar.

Recomenda-se criar um plano para um campo e selecionar uma operagao antes da decolagem para que a aeronave decole
automaticamente e execute uma operagao. Para obter mais informagdes, consulte a se¢éo Inicio das operagdes. Em outros
cenéarios, decole e pouse manualmente.

Decolagem

Execute um Comando combinado do joystick (CSC) e empurre o pino do acelerador para decolar.

ou @‘““:{z @ > )
Q Pino do acelerador

(stick esquerdo no Modo 2)

%@@

Pouso

Para pousar, puxe o pino do acelerador para baixo até que a aeronave toque no solo. H& dois métodos para parar os
motores.

Método 1: quando a aeronave tiver pousado, pressione e segure o pino do acelerador. Os motores param apos trés
segundos.

Método 2: quando a aeronave pousar, pressione o pino do acelerador e execute 0 mesmo CSC que foi usado para dar
partida nos motores. Solte ambos 0s pinos assim que os motores pararem.

* O posicionamento RTK & recomendado. No aplicativo, va até Operation View, toque em £, depois em RTK para habilitar o
posicionamento RTK da aeronave e selecione um método para receber sinais RTK.



? @ RP-PK

Método 1 Método 2

& * Hélices em movimento podem ser perigosas. Fique longe dos motores e das hélices enquanto estiverem girando.
NAO ligue os motores em é&reas confinadas ou quando houver pessoas proximas.

* Mantenha o controle do controle remoto enquanto os motores estiverem funcionando.

« NAO pare os motores durante o voo, a menos que seja uma situagéo de emergéncia e fazé-lo reduzira o risco de
danos ou ferimentos.

* Recomenda-se usar o Método 1 para parar os motores. Ao utilizar o Método 2 para interromper os motores, a
aeronave pode capotar se ndo estiver completamente em solo. Use o Método 2 com cautela.

* Apds o pouso, desligue a aeronave antes de desligar o controle remoto.

Inicio das operagoes
Depois que a area de operagao e os obstaculos forem medidos e as configuragdes forem feitas, o aplicativo DJI Agras
usara um sistema de planejamento de operagao inteligente integrado para produzir uma rota de voo com base na

entrada do usuério. Os usudrios podem solicitar uma operagdo apds planejar um campo. A aeronave iniciara a operacao
automaticamente e seguira a rota de voo planejada.

Em cendrios com terreno complicado, o Phantom 4 RTK e o DJI TERRA™ podem ser usados para planejar rotas de voo e
importar as rotas ao aplicativo DJI Agras para operagéo. Consulte o Manual do Usuario do Agras T10 para mais informagoes.

Planejamento de campo

O aplicativo DJI Agras oferece suporte ao planejamento de rotas de voo, ao pilotar a aeronave até pontos de referéncia, obstaculos
e pontos de calibragdo, ou ao caminhar por esses pontos carregando um controle remoto, um controle remoto com um dongle
RTK ou um dispositivo RTK. A rota a seguir foi planejada caminhando até os pontos com um controle remoto.

Quando o dongle RTK (vendido separadamente) é conectado a porta USB-A no controle remoto, “Walk with RTK” pode ser
selecionado durante o planejamento de campo para planejar operagdes com precisao centimétrica. As etapas restantes sao
as mesmas que as instrugdes para caminhar com um controle remoto.

> >

%9, 10 >
ol

Ligue o controle remoto.
Inicie o DJI Agras.

Toque em Plan Field (Planejar
campo), selecione Walk with
RC.

Espere até que o sinal GNSS seja forte. A
precisdo de posicionamento pode variar em
+/- 2 metros.

_t

.1 > & > Q >

Caminhe com o controle

remoto ao lado do limite da
area de operagao e toque em
Add Waypoint C2 (Adicionar
Pontos de referéncia C2) em
pontos de inflexao.

Togque em Waypoint C1
para retornar e adicionar
pontos de borda a area de
operagao.

Caminhe até cada obstaculo por
vez e toque em Obstacle Mode
C1 (Modo Obstaculo C1).*

Toque em Field Editing (Edicao
de Campo) para usar a mira para
adicionar pontos, configurar a
distancia e o espagamento de rota
e ajuste a direcéo de rota tocando
ou arrastando o icone 0.

Contorne o obstaculo e toque em Add
Obstacle C2 (Adicionar Obstaculo C2) em
varios pontos ao redor do obstaculo.*

Salve o planejamento de campo.

* Quaisquer obstaculos dentro ou fora da
area de operagao podem ser marcados.

Depois de concluir o planejamento, pressione o botao voltar no controle remoto para retornar a tela inicial.
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Execucé@o de uma operagéo

Li

> > =] >

igue o controle Toque em Execute Task Toque em E] e selecione Toque em Edit (Editar) para editar

remoto e a aeronave. (Executar tarefa) na tela 0 campo na lista de os pontos de referéncia e a rota

Toque em Use (Usar), Toque em Start (Iniciar).

d
[¢]

inicial do aplicativo. campos. de voo novamente.

Defina a altura de decolagem automética definindo a Altitude
de Roteamento de conexao no aplicativo e mova o controle
deslizante para decolar. A aeronave executard a operagao
automaticamente.

efina os parametros da
peracéo e confirme.

& * Decole apenas em dreas abertas e defina uma altura de decolagem automatica apropriada de acordo com o
ambiente operacional.

* Uma operagédo pode ser pausada ao mover ligeiramente os pinos de controle. A aeronave fara voo estaciondrio e
registraréa o ponto de interrupgao. Depois disso, a aeronave podera ser controlada manualmente. Para continuar
a operagdo, selecione-a novamente nas etiquetas em execugao na lista (. A aeronave retornara ao ponto de
interrupc@o automaticamente e retomara a operagao. Preste aten¢ao a seguranca da aeronave ao retornar a um
ponto de interrupgao.

* No modo de operagao Rota, a aeronave é capaz de contornar obstaculos, o que esté desativado por padréo
e pode ser ativado no aplicativo. Se a fungao estiver habilitada e a aeronave detectar obstaculos, a aeronave
reduzira a velocidade e contornaré os obstéculos e, em seguida, retornara a rota de voo original.

 Os usuérios podem definir a agdo que a aeronave executara apés a operacéo ser concluida no aplicativo.

Mais modos de operacao e fungées

Consulte 0 Manual do Usuario Agras T10 para obter mais informagdes sobre a Rota A-B, Manual e Modos de operagao

M

lanual Plus, além de como usar fungdes como Roteamento de conexdo, Retomada da operacao, Protegdo de dados do

sistema e Esvaziar tanque.

Manutencao

Limpe todas as partes da aeronave e o controle remoto no final de cada dia de pulverizagéo, depois que a aeronave retornar

a

A

E.

temperatura normal. NAO limpe a aeronave imediatamente apds a conclusao das operagoes.

Encha o tanque de pulverizagado com agua limpa ou agua com sabao e pulverize a dgua pelos bicos até o tanque

esvaziar. Repita a etapa mais duas vezes.

. Retire o tanque de pulverizagdo e o conector do tanque de pulverizagéo para limpéa-los. Remova o filtro do tanque de
pulverizagéo, os filtros dos bicos e os bicos para limpa-los e eliminar qualquer bloqueio. Em seguida, mergulhe-os em
agua limpa por 12 horas.

. Certifique-se de que a estrutura da aeronave esteja completamente conectada para que possa ser lavada diretamente
com &gua. Recomenda-se o uso de uma lavadora em spray cheia de dgua para limpar o corpo da aeronave e com uma
escova macia ou pano Umido antes de remover os residuos de dgua com um pano seco.

. Se houver poeira ou liquido de pesticida nos motores, hélices ou dissipadores de calor, limpe-o com um pano Umido
antes de remover os residuos de agua restantes com um pano seco.

Limpe a superficie e a tela do controle remoto com um pano Umido limpo que tenha sido torcido com agua.

Consulte a Isengao de Responsabilidade e Diretrizes de Seguranca para obter mais informagdes sobre a manutencao do
produto.

Baixe o manual do usudario da Agras T10 para obter mais informacoes:
https://www.dji.com/t10/downloads
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Especificacoes

© Modelo do produto
® Estrutura

Distancia diagonal entre eixos max.

Dimensoes

o Sistema de propulsao
Motores

Poténcia max.

ESCs

Corrente méxima de
funcionamento (continua)
Hélices dobraveis (R3390)
Diametro x inclinagao
Sistema de pulverizagao
Tanque de pulverizagéo
Volume

Carga operacional

Bicos

Modelo

Quantidade

Taxa maxima de pulverizagao
Largura da pulverizagéo
Tamanho da gota

Medidor de fluxo
Faixa de medigao
Erro

Liquido mensuréavel

Radar digital omnidirecional
Modelo

Frequéncias de funcionamento
Consumo de energia

Poténcia de transmissao (EIRP)
Deteccao de altitude e Seguir
terreno”

Deteccao de obstaculos”

Classificacao IP
* Radar superior
Modelo
Frequéncias de funcionamento

3WWDZ-10A

1.480 mm

1.958 x 1.833 x 553 mm (bragos e hélices desdobrados)

1.232 x 1.112 x 553 mm (bragos desdobrados e hélices dobradas)
600 x 665 x 580 mm (bragos e hélices dobrados)

2.500 com rotor

32A

33x90 polegadas

Totalmente carregado: 8 litros
Totalmente carregado: 8 kg

XR11001VS (padrdo), XR110015VS, XR11002VS (opcional, adquirir
separadamente)

4

XR11001VS: 1,8 I/min, XR110015VS: 2,4 I/min, XR11002VS: 3 I/min
3a5,5m (4 bicos a uma altura entre 1,5 a 3 m acima de cultivos)
XR11001VS: 130 a 250 um, XR110015VS: 170 a 265 um, XR11002VS:190
a 300 pm (sujeito ao ambiente operacional e a taxa de pulverizagéo)

0,25 a 20 I/min

<+2%

Condutividade > 50 pS/cm (liquidos como agua da torneira ou pesticidas
que contém agua)

RD2424R

SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 a 24,25 GHz

12w

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Faixa de detecgao de altitude: 1 a30 m

Faixa de funcionamento da estabilizagado: 1,5a15m

Inclinagado méaxima no modo Montanha: 35°

Alcance de detecgado de obstaculos: 1,5a 30 m

FOV: Horizontal: 360°, Vertical: + 15°

Condigdes de funcionamento: voar a mais de 1,5 m sobre o obstaculo a
uma velocidade inferior a 7 m/s

Distancia do limite de seguranga: 2,5 m (distancia entre a frente das hélices e
0 obstaculo apds a frenagem)

Dire¢ao de desvio de obstaculo: desvio de obstaculo omnidirecional na
direcéo horizontal

P67

RD2414U
SRRC/NCC/FCC/MIC/KCC/CE: 24,05 a 24,25 GHz
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Consumo de energia
Poténcia de transmissao (EIRP)
Deteccao de obstaculos!”

Classificagao IP

Cameras FPV

Campo de viséo

Resolugao

Quick Tracks FPV

Parametros de voo
Frequéncias de funcionamento

Poténcia de transmissao (EIRP)

Peso total (exc. bateria)

Peso méx. de decolagem

Alcance de precisdo em voo
estacionario (com sinal GNSS forte)

Frequéncia de funcionamento
RTK/GNSS
BATERIA

Consumo de energia max.
Duragao do voo estacionario™
Angulo de inclinagéo méx.
Velocidade maxima de
funcionamento

Velocidade méaxima de voo
Resisténcia méax. ao vento
Altura méx. de servigo acima do
nivel do mar

Umidade de operagao
recomendada

Temperatura de operagao
recomendada

Controle remoto

Modelo

Tela

RAM

Bateria integrada

GNSS

Consumo de energia
Temperatura de funcionamento
Temperatura do ambiente de
carregamento

4W

SRRC: <13 dBm, NCC/MIC/KCC/CE/FCC: <20 dBm

Alcance de detecgao de obstaculos: 1,5a15m

FOV: 80°

Condigdes de funcionamento: disponivel durante a decolagem, pouso e
subida quando um obstaculo estiver a mais de 1,5 m acima da aeronave.
Distancia do limite de seguranca: 2 m (distancia entre o ponto mais alto da
aeronave e o0 ponto mais baixo do obstaculo apds a frenagem)

Diregao para evitar obstéculos: para cima

P67

Horizontal: 129°, Vertical: 82°
1.280 x 720 15a 30 gps
FOV: 120 °, Brilho maximo: 13,2 lux a 5 m de luz direta

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 a 2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725 a 5,850 GHZ?

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: < 20 dBm, FCC/NCC: < 31,5 dBm

5,8 GHz

FCC/SRRC/NCC: < 29,5 dBm, CE: < 14 dBm

13 kg

24,8 kg (a nivel do mar)

D-RTK habilitado: Horizontal: + 10 cm, Vertical: + 10 cm

D-RTK desabilitado:

Horizontal: + 0,6 m, Vertical: + 0,3 m (mddulo Radar habilitado: + 0,1 m)
RTK: GPS L1/L.2, GLONASS F1/F2, BeiDou B1/B2, Galileo E1/E5
GNSS: GPS L1, GLONASS F1, Galileo E1

Bateria de voo aprovada pela DJI (BAX501-9500-51.8, AB3-18000mAh-
51.8V ou AB2-17500mAh-51.8V)

3.700 W

19 min (peso de decolagem de 16,8 kg com bateria de 9.500 mAh)

9 min (peso de decolagem de 24,8 kg com bateria de 9.500 mAh)

156°

7m/s

10 m/s (com sinal GNSS forte)
6m/s
4.500 m

< 93%

0°a45°C

RMB500-ENT

Tela de 5,5 polegadas, 1.920 x 1.080, 1.000 cd/m?, Sistema Android
4GB

18650 Li-ion (5.000 mAh a 7,2 V)

GPS+GLONASS

18W

0°a45°C

5°a40°C



Temperatura de armazenamento

OcuSync Enterprise
Frequéncias de funcionamento

Distancia méx. de transmissao
(sem obstrugdes, livre de
interferéncias)

Poténcia de transmissao (EIRP)

Wi-Fi
Protocolo

Frequéncias de funcionamento

Poténcia de transmissao (EIRP)

Bluetooth
Protocolo
Frequéncias de funcionamento
Poténcia de transmissao (EIRP)

-30° a 60 °C (Armazenamento por no maximo um més com bateria

embutida com carga de 40% a 60%)

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 2,4000 a 2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE: 5,725 a 5,850 GHZ?
FCC/NCC: 7 km, SRRC: 5 km, MIC/KCC/CE: 4 km

2,4 GHz

SRRC/CE/MIC/KCC: < 20 dBm, FCC/NCC: < 30,5 dBm
5,8 GHz

SRRC: < 21,5 dBm FCC/NCC: < 29,5 dBm, CE: < 14 dBm

Wi-Fi Direct, Wi-Fi Display, 802.11a/g/n/ac

Wi-Fi com MIMO 2x2

2,4000 a 2,4835 GHz

5,150 a 5,250 GHZ”

5,725 a 5,850 GHZ”

2,4 GHz

SRRC/CE: 18,5 dBm, NCC/FCC/MIC/KCC: 20,5 dBm
5,2 GHz

SRRC/NCC/FCC/CE/MIC: 14 dBm, KCC: 10 dBm
5,8 GHz

SRRC/NCC/FCC: 18 dBm, CE/KCC: 12 dBm

Bluetooth 4.2
2,4000 a 2,4835 GHz
SRRC/NCC/FCC/CE/MIC/KCC: 6,5 dBm

Bateria inteligente do controle remoto

Modelo

Tipo de bateria

Capacidade

Tensdo

Energia

Temperatura do ambiente de
carregamento

WB37-4920mAh-7.6V
2S LiPo

4.920 mAh

76V

37,39 Wh

5°a40°C

® Carregador com muiltiplas entradas para bateria inteligente

Modelo
Entrada
Temperatura de funcionamento

WCH3
5V/9V/12V/15V=max 3,7 A
5°a40°C

[1] O alcance efetivo do radar varia dependendo do material, posi¢ao, forma e outras propriedades do obstéculo.

[2] Frequéncias 5,8 e 5,2 GHz s&o proibidas em alguns paises devido as regulamentagdes locais. Em alguns paises, a faixa
de frequéncia de 5,2 GHz s6 é permitida para uso em ambientes fechados.

[3] Duragao do voo estaciondrio adquirida no nivel do mar com velocidade do vento inferior a 3 m/s e temperatura de 25 °C.
Apenas para referéncia. Os dados podem variar dependendo do ambiente. Os resultados reais devem seguir os testes.



- WE ARE HERE FOR YOU

dp

DJI Support
https://www.dji.com/support

Facebook YouTube

For the latest information on Agras products,
scan the Facebook or YouTube QR code.

% The content is subject to change without prior notice.

AGRAS and ® are trademarks of DJI.
Copyright © 2022 DJI All Rights Reserved.

T10DMNRMDY04






