
Сборка и конфигурация 

Шаг 1. Сборка 

Установите главный контроллер, модули и приемники в соответствии со схемой ниже. 

Для дополнительной информации смотрите раздел Описания Портов. 

 

 



Поддерживаемые Мульти-роторы 

 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Шаг 2. Установка драйвера и программного обеспечения на PC 

 

Шаг 3. Настройка вспомогательного программного обеспечения на 

PC

  
Рекомендуемые настройки для пользователей с 

F450/F550/S800/Z15.

 

 

 

 

 

 

 



 

Шаг 3. Калибровка компаса 
Если у Вас нет GPS-модуля, пропустите этот шаг. Если Вы используете GPS-модуль, для калибровки 

следуйте пошаговой инструкции. 

 

 

 



Основной лётный тест 

Шаг 1. Переключатель режимов контроля 
Система автопилота может работать в ручном режиме и режиме без GPS. После подключения к GPS-

модулю, доступен режим c GPS.  Следуйте нижеследующей инструкции, чтобы войти в различные режимы 

управления. 

1. Используйте 3-позиционный переключатель на передатчике в качестве переключателя 
режима управления. 

2. Убедитесь, что аппарат взлетает в режиме без GPS в каждом полете. 
3. Заставьте аппарат зависнуть. Освободите все ручки и переключите режим управления на 

режим с GPS или на Ручной режим (НЕ РЕКОМЕНДУЕТСЯ). 

Шаг 2. Запуск и остановка мотора 
Запуск мотора: нажатие ручки газа перед взлетом не запустит мотор. Вы должны выполнить любую из следующих 

четырех команд (CSC) для запуска мотора. 

 
Остановка мотора: по умолчанию остановка мотора происходит сразу. Для режима немедленной остановки в любом 

режиме управления, как только запустится мотор, и ручка газа находится на мощности более чем 10%, мотор 

остановится немедленно, как только ручка газа вернется обратно к мощности менее 10%.  

В этом случае, если вы выжмете ручку газа на более чем 10% в течение 5 с после остановки двигателей, двигатели 

перезапустятся, выполнение CSC не требуется. 

Если вы не выжмете ручку газа после запуска мотора в течение 3 с, мотор остановятся автоматически. 

 

Шаг 3. Проверка перед полетом 

 



Шаг 4. Методика полета 

 

 
 

 



Дополнительные функции 

А1 Режимы управления 

Пожалуйста, хорошо изучите режимы управления перед использованием. 

Три разных режима контроля дадут вам реализацию разных типов полета. Убедитесь, что 

понимаете их функции/назначения и разницу между ними. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



А2 Старт и остановка мотора 

 

Если необходимо, выберите Смарт-режим в программном обеспечении. 

С использованием Смарт-режима разные режимы контроля имеют разные виды остановок моторов. 

• В ручном режиме, только исполнение CSC может остановить моторы. 

• В GPS режиме или режиме без GPS только одна из нижеперечисленных вещей останавливает мотор 

а) Вы не используете ручку газа после старта моторов в течение трех секунд 

б)  Исполнение CSC 

в) Ручка газа ниже 10%, прошло 3 секунды после посадки 

г)  Угол наклона мульти-ротора свыше 70 градусов, ручка газа ниже 10% 

Для Смарт-режима 

 

Для обеих режимов 

 



А3 Смарт-контроль ориентации полета IOC (с GPS модулем) 

Обозначение направления вперед: Мульти-ротор направит аппарат по заданному направлению, когда вы 
поворачиваете ручку подъема.  
Графическое обозначение: 

  Вперед 

Шаг 1. Перед стартом 
Обычно, направление летящего вперед  мульти-ротора совпадает с направлением его носа. С использованием IOC, 
это направление не имеет ничего общего с направлением носа. Красные и синие стрелки на передатчике 
соответствуют операциям набора высоты и крена (pitch & roll) 
• Полет с заданным курсом. Направление вперед соответствует записанному направлению носа. 
Требования: автопилот в GPS режиме или в режиме без GPS. 

 

• Полет с домашней точкой. Направление вперед - направление из домашней точки к мульти-ротору. 
Требования: 6 или более спутников найдено в GPS-режиме, и расстояние от аппарата к домашней точке более 10м. 

 

• Полет вокруг точки интереса. Канал крена (Roll channel) контролирует  полет аппарата  по кругу вокруг 
фиксированной точки, канал высоты (Pitch channel) используется для управления диаметром полета вокруг заданной 
точки, ручка газа используется для контроля высоты над заданной точкой. 
Требования:  6 или более спутников для GPS-режима, расстояние более 5 и менее 500 м от аппарата к точке 
интереса. 

 

 

 

 

 



Шаг 2. Настройка переключателя IOC 

 

Перед  использованием функции IOC, вам нужно выбрать одну из трех позиций IOC переключателя на 
вашем передатчике. Он также отвечает за запись ориентации, домашней точки, а также точки интереса в 
соттветствующих режимах. Вы также должны выбрать одну из трех опций режимов управления IOC, 
используя ваше программное обеспечение. 

 

Шаг 3. Способы записи домашней и точки интереса, направления вперед 

Если вы используете IOC, вам нужно настроить Направление вперед для Полетов по заданному курсу, 
Домашнюю точку для Полетов с домашней точкой и Точку интереса для режима Полета с точкой 
интереса. Есть два способа записи: ручной и автоматический. Вы можете выбрать любой из них. 

Если переключатель IOC настроен, как на таблице выше, то Вы можете вручную сделать установки по 
следующе таблице: 

 



 

Шаг 4. Лётный тест IOC 

Для запуска IOC полета произведите следующие действия. Индикатор режима контроля будет гореть 

зеленым только когда главный контроллер готов к полету в режиме Заданного курса, Домашней точки 

или Точки интереса (Course Lock/Home Lock/POI). 

 

 



 

Примечания по полётам с помощью IOC !!! 

 

 
 

 

 

 

 

 



 

 

Вспомогательное ПО WM для iOS 

Шаг 1. Соберите LED Bluetooth модуль 

 

Шаг 2. Установка вспомогательного ПО для WM 

 
Шаг 3. Настройка параметров 

 



 
Шаг 4. Процедура лётного теста 

 
Как активировать больше функций 
В будущем Вам может быть предложено заполнить новые серийный номер (S/N), если вы выполнили обновления 

функций. Заполните серийный номер (S/N), а затем нажмите кнопку Запись (Write). Если вы заполнили неверный 

серийный номер более чем 30 раз, ваш главный контроллер будет заблокирован, и Вам придется обратиться в 

службу поддержки. 

 

 

 

 

 



Приложение 

Прошивка и обновление вспомогательного ПО 

Пожалуйста, следуйте данной инструкции при обновлении ПО и прошивки, чтобы система автопилотирования 
работала правильно. В целях Вашей безопасности использовать батарею во время обновления прошивки 
КАТЕГОРИЧЕСКИ ЗАПРЕЩЕНО. 
 

1.  Убедитесь, что Ваш компьютер подключен к Интернету. 
2.  Пожалуйста, закройте все прочие приложения перед обновлением прошивки, включая антивирус и 

фаерволл. 
3.  Убедитесь в безопасности соединения  источника питания. НЕ ОТКЛЮЧАЙТЕ источник питания до полного 

завершения обновления прошивки. 
4.  Подсоедините автопилот к компьютеру USB-кабелем и НЕ ОТСОЕДИНЯЙТЕ его до полного завершения 

обновления прошивки. 
5.  Запустите ПО и ждите установки соединения. 
6.  Выберите Info ->Software and Firmware (ПО и прошивка). 
7.  Сервер DJI проверит Вашу текущую версию ПО и прошивки и подготовит последнюю версию ПО и прошивки 

для устройства. 
8.  Если есть обновленная версия ПО, Вы сможете скачать ее и переустановить, следуя подсказкам. 
9.  Если есть обновленная версия прошивки, Вы также можете скачать и установить ее. 
10.  Ждите, пока программа отобразит надпись о завершении.(”Finished”) 
11.  Нажмите ОК и перезагрузите устройство по истечении минимум 5 секунд. Ваше устройство теперь 

обновлено. 
 

 

 

 
После обновления прошивки, пожалуйста, обновите конфигурацию системы, используя ПО. 

 
Если обновить прошивку не удалось, система автопилотирования автоматически войдет в 
статус ожидания обновления прошивки. Пожалуйста, попытайтесь выполнить 
вышеперечисленные действия по обновлению прошивки еще раз. 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



Описания портов 
 
Пожалуйста запомните функции каждого порта, это поможет Вам эффективно использовать автопилот. 
 

Главный контроллер 
 Для управления креном (вправо/влево)  

 Для управления наклоном (вперед/назад)  

 Для управления газом Или серво привод крена подвеса (gimbal roll servo) 

 
Для управления рулем Или серво привод наклона подвеса (gimbal pitch servo) 

 Для переключателя режимов управления  

 Монитор напряжения (Соединить с портом V-SEN  устройства управления энергопитанием (PMU)  

 Дли D-шины (совместим с S-шиной/S-
шиной2) 

Или для настройки 
прироста параметров 

Или для переключателя IOC 

 Для управления наклоном подвеса 
(gimbal pitch control) 

Или для настройки 
прироста параметров 

Или для переключателя возврата 
к домашней точке 

 Для ротора № 6   

 Для ротора № 5   

 Для ротора № 4   

 Для ротора № 3   

 Для ротора № 2   

 Для ротора № 1    

 Для серво привода наклона подвеса 
(gimbal pitch servo) 

Или для ротора № 8  

 Для серво привода крена подвеса 
(gimbal roll servo) 

Или для ротора № 7  

 Порт Micro-B USB: соединение с компьютером для конфигурирования и обновлений прошивки. 

 Порт шины CAN: MC использует шину CAN для питания и соединения с другими модулями WKM.  

(В трех-контактных портах, контакты возле отметин являются сигнальными контактами.) 

Устройство управления энергопитанием (PMU) 
V-SEN   Для мониторинга напряжения батареи и энергопитания к ресиверу и остальным электронным 

устройствам. (Соединение с портом МС Х1) 
  Оранжевый кабель (сигнальный кабель) выход: OV~+3.3V 
  Красный кабель (кабель питания) выход: 3А@5V 
PW  Для подачи питания в систему WKM. 
  Выход: Макс. 2А@6V 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



Описание LED индикаторов 

Главный контроллер 
 Ручной режим Режим без GPS Режим с GPS IOC Сигнал передатчика 

утерян 
GPS спутников <5 

   
 

 

GPS спутников <6 
   

 
 

GPS спутников <7    
 

 

Положение и качество 
сигнала GPS хорошие 

   
 

 

Положение удовл.    
 

 

Положение неудовл. 
   

 
 

Сигнал ИИУ(IMU) 
утерян 

   
 

 

Мигающие индикаторы , , : Одна вспышка, все ручки передатчика в центральной позиции, мульти ротор 
парит; Две вспышки, ручка(и) передатчика не в ценральной позиции, заданная скорость не нулевая. 

Калибровка компаса 
Начните горизонтальную 
калибровку  

Начните вертикальную 
калибровку  

Калибровка завершена 
 

Калибровка или прочие ошибки 

 

Сигнал предупреждения о низком заряде 

Первый уровень защиты 
 

Второй уровень защиты 

 

Успешная запись 

При каждой удачной записи домашней точки 

 
Ручная или автоматическая успешная запись заданного 
курса или полета вокруг точки интереса  

Сигнал Bluetooth 
Выключите или включите выход главного контроллера WM 
помощника (WM Assistant, iOS)  
WM помощник (WM Assistant, iOS) присоединен к системе 
автопилота  

 

 

LED индикаторы главного контроллера 
Контроллер работает правильно. 

 
Режим загрузки, контроллер ожидает обновления 
прошивки.  

Обновление прошивки завершено. Контроллер ожидает 
перезагрузки.  

При обновлении прошивки произошла ошибка, требуется 
перезагрузка контроллера.  

LED индикаторы устройства управления энергопитанием (PMU) 
Соединение УУЭ правильное. 

 
Соединение между УУЭ и батареей неправильное 
(неправильная полярность)  

 



Спецификации 
 

Основные 

Встроенные функции  Три режима автопилота  Поддержка приемника S-шины и S-
шины2 

  Поддержка PPM приемника  Смарт-управление положением 

  Поддерживает двух-осевой подвес  Поддержка многих выходных частот 

  Улучшенное А/С   Защита от падения напряжения 

Периферийные устройства 

Поддерживаемые мульти-
роторы 

 Квадро-ротор: I4, X4 

  Гекса-ротор: I6, V6, Y6, IY6; 
  Окто-ротор: X8, I8, V8 
Поддерживаемый выход УКС 
(ESC) 

Частота обновления 400 Гц 

Рекомендуемый передатчик Только РСМ или 2.4ГГЦ с минимум 7 каналами и функцией аварийного 
сохранения, доступной на всех каналах. 

Рекомендуемая батарея 2S ~ 6S LiPo 
Требования к ПО Помощника 
WM 

Windows XP SP3/7/8 

Электрические и механические характеристики 

Энергопотребление Макс. 5 W 
(0.9A@5V, 0.7A@5.8V, 0.5A@7.4V, 0.4A@8V) 

Рабочая температура от -5°C до +60°C 
Общий вес <= 118 гр. (общий) 
Размеры  Контроллер: 51.2мм x 38.0 мм x 15.3 мм 
  Инерционное Измерительное Устройство (IMU): 41.4 мм x 31.1 мм x 27.8 мм 
  GPS и компас: 50 мм (диаметр) x 9 мм 
  LED индикатор: 25 мм x 25 мм x 7 мм 
  Устройство управления энергопитанием (PMU): 39.5 мм.27.5 мм.9.7 мм 

Лётные характеристики (могут меняться в зависимости от механических характеристик и нагрузки) 

Точность парения/зависания 
(GPS режим)  

Вертикальная: 0,5 м 

 
 

Горизонтальная: 2 м 

Макс. сопротивление ветру <8 м/с (17.9миль/ч / 28.8 км/ч) 
Макс. угловая скорость 
вращения 

150 град/с 

Макс.угол наклона 35° 

Подъем/снижение 6 м/с 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



FAQ 
 
Устранение проблемы с вращением аппарата («Эффект волчка») 
 
Если при полетах в режиме GPS и правильной калибровке компаса Ваш аппарат вращается («эффект волчка») или 
бездействует при парении, пожалуйста, проверьте ориентацию монтажа GPS модуля, после этого выполните заново 
калибровку компаса. Для повторного монтажа GPS модуля следуйте следующим указаниям. 
На данной схеме (вид сверху) аппарат может вращаться как за, так и против часовой стрелки, пожалуйста, выполните 
заново монтаж GPS модуля соответствующим образом. 

 Направление вращения аппарата  Направление носа аппарата 

 Стрелка, обозначающая направление GPS 
модуля 

 Угол смещения для повторного монтажа GPS 
модуля (около 10~30°) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
Установите заново GPS модуль под углом 
 
Если Ваш аппарат отклоняется от прямого курса при полете вперед, Вам необходимо повторно выполнить монтаж 

GPS модуля, как показано на данном рисунке.   - угол смещения. 

 



Условные обозначения 
 
УУЭ Устройство управления энергопитанием Power Management Unit (PMU) 

POI  Точка интереса Point Of Interest 

ИИУ Инерционное Измерительное Устройство Inertial measurement unit (IMU) 

Д/У Дистанционное управление Remote Control (R/C) 

УКС Устройство Контроля Скорости Electronic Speed Control (ESC) 

А/С Аварийное сохранение FailSafe 

IOC Смарт-контроль ориентации полета Intelligent Orientation Control 

 

 


