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Uberblick - Auterion Mission Control

() Grundlagen der Auterion Mission Control

Einfiihrung, Hauptfunktionen und Benutzerschnittstelle der
Steuerungssoftware

() Die Fly View
Haupthildschirm fiir pilotengesteuerte Flugoperationen,
Statusanzeigen und Echtzeitsteuerung

() Die Plan View
Haupthildschirm fiir automatische Flugoperationen,

Statusanzeigen und Planung




Was ist die Auterion Mission Control? starcoépter

Definition und Uberblick

Auterion Mission Control (AMC) ist eine fortschrittliche Bodenstation-
Anwendung. Sie bietet eine umfassende Plattform fiir:

o Prazise Steuerung von Drohnenfliigen in Echtzeit

e Planung und Ausfiihrung automatisierter Missionen < BN, e - b1 T
e Umfangreiche Systemkonfiguration und -iiberwachung DA o R = Rl DR

e (Compliance mit Luftraumvorschriften

AMC gewdhrleistet sichere, regelkonforme und effiziente
Drohnenoperationen fiir professionelle Anwendungen.

Telemetry Dashboard

® 9s D:219.8 m

GS WS-~ 54 HET

Die AMC-Benutzeroberfldche bietet alle wichtigen Funktionen auf einen
Blick und ermdglicht intuitive Kontrolle tiber das Fluggerat.



. v Hauptfunktionen der Auterion Mission Control

1 Vorflug Sicherheitscheks

Umfassende Checklisten stellen sicher, dass alle Systeme ordnungsgemal3
funktionieren, bevor der Flug beginnt. Dies erhoht die Sicherheit und reduziert
das Risiko von Zwischenfallen wéhrend des Betriebs.

Direkte Drohnensteuerung
Flexible Steuerungsmoglichkeiten mit manuellen und autonomen Modi. AMC

hietet prazise Kontrolle und nahtlose Ubergzinge zwischen verschiedenen
lugmodi je nach Missionsbediirfnissen.

&

&

Missionsplanung
Einfache Erstellung von Flugpfaden mit Wegpunkten, automatisierten

Vermessungen und Korridorfliigen. Die intelligente Planung optimiert Zeit,
Batterienutzung und Datenerfassung.

&

Echtzeit-Warnungen
Kontinuierliche Uberwachung der Flugtelemetrie mit sofortigen

Benachrichtigungen bei kritischen Situationen oder Anndherung an
Gefahrenzonen, um schnelle Reaktionen zu ermdglichen.




Die Benutzeroberflache starcoépter

Telemetrie
Echtzeit-Anzeige von Geschwindigkeit, Hohe,

Batteriestand und anderen wichtigen Flugdaten

Kartenansicht
Zentrale, interaktive Karte zur Anzeige der

Drohnenposition, geplanter Routen und
Luftraumeinschrankungen

Aktionsleiste
Schnellzugriff auf hiufig verwendete Befehle

wie Starten, Landen und Notfall-Funktionen

Statusanzeige
Farbcodierte Anzeigen fiir Systemzustand,

Konnektivitat und Flugbereitschaft

il

Die durchdachte Anordnung der Elemente ermdglicht intuitive Bedienung auch in stressigen Situationen wahrend des Flugbetriebs.



Fly View starcoépter

Primérer Betriebsbildschirm < B, - EE
Die Fly View ist die Hauptansicht vieler 1 e B e = =, oy
Flugoperationen in AMC: Y ey b2 S (M &
o Standardbildschirm fiir die aktive Flugphase 1
e Ausfiihrung von Checklister (o2 8 co0 BB Sev DA
e Steuerung von Start- und Landemandvern ;;_ L “’

e Uberwachung aller Drohnensysteme
o Vollstandige Kontrolle wahrend des gesamten Fluges

WAITING FOR VIl £ I - 3 7 D:219.8 m w

1 ,@ _ b Lo 2,}1 HGT 2 e 5
Die Fly View vereint alle wichtigen Elemente auf einem Bildschirm: Missionskarte,
Telemetriedaten und Videofeed der Drohnenkamera (falls verfiighar).

ryed

In dieser Ansicht haben Sie stets alle kritischen Informationen im Blick und kinnen schnell auf Verénderungen oder Notfélle reagieren.



UAV-Statusleiste starcoépter

Emergency Actions 'TLth 30 l*ll I I ol I I ! . *l-:]

Uberblick iiber Systemstatus auf einem Blick

Uberblick iiber Systemstatus auf einem Blick Batteriezustand

[eigt den aktuellen Betriebsmodus der Drohne an Aktueller Ladestand, verbleibende Flugzeit und
(Position, Hohe, Mission, RTL) Warnungen bei kritischen Werten
GPS-Status [usatzinformationen

Signalstéarke und Anzahl der verbundenen Tippen Sie auf die einzelnen Statussymble, um
Satelliten fiir prazise Navigation detaillierte Informationen zu erhalten

Verbindungsqualitit

Signalstarke der primdren Funkverbindung und
LTE-Backup (falls vorhanden)



UAV Statusindikatoren starcoépter

UAV is ready to arm and takeoff.

G Vehicle
'_j‘f- Ready to fly
x Vehicle 1 UAV not ready to take off for a known reason:
Setup required ¢ System requires setup (e.g. compass calibration).
e Active warning of condition preventing takeoff (e.2. no position lock).
# Vehicle 1 _ Unknown fault preventing takeoff.
Not ready to fly

Farbcodierte Bereitschaftsanzeigen

Die Statusindikatoren geben einen schnellen visuellen Uberblick iiber
die Einsatzbereitschaft der Drohne:

o (3riin: System vollstandig einsatzbereit, keine Probleme Statusmeldungen
e (Gelb: Problem vorhanden, aber Flug noch maglich Die Textanzeige unter dem Farbindikator liefert
e Rot: Kritischer Fehler, Flug nicht mdglich oder gefahrlich detaillierte Beschreibungen:

o Prizise Angabe des aktuellen Flugzustands
o JSpezifische Fehlermeldungen bei Problemen
o Empfehlungen zur Problemlésung



Flugmodus-Auswahl starcoépter

Automatische Modusanzeige Manuelle Modusauswahl

Der aktuelle Flugmodus wird stets /wei Hauptmodi stehen zur direkten Auswahl:

orominent angezeigt, um jederzeit volle Positionsmodus (prazises Halten der Position)

Klarheit iiber den Betriebszustand zu haben. und Hohenmodus (nur vertikale Stabilisierung).

Automatische Modusumschaltung

Modi kdnnen automatisch gewechselt werden, wie zum Beispiel zum Haltemodus oder RTL

nach einer Mission.

Die Auswahl des richtigen Flugmodus ist entscheidend fiir die Sicherheit und Effizienz des Flugbetriebs. In
Trainingssituationen sollten Sie mit allen Modi vertraut werden, um in jeder Situation angemessen reagieren
ZU konnen.



NotfallmaBnahmen starcoépter

NOtfa"-StOpp Funktmn Emergency Actions

Die Notfall-Stopp Funktion ist die drastischste NotfallmaBnahme und e NS

sollte nur in absoluten Ausnahmesituationen verwendet werden: In-air execution will lead to an uncontrolled

crash.

Use it carefully!

o Jofortiges Abschalten aller Motoren mitten im Flug
e Fiihrt zu unkontrolliertem Absturz der Drohne

Hold to Confirm

Nur bei unmittelbarer Gefahr fiir Menschen einsetzen
Kann zu schweren Schaden am Fluggerit fiihren

Alternative NotfallmaBnahmen

Weniger drastische Optionen in Notféllen:

e Return-to-Launch (RTL)
o Sofortige Landung
o Hold-Position



Schnellzugriff-Seitenleiste

Verfiighare Kommandos

o [akeoff: Automatischer Start auf sichere Hohe

o and: Kontrollierte Landung am aktuellen Standort

- e RIL: Return-to-Launch, Riickkehr zum Startpunkt
Return o Mission: Start oder Fortsetzung einer geplanten Mission
- e GoTo: Direktflug zu einem ausgewahlten Punkt

o (rbit: Kreisflug um einen festgelegten Punkt

Og Goto

o ¥ o Kontextsensitive Anzeige
Yy ' : Die Seitenleiste passt sich dynamisch dem aktuellen Zustand der Drohne an:
i ¥ Set Altitude o Nicht verfiighare Optionen werden ausgegraut
| '3 ( o Nur sinnvolle Aktionen in der jeweiligen Situation werden
¥ Change Speed angeboten

e Minimiert das Risiko von Bedienfehlern

Wichtige Flugbefehle auf einen Blick

Die Seitenleiste bietet Schnellzugriff auf alle hiufig bendtigten Befehle wahrend des Flugbetriebs.

starcoépter



Grundlegende Flugoperationen

Missionsbefehle
Start einer vorprogrammierten Flugmission mit definierten Wegpunkten und Aktionen. Das

System fiihrt die Drohne automatisch durch den vordefinierten Pfad.

Landefunktionen
Kontrollierte Landung am aktuellen Standort oder an einem vordefinierten Landepunkt. Die

Landung erfolgt mit reduzierter Geschwindigkeit fiir maximale Sicherheit.

Return-to-Launch (RTL)
Automatische Riickkehr zum Startpunkt in sicherer Hohe und kontrollierte Landung.

Eine wichtige Sicherheitsfunktion bei Kommunikationsproblemen oder niedrigem
Batteriestand.

Hold-Position
Anhalten und prézises Schweben an der aktuellen Position. Niitzlich fiir kurzfristige

Pausen oder um die Situation neu zu bewerten.

starcoépter




Flugwerkzeuge starcoépter

Fokuspunkt

Setzt einen Fokuspunkt (POI) auf der Karte, um das Gimbal in diese Richtung

auszurichten (nur mit Gimbal verfiighar).

Gehe Zu

Weist die Drohne an, zu einem bestimmten Ort zu navigieren (kann auch innerhalb

einer Mission verwendet werden, wobei die laufende Mission pausiert wird).
Orbit

Weist die Drohne an, einen bestimmten Ort zu umkreisen.

Hohe setzen
Passt die Hihe an, in der die Drohne aktuell fliegt

Geschwindigkeit dndern
Passt die Geschwindigkeit an, mit der die Drohne aktuell fliegt.



Kartenwerkzeuge starcoépter

Karte zentrieren
Fokussiert die Karte automatisch auf die aktuelle Position der Drohne oder des

Piloten o
Markierungen setzen op
Platzieren von Orientierungspunkten, Wegpunkten und Interessenpunkten auf Harker
der Karte Clear Path
Entfernungsmessung
Prézises Messen von Distanzen und Flachen fir Missionsplanung und _ _
Navigation Karteninteraktion
: Die Karte unterstiitzt Standard-Gestensteuerung:
KML-Dateien laden

e /iehen zum Verschieben der Karte

Import von externen Kartendaten fiir spezielle Missionen oder komplexe |
o Pinch-Geste zum Zoomen

Einsatzgebiete L ) .

_ o /wei-Finger-Drehung fiir Kartenausrichtung
Luftraumanzeige Diese intuitiven Steuerungsmethoden ermaglichen
kinblenden von Luftraumbeschrankungen und Flugverbotszonen fiir sichere eine schnelle und préizise Navigation auch wahrend

Navigation aktiver Flugoperationen.



Telemetrie Dashboard starcoépter

Roll / Pitch 1
indications 2 6

4
d Wind direction

Ground speed Vertical speed Vehicle height

54 AG. . 1790
L ¥ s O &

Das Telemetrle Dashhoard zeigt die Geschwmdlgkelt Flugze|t Flughohe und mehr. Per Click I4sst sich das Referenzsystem fiir die Hahe dndern.

" Flight time

-




Flugkarten-Elemente starcoépter

Wichtige Kartenelemente

o UAV-Symbol: Zeigt Position und Ausrichtung der Drohne

o Piloten-Standort: Markiert Ihre Position als Referenzpunkt

o Wegpunkte: Geplante Flugroute fiir automatisierte Missionen

o POIs: Markierte Interessenpunkte fiir Navigation oder
Dokumentation

o (rbit-Kreise: Visualisierung geplanter Kreisfliige

o [lugpfad: Tatsachlich geflogene Route (historisch)

.ﬁuj‘ 30 :lll |I|| x




Geo-Sensibilisierung starcoépter

Luftraumiiberwachung

Die Geo-Awareness-Funktion bietet eine wichtige Sicherheitsebene
fiir den professionellen Drohnenbetrieb:

o Warnt vor Anndherung an eingeschrinkten Luftraum

Restricted Zone(s)

o /eigt verschiedene Zonen mit unterschiedlichen | & [N T

= Jincted
MSH

Einschrankungen
e Bietet visuelle und akustische Warnungen
o Pilot behalt die volle Kontrolle - keine automatische Intervention

Wichtig: Die Luftraumdaten miissen vor jedem Flug aktualisiert
werden, um die neuesten Einschrankungen zu beriicksichtigen.




Geo-Sensibilisierung Einrichten starcoépter

Daten beschaffen Daten konvertieren

Laden Sie Luftraumdaten im ED-318 Format von EASA- Nutzen Sie den Online-Konverter von starcopter, um die Daten in das
Mitgliedsstaaten herunter. Diese Daten enthalten die aktuellsten von AMC bendtigte geo)SON-Format umzuwandeln. Dieser Schritt ist
Informationen zu Flugbeschrankungen und Luftraumklassifizierungen. notwendig fir die Kompatibilitit mit der Software.

V.

lﬂ
Auf Herelink iibertragen In AMC laden
Ubertragen Sie die konvertierte Datei iiber USB auf Ihr Herelink- Laden Sie die geo)SON-Datei tiber den Meniipunkt "Kartenwerkzeuge
Gerdt. Stellen Sie sicher, dass die Datei im richtigen Verzeichnis > Karteniiberlagerungen”. Die Luftraumdaten werden dann auf der
abgelegt wird, damit AMC sie finden kann. Karte angezeigt und in die Warnfunktionen integriert.

Nach erfolgreichem Hochladen werden visuelle Warnungen angezeigt, wenn Sie sich einer Gefahrenzone nahern oder in eine
eingeschrankte Zone einfliegen. Das System bietet sowohl Vorwarnungen als auch Echtzeitwarnungen beim Eintreten in eine Zone.



Warnungen und Benachrichtigungen

Warning Instruction

Preflight Fail: Kill Switch engaged

Preflight Fail: No connection to the ground
control

Preflight Fail: GPS PDOP too high

Preflight Fail: Compass 1 uncalibrated
Preflight: Strong magnetic interference
detected

Failure: Manual control lost

Switching to mode “Position control” is
currently not possible

Please check orientations and recalibrate
ERROR: invalid orientation

Operation timeout, aborting transfer
Mission rejected: previous missionis
uploaded

Disengage the kill switch.

The UAV is not connected to ground control.
Please perform a restart of the UAV.

Wait for improved satellite geometry for better
GPS accuracy. Relocate the UAV to a more
open area if needed.

Recalibrate Compass.

Relocate the UAV to an open area, away from
magnetic interference sources such as power
lines or metal structures.

The drone will automatically enter RC Loss
Failsafe.

Remain in Altitude Mode and switch to
Position Mode once GPSfix is restored.
Recalibrate Compass.

This occurs during compass calibration.
Please place the UAV in one of the shown
orientations.

Retry uploading the mission to the UAV.

The UAV will not execute the mission if it is
outside its range. Please upload the mission
within the UAV's range.

starcoépter

Intelligentes Warnsystem

AMC bietet ein umfassendes Warnsystem, das weit iiber einfache
Alarme hinausgeht:

e /eigt die Grundursache des Problems an, nicht nur Symptome
o Bietet konkrete Handlungsvorschldge zur Losung
o Priorisiert Warnungen nach Dringlichkeit




Fahrzeugubersicht starcopter

Fahrzeugiibersichtsmeni

Das Ubersichtsmenti bietet Zugriff auf:

o Sensoren: Detaillierte Diagnose aller Sensoren

o Konnektivitit: Status aller Kommunikationsverbindungen
o Aufgaben: Laufende und geplante Missionen

e (loud: Verbindungsstatus zu Auterion Cloud




Vorflug-Checkliste

Preflight checklist

Ground control station checks

starcoépter

Entscheidende SicherheitsmafBnahme
Die Vorflugs-Checkliste sollte vor jedem Flug durchgefiihrt und

verifiziert die Einsatzbereitschaft des Systems.

e Kombiniert automatische und manuelle Uberpriifungen
o Dokumentiert jeden Vorflug fiir Compliance-Tracking
o Steigert die Sicherheit durch standardisierte Ablaufe




Return To Launch Settings

starcoépter

Climb to altitude (HGT):

Return to launch, then:

O Land immediately

Y A @ Loiter and do not land
o k=

@ Loiter and land after specified time

Sicherheitseinstellungen: Return-to-Launch



Sicherheitseinstellungen: Akku-Failsafe starcoépter

Warnung
Akustisches und visuelles Signal bei
Erreichen des ersten Schwellenwerts

Riickkehr

Automatische Heimkehr beim zweiten
Schwellenwert

ttery Failsafe Trigger

N Otlandu ng Failsafe Action: Return at critical level, land at emergency level +

Sofortige Landung am aktuellen R e
Standort bei kritischem Batteriestand Ij

Battery Critical Level:

Battery Emergency Level:




Sicherheitseinstellungen: Verbindungsverlust & starcoepter

Geofence

Verbindungsverlust

Zeitlimit fiir Verbindungsverlust festlegen, nach dem ein Failsafe %
ausgelost wird:

e \Warnton am Controller
e Position halten
o Automatische Riickkehr

Data Link Loss Failsafe Trigger

Failsafe Action:

Data Link Loss Timeout:

GBOfe nce' Ei nSte I I u ngen Geofence Failsafe Trigger

Definieren Sie einen sicheren Flugbereich: N— —
e Maximaler Radius vom Startpunkt = N
o Hahenlimit il || MoxRedus

‘ Max Altitude (HGT):

o Auswahl der Failsafe-Reaktion bei Grenziiberschreitung




Einfuhrung in die Plan-Ansicht starcoépter

Leistungsstarke Planungsfunktionen [siieeiie

= Start Mission End

Die Plan-Ansicht dient der Erstellung automatischer £ Missi | o
Flugmissionen mit umfassenden Funktionen: |

o Wegpunkte fiir prazise Flugwege
o [nteressenpunkte (POIs) fiir Kamerafokus

Waypoints altitude 410

o \ermessungsmuster fiir Flichenerfassung | | .
e Korridorscans fiir lineare Strukturen ; | | 3
° Ra”yepunkte alS alternatlve Landeplatze Total distance: ﬂn; ﬁ.ﬂa:-:distancm Time: 0 min

MSL - Offline vehicle type

Die intuitive Oberfliche visualisiert Flugpfade, Distanzen und Geldndeprofile in
Echtzeit.

Planned Home Position




Missions-Management-Toolbar

Offnen/Laden Speichern

Verwenden Sie vorgefertigte Missionsvorlagen oder laden Sie Sichern Sie hre aktuelle Missionsplanung fiir spitere

ggsppicherte Plane, um Leit zu sparen und bewdhrte Verwendung oder als Vorlage fiir ahnliche Einsétze in der
Missionsstrukturen wiederzuverwenden. Zukunt

Ldschen Hochladen

Entfernen Sie die aktuelle Mission von der Karte, um mit
einer neuen Planung zu beginnen, ohne die Anwendung neu
starten zu miissen.

Ubertragen Sie die fertige Missionsplanung mit allen
Parametern direkt auf die Drohne fiir die Ausfiihrung.

starcoépter



Planungs-Werkzeuge Seitenleiste starcoépter

Wegpunkte & POIs

Definieren Sie prazise Flugwege und
Kamerafokuspunkte fiir dynamische Aufnahmen.

Vermessungs- und Korridormuster
Erstellen Sie automatisierte Flugmuster fiir

Flachenaufnahmen und lineare Strukturen.

Karten-Zentrierung
Fokussieren Sie die Karte auf die Drohne oder

ausgewahlte Wegpunkte mit einem Klick.

Messwerkzeuge & Luftraumiiberlagerungen
Uberpriifen Sie Distanzen und aktivieren Sie

Luftraumsperrzonen-Anzeigen.




Missionszusammenfassung starcoépter

6 Connec o il Umfassende Missionsstatistiken
= welll . - Das Zusammenfassungspanel bietet einen schnellen
ssion Mange Rk} e Uberblick iber wichtige Missionsparameter:
Y Bl < (esamtstrecke der geplanten Mission
o (seschitzte Flugdauer basierend auf eingestellter
Fluggeschwindigkeit

Flight speed

| 8 B
o ‘ 3
‘ E]
ime n

Total distance: 0Om May distance: Om




Gelande-Visualisierung starcoépter

| Farbcodierte Linien
Griin zeigt das Gelande, Orange den Flugpfad und Rot markiert potenzielle

Kollisionsrisiken.

| Sicherheitsiiberpriifung
Bestatigt, dass alle Wegpunkte ausreichenden Abstand zum Boden haben und
identifiziert gefahrliche Abschnitte.

| Finfache Aktivierung

Wechseln Sie mit der 'T'-Taste zwischen normaler und Terrain-Ansicht, um die
Missionsplanung zu optimieren.

Warning: Mission contains terrain collisions




Statistik-Panel starcoépter

< Flichenabdeckung
Berechnet die effektive Erfassung des definierten Vermessungsgebiets bei

aktuellen Einstellungen

< Bildanzahl
Schatzt die Gesamtzahl der aufgenommenen Bilder basierend auf Flugpfad
und Aufnahmeintervall

7 Auflésung

Bewertet die erreichte Bildauflosung in Zentimetern pro Pixel

45369 m"2 1.7 sec 1.7 cm/px >

Survey Area Photo Interval Resolution




Erstellen einer Wegpunkt-Mission

Wegpunkte platzieren
Verwenden Sie das Wegpunkt-Werkzeug und klicken Sie auf die Karte, um Flugpunkte zu

definieren.

Parameter konfigurieren
Stellen Sie Flughthe, Geschwindigkeit und Kameraeinstellungen im Missions-Editor ein.

Missionsende festlegen
Wahlen Sie zwischen Schwebezustand, Landung oder Riickkehr am Ende der

Mission.

Hochladen und ausfiihren
Ubertragen Sie die Mission auf die Drohne und wechseln Sie zur Flug-Ansicht fiir

die Ausftihrung.

starcoépter



Erstellen eines Interessenpunkts (POI) starcoépter

Start Mission Fnd Extras

Optimale Kamerafiihrung

« Pointofinterest ~*  » o Aktivieren Sie das POI-Werkzeug und klicken Sie auf die Karte,
um einen Fokuspunkt zu setzen
Waypoint type ‘ Point of Interest v \ e [efinieren Sie die Hohe des POl und passen Sie seine Position
sl 8 . durch Ziehen an

e [ie Gimbal-Kamera wird wéhrend des Flugs automatisch auf
diesen Punkt ausgerichtet
e e Fiigen Sie bei Bedarf einen "Cancel POI"-Missionspunkt hinzu,
oY 29.0m nitial Mission Settings um die Ausrichtung zu beenden
o |deal fiir Inspektionen und dynamische Videoaufnahmen von
Altitude - Objekten

Waypoints altitude

QEHlUCE B Start Mission End

Flight speed

tems will inhent this fhgit speed




Missions-Editor Ubersicht starcoépter

Start-Mission

Definieren Sie globale Einstellungen wie Starthdhe, Start Mission End
Startgeschwindigkeit und Startposition

. : Initial Mission Settings
Missions-Hauptteil

Konfigurieren Sie jeden Wegpunkt individuell mit Hohen-, | |
Geschwindigkeits- und Kameraparametern. Waypoints altitude

Missionsende

Wahlen Sie zwischen Schweben, Landen oder
Riickkehr zum Startpunkt als Abschlussverhalten.

Flight speed

Extras

Fiigen Sie Einschlusszonen, Rallyepunkte und
andere spezielle Elemente zur Mission hinzu. NI SUGE PARSIon. NEISEE XS .




Wegpunkt-Editor Einstellungen starcoépter

HOhenreferenZ Start Mission End
Wahlen Sie zwischen HGT (relativ zum Start), AGL
(iiber Grund) oder MSL (absolut iiber Meeresspiegel)

{4 Waypoint 1

Waypoint type

Camera actions

Geschwindigkeitssteuerung

Individuelle Anpassung der Fluggeschwindigkeit fiir jeden
Wegpunk’[ separat Altitude Frame

Altitude relative ta launch altitude

Travel to a position in 30 epaca

No change

| Mode

Kameraeinstellungen

Integration von Foto-, Video- und
Vermessungsmodi mit Gimbal-Steuerung

Altitude

Aufnahme-Trigger Flight Speed

Automatische Kameraauslasung nach Zeit oder
Distanz, Start/Stopp von Videoaufnahmen

0.0




Missionsende-Einstellungen & Zusatzfunktionen

Optionen fiir das Missionsende

Halten

Drohne verbleibt in Schwebeposition am
etzten Wegpunkt

Landen

Automatische Landung an aktueller
Position

Riickkehr

Flug zuriick zum Startpunkt und
Landung

End Extras

Mission End Action

Haold

Land

Return to Launch

starcoépter

Einschlusszonen & Rallyepunkte

Einsch

lusszonen definieren Fluggebietsgrenzen

fiir zusatzliche Sicherheit.

Rallyepunkte dienen als alternative Lande- oder
Haltepositionen und werden mit 'R’-Symbol auf

der Ka

Beide
leicht
Sicher

Extras

rte angezeigt.

Funktionen sind iiber die Seitenleiste
konfigurierbar und bieten erweiterte

neits- und Flexibilitatsoptionen.

Circular Fences

C,

Rally Points

Rally Poinis provide alternate landing points when
nerfonming a8 BReturn 1o Launch (RTL).




Erstellen von Vermessungsmissionen starcopter

Flaichenvermessung
Definieren Sie polygonale Grenzen fiir vollstandige Gebietsabdeckung

Korridorscan
Erstellen Sie Flugrouten entlang linearer Strukturen wie StraBBen, Pipelines oder

Stromleitungen fiir prazise Inspektionen.
Vermessungs-Editor
Passen Sie Form, Abstand zwischen Fluglinien und Flugrichtung an, um optimale
Bilderfassung zu gewahrleisten.

Kamera-Konfiguration
Definieren Sie Uberlappungswerte, Bildabstande und Auflasungsparameter fiir

professionelle Photogrammetrie-Ergebnisse.




Herzlichen Gluckwunsch zum Abschluss von

HIGHDRA®

starcoépter



