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Introduction

The RoboMaster™ S1 Education Expansion Set Core (EP Core) is an all-in-one education solution for STEAM
classrooms. It provides an official SDK that can be used with powerful mechanical accessories and interfaces
to expand hardware possibilities. Together with rich teaching resources and a continually-updated competition
database, the EP Core delivers a new classroom experience to make education easier for both teachers and
students, expanding the boundaries of the future of education.

Downloading the RoboMaster App and Watching Tutorial Videos

RoboMaster App Tutorial Videos

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

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

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

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

Internet

Specifications

Structure
Dimensions 390x245x330 mm
Weight Approx. 3.3 kg

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

Capacity 2400 mAh
Charging Voltage 12.6V
Battery Type LiPo 3S
Energy 25.92 Wh



Einflihrung

RoboMaster™ S1 Education Expansion Set Core (EP Core) ist eine All-in-One-Bildungslésung fir STEAM-
Klassenzimmer. Sie bietet ein offizielles SDK, das mit leistungsstarken mechanischem Zubehor und Schnittstellen zur
Hardwareerweiterung verwendet werden kann. Zusammen mit umfangreichen Lehrmitteln und einer Datenbank, die
kontinuierlich aktualisiert wird, liefert der EP Core ein neues Lernerlebnis im Klassenzimmer, um Bildung sowohl fur
Lehrkrafte als auch fur Schiler einfacher zu machen und die Grenzen des Machbaren neu zu definieren.

Die RoboMaster App herunterladen und Video-Tutorials anschauen

RoboMaster App Video-Tutorials

Suchen Sie im App Store oder in Google Play nach RoboMaster oder scannen Sie den QR-Code, um die App auf lhr
Mobilgerat herunterzuladen.

Besuchen Sie die offizielle DJI-Website unter https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video oder rufen Sie in der
App die Programmeseite auf, um sich die Tutorial-Videos fir Zusammenbau und Verwendung anzusehen. Sie kdnnen
den Roboter auch geméB der Montageanleitung in der Kurzanleitung zusammenbauen.

& « Die RoboMaster App wird von iOS 10.0.2 (oder héher) sowie Android 5.0 (oder héher) untersttzt.
« Benutzer kénnen auch die RoboMaster-Software fir Windows oder Mac von der offiziellen DJI-Website auf einen Computer
herunterladen, um den Roboter mit einer Tastatur und Maus zu steuern. https://www.dji.com/robomaster_app.

@ Verwenden Sie nach dem Zusammenbauen Ihr DJI-Konto, um den Roboter in der RoboMaster App zu aktivieren. Fir die
Internet  Aktivierung wird eine Internetverbindung benétigt.

Technische Daten

Form

Abmessungen 390%x245x330 mm

Gewicht Ca. 3,3 kg

Intelligent Controller

Betriebsfrequenz 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (nur fur die Verwendung in Innenrdumen)
Intelligent Battery

Kapazitat: 2.400 mAh

Ladespannung 12,6 V

Akkutyp LiPo 3S

Energie 25,92 Wh



Introduction

Le kit d’expansion principal (EP Core) du RoboMaster™ S1 Education est une solution éducative tout-en-un pour les
classes STEAM. Il est accompagné d’un SDK officiel qui peut étre utilisé avec des accessoires mécaniques et des
interfaces puissants afin d’étendre les possibilités matérielles. Combiné aux ressources pédagogiques exhaustives
et a une base de données compétitive mise a jour en permanence, le EP Core propose une nouvelle expérience
d’enseignement pour faciliter I’éducation entre les enseignants et les étudiants et repousser les limites de 'avenir de
I’éducation.

Téléchargement de I'application RoboMaster et visionnage des tutoriels vidéo
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Application RoboMaster Tutoriels vidéo

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

Visitez le site officiel de DJI a I'adresse https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video ou ouvrez I'application et
accédez a la page Guide pour visionner les tutoriels vidéo pour les instructions d’assemblage et d’utilisation. Vous
pouvez également assembler le robot conformément aux instructions d’assemblage du Guide de démarrage rapide.

& « |'application RoboMaster requiert iOS 10.0.2 ou version ultérieure et Android 5.0 ou version ultérieure.
» Les utilisateurs peuvent télécharger le logiciel RoboMaster pour Windows ou Mac depuis le site Web officiel de DJI sur un
ordinateur pour contréler le robot a I'aide du clavier et de la souris. https://www.dji.com/robomaster_app

@ Une fois I"'assemblage terminé, utilisez votre compte DJI pour activer le robot dans I'application RoboMaster. L'activation
Internet  nécessite une connexion a Internet.

Caractéristiques techniques

Structure

Dimensions 390%x245x330 mm

Poids Environ 3,3 kg

Controleur intelligent

Fréquence de 2,4 GHz, 5,8 GHz, 5,1 GHz (limité a une utilisation en intérieur)

fonctionnement
Batterie Intelligente

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



Presentazione

RoboMaster™ S1 Education Expansion Set Core (EP Core) & una soluzione didattica all-in-one per I’apprendimento
STEAM. Offre un SDK ufficiale che supporta I'uso con accessori e interfacce meccaniche efficienti al fine di ampliare
le possibilita dell’hardware. Insieme a ricche risorse didattiche e a un database sulla concorrenza in continuo
aggiornamento, EP Core offre una nuova esperienza in aula che semplifica la didattica per insegnanti e studenti,
allargando i confini del futuro dell’istruzione.

App RoboMaster e video-tutorial

App RoboMaster Video-tutorial

Cercare I’'app RoboMaster sull’App Store o su Google Play, oppure scansionare il codice QR per scaricare I'app sul
proprio dispositivo mobile.

Visitare il sito ufficiale di DJI https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video, oppure accedere alla Guida nell’app per
guardare i video-tutorial relativi all’assemblaggio e all’utilizzo del robot. Istruzioni per I'assemblaggio del robot sono
anche disponibili nella sezione “Guida all’assemblaggio” della Guida rapida.

& « |'app RoboMaster supporta iOS 10.0.2 o versioni successive, oppure Android 5.0 o versioni successive.
« Dal sito ufficiale di DJI & anche scaricabile il software RoboMaster per Windows o Mac, che consente di controllare il robot da
un computer tramite tastiera e mouse. https://www.dji.com/robomaster_app.

@ Dopo I'assemblaggio, utilizzare il proprio account DJI per attivare il robot nell’app RoboMaster. L attivazione richiede I'uso della
Internet  connessione internet.

Caratteristiche principali

Struttura

Dimensioni 390%x245x330 mm

Peso 3,3 kg ca.

Centralina intelligente

Frequenza operativa 2.4 GHz, 5.8 GHz, 5.1 GHz (limitato all’uso in spazi chiusi)
Batteria intelligente

Capacita 2400 mAh

Tensione di ricarica 12,6 V

Modello di batteria LiPo 3S

Energia 25,92 Wh



Inleiding

De RoboMaster™ S1 Education Expansion Set Core (EP Core) is een alles-in-één-onderwijsoplossing voor STEAM-
klassen. Het biedt een officiéle SDK die kan worden gebruikt met krachtige mechanische accessoires en interfaces
om de hardwaremogelijkheden uit te breiden. Samen met uitgebreide leermiddelen en een voortdurend bijgewerkte
competitie-database levert de EP-kern een nieuwe klaservaring op. Deze is erop gericht om het onderwijs voor zowel
de docenten als de studenten te vereenvoudigen en de grenzen van de toekomst van het onderwijs te verleggen.

De RoboMaster-app downloaden en instructievideo’s bekijken

RoboMaster-app Zelfstudievideo’s

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

Bezoek de officiéle DJI-website https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video of ga naar de app en open de
gidspagina om de instructievideo’s voor montage en gebruik te bekijken. U kunt ook de montagehandleiding in de
snelstartgids gebruiken voor de montage van de robot.

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

@ Gebruik na montage uw DJl-account om de robot in de RoboMaster-app te activeren. Activering vereist een internetverbinding.

Internet

Technische gegevens

Structuur
Afmetingen 390%x245x330 mm
Gewicht Ong. 3,3 kg

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

Capaciteit 2400 mAh
Oplaadspanning 12,6 V
Type accu LiPo 3S
Vermogen 25,92 Wh



Introducao

O RoboMaster™ S1 Conjunto de Expanséo de Educacéo (EP Core) é uma solucéo educativa completa para salas de
aulas STEAM. Proporciona um SDK oficial, que pode ser utilizado com acessorios mecanicos potentes e interfaces
para expandir as possibilidades de hardware. Em combinagcdo com recursos de ensino avancados € uma base
de dados de competicdo continuamente atualizada, o EP Core proporciona uma nova experiéncia de sala de aula
para tornar a educagao mais facil, tanto para professores como para alunos, alargando as fronteiras do futuro da
educagao.

Transferir a aplicacdo RoboMaster e assistir aos videos de tutorial

Aplicagdo RoboMaster Videos de tutorial

Pesquise pela aplicacdo RoboMaster na App Store ou no Google Play ou leia o cédigo QR para transferir a aplicagéo
para o seu dispositivo movel.

Visite o website oficial da DJI https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video ou aceda a aplicagéo e aceda a pagina
do Guia para ver os videos de tutorial para montagem e utilizagdo. Também pode montar o robd de acordo com o
guia de montagem no Guia de iniciagao rapida.

& » A aplicagdo RoboMaster é compativel com iOS 10.0.2, ou posterior, ou Android 5.0, ou posterior.
» Os utilizadores podem transferir o software RoboMaster para Windows ou Mac a partir do website oficial DJI num computador
para controlar o rob6 com um teclado e rato. https://www.dji.com/robomaster_app.

@ Apds a montagem, utilize a sua conta DJI para ativar o robd na aplicagdo RoboMaster. A ativagdo requer uma ligagao a
Internet Internet.

Especificacoes

Estrutura

Dimensodes 390%x245x330 mm
Peso Aprox. 3,3 kg
Controlador inteligente

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

Bateria inteligente

Capacidade 2400 mAh

Tenséo de carga 12,6 V

Tipo de bateria LiPo 3S

Energia 25,92 Wh

8



BBepneHune

PacLumMpeHHbIit paseuBatoLLmin Habop RoboMaster™ S1 Education Expansion Set Core (EP Core) — yHUBepcansHoe
pelweHne B o6nactn obpasoBaHnsd ANsa kNaccHbix KoMHAT STEAM. OH BktoyaeT B cebsa oduumansHein SDK,
KOTOPbIA MOXET MCNOb30BATLCH C MHOMOMYHKLMOHANBHBIMU MEXAHUYECKMMIY BCMOMOraTesbHbIMWU arperatamm
1N nHTepdencaMmm, paclumpsaoWLMMm BO3MOXXHOCTM annapaTHoro obecnedeHuns. B coyeTaHum ¢ o6WIMPHBIMUK
obpasoBaTesibHbIMIN pecypcammn 1 NMoCTOSHHO obHoBAsLWecs 6a3on cocTasanun, EP Core BbiIBOAWUT npoLecc
0by4eHVst Ha HOBbINM YPOBEHb, Aenas ero nNpoLe 1 A9 NpenofaBartenen, 1 Ang y4eHKoB, OTKpbiBas 0Bpas3oBaHmto
HOBbIE FTOPU30HTbI.

3arpy3ka npunoxxeHnsa RoboMaster u npocMmoTp o0y4aroLmux BUAEOPOJIMKOB

[=] A5 =]
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MNpunoxexne RoboMaster YuebHble BUOEOPOSINKIN

Hangute npunoxeHne RoboMaster B App Store nnu Google Play nnn otckanmpyinte QR-kog, 4Tobbl 3arpy3nTb
NPUNOXKeHe Ha MOBUNBHOE YCTPONCTBO.

Mepengnte Ha oduymaneHbii cant DJI no ccbinke https://www.dji.com/robomaster-ep-core/video nnn oTkponte
NPUAOXEHNE, YTOObI MPOCMOTPETL 0OyHaoLLME BUOEOPOAVKM O COOPKE M MCNONb30BaHMM YCTponcTBa. Bbl Takxe
MO>XETE MCMOJMb30BaTh MHCTPYKLMM MO COOPKE B KPAaTKOM PYKOBOACTBE.

& « Mpunoxxerve RoboMaster nogaepxmsaeTt iOS 10.0.2 (nnm 6onee nosaHtoto Bepcuto) 1 Android 5.0 (Mnm 6onee NO3AHIOK BEPCHIOD).
« Monb3oBaTtenn Takke MOryT 3arpy3nTb NporpamMmMHoe obecnedeHne RoboMaster ans Windows nnn Mac ¢ oduumansHoro caiita
DJI Ha kOMMBLIOTEP, YTOObI YMPaBAATL POOOTOM C MOMOLLLIO KNaBmaTtypbl 1 Mbitum: https://www.dji.com/robomaster_app.

ﬁ [Mocne cbopkm poboTa akTUBUPYIATE ero Npn NoMoLm y4eTHor 3anmncy DJI B npunoxeHun RoboMaster. [ns atoro notpebyetcst
COELMHEHNE C UHTEPHETOM.

Internet

TexHU4YecKue XxapakKTepucTuKkun

KoHcTpyKumsa

Paamepsl 390x245x330 MM

Macca oKono 3,3 Kr

MHTennekTyanbHbIl KOHTPONNEP

[ranasoH pabo4mnx 4acToT 2,4 TTu, 5,1 'y (ToNbKO AN NCNOMb30BaHUS B MOMELLEHNN)
AkkymynaTtop Intelligent Battery

EmKocTtb 2400 MAY

Hanps»keHne 3apagku 12,6 B

Tun akkymynaTopa JnTuin-nonumepHbIi 3S

SHeprus 25,92 B1/4
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In the Box // Lieferumfang // Contenu de I’emballage // Contenuto della confezione //
In de doos // Na embalagem // KomnneKT noctaBKM // sl clgine

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

Bitte prifen Sie, ob alle hier aufgeflihrten Teile in Ihrer Verpackung enthalten sind. Falls eines oder mehrere Teile fehlen,
wenden Sie sich an lhren Ansprechpartner bei DJI oder Ihren &rtlichen Handler.

Vérifiez que 'emballage de votre produit contient les éléments suivants. S’il manque des éléments, contactez DJI ou votre
revendeur local.

Verificare che tutti i componenti elencati di seguito siano presenti nella confezione. Qualora mancasse un componente,
contattare DJI o il proprio rivenditore locale.

Controleer of alle volgende items zich in uw pakket bevinden. Als er onderdelen ontbreken, neem dan contact op met DJI of
uw plaatselijke dealer.

Verifique se todos os itens seguintes estdo na sua embalagem. Se faltar algum item, contacte a DJI ou o revendedor local.
Y6eamTech, 4TO B BalLeM KOMMEKTe NOCTaBKN UMEIOTCS BCE HUDKenepedncneHHsle npeameTsl. Ecnm kakon-nmbo npeamet
OTCYTCTBYET, CBXXUTECH C KOMMaHven DJI nnn MecTHbIM MpeacTaBuTenem.
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Manuals

- Quick Start Guide

- Disclaimer and Safety Guidelines - At a Glance
Produktdokumentation

- Kurzanleitung

"
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Vision Marker

- Haftungsausschiuss und Sicherheitsvorsohriften - Uberbiick - Sichtmarkierungen

Manuels

- Guide de démarrage rapide

- Clause d'exclusion de responsabilité et consignes de
sécurité - Apergu

Manuali

- Guida rapida

- Limitazioni di responsabilita e direttive sulla sicurezza — Sintesi

Handleidingen

- Snelstartgids

- Disclaimer en veiligheidsrichtiiinen - in één cogopslag

Manuais

- Guia de inicio rapido

- Declaragéo de exoneragéo de responsabilidade e
diretrizes de seguranca - De relance

PykoBofcTea
KpaTkoe pyKOBOACTEO Mofb3osaTensi
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Marqueurs visuels
Marcatore visivo
Visionmarkering

Marcador de visao
OnosHagaTesnbHbIN Mapkep

RS

x48 (+2)*

C1
Mecanum Wheel Roller

Rollen fir das Mecanum-Rad
Roulette pour roue Mecanum

Rullo per ruota meccano
Mecanum-wielroller
Rolete de roda Mecanum
Ponunk koneca VinoHa
Mecanum dlzs, 5,5,

x4

D1

M3508I Brushless Motor and ESC
Burstenloser Motor und ESC M3508|
Moteur sans balais M3508| et ESC
Motore brushless M3508| e ESC
M3508I borstelloze motor en ESC
Motor M3508I sem escovas e ESC

BeclueTouHbIn geuraTtens
M3508I n ESC

ESC, M3508I Brushless gs oo e

x4

E1

Damping Ring Bracket
Dampfungsringbugel

Support de fixation du moyeu
Anello di bloccaggio
Dempingsringsteun
KpoHLTernH gemndupytoLLero
KonbLia

Suporte para anel de
amortecimento

sl dl> dagS

F1

Chassis Cover

Attached to the chassis middle
frame before delivery.
Fahrgestellabdeckung

Wird vor Auslieferung am
Fahrgestellmittelrahmen befestigt.
Couvercle du chéassis

Monté sur le cadre intermédiaire
du chassis avant la livraison.
Copertura telaio

Fissata al telaio intermedio durante
il confezionamento.

Afdekking chassis

Voor levering bevestigd aan het
middenframe van het chassis.
Cobertura do chassis

Fixada a estrutura intermédia do
chassis antes da entrega.
Kpbiwka ans waccu

Kpenutca K cpedHen pame waccu
riepern 0OCTaBKON.

dewlid) sl

) 3 42l BasS1 Y, 36

(+x) refers to the quantity of spare items included in the package.
(+x) bezieht sich auf die Menge der in der Verpackung enthaltenen Ersatzteile.
(+X) indique la quantité d'objets de rechange inclus dans 'emballage.

*(+x) i riferisce alla quantita di pezzi di ricambio inclusi nella confezione.

Sasall § Sagzshl sl g &S ) s (XH)
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(+X) verwist naar het aantal reserveonderdelen in de verpakking
* (+x) refere-se a quantidade de tens sobressalentes incluidos na embalagem.
(4X) KOTMMECTBO JAMACHBIX MPEAMETOB, BKIIOHEHHbIX B KOMIMIEKT,

F2

Chassis Middle Frame
(Intelligent Battery included)
Fahrgestellmittelrahmen
(Intelligent Battery
enthalten)

Cadre intermédiaire

du chéssis (Batterie
Intelligente incluse)

Telaio intermedio (batteria
intelligente inclusa)
Middenframe chassis
(inclusief intelligente accu)
Chassis da estrutura
intermédia (Bateria
inteligente incluida)
FCpepnHsis pama Lwaccu

(¢ akkymynsaTopom Intelligent
Battery)

455 dlly) deldl LasYl Y1

F3

Chassis Cabin Cover

Attached to the chassis middle
frame before delivery.
Fahrgestellabdeckung (Kabine)
Wird vor Auslieferung am
Fahrgestelimittelrahmen befestigt.
Couvercle de la cabine du chassis
Monté sur le cadre intermédiaire du
chassis avant la livraison.
Copertura cabina

Fissata al telaio intermedio

durante il confezionamento.
Afdekking chassis-cabine

V&or levering bevestigd aan het
middenframe van het chassis.
Cobertura da cabine do chassis
Fixada & estrutura intermédia do
chassis antes da entrega.

Kpbllka KabuHbl Laccu
Kpenutcs Kk cpefHein pame Lwaccu
nepen, AOCTaBKOM.
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x1

G1

Camera
Kamera
Caméra
Videocamera
Camera
Cémara
Kamepa

a5

I

Hit Detector
Trefferdetektor
Détecteur d’'impact
Rilevatore di colpi
Trefferdetector
Detetor de embates
LeTekTop ynapos
Slenall sl
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H1
Front Axle Cover

Frontachsenabdeckung des
Fahrgestells

Couvercle d’essieu avant
Copertura asse anteriore
Afdekking vooras
Cobertura do eixo dianteiro
Kpbllwka nepegHero mocta
ALY osedl slhae

[

J1

Intelligent Controller
Intelligent Controller
Controleur intelligent
Centralina intelligente
Intelligente controller
Controlador inteligente
VIHTennekTyanbHbIi
KOHTpOnnep

4S5 (S5 Busg

H2

Front Axle Module Base
Frontachsenmodulrahmen
Base du module d’essieu avant
Base del modulo asse anteriore
Modulebasis vooras

Base do médulo do eixo
dianteiro

MogynsHoe ocHoBaHme
nepegHero Mocta

ALYl Hosll Buss Busls

K1

Speaker
Lautsprecher
Haut-parleur
Altoparlante
Luidspreker
Altifalante
[OvHamnk
Do sSe

x1

x1



L1
Left-Threaded Inner Hub
Linkslaufige innere Nabenhalfte

Jante intérieure a axe diagonal
gauche

Mozzo interno (verso sinistro)

Binnennaaf met linkse
schroefdraad

Hub interior com ligagao
roscada a esquerda
BHyTpeHHsIst cTynuua ¢ nesov
pesbboin

Sl ol sle 5l 3o

L2
Left-Threaded Outer Hub
Linkslaufige duBere Nabenhalfte

Jante extérieure a axe diagonal
gauche

Mozzo esterno (verso sinistro)

Buitennaaf met linkse
schroefdraad

Hub exterior com ligagao
roscada a esquerda

BHelwuHsa cTynuua ¢ nesowt
pesbboi

Sladl ol sle 2ol seme

L3
Right-Threaded Inner Hub
Rechtslaufige innere Nabenhalfte

Jante intérieure a axe diagonal
droit

Mozzo interno (verso destro)

Binnennaaf met rechtse
schroefdraad

Hub interior com ligagao roscada
a direita

BHyTpeHHsst cTynmua ¢ npasoit
pesbboi

el ol sl o3 s

L4
Right-Threaded Outer Hub

Rechtslaufige &uBere
Nabenhélfte

Jante extérieure a axe diagonal
droit

Mozzo esterno (verso destro)

Buitennaaf met rechtse
schroefdraad

Hub exterior com ligagcao
roscada a direita

BHelwHss cTynmua ¢ npasom
pesbbon

Gl oled Cske (215 H9me

x4

L5

Mecanum Wheel Damping Ring
Dampfungsring fur das
Mecanum-Rad

Moyeu pour roue Mecanum

Anello smorzatore per ruota
meccano

Mecanum-wieldemperring

Anel de amortecimento da roda
Mecanum

[LemndupytoLee KonbLOo koneca
VnoHa

Mecanum dlzs awess dal>

14

x4

L6

Motor Mounting Plate
Motorbefestigungsrahmen
Plaque de montage du moteur

Piastra di montaggio del motore

Montageplaat motor
Placa de montagem do motor

MoHTaXxHas nnacTuHa apurartens

Ikl s o)

4

x1

L7

Screwdriver Handle
Schraubendrehergriff
Manche de tournevis
Impugnatura cacciavite
Schroevendraaierhandvat
Pega da chave de fendas
PykosiTka oTBEpTKM

il jade

M1

Intelligent Battery Charger
Intelligent Battery Ladegerét
Chargeur de Batterie Intelligente

Caricatore della batteria
intelligente

Intelligente acculader
Carregador de bateria inteligente
3apsigHoe ycTponcTBo
akkymynatopa Intelligent Battery
4SS dyylhy pols



N1

Chassis Left Armor
Fahrgestellpanzerung (links)
Armure gauche du chassis
Corazza sinistra

Linkerpantser chassis
Armadura esquerda do chassis
JeBast 6poHs LWaccu

PYRAU WAV

N2

Chassis Right Armor
Fahrgestellpanzerung (rechts)
Armure droite du chassis
Corazza destra
Rechterpantser chassis
Armadura direita do chassis
[MNpaBasi 6poHst Laccun
PWBAURVA SRV

x1

N3

AC Power Cable

Varies by region.
AC-Netzkabel

Nach Region unterschiedlich.
Cable d’alimentation CA

Varie selon les zones géographiques.

Cavo di alimentazione CA

Varia in base alla localita di acquisto.
Voedingskabel

Verschilt per regio.

Cabo de alimentagcdo CA

Varia consoante a regiéo.

Kabenb nuTaHns nepemMeHHoro Toka
3aBuCUT OT pernoHa.

AC aw Lt

P1

Chassis Front Armor
Fahrgestellpanzerung (vorne)
Armure avant du chassis
Corazza frontale

Voorpantser chassis
Armadura dianteira do chassis
[MepenHsas OpoHs Lwaccu

dalil) aleY gyl

x1

P2

Chassis Rear Armor
Fahrgestellpanzerung (hinten)
Armure arriere du chassis
Corazza posteriore
Achterpantser chassis
Armadura traseira do chassis
3anHss 6poHs Lwaccu

deulil) Al gl

Q1

Screw Box A
Schraubensatz A
Boite a vis A

Scatola di viti A
Schroevendoos A
Caixa de parafusos A
Kopobka A ¢ BuHTamm
A Gl swio



R S

x1 x1 x1 x1
R1 S1 S2 S3 S4
Motion Controller X-Shaped Front Shaft Cable Retainer Mecanum Wheel Mounting Grease
Bewegungssteuereinheit ~ Cover Kabelhalterung Plate Schmierfett
Contrdleur de mouvement  X-férmige vordere Dispositif de retenue de Befestigungsplatte fur das  Graisse

Scheda di controllo

Getriebeabdeckung

cables

Mecanum-Rad

Olio lubrificante

Motion controlier Couvercle d’arbre avant Fermacavi Support de montage de Massa lubrificante
. en forme de X roue Mecanum
Controlador de movimento Kabelhouder ! ) ' Vet
Copertura a X per albero Retentor do cabo Piastra di montaggio delle  Cmaska
KoHTponnep ABWKEHUA  anteriore © Sonci ruote meccano ot
5 - . . nKcaTop Kabenen
Bl (525 By X-vormige afdekking P Mecanum-
vooras BE Ce wielmontageplaat
Cobertura do eixo Placa de montagem da
dianteiro em forma de X roda Mecanum
MepeaHsa X-obpasHas MoHTaxxHas nnactnHa
KpbILLKa 415 CTynnLbI koneca VinoHa
X s o alodl ssesll el Mecanum s cos dos)
The screw box A includes the following items:
Der Schraubensatz A enthélt folgende Elemente: @ @ @
La boite & vis A comprend les éléments suivants : @
La scatola di viti A comprende: @ @
De schroevendoos A bevat de volgende items:
A caixa de parafusos A inclui os seguintes itens:
CocrTasnsioLme Kopobku A ¢ BUHTamu: @ I 1
Al oliall e A il Bsdio g5t
x1 <66
Front Rubber Stop T3 Screw : M3-B Screw : M3-A Screw
Vorderer Gummi-Stopper @ T3 Schraube M3-B Schraube M3-A Schraube
Butée en c?outchouc avant Vis T3 Vis M3-B Vis M3-A
Stoppino di gomma frontale Vite T3 Vite M3-B Vite M3-A
Rubberslqp VC{O’Z'Jde T3-schroef M3-B-schroef MB3-A-schroef
Batente dianteiro de borracha Parafuso T3 Parafuso M3-B Parafuso M3-A
[MepenHnii peavHoBbI ynop BuHT T3 BuHt M3-B BuHT M3-A
£l G dlolio B3l T3 ot B-M3 .z, A-M3
* Refers to the quantity with spare items included in the package.
@ * Bezieht sich auf die Menge der in der Verpackung enthaltenen
Ersatzteile.
%2 1 *indique la quantité dobjets de rechange inclus dans I'embaliage.
* Si riferisce alla quantita di pezzi di ricambio inclusi nella confezione.
*verwijst naar het aantal reserveonderdelen in de verpakking.
T2 Screw M4-A Screw Rubber Shock Ring 6 #1 Screwdriver Bit * Refere-se & quantidade de itens sobressalentes incluidos na
T2 Schraube M4-A Schraube Aufprallgummiring #1 Schraubendreher-Bit , embalagem.
Vis T2 Vis M4-A Anneau d’amortissement #1 Extrémité de tournevis ,iﬁ":“ejsﬁa_:‘aifj ”Ee.wema' BITIOHGHHBIX B KOMIIEKT
Vite T2 Vite M4-A en caoutchouc Punta cacciavite n. 1 R e
T2-schroef M4-A-schroef Anello di gomma ammortizzante #1 Schroefbit
Parafuso T2 Parafuso M4-A Rubberen schokring Chave de fendas N°.1
BuHT T2 BuHT M4-A Anel amortecedor de borracha HakoHeuHuk oteepTku Nel
T2 GEn A-M4 G PeavHoBoe KOMbLO amopTuaaropa 1 055 dlie dod)

Slarall golazay dbllae il
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O g P —
35 cm 23 cm 12 cm

x1 x1 x2 x4
S5 S7 S8 S9
Masking Tape Data Cables Data Cables Data Cables
Kreppband Datenkabel Datenkabel Datenkabel
Ruban-cache Céable de transfert des Cables de transfert des Cables de transfert des
adhésif données données données
Nastro adesivo Cavi dati Cavi dati Cavi dati
Afplakband Datakabels Datakabels Datakabels
Fita adesiva Cabos de dados Cabos de dados Cabos de dados
MacknposoyHas Kabenn nepepayqn Kabenv nepepa4n Kabenn nepepayn
neHTa [LlaHHbIX [[aHHbIX [aHHbIX
&Y by bl oWl bl oWl bl oS
T w
T U1 V1 WA1
Infrared Distance Sensor (TOF) Chassis Extension Platform Screw Box B Robotic Arm (1 of 2)
Infraroter Abstandssensor (TOF) Fahrgestellverlangerungsplattfo Schraubensatz B Roboterarm (1 von 2)
Capteur de distance infrarouge m Boite a vis B Bras robotique (1 sur 2)
(TOF) Plateforme d’extension du Scatola di viti B Braccio robotico (1 di 2)
Sensore distanza a infrarossi chassis Schroevendoos B Robotarm (1 van 2)
(TOF) Piattaforma di estensione del

Caixa de parafusos B
Kopobka B ¢ BuHTamm

Brago robdtico (1 de 2)

Infrarood afstandssensor (TOF) telaio PoSoTHanoosarHasi pyka (1 1a 2)

Sensor de distancia com Chassisuitbreidingsplatform
infravermelhos (TOF) Plataforma de extensdo do

ViHcbpaKpacHbIi aaT4mk chassis
paccTtosHua (TOF) BbigeuxHas nnathopma Laccy

(TOF) shyaodl cos and¥l @kl slmtinl Sloz  deulid] mowss date

B GE) Gasie (250 1) Aoy ghd



The screw box B includes the following items:
Der Schraubensatz B enthélt folgende Elemente: @

La boite a vis B comprend les éléments suivants :
De schroevendoos B bevat de volgende items: @

A caixa de parafusos B inclui os seguintes itens:

CocTaBnstoume kopobku B ¢ BuHTamu:

I olisll e B pldl Gosio sty | [ ——]
x10* & xb4* x10* x10*
@ M3-E Screw @ M3-D Screw @ M3-C Screw M3 Lock Nut Cable Clamp
M3-E Schraube M3-D Schraube M3-C Schraube M3 Klemmmutter Kabelklemme
Vis M3-E Vite M3-D Vis M3-C Ecrou de blocage M3 Serre-cables
Vite M3-E M3-D-schroef Vite M3-C Controdado M3 Fermacavi
MB3-E-schroef Vis M3-D M3-C-schroef M3-borgmoer Kabelklem
Parafuso M3-E Parafuso M3-D Parafuso M3-C Porca de seguranga M3 Abragadeira de cabo
BuHT M3-E BuHT M3-D BuHT M3-C CronopHas raika M3 Baxum ans kabens
E-M3 D-M3 i C-M3 s M3 55 #5ee LS e
x1 x1 x1
M3-H Screw #2 Screwdriver Bit Multi-tool Buffer Ring e M3-F Hex Stud @ M3-G Hex Stud
M3-H Schraube #2 Schraubendreher-Bit Multi-Tool Pufferring M3-F Einschraubstutzen M3-G Einschraubstutzen
Vis M3-H #2 Extrémité de tournevis (Multifunktionswerkzeug) Anneau Ecrou hexagonal Ecrou hexagonal
Vite M3-H Punta cacciavite n. 2 Outils multifonctions d’amortissement M3-F M3-G
M3-A schroef #2 schroefbit Multi-utensile Anello del buffer Borchia esagonale M3-F Borchia esagonale
Parafuso M3-H Chave de fendas N°.2 Multitool Bufferring MB3-F zeskant M3-G

Anel vedante Parafuso hexagonal M3-F M3-G zeskant

BuHT M3-H HakoHeuHUK oTBepTKn Ne2 Multi-ferramenta
H-M3 (2 2 5 elas dad) MHOrohyHKLMO-HabHbIN 3aumTHoe KonbLo LLlecTvrpaHHbIA BUHT Parafuso hexagonal
VHCTPYMEHT Bolo dils M3-F M3-G
lsoY sumia F-M3 o slos LLlecTrpaHHbIi BUHT
i M3-G
G-M3 gse sloms

* Refers to the quantity with spare items included in the package.

* Bezieht sich auf die Menge der in der Verpackung enthaltenen Ersatzteile.
* Indique la quantité d’objets de rechange inclus dans I'emballage.

* Si riferisce alla quantita di pezzi di ricambio inclusi nella confezione.

* verwijst naar het aantal reserveonderdelen in de verpakking.

* Refere-se a quantidade de itens sobressalentes incluidos na embalagem.
* Konn4ecTso 3anacHbix MPeAMETOB, BKIIOHYEHHbIX B KOMMIEKT.

Bl § dzpakl Sl gl &S ) s
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x1

X1

Robotic Arm Connecting
Rod #1

Roboterarm-
Verbindungsstange Nr.1
Barre de connexion du
bras robotique #1

Biella del braccio robotico
n. 1

Verbindingsstang robotarm
#1

Haste de ligagéo do brago
robotico N°.1
CoeauHnTenbHbIA CTep-
»KEHb POBOTU3NPOBAHHON
PyKM Nel

1635 Gsinll ghhill dooss d

x1

X2

Robotic Arm Connecting

Rod #2
Roboterarm-

Verbindungsstange Nr.2

Barre de connexion du
bras robotique #2

Biella del braccio robotico

n.2

Verbindingsstang robotarm

#2

Haste de ligagéo do brago

robdtico N°.2

CoeauHnTenbHbIA CTep-
»KeHb POOOTU3MPOBAHHOM

PyKIN Ne2
2 635 gisy ehill deos uwdd

X3
Robotic Arm Connecting
Rod #3

Roboterarm-
Verbindungsstange Nr.3
Barre de connexion du
bras robotique #3

Biella del braccio robotico
n.3

Verbindingsstang robotarm
#3

Haste de ligagéo do brago
robotico N°.3
CoepHnTenbHbI CTep-
>KEHb POBOTU3NPOBAHHOM
PyKI Ne3

3 635 Gsis )l gl deos

Power Connector Module
Stromanschlussmodul

Module de connexion de
I’alimentation

Modulo di connettore di
alimentazione

Voedingsschakelaarmodu-
le

Maodulo conector de
alimentacéo

Mogynb pazbema nuTaHns
Bl Joge dumg

Front Axle Extension
Platform

Verlangerungsplattform fur
Vorderachse

Plateforme d’extension de
I’essieu avant

Piattaforma di estensione
dell’asse anteriore

Verlengingsplatform voor
de vooras

Plataforma de extensao
do eixo dianteiro

BblasixkHasa nnatchopma
nepegHero mocta

ALY orll g Late

Y1

Sensor Adapter
Sensoradapter
Adaptateur du capteur
Adattatore del sensore
Sensoradapter
Adaptador do sensor
ApanTtep ons garynka

sedius Glee

Z1

Robotic Arm Base
Roboterarmrahmen
Base du bras robotique

Base del braccio
robotico

Basis robotarm

Base do brago robdético
Basa poboTnanpoBaH-
HOW pyKm

ng)ll ghdll Busld

z2

Robotic Arm (2 of 2)
Connecting Rod
Roboterarm (2 von 2),
Verbindungsstange

Barre de connexion du
bras robotique (2 sur 2)
Biella del braccio robotico
(2di2)

Verbindingsstang robotarm
(2 van 2)

Haste de ligagéo (2 de 2)
do braco robético
CoeauHnTenbHbI CTep-
>KEHb POOOTU3NPOBAHHOM
pyku (2 13 2)

(2 50 2) ool €1 deoss

S)
x1

Z3

Robotic Arm (2 of 2) Long
Rod

Roboterarm (2 von 2),
lange Stange

Barre longue du bras
robotique (2 sur 2)

Asta lunga del braccio
robotico (2 di 2)

Lange stang robotarm (2
van 2)

Haste longa (2 de 2) do
brago robético

[NMHHBIA CTepyxeHb pobo-
TU3NPOBaHHOW PYKK (2 13
2)

(2 50 2) Gs5M1 gl dasb s

&

x1

Z4

Robotic Arm (2 of 2) Short
Rod

Roboterarm (2 von 2), kurze
Stange

Barre courte du bras
robotique (2 sur 2)

Asta corta del braccio
robotico (2 di 2)

Korte stang robotarm (2 van
2)

Haste curta (2 de 2) do
brago robético

KopoTkuin cTep)eHb pobo-
TU3NPOBaHHOW PyKN (2 13 2)

(2 52 2) Gse9) ghdl) jad s



x1
Z5
Robotic Arm Limit Block
Roboterarm-Klemmstlick

(Roboterarm-
Begrenzungsblock)

Bloc de limite du bras
robotique

Blocco di limitazione del

B

Z6
Robotic Arm Support
Base

Roboterarmtragerrahmen
Base de soutien du bras
robotique

Base di supporto del
braccio robotico

x1

=

x1

z7

Robotic Arm Cable Fixer
Roboterarm-Kabelbinder
Fixation de cable du bras
robotique

Fissacavi del braccio
robotico

Kabelhouder robotarm

x1
Z8
Robotic Arm Triangle Link
Roboterarm-
Dreiecksverbindung
Lien triangulaire du bras
robotique
Collegamento a triangolo
del bracco robotico

x1
Z9
TOF Mounting Bracket
TOF-Montagehalterung
Support de fixation ToF

Staffa di montaggio del
TOF

Montagesteun TOF
Suporte de montagem

braccio robotico Ondersteuningsbasis Fixador de cabo do braco ~ Driehoeksverbinding TOF
Begrenzer robotarm robotarm robético robotarm Kpennerue TOF
Bloqueio de limite do Base de suporte do brago  gyikcatop kabens Ligagdo em tridngulo do ¢ . . o
brago robdtico robotico pOGOTUaMPOBaHHO pykn  Prago robdtico T
Brok pobotusnposaHHo - OcHoBaHvie 5 Sotsoll £LA LIS o TpeyronbHbIi
pykm POBOTUBMPOBAHHOM pykn CoeAyH1TeNb
G515, g1l auls S Gsro )l gLl o5 st POGOTM3MPOBAHHOM PYKM
Aoyl ghhdl) JSa)) dilie dal>
AB

x1

Z10
Speaker Support
Extension

Verlangerung der
Lautsprecherhalterung

Extension du soutien du
haut-parleur

Estensione del supporto
dell’altoparlante

Verlenging
luidsprekersteun

Extensédo do suporte de
altifalante

YonvHeHne KpenneHus
ANs AvHaMmnKa

Osall Se e Golo

20

Z11

Servo Gear
Servogetriebe
Engrenage pour servo
Servomotore

Servo tandwiel
Servomotor

Koneco cepsomMoTopa

23l5e 3

x1

x1

Z12
Servo Gear Buffer
Servogetriebepuffer

Amortisseur d’engrenage
pour servo

Buffer del servomotore
Buffer servo tandwiel

Amortecedor do
servomotor
Byep koneca
cepBoMoTOpa

23154 oA dae

x1

AA1
Gripper
Greifer
Pince
Pinza
Grijper
Pingca
CxBat

S

x1

AB1

Rear Extension Platform
Heckerweiterungsplatform
Plateforme d’extension
arriere

Piattaforma di estensione
posteriore

Uitschuifplatform
achterzijde

Plataforma de extensao
traseira

BbigeixHas nnatgopma
3aaHero Mocta

LAl g sdl] Lais



P

14 cm x3
x1 x1 x1
AB2 AB3 AB4 ABS
Camera Extension Cable  Y-Cable Data Cables Extension Cable
Kameraverlangerungska-  Y-Kabel Datenkabel Verldngerungskabel
bel Céble Y Cébles de transfert des Cable d’extension
Céble d’extension pour CavoayY données Prolunga
caméra V-kabel Cavi dati Verlengkabel
Prolunga della fotocamera v/ Datakabels Cabo de extensdo
Verlengkabel camera PasseTaUTeNb Cabos de dados YonmHnTenb
Cabo de extensao da Y G U5 e LIS Kabenv nepepasm faHHbIX
camara :
SBL S
YonuHuTenb Kamepsbl
el wous LS
AD AE
= O
T
x1 x1 x2 x1 x2

AB6 AC1 AC2 AD1 AE1
L-shaped Extension Cable Robotic Arm (2 of 2) Straight Connecting Rod ~ Robotic Arm Endpoint Servo
L-férmige Roboterarm (2 von 2) Gerade Verbindungsstange Bracket Servo
Verlangerungskabel Bras robotique (2 sur 2) Barre de connexion droite  Roboterarm- Servo
Cable d’extension en Braccio robotico 2 di2)  Biella diritta Endpunkthalterung Servo
forme de L Robotarm (2 van 2) Rechte verbindingsstang Support d? limite d"axe du Servo
Prolunga a L o o bras robotique

Braco robdtico (2 de 2) Haste de ligagéo reta o ) Servo
L-vormige verlengkabel N . Staffa del limite meccanico

PoboTnampoBaHHas pyka (2 MpsiMoit coeyHATENbHbIA del braccio robotico CepBomMoTOp
Cabo de extensdo em 13 2) CTEPKeHb ’ s
forma de L Steun eindpunt robotarm %

(2622 de9) ghd elius Jpogd undd

L-06pasHblii yanMHUTENb
LGy Uss s wus 1S

Suporte da extremidade
do brago robético

KpOHLLTENH KpenneHrs
PO6OTN3MPOBAHHON PYKM

dss))l gl gl dats dasS
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Overview

9.

. Robotic Arm Triangle Link
. Robotic Arm (1 of 2)
. Robotic Arm Connecting

Rod #1

. Robotic Arm Endpoint

Bracket

. Robotic Arm (2 of 2)
. Camera
. Robotic Arm (2 of 2) Short

Rod

. Robotic Arm (2 of 2) Long

Rod

Robotic Arm Connecting
Rod #2

10. Robotic Arm Connecting

Rod #3

Ubersicht

1.

9.

Roboterarm-Dreiecks-
verbindung

. Roboterarm (1 von 2)
. Roboterarm-Verbin-

dungsstange Nr.1

. Roboterarm-Endpunkt-

halterung

. Roboterarm (2 von 2)
. Kamera
. Roboterarm (2 von 2),

kurze Stange

. Roboterarm (2 von 2),

lange Stange

Roboterarm-Verbin-
dungsstange Nr.2

10. Roboterarm-Verbin-

dungsstange Nr.3

11. Kabelklemme

11.
12.
13.
14.
15.
16.
17.

18.
19.
20.
21

22.
28.

12.
13.
14.
15.
16.
17.

18.
19.

20.

21.

22.
283.

Cable Clamp

Intelligent Controller
Rear Extension Platform
Servo

Servo Gear Buffer
Servo Gear

Robotic Arm (2 of 2)
Connecting Rod

Robotic Arm Base
Robotic Arm Cable Fixer
Robotic Arm Limit Block

Robotic Arm Support
Base

Speaker
Speaker Support

Intelligent Controller
Heckausschubplattform
Servo
Servogetriebepuffer
Servogetriebe

Roboterarm (2 von 2),
Verbindungsstange

Roboterarmrahmen

Roboterarm-Kabelbin-
der

Roboterarm-Klemm-
stlick (Roboterarm-Be-
grenzungsblock)

Roboterarmtragerrah-
men

Lautsprecher
Lautsprechertrager

24.
25.

26.

27.

28.
29.
30.
31.
32.

33.
34.

24,
. Fahrgestellverlange-

26.
27.

28.
29.
30.

32.

33.

Gripper

Chassis Extension
Platform

Left-Threaded Mecanum
Wheel

Right-Threaded Mecanum
Wheel

Chassis Cover

Chassis Middle Frame
Front Axle Cover

Front Axle Module Base

X-Shaped Front Shaft
Cover

Motion Controller
Chassis Left Armor

Greifer

rungsplattform

Linkslaufiges Meca-
num-Rad

Rechtslaufiges Meca-
num-Rad

Fahrgestellabdeckung
Fahrgestellmittelrahmen

Frontachsenabdeckung
des Fahrgestells

. Frontachsenmodulrah-

men

X-férmige vordere Ge-
triebeabdeckung

Bewegungssteuerein-
heit

35.
36.
37.
38.
39.

40.
41
42.

34.

35.

36.

37.
38.

39.

40.

4

—

42.

Chassis Right Armor
Chassis Rear Armor
Hit Detectors

Chassis Front Armor

M3508I Brushless
Motors and ESCs

Motor Mounting Plates

. Chassis Cabin Cover

Intelligent Battery

Fahrgestellpanze-
rung (links)

Fahrgestellpanze-
rung (rechts)

Fahrgestellpanze-
rung (hinten)

Treffersensoren

Fahrgestellpanze-
rung (vorne)
Burstenloser Motor
M3508I und ESCs

Motorbefestigungs-
rahmen

. Fahrgestellabde-

ckung (Kabine)
Intelligent Battery

23



Vue d’ensemble

1.

9.

Lien triangulaire du bras
robotique

. Bras robotique (1 sur 2)
. Barre de connexion du

bras robotique #1

. Support de limite d’axe

du bras robotique

. Bras robotique (2 sur 2)
. Caméra
. Barre courte du bras

robotique (2 sur 2)

. Barre longue du bras

robotique (2 sur 2)

Barre de connexion du
bras robotique #2

10. Barre de connexion du

bras robotique #3

11. Serre-cébles

12. Contrbleur intelligent

Panoramica generale

1

9.

. Collegamento a triangolo

del bracco robotico

. Braccio robotico (1 di 2)
. Biella del braccio

robotico n. 1

. Staffa del limite

meccanico del braccio
robotico

. Braccio robotico (2 di 2)
. Videocamera
. Asta corta del braccio

robotico (2 di 2)

. Asta lunga del braccio

robotico (2 di 2)

Biella del braccio
robotico n. 2

10. Biella del braccio

robotico n. 3

11. Fermacavi

24

14.
15.

16.
17.

18.
19.

20.

21.

22.
23.
24.

12

14.
15.
16.
17.

18.

21.

22.
23.

. Plateforme d’extension

arriére
Servo

Amortisseur
d’engrenage pour servo

Engrenage pour servo

Barre de connexion du
bras robotique (2 sur 2)

Base du bras robotique

Fixation de céable du
bras robotique

Bloc de limite du bras
robotique

Base de soutien du
bras robotique

Haut-parleur
Fixation du haut-parleur
Pince

. Centralina intelligente
13.

Piattaforma di
estensione posteriore

Servo
Buffer del servomotore
Servomotore

Biella del braccio
robotico (2 di 2)
Base del braccio
robotico

. Fissacavi del braccio

robotico

. Blocco di limitazione

del braccio robotico

Base di supporto del
braccio robotico

Altoparlante

Supporto
dell’altoparlante

25.

26.

27.

28.
29.

30.

31.

32.

33.

34.

24.
25.

26.

27.

28.
29.
30.

31.

32.

33.
34.
35.

Plateforme d’extension
du chéssis

Roue Mecanum a axe
diagonal gauche

Roue Mecanum a axe
diagonal droit
Couvercle du chassis
Cadre intermédiaire du
chéssis

Couvercle d’essieu
avant

Base du module
d’essieu avant

Couvercle d’arbre avant
en forme de X

Contréleur de
mouvement

Armure gauche du
chéssis

Pinza

Piattaforma di
estensione del telaio

Ruota meccano con
filettatura sinistra

Ruota meccano con
filettatura destra

Copertura telaio
Telaio intermedio

Copertura asse
anteriore

Base del modulo asse
anteriore

Copertura a X per
albero anteriore

Scheda di controllo
Corazza sinistra
Corazza destra

35.

36.

37.
38.

39.

40.

49,

42.

36.
37.
38.
39.

40.

41.
42.

Armure droite du
chassis

Armure arriere du
chassis

Détecteurs d’'impact
Armure avant du
chassis

Moteurs sans balais
M3508| et ESC

Plaques de montage
du moteur

Couvercle de la
cabine du chassis

Batterie Intelligente

Corazza posteriore
Rilevatori di colpi
Corazza frontale

Motori brushless e
ESC M3508I

Piastre di montaggio
del motore

Copertura cabina
Batteria intelligente



Overzicht

1. Driehoeksverbinding
robotarm

2. Robotarm (1 van 2)

. Verbindingsstang
robotarm #1

w

. Steun eindpunt robotarm
. Robotarm (2 van 2)
. Camera

. Korte stang robotarm (2
van 2)

8. Lange stang robotarm (2
van 2)

9. Verbindingsstang
robotarm #2

10. Verbindingsstang robo-
tarm #3

11. Kabelklem

~N O O~

Visao geral

1. Ligagédo em triangulo do
brago robético

2. Brago robético (1 de 2)

3. Haste de ligagdo N°.1 do
brago robético

4. Suporte da extremidade
do brago roboético

5. Brago robético (2 de 2)
6. Camara

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

8. Haste longa (2 de 2) do
brago roboético

9. Haste de ligagdo do
brago robético N°.2

10. Haste de ligacéo do
brago robético N°.3

11. Abracadeira de cabo

12.

13

14.
15.
16.
. Verbindingsstang robo-

17

18.
19.
20.
21.

22.
23.
24,

12

14,
15,

16.
17.

18.
19.

20.

21.

22.
23.

Intelligente controller

. Uitschuifplatform ach-

terzijde

Servo

Buffer servo tandwiel
Servo tandwiel

tarm (2 van 2)

Basis robotarm
Kabelhouder robotarm
Begrenzer robotarm

Ondersteuningsbasis
robotarm

Luidspreker
Luidsprekersteun
Grijper

. Controlador inteligente
13.

Plataforma de extensao
traseira

Servo

Amortecedor do
servomotor

Servomotor

Haste de ligagéo (2 de
2) do brago robotico

Base do braco robotico

Fixador de cabo do
brago robdtico

Blogueio de limite do
brago robdtico

Base de suporte do
brago robdtico

Altifalante
Suporte de altifalante

25.

26.

27.

28.
29.
30.
31.
32.

33.
34.
35.
36.

24.
25.

26.

27.

28.
29.

30.

31.

32.

33.

Chassisuitbreidings-
platform

Mecanum-wielen met
linkse schroefdraad

Mecanum-wielen met
rechtse schroefdraad

Afdekking chassis
Middenframe chassis
Afdekking vooras
Modulebasis vooras

X-vormige afdekking
vooras

Motion controller
Linkerpantser chassis
Rechterpantser chassis
Achterpantser chassis

Pinca
Plataforma de extenséo
do chassis

Roda esquerda
Mecanum roscada

Roda direita Mecanum
roscada

Cobertura do chassis

Estrutura intermédia do
chassis

Cobertura do eixo
dianteiro

Base do médulo do
eixo dianteiro
Cobertura do eixo
dianteiro em forma de X

Controlador de
movimento

37.
38.
39.

40.

41.

42.

34

35.

36.

37.

38.

39.

40.

41.

42.

Trefferdetectoren
Voorpantser chassis

M3508I borstelloze
motoren en ESC’s

Montageplaten mo-
tor

Afdekking chas-
sis-cabine
Intelligente accu

. Armadura esquerda

do chassis

Armadura direita do
chassis

Armadura traseira
do chassis

Detetores de
embates

Armadura dianteira
do chassis

Motores M3508I
sem escovas e ESC

Placas de montagem
do motor

Cobertura da cabine
do chassis

Bateria inteligente
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Preparation

1. Charging the Battery 3. Legend

x6
Charge the battery to bring it out of hibernation
before using for the first time.

100-240 V
50-60 Hz

—E——— 11

®

Refers to the accessories required
including such information as the
screw model and quantity. For
example, the description in this
illustration indicates that six screws
of the M3-A model are required.

Indicates that the bottom of the
robot is displayed.

Refers to where the required
accessories are located in the screw
box.

4. Cable Connection Instructions

Charging Time: Approx. 1 hour and 30 min.

Connect the black, orange, and red cables to the

ports with the corresponding color.

. . Follow the instructions for cable connection and
2. Preparing the Screwdriver & Wifing to avoid cable damage.

The package includes a screwdriver handle and two
bits. The #1 bit is used with screw box A. The smaller
end is for T2 screws, while the larger end is for the
other screws in screw box A. The #2 bit is used with
screw box B. The smaller end is for all the screws in
screw box B, while the larger end is not used. Make
sure to use the screws with a suitable bit.

27



Vorbereitung

1.

2.

28

Laden des Akkus

Laden Sie den Akku auf, um seinen Ruhezustand zu
beenden, bevor Sie ihn zum ersten Mal verwenden.

100 bis 240 V
50 bis 60 Hz

«Ejzzé:c[[ﬂ}:—»@

Ladezeit: Ca. 1 Stunde und 30 Minuten

Vorbereitung des Schraubendrehers

Die Verpackung enthélt einen Schraubendrehergriff und
zwei Bits. Der Bit Nr.1 wird mit dem Schraubensatz

A verwendet. Das kleinere Ende ist fur T2-Schrauben
und das gréBere Ende ist fur die anderen Schrauben
im Schraubensatz A. Der Bit Nr.2 wird mit dem
Schraubensatz B verwendet. Das kleinere Ende ist fur
alle Schrauben im Schraubensatz B und das groBere
Ende wird nicht verwendet. Sorgen Sie daflr, dass Sie
die Schrauben mit dem geeigneten Bit verwenden.

3. Legende

Bezieht sich auf das erforderliche
Zubehdr, einschlieBlich
Informationen wie Schraubenmodell
und Menge. Die Beschreibung in
dieser Abbildung gibt beispielsweise
an, dass sechs Schrauben des M3-
A-Modells erforderlich sind.

Zeigt an, dass die Unterseite des
Roboters dargestellt wird.

N Bezieht sich darauf, wo sich
| das erforderliche Zubehor im
Schraubensatz befindet.

. Anweisungen zum Kabelanschluss

Verbinden Sie die schwarzen, orangefarbenen
und roten Kabel mit den Anschllissen in den
Ubereinstimmenden Farben.

& Befolgen Sie die Anweisungen zu Kabelanschluss
und Verkabelung, um eine Beschadigung der
Kabel zu vermeiden.



Préparation

1. Recharger la batterie

Chargez la batterie pour la faire sortir de son
hibernation avant sa premiere utilisation.

1004240V
50 & 60 Hz

—E———([P 11

®

Temps de charge : env. 1 heure et 30 minutes.

2. Préparer le tournevis

L'emballage comprend un manche de tournevis et
deux embouts. LUembout #1 est utilisé avec la boite
avis A. Le bout le plus petit est adapté aux vis T2 et
le bout plus gros aux autres vis de la boite a vis A.
L'embout #2 est utilisé avec la boite a vis B. Le bout
le plus petit est adapté a toutes les vis et le bout plus
gros n’est pas utilisé. Assurez-vous d’utiliser les vis
avec un embout adapté.

3. Légende
Se réfere aux accessoires requis et
= inclut des informations telles que
= la quantité et le modéle de vis. Par
= x6 exemple, la description dans cette
(M3-A)

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

™ Indique que c’est le dessous du
hd robot qui est présenté.

Indique ou les accessoires requis se
trouvent dans la boite a vis.

4. Instructions relatives aux cables de connexion

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

2 Suivez les instructions de connexion et de
branchement des cables pour éviter de les
endommager.

29



Preparazione

1. Ricarica della batteria

30

Ricaricare la batteria ibernata per il primo utilizzo.

100 -240V
50 -60 Hz

—E——— 11

®

Tempo di ricarica: 1 ora e 30 minuti ca.

. Preparazione del cacciavite

La confezione comprende un’impugnatura di
cacciavite e due punte. La punta n. 1 & destinata alla
scatola di viti A. L'estremita piu piccola & per le viti T2,
mentre quella pit grande € per le altre viti della scatola
di viti A. La punta n. 2 & destinata alla scatola di viti B.
’estremita piu piccola & per tutte le viti della scatola di
viti B, mentre quella pit grande non si usa. Accertarsi
di usare le viti con una punta idonea.

3. Legenda
Indica gli accessori richiesti,
= comprese le informazioni su modello
= e quantita delle viti richieste. Ad
= x6 esempio, la descrizione in questa
(M3-A)

illustrazione indica che sono
necessarie sei viti modello M3-A.

x Indica la vista del robot dal basso.
w_

o 1 11 Indica la posizione degli accessori
[ | richiesti nella scatola di viti.

4. lIstruzioni sul collegamento dei cavi

Collegare i cavi nero, arancione e rosso alle porte
del colore corrispondente.

& Seguire le istruzioni per il collegamento e |l
cablaggio dei cavi per evitare di danneggiarli.



Voorbereiding

1. De accu opladen

Laad de accu op om hem uit de slaapstand te
halen voordat u hem voor het eerst gebruikt.

100-240 V
50-60 Hz

—E———([P 11

®

Oplaadtijd: Ca. 1 uur en 30 min.

2. Voorbereiding van de schroevendraaier

Het pakket bevat een schroevendraaierhandvat en twee
bitjes. Het #1 bitje wordt gebruikt bij schroevendoos A.
Het Kkleinere uiteinde is voor T2-schroeven en het grotere
uiteinde voor de andere schroeven in schroevendoos

A. Het #2 bitje wordt gebruikt bij schroevendoos B. Het
kleinere uiteinde is voor alle schroeven in schroevendoos
B. Het grotere uiteinde wordt niet wordt gebruikt. Zorg
ervoor dat u een geschikte bitje voor de schroeven
gebruikt.

3. Legenda

Verwijst naar alle benodigde
accessoires, zoals het schroefmodel
en de hoeveelheid. De beschrijving
in deze afbeelding geeft bijvoorbeeld
aan dat er zes schroeven van het
M3-A-model nodig zijn.

Geeft aan dat de onderkant van de
robot wordt weergegeven.

Verwijst naar de plaats waar de
vereiste accessoires zich in de
schroevendoos bevinden.

4. Instructies voor het aansluiten van de kabels

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

& Volg de instructies voor de kabelverbinding en
bedrading om kabelschade te voorkomen.
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Preparacao

1. Carregamento da bateria

Carregue a bateria para retira-la da hibernagao
antes de a utilizar pela primeira vez.

100-240 V
50-60 Hz

—E———([P 11

®

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

2. Preparar a chave de fendas

A embalagem inclui uma pega de chave de fendas
e duas pontas de cabega. A ponta de cabeca n°.1

€ usada com a caixa de parafusos A. A extremidade
mais pequena serve para parafusos T2, sendo que
extremidade maior serve para os outros parafusos
na caixa de parafusos A. A ponta de cabecga n®.2 é
usada com a caixa de parafusos B. A extremidade

mais pequena serve para todos os parafusos na caixa
32

de parafusos B, sendo que a extremidade maior ndo
é usada. Certifique-se de que vai usar parafusos com
uma ponta de cabeca adequada.

. Legenda

Refere-se aos acessorios
necessarios, incluindo informagdes
sobre modelo e quantidade

de parafusos. Por exemplo, a
descrigao nesta ilustragéo indica
que s&o necessarios seis parafusos
do modelo M3-A.

™ Indica que a parte inferior do robd &
> exibida.

o] [ | | | Refere-sealocalizagéo dos
| | acessorios necessarios na caixa de
A=) parafusos.

. Instrugdes de ligagédo de cabos

Ligue os cabos preto, laranja e vermelho as
portas com a cor correspondente.

2 Siga as instrugdes para ligagao de cabos para
evitar danos nos mesmos.



MoproroBka

1. Bapsgka akkymynsaTopa 3. YcnoBHble 0603Ha4YeHus

OTHOCUTCA K COOTBETCTBYHOLLIMM
akceccyapam 1 BKIIKOYaEeT Takyto
MHhopMaLo O MOLENV BUHTOB
1 UX Kon4yecTae. Hanpumep,
on1caHne Ha 3TOM PUCYHKE
yKaablBageT, 4To TpebyeTcs LecTb
BUHTOB Mogenv M3-A.

Meper NepBbIM MCMONB30BaHVEM 3apsianTe YKa3bIBaeT, {10 ogo6pa>KaeTc;1
AKKYMYNSATOP, YTOObI BIBECTU €ro U3 CrisLLEero HIMKHAA HaCTb poboTa.

pexuma.

7 T T
S H \‘h VKka3blBAET Ha PaCroNoXeHe
aKCECCyapoB B KOPOBKE C BUHTAMM.

100-240 B
50-60 I,

4—5):1:@5)::@1:—»@

4. NHCcTpyKuMsA No nogknoyeHnto Kabenen

[Mopknto4nTe YepHbIN, OpPaHXEBbIN N KPaCHbI
Kabenu K nopTam COOTBETCTBYIOLLErO LiBETA.

CnenyvTte UHCTPYKUMSM ONs MOAKHOHEHNS
kabens 1 NPOBOLOB, YTOObLI U36EXaTb
noBpeXaeHUs kabenen.

Bpewms sapsgkm: Okono 1 vaca 30 MuHyT

2. lNoaroToBKa OTBEPTKMU

B KOMMNEKT NOCTaBKW BXOAUT PYKOSITKA OTBEPTKA 1
[[Ba HakoHeYHnKa. HakoHeqHrK Nel ncnonbayetcst
0N BUHTOB 13 KOPOOKM A. MeHbLLIMIN KOHeL|
npegHasHa4eH 4 BUHTOB T2, a 6onblunii — os
OPYrX BUHTOB B 3TOM KOPOBKe. HakoHeuHNK Ne2
MNCMONb3YEeTCs ANS BUHTOB 13 KOPOOKM B. MeHbLuni
KOHeL, NpefHa3HaqeH /15 BCEX BYHTOB 3TOWM KOPOOKM,
a 60MbLUMIN KOHeL, He UCMoNb3yeTcs. Vicnonbayinte
BWHTbI C MOOXOAALLMM HAKOHEYHUKOM.

33



Slasyl

glay! dws .3 Gl gos L1

b Jie Slagkne W3 § Lg Dslhabl Glislll J) o

1o & Chos)l sy JEL oo e &Sl ol —
b oo il d J] Al U] sl gl = 5
S X
A-M3
(A-M3)
(9 D390 e Jdl 232l O ] 5 250 JsY lgahisial 8 Oladl Blo 5o g ,2Y &l goni

GEl Sodie § Dslhl) Glaxlll 3525 0 I 2 ol | o

W“

(

<dss 240-100
5,8 60-50

—ET——(> 11

©)

LS dog Ol .4

Skl sl B8 sanUls JUE 15 35wl LIS Juosts o6 Gy hady debu gondll CBy

. A5 o3l ISYle LS Loets old] Eolodal] m
LS Gals galas) I3LuYls MY Juosty dolsdl Ologel 231 : Gl e ses .2

e
@D

Gl Gsato go 1 63 dedlll pusn oadly dis pade o Bsell G510
vt S GBIl ol g 3 T2 el pmase el Byl 055y A
Gl Gsuio mo 2 63y dadlll plustal oz A Bl Gsaio @ 65V LBl
o Y bin B Gsutall § 8os7 skl L3101 zend saase 2o Gkl 055y B
alin dod) g GBI plaseial e ST Y1 Gl plasal

34



Assembly Guide / Montagehilfe / Guide d’assemblage / Guida al’assemblaggio/ Montagegids / Guia de
montagem / PyKoBOACTBO MO COOPKE / zwawll s

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

Jedes Element besitzt einen Code. Lesen Sie den Abschnitt Lieferumfang und tberpriifen Sie den entsprechenden Code, um herauszufinden, wo sich die einzelnen Elemente in der
Verpackung befinden.

Chaque objet a un code. Reportez-vous a la section Contenu de I'emballage et vérifiez le code correspondant pour savoir ou se trouve chaque élément dans I'emballage.

A ogni componente corrisponde un codice. Consultare la sezione “Contenuto della confezione” per controllare il codice corrispondente e sapere dove si trova ciascun componente nella
confezione.

Elk item heeft een code. Raadpleeg het gedeelte ‘In de doos’ en controleer de bijbehorende code om te weten waar elk item zich in het pakket bevindt.

Cada item tem um codigo. Consulte a secgao "Na embalagem" e verifique o codigo correspondente para saber onde cada item esta localizado na embalagem.

Yy KaXKaoro npegMeTa eCTb KOA. V|3y“|MTe pasaen «KoMMneKT nocTasku» 1 npoeepbTe CDOTESTCTBYK)LL(MVI KoA, YTOGbI onpefennTb MecTononoXxeHve NnpegMeToB KoMNeKTa.
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Make sure to use the specified screw. Otherwise, the part may be damaged
Sorgen Sie dafiir, dass Sie die spezifizierte Schraube verwenden. Sonst kann das Teil beschédigt werden,

Veillez & utiser les vis spécifiées. Si vous ne respectez pas cette consigne, les composants pourraient étre endommagés.
Accertarsi di usare la vite specificata. In caso contrario, si rischia di danneggiare il componente.

Let op dat u de aangegeven schroef gebruikt. Anders kan het onderdeel beschadigd raken.

Certifique-se de que usa o parafuso especificado. Caso contrério, a pega pode ficar daniicada.

OBSI3ATEIbHO MCTIONL3YHTE YKa3aHHBI BUHT. B MPOTVBHOM CIMae 3TO MOXET BLI3BAT NOBPEXASHIE ASTaN.
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Make sure to use the specified screw. Otherwise, the part may be damaged
Sorgen Sie dafiir, dass Sie die spezifizierte Schraube verwenden. Sonst kann das Teil beschédigt werden
Veillez & utlliser les vis spécifiées. Si vous ne respectez pas cette consigne, les composants pourraient étre
endommagés.

Accertarsi di usare la vite specificata. In caso contrario, si rischia di danneggiare il componente.

Let op dat u de aangegeven schroef gebruikt. Anders kan het onderdeel beschadigd raken

Certifique-se de que usa o parafuso especificado. Caso contrério, a pega pode ficar danificada.
OBAI3ATENSHO YCTIONE3YITE yKasaHHsIi BUHT. B MPOTVIEHOM CRyae 3TO MOXKET BLI3BATS NOBPEXIEHIE
Aetann.
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93

Powering On and Activating the EP Core / Einschalten und Aktivieren von EP Core / Mise sous tension et
activation d’EP Core / Accensione e attivazione di EP Core / EP Core inschakelen en activeren / Ligar e ativar o
EP Core / BkntouyeHue n aktusaunsi RoboMaster EP Core / EP Core jsisy JLeis

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

Legen Sie die Intelligent Battery in den EP Core ein. Driicken Sie auf die Netztaste an der Intelligent Battery und halten Sie die Netztaste gedriickt, um die Intelligent Battery einzuschalten.
Stellen Sie eine Verbindung zur App her, um den EP Core zu aktivieren.

Insérez la Batterie Intelligente dans le EP Core puis maintenez le bouton d'alimentation de la Batterie Intelligente enfoncé pour la mettre sous tension. Connectez-vous ensuite a I'application
pour activer EP Core.

Inserire la batteria intelligente in EP Core, premere e tenere premuto il pulsante di accensione sulla batteria per accendere e connettersi all’app per attivare EP Core.
Plaats de intelligente accu in de EP Core, houd de aan-/uitknop op de intelligente accu ingedrukt om deze in te schakelen en maak verbinding met de app om de EP Core te activeren.
Insira a bateria inteligente no EP Core, pressione e mantenha premido o botao de ligar na bateria inteligente para liga-la, e faga a ligagéo a aplicagéo para ativar o EP Core.

Bcrasbte akkymynsatop Intelligent Battery 8 EP Core, HaxxmuTe 1 yaepxusanTe KHOMKY NUTaHUA Ha akKyMynsTope, 4To6bl BKIKOYNTL €ro, 3aTeM OTKPOWTE MPUIOXKeHWe, YTobbI
akTueuposatb EP Core.

EP COre umin gubtl dasl ¢ cabiad &S dpladl § B 55 de sleiad) za beoly EP COre § asu g gssf

RoboMaster

App
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Mounting and Using Other Accessories / Befestigung und Verwendung anderer Zubehorteile / Installer et utiliser
d’autres accessoires / Montaggio e utilizzo di altri accessori / Montage en gebruik van andere accessoires /
Montar e usar outros acessorios / YcTaHOBKa U UCMOJIb30BaHNE APYrNX aKCECCYaPOB / Lslusiuly ¢ oY Olisdll oS 3

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

Der RoboMaster EP Core kann mit dem Stromanschlussmodul und dem Sensoradapter mit zusatzlichen Sensoren verbunden werden. Lesen Sie das Benutzerhandbuch fir den
RoboMaster EP Core durch, um mehr Uber Installation und Verwendung zu erfahren.

Avec le module de connexion de I'alimentation et I'adaptateur du capteur, le RoboMaster EP Core peut étre connecté a plus de capteurs. Référez-vous au guide d’utilisateur du
RoboMaster EP Core pour en savoir plus sur I'installation et I'utilisation.

E possibile collegare RoboMaster EP Core ad altri sensori per mezzo del modulo del connettore di alimentazione e dell'adattatore del sensore. Per ulteriori informazioni sull'installazione e
utilizzo, fare riferimento al Manuale d'uso di RoboMaster EP Core.

Met behulp van de voedingsconnector en sensoradapter kan de RoboMaster EP-Core met meer sensoren worden verbonden. Raadpleeg de gebruikershandleiding van de RoboMaster EP
Core voor meer informatie over de installatie en het gebruik.

Com o médulo do conector de alimentagéo e adaptador do sensor, o RoboMaster EP Core pode ser ligado a mais sensores. Consulte o Manual do utilizador RoboMaster EP Core para
mais informagdes sobre a instalagao e utilizagao.

Mpy NCroNb3oBaHMN MoaySs pasbema NuTaHns 1 apantepa Aatyika, RoboMaster EP Core MOXHO NOAKMIOUNTE K GOMbLUEMY KONMYecTsy AaTinkos. CM. PyKOBOACTBO Nonb3osarens
RoboMaster EP Core f/1st nony4eHns AONONHUTENBHOM MHopMaLmi 06 YCTaHOBKE 1 MCMOb30BaHWK.

Lplasills Cudill Jso Slaslell go wse Je g3 RODOMaster EP COre pasiws dis gzly -0lmizadl 3o w35 RODOMaster EP COre tos oS izl Gilgss Bl Jose Bums plasinly

Download the latest version from

Die aktuelle Fassung finden Sie unter

Téléchargez la derniére version sur

Scaricare I'ultima versione da

Download de nieuwste versie op

Transfira a versao mais recente disponivel em

AKTYanbHyIO BEPCUIO [IOKYMEHTA MOXHO CKaqaTb C cailTa

e ) il o3
https://www.dji.com/robomaster-ep-core/downloads

The content is subject to change without prior notice.
Visit the product page on the official DJI website for more information.

Der Inhalt kann ohne vorherige Ankiindigung geandert werden.

Besuchen Sie die Produktseite auf der offiziellen DJI-Webseite fir weitere Informationen.
Ce contenu est susceptible d'étre modifié sans préavis.

Pour plus d'informations, rendez-vous sur la page du produit sur le site Web officiel de DJI.
Il contenuto di questo documento & soggetto a modifiche senza preawviso.

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

Deze inhoud kan zonder voorafgaande kennisgeving worden gewijzigd.

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

Este contetido esté sujeito a alteragées sem aviso prévio.
Visite a pagina do produto no site oficial da DJI para mais informagdes.

BTa VHOPMALMA MOXET GbiTb M3MeHeHa 63 NMPEABAPUTENEHOMO YBEAOMIEHMS.
MoceTtuTe cTpaHuLly NpoayKTa Ha odurumansHom cante DJI ana nonydeHns JONONHUTENBHOM MHopMaumK.

Gee )lad] 033 pill skl masy
Slaslall g wze o Jpamdd Gan )l DIl gge o bl dmio 8550 63

https://www.dji.com/robomaster-ep-core
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