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ถึงผู้ใช ้ 
ขอขอบคุณทีˑเลือกใช้ผลิตภัณฑ์ของ XAG เพˑือความปลอดภัยและประสบการณ์การ
ใช้งานทˑีดียิˑงขึ˓น ขอแนะนําให้ท่านอ่านคู่มือนี˓อย่างละเอียดและปฏบัิติตามคําแนะนําใน
คู่มืออย่างเคร่งครัด 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
ติดต่อเรา 



คําชี˓แจง 

1. กรุณาอ่านเอกสารนี˓อยา่งรอบคอบก่อนใช้งานผลิตภัณฑ์ เนืˑองจากเอกสารนี˓เกีˑยวข้องกับทั˓งความ
ปลอดภัยในการใช้งานและสิทธิ˛และผลประโยชนท์ีˑชอบธรรมของคณุ การใช้ผลิตภัณฑ์นี˓จะถือว่าคุณ
ได้อ่าน, เข้าใจ, เห็นด้วย และรับทราบเงืˑอนไขและข้อมลูทั˓งหมดทีˑระบไุว้ในเอกสารนีแ˓ล้ว 

2. เนืˑองจากไม่ใช่ของเล่น และมีความเสีˑยงดา้นความปลอดภัยบางประการ ผลิตภัณฑ์นี˓จึงไม่เหมาะ
สําหรับผู้ทีˑอายุตําˑกว่า 18 ปx หรือผู้ทีˑไม่มคีวามสามารถทางกฎหมาย หรือมีความบกพร่องทางการ
เคลืˑอนไหว หรือผู้ทีˑไม่มใีบรบัรองผู้ดําเนนิการระบบอากาศยานไร้คนขับ (UAS) ทีˑได้รับการรับรอง
จาก XAG หรือกฎหมาย, ระเบียบข้อบังคับ และนโยบายทีˑมีอยู่ กรณุาเก็บผลิตภณัฑใ์หพ้้นมือเดก็
และควรระมัดระวังเป˞นพิเศษเมืˑอมีเด็กอยูใ่กล ้

3. ผลิตภณัฑน์ี˓ผลิตโดย XAG เป˞นเครืˑองบนิไร้คนขับแบบหลายใบพัดสาํหรับการใช้งานทาง
การเกษตรโดยเฉพาะ กรุณาอ่านคู่มอืผู้ใชอ้ย่างละเอียดเพˑือตรวจสอบสทิธิ˛และผลประโยชน์ทีชˑอบ
ธรรม, ความรับผิดชอบ และคําแนะนาํด้านความปลอดภยั มิฉะนั˓นอาจเกดิความเสีˑยงในการสญูเสีย
ทรัพย์สนิ อุบัติเหตุทางการบิน และการบาดเจ็บสว่นบุคคล 

4. ผู้ใช้ยืนยนัทีจˑะใช้ผลิตภณัฑน์ี˓ภายใต้กรอบของกฎหมายและเพˑือวัตถุประสงค์ทีชˑอบธรรมเท่านั˓น 
และยอมรับเงืˑอนไขและข้อกาํหนดในคูม่ือนี˓รวมถงึนโยบายหรือกฎระเบียบทีˑ XAG กําหนดใน
อนาคต ผู้ใช้เข้าใจและยอมรบัว่าผลิตภัณฑ์มีคณุสมบัตใินการอัพโหลดและบันทึกบันทึกการบินและ
ข้อมลูการใชง้านไปยังเซิร์ฟเวอร์ของ XAG ระหว่างการใช้งาน XAG จะไม่รับผิดชอบหากไม่
สามารถวิเคราะห์บันทกึหรือข้อมลูขา้งตน้ได้หากเกิดการล้มเหลวในการอพัโหลดและบันทึก
เนืˑองจากสาเหตุทีˑเกิดจากผู้ใช ้

5. กรุณาติดตั˓ง ใช้งาน ขนสง่ และบํารุงรกัษาผลิตภณัฑ์ตามคาํแนะนําในคูม่ือผู้ใช้ ห้ามทําการ
ดัดแปลงหรือรื˓อถอนผลิตภณัฑ์โดยไม่ได้รับอนุญาต ความผิดปกติหรือความเสียหายทีˑเกิดจาก
การใช้งานทีˑไม่ถูกตอ้ง การดัดแปลง หรือการรื˓อถอนผลิตภณัฑ์โดยผู้ใช้จะไมค่รอบคลุมในประกนั 
และผู้ใช้จะต้องรับผิดชอบทางการเงินและกฎหมายจากเหตุการณ์นั˓น 

6. ในขอบเขตสูงสุดทีˑกฎหมายอนุญาต XAG จะไม่รับประกันโดยปรยิายหรือโดยชัดแจ้งสาํหรบั
ผลิตภณัฑน์ี˓ รวมถึงแต่ไม่จาํกัดเพียงการรับประกนัโดยปรยิายเกีˑยวกับการขายได้ ความเหมาะสม
สําหรับการใชง้านเฉพาะ หรอืการไมล่ะเมิด 

7. ในขอบเขตสูงสุดทีˑกฎหมายอนุญาต XAG จะไม่รับผิดชอบต่อความสูญเสียทั˓งหมดทีˑเกิดจากการ
ใช้งานทีˑไม่ถูกตอ้งของผู้ใช้ นอกจากนี˓ XAG จะไม่รับผิดชอบต่อความเสียหายทางอ้อม ความ
เสียหายทีˑเกิดจากผลกระทบหรือการลงโทษ ความเสียหายทีˑไมค่าดคิด ความเสียหายพิเศษหรือเชิง
ทดลอง รวมถึงความสูญเสียทีˑเกิดจากการซื˓อ การใชง้าน หรอืไม่สามารถใชง้านผลิตภณัฑ์ได้ แม้
ผู้ใช้จะได้รับคาํเตือนเกีˑยวกบัความเป˞นไปได้ของการสูญเสียดังกล่าว 

8. ในขอบเขตสูงสุดทีˑกฎหมายอนุญาต ภายใต้สถานการณ์ใด ๆ ความรับผิดชอบหรอืจํานวนเงิน
ชดเชยจาก XAG ทีˑจะมอบให้คุณสาํหรับความเสียหาย ความสูญเสีย และการฟอ̝งร้องทีˑเกิดจาก
เหตุการณ์ดังกล่าวจะไม่เกินจํานวนเงินทีˑคณุจ่ายให้ XAG สําหรับการซื˓อผลติภณัฑ์ 

9. ผู้ใช้เขา้ใจวา่ในการใช้ผลิตภณัฑใ์ด ๆ อาจเกิดอุบติัเหตุจากปˏจจยัเดียวหรือหลายปจˏจัย รวมถึงแต่
ไม่จํากัดเพียงการใช้งานทีˑไม่เหมาะสม สภาพแวดล้อม และเครือขา่ยการสืˑอสาร ผู้ใช้เข้าใจว่า
อุบัติเหตุดังกลา่วเป˞นเหตุการณท์ีˑยอมรับได้ในกระบวนการใช้งานผลิตภณัฑ์ และ XAG จะไม่
รับผิดชอบต่ออุบติัเหตุดังกล่าว 



10. ผู้ซื˓อหรือผู้ใช้จะต้องปฏิบัติตามกฎหมายและระเบียบข้อบังคับของประเทศและพ˓ืนทีทˑีˑผลิตภณัฑ์ถูก
ใช้งาน XAG จะไม่รับผิดชอบหากเกิดการละเมิดกฎหมายและระเบียบข้อบังคับทีˑเกีˑยวข้องโดยผู้ซื˓อ
หรือผู้ใช ้

11. โปรดทราบว่า บริการทีˑให้โดยผลิตภณัฑแ์ละอุปกรณ์เสรมิอาจเกียˑวขอ้งกับการจับ การเก็บข้อมลู 
และการประมวลผลข้อมูลทางภูมิศาสตร์และข้อมลูในพ˓ืนทีˑการเกษตร การใช้งานผลิตภัณฑ์จึงต้อง
ปฏิบัติตามกฎหมายและระเบียบข้อบังคับท้องถิˑนทีˑเกีˑยวข้อง หากไม่เปน˞เช่นนั˓น ผู้ใช้จะต้อง
รับผิดชอบแต่เพียงผู้เดียวทั˓งในทางการเงินและทางกฎหมายสําหรับการกระทําทีˑผิดกฎหมายใด ๆ 

12. เนืˑองจากข้อยกเว้นบางประการอาจไม่ได้รับอนุญาตตามกฎหมายในบางประเทศ สทิธิและ
ผลประโยชนข์องคณุในแตล่ะประเทศอาจแตกตา่งกนัไป อย่างไรกต็าม ข้อนี ˓ไม่ได้หมายความว่า
บางส่วนหรือทั˓งหมดของเงือˑนไขในคาํชี˓แจงนี˓จะเป˞นโมฆะ 

13. ภายใต้ขอบเขตทีˑกฎหมายอนุญาต XAG ขอสงวนสิทธิใ̨นการอธิบายและปรับปรุงเงืˑอนไขและ
ข้อกาํหนดในเอกสารนี˓ XAG ยังมีสทิธิ˛ในการอพัเดต ปรับปรุง หรอืยกเลิกเงืˑอนไขเหล่านี˓ผ่าน
ช่องทางต่าง ๆ เช่น เว็บไซต์ทางการ คู่มือผู้ใช้ และแอปพลิเคชันออนไลน ์โดยไมต้่องแจ้งใหท้ราบ
ล่วงหนา้ 

 

คําเตือน 
ผู้ใช้ต้องอา่นคู่มือผู้ใช้อยา่งละเอียดและได้รับใบรบัรองผู้ดําเนินการระบบอากาศยานไร้คนขับ (UAS) ทีˑได้รับการ
รับรองจาก XAG หรือกฎหมาย ระเบียบ และนโยบายทีมˑีอยู่ มฉิะนั˓นอาจทาํให้เกิดอนัตรายร้ายแรงต่อผู้ใช้หรือ
ผู้อืˑน หรือความเสียหายต่อผลิตภณัฑ์และการสูญเสียทรัพยส์นิ ผูใ้ช้ควรมคีวามระมดัระวังด้านความปลอดภัย
เป˞นอย่างยิงˑ ผลิตภณัฑน์ี˓ไม่เหมาะสําหรบัผู้ทีˑอายุตํˑากว่า 18 ปx ห้ามใช้ส่วนประกอบทีˑไม่ได้จัดเตรียมหรือแนะนาํ
โดย XAG กรุณาติดตั˓งและใช้งานผลิตภัณฑ์โดยปฏิบติัตามคําแนะนําในคูม่ือผู้ใช้ของ XAG อยา่งเคร่งครัด 
 

แนวทางความปลอดภัย 

กฎความปลอดภัย 
• โปรดมัˑนใจว่าคณุได้เขา้รับการฝ˥กอบรมการบนิโดรนผา่นหลักสตูรทีˑได้รับการรับรอง, ผ่านการสอบ และ
ได้รับใบรับรองผู้ดาํเนินการ UAS ตามกฎหมายและระเบียบทีˑใชใ้นพ˓ืนทีˑทีˑผลิตภณัฑ์นี˓จะใช้งานก่อนการใช้
งาน มิฉะนั˓นคณุจะไม่สามารถใช้งานผลิตภณัฑ์นี˓ได้ 
• สําหรับผู้เริˑมต้นไม่ควรบนิโดรนเพียงลําพัง ควรขอความช่วยเหลือจากผู้มีประสบการณ์ก่อน และควรบิน
ร่วมกับผู้มีประสบการณ์ 
• ควรตรวจสอบสภาพแวดล้อมก่อนการใช้งานเพˑือให้แน่ใจว่าเป˞นพ˓ืนทีทˑีˑปลอดภัย ไม่มีสิˑงกีดขวาง เชน่ 
อาคาร เสาไฟฟา̝ เสาสัญญาณ หรอืแหล่งทีˑมาของการรบกวนทางแม่เหล็กไฟฟา̝ และต้องห่างจากผู้คน
และอุปสรรคทีˑอาจก่อใหเ้กิดอันตรายได้ โปรดหลีกเลียˑงการบนิในพ˓ืนทีˑภายในอาคาร 
• เพˑือความปลอดภัย ควรถอดใบพัดออกกอ่นการบนิทกุครั˓ง หรอืหลังจากการอัปเดตเฟรl์มแวร์จนกว่าจะ
ได้ทดสอบเครืˑองบนิ ตรวจสอบรโีมทคอนโทรล มอเตอร์ และโมดูลอืนˑ ๆ ใหเ้รียบรอ้ย 
• โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าส่วนประกอบทัง˓หมดอยู่ในสภาพสมบูรณ์ และหากส่วนใดชํารุดหรือเสืˑอมสภาพ
ต้องทําการเปลีˑยนใหม่ก่อนการบินแต่ละครัง˓ ทุกอุปกรณ์ควรมีการชาร์จพลังงานเพียงพอ หากแบตเตอรีˑ
ตํˑาในระหว่างการใช้งาน ควรนําเครือˑงบินกลับทันทีและเปลีˑยนแบตเตอรีˑใหม ่
• โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าในพ˓ืนทีทˑีˑเครืˑองบินจะบนินั˓นมีสัญญาณ RTK และ 4G ทีˑเสถียรและครอบคลุม  



เนืˑองจากการเชืˑอมต่อทีมˑัˑนคงจําเปน˞สําหรับการทํางานของเครือˑงบิน 
• ควรอัปเดตเฟรlม์แวร์และแอป "XAG One" ให้เป˞นเวอร์ชันล่าสุดก่อนการบนิทุกครั˓ง 
• ควรปฏิบัติตามกฎหมายและระเบียบในพ˓ืนทีทˑีˑเกีˑยวข้องกับการบินโดรนเกษตรอยา่งเคร่งครัด รวมถงึกฎ
เกีˑยวกับความสงูของการบนิ พ˓ืนทีˑการบนิ และวิสัยทศัน์ในการมองเห็น 
• ควรใช้ผลิตภณัฑ์ในวันทีอˑากาศดี หรือวันทีˑมีเมฆปกคลุม หรือวนัทีมˑีลมแรงไม่เกนิระดับ 3 ห้ามใช้ในสภาพ
อากาศทีˑไม่เอื˓ออาํนวย เช่น ฝน หมิะ นํา˓ค้างแข็ง หมอก ฟา̝ผา่ ลูกเห็บ พายฝุุ˳น หรอืพายุทีˑมคีวามแรงสงู 
รวมถึงในพ˓ืนทีˑทีมˑีการรบกวนทางแม่เหลก็ไฟฟา̝ 
• หากพบสภาพอากาศไม่เอือ˓อํานวย เช่น พายุ ฝน หมิะ หรอืพายุลูกเห็บ ควรหยดุบินและนาํเครื ˑองบนิกลบั
ทันที หากไม่สามารถนําเครือˑงบินกลับได้ ควรบนิไปยังพ˓ืนทีˑทีˑปลอดภัยใกล้เคียง 
• โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าเครืˑองบินไม่บรรทกุนํ˓าหนักเกินกว่าขดีจํากัดทีˑปลอดภยัตามทีรˑะบใุนคู่มือผู้ใช้ 
นํ˓าหนกับรรทกุเกินเปน˞อันตรายต่อความปลอดภัยและหา้มทาํโดยเด็ดขาด 
• เพˑือป˔องกนัการอุดตันของท่อจากสิˑงสกปรก ควรผสมนํ˓ายาฆา่แมลงกับนํ˓าสะอาดและกรองกอ่นเติมลง
ในถัง 
• โปรดระมัดระวังขณะเตรียมและพ่นยาฆา่แมลง การสวมใสอุ่ปกรณ์ปอ̝งกนัส่วนบคุคลเป˞นสิงˑทีˑแนะนํา 
ห้ามสัมผัสสารเคมีโดยตรง หลีกเลีˑยงการกระเด็นทีˑจะทาํใหเ้กิดความเสียหายแก่เครือˑงบินหรือบาดเจ็บแก่
ร่างกาย (ดูขอ้มูลเพˑิมเติมในหน้า 13 สําหรับ "ข้อควรระวังในการเตรียมยาฆา่แมลง") 
• ก่อนพ่นยาฆ่าแมลง ควรตรวจสอบใบพัดใหม้ัˑนใจว่าไม่มีความเสียหายและไมม่ีสิˑงปนเป˧˓ อนติดอยู ่และ
ติดตั˓งใบพัดให้มัˑนคง พร้อมให้ใบพัดแผ่ออกอยา่งเต็มทีˑ มอเตอรข์องเครืˑองบนิควรสะอาดและสมบรูณ์ 
ระบบการพ่นสารควรทํางานได้อย่างราบรืˑน 
• ก่อนพ่นสาร ควรตรวจสอบใหแ้น่ใจว่าพ˓ืนทีˑรอบจุดขึ˓น/ลงของเครืˑองบินและเส้นทางทีˑเครืˑองบินจะบนินัน˓
ปลอดภัย ห่างจากผู้คน และเลือกความสูงทีˑเหมาะสมตามสภาพแวดลอ้มในการทาํงาน 
• ควรคํานึงถงึสิˑงแวดล้อมเมืˑอเตรียมและพ่นยาฆา่แมลง ห้ามมีการปนเป˧˓ อนนํา˓ในแม่นํ˓าหรือแหล่งนํ˓าดืมˑ 
• ควรระวังไม่ให้เครืˑองบนิออกจากสายตาตลอดการปฏบัิติงาน และตรวจสอบสิงˑกดีขวางตลอดเวลา 
ระบบหลีกเลีˑยงสิˑงกีดขวางอัตโนมัติอาจไม่สามารถทาํงานได้หากไม่สามารถระบุสิˑงกีดขวางบางประเภท 
เช่น สายไฟทีมˑีวัสดพิุเศษ ขนาด รูปรา่ง และตําแหน่งทียˑากต่อการรับรู้ ในกรณีนี˓ควรควบคมุเครืˑองบิน
ด้วยตนเองทันที 
• ควรมีสัญญาณ GNSS ทีˑแข็งแกรง่และเสถียรตลอดการใช้งานเพˑือให้การทาํงานสําเร็จลุล่วง 
• ห้ามให้ผู้คน สตัว์ หรอืสิˑงกีดขวางใกล้กับใบพัดทีˑหมนุเนืˑองจากเป˞นอันตราย หา้มเข้าใกลใ้บพัดและ
มอเตอร์ทีกˑําลงัหมนุ หรือสมัผัสพวกมันด้วยวัตถุใด ๆ หา้มสวมเสื˓อผ้าทีˑหลวม เพราะอาจเป˞นอันตรายจาก
การติดพัน 
• ห้ามติดตั˓งหรอืถอดโมดูล หรือเสียบ/ดึงวงจรขณะเปˡดเครืˑอง 
• ควรชาร์จรีโมทคอนโทรลหรือเครืˑองบนิเมืˑอแบตเตอรีˑเหลือ 20% เพˑือลดความเสียˑงจากการเสืˑอมสภาพ
ของแบตเตอรีˑทีˑเกิดจากการชาร์จเกินหรือน้อยเกนิไป หากเครืˑองบินไม่ได้ใช้งาน ควรนําแบตเตอรีˑออกและ
เก็บทีˑ 50%-60% ของระดบัการชาร์จในทีˑแห้ง มอีากาศถ่ายเทดี และสะอาด 
• ควรนําแบตเตอรีˑออกจากเครืˑองบินและเก็บในทีˑปลอดภัยและเรียบเสมอก่อนการขนส่ง 
• เมืˑอเครืˑองบินไม่ได้ใช้งาน หรือในกรณีเก็บรักษาระยะยาวหรือการขนส่งระยะทางไกล โปรดถอดและล้าง
ถังนํา˓ยาออก และเก็บเครืˑองบินในทีˑเย็นและแห้ง 
• ควรเก็บผลิตภัณฑ์ให้หา่งจากความร้อนเพˑือป˔องกันความเสียหายต่อชิน˓ส่วนอิเล็กทรอนิกส์และส่วนอืˑน ๆ 
หรืออุบัติเหตุจากไฟไหม้ 
• ห้ามใชร่้างกายมนุษย์หรอืสตัว์ ไม่ว่าจะอยูใ่นท่าทีˑนิˑงหรือเคลืˑอนไหว รวมถึงวัตถอุันตรายอืˑน ๆ เปน˞
อุปสรรคในการทดลองระบบหลีกเลีˑยงสิงˑกีดขวาง 



• ห้ามใช้สว่นประกอบทีˑไม่ได้ผลิตโดย XAG เพราะอาจสง่ผลกระทบต่อความปลอดภัยและอายุการใชง้าน
ของเครือˑงบินอย่างรุนแรง 
• ห้ามปˡดอุปกรณ์สืˑอสารทีˑเชืˑอมต่อกับเครืˑองบินขณะบนิ ห้ามทําหรอืรับสายโทรศพัท์ระหว่างการใช้งาน 
ห้ามบินเครืˑองบนิหลังจากดืมˑแอลกอฮอล์หรือใช้ยา 
• เนืˑองจาก RTK และเครือข่าย 4G เป˞นสิˑงจําเป˞นสาํหรับการใช้งานเครืˑองบิน ผู้ใช้ควรมคีวามรู้เกีˑยวกับ
เครือขา่ยท้องถิˑนอย่างละเอียดเมืˑอซื˓อผลิตภัณฑ์ 
• เนืˑองจากการขาดขอ้มูลเครือข่ายมือถือจะทาํให้เครืˑองบินไม่สามารถเข้าถึงตําแหนง่แบบเรียลไทม์ได้ โปรด
มัˑนใจว่าคณุมีข้อมูลเพียงพอสาํหรบัการใช้งาน 

• ในเครืˑองบนิแต่ละเครือˑง, รีโมทคอนโทรลแบบสองมือ ARC3 Pro, ACS3 ControlStick และ ACS2 
ControlStick จะมีซมิการด์ เมืˑอผู้ใช้ซื˓อและเปˡดใช้งานชุดอุปกรณ์ทัง˓หมด XAG จะให้ข้อมลู 2GB ต่อ
บัญชี หากต้องการขอ้มูลเพˑิมเติม ผู้ใช้สามารถซื˓อได้ผ่านแอป "XAG One" - รายละเอียดอุปกรณ์ - 
ข้อมลูมือถือ หากซิมการ์ดไม่ได้ใช้งานเปน˞เวลาสองปˣ จะถูกยกเลิกโดยอตัโนมัติ 

 

สัญลักษณ์ความปลอดภยั 

 

 

 

 

อุปกรณ์ควมปอ̝งกัน    อ่านคู่มือก่อนใช้งาน          จุดสมดุล          สารเคมีอันตราย          

               ระวังโดนหนีบ                          ห้ามกด                            ผิวสัมผัสรอ้น 

   ทิศทางการหมุนของใบพัด 



บทนาํ 
โดรนการเกษตร XAG P100 Pro 2023 ("เครืˑองบนิ" หรือ "อากาศยาน" โดยย่อ) มาพร้อมกับโครงสรา้ง
พับได้ใหม่และการออกแบบทีˑเรียบง่าย แขง็แรง ถอดประกอบได้ง่าย และสามารถทาํงานได้หลาย ระบบ 
RevoSpray, RevoCast, RealTerra และเรดาร์ทีมˑีประสิทธิภาพสูงช่วยใหก้ารทําเกษตรกรรมมีความ
แม่นยาํและปลอดภัยมากขึน˓ เช่น การพ่นสารเคมทีีˑแมน่ยํา การกระจายอยา่งสมําˑเสมอ และการทาํแผนทีˑ
อัจฉริยะ ทาํให ้P100 Pro เป˞นเรือธงใหมใ่นวงการเกษตรอัจฉริยะทีมˑีความสามารถในการรับนํ˓าหนักได้มาก
และมีประสิทธิภาพสงู 

รายการสินค้า 
รายการด้านลา่งประกอบด้วยสามกล่อง ได้แก่ โครงเครืˑองบิน P100 Pro, ระบบ XAG RevoSpray P3 
และรีโมทคอนโทรล  
กรุณาตรวจสอบให้แนใ่จวา่ได้รับสนิคา้ทั˓งหมดตามรายการเมืˑอเปˡดกล่อง หากพบว่ามีสนิค้าใดขาดหายไป 
กรุณาติดต่อผู้จาํหนา่ยทนัที 

โดรน P100 Pro 

 

โดรน P100 Pro 

 

 

 

 



ถังฉีดพ่น 

 

ถังฉีดพ่น 

 

 

 

 

 

 

 



ส่วนประกอบหลัก 

 

 

ด้านหนา้           ด้านหลัง 

① ใบพัด ⑧ ขาโดรน ⑮ เรดาร์ภาคพ˓ืน 
② มอเตอร ์ ⑨ ช่องใส่แบตเตอรี ˑ ⑯ กล้องลา่ง 
③ ขาฉดีพ่น ⑩ ไฟสถานะ ⑰ กล่องสาํรองไฟ 
④ ตัวควบคมุความเรว็มอเตอร์ ⑪ ทีˑล็อคแขน ⑱ ท่อนํา˓ 
⑤ แขนโดรน ⑫ เสา RTK ⑲ ป̟ˏมท่อรีด 
⑥ คลิปล็อคถัง ⑬ เรดาร์หลีกเลีˑยงสิˑงกดีขวาง ⑳ สายต่อถงั 
⑦ ถังฉีดพ่น ⑭ กล้องหน้า  

 

 



เตรียมเครืˑองบิน 
ติดตั˓งระบบ RevoSpray 
① ติดตั˓งโครงเครืˑองบินกบัระบบ RevoSpray โดยการจับคู่รทูีˑอยู่ด้านล่างของโครงเครืˑองบินกับหวัน็อ
ตทีˑอยู่ด้านบนของระบบ RevoSpray 
② เปˡดขาลอ็กซ้ายและขวา (ข้างละขา) และยึดโครงเครือˑงบินกับระบบ RevoSpray ให้แนน่ 
③ เชืˑอมต่อสายเคเบิลของระบบพ่วงภาระของโครงเครืˑองบินกับระบบ RevoSpray และยึดสายเคเบลิเข้า
กับตัวจับสาย 

 

 

 

 



④ เชืˑอมต่อท่อของเหลวทัง˓สองเขา้กับปˏ˖ มของระบบ RevoSpray 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



กางแขนออก 
① คลายสายรัด (ใช้แขนซา้ยเป˞นตัวอยา่ง) 
② ปลดล็อกตัวล็อคของแขนหมายเลข 2 และหมายเลข 3 
③ กางแขนหมายเลข 3 และหมายเลข 2 ออก 
④ ล็อคตัวล็อคของแขนหมายเลข 2 และหมายเลข 3 

 



กางขาฉีดพ่น 

① หมุนปุ˳มทวนเข็มนาǢิกาเพˑือปลดล็อก; 
② กางบาร์ฉีดพ่นออกและหมุนปุ˳มตามเข็มนาǢิกาจนกระทัˑงแน่น. 

 

 

คลีˑใบพัด 
กางใบพัดทั˓ง 4 ตัวออกและตรวจสอบว่าโมเดลของใบพัด ซึˑงสามารถดูได้ระหว่างทีˑยึดและใบพัด ตรงกับ
ทีˑระบบุนแขนแตล่ะข้างหรือไม่ ใบพัด CW (หมุนตามเขม็นาǢิกา) ควรติดตั˓งบนแขนทีˑ 1 และ 3 ส่วนใบพัด 
CCW (หมุนทวนเขม็นาǢิกา) ควรติดตั˓งบนแขนทีˑ 2 และ 4. 

 

แขน 2 ใบพัด CCW  แขน 1 ใบพัด CW  

แขน 3 ใบพัด CW  แขน 4 ใบพัด CCW  



 
หมายเหตุ 

ใบพัด CW และใบพัด CCW ไม่สามารถนํามาสลับกันใช้ได้ มิฉะนัน˓อาจเกิดอุบัติเหตุได้ 

เตรียมแบตเตอรี ˑ
แบตเตอรีˑ B13960S และ B13970 Smart SuperCharge Battery ("แบตเตอรีˑ" สําหรับสั˓น) เทา่นัน˓ทีˑ
สามารถใช้กับโดรนเกษตร XAG P100 Pro 2023 ได้ คําแนะนําในคูม่ือผู้ใช้ฉบบันีจ˓ะใช้ B13970 เป˞น
ตัวอย่าง 

การเปˡด / ปlดแบตเตอรีˑ 

 เปดlแบตเตอรี:ˑ เมืˑอเชืˑอมตอ่กับตัวชาร์จหรืออุปกรณ์ ให้กดปุ˳มเปˡดคา้งไว้จนกวา่ดวงไฟแสดง
ระดับแบตเตอรีˑทั˓งหมดจะกระพริบพร้อมกนั จากนัน˓กดปุ˳มเปˡดค้างอีกครั˓งจนกวา่แบตเตอรีˑจะสง่
เสียงบี˖บและดวงไฟสถานะทั˓งหมดจะติดขึ˓น 

 ปดlแบตเตอรี:ˑ กดปุ˳มเปˡดคา้งไว้จนกว่าดวงไฟแสดงระดับแบตเตอรีˑทั˓งหมดจะกระพริบพร้อมกัน 
จากนัน˓กดปุม˳เปˡดคา้งอีกครั˓งจนกว่าแบตเตอรีˑจะสง่เสียงบี˖บและดวงไฟสถานะทั˓งหมดจะดับลง 

การชาร์จ 
ใช้ Auto SuperCharge Station หรือทีˑชารจ์เพˑือชารจ์ เมืˑอแบตเตอรีชˑารจ์เต็มแล้ว Auto 
SuperCharge Station หรือทีˑชาร์จจะหยดุการชาร์จและแบตเตอรีˑจะปlดการทํางาน 

การชาร์จด้วยทีˑชาร์จ 
CM13600 Charger 

 

 

 



การชาร์จด้วย Auto SuperCharge Station 
สถานชีารจ์ GC4000+ Auto SuperCharge 

 

 

หมายเหตุ 

การถอดแบตเตอรีˑระหว่างกระบวนการชาร์จ 
หากคุณต้องการถอดแบตเตอรีˑระหว่างกระบวนการชาร์จ กรุณาปˡดแบตเตอรีˑหรือ Auto 
SuperCharge Station ก่อน มิฉะนั˓น Auto SuperCharge Station อาจจะปlดการทํางาน
เนืˑองจากการป˔องกันแรงดันเกิน 

การระบายความร้อน 
แบตเตอรีˑควรแช่อยู่ในนํ˓าสะอาดทีˑไม่เป˞นสารกัดกรอ่นภายในระดับสูงสดุและตํˑาสุดทีˑกําหนดไว้เป˞น
เวลาไม่เกนิ 60 นาที ห้ามแช่แบตเตอรีˑทั˓งหมดในนํา˓ 

กรุณาถอดแบตเตอรีˑก่อนทีˑจะเทนํ˓าในถังทําความเย็น 

ก่อนการชาร์จ 
โปรดตรวจสอบให้แน่ใจวา่จุดสัมผัสพลังงานของแบตเตอรีˑสะอาดและแห้ง และตรวจสอบให้แน่ใจ
ว่าไม่มีวตัถุหรือของเหลวทีˑเป˞นโลหะเข้าไปในตัวเชืˑอมต่อของทีˑชาร์จหรือแบตเตอรี ˑ

หลีกเลีˑยงการกระเด็นของนํ˓าไปยังทีˑชาร์จหรือ Auto SuperCharge Station ขณะทําการชาร์จ 
มิฉะนั˓นอาจเกดิปˏญหาการขดัข้องหรือความเสยีหายกับทีˑชาร์จ, Auto SuperCharge Station 
หรือแบตเตอรีˑได ้

 

 



ติดต˓ังแบตเตอรีˑ 
ใส่แบตเตอรีˑลงในช่องแบตเตอรีˑจนได้ยนิเสียงคลกิ 

 

 

หมายเหตุ 

ก่อนติดตัง˓แบตเตอรี ˑ
โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าเครืˑองเชืˑอมต่อไฟฟา̝ของเครืˑองบินและเครืˑองเชืˑอมต่อแบตเตอรีˑสะอาด แห้ง 
และปราศจากวัตถุแปลกปลอมทีˑเป˞นโลหะหรือของเหลว 

ก่อนเปˡดเครืˑองแบตเตอรีˑ โปรดมัˑนใจว่าแบตเตอรีˑได้ถกูใส่เขา้ไปในช่องแบตเตอรีˑจนเต็มทีˑแล้ว มฉิะนั˓นอาจ
ทําให้เกิดอุบตัิเหตุขณะบนิได้ 

 

 

 

 



การเติมสาร 
หมุนฝาออกโดยหมุนทวนเข็มนาǢิกา เติมนํ˓าในถังจนเต็ม แล้วหมนุฝากลับให้แน่นโดยหมนุตามเข็ม
นาǢิกา 

 
มาตรการปอ̝งกันสําหรับการเตรียมสารเคมี 
ความปลอดภัยเป˞นสิˑงสาํคญัสงูสุดในการเตรียมสารเคมี ดังนั˓นโปรดปฏิบัติตามคําแนะนําต่อไปนี˓อย่าง
เคร่งครัด 
① สวมเสื˓อแขนยาว กางเกงขายาว หนา้กาก แวน่ตา และถุงมือยาง และอยู่ในทีทˑีˑมีลมพัดมา มีอากาศ
ถ่ายเท และร่มเงาในขณะทีˑเตรียมสารเคม ี
② ตรวจสอบและเปลีˑยนเสือ˓แขนยาว กางเกงขายาว หน้ากาก แวน่ตา และถุงมือยางทนัทีหากมกีารสกึ
หรอ 
③ ห้ามสูบบุหรีˑ ทานอาหาร หรือดืˑมเครืˑองดืˑมเมือˑพ่นสารเคมี หากท่อหรือหัวฉีดตัน ให้ใช้วัตถุออ่นหรือใช้
นํ˓าสะอาดในการทําความสะอาด ห้ามเป˳าออกด้วยปาก 
④ หากสารเคมีเข้าตา ให้ลา้งตาทนัทีด้วยนํา˓สะอาดจาํนวนมาก หากมีอาการเชน่ ปวดหัว คลืนˑไส้ หรอื
อาเจียน ใหห้ยุดการทาํงาน ถอดชุดป˔องกันออกและไปพบแพทยท์ีˑโรงพยาบาลใกล้เคียงพรอ้มกับบรรจุ
ภัณฑข์องสารเคมทีีˑใช ้
⑤ เมืˑอเสร็จสิ˓นการปฏิบัติงาน ให้ล้างมือด้วยสบู่และอาบนํ˓าทําความสะอาดร่างกายทั˓งหมด 
⑥ แช่และลา้งอุปกรณ์ป˔องกันของคณุด้วยนํ˓าสบู ่
⑦ ภาชนะและบรรจภุณัฑ์ของสารเคมีต้องเก็บใหเ้รียบร้อยเพˑือการกาํจัดอย่างถูกต้อง ห้ามทิ˓งในร่องนํ˓า 
บ่อ หรือพ˓ืนทีทˑีˑมีคนและสตัว์อยู่ เพราะอาจทําให้เกิดอันตรายจากสารเคมี การเกดิพิษ หรือมลพิษทาง
สิˑงแวดล้อม 

 



คําเตือนการเตรยีมสารเคมี 
• ปฏิบัติตามคาํแนะนาํด้านความปลอดภยัจากผู้ผลิตในการจัดการสารเคมี 
• ในระหว่างการใช้งาน การป˔องกันเครืˑองบนิไม่แพ้การป˔องกันตวัเอง หลกีเลีˑยงการให้สารเคมีเข้าไปใน
แผงวงจรขณะติดตัง˓หรือถอดถังนํา˓ยา ซึˑงอาจทําให้เกดิการลดัวงจรและทําให้เครือˑงบินเสียหาย พยายาม
หลีกเลีˑยงการทํางานผิดพลาดให้นอ้ยทีˑสุด 
• เตรียมสารเคมีโดยใช้นํ˓าสะอาด เนืˑองจากนํ˓าสกปรกหรอืนํ˓าขุ่นอาจลดประสทิธิภาพในการกระจาย การยึด
เกาะ และการซมึซาบของสารเคมีในนํ˓า ซึˑงจะทําใหส้ารเคมีตกตะกอนและลดประสิทธภิาพ 
• สิˑงปนเป˧˓ อนในนํา˓อาจทําลายสว่นประกอบทีˑสําคัญของสารเคมี ทําใหส้ารเคมีมีประสิทธิภาพนอ้ยลง 
• หลังจากเตมินํา˓สะอาดแล้ว ใหค้นผสมสารให้เข้ากันดีเพˑือให้สารเคมลีะลายเต็มทีˑและมีตะกอนน้อยลง ซึˑงจะ
ทําให้สารเคมมีีประสิทธภิาพมากขึ˓น หา้มใชน้ํ˓าอุน่ เพราะสารเคมีอาจตกตะกอนและเปลีˑยนเป˞นผลึกเมืˑอ
อุณหภมูขิองนํา˓ลดลง 

อาการพิษจากสารเคมีและการตอบสนองฉุกเฉนิ 
อาการ: วิงเวียนศีรษะ, ปวดหัว, คลืˑนไส,้ อาเจียน, เหงืˑอออกมาก, แน่นหน้าอก, มองเห็นไมช่ัด, อ่อนแรง, 
หายใจไม่สะดวก, หัวใจเต้นเร็ว, หรือแม้กระทังˑกลัน˓ปˏสสาวะไม่อยู่, ตาพร่า เป˞นต้น 
การตอบสนองฉุกเฉนิ: หากกลืนสารพิษ ห้ามกระตุ้นใหอ้าเจียนทันท ีให้นาํผู้ป˳วยสง่โรงพยาบาลโดยด่วน
พร้อมกับฉลากของสารเคมี 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



วิธีใช้โดรน 
ดาวน์โหลดแอพพลิเคชันˑ XAG One 

 

 

 

ผู้ใช้ระบบ Android สามารถสแกน QR Code ข้างตน้เพˑือดาวน์โหลด/ติดต˓ังแอป "XAG One" 
ผู้ใช้ระบบ iOS สามารถคน้หา "XAG One" ใน App Store เพˑือดาวน์โหลดและติดต˓ัง 

 

เพˑิมอปุกรณ ์

 
เพˑิมเครˑืองบิน 
สําหรับการใชง้านครั˓งแรก คณุต้องเพˑิมเครˑืองบินในแอป "XAG One" โดยทําตามขัน˓ตอนดา้นล่างนี ˓

1. เปˡดแอป "XAG One", กรอกหมายเลขโทรศัพท์เพˑือสมัครบัญชแีละเข้าสู่ระบบ 
2. ในหนา้จอ "Field" ให้แตะทีˑ ⊕ มมุขวาบน แล้วเลอืก "Add a Device" (หรือแตะทีˑ "Me" - 

"Device" - "⊕" เพˑือเพˑิมอปุกรณ์) 
3. สแกน QR Code บนแผ่นป̝ายของเครืˑองบิน หรือกรอกหมายเลขซีเรียลของเครˑืองบิน 
4. ต˓ังชืˑออุปกรณแ์ล้วแตะ "Next" 
5. แตะทีˑ "View Device Details" 
6. ในหนา้จอ "Device Details" ให้ค้นหาหมายเลข "Set as operation device" เพˑือกาํหนด

เครืˑองบินนี˓เป˞นอุปกรณท์ีˑใชง้านและเพˑิมรีโมตคอนโทรลเลอร์ หลังจากเพˑิมรีโมตคอนโทรลเลอร์
แล้ว คณุสามารถใช้รีโมตคอนโทรลเลอรใ์นการทําแผนทีˑสนามได้ โดยทาํตามขัน˓ตอนดังนี ˓

7. เปˡดแอป "XAG One", และแตะทีˑ "Me" - "Device" - "⊕" 
8. สแกน QR Code ของรโีมตคอนโทรลเลอร์ หรือกรอกหมายเลขซีเรียลเพˑือเพˑิม 
9. ต˓ังรีโมตคอนโทรลเลอร์ให้อยู่ในโหมดการเพˑิม โดยทําตามขั˓นตอนในหน้าแอป 
10. ต˓ังชืˑออุปกรณแ์ล้วแตะ "OK" เชืˑอมต่อรีโมตคอนโทรลเลอร์เพˑือทําการบินเครืˑองบินด้วยรีโมต

คอนโทรลเลอร์ คุณต้องเชือˑมต่อรีโมตคอนโทรลเลอร์ทีˑเพˑิมแล้ว โดยทําตามขั˓นตอนด้านลา่งนี ˓
11. เข้าสู่หนา้ "Device" และแตะทีˑเครˑืองบินทีˑต้องการเชืˑอมต่อกับรีโมตคอนโทรลเลอร์ 
12. ในหนา้ "Device Details" - "General" เลือก "Link Remote Controller" 



13. เลือกรีโมตคอนโทรลเลอร์ทีจˑะเชืˑอมต่อแลว้แตะ "Link" หลังจากนั˓นคณุก็สามารถใชง้านได้ 

 

 

หมายเหตุ 

ก่อนการเพˑิมอุปกรณ์ กรุณานําเครืˑองบินไปยังสถานทีทˑีˑโลง่และไมม่ีสˑิงกีดขวาง และเปlดเครˑืองบินให้พร้อม
ใช้งาน ตรวจสอบให้แน่ใจวา่ได้เปˡดใช้งานบริการตําแหนง่ของโทรศัพท์ของคณุ และแอป "XAG One" มี
สิทธ̨ิในการเขา้ถงึตําแหน่ง 
หากคณุได้เพˑิมเครˑืองบินไปแล้ว คณุจะต้องต˓ังคา่อุปกรณ์ทีใˑช้งานโดยการแตะทีˑเครืˑองบินใน "Me" - 
"Device" 

 

APP UI 

 
หน้าหลักของแอพ 

 

เพˑิม รายการ 

ตําแหน่งโทรศัพท์ 

เลเยอ ์

ไปทีˑโดรน 

ไปทีˑโทรศัพท์ 

การวัดระยะ 

ตําแหน่งโดรน 

แปลง 

ดําเนินการ 

ของฉัน 



รายการ : ดูรายการอุปกรณ,์ รายการแปลง, และรายการแผนทีˑ HD 
ตาํแหนง่โทรศัพท์ : ตําแหนง่ปˏจจุบนัของผู้ใช้ 
แปลง : แตะเพˑือเข้าสู่หนา้แปลง 
เพˑิม : แตะเพˑือดู สร้างสนาม, สร้างกลุ่มสนาม, สร้างแผนทีˑ HD, นําเขา้ข้อมลู, เพˑิมอุปกรณ,์ และฟเxจอร์
อืˑนๆ 

เลเยอร์ : แตะเพˑือสลับโหมดแผนที ˑ
ตาํแหง่โดรน: เขา้ถงึตําแหน่งปˏจจุบนัของเครืˑองบิน 
ตดิตามผู้ใช้ : เขา้ถงึตําแหนง่ปˏจจุบันของผู้ใช้ 
การวัดระยะ : แตะเพˑือวดัระยะทางบนแผนที ˑ
ตาํแหนง่โดรน : ตําแหนง่ปจˏจุบนัของเครˑืองบิน 
การดําเนินการ : แตะเพˑือเขา้สู่หน้าการดําเนนิการ 
ของฉัน : แตะเพˑือเขา้สู่หนา้ผู้ใช้ (ของฉัน) 

หน้าดําเนนิการ 

 

 

 

ประมาณการปริมาณสาร 

ปริมาณการพ่นทีˑประมาณการ 

ยกเลิก 

พ˓ืนทˑีการดําเนินงานทีˑประมาณการ 

การตั˓งค่าการพ่น 

เรˑิมการดําเนินงาน 



พ˓ืนทีˑการดําเนนิงานทีˑประมาณการ : พ˓ืนทีˑสนามสําหรับการพ่น 

การต˓ังค่าการพ่น : แตะเพˑือกําหนดพารามิเตอร์การพ่น 

เรˑิมการดําเนินงาน : แตะเพˑือเริˑมการดําเนนิงาน 

ยกเลิก : ยกเลิกการดําเนนิงาน 

การต˓ังค่าเสน้ทาง : แตะเพˑือกําหนดพารามิเตอร์เส้นทาง 

ปริมาณการพ่นทีˑประมาณการ : ปริมาณสําหรับการดําเนินงานการพ่น 

 

รายละเอียดอุปกรณ ์

แตะทีˑ "ของฉัน" - "อุปกรณ"์ - "เลือกเครˑืองบิน" เพˑือดูรายละเอยีดอุปกรณ์ของเครˑืองบิน 
• แตะเพˑือเข้าสู่หน้า "General" เพˑือเชืˑอมต่อรีโมตคอนโทรลเลอร์, แบ่งปˏนอุปกรณ,์ อัปเดตเฟร์lมแวร์, ดู
ข้อมลู และให้บริการการรับประกันความปลอดภยั 
• แตะเพˑือเข้าสู่หน้า "Communication System" เพˑือดูสถานะการเชือˑมต่อปˏจจุบันและการต˓ังคา่ผู้
ให้บรกิาร 
• แตะเพˑือเข้าสู่หน้า "Positioning System" เพˑือดูสถานะการระบุตําแหน่ง RTK, สถานฐีาน RTK ทีˑ
เชืˑอมต่อ, จํานวนดาวเทียมทีˑเชืˑอมต่อในปˏจจุบนั, ความแม่นยําในการระบุตําแหนง่, ความแมน่ยําในการหัน
หน้า และเปลีˑยนโหมดการระบุตําแหน่ง 
• แตะเพˑือเข้าสู่หน้า "Battery System" เพˑือดูระดับแบตเตอรีˑ, แรงดันไฟฟา̝ปˏจจุบนั/กระแสไฟฟา̝, 
อุณหภมูิแบตเตอรˑี, แรงดันเซลล,์ จํานวนรอบการใชง้าน ฯลฯ 
• แตะเพˑือเข้าสู่หน้า "Spraying System" เพˑือระบายนํา˓ในท่อ, เริˑมการทดสอบการพ่นด้วยมือและการสอบ
เทียบปกติ, และดูปริมาณทีˑเหลือ, อัตราการพ่น และข้อมูลอืˑนๆ 
• แตะเพˑือตรวจสอบสถานะการทาํงานของมอเตอร์ทัง˓สˑีตัวในระบบขับเคลืˑอนและเริˑมการทดสอบ "ทดสอบ
รอบเดินเบา" และ "ทดสอบบนิขึน˓" 
• แตะเพˑือเข้าสู่หน้า "Sensing System" เพˑือตรวจสอบสถานะการทาํงานของ "Radar Terrain 
Following", "Radar Obstacle Avoiding" และ "Night Vision Mode" 

 

อัปเดตเฟร์lมแวร์ 
ก่อนใช้งานอุปกรณ ์หากหนา้แรกแสดงข้อความ "New firmware available" โปรดอัปเดตเฟร์lมแวร์เป˞น
เวอร์ชันล่าสุด 

1. เปˡดแอป "XAG One" และแตะทีˑ "New firmware available" เพˑือเข้าสู่หนา้การอัปเดตเฟร์lม
แวร์ 

2. แตะทีˑ "Download and update" หลังจากเฟร์lมแวร์ได้รับการอัปเดตแล้ว แตะที ˑ"Complete" 
เพˑือกลับไปทีˑหนา้การอัปเดตเฟร์lมแวร์ และตรวจสอบว่าเฟร์lมแวร์ได้อัปเดตเป˞นเวอร์ชันลา่สุดหรือ
ยัง หากยังไม่เสร็จสมบูรณ ์โปรดอัปเดตอีกครัง˓จนกว่าอัปเดตจะเสรจ็ส˓ิน 



สร้างสนาม 
ก่อนเริˑมการดําเนนิการแบบอัตโนมัติ คุณจะต้องสรา้งสนามในสามวิธี - แตะเพˑือทาํเครˑืองหมาย, ทํา
เครˑืองหมายดว้ยรีโมตคอนโทรลเลอร์, และบินไปทําเครˑืองหมาย ซˑึงจะอธิบายไว้ดา้นล่างนี ˓

แตะเพˑือทาํเครˑืองหมาย 
"แตะเพˑือทําเครˑืองหมาย" รวมถึงการทําเครˑืองหมายบนแผนทีˑ HD และการทาํเครือˑงหมายบนแผนทีˑ
ดาวเทียม (คาํแนะนํานี˓จะอธบิายสําหรับการทําเครˑืองหมายบนแผนทีˑ HD และขั˓นตอนจะเหมือนกนัสําหรับ
การทาํเครืˑองหมายบนแผนทีˑดาวเทยีม) แผนทีˑ HD สามารถได้รับจากการสํารวจทางอากาศโดยใช้ 
RealTerra หรือการนําเข้าแผนทีˑ HD จากเครˑืองบินสํารวจทางอากาศ ซˑึงจะอธิบายไว้ด้านลา่ง 

การสํารวจทางอากาศโดยใช้ RealTerra 

1. เปˡดแอป "XAG One" ในหน้าจอ "Field" แตะทีˑมุมขวาบนและเลือก "Create HD Map" 
2. เลือกประเภทการสํารวจทางอากาศ (แนะนาํให้เลือก "Plain Mode" สําหรับการสํารวจสนามเพˑือ

สร้างแผนทีˑ HD 2D และเลือก "Mountain Mode" สําหรับการสํารวจภูเขาเพˑือสร้างแผนทีˑ HD 
3D) แตะทีˑแผนทีˑเพˑือทาํเครˑืองหมายจุดขอบเขตของพ˓ืนทีˑทีˑต้องการสํารวจทางอากาศ หลงัจากทาํ
เครืˑองหมายทัง˓หมดแล้ว ระบบจะสร้างพ˓ืนทีกˑารสํารวจทางอากาศโดยอัตโนมัติเมืˑอแตะทีˑจุดเริˑมตน้ 
จากนัน˓แตะทีˑ "Next" ทีˑมุมขวาบน 

3. ต˓ังชืˑอแผนทีˑ HD และแตะทีˑ "Save" จากนั˓นระบบจะวางแผนเส้นทางโดยอัตโนมัต ิ
4. แตะทีˑ "Start Aerial Survey" ตรวจสอบให้แนใ่จว่าไมม่ีใครอยู่ภายในระยะ 10 เมตรรอบ

เครืˑองบิน จากนั˓นเลือˑนเพˑือบินขึน˓ หลังจากการทดสอบระบบเสร็จส˓ิน เครˑืองบินจะบินขึน˓อัตโนมติั
สําหรับการสํารวจทางอากาศและจะกลับหลังจากเสร็จส˓ินการสํารวจ 

เพˑิมเติม 
• แตะทีˑ "Settings" เพˑือเลอืกประเภทการสํารวจทางอากาศอกีคร˓ังและเปˡด/ปˡดฟงˏก์ชันการหลบหลกีสˑิง
กีดขวางอัตโนมัติ (Auto Obstacle Avoidance) และการตามตดิภูมิประเทศ (Terrain Following) 
ตามความจาํเปน˞ 
• ในระหว่างการสํารวจทางอากาศ, แตะทีˑ "Hover" เพˑือให้เครˑืองบินลอยอยู่ทีˑตําแหน่งปˏจจุบนั แตะทีˑ 
"More" แล้วเลือก "Land" เครˑืองบินจะลงจอดทีˑตําแหน่งปˏจจุบนั หากแตะทีˑ "Return" เครˑืองบินจะหยุด
การถา่ยภาพและกลับไปยังจุดทีˑเริˑมตน้ 

หมายเหตุ 

การสํารวจทางอากาศด้วย RealTerra จําเป˞นตอ้งเปลียˑนส่วนภาระของ RealTerra โปรดอ้างอิงจาก
คู่มือ "XAG RealTerra® 2 Instructions" เพˑือทาํการติดต˓ัง RealTerra 
ก่อนการสํารวจทางอากาศ โปรดตรวจสอบให้แน่ใจว่าไม่มีสˑิงกดีขวาง เชน่ สายไฟแรงสูง อยู่ภายใน
เส้นทางการบิน 
โปรด อย่าปดlเครืˑองบินและ RealTerra ในระหว่างทีˑกาํลังประมวลผลแผนทีˑ HD 

 

 



นําเข้าแผนทีˑ HD 

1. เปˡดแอป "XAG One" ในหน้าจอ "Field" แตะทีˑมุมขวาบนแล้วเลือก "Import Data" 
2. เลือกแผนทีˑ HD ทีˑจะนําเข้า, ดูข้อความแจ้งเตือนการนาํเข้าและแตะทีˑ "Continue" - "Import" 

เพˑือนาํเข้าแผนทีˑ HD ทีˑสร้างจากการสํารวจทางอากาศ 

การทําเครˑืองหมายบนแผนทีˑ HD 
แผนทีˑ HD ทีˑสร้างหรือทีˑนาํเข้ามาแล้วสามารถทาํเครˑืองหมายจุดได้โดยการแตะทีˑแผนทีˑเพˑือสร้างสนาม
สําหรับการดําเนนิการ 

1. เปˡดแอป "XAG One" ในหน้าจอ "Field" แตะทีˑมุมขวาบนแล้วเลือก "Create a Field" 
2. แตะทีˑแผนทีˑเพˑือทาํเครˑืองหมายจุดขอบเขตของสนาม (แตะทีˑจุดเพˑือทําเครˑืองหมาย/ยกเลิกการทํา

เครืˑองหมาย/ทําเครˑืองหมายใหม่) หลังจากทําเครืˑองหมายทุกจุดแลว้ ให้แตะทีˑจุดเริˑมต้น ระบบจะ
สร้างสนามโดยอตัโนมัติ 

3. แตะทีˑเพˑือเลือก "Obstacle" หรือ "Non-operating Area" และแตะเพˑือทาํเครˑืองหมายจุด
ขอบเขตของอุปสรรคหรือพ˓ืนทีˑทีˑไม่ใช้งาน 

4. หลังจากทาํเครˑืองหมายพ˓ืนทีˑการดําเนนิการแล้ว ให้แตะทีˑ "Complete" ทีˑมมุขวาบน 
5. กรอกข้อมลูสนามและแตะที ˑ"Complete" เพˑือบันทกึสนาม 

ทําเครืˑองหมายด้วยรีโมตคอนโทรลเลอร์ 
การทาํเครืˑองหมายด้วยรีโมตคอนโทรลเลอร์สามารถทาํได้โดยใช้ ASC3 ControlStick หรือ ARC3 Pro 
Two-handed Remote Controller คําแนะนาํในทีˑนีจ˓ะอธิบายสําหรบัการใช้ ARC3 Pro Two-handed 
Remote Controller 

1. เปˡดฝาปlด USB-C ทีˑด้านบนของ ARC3 Pro, เสียบโมดูล RTK ลงไปและวางโทรศัพทบ์นทีˑวาง
โทรศัพท์หลังจากติดต˓ังโมดูล RTK 

2. เปˡดแอป "XAG One" ในหน้าจอ "Field" แตะทีˑมุมขวาบนแล้วเลือก "Create a Field" แตะทีˑมุม
ขวาล่างเพˑือเลือก ARC3 Pro สําหรบัการทาํแผนที ˑ

3. กดป˳ุม Fn ค้างเพˑือเข้าสู่โหมดการทําแผนทีˑ (เสียงบuzzer จะส่งเสียงสองครัง˓ และไฟแสดง
สถานะทีˑสˑีจะติดสีเขียว) ถือ ARC3 Pro และเดินไปยังขอบเขตของสนามทีˑต้องการทําเครือˑงหมาย 
กดป˳ุม "L1" เพˑือทําเครˑืองหมายจุดขอบเขตของสนาม หลงัจากทาํเครืˑองหมายทุกจุดแลว้ ให้แตะทีˑ
จุดเริˑมต้น ระบบจะสร้างสนามโดยอัตโนมัต ิ

4. เลือก "Obstacle"/"Non-operating Area" ถือ ARC3 Pro และเดินไปรอบๆ อปุสรรค/พ˓ืนทีˑทีˑ
ไม่ใช้งาน กดปุ˳ม "L1" (กดป˳ุม "L2" เพˑือยกเลิกการทาํเครˑืองหมายจุด) เพˑือทาํเครˑืองหมายจุด
ขอบเขตของอุปสรรคหรือพ˓ืนทีˑทีˑไม่ใช้งาน 

5. หลังจากทาํแผนทีพ˓ืˑนทีˑการดําเนินการแล้ว ให้แตะทีˑ "OK" ทีˑมุมขวาบน (หรือกดป˳ุม "L1" ค้างไว้) 
6. กรอกข้อมลูสนามและแตะที ˑ"Complete" เพˑือบันทกึสนาม 

บินไปทาํเครˑืองหมาย 
บินไปทําเครˑืองหมายสามารถทําได้เฉพาะสําหรับการสร้างสนามโดยการบังคับเครˑืองบินด้วย ARC3 Pro 
ขั˓นตอนมีดงันี ˓



1. เปˡดแอป "XAG One" ในหน้าจอ "Field" แตะทีˑมุมขวาบนแล้วเลือก "Create a Field" เลือกทีˑ
มุมขวาล่างเพˑือเลือกเครˑืองบินสําหรับการทําแผนที ˑ

2. บินเครˑืองบินไปยังสนามทีˑต้องการทําเครืˑองหมาย แตะทีˑมุมมอง PSL บนหน้าจอโทรศัพท์เพˑือสลับ
ไปยังมุมมอง PSL แนวตั˓ง กดป˳ุม "L1" เพˑือทําเครˑืองหมายจุดขอบเขตของสนาม จากนั˓นบิน
เครืˑองบินไปยังจุดขอบเขตอืˑนๆ และทาํเครˑืองหมาย หลังจากทาํเครˑืองหมายทุกจดุแลว้ ให้แตะทีˑ 
"Auto Closing" บนแอป ระบบจะสร้างสนามโดยอัตโนมัติ 

3. เลือก "Obstacle"/"Non-operating Area" บินเครˑืองบินไปรอบๆ อุปสรรค/พ˓ืนทีˑทีˑไมใ่ชง้าน 
กดป˳ุม "L1" (กดป˳ุม "L2" เพˑือยกเลกิการทาํเครˑืองหมายจุด) เพˑือทาํเครˑืองหมายจดุขอบเขตของ
อุปสรรคหรือพ˓ืนทีˑทีˑไมใ่ช้งาน 

4. หลังจากทาํแผนทีพ˓ืˑนทีˑการดําเนินการแล้ว ให้แตะทีˑ "OK" ทีˑมุมขวาบน 
5. กรอกข้อมลูสนามและแตะที ˑ"Complete" เพˑือบันทกึสนาม 
6. ควบคมุเครืˑองบินให้บินไปยังพ˓ืนทีˑปลอดภยัแล้วลงจอด หรือกดปุ˳ม Stop และ Fn ค้างไว้เพˑือให้

เครืˑองบินกลับ 

จัดการแปลง 
หลังจากสร้างแปลงแล้ว คณุสามารถแก้ไขสนามหรือสร้างเส้นทาง/เส้นทางทีกˑําหนดเองได้โดยใชฟ้งˏก์ชนั 
"จัดการแปลง" 

แก้ไขสนาม 
คุณสามารถใช้ฟงˏก์ชนั Edit Fields เพˑือแก้ไขแผนทีˑสนามทีˑบันทึกโดยใช้แผนทีˑ HD 

1. เปˡดแอป "XAG One" ในหน้าจอ "Field" แตะทีˑมุมซ้ายบน เลอืกสนามทีˑต้องการแก้ไขและแตะทีˑ 
"Manage Fields" 

2. แตะทีˑ "Edit Fields" และลากจุดขอบเขตเพˑือปรับตาํแหน่ง เลือกขอบเขตของสนามทีˑต้องการเพˑิม
จุดและแตะทีˑเพˑือสร้างจดุขอบเขต เลือกจุดขอบเขตแลว้แตะทีˑ "Delete" เพˑือลบจดุนั˓น 

3. แตะและเลอืก "Obstacle" หรือ "Non-operating Area" ลากจุดขอบเขตของอปุสรรค/พ˓ืนทีˑทีˑ
ไม่ใช้งานเพˑือปรับขอบเขต เลือกขอบเขตทีˑต้องการเพˑิมจุดและแตะทีˑเพˑือสร้างจดุขอบเขต แตะทีˑ
กลางของอปุสรรค/พ˓ืนทีทˑีˑไม่ใช้งานแล้วแตะทีˑ "Delete" เพˑือลบอุปสรรค/พ˓ืนทีˑทีˑไม่ใช้งาน 

4. หลังจากแก้ไขแล้ว เลอืกวิธกีารบันทึกเพˑือเสร็จส˓ินการแก้ไขสนาม 

สร้างเสน้ทางแบบชัตเทิล/เส้นทางทีˑกําหนดเอง 
หลังจากทาํแผนทีˑสนามแล้ว คุณสามารถสร้างเส้นทางแบบชัตเทิล/เส้นทางทีกˑําหนดเองโดยใช้ฟงˏก์ชนั 
Manage Fields เพˑือให้เหมาะสมกบัการดาํเนนิงานในสถานการณ์ต่างๆ 

1. เปˡดแอป "XAG One" ในหน้าจอ "Field" แตะทีˑมุมซ้ายบน เลอืกสนามทีˑต้องการแก้ไขและแตะทีˑ 
"Manage Fields" 

2. แตะทีˑ "Route" ในแถบเมน ูจากนัน˓แตะทีˑ "Create" ทีˑมมุขวาบนและเลือกประเภทเส้นทาง 
3. เลือก "Shuttle Route" และระบบจะวางแผนเส้นทางชัตเทิลโดยอัตโนมัต ิคณุสามารถปรบั

ทิศทางเส้นทาง, ระยะห่างของเส้นทาง, ระยะห่างปลอดภัยของขอบเขตและระยะห่างปลอดภัยจาก
อุปสรรคได้ตามต้องการ เลอืก "Customized Route" และผู้ใช้สามารถวางแผนเส้นทางตามทีˑ
ต้องการ แตะทีˑหนา้จอหรือใช้เพˑือเพˑิมจุด 



เพˑิมจุดสองจดุเพˑือสร้างเส้นทางหนึˑงช่วง เชืˑอมต่อจุดหลายๆ จดุและเครืˑองบินจะปฏบิัติการตาม
เส้นทางนี ˓

4. แตะทีˑ "Complete" ทีˑมุมขวาบน, กรอกชืˑอเส้นทางและแตะทีˑ "OK" เพˑือบันทึกเส้นทาง 
5. หมายเหตุ 

 

หมายเหตุ 

เส้นทางทีˑมีประเภทและพารามิเตอร์ต่างกนัสามารถสร้างได้ในสนามเดียวกัน และผู้ใช้สามารถเลือกเส้นทาง
ทีˑเหมาะสมสําหรบัการปฏบิัติการบิน 

 

การจัดตาํแหน่งสนาม 
ในสนามทีˑสร้างขึ˓นจากการทาํเครืˑองหมายดว้ยรีโมตคอนโทรลเลอร์และการบินไปทาํเครˑืองหมาย คณุ
สามารถใช้ฟงˏก์ชนั Field Alignment เพˑือจัดตําแหน่งของสนามและเครˑืองบินให้ตรงกันเพˑือเพˑิมความ
แมน่ยําในการปฏิบัตกิาร 

การจัดตาํแหน่งในโหมดอัตโนมัติ 

1. เปˡดแอป "XAG One" และแตะทีˑ "Operation" ในหนา้จอ "Field" 
2. แตะทีˑ "Select Fields" และเลือกสนามทีˑต้องการใชง้านบนแผนทีˑ หลงัจากเลือกสนามแลว้ ให้ย้าย

เครืˑองบินไปยังขอบเขตของสนามทีˑเลือก 
3. แตะทีˑ "Alignment" บนแผนทีˑและหนา้การต˓ังค่าจะปรากฏข˓ึน แตะทีจˑุดขอบเขตทีˑใกล้กบัเครือˑงบิน

ทีˑสุดและปรบัจุดขอบเขตเพˑือให้ไปทีˑตําแหน่งปˏจจุบันของเครืˑองบินในหน้า Alignment (หรือจะ
ลากจุดขอบเขตไปทีˑตําแหนง่ของเครˑืองบินโดยตรง) แตะทีˑ "Align with aircraft's current 
position" และหนา้ของแอปจะแสดง "Aligned" เพˑือบ่งชี˓ว่าการจัดตําแหน่งสนามเสร็จสมบูรณ ์

การจัดตาํแหน่งด้วยรโีมตคอนโทรลเลอร์ 

1. เปˡดแอป "XAG One" และแตะทีˑ "Operation" ในหนา้จอ "Field" 
2. แตะทีˑ "Select Fields" และเลือกสนามทีˑต้องการใชง้านบนแผนทีˑ หลงัจากเลือกสนามแลว้ ให้เรˑิม

เครืˑองบินและควบคมุเครืˑองบินให้บินไปยังจุดขอบเขตของสนาม 
3. แตะทีˑ "Alignment" บนแผนทีˑและหนา้การต˓ังค่าจะปรากฏข˓ึน 
4. แตะทีˑ "Align with aircraft's current position" และหน้าของแอปจะแสดง "Aligned" เพˑือ

บ่งชี˓ว่าการจัดตําแหน่งสนามเสร็จสมบูรณ ์

เรˑิมการปฏิบตัิการ 
หลังจากสร้างสนามแลว้ ให้เรˑิมเครˑืองบินเพˑือการปฏิบัติการบินอัตโนมติั 

1. เปˡดแอป "XAG One" และแตะทีˑ "Operation" ในหนา้จอ "Field" 



2. แตะทีˑ "Select Fields" และเลือกสนามทีˑต้องการใชง้านบนแผนทีˑ หลงัจากเลือกสนามแลว้ ข้อมลู
การปฏิบัติการจะปรากฏในแถบเมนู คุณสามารถต˓ังค่าการพ่นสารและการต˓ังคา่เส้นทางตามทีˑ
ต้องการ 

3. แตะทีˑ "Start Operation" ตรวจสอบให้แน่ใจว่าไมม่ีใครอยู่ภายในระยะ 10 เมตรจากเครืˑองบิน 
และเลืˑอนนิ˓วไปทางขวาเพˑือยืนยันการบิน หลังจากการทดสอบอัตโนมัตเิสร็จส˓ิน เครืˑองบินจะบินขึน˓
เองและเริˑมการพ่นสาร 

การต˓ังค่าการพ่นสาร 
• แตะทีˑ "Spraying Settings" ในแถบเมนขูองหนา้การปฏิบัติการ และลากปุม˳ปรับเพˑือกาํหนดปริมาณการ
พ่นและขนาดหยดฝอย 
• เริˑม "Prescription Map Operation" และระบบจะสร้างแผนทีˑการสˑังการโดยอัตโนมัติเพˑือการ
ปฏิบตัิการทีˑแม่นยาํยˑิงขึ˓น 
• แตะทีˑ "Change segment for operation" เพˑือเลือกว่าจะเรˑิมพ่นเมืˑอเปลีˑยนชว่งหรือไม ่

การต˓ังค่าเสน้ทาง 
• แตะทีˑ "Route Settings" ในแถบเมนขูองหนา้การปฏบิัติการ และเลือก "Entry/Exit Routes" เพˑือ
กําหนดความสูงการบินและความเร็ว เปlด/ปˡดฟงˏกช์ัน "ใช้การวางแผนจดุปลอดภยั" และ "ต˓ังคา่เส้นทาง
กลับเสรมิ" 
• แตะทีˑชืˑอเส้นทางเพˑือเลือกและเปลีˑยนเส้นทาง 
• เลือก "Operation Route" เพˑือกาํหนดความสูงการบิน, ความเร็วการบิน, ทิศทางเส้นทาง, ระยะห่าง
ของเส้นทาง, ระยะห่างปลอดภัยของขอบเขต และระยะห่างปลอดภัยจากอุปสรรค 
• เลือก "Advanced Settings" เพˑือเปˡด/ปˡดการตามแนวพ˓ืนดินด้วยเรดาร์, การหลบหลีกอุปสรรคด้วย
เรดาร์, การปรับเส้นทางอัตโนมัติของการบินต่อเนืˑองทีจˑุดเชืˑอมต่อ และการปฏิบัติการเส้นทาง 3D 
• แตะทีˑ "Operation Area" เพˑือปรับปุ˳มการปรับการตัง˓ค่าเส้นทางการทํางานแบบชตัเทิลและเปˡด/ปˡด
โหมดขอบเขต 

เพˑิมเติม 
• ระหว่างการบิน แตะที ˑ"Hover" เครˑืองบินจะโฉบทีˑตําแหน่งปˏจจุบนั แตะทีˑ "More" เพˑือทาํการลงจอด, 
กลับ, การทํางานแบบแตะ & ไป, ปรับความสูงและความเร็วในการปฏิบัติการ และเปlด/ปˡดการตามแนว
พ˓ืนดนิด้วยเรดาร์หรือการหลบหลีกอุปสรรคด้วยเรดาร์ 
• หลังจากเข้าสู่โหมดแตะ & ไป เครืˑองบินจะโฉบทีˑตําแหน่งปˏจจุบนั ลากเคอร์เซอร์กากบาทสีขาวไปยัง
ตําแหน่งเปา̝หมายและแตะที ˑ"Go" เครˑืองบินจะบินไปยังตําแหน่งเปา̝หมายตามเส้นทางทีˑวางแผนไว้ เมืˑอ
เสร็จส˓ิน แตะทีˑ "Exit" เพˑือกลับไปทีˑหนา้การบิน แล้วแตะทีˑ "Continue" เครˑืองบินจะเรˑิมการปฏิบัตกิารต่อ 

หมายเหตุ 

ก่อนเรˑิมการปฏิบตัิการบิน กรุณาตรวจสอบให้แนใ่จวา่ ระบบ RevoSpray/RealTerra ได้ถูกติดต˓ังแล้ว 
ก่อนทีจˑะใช้เส้นทาง 3D สําหรับการปฏบิัติการ, กรุณาใช้ "Mountain Mode" ของ RealTerra เพˑือสร้าง
แผนทีˑ HD 3D 

ระหว่างการปฏบิตัิการบนิ, ผู้ปฏิบัติงานควรสังเกตสภาพแวดล้อมการบินอย่างใกล้ชดิเพˑือตรวจหาปˏจจัยทีˑ
อาจเสีˑยงอนัตราย และให้แน่ใจวา่เครˑืองบินห่างจากอุปสรรคและกลุ่มคน 



ระยะทีˑมีผลสําหรับตําแหน่งเป̝าหมายในการใช้งาน "Tap & Go" คือภายในรัศมี 50 เมตร (คอืวงกลมสี
เขียว) โดยทีˑตําแหน่งของเครˑืองบินในขณะนั˓นจะเป˞นจดุศูนย์กลาง 

เมืˑอเครืˑองบินทาํการปฏิบัตกิารบินตามเส้นทาง, คุณสามารถต˓ังคา่การกลับตัวเมืˑอแบตเตอรีˑเหลือตˑํา 
(10%/15%/20%/25%) ผ่านแอป เมืˑอแบตเตอรˑีใกล้จะถึงค่าทีˑต˓ังไว้ แอปจะแจ้งเตอืน "แบตเตอรˑีตˑํา; 
กําลังกลับ" และเครืˑองบินจะคํานวณระยะทางจากตาํแหน่งปˏจจุบนัไปยังจุดกลับและจะกลบัโดยอัตโนมัติ 

รายงานการปฏบิัติการ 
หลังจากทีˑการ "Autonomous Operation" เสร็จส˓ิน ผู้ใช้สามารถดูรายงานการปฏิบัตกิารเพˑือทราบ
ข้อมลูเกีˑยวกับการปฏิบัติการของสนามทีˑเกีˑยวข้อง 

บันทกึการปฏิบัติการสว่นตวั 

1. เปˡดแอป "XAG One" และแตะทีˑรูปโปรไฟลใ์นหนา้ "Me" แตะทีˑ "Current Team" เพˑือเลือก 
"Me" 

2. กลับไปทีˑหนา้ "Me" และแตะทีˑ "Personal Operation Records" เพˑือเข้าสู่หน้าบันทึกการ
ปฏิบตัิการของฉนั 

3. ในหนา้บันทึกการปฏิบัติการส่วนตัว, แตะทีˑ "Operation Records" เพˑือดูบันทึกการปฏิบัตกิาร
รายเดือน, รายปx, บันทึกการปฏิบัติการทัง˓หมด, พ˓ืนทีกˑารปฏิบัติการทั˓งหมด, เวลาการปฏิบัตกิาร
ทั˓งหมด และสนามการปฏิบตัิการทั˓งหมด แตะทีˑ "Device Records" เพˑือดูการปฏิบัติการพ่น/
กระจายของอุปกรณใ์นเวลาหรือสถานทีˑทีกˑําหนด แตะที ˑ"Operation Calendar" เพˑือดูบันทึก
การปฏิบัติการทั˓งหมดในวันทีˑกําหนด 

4. ในหนา้บันทึกการปฏิบัติการส่วนตัว, เลือกบันทึกการปฏิบตัิการในวันทีˑต้องการเพˑือดูข้อมูลการ
ปฏิบตัิการและเส้นทางการปฏิบัติการ แตะทีˑในมมุขวาบนเพˑือแชร์รายงานการปฏิบัติการนี ˓

บันทกึการปฏิบัติการของทมี 

1. เปˡดแอป "XAG One" และแตะทีˑรูปโปรไฟลใ์นหนา้ "Me" แตะทีˑ "Current Team" เพˑือเลือกทีม 
(แตะทีˑมุมขวาบนเพˑือเข้าร่วมทีม หรือสร้างทีมใหม่) 

2. กลับไปทีˑหนา้ "Me" และแตะทีˑ "Team Operation Records" เพˑือเข้าสู่หน้าบันทกึการปฏิบัติการ
ของทีม 

3. ในหนา้บันทึกการปฏิบัติการของทีม, แตะทีˑ "Team Operation Sand Table" เพˑือดูการ
ปฏิบตัิการของกลุ่มสนามในเวลาทีกˑําหนด แตะทีˑสนามเพˑือดูรายละเอียด และแตะทีมˑุมขวาบนเพˑือ
แชร์แผนทีˑการปฏิบัตกิารนี ˓

4. ในหนา้บันทึกการปฏิบัติการของทีม, แตะทีˑ "Team Operation Records" เพˑือดูบันทึกการ
ปฏิบตัิการรายเดือน, รายปx, บันทึกการปฏิบัติการทั˓งหมด และการปฏิบัตกิารของสมาชิกในทีม 
แตะทีˑ "Operation Calendar" เพˑือดูบันทึกการปฏบิตัิการทั˓งหมดในวันทีˑกาํหนด 

5. ในหนา้บันทึกการปฏิบัติการของทีม, เลือกบันทึกการปฏิบตัิการในวันทีˑต้องการเพˑือดูข้อมูลการ
ปฏิบตัิการและเส้นทางการปฏบัิตกิาร แตะทีมˑุมขวาบนเพˑือแชร์รายงานการปฏิบัติการนี ˓

 

 



หมายเหตุ 

หากเลือกทีมเป˞นทีมกลุม่ แปลงทั˓งหมดทีˑสร้างจะเป˞นของทีม 
ผู้ใช้สามารถแตะทีˑรูปโปรไฟล์ในหน้า "Me" จากนั˓นเลือก "Current Team" เพˑือเปลีˑยนทมี 
 
 

พ˓ืนทีˑปลอดภัยในการทํางาน 

 
 
จุดลงจอดควรอยู่ในพ˓ืนทีˑโล่งห่างจากอาคารและฝูงชน โดยต้องมันˑใจวา่เส้นทางการกลับของเครืˑองบิน
ปลอดจากอุปสรรค 

 

• เมืˑอเครืˑองบินกําลังบินกลบั ผู้ปฏิบัติการควรสังเกตสภาพแวดล้อมรอบตัวเครˑืองและบังคับเครืˑองบินให้
หลีกเลีˑยงอุปสรรคทีˑพบในเส้นทาง 
• ปlดเครˑืองบินเมือˑมันลงจอดอยา่งปลอดภยั 



แชร์อุปกรณ ์
ผู้ใช้ (เจ้าของอปุกรณ์) สามารถแชร์การใชง้านอุปกรณ์ให้กับผู้ใช้อืนˑโดยใช้ฟงˏก์ชนั "Share a Device" 
และเจ้าของยังคงเป˞นเจ้าของอุปกรณ์นัน˓อยู่ 

1. เปˡดแอป "XAG One" และแตะทีˑ "Me" จากนั˓นเลือก "Device" เพˑือเขา้สู่รายการอุปกรณ ์
2. เลือกเครˑืองบินทีˑต้องการแชร์ เขา้สู่หนา้รายละเอียดอุปกรณ์ และแตะทีˑ "Share a Device" 
3. กรอกบัญชีผู้ขอยืม ต˓ังระยะเวลา และแตะทีˑ "OK" 
4. ยืนยันบัญชีผู้ขอยืม และแตะทีˑ "OK" หลังจากแชร์อุปกรณ์แล้ว หนา้จอจะแสดงอุปกรณท์ีˑแชร์ 

บัญชีของผู้ขอยืม และระยะเวลา สามารถแตะทีˑ "Terminate sharing" เพˑือยกเลกิการแชร์การใช้
งานอุปกรณ ์

หมายเหตุ 

เจ้าของจะไม่สามารถใช้งานอุปกรณ์ได้เมือˑมนัถูกแชร์ 
เจ้าของจะไม่สามารถยกเลิกการแชร์การใชง้านอปุกรณ์ในระหว่างการปฏิบัติการ 

 

การบํารุงรักษา 
หลังจากการใชง้านทุกคร˓ัง ควรทาํความสะอาดส่วนทีˑฉดีพ่นและพ˓ืนผิวของเครˑืองบินให้ทนัเวลา ควรทําการ
บํารุงรักษาเครˑืองบินเป˞นประจํา 

การทําความสะอาดหลังการใช้งาน 
สารเคมทีีˑใชใ้นการพ่นยาฆา่แมลงมีความกดักร่อนและอาจทาํให้เครˑืองเสียหาย ลดอายุการใช้งานของ
อุปกรณ์ได้ ดงันัน˓ควรทําความสะอาดอุปกรณ์หลงัการใช้งานทกุครัง˓ ขัน˓ตอนการทําความสะอาดมีดังนี ˓

สารทําความสะอาด: นํ˓าสบู่หรือนํ˓าผงซักฟอก/นํา˓ผสม 
① เติมนํ˓าสบู่หรอืนํา˓ผงซักฟอก/นํ˓าผสมลงในถงันํา˓ยา จากนั˓นเปˡดเครˑืองเพˑือฉีดพ่นทําความสะอาด
สารเคมทีีˑตกค้างในระบบพ่น 
② เติมนํ˓าสะอาดลงในถงันํา˓ยาและเริˑมฉีดพ่นเพˑือชะลา้งนํ˓าสบู่หรือนํ˓าผงซักฟอก/นํ˓าผสมทีˑตกค้างในระบบ
พ่นจนกวา่ท่อทั˓งหมดจะถูกล้างออก เพˑือหลกีเลีˑยงความเสียหายทีˑอาจเกิดขึ˓นกับอุปกรณอ์ืˑนๆ ขณะขนส่ง
หรือจดัเก็บ 
③ บิดผ้าชุบนํ˓าหมาดๆ และเชด็ทําความสะอาดพ˓ืนผิวของเครˑืองบินเพˑือลบคราบสารเคมีและโคลนออก เป
ลียนนํา˓ในถังนํ˓ายาและระบายท่อหากต้องการขนยา้ยเครืˑองบินหรือหากจะไม่ได้ใช้งานเป˞นระยะเวลานาน 

การบํารุงรักษาประจาํ 
การสึกหรอและการขดัขอ้งของอุปกรณอ์าจเกดิขึน˓จากการใช้งานตามปกติ การบํารุงรกัษาเป˞นประจาํช่วย
ให้เครˑืองบินทํางานได้อย่างเตม็ประสิทธิภาพ ลดการเกดิปˏญหาทีˑอาจเกิดขึ˓นและเพˑิมประสิทธิภาพในการ
ทํางาน ขั˓นตอนการบํารุงรักษามีดังนี ˓

 

 



A. โครงเครืˑองบิน (Airframe) 
① ตรวจสอบว่ามีสกรูทีˑโครงเครืˑองบินหลวม หรือลองหายไปหรอืไม ่
② ตรวจสอบว่าช˓ินส่วนต่างๆ เช่น ล้อร่อน ลําตัว ปxก มอเตอร์ และเสาอากาศติดต˓ังอย่างมัˑนคงหรือไม ่
③ ตรวจสอบว่าตัวเชืˑอมต่อของแต่ละช˓ินส่วนถกูติดต˓ังอย่างมัˑนคงหรือไม ่และตรวจสอบว่ามีการกัด
กร่อนหรือไม ่รวมถึงตรวจสอบว่าปลัก̟ของแบตเตอรีบิˑดเบ˓ียวหรือไม ่
④ ตรวจสอบการแตกหักและรอยร้าวทีˑโครงเครืˑองบินและชิ˓นส่วนต่างๆ ตรวจสอบว่าคานของเครˑืองบิน
โค้งหรือแตกหักหรือไม่ และตรวจสอบวา่อุปกรณ์ยดึทีˑเชืˑอมต่อแขนและมอเตอร์ยังคงมันˑคงหรือไม ่
ตรวจสอบว่าแขนของเครˑืองบินโค้งงอหรืองอผิดรปูหรอืไม่ หรือว่าชิ˓นส่วนต่างๆ ทีˑติดต˓ังบนแขนอยู่ในมมุ
ทีˑเหมาะสมหรือไม ่
⑤ เครˑืองบินควรได้รับการทําความสะอาดอย่างสมําˑเสมอและทัˑวถึง โดยเฉพาะจุดทีˑทําความสะอาดยาก 
เช่น ช่องเสียบถังนํ˓ายาและปลั˖กแบตเตอรˑีทีˑโครงเครืˑองบิน 

B. ระบบขับเคลืˑอน (Propulsion System) 
(1) ใบพัด (Propeller) 
① ตรวจสอบด้วยสายตาว่ามีการแตกหักหรือบิดเบ˓ียวของทีˑยึดใบพัด และตรวจสอบว่าใบพัดหลวม 
เสียหาย โค้งงอ หรืออ่อนตัวหรือไม ่
② ตรวจสอบว่าฝาครอบและใบพัดถูกประกอบติดกันอย่างถกูต้องหรือไม ่
③ ตรวจสอบว่าหัวสกรูทีˑยึดทีˑยึดใบพัดและมอเตอร์หลดุหรือหลวมหรือไม ่
④ เช็ดใบพัดให้สะอาดดว้ยผ้าชุบนํา˓ 

(2) มอเตอร์ (Motor) 
① ถอดใบพัดออกและทาํความสะอาดมอเตอร์ดว้ยป˧นเป˳าลม 
② หมุนมอเตอรแ์ละตรวจสอบว่ามกีารแกว่งหรือเสียงดังจากลูกปน˧หรือไม ่
③ ตรวจสอบด้วยสายตาว่ามีการเสียหายหรือการขาดของสายไฟเคลือบลวดทีˑมอเตอร์หรือไม ่
④ ขยับมอเตอร์เบาๆ เพˑือตรวจสอบว่ามนัติดตั˓งอยู่บนทีˑยึดมอเตอร์อย่างมันˑคงหรือไม่ 
⑤ ตรวจสอบการเชˑือมต่อและสายไฟระหว่างมอเตอร์และ ESC 

(3) ESC (Electronic Speed Controller) 
① ถอดปล̟ักพลงังานของ ESC และตรวจสอบว่าช˓ินส่วนโลหะมกีารบิดเบ˓ียวหรือการกัดกรอ่นหรือไม ่
② ตรวจสอบว่าหัวสกรูของ ESC หายไปหรือหลวมหรือไม ่
③ ตรวจสอบว่ามีสˑิงสกปรก เช่น สารเคมีหรือยาฆ่าแมลงติดอยู่ทีˑส่วนระบายความร้อนของ ESC หรือไม่ 

C. ระบบ RevoSpray 
ให้ทําการสอบเทยีบระบบฉดีเมืˑอพบข้อผิดพลาดมาก (เกนิกว่าคา่ผิดพลาด ± 5%) เนืˑองจากการกัดกร่อน
ของสารเคม,ี ยาฆ่าแมลงทีขˑ้น, การเปลีˑยนชิ˓นส่วนของป̟ˏมพีริสตลัติกหรือท่อ, เป˞นต้น การสอบเทียบควร
ทําโดยใชน้ํา˓สะอาดหรอืยาฆา่แมลงทีˑใชใ้นการปฏิบตัิงาน หากดัชนสุีขภาพยังไมเ่ป˞นปกติหลังจากการสอบ
เทียบ ให้ตรวจสอบวา่ท่อป̟ˏมพีริสตลัติกหรือท่อฉีดมีสภาพดีหรือไม ่และหากท่อมอีาการหดตัว สูญเสีย
ความยืดหยุ่น หรือเสียรูป ควรเปลีˑยนใหม่โดยทันท ี

(1) ปˏ˖ มพีริสตัลติก (Peristaltic Pump) 
① แยกช˓ินส่วนป̟ˏมพีริสตัลติกและตรวจสอบว่าทอ่ปˏ˖ มพีริสตัลติกและลกูกลิง˓ได้รับการหล่อลืˑนเพียงพอ



หรือไม ่หากไม่ให้ทาบ Vaseline ลงไปในปริมาณทีˑเหมาะสม 
② ตรวจสอบว่าตัวเชืˑอมต่อของระบบ RevoSpray หลวม หรือเกดิการกัดกร่อนหรือไม่ 

(2) ถังนํ˓าอัจฉริยะ (Smart Liquid Tank) 
① ตรวจสอบแหวนซีลทีชˑอ่งป̝อนนํ˓า 
② ถอดฝาปlดออก ทาํความสะอาดสˑิงสกปรกทีกˑรอง และตรวจสอบว่าท่อภายในอยู่ในสภาพดีหรือไม ่

D. ระบบพลังงาน (Power System) 
(1) แบตเตอรˑี (Battery) 
① หากแบตเตอรˑีแสดงไฟกะพริบสีเขยีวเดีˑยวหลังการบิน ควรชาร์จให้ถงึ 50%-60% ทนัทีสําหรับการ
เกบ็รักษา แบตเตอรˑีทีˑไม่ไดช้าร์จอย่างทนัทว่งทีจะมีความสามารถในการทํางานลดลงหรืออาจเสียหายได้ 
และอายุการใช้งานอาจส˓ันลง 
② หากจะไม่ใช้แบตเตอรˑีเปน˞ระยะเวลานาน ควรชาร์จและคายประจุแบตเตอรˑีทุกๆ 3 เดือน เพˑือให้
แบตเตอรˑียังคงมีความสามารถในการทาํงาน 
③ เมืˑอแบตเตอรีˑบวม, รัˑว, เสียรูป หรือมีความเสียหายภายนอก ควรหยุดการใชง้านทันทแีละติดต่อ XAG 
หรือศูนย์บริการหลงัการขายของ XAG โดยเร็ว 
④ ห้ามขนส่งแบตเตอรีˑทีˑอาจไมป่ลอดภัย เช่น แบตเตอรีˑทีˑบวม, รัˑว หรอืมคีวามเสียหายภายนอก 
⑤ ตรวจสอบภายนอกของแบตเตอรีˑด้วยสายตา หากพบความเสียหาย ควรส่งไปทีˑศูนย์บริการหลงัการ
ขายของ XAG 
⑥ ห้ามชาร์จแบตเตอรˑีในสภาพแวดลอ้มทีˑชื˓น 
⑦ ห้ามเสียบหรือถอดแบตเตอรีˑออกเมืˑอแบตเตอรีˑกาํลงัเปlดอยู่ มิฉะนัน˓อาจทาํให้ตวัเชืˑอมต่อเสียหาย 
⑧ ควรใช้แบตเตอรีˑด้วยความระมัดระวัง ห้ามถอดแบตเตอรีˑออกโดยไม่ได้รับอนญุาต 

E. อุปกรณแ์บตเตอรˑี เมืˑอไม่ได้ใชง้านเปน˞ระยะเวลานาน อุปกรณท์ีˑใช้แบตเตอรˑีลิเธียม (ยกเว้นแบตเตอรˑี) 
เช่น รีโมทคอนโทรล ควรชาร์จแบตเตอรีˑให้เหลือ 50% ถึง 60% ทุกๆ 2 เดือน สําหรับการเกบ็รักษา 

การเก็บอุปกรณ์ 
อุปกรณต์า่งๆ เชน่ แบตเตอรีˑ, เครˑืองบิน, รีโมทคอนโทรล และทีˑชาร์จ ควรเก็บในทีˑแห้ง โดยมอีุณหภูมิ
ระหว่าง 10℃ ถึง 30℃ ห้ามเก็บอุปกรณใ์นทีˑชืน˓หรือมนีํ˓ารัˑวซึม 

 

 

 

 

 



การขนส่ง 
ใบพัดของเครˑืองบินควรพับและยึดด้วยทีˑหนีบสําหรับการขนส่ง และควรยึดเครˑืองบินด้วยเข็มขัดนิรภัย
เพˑือให้มันˑใจวา่เครˑืองบินจะปลอดภัยในระหว่างการขนส่ง 

 

หมายเหตุ 

สําหรับการขนส่งระยะไกลควรถอดบาร์พ่นของเครˑืองบินออกกอ่นการขนส่ง 
ก่อนการขนส่งเครˑืองบิน ควรทําความสะอาดและทําให้ระบบพ่นของเครˑืองบินวา่งเปล่า โดยการระบายท่อ
เหลวทั˓งหมด เพˑือลดความเสีˑยงต่อความเสียหายของอปุกรณอ์ืนˑๆ ในระหว่างการขนส่ง 
บรรจุภณัฑ์สารเคมีและนํา˓เสียจากพืชต้องถกูเกบ็รวบรวมและกาํจัดอยา่งเหมาะสมเพˑือหลกีเลีˑยงอนัตราย
จากสารเคมีและมลพิษทางสิˑงแวดล้อม 
ห้ามวางแบตเตอรˑีในเครือˑงบินระหว่างการขนส่ง 
ระหว่างการขนส่ง ห้ามขับขียˑานพาหนะในขณะทีˑเหนืˑอยล้า และอุปกรณค์วรเก็บแยกกันในทีทˑีˑมีการ
หมุนเวียนอากาศดี เพˑือหลกีเลีˑยงการไดร้ับพิษจากการสูดดมสารเคม ี

 

 

 

 

 



ภาคผนวก 

 
คําอธิบายสัญลักษณ์ 
ทราบสถานะปˏจจุบันของเครืˑองบินโดยการตรวจสอบสัญลักษณ์บนระบบควบคุมอจัฉริยะ SuperX 4 Pro 
และไฟแสดงสถานะทีˑแขน (สัญลักษณ์ ESC ทีˑแขน) รายละเอียดมีดังนี ˓

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

สถานะไฟ ESC รายละเอียด 

สีเขียวค้าง 

สีขาวค้าง 

สีแดงกระพริบ (ช้า) 

สีแดงกระพริบ 

สีเขียวกระพริบ 

สีน˓ําเงินกระพริบ 

สีม่วงกระพริบ 

สีแดงกระพริบ (เร็ว) 

สีน˓ําเงินกระพริบ (เร็ว) 

สีม่วงกระพริบ (เร็ว) 

สีแดงกระพริบ 2 คร˓ัง 

สีเขียวกระพริบ 2 คร˓ัง 

สีเขียวสลับแดงกระพริบ 

สีแดงกระพริบ 3 คร˓ัง 

สีเขียวกระพริบ 3 คร˓ัง 

สีแดงเขียวนํ˓าเงินสลับ 

อยู่ในการทํางาน 

การติดตั˓งระบบไฟล์ล้มเหลว 

บินขึ˓น / ลงจอด 

GPS ไม่สามารถสัญญาณได้ 

Attitude Mode 

Manual Mode 

การเรˑิมต้นล้มเหลว 

Sensor Error 

ความผิดพลาดของระบบขับเคลืˑอน 

พารามิเตอร์การบินไม่ถูกต้อง 

บินอยู่ใน Safe Mode 

สัญญาณ GPS ทีˑดี 

ระบบ GPS อ่อน 

กระแสไฟฟา̝ตํˑา 

Auto GPS Mode / สัญญาณ GPS ด ี

สีแดงเขียวนํ˓าเงินสลับ 

สีแดงส่องสว่าง กําลังบินกลับ / หลีกเลีˑยงสิˑงกีดขวาง 



การเชˑือมต่อสายไฟ 

 



การแก้ไขปˏญหา 
แนวทางแก้ไขความเสˑียงและอันตราย 

ระบบตําแหน่ง 

โดรนไม่อยู่ในโหมด RTK หรือไม่สามารถ
ขึ˓นบิน 

1.ลองใช้สถานีฐาน RTK ตัวอืˑน 
2.ตรวจสอบว่ามีดาวเทียมมากกว่า 16 ดวงสําหรับเครืˑองบิน 
และตรวจสอบให้แน่ใจว่าสภาพแวดล้อมรอบๆ ไม่มสีิˑงกีดขวาง 
3.ตรวจสอบว่าเสาอากาศ RTK ของเครืˑองบินมีการสึกหรอหรือ
แตกหักหรือไม ่
หากขั˓นตอนข้างต้นทั˓งหมดไม่สามารถแก้ไขได ้โปรดติดตอ่ฝ˳าย
บริการหลังการขายของเรา 

 
ดาวเทียมไม่เพียงพอ โปรดตรวจสอบ
เสาอากาศ RTK 

1.ตรวจสอบว่าสภาพแวดล้อมรอบๆ เครˑืองบินเปˡดโล่งและไม่มี
สิˑงกีดขวาง ตรวจสอบให้แน่ใจว่ามีดาวเทียมมากกว่า 16 ดวง 
2.ตรวจสอบว่าเสาอากาศ RTK สกึหรอหรือแตกหักหรือไม ่
3.หากขั˓นตอนข้างต้นทั˓งหมดไม่สามารถแก้ไขได ้โปรดติดต่อ
ฝ˳ายบริการหลังการขายของเรา 

ข้อผิดพลาดของสถานีฐาน RTK โปรด
สลับไปยังสถานีฐานอืˑน 

1.รีสตารท์เครืˑองบินและเชืˑอมต่อกบัสถานีฐาน RTK อืˑน 
2.ตรวจสอบว่าโดยรอบเครืˑองบินไม่มีสิˑงกีดขวาง และ
สภาพแวดล้อมเปˡดโล่ง 
3.หากทุกขั˓นตอนข้างต้นยังไม่สามารถแก้ไขได ้โปรดติดตอ่
เจ้าหน้าทีˑบํารุงรักษาสถานีฐานของเรา(รา้นตัวแทนจําหน่าย) 

ระบบพลังงาน 
Battery plug cathode/anode high กรุณาติดต่อฝ˳ายบริการหลังการขายของเรา 
Low battery voltage กรุณาติดต่อฝ˳ายบริการหลังการขายของเรา 

ระบบขับเคลืˑอน 

Poor contact in ESC 

1.ตรวจสอบว่าเคเบิลสัญญาณของ ESC เสียหายหรือไม่ 
2.ตรวจสอบว่าเคเบิลสัญญาณ ESC เชืˑอมต่อกับฮับเคเบิล ESC 
อย่างถูกต้องหรือไม่ 
3.หากท˓ังหมดข้างต้นไม่ได้ผล กรุณาติดต่อฝ˳ายบริการหลังการ
ขายของเรา 

เกิดข้อผิดพลาดในระบบขับเคลืˑอน; ไม่
สามารถบินขึ˓นได้ กรุณารีสตาร์ทอุปกรณ์ 

1.ริˑมต้นการทํางานใหม่ของเครืˑองบิน 
2.ทําการทดสอบรอบเดินเบา (idle test) เพˑือตรวจสอบว่าโม
เตอร์ทํางานได้ปกติหรือไม่ 
3.หากท˓ังหมดข้างต้นไม่ได้ผล กรุณาติดต่อฝ˳ายบริการหลังการ
ขายของเรา 

ระบบเซ็นเซอร์ Terrain radar offline 

ตรวจสอบว่าเคเบิลของเรดาร์ภูมิประเทศเชืˑอมต่ออย่างแน่นหนา
หรือไม่ 
ตรวจสอบว่าเคเบิลของเรดาร์ภูมิประเทศยังสมบูรณ์หรอืไม่ 
ตรวจสอบว่าเคสของเรดาร์ภูมิประเทศมีการบิดเบี˓ยวหรือทํางาน
ได้ปกติหรือไม่ 
เปลีˑยนและทดสอบเรดารภ์ูมิประเทศดูว่าใช้งานได้ปกติหรือไม่ 
หากทุกข้อข้างต้นไม่ได้ผล กรุณาติดต่อฝ˳ายบริการหลังการขาย
ของเรา 

 

 

 



ระบบเซ็นเซอร์ 

ข้อผิดพลาดของเรดาร์ภูมิประเทศ โปรด
ระมัดระวัง 

1.ตรวจสอบว่าเคเบิลของเรดารภ์ูมิประเทศเชืˑอมต่ออย่างแน่น
หนาหรือไม่ 
2.ตรวจสอบว่าเคเบิลของเรดาร์ภูมิประเทศยังสมบรูณ์หรอืไม่ 
3.ตรวจสอบว่าเคสของเรดาร์ภูมิประเทศมีการบิดเบี˓ยวหรือ
ทํางานได้ปกติหรอืไม่ 
4.เปลีˑยนและทดสอบเรดาร์ภูมิประเทศดูว่าใช้งานได้ปกติหรือไม่ 
5.หากทุกข้อข้างต้นไม่ได้ผล กรุณาติดต่อฝ˳ายบริการหลังการ
ขายของเรา 

4D imaging radar error 

1.ตรวจสอบว่าเฟรl์มแวร์ของเรดาร์ 4D อัพเดตล่าสุดหรือไม่ 
2.ตรวจสอบว่าเรดาร์ 4D เชืˑอมต่อกับวงจรการสืˑอสารของตัว
ควบคุมการบินอยา่งถูกต้องหรอืไม่ 
3.ปlดเครืˑองบิน, เชืˑอมต่อสายสืˑอสารของเรดาร์ 4D ใหม่ และ
เปˡดเครืˑองบินเพˑือลองทดสอบ 
4.หากท˓ังหมดข้างต้นยังไม่สามารถแก้ไขได้, กรุณาติดต่อฝ˳าย
สนับสนุนหลังการขายของเรา 

4D imaging radar offline 

1.ตรวจสอบว่า สายเชืˑอมของเรดาร์ 4D เชืˑอมต่ออย่างแน่นหนา
หรือไม่ 
2.ตรวจสอบว่า สายเชืˑอมของเรดาร์ 4D ไม่มีความเสียหาย
หรือไม่ 
3.ตรวจสอบว่า ตัวเรดาร์ 4D ไม่มีการบิดเบี˓ยวหรือยังทํางานได้
ปกติ 
4.เปลีˑยนและทดสอบเรดาร์ 4D เพˑือดูว่ามันทํางานได้ปกติหรอืไม่ 
5.หากท˓ังหมดข้างต้นยังไม่สามารถแก้ไขได้, กรุณาติดต่อฝ˳าย
สนับสนุนหลังการขายของเรา 

ระบบเซ็นเซอร์ 4D imaging radar not connected 

1.ตรวจสอบว่าเฟรl์มแวร์ของเรดาร์ 4D เป˞นเวอร์ชันล่าสุดหรือไม่ 
2.ตรวจสอบว่าเรดาร์ 4D เชืˑอมต่อกับวงจรการสืˑอสารของตัว
ควบคุมการบินอยา่งถูกต้องหรอืไม่ 
3.ปlดเครืˑองบิน, เชืˑอมต่อสายการสืˑอสารของเรดาร ์4D ใหม่ 
แล้วเปˡดเครืˑองบินเพˑือทดสอบ 
4.หากท˓ังหมดข้างต้นยังไม่สามารถแก้ไขได้, กรุณาติดต่อฝ˳าย
สนับสนุนหลังการขายของเรา 

ระบบ
ดําเนินการ 

1.การเรˑิมต้นระบบ Payload ล้มเหลว; ไม่
สามารถทํางานได้อยา่งถูกต้อง 
2.กําลังเริˑมต้นระบบ Payload, กรุณา
ลองใหม่ในภายหลัง 

1.กรุณาตรวจสอบตัวฉีดสารและสายเคเบลิ 
2.ปlดเครืˑองบิน, ถอดสาย UPS ทีˑเชืˑอมต่อกับคอนโทรลเลอรก์าร
บิน และเริˑมต้นเครืˑองบินใหม่ 
3.หากวิธีข้างต้นทั˓งหมดไม่สามารถแก้ไขได,้ กรุณาติดต่อฝ˳าย
บริการหลังการขายของเรา 

ข้อผิดพลาดของมอเตอร์หัวฉีด 
กรุณาตรวจสอบว่า สายเคเบิลของมอเตอรห์ัวฉีดสึกหรอหรือ
ขาดหรือไม่ และเปลีˑยนมอเตอร์หัวฉีดหรอืสายเคเบิลทีˑไม่ทํางาน
อย่างถูกต้อง 

ข้อผิดพลาดของมอเตอร์จานเหวีˑยง 
กรุณาตรวจสอบว่า สายเคเบิลของมอเตอร์จานเหวˑียงสึกหรอ
หรือขาดหรอืไม ่และเปลีˑยนมอเตอร์จานเหวีˑยงหรือสายเคเบิลทีˑ
ไม่ทํางานอย่างถูกต้อง 

 

 

 



ระบบ
ดําเนินการ 

ข้อผิดพลาดในงานกระจาย 

1.ตรวจสอบว่ามีข้อผิดพลาดในโมดูลกระจายหรือไม่ หากมี ให้ทํา
การแก้ไขปˏญหาตามทีˑเหมาะสม 
2.หากไม่มีข้อผิดพลาดอืˑนๆ ให้ทําการบนิต่อเนืˑองแบบจุดพัก
หลังจากเครืˑองบินกลับ 
3.หากวิธีทั˓งหมดข้างต้นไม่สามารถแก้ไขได้ กรุณาติดต่อฝ˳าย
บริการหลังการขายของเรา 

ข้อผิดพลาดใน RealTerra; เครˑืองบิน
กําลังกลับ 

1.กรุณาตรวจสอบโมดูล RealTerra 
2.ปlดเครืˑองบิน, ถอดสาย UPS ทีˑเชืˑอมต่อกับ flight 
controllerแล้วรีสตาร์ทเครืˑองบิน 
3.หากวิธีทั˓งหมดข้างต้นไม่สามารถแก้ไขได้ กรุณาติดต่อฝ˳าย
บริการหลังการขายของเรา 

ข้อผิดพลาดของกลอ้ง RealTerra 

1.กรุณารอประมาณสองนาที หากกลับสู่ปกติ เครˑืองบินจะ
ดําเนินการสํารวจต่อไป; หากไม่เป˞นเช่นนั˓น เครˑืองบินจะกลับโดย
2.อัตโนมัติและจําเป˞นต้องรีสตาร์ทเพˑือเริˑมการสํารวจใหม่ 
3.หากข้อผิดพลาดนี˓เกิดขึ˓นบ่อยครั˓ง อาจมีปˏญหาทีˑฮาร์ดแวร์
ของ RealTerra กรุณาติดต่อฝ˳ายบริการหลังการขายของเรา 

ระบบกล้อง 

ข้อผิดพลาดการสืˑอสารของกล้อง PSL 

1.ตรวจสอบว่าเคเบิลของตัวควบคุมการบนิเชืˑอมต่อกับกล้อง 
PSL อย่างแน่นหนาหรอืไม่ 
2.ตรวจสอบว่าเฟรl์มแวร์ของกล้องเป˞นเวอร์ชันล่าสุดหรอืไม ่
3.หากทุกขั˓นตอนข้างต้นไม่สามารถแก้ไขได้ กรุณาติดต่อฝ˳าย
บริการหลังการขายของเรา 

ข้อผิดพลาดการเชืˑอมต่อกลอ้ง PSL 
1.ตรวจสอบว่าเฟรl์มแวร์เป˞นเวอร์ชันล่าสุดหรือไม ่
2.หากวิธีข้างต้นไม่สามารถแก้ไขได้ กรณุาติดตอ่ฝ˳ายบริการหลัง
การขายของเรา 

ข้อผิดพลาดของภาพ PSL 
1.ตรวจสอบว่าเฟรl์มแวร์เป˞นเวอร์ชันล่าสุดหรือไม ่
2.หากวิธีข้างต้นไม่สามารถแก้ไขได้ กรุณาติดตอ่ฝ˳ายบริการหลัง
การขายของเรา 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ข้อมูลจาํเพาะ 

Aircraft  

Model  3WWDZ-50A 

Flight Control System SuperX 4 Pro (online RTK) 

Diagonal Motor Wheelbase  2094 mm 

Overall Dimensions 
2927 x 2868 x 725 mm (blades unfolded) 
1682 x 1619 x 725 mm (blades folded) 
893 x 1095 x 747 mm (blades & arms folded) 

Arm Material  Glass & carbon fiber composite 

Empty Weight 
54 kg (XAG RevoSpray P3 & batteries included) 
60 kg (XAG RevoCast P3 & batteries included) 

Rated Takeoff Weight 
104 kg (rated spraying takeoff weight) 
110 kg (rate spreading takeoff weight) 

Protection Rating  IPX6K 

  

Flight Parameters  

Operating Frequency  SRRC：2.4000 GHz to 2.4835 GHz 

Effective Isotropic Radiated Power (EIRP） 
2.4 GHz 
SRRC ≤ 20 dBm 

Hovering Accuracy (good GNSS signal) 
RTK enabled: horizontal ±10cm, vertical ±10cm 
RTK disabled: horizontal ±0.6m, vertical ±0.3m 

GNSS Frequency Band  
GPS：L1/L2；GLONASS：L1/L2；BDS：B1/B2；Galileo：
E1/E5b 

High Precision PositioningDuration with RTK 
Data Latency 

≤ 600 s 

Hovering Duration 

16.5 min (no-load with XAG RevoSpray P3 @20000mAh 
x2 & takeoff weight 54 kg) 
6 min (full-load with XAG RevoSpray P3 @20000mAh x2 
& takeoff weight 104kg) 

Max. Flight Speed  13.8 m/s 

Max. Flight Height  30 m 

Max. Flight Distance  1000 m 

Recommended Operating Wind Force ≤ 3 

  

Propulsion System Motor  

Quantity  4 

Dimensions of Stator  136 x 30 mm 



KV Value  68 (r/min)·V 

Rated Power (Single Motor)  4100 W 

Max. Tension (Single Motor)  52 kg 

  

ESC  

Max. Continuous Operating Current (30s) 110 A 

Max. Output Current  230 A 

  

Foldable Propeller  

Quantity  4 

Material  Carbon fiber nylon 

Diameter  1420 mm 

  

Power System  

XAG B13970 Smart Supercharge Battery  

Model  M1PPA13970A 

Battery Type  Lithium-ion polymer battery 

Quantity  4 (two in use; two as backup) 

Rated Output  48.75 V/140 A 

Energy Capacity  975 Wh 

Rated Capacity  20000 mAh 

Max. Charging Current  100 A 

Ambient Temperature for Charging  10~45℃ 

  

XAG CM13600 Charger  

Model  M2CM1-3600A 

Charging Adapter Quantity  1 

Output Power 
1300 W（100~120 Vac 50/60 Hz） 
3400 W（220~240 Vac 50/60 Hz） 

Input Voltage 
100~120 Vac 50/60Hz 15.0 A 
220~240 Vac 50/60Hz 16.0 A 

Output Voltage  56.6 Vdc 

Output Current 
35 A (Max)/1300 W (100~120 Vac 50/60 Hz) 
80 A (Max)/3400 W (220~240 Vac 50/60 Hz) 

Ambient Temperature for Operating  -20~40℃ 

  

XAG GC4000+ Supercharge Station  



Model  GC4000+ 

Net Weight  31.5 kg 

Fuel Tank Capacity  15 L 

Total Displacement  223 cc 

Output Voltage  56.6 Vdc 

Rated Current  75±3 A 

Rated Charging Power  3400 W 

Max. Output Power  5100 W 

  

RevoSpray System  

Smart Liquid Tank  

Quantity  1 

Material  Plastic (PE) 

Rated Volume  50 L 

  

Centrifugal Atomizing Nozzle  

Quantity  2 

Nozzle Type  Centrifugal 

Spray Bar Length  1510 mm 

Spray Disc Rotational Speed  1000~16000 RPM 

Atomized Droplet Size  60-400 μm 

Spray Width 
5~10 m (subject to flight speed, flight height, 
dosage,environment, etc.) 

  

High-Frequency Pulse Peristaltic Pump  

Quantity  2 

Voltage  50 V 

Pump Type  Peristaltic 

Pump Flow Rate Max. operating flow rate: 22.0 L/min (dual pumps) 

Flow rate  (single pump): 0.5~11.0 L/min 

  

Obstacle Sensing & Avoidance System  

4D Imaging Radar  

Model  RD24912 

Operating Voltage  24~60V 

Power  12 W 

Operating Frequency  24 GHz 



Sensing Mode  Millimetre-wave imaging, MIMO 

Sensing Parameters  
Obstacle's position, distance, direction and relative 
speed 

Sensing Range  1.5 ~ 80 m 

Field of View (FOV)  Horizontal: ±40° ; vertical: ＋ 90° ~ － 45° 

Distance of Safe Obstacle Avoidance 
2.5 m (distance between propeller tip and obstacle 
after the aircraft brakes and hovers stably) 

Relative Height of Safe Obstacle Avoidance ≥ 1.5 m 

Relative Speed of Safe Obstacle Avoidance ≤ 13.8 m/s 

Obstacle Avoidance Mode  Stop in front of & fly around obstacles 

  

Terrain Radar  

Model  TR24S100 

Operating Voltage  12 V 

Power  1.5 W 

Sensing Mode  Millimetre-wave 

Operating Frequency  24 GHz 

Sensing Range (Height)  0.5 ~ 100 m (distance to crop surface) 

Fixed Height Range  1 ~ 30 m (distance to crop surface) 

Max. Gradient  45° (@ flight speed ≤ 2m/s) 

  

PSL Camera  

Operating Voltage  Downward PSL (5V), forward PSL (48V) 

Video Resolution  1920 × 1080 

Video Coding Format  H.264 

Frame Rate  30 fps 

Focal Length  3.2 mm 

Image Sensor  1/2.9-inch CMOS-RGB image sensor 

  

Communication & Control System  

XAG Agricultural Control Stick 3  

Model  M3ACS3 

Operating Frequency  SRRC: 2.4000 GHz to 2.4835 GHz 

Effective Isotropic Radiated Power (EIRP） 2.4 GHz SRRC : ≤ 20 dBm 

Signal Range (no interference/obstruction)  800m 

Ambient Temperature for Operating   -20~55℃ 

Ambient Temperature for Charging  0~45℃ 



Compatible with 

XAG P100 Pro 2023 Agricultural Drone 
XAG V50 Pro 2023 Agricultural Drone 
XAG P100 2023 Agricultural Drone 
XAG V50 2023 Agricultural Drone 
XAG P100 2022 Agricultural Drone 
XAG V50 2022 Agricultural Drone 
XAG V40 2021 Agricultural Drone 
XAG P Series 2021 Agricultural Drone 

  

XAG Agricultural Remote Controller 3 Pro  

Model  M3ARC3A 

Operating Frequency  
SRRC: 2.4000 GHz to 2.4835 GHz; 5.725 GHz to 5.850 
GHz 

Effective Isotropic Radiated Power (EIRP） 
2.4 GHz SRRC : ≤ 20 dBm 
5.8 GHz SRRC : ≤ 33 dBm 

Signal Range (no interference/obstruction)  1000 m 

Ambient Temperature for Operating  -20~55℃ 

Ambient Temperature for Charging  0~45℃ 

Compatible with 

XAG P100 Pro 2023 Agricultural Drone 
XAG V50 Pro 2023 Agricultural Drone 
XAG P100 2023 Agricultural Drone 
XAG V50 2023 Agricultural Drone 

 

 

[1]: ผู้ผลิตระบบควบคมุการบิน: บริษทั Dongguan Xaircraft UAS Technology จํากัด 
[2]: ตัวเลอืกอะแดปเตอร์ชาร์จ: หนึˑงในสามตัวเลอืก (ข˓ึนอยู่กับการเลอืกของผู้ใช้) 
[3]: ความกว้างการพ่น 8 เมตรถูกบันทึกภายใต้ความสูงการบิน 3±0.5 เมตร, ความเร็วการบิน 3 เมตร/วินาที และอัตราการไหล (ป̟ˏมเดียว) 5 
ลิตร/นาที สําหรับการอ้างอิงเท่าน˓ัน 
[4]: อัตราการไหลขั˓นตˑําจริงอาจแตกต่างกันไปตามระยะห่างระหว่างเส้นทาง, ความเร็วการบิน, สภาพการบิน ฯลฯ กรุณาอ้างอิงจากแอปพลเิคชัน 
[5]: ประสทิธิภาพของระบบตรวจจับและหลกีเลีˑยงสิˑงกีดขวางข˓ึนอยู่กับวัสดุ, ตําแหน่ง, รูปร่าง, ขนาด ฯลฯ ของสิงˑกีดขวาง กรุณาให้แนใ่จว่า
เครˑืองบินอยู่ในสายตาของคณุตลอดระยะเวลาการปฏบิัติงาน และควรใส่ใจเครืˑองบินอย่างใกล้ชิดและควบคุมหลกีเลีˑยงสิˑงกีดขวางเมืˑอจําเป˞น 

 

 


