ANZU ; ANZU
ARPTOR / RAPTORT

Quick Start Guide
Gula de inicio rapido

V.o

Aircraft

Anzu Raptor / Anzu Raptor T features both an infrared sensing
system and upward, downward, and horizontal emnidirectional
vision systems*, allowing for hovering and flying indoors as well as
outdoors and for automatic Return to Home while avoiding obstacles
in all directions. With a precise three-axis gimbal to stabilize the high-
performance multi-camera payload, the Anzu Robotics software can
e used to view in real-time from the cameras and take photos and
videos, Built-in Anzu Robotics software detects nearby aircraft in the
surrounding airspace to ensure safety, and the beacon helps identify
the aircraft during flight. The aircraft is equipped with a PSDK part to
connect compatible accessories that are used to adapt to different
security, patrol inspection, and mapping scenarios.
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. Gimbal and Camera** 10. Landing Gears (built-in
antennas)

[

Horizontal
‘Omnidirectional Vision 11. Upward Vision System
1em 12. USB-C Port
3. Auniliary Bettorn Light 13, microsD Card Slot
4 rd Vision System 14, Battery Level LEDs
5. Infrared Sensing System 15, Battery
6. Front LEDs 16. Power Button
7. Motors 17. Battery Buckles.
8. Propellers 18. Beacon
9. Aircraft Status Indicators 19. PSDK Port

The visian and infrared sending systers are affected by the varrounding conditions.
Read the User Manual for more infarmat:

** The Ay Ragtor and Anzu Raptor T are equipped with differens cameran. Rfer ta the
aetusal produet prarchased

Remote Controller

The Anzu Robatics remaote controller features image transmission
technalogy, and can transmit a live HD view from the camera of the
aircraft at a distance of up to 15 km*. The remote controller has a
wide range of aircraft and gimbal s as well as

buttons. The built-in micraphone allows recording voice and the 5.5-in
high brightress 1000 cdfm’ screen boasts a resolution of 1920%1080
jploels. Users can connect to the internet via Wi-F and the Android
operating system comes with a variety of functions such as Bluetooth
and GNSS,

Control Sticks
Back/Function Button
RTH Button

Flight Pause Button
Flight Mode Switch
50 Button

Power Button
Confirm Butten
Touchscreen

10. M4 Screw Hole

11. microSD Card Slot

EENE e

12. USB-C Port
13, Minl HOMI Port
14, Microphene
15. Girnbal Disl
16. Record Button
17. Antennas
18. Status LED

19, Battery Level LEDs
20. Focus/Shutter Button
21. Camera Settings Dial

22. ir Vent

23, Control Sticks Storage Slot
24, Customizable C1 Butten
25, Speaker

26, Custornizable C2 Button
27. #ir Intake

distance (FCC) in a wide:

-

. Charging the Battery

Charge to activate the battery and the internal battery of the
Remote Controller before using it for the first time.

Check battery level: press once,
Power on/off: press, then press and held.

Unfeld the frant arms Unfold the rear arms

/iy * Unfokd the front anmes befare the rear arms. Al arms and propelers must be
unfolded before takeotf.

3. Preparing the Remote Controller

 me

Remave the control sticks
fram the storage siots

Attach the control sticks
and twist o secure

The optimal transmissien range is where the antennas face the
aircraft, with the angle between the antennas and the back of the
remote controller being 180% or 270%.

ﬁse <
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the eptimal pel ki Fange.
4. Getting Ready for Takeoff
@
® >
Power on the Power on the aircraft Launch Anzu Robatics
remoate contraller software
An Anzu Robatics account and internet connection are required to
activate the aircraft and the remate controller. Before activating the
aireralt in Anzu Robetics Software, power on the remete comtraller and
follow the prompts to activate,
5. Flight

* Manual Takeoff/Landing

Start/Stop Motors: T T
perform Combination | ) or |
Stick Command and ¢ v

hold for two seconds.

4 Takeoff: Landing:
slowly push the slowly push the left
@ left cantrol stick cantral stick {made 2)

(mode 2) up to down until the aircraft

take off. ¥ lands. Hold for three
seconds to stop the
maters.

* Control Stick Mode

)

The default control stick mode is made 2, The left control stick
controls the attitude and heading of the aircraft, while the right
centrol stick contrals the forward, backward, and sideward
Movements.

Ay Ay set mode and RTH

* Press the Fligh

Specifications
Aircraft (Model: RAPTORO1/RAPTORTO1)

Takeall Weight
twith propeiers) 915 g [Anzu Raptor]. 920 g (Anzu Raptor T)
Max Takeoff Weight 1050 g
B m's (Sport made)
Max Ascent Speed g s iNormal mode)
& mi's (Sport mode)

Max Descent Speed ¢ e iNormal mode)

21 mi's (54 de), 19 m/s (Spart made, EU)
{near sea level, no wind) 15 m/s (Normal mode)
Max Service Cedling
msnmumm 6,000 m
payload)

Max Flight Time i
{without wind) L2

Max Hover Time .
twitheut wind) 8 mins
Max Wind Speed

by e 12 mis

Oparating Temperature -10% to 40° C (14* to 104° F)

o 675 + Galllea + BeiDou + GLONASS (GLONASS Is
supported only when RTK module Is enabled)
24002 Mz, 5150

Operating Frequency 2500 gua ponns o0 o o0 GHE
2.4 GHz: <33 dBim (FCQ), <20 dBim (CE/SRRC/MIC)

Transmitter Power 5.1 GHz: <21 dBm (FCQ)

(EIRF) 5.8 GHz: <33 dBm (FCC), <14 dBm (CE), <30 dBm

(SRRC)

Interface USB-C, microS0 card shot, PSDK part

Gimbal

Angular vibration range +0.007*

::g:‘"‘“m Tilt: 90" 1o +35°

‘Wide Camera (Anzu Raptor)

Sensar A3 CMOS; Effective pixels: 20 MP
FOV: 84"

Lans Format Equivalent: 24 mm
Aperture: /2,861

Fogus: 1 m te ={with autafecus)
Tele Camera (Anzu Raptor/Anzu Raptor T}

Sensar 172" CMOS; Effective pixels: 12 MP
FOV: 15*

Lo Fermat Equivalent: 162 mm
Aperture: /4.4
Focus: 3mto =

Wide Camera (Anzu Raptor T)

Sensor 112" CMOS; Effective piaels: 48 MP
Formatcauhaent: 2

Nt 24 mm

Lens Aperture: /2.8
Focus: 1 mto =

Thermal Camera (Anzu Raptor T)

Thermal Imager Uncooled VOx Microbolomaeter

5|'

Ty : 5.1 mam (equivalent: 40 mm)
.loerturt 1.0
Focus: 5mto =

e arary +2' €01 125 (using the larger vokue)

Battery
Capadity 5000 mAh
Standard Voltage 154V
Max Charging Voltage 176V
Battery Type LiPo 45
Energy 77Wh
Weight 3355g
Charging Temperature 5 ta 40° C{41°to 104* F)
Battery Charger
Input 100-240 V AC, 50-60 Hz, 2.5 A
Mu.]WW!'I’M)
both ports are in use, the maximum
Output mlpmod'oneoﬂhepﬂulsazwmw

muaymmwmmmpumwm
jparts accordingly to the power load

Remote Controller (Model: RRCO1)

Weight Approx. 680 g

Battery LLi-ian (S000 mAh & 7.2 V)

Storage Capacity age 50 card
Operating Time Ahrs

Operating Temperature -10° to 40° C (14° 10 104° F)
Charging Temperature 5% to 407 C (41" to 104" F)

GNSS. GPS + Galileo + GLONASS.
Video Transmission
Operating Frequency  2.400-2.4835 GHz, 5.725-5.850 GHz*
g‘n Transmission
istance
Unabstnucted, freeof 15 kM (FCCL 8 kem (CE/SRRC/MIC)
interference)
Strong Interference (urban landscape,
limited line of sight, marny campeting signals):
1.5-3 km (FCC/CE/SRRC/MIC)
Max Medi landscape,
Distance** open line of sight, some competing signalsk
{with interference) 39 km (FCC), 346 km (CE/SRROMIC)
Weak Interference (open landscape, abundant
line of sight, few competing signals):
9-15 km (FCC), 6-8 ke (CE/SRRC/MIC)
2.4 GHz: <33 dBm (FCC), <20 dBm (CE/SRRC/MIC]
Transmitter POWET 5 g Ghiz: <33 dBim (FCC), <14 dBm (CE), <23 dBm
(EIRF)
(SRRC)
Wi-Fi
Protacal BOZ11 alviginfacian

Suppart 2%2 MIMO Wi-Fi
gty LGS 032000
2.4 GHz: <26 dBm (FCC), <20 dBm (CE/SRRC/MIC)

Transmitter POwer 5y Gig: <26 dBim [FCC), <23 dBm (CE/SARCIMIC)

(EIRF} 5.8 GHz: <26 dBm (FOC/SRRC), <14 dBm (CE)
Bluetooth
Protocol Bluetooth 5.1

Operating Frequency  2.400-24835 GHz
Transmitter Power
(EIRP) <7.5d8m

* 5.80Hz and 5.1GHE frequendies are protibited in SO COUNTHS. Iy S0ME CoUMTHS,
the 5.1GH requency |5 only allowed for inder use.
*+ The data is tested in an eniranment with no chstnsctions for & variety ar\yplul
ensiy scenarios, without a guarantee of the actual fight dissanc
reference only.

0 This onten 5 subject te chasgs without prior notice,
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Aeronave
Anzu RaptorfAnzu Raptor T cuenta con un sistema dl deteccion de
y sistemas de n inferiory
ue permiten io, vuelo tanto en interiores

«como al aire libre y Regreso al punto de origen automdtico, y evitan

‘obstéculos en todas las direcciones. Con un preqsu establlliada de

1res ejes para la carga il

en &l Anzu Robotics software se puede wsar para visualizar en tlempo

real desde las cdmaras y tomar fotes y videos. El Programa integrado
detecta

cercanas en el espacio aé

garantizar la seguridad, y |a baliza ayuda a identificar la aeronave
durante el vuelo, La aeronave estd equipada con un puerto PSDK
para conectar accesorios compatibles que se utilizan para adaptaria a
distintos escenarios de seguridad, inspeccién de patrulla y mapeo,

1. Estabilizador y cimara*® de aterriz d’

2. Sisterna de visién EaV\l!HiSiﬂllgﬂ as)
omnidireccional horizontal 11. Sisterna de visibn superior

3. Luz auxiliar infericr 12. Puerto USB-C

4. Sisterna de visién inferior 13, Ranura para tarjeta microSD

5. i :ema uedeteocuon por 14, Ledes de nivel de bateria
infrarr 15. Bateria

6. Ledes defanwns 16. Botdn de encendida

7. Motares 17. Bandas de sujecion de la

8. Hélices bateria

5. Indicadores de estado de la 18, Baliza
aeronave 19, Puerto PSDK

.

Intwlo-amd«wm Conmte s rarusal e uswaries pars cbusrar mids

- Raptor T = Remiase al
products e wrm.

Control remoto

El control remoto Anzu Robotics cuenta con la tecnalogia de
transmisidn de imagen, y puede transmitir una vista HD en directo
desde la cdmara de la aeronave a una distancia de hasta 15 km*, El
control remeoto dispone de una amplu wledad de controles para
la aeronave y el
micréfono integrado permite grahar wozyla pam.a]la de alte brillo de
5.5 pulgadas y 1000 cd.rm’ ‘cuenta con una resolndﬁn de |gzn x 1080
plxedes. Los usuarios pi rernet medi,

Fi, y el sistema npelam-n Android induye una v\aﬂedad de I‘undnnes
‘como Bluetooth y GNSS.

1. Palancas de control

2. Botdn de retrocesoffuncién

3. Botdn RPO

4. Botdn de detener vuelo

5. Interruptor de modo de
vugla

6. Bothn 50

7. Botdn de encendido

8. Botdn de confirmacian

9. Pantalla tctil

10. Orificio de tornille M4

11. Ranura para larjeta microSD

12. Puerto USB-C

13, Puerto mini-HDMI

14, Micréfona

15. Dial del estabilizador

16. Botén de grabacidn

17. Antenas

18. Led de estado

19. Ledes de nivel de bateria
20. Eggénub:urudurfde

oque
1. Dial de configuracitn de la
camara

22, Salida de aire

23, Ranura de almacenamiento
de las palancas de contral

24, Battn personalizable C1

25, Altavaz

26. Botdn personalizable C2
27. Entrada de aire

ieos
abiaria y argila, Sin interferenciss electromagnitas y & una sutud de apie. 120 m
1200,
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. Cargar la bateria

Cargue la bateria y la bateria interna del contral remato para
activarlas antes de usarlas por primera vez.

Comprobar nivel de bateria: pulse una vez,
Encender/apagar: pulse, vuelva a pulsar y mantenga pulsado.

Daspliegue los brazos delantercs Despliegue los brazos traseros

Presione las
ooy eiria

al relas
asia que

q
encajen en su
Hu’gal

Desplegada

£y = Deghegue ko beatos delanteros antes que ko bradod traserod. Todos ke
razes y el desjegue,

el control r

las palancas de control de las  Acople las palancas de contrel
anuras de simacenamients y girelas para fijarlas

El & dptimo se | do las antenas se
orlenlan hacia la aeronave, con un &\gulo entre las antenas y la
jparte posterior del control remato de 180° o 270°,

o 7

Especificaciones
Aeronave (modelo: RAPTORO/RAPTORTO1)

Pesode QeSPRRYS 915 (Anzu Raptor) 920 § (Anzu Rageor T)
Peso mix. de despegue 1050

= de Sport)
ascenso & mi's {(mado Normal)
Velocidad mx. de & mis (mado Sport)
descensa & mis (mado Nermal)

21 mis P Sport, UE)

mixima (corca del nivel 5 o, jode Norma)

del mar, sin vienta)

Atitud méx. de servicio

sabre ol nivel delmar 6000 m

{sin carga)

Tiempo mix. de vuelo

{sin viente)

Tiempo mix. de vuelo

estacionaria 38 min

{sin vienta}
miixc. al

45 min

viento L
Temperatura de

funcinamiento De =102 40°C(142 104 °F)

GPS + Galileo + BeiDou + GLONASS [GLONASS.
GNSS ‘sodo es compatible cuando el mddulo RTK estd
activada)

itk dentro dl rangs de transmisiie Gptime.

4. Preparacién para el despegue

&8

@
® >
Encienda el contral Enclenda la aeronave Inicie Anzu
remota Rebatics Software
Anzu Robotics y idn & Internet para activar

Ia aeronave y el control remota, Antes de activar la aeronave en Arau
Robotics software, endenda el control remoto y siga las indscaciones.
para activar.

5. Vuelo
+ Despegue/aterrizaje manual

Iniclar/detener motores:

ejecute ol comando [ 1 ]
e’:‘mmmlﬂn de o @
palancas y manténgalo i

durante dos segundos.

b Despegue: Merrizaje:
empuje lentamente empuje lentamente
la palanca de contral la palanca de contral

@ izquierda (modo 2} izquierda (maodo 2}
hacla arriba para & hacia abajo hasta que
despegar, la aeronave aterrice,
Manténgala asi durante
tres segundos para

detenes los motores,

* Modo de palancas de control

El modo predeterminado de las palancas de control es el modo 2.

F o 2.400-2.4835 GHz; 5.150-5.250 GHz;
funcionamients 5.725-5.850 GHz*

24 GHE: <33 dBm (FCC), <20 dBm (CE/SRRCMIC)

La palanca de control izquierda controla la altitud y la
de la aeronave, mientras que la palanca de control derecha
controla les movimientos adelante, atrds y laterales,

fiy + Estabierca siempre un moda RO y una aliud BP0 adecuades antes ded

= Presione el botdn de detener vuelo para frenar de emergencia durante ef
ko,

Potencia del transmisor 5.1 GHz: <21 dBm (FCCQ)
{PIRE) 5.8 GHE <33 dBm (FCC), <14 dBmn (CE), <30 dBm
(SRRC)
Interfaz USB-C, ranura para Larjeta micraSD, puento PSDK
Estabilizador
Ineralode Voo 40007
PangoCe o) Inclinacitn: de -90° a +35*
Cémara gran angular (Anzu Raptor)
Sensor CMOS 473; pixeles efectivos: 20 MP
IR apenuraerqﬂm;'l'f{;“ Hamm
Enfoque: de 1 m a = (con enfoque autamitics)
rdednln (Anzu Raptor/Anzu Raptor T )
CMOS 1/2°; plxeles efectivos: 12 MP
= uivalente: 162
foon Apemmar?-l.l o
Enfoque: de 3 m hasta =
Cémara gran angular (Anzu Raptor T)
Sensor CMOS 1127 plxebes efectivos: 48 MP
Formato squalete: 24
o Aperwra:‘?ﬂ.l e
Enfoque: de 1 m hasta =
Cimara térmica (Anzu Raptor T)
DFOV: 61° .
Distancia .1 mm m
Objetivs mwme {equivalente a 40 mm)
Enfoque: de 5 m hasta =
Precisién de medicién
e temperatura +2 °C 0 22 % [usando el valor mayor)
infrarraja
Baterla
Capacidad 5000 mah
Voltaje estindar 154V
Voltaje mdw. de carga  17.6V
Tipo de bateria LiPo 45
Energia 77 W
Peso 3355¢
Temperatura de carga Do 52 40°C (de 41 2 104 *F)
Cargador de bateria
Entrada 100-240 V CA, 50-60 Hz, 2.5 A
Mix. 100 W {total)
‘Cuando se utilizan los dos puertos, la patencia
Sakda de salida mdxima de uno de los puertos es de
B2'W. El cargador asignard dindmicamente la
potencia de salida de los dos puertos de acuerdo
cenla de carga.
Control remoto RRCO1)
Peso Aprox. 680 g
Baterla LiHon (5000 mah a 7.2 V)
Capacidad de ROM 64 GB + almacenamiento ampliable con
tarjeta micraSD
Tiempo de. in
funcionamiento
ey De-102.40°C {de 143 104 *F)
Temperaturs de carga  De 5.2 40 °C (de 41 2 104 °F)
GNSS. GPS + Galileo + GLONASS
Transmisién de video
Frecuencia de

bt siinri 2400-2.4835 Ghiz; 5.725-5.850 GHi*

Alcance de transmisidn

{sin obstdcules, libre de 15 km (FCC), 8 km {CESSRRE/MIC)

Interferencias)
Interferencias fuertes (paisaje urbang, linea
oe vlsldn limitada, muchas sefales al misma

I 5 3 km{FCCfCEI’SkRCI'MIQ
Alcance de
transmisidn®*
{eon interferencias)

iy
oe visién ablerta, aqgunas nl\iles al mismo

mpal:
Mhmim 36 ke [CE/SRRC/MIC)
Interferencias débiles (paisaje ablerto, amplia
linea de visin, pocas sefales al mismo tempo):
9-15 km (FCC), 6-8 kom (CE/SRRC/MIC)

2.4 GHz: <33 dBm (FCC), <20 dBm

(CE/SRRE/MIC)

Fksicia SElansmiser 5 Giz: 33 dam (FCC) <14 dBm (CE), <23 dBm

(SRRO)
wiF

80211 arbigin/aciax
Pretacals Admite Wi-Fi 22 MIMO
Frecuendia de 2.400-2.4835 GHz, 5.150.5.250 GHz,
funcionamiento 5.725.5,650 GHz*

24 GHa: <26 dBm (FCC), <20 dBm (CE/SARCIMIC)
Prenca de|UanSMISET .1 Ghz: <26 dBm (FCC) <23 dBm (CE/SRRCMIC)
5.8 GHz: <26 dm (FCC/SRRC), <14 dBm (CE)

Bluetooth
Protacole Bluetooth 5.1
Frecuencia de
A 2.4002.4835 GHz
Potencia del transmisor
(PIRE) <7.5d8m
* Las frecuencias de 5.8 y 5.1 GH2 estin prohibidas en algunos pases. En algunes
i) pa 1
** Los dacos para riedad
i e solo
coma referenca.
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