Teil 1

1.1 Verbinden

Erfolgreich mit der Drohne verbunden.
Config Error Baro getroffen.
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1.2 Die Meldungen beim Start ansehen
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1.3 Der entscheidende Test — Druck live beobachten

Feld Anzahl 0 Anzahl 1
press_abs 0 0
alt 0 0
rangefinder1 0 0

opt_qua 0 0
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Alle Sensoren sind O

Vermutung: Alle Sensoren sind nicht initialisiert.

1.4 Optisch nachsehen

Kein Schaum gefunden.



Uber dem mutmaRlichen Barometersensor befindet sich ein diinner Faden, der

maoglicherweise ein Grat vom Rahmen ist.
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Nach dem Entfernen des Fadens meldet das Barometer weiterhin denselben Fehler.

Es ist aufgefallen, dass sich dieses Teil in der Nahe des abgerissenen GPS-Anschlusses
befindet. Daher ist es sehr wahrscheinlich, dass es beim StoRen beschadigt wurde.

1.5 Diese Parameter ablesen

Feld Anzahl
BARO_PRIMARY 0
BARO_PROBE_EXT 0
RNGFND1_GNDCLEAR 10
RNGFND1_MIN_CM 1
EK3_RNG_USE_HGT -1
EK3_SRC1_POSZ 2

SERIAL4_PROTOCOL 2



Feld Anzahl

SERIAL4_BAUD 921

1.6 Ein frisches Log mitnehmen

&3 Log Downloader o

Output

W 1970711 : (1. 16Mb) Getting list of 1 »

.: 197041 /1 (1. 60Mb) Found & log files ote tem sizezs are just an estimate.
W3 1870/1/1 (2. 6EMb)

W4 1970/1/1 (1. 76nMb )

W5 1970/1/1 (5. 7EMb)

b A1 o
Download Selected Logs

NOTE: When posting support querys. please send the n file

Kein neues Log generiert.




Teil 2

PS C:\Users\zhang> ssh drone@dronePi.local
drone@dronepi.local's password:
Linux dronePi 6.18.3u4+rpt-rpi-v8 #1 SMP PREEMPT Debian 1:6.18.3u4-1+rptl (2026-06-09) aarchéu

The programs included with the Debian GNU/Linux system are free software;
the exact distribution terms for each program are described in the
individual files in /usr/share/doc/*/copyright.

Debian GNU/Linux comes with ABSOLUTELY NO WARRANTY, to the extent
permitted by applicable law.
Last login: Fri Aug 21 16:08:02 2026 from 100.113.92.35

cd ~/code/Pi-Code
: python3 setparam.py EK3_RNG_USE_HGT 70 --reboot
Connecting to udpin:127.0.0.1:14550 ...

No autopilot heartbeat - target_system stayed 0.
Something is on the link, but nothing that identifies itself as a vehicle.
Check that:

* the flight controller is powered (USB or battery),

* mavlink-router is running: systemctl status mavlink-router

* it actually sees the FC: journalctl -u mavlink-router -n 20

Connection Failed.
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