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automatischer Flugbetrieb
[Kommandierung durch FCC]

manueller Flugbetrieb
[Kommandierung über RC-Funkfernsteuerung]
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Flugversuch

Bodenlauf / Rollversuche

Gesamtsystemtests / SITL / HITL

Subsystemtests / Prüfstandtests

Integrationstests

Unit-Tests
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