JETI DC/DS-16 Update verze 3.02 (prosinec 2014)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pied provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modeli a jejich spravné reakce
na pohyby ovladacii. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacdii.

Pozor: Jestlize pouzivate kanal plynu s reverzovanym chodem serva, ujistéte se, Ze trim
volnobéhu pracuje spravné. Pripadné v nastaveni Jemné ladéni/letové reZimy — Digitdalni trim

zménte mod trimu na PlynDolni.

Varovani: Po provedeni aktualizace na verzi 3.02 neni moZny downgrade na starSi verzi

firmwaru.

Nové funkce:

1) Moznost nastavit vystup interniho konektoru na format 16kanalové PPM (viz menu Systém
— Konfigurace. Vhodné pro pouziti s externim VF modulem.
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2) Moznost asymetrickych volnych mixi, tzn. vystup mixu na kazdé servo lze nastavit zvIast
pro pozitivni 1 pro negativni vychylku. Parametr Vystup mixu lze snadno pouzit pro
nastaveni diferenciace u mixu kiidélek do klapek a jinych.
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3) Pfidana mozZnost resetovat zvoleny casova¢ pomoci ovladace na vysila¢i (menu
Casovace/Senzory — Casovace). Jiz neni nutné aktivovat tlagitko SmaZ na uvodni
obrazovce. Po stisku spinace resetu je Casova¢ okamzité nastaven na pocatecni hodnotu.
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4) Nyni je mozné nastavit trojnasobné opakovani hlaseni alarmu ze senzoru. V menu
Casovace/Senzory — Alarmy vytvoite novy alarm, zvyraznéte polozku ,,Opakuj“ a dvakrat
stisknéte 3D tlacitko. Postupné se zobrazuji tyto moznosti:

a. Opakovani zakazano (kiizek): Alarm se prehraje pouze jednou pfi piekroceni
nastavené hodnoty.

b. Opakovani neustale (zatrzitko): Alarm se neustale opakuje.

c. Opakovani 3x: Pii pfekroCeni zadané hodnoty se alarm spusti 3x.
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5) Vylepsen formulai editace dvojich a exponencialnich vychylek — pfibyla automaticka
selekce editované hodnoty podle pozice ovladace. Dale ptibyla moznost asymetrickych
vychylek pro smérovku a kiidélka. Po odSkrtnuti polozky ,,Symetrické DR* a po stisku
tlacitka F(4) Sym. budete schopni nastavovat nezavisle vychylky kiidélek doprava a doleva.
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6) Novy jazyk: Spanélstina (aktualné bez podpory hlasového vystupu).

Upravy:
1) Analyza dat ze zaznami na SD karté pieéte korektné zaznamy vSech modeli bez ohledu na
nazev modelu.

2) Korektni zobrazeni aktualni hodnoty volného mixu pii editaci jeho vlastnosti.
3) Vylepsena prace s interni SD kartou.
4) Pridana podpora pro nastaveni senzoru MBar EX pomoci Pripojenych zarizeni.

5) Pridana dalsi bezpecnostni otazka pfi zvoleni Spatného modelu.



JETI DC/DS-16 Update verze 3.00 (duben 2014)

Nové funkce:

1.

Nastavitelné softwarové moduly pro vSechny typy vysila¢h. Prehledova tabulka se
seznamem vSech moduld je dostupna v menu Systém — Instalované moduly (Viz
Poznamky).

Pfidéna podpora telemetrickych ovladacii (viz Poznamky).

Moznost akustického oznameni pozice jakéhokoli proporcionalniho ovladace (viz
Poznamky).

Digitalni trimy je mozné pouzit nezavisle jako ovladac¢ jakékoli funkce. V menu Jemné
ladeni — Digitalni trim muzete jakémukoliv digitalnimu trimu pfifadit specialni funkci
L, Irim.Ovla. *“ ¢t ,, Trim. Nulov “.

e Trim.Ovla. (trimovy ovladac¢) — umoziuje pouzit dany trim oddélen¢ od modelovych
funkci. Vysila¢ si pamatuje hodnotu trimu po vypnuti. Po stisku tlacitka nedochazi k
trimovani nadfazené funkce, pouze se inkrementuje interni stav trimu.

e Trim.Nulov (trimovy oviada¢ s automatickym nulovanim) — umoziuje pouzit dany
trim oddélen¢ od modelovych funkci. Vysila€ si neuklad4d hodnotu trimu po vypnuti.
Po nacteni modelu ma trim vzdy hodnotu 0%. Ve spojeni s logickymi spinaci je tato
volba vhodna napt. pro sekvenéni piepinani mezi letovymi rezimy ¢i prehravani
sekvence zvukd.
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Upravy:

1.

Aktualizovany konfigurac¢ni soubory ve slozce Devices pro podporu pfijimact verze 3.20,
MVaria2 a Central Boxu 200 verze 1.20.

Moznost nastavit krok digitalnich trima (Jemné ladéni/let. rezimy — Digitdlni trim) aZ na
100%. Pfi této hodnoté budou trimovaci tlacitka fungovat ve tfech krocich (hodnoty trimu
mohou byt -100%, 0%, 100%).

Vysila¢ dokaze zpracovat a zobrazit hodnotu na digitalnich vstupech piijimaci (verze 3.20),
MVaria2 a Central Boxu 200 s firmwarem 1.20.

Nazvy serv jsou vytvareny z ndzvi funkci. Vyjimkou jsou serva klapek, kiidélek a serva
desky cykliky u vrtulnikt, kterd jsou pojmenovana podle preddefinovanych schémat.

V menu Casovace/senzory — Senzory/ukladani dat je nové zobrazen pocet detekovanych
telemetrickych udaji ze senzorti (nad funk¢nim tlac¢itkem F(3)) a je mozné smazat jakykoli
nepotiebny tdaj pomoci tlacitka F(4). Pokud vSak mate stale pfipojen senzor, u néhoz jste
parametr smazali, dojde pozdé&ji k jeho opétovnému nacteni. Vysilace mohou detekovat az
32 telemetrickych udaji.



Poznamky

P":eh/ed instalovan_VCh mOdUllj (Systém — |nstalované modu[y)
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4444-4444-A402-17FA ktizkem). Dale zde naleznete vyuzitelny pocet prvkl u aktivnich
modulti a také maximalni hodnoty, které jsou dostupné po
dkcelerometr v R IRI viv s g rx1 0
zakoupeni piislusnych rozsitujicich balicka.
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Alarmy 20 :z20| (naleznete v menu Systém — Instalované moduly, zvyraznéno
Nastaveni gyra 3 z 3| naobrazku rameckem).
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funkéni moduly, které budete chtit aktivovat. Oznacte tedy Vami
zvolené moduly a piejdéte k potvrzeni objednavky.

5. Nyni budete vyzvani k zaplaceni pfislusné ¢astky. Po zaplaceni Vam bude vygenerovan
unikatni neptenositelny soubor s nazvem ,,Activation.bin®. Ten Vam bude nasledné zaslan e-
mailem a bude rovnéZ dostupny ve Vasem uzivatelském Uctu ke staZeni.

6. Pripojte DS-14 Kk pocitaci a aktivujte rezim USB.

7. Soubor ,,Activation.bin nakopirujte na SD kartu vysilace do kofenového adresafe. Obsah
SD karty vysilac¢e pak mize vypadat takto:

Audio Config Devices Export Lang Log
"4 { | ||; ey
Manual Model Music Update Voice Activation.

bin

8. Odpojte vysila¢ od pocitace (nezapomeiite potvrdit bezpecné odebrani hardwaru). Na
vysila¢i nasledné potvrd’te, Ze chcete provést aktualizaci a restartovat vysilac.

9. Jestlize aktivace probchla Uspésné, zobrazi se okamzité¢ po zapnuti vysila¢e informativni
tabulka se seznamem modulti. Dale je mozné pracovat s vysilacem jako obvykle.



Telemetricke ovladace (Pokrocila nastaveni — Telemetrické ovladace)
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Tato funkce posouvd moznosti telemetrie systému Duplex o tfidu vysSe. Nejenze si muzete
telemetrické udaje zobrazit, zaznamenavat na SD kartu ¢i nechat si hlasové oznamit aktualni
hodnoty — nyni je mozné piimo pomoci senzori ovladat nékteré funkce modelu. Lze takto
zautomatizovat n¢které ukony, které bylo dfive nutné provadét manudln€ na zéklad¢ vizualniho
odhadu ¢i alarm.

K dispozici je az 8 ovladact znacenych MX1 — MX8 v zavislosti na typu vysilace a jeho vybavé.
Telemetrické ovladace nabizeji funk¢nost ve dvou rezimech:

e Rezim Spina¢ dovoluje vytvofit virtualni dvoupolohovy piepina¢ z hodnoty jednoho
telemetrického parametru. Tento pfepina¢ bude aktivni vzdy na zékladé splnéni urcité
logické podminky.

e Rezim Proporciondlni ovlada¢ umoziuje transformovat uréity rozsah hodnot senzoru do
podoby plné proporciondlniho ovladace. Lze tak plynule automaticky fidit libovolnou funkeci
pomoci jakési telemetrické zpétné vazby.

Priklady moZnych pouziti telemetrickych ovladaca
e Pokud je rychlost modelu mensi nez X m/s, vysunou se automaticky klapky.
e Pokud je proud vétsi nez X ampér, spousti se casovac¢ doby chodu motoru.
e Pokud je teplota motoru vetsi nezZ 80°C, bude mixem omezen maximalni rozsah plynu.
e Pokud je detekovano sepnuti koncového spinace, spusti se automaticky sekvencer (napt. po
otevfeni krytli podvozkovych Sachet se zane vysouvat hlavni podvozek).

Nastaveni parametrii telemetrického ovladace
Popis — Nazev senzoru, ktery se bude zobrazovat v pfehledu pro jednodussi orientaci.

Aktivni — Zatrhnéte pro povoleni funkce telemetrického ovladace.

Senzor — Zde vyberte konkrétni telemetricky parametr.

Typ prvku — Zvolte rezim Spinac nebo Proporcionalni ovladac podle poZzadované funkénosti.
Podminka (X<, X>, X=) — Zvolte podminku, pfi které chcete, aby byl ovlada¢ aktivni (tedy sepnut).
Ve stejném tadku vyplitte ¢iselnou hodnotu rozhodovaci urovné a hodnotu hystereze (uvozena
znakem +). Dostupné v rezimu Spinac.

e Piiklad 1: Zapis ,,X < 20.0m/s + 2.0m/s ““ znaci, ze telemetricky ovlada¢ Spina pravé tehdy,
kdyZ hodnota telemetrického parametru je mensi nez 18m/s (diky hysterezi 2m/s). Ovladac
pak symetricky rozepina v okamziku, kdy rychlost ptekroc¢i 22m/s.

e Priklad 2: Zapis ,,X > 0 + 0 oznacuje spinac, jenz je aktivovan vzdy, kdyz je telemetricka
hodnota kladna.



Trvani — Minimalni doba sepnuti spinace. Jestlize né&jaky jev trva velmi kratkou dobu, je mozné
prodlouzit dobu sepnuti telemetrického ovladate na dobu specifikovanou timto parametrem.
Dostupné v rezimu Spinac.

Rozsah — Zde nastavte pracovni rozsah senzoru (minimalni hodnotu, stfedovou hodnotu a
maximalni hodnotu). Tento rozsah pak bude proporciondlné transformovan do rozsahu ovladace (-
100%, 0%, 100%). Dostupné v rezimu Proporciondlni ovladac.

Filtrovani — Uréuje stupen vyhlazeni (filtrace) piijaté telemetrické hodnoty. Cim vyssi je stupefi
filtrace, tim plynulejsi bude prubéh, avsak reakce budou pomalejsi. Dostupné v rezimu
Proporcionalni ovladac.

Vychozi — Vychozi hodnota ovladace, pokud senzor neni pfitomny v modelu nebo model neni
zapnut.

Spina¢ — Timto parametrem lze urcit libovolny spinac, jimz se bude cinnost telemetrického
ovladace aktivovat a deaktivovat.

Oznameni pozice propor: cionalnich ovladacu (Pokrocila nastaveni = Zvuky proporc. oviadacti)

LEII ‘ ¥ychozi [ | ‘ 12:22: 09 Eﬂ

Zvuky proporc. ovladaci

OvladaC Mod Soubor
PE H Has@ @
.. ® Zadny @

@ Fadny @

V této nabidce miZete nastavit akustické oznameni az pro Ctyfi nezavislé ovladaci prvky. Je mozné
zvolit zakladni pipnuti ve stfedové pozici ovladace (mdd Stred-ton), avSak je dostupné i hlasové
oznameni aktualni pozice (mod Hlas).

o Mod Stred-ton — vysila¢ pipne vzdy, kdyz dany ovlada¢ umistite do stiedové pozice (jeho
vychylka je tedy 0%).

e Mod Hlas — vysila¢ hlasové ozndmi numerickou hodnotu aktudlni vychylky ovladace.
Hodnota je oznamena vzdy po zméné pozice ovladace a aZ po ustaleni pohybu. V tomto
reZimu muzete navic vybrat zvukovy soubor, ktery bude upozoriovat na ozndmeni zmény
pozice ovladaciho prvku. Priklad: JestliZe jste si vygenerovali soubor ,, OVLADAC. WAV a
ten pak pfifadili jako parametr Soubor, vysila¢ oznami napf. ,, Ovladac: dvacet pét“.

Nastaveni je platné vzdy pro aktudlni model.



Dialog pro vybér oviadaciho vstupu

Tento dialog je zobrazen vzdy, kdyZ potfebujete nekteré funkci ptifadit ovladac, aktivacni spinac
apod. Dialog byl modifikovan tak, aby reflektoval noveé vytvorené ovladaci prvky — napf. trimy jako
obecn¢ pouzitelné ovladace Ci telemetrické vstupy jako ovladace.

Nyni jsou v dialogu pro vybér dostupné tyto typy ovladacich prvku:

e P1-P8 Fyzické proporcionalni (kiizové ovladace a oto¢né ovladace).
e Sa-3Sl Fyzické konfigurovatelné a vyménitelné spinage

o L1-116 Logické spinace. ?

e MAX Logické maximum, lze brat jako spina¢, ktery je vzdy sepnut.

o GX,GY,GZ Jednotlivé nezavislé osy vestavéného akcelerometru
(nedostupné u DC-16). ?

e G/L,G/R Virtualni ovladace spinané pfi posunu vysilace doleva, resp. doprava
(nedostupné u DC-16). ?

e GXL,GXR Virtualni ovladace spinané pti naklonéni vysilace doleva, resp. doprava
(nedostupné u DC-16). ?

e Ql-Q6 Jednotlivé sekvencery. 2

e Trl-Trb6 Digitalni trimy jako nezavislé ovladace.

e CH1-CH8 Kanalové vstupy PPM signalu, ktery je ptiveden k internimu konektoru.

e MX1-MX8 Telemetrické vstupy jako ovladag. ?

1 rxo s . 1. X r e o w ,
) Konfigurace spinact zavisi na typu vysilace a také na tom, které spinate mate osazeny.

2 Ovladace jsou dostupné podle vybavy vysilace.
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Pfesufite dany Fidici prvek do aktiwni . L . .,
polohy, Toto bude automsticky 2) Piejdete kvybéru vstupl z vestavéného akcelerometru/gyra
detekovano (nedostupné u DC-16).

3) Piejdete k vybéru sekvencerti, kanalovych vstupt PPM a trimd.

Log. | Gsens. | ¢/ 4) Ptejdete k vybéru telemetrickych vstupt.
1) 2 3) 4

Nahledy jednotlivych obrazovek dialogu pro vybér ovladaciho vstupu
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Jeti DC/DS-16 Update Verze 2.22 (prosinec 2013)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pied provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modeli a jejich spravné reakce
na pohyby ovladaci. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacii.

Pozor: Jestlize pouzivate kanal plynu s reverzovanym chodem serva, ujistéte se, Ze trim
volnobéhu pracuje spravné. Pripadné v nastaveni Jemné ladéni/letové reZimy — Digitdlni trim
zméite mod trimu na PlynDolni.

Ve verzi 2.20 byl zménén zpisob vyhodnocovani intenzity signalu z antén (RSSI) pri
zachovani stupnice rozsahu 0-9, takZe hodnoty klesaji se vzdalenosti linearnéji.

Nové funkce:

1. Novy jazyk: italStina.

2. Pribylo menu pro nastaveni gyra i pro modely letadel. Pii zakladani modelu Ize aktivovat
az tfi nezavislé funkce pro nastavovani zisku regulace stabiliza¢nich systému. V Zdkladni
konfiguraci aktivujte pouziti funkce gyra, dale v Parametrech funkci ptitadte této funkci
libovolny prepina¢ a u Prirazeni serv zvolte libovolny vystupni kandl vysilace. Vlastni
nastaveni jednotlivych gyr se nachazi v nabidce Jemné ladeni/let. rezZimy — Nastaveni gyra.
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Zakladni konfigurace Nastaveni gyra
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3. V nabidce Jemné ladeni — Letove rezimy je mozné kazdému letovému rezimu ptiradit
soubor WAV, jenz se piehraje v okamziku aktivace daného rezimu.

4. V nabidce Jemné ladéni — Letové rezimy— Detail letového rezimu (F4) je mozné pritadit
spinac, po jehoz stisku bude oznamen aktualni letovy reZim, resp. se piehraje ptislusny WAV

soubor.
7=l | ryeniost MW |10:21:23 m T2 1l | Rycniost B |10:21: 40 m
Letové reZzimy Letové rezimy
Popis IpoZzdéni SpinaC f Termika
1 Termika@®  0.3s s x [} Oznimeni aktullniho let. reZimu
? PRychlost@ 035 Sh v I I] F_TERM~1.WAY (¥)
3 Yychozi (A 0.3s Ix Mastavit jako wychozl let. redim
Smazat letowy reZim
RESET wiech letowych reZiml
[Novy | X | ok [N zpet| | | | Ok |




Upravy:

1.
2.
3.

10.

11.
12.

13.

14.

15.

16.

17.

Zvysena maximalni dovolena hlasitost reproduktoru.

Nové podporované piijimace pro konfiguraci ptes Pripojena zarizeni: R5L EU, R3.

VyieSen problém pii zakladdni nového modelu, kdy se u ptredeslého ztratila konfigurace
piedletovych pozic a spinacich Grovni u proporcionalnich ovladaci.

VyteSen problém, kdy po zapnuti vysila¢ hlasil ,,Uvolnéte tlacitko* a pfitom bylo tla¢itko
F(5) zablokované.

V nabidce Model — Kalibrace serv nyni funguje automaticky vybér nastavované strany pfi
editaci minimalnich a maximalnich vychylek. Ptiklad: Pti editaci minimalni vychylky u
kandlu Kridélko 1 ptejed’te prislusSnym ovladacem zleva doprava — automaticky se nyni
edituje maximalni vychylka serva. Obdobné pii pohybu ovladace zpét zprava doleva.
Modifikovano hlaseni alarmu nizkého napéti/resetu piijimace. Pokud dojde k resetu
ptijimace (napf. i po jeho zapnuti), oznami se pouze alarm bez indikace hodnoty napéti.

. Pripojena zarizeni: Vystupni pin €. 4 u pfijimace R4 (pii pfepnuti vysilate do némciny) je

jiz mozné konfigurovat jako v ostatnich jazykovych mutacich.

Opraveno hlasové oznamovani Cisel (CeStina napt. hodnoty 65 000, francouzstina napt. 72,
96 apod.)

Pfidany odkazy na pitehled vystupti pfijimace (servo monitor) do menu Ailevator, Mix
Motylek a Mix Delta/Elevon.

Analyzator telemetrickych data (Aplikace — Analyza dat) nyni umi zpracovat vice nez 32
telemetrickych veli¢in ze zaznamu.

Upravena akusticka signalizace klasického MVaria (bez EX).

Ptehravani zvukl je zastaveno vzdy pii zaloZeni nového telemetrického zdznamu a pii
ukladani screenshotu na SD kartu.

Mix Ailevator je nyni u novych modelii ve vychozim stavu nastaven na 100% pro vyskové
kormidlo a 0% pro kiidélka.

Nekolik senzorovych veli¢in mize byt agregovano do jednoho fadku v uklddaném zaznamu,
zmen§i se tak velikost vysledného datového souboru.

Rezim ,,Ucitel je stale aktivni, 1 kdyz se odpoji primarni pfijimac od vysilate. PPM vystup
Ize v tomto ptipad€ pouzit napt. pro pfipojeni externiho modulu.

Na panelu hodin 1ze zobrazit napéti piijimace, modelovy Cas a intenzitu signalu antén. Viz
Casovace/senzory — Detaily hlavni obrazovky.

Opraven datovy vystup EX protokolu na internim konektoru vysilace, napt. pro pfipojeni
zatizeni RCDroidBox.



Jeti DC/DS-16 Update Verze 2.20 (fijen 2013)

Nové funkce:

1.

VylepSené moznosti nastavovani pro modely vrtulniki: Swash Ring, rozsifeni nastaveni
gyra, privodce nastavenim modelu (viz Poznamky).

Servo balancer pro viceservova kiidla (viz Poznamky).
Ochrana jednoduchym heslem proti nechténym zménam v konfiguraci (viz Poznamky).

V aplikaci Pfipojend zafizeni pfidana podpora pro generovani piikazl pro zafizeni EX Bus
(viz Poznamky).

Pfidana podpora némciny pro piijimace verze 3.11 a nov¢jsi (podporujici EX Bus).
Pfepinani mezi angli¢tinou a némcinou se aplikuje na zakladé pouzitého jazyka vysilace.
Zatizeni Ceské a francouzské lokalizace se v§ak zobrazi vzdy s popisy v pivodnim jazyce.

V nabidce Casovace/senzory — Detaily hlavni obrazovky je mozné nastavit telemetricky
udaj zobrazeny na panelu digitalnich hodin (viz Poznamky, sekce Servobalancer).

V nabidce Systém — Konfigurace ptibyla moznost kontroly sily signalu po zapnuti modelu.
Jestlize zvolite moznost Ano, bude pii zapnuti modelu kontrolovdna sila signélu
pfijimacovych antén, a v okamziku, kdy jeji hodnota bude mensi nez 8, zobrazi se varovné
hlaSeni. Pro spravné pouziti této funkce se predpoklada, ze vysila¢ bude v okamziku zapnuti
modelu od pfijimace vzdalen v ramci maximalné nékolika metri. Jestlize se i piesto varovna
hlaSka objevi, proved'te prosim test dosahu, pifipadné zkontrolujte instalaci elektroniky
v modelu.

Spinat pro uloZeni obrazovky ... [#)
Tve wystupu PPM PFM Pozitivni @)

Kontrola signalu pfed letem Ano (#)

Do nabidky Systém — Konfigurace byly ptidany moznosti nastaveni interniho konektoru
oznaceného jako PPM vystup (viz manual, kapitola 3.7 Konektor PPM Out):

e \ypnuto — na vystupu konektoru (pin €. 4) se nebude generovat zadny signal.

%

e PPM Pozitivni — na vystupu konektoru (pin €. 4) se bude generovat standardni
osmikandlovy signal PPM s kladnymi pulzy.

e PPM Negativni — na vystupu konektoru (pin €. 4) se bude generovat invertovany
osmikanalovy signal PPM se zapornymi pulzy (Groven 0V).



9.

10.

e Telemetrie EX — na vystupu konektoru (pin ¢. 4) se bude generovat digitalni signal,
obsahujici data telemetrie EX. Pienaseji se udaje senzori a pfijimace ve formatu
specifikovaném v dokumentu Telemetricky komunikaéni protokol JETI. Pfenos je
pouze jednosmérny. Jestlize pfipojujete zafizeni RCDroidBox k vysiladi, je potieba
zvolit tuto moznost.

Pfidana funkce interniho konektoru: PPM vstup (viz manual, kapitola 3.7 Konektor PPM
Out). Vysila¢ dokaze zpracovat az 8 kanalll vstupniho signalu PPM na servisnim konektoru,
pin ¢. 1 (v navodu k verzi SW 2.0 pro DC/DS-16 oznaceno jako Rezerva). Je nutné pouzit
3V logiku s predfadnymi ochrannymi prvky. Kanal PPM vstupu je mozno pfifadit
k libovolné funkci pomoci standardniho dialogu pro vybér ovladaciho prvku. PPM vstup
neni svazan se systémem ucitel-zak. Je mozné pouzit se systémy typu head-tracking apod.

LEMI ‘I]efault .‘12:22:22 Eﬂ

Vyberte ovladaci vstup

04 0%
® 0%
% ozl
CHI  Vstue PP
CH2  Vstue PPM 0%
CH3 Vstup PPM 0%;

Log. G sens. lf_"-;]\lymai OK

Pfidana moznost ukladat na SD kartu servisni zpravy vysilacde, alarmy a pozice az 4
ovladacich prvkil (ve smyslu markeru). Data jsou pak soucésti letového zdznamu modelu.
V nabidce Casovace/senzory — Senzory/uklddani dat najed’te na polozku Informace o stavu
vysilace a stisknéte 3D tladitko. V nasledujici nabidce lze zvolit, zda se budou ukladat
textové informace o alarmech a obecné zpravéach vysilace (ve vychozim stavu vypnuto).
Pozor, nékter¢é PC programy pro vyhodnocovani telemetrickych dat mohou textové
informace vyhodnotit jako chybu v datovém souboru. Pro zobrazeni je tedy vhodné pouzit
vestavénou funkci Analyza dat nebo provést aktualizaci daného programu.

V této nabidce je rovnéZ mozné vybrat az Ctyii ovladaci prvky, jejichZ poloha se bude
zaznamenavat do souboru na SD karté. Lze zvolit mezi zaznamenavanim proporcionalni
nebo dvoustavové hodnoty (0% — 100%). Pozice ovladacli jsou zaznamenavany s pevnou
periodou 0,2s. Data jsou soucasti standardniho zdznamu telemetrie a lze je zobrazit jako
ostatni parametry.
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Senzory/ukladani dat Informace o stavu vysilace
Senzor Zaznam ani alarml a zpraw
Nap&ti pf i jimade 4no (@) Lkladani ovladacich prvkd
ilale 1) Ovladai Pz H
2)  Ovladad Sa v
3 Ovladad ...
4)  Ovladac . @

Tuto funkci Ize snadno pouzit jako znackovac pro zvyraznéni zajimavych situaci béhem letu.


http://www.jetimodel.com/cs/Telemetricky-komunikacni-protokol-JETI/

Upravy:

1.

10.

11.

12.

13.
14.

15.
16.

Opravena funkcnost digitalniho trimu v modu PlynDolni a PlynHorni pfi reverzovaném
kanalu serva.

Pii vybéru zvukovych soubori se nezobrazuji ty polozky, které v nazvu zacinaji teckou.
V nékterych systémech se jedna o skryté, resp. docasné soubory.

Bezpe€nostni otazka proti nechténému piepnuti ze (S)eparatniho moédu funkce do
(G)lobalniho byla piidana do vSech nabidek v sekci Jemné ladéni/let. rezimy.

Po stisku tlacitka Menu se vzdy zobrazi hlavni obrazovka.

VylepSena podpora RC spinace. Jestlize pouzijete zafizeni RC spinac, je nutné vysila¢
aktualizovat. Pfidana podpora pro Central Box 200 a piijimace R3 EX.

Vylepsena plynulost zpracovavani vstupu zakovského vysilace v rezimu ucitel-zak.

Piehravani soubort v aplikaci Audio prehravac neni ovlivnitelné souborem spusténym pies
Zvuky na udalost. Piehravané audio soubory se nyni prolnou.

Hlasovy vystup telemetrie neni ptferusen v okamziku, kdy ma dojit ke zvukové indikaci
libovolného ¢asovace. Namisto toho je udélost ¢asovace indikovana jednim pipnutim.

Alarm nizkého napéti prijimace je nyni akceptovan podle nastaveni pfijimace. Tento alarm
je rovnéz indikovan v pfipadé resetu pfijimace (napf. odpojeni a opétovné pfipojeni
napajeni).

Pii rezimu Double Path je mozné zobrazit napéti obou piipojenych pfijimact
Vv telemetrickém okné na hlavni obrazovce. Zde se zobrazi i minimalni a maximalni napéti
ptijimace/ptijimaci.

Zobrazeni sily signalu pro oba pfijimace v rezimu Double Path v telemetrickém okné na

hlavni obrazovce. K zobrazeni ¢tyF hodnot sily signalu nastavte polozku ,,Zvétsit” na Ano
V nabidce Casovace/Senzory — Telemetrie na hlavni obrazovce — Anténa.

Modifikovano zobrazeni sily signdlu — piiddna procentudlni uspéSnost obousmeérné
komunikace, ktera je v rozsahu 0-100%. Stav urovn¢ signalu v levém hornim rohu displeje
je nyni indikovan podle procentudlni uspésnosti pfenosu.

Upraveny urovné vyhodnoceni signalu pro ptepocet na stupnici 0-9.

Ukladani napéti pfijimace/pfijimaci, intenzity signalu a procentualni GspéSnosti prenosu.
Ukladani probiha na SD kartu spole¢né s EX telemetrii a napétim piijimace.

V aplikaci Analyza dat je moZzné smazat soubory telemetrie pfi prochazeni adresafem.

V aplikaci Analyza dat se po najeti kurzorem zobrazi textovy popis alarmi v daném case.

Zaznam textovych informaci na SD kartu v8ak musi byt povolen ptes Casovace/Senzory —
Senzory/ukladani dat.
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Zobrazeni grafu
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Alarm: Temp. A > 29.8
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Poznamky:

VylepSené moznosti nastavovani pro modely vrtulnikd

Cyklické omezeni iizeni hlavy rotoru (Swash Ring)

T’:DD[”] ‘ Default

w2 (gl V nabidce Model — Swash Mix lze aktivovat funkci cyklického

Cwk |, ome

Hodn

enf

v

1008 @

Swash Mix
Klonéni 50% @
Klopenf 50% @ \
Kolektiv 50% @)

~
|

omezeni pro rotorovou hlavu vrtulniku. Aktivovanim této funkce
dojde k omezeni drahy serv pii spoleéném plném vychyleni
ovladact klonéni a klopeni tak, aby celkova velikost vychylky
byla vzdy v ramci vnitini plochy zobrazené¢ho kruhu. Vné kruhu
se nachazi jakési mrtva zona fizeni.

Editaci pole Hodnota ovliviiujete pramér zobrazené¢ho kruhu,
tzn. velikost maximalni povolené vychylky. Nastaveni je
globalni pro cely model.

Rozsifené moZnosti nastaveni gyra

T:EI[IDI] ‘ Default
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Zakladni konfigurace

Governor

PouZit gvro 2
PouZit gyro 3

Rotace 0" @

Uhel 120° @)
Délky pak (Serva 1-3):
100%™ 1005 @

Nastaveni gyra.

100% @)
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Nastaveni gyra

Pozice 1 MW |[Laddni  [Gvro sens.]
¥ ( s0)| ... @ 0¥ @® =S
Pozice 3 M |Lakni  [Gvro senz?]
0E® ¢ sy ... @ nw® GG
Pozice 3 M |Ladkni  [Gvro senz3]
SE® ¢ sy ... @ e @G

Nov¢ je mozné vytvofit az tfi nezavislé funkce fizeni zisku gyra.
Ve vychozim stavu je vzdy aktivni gyro €. 1, ostatni se aktivuji
v nabidce Model — Zdkladni konfigurace spole¢né s funkci
Governor.

Poznamka: jestlize dodatecnou funkci gyra aktivujete u
stavajiciho modelu, je tfeba po opusténi Zdkladni konfigurace
provést prifazeni ovladace (Parametry funkci) a dale zvolit
vhodny vystupni kandl (Prifazeni serv). Samotné nastavovani
zisku gyr se provadi v nabidce Jemné ladeéni/let. rezZimy—

V nabidce Nastaveni gyra lze editovat u kazdé funkce az tii
hlavni hodnoty v kazdém letovém rezimu v zéavislosti na pozici
tidiciho prepinace.

Pfesunutim pifepinate do zvolené¢ polohy se automaticky
aktualizuji zobrazené hodnoty v pfislusném ftadku. Nastavte
hlavni hodnotu zisku gyra pro danou pozici (na obrazku
zvyraznéno), piipadné pfifad’te 1 dodatecny ovladac pro jemné
doladéni — zde je tfeba zadat navic i procentualni rozsah vlivu
ovladace. Pro kaZzdou pozici hlavniho pfepinace lze samostatné

prifadit nezavisly ovlada¢ pro doladéni zisku gyra. Vysledna aplikovana hodnota zisku je zobrazena

v zavorce (-50% Vv nasem ptipade).

Poznamka: Zaporné hodnoty zisku gyra udavaji zisk v rezimu ,,Normal®, kladné hodnoty nastavuji
zisk v moédu ,,Heading-lock*.



Rozsii‘ené moZnosti nastaveni governoru

g [peraurt W|i2:22:4¢ (] Obdobné jako pii nastavovani zisku gyra lze i u funkce
Governor zvolit v kazdém letovém rezimu az tfi hlavni hodnoty
otacek governoru (0% znamena volnobéh, 100% ma vyznam
Pozice 3 M |Ladini [Governor] | pIného plynu). Kazdé pozici fidiciho pfepinace l1ze navic piifadit
ME® 100 @ B @G| zylaitni ovladad (spinal, tahovy potenciometr apod.), jimz se
ptesné doladi pozadované otacky — Vv tomto pfipadé je nutné
jeste zadat rozsah vlivu ladiciho ovladace na otacky. Vysledna
aplikovana hodnota funkce Governor je zobrazena v zavorce.

Nastaveni governoru

specifické pro kazdy rezim zvlast.

Nastaveni mtize byt globalni pro vSechny letové rezimy nebo

Poznamka: Obrazovka nastaveni governoru byla osamostatnéna jako zvlastni polozka v nabidce
Jemné ladeéni a jiz neni soucasti spolecného menu Gyro/Governor.

Priavodce nastavenim modelu

= 0l ‘I]efﬂult [ ] ‘ 12:22:08 [ gl (Hlavni menu— Priivodce nast. Vrtulniku)

Privodce nast. vrtulniku | Tato nabidka zjednodusuje viechny zakladni ukony pii zakladani

EEH TS odclu vrtulniku a automaticky se zobrazi po vytvotfeni nového

k:i:ﬁi :ﬁﬂ'yi > | modelu typu Vrtulnik. Lze tak pomémé rychle projit viemi
- Kfivka plynu » | potfebnymi kroky, pfi¢emz vysledkem je pln¢ nakonfigurovany
- KFivka kolektivu » | létajici model. Doporucujeme postupovat od prvni polozky shora

Nastaveni gyra » | dold krok za krokem.

Nastaveni governoru »
Pomoci tla¢itka F(3) lze rychle vstoupit do menu sparovani
vysilace s pfijimacem.




Servobalancer (wodel — kalibrace serv)
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Kalibrace serv Kalibrace serv
Klapka 2 | [ | 0% Klapka 2 | | ] -190x
Servobalancer Servoba lancer (-2.8% -1.9%)
-100%¥ -50X% IJIX 50X 100% | :

Servobalancer po najeti kurzorem (nachézi se pod Editace fidicich bodu servobalanceru.
polozkou Reverzace serva).

Funkce balancovani drahy serv slouzi pro velké modely, které maji fidici plochy ovladané n¢kolika
spfazenymi servy. Jelikoz muze byt kazdy kus serva z vyroby jinak nastaven a ani montaz v modelu
nemusi byt vzdy pfili§ pfesnd, je vhodné algoritmicky vyrovnat drahy serv tak, aby dochazelo
k minimalnimu mechanickému namahani pfi pohybu kormidel.

Kazdému vystupnimu kanalu je tedy mozné pfiradit vlastni kiivku, ktera se aplikuje jako posledni
operace pied odeslanim vychylek do modelu. Kiivka se tedy ve vysledku aplikuje 1 na trimy, mixy,
dvojité vychylky apod., takze serva jedné plochy se vzdy pohybuji spole¢né stejnou mérou.

Servobalancer dokaze upravit kiivku serva maximaln¢ o £10% s rozliSenim 0,1%.

Po najeti kurzoru na graf servobalanceru stisknéte 3D tlacitko, ¢imz povolite editaci kiivky serva.
Nyni se vzdy zvyrazni jeden fidici bod podle aktudlni vychylky serva. Jestlize bude aktudlni
vychylka serva napt. -30%, zvyrazni se nejblizsi kontrolni bod v -25%. Timto bodem je pak mozné
pohybovat smérem nahoru a doli otaéenim 3D tlacitka doprava, resp. doleva. V rezimu
»Auto* (zvyraznéné tlacitko F(2) ) dochazi k souc¢asnému posunu okolnich kontrolnich bodd, takze
vysledna kiivka je precizné vyhlazena. Posunutim ovladace serva lze dale vybrat jiny kontrolni bod
a ten pak upravovat do té¢ doby, nez bude vzajemna odchylka pozice serv pti pohybu minimalni.

Tﬁunl]ﬂ“"*"l‘-""ﬂ .‘12:22:53 =zl FPo stisku tla¢itka F(1) pfi zvyraznéném servobalanceru se
zobrazi rychld volba, kde si mizete zvolit jeden telemetricky
udaj, jenZ se bude objevovat v misté digitalnich hodin na horni
list¢ displeje. Timto si napf. mulZete navolit zobrazeni
okamzitého proudu z pfijimacovych baterii, jenz velmi pomuze
pfi vyrovnavani rozdild drahy serv.

Kalibrace serv

Telemetrie zobraz. na panelu hodin:
Wychozi zeni hodin)} =)

Tﬁunﬂﬂ‘wchozi I‘|2:22:33 (g8l Poznamka: Nastaveni zobrazeného telemetrického udaje na
Detaily hlavni obrazovky | horni liSt¢ displeje se uklada jako soucdst konfigurace modelu a
Skok na pedchoz| strany @ | po zapnuti vysilate se opét zobrazi. Alvternativné je mozné
Skok na nasledujici stranu ... @® | nastavit zobrazeny udaj i v nabidce Casovace/Senzory —

Detaily hlavni obrazovky. Je mozné zvolit jakykoliv jednoduchy
Ciselny tudaj, nikoli vSak napf. GPS soufadnice ani status
vysilace.




Tlacitkem F(2) Auto v rezimu editace servolabanceru piepinate mezi automatickym a manualnim
vybérem kontrolnich bodu. P¥i manualnim vybéru kontrolnich bodu stisknéte 3D tlacitko pro pfesun
k nasledujicimu bodu; tlacitkem ESC aktivujete ptedchozi kontrolni bod. Pti editaci v manualnim
rezimu pohybujete (narozdil od automatického moddu) pouze jednim kontrolnim bodem, ostatni
zlstavaji beze zmény.

Kratky stisk tlacitka F(3) Vymaz slouzi k rychlému resetu jednoho kontrolniho bodu (musi byt
zvyraznén). Po del$im stisku tlacitka F(3) Vymaz dojde k resetu celé kiivky serva do vychoziho
stavu.

1% 0l [¥9enoz m[i2:22:50 Sl Rada: Jestlii? pouzivate _nékolik serv sprazenych k ovladani

jednoho kormidla modelu jako v tomto piikladu, doporucujeme
na pfijimaci nastavit vSechna serva nalezejici danému kormidlu
do jedné skupiny vystupu (Group A-C). Na obrazku je toho
docileno pomoci aplikace Pripojend zarizeni. Serva tak budou
piijimat fidici pulzy ve stejny okamzik a jejich pohyb tedy bude
synchronni.

R9-EX Vystupy

Wstupni pin Servo C.
Westup 1 Motor 1 )
Westup 2 KFidélko 1 (2) (@
Westup 3 KPidélke 2 (3) (@
Yestup 4 Klapka 1 (4) (@
Wastin R Klanka 2

Rada: Pro optimalizaci drahy serv pomoci servobalanceru
doporucujeme pouzit ampérmetr (nebo napi. okamzity proud
z ¢idla MUI zobrazeny v telemetrickém okné) a vZdy sledovat, kdy je proud prochézejici servy co
nejmensi.



Ochrana heslem proti nechtenym zménam konfigurace

I‘12:22:47 Eﬂ
Hlavni menu

Jemné ladéni/let. reiimy

TEDDD” ‘h’rchozi

Pokro£ila nastaveni
Casovaée/senzory
Aplikace

Systém

I‘12:22:55 Eﬂ

Zamknout model

TEDDDU ‘Vg’rchozi

Pro zabranéni nechténych zmén zadejte
dvoumistny kod. Ten si zapamatujte.

l‘1222n4 {:E’I

Zamknout model

T§D|:||:||] ‘H‘g’rchozi

Pro zabranéni nechténych zmén zadejte
dvoumistny kdd. Ten si zapamatujte.
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Odemknout model

T§D|:||:||:| ‘H‘g’rchozi

Prosim zadejte spravny kod.

Jestlize pujCujete vysilaC cizi osobé a chcete zajistit, aby
Vv konfiguraci modelu nebyly provedeny zadné zmény, které¢ by
mély vliv na funkci vysila¢e nebo modelu, 1ze s vyhodou pouzit
funkci Zamknuti modelu. V Hlavnim menu stisknéte tlacitko
F(3), ¢imz se zobrazi dialog pro zadani jednorazového hesla.

Zde zadejte dvoumistny koéd pomoci tlacitek F(1) ,,1/2/3%,
F(2) ,,4/5/6“ a F(3) ,,7/8/9%. Tento kod se zobrazi na displeji a
pozdé&ji bude slouzit pro odemknuti vysilace.

Tlacitkem F(4) Vymaz lze smazat zadané ¢islo a zacit znovu.

Kod si zapamatujte a stisknéte tlacitko F(5) OK. Nyni potvrd’te
bezpec¢nostni dotaz typu ,,Aplikovat zmény?*.

Vysilac bude od tohoto okamziku zamdcen proti:
- zménam v konfiguraci,
- vybéru modelu,
- zaloZeni nového modelu,
- kalibraci ovladacich prvkau,
- logovani telemetrie,
- pfipojeni USB,
- vypnuti.
Veskera prace s SD kartou tedy probiha pouze v rezimu c¢teni.

Odemknout model 1ze opét pomoci tla¢itka F(4) v Hlavnim
menu. Nyni je potfeba zadat stejny kod jako pfi zamykani
modelu. Potvrdte tla¢itkem OK.

Nyni se zobrazi dotaz, zda chcete provedené zmény
v konfiguraci modelu ulozit nebo ne. Stiskem tla¢itka F(1) NE
se vSechny provedené zmény zrusi a dojde k novému nacteni
veskerych udaji z SD Karty.

Upozornéni: Tuto funkci nelze v zadném piipadé pouzit ke zvySeni bezpeCnosti, napt. proti
odcizeni vysilace. Vysila¢ je zamknut proti upravam konfigurace od okamziku zadani kdédu pouze
do nasledujiciho vypnuti nebo opétovného zadani kodu. V okamziku vypnuti (napt. stiskem

kombinace
odblokovani vysilace.

POWER+ESC nebo vytazenim napéjeci

baterie) dochazi k automatickému



Podpora generovani prikazu pro zarizeni EX Bus

T’;DDUU‘WC“"Z‘ W |12:22:04 Eﬂ T:DDD”‘Vﬁchozi .‘12:22:22 Eﬂ
Pirehled prikazi Clear MIN/MAX values

CBOX200 CBOX200 [ 6334 01

Clear MIN/MA

O | adad (@)
S5a X

Smai [Uprav] O ST ok

Seznam aktivnich piikazt. Spina¢ Sa je prifazen k provedeni resetu minim, maxim a
zméfené kapacity baterii. Pro piikaz resetu je dostupny pouze
mod Oviadac (jako vstup se bere poloha ovladade), jina zafizeni
vSak mohou akceptovat proporcionalni hodnotu zadanou jako
konstantu nebo jako ¢islo kanalu na vysilaéi.

Vysilace DC-16 a DS-16 podporuji az 16 univerzalnich ptikazl pro bezdratové piipojend zatfizeni
podporujici EX Bus. Pro zobrazeni piehledu aktivnich piikazi stisknéte tlacitko F(4) CMD
v nabidce Model — Pripojend zarizeni. Piikaz vSak musi byt detekovan pied tim, nez mize byt
aktivovan. Jako piiklad pouziti bezdratovych ptikazi I1ze uvést Central Box a jeho piikaz pro
resetovani minimalnich hodnot, maximalnich hodnot a kapacity baterii (Clear MIN/MAX values).

LESI ‘\'s’rchuzi I‘l2:22:4? Eﬂ LEMII ‘H‘g’rchozi .|12:22:39
Central Box 200 CBOX200 Min/Max

General Settings >> << Back |
Fail-3afe > Clear Min/Max switch NCR

Servo Output Mapping > » Clear now...
Telemetry B>

Telemetry Min/Max >

Reset to factory settings. .. Stiskem 3D tlacitka se dany piikaz vlozi do piehledu

: aktivnich ptikazii a je mozné mu piifadit ovlada¢ na

Zpét ¢ |Sxcwo| OK P

P X & lhcws vysiladi.

Piejdéte do zobrazeni minim a maxim.

V zékladni obrazovce nastaveni Central Boxu pifejdéte k zobrazeni maximalnich hodnot telemetrie
(Telemtetry Min/Max). Zde se nachazi volba pro pfifazeni spinace k piikazu vymazani zmétenych
minim a maxim (Clear Min/Max switch). Stisknutim 3D tla¢itka nad touto polozkou se dostanete do
seznamu aktivnich ptikazi, kde je jiz tento ptikaz vloZen a je inverzné zvyraznén kurzorem.

Stiskem 3D tlacitka se dostanete k nabidce pfifazeni ovladaciho prvku, jimz bude posilani ptikazu
pro reset dale kontrolovano. Zde jsme zvolili spina¢ Sa. Dalsi funkce celého tohoto soukoli bude
vypadat takto:

- Presunutim spinace Sa do pozice Sepnuto vysila¢ detekuje, Ze ma preposlat do modelu
pfikaz k resetu minim a maxim telemetrie. Pfedtim je vSak nutno volbu potvrdit pilotem,
aby nedoslo k mylnému vymazéani hodnot.

- Vysila¢ zobrazi dialog s otazkou, zda chcete provést piikaz resetovani telemetrie. Jestlize
stisknete tlac¢itko NE nebo nestihnete odpoveédét v Casovém intervalu, dialog se uzavie a
ptikaz se neprovede.

- Kdyz naopak stisknete tlacitko ANO, ptikaz se odesle do modelu, kde jej zpracuje Central
Box a resetuje svou telemetrii. Vysledek ptikazu si 1ze zobrazit na hlavni obrazovce vysilace
do okna telemetrie — polozka Kapacita Central Boxu bude nyni nulova.



