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WPROWADZENIE

Niniejsze opracowanie zawiera instrukcje obstugi oraz programowania podstawowych funkcji i mikseréwaparatury
dla modeli typu ACRO oraz GLID dla zestawu nadajnik i odbiornik Turnigy gXv2. W pierwszej czeSciopracowania
opisane s3 funkcje dla modeli typu ACRO oraz wspdlne dla ACRO i GLID. Na koricu opracowaniaznajduje sie opis
funkcji wystepujacych dla modeli typu GLID. Jezeli programowane ustawienia nie dziatajg wsposob przedstawiony
w opracowaniu w pierwszej kolejnosci nalezy sprawdzi¢ czy nie sg ustawione/wtgczoneinne opcje miksery, ktore
moga wptywac na programowane poszczegolne kanaty. Opcjonalne nalezy rozpoczackonfiguracje od nowego
modelu:

MENU SYSTEM SETTING MODEL SELE
lub jezeli wszystkie modele w nadajniku majg juz zapisane jakies$ ustawienia:

MODE SYSTEM SETTING COPY

w celu przywrdcenia ustawien fabrycznychdanego modelu.

BINDOWANIE ODBIORNIKA Z NADAIJNIKIEM

Bindowanie odbiornika z nadajnikiem to inaczej parowanie tych dwoch urzadzen. Opisze ten proces dla wersji
V2.Poniewaz wersja V1 od V2 rozni sie tylko tym, ze zamiast w gniazdo bind wpinamy w gniazdo bat (w wersji V2).
Aw wersji V1 odwrotnie. W zestawie dostajemy zworke (zwarte wyjscie sygnatowe z masg). Nadajnik jak

narazie pozostaje wytaczony. Do odbiornika z wpieta zwora podpinamy zasilanie, badz tez regulator z BEC-em.
Wodbiorniku powinnismy zauwazyc¢migajgcadiode migajaca na czerwono. Jak narazie nie wypinamy
zworki.Zataczamy nadajnik trzymajacwcisniety przycisk BIND. Jezeli dioda w odbiorniku swieci swiattem ciggtym
toproces bindowania przebiegt prawidtowo. Odtgczamy od odbiornika zasilanie, wypinamy zworke i mozemy juz
korzystac poprawnie z naszego zestawu.

KOMUNIKAT [SWITCH ERROR]

Komunikat “Switch error” wraz z sygnatem dzwiekowym pojawia sie w momencie wtaczenia nadajnika,
jezeliprzynajmniej jeden przetacznik nie znajduje sie w pozycji OFF/"0” (czyli wszystkie przetaczniki ustawione
odsiebie). Aby przejs¢ do normalnego trybu pracy nadajnika w momencie wyswietlania sie komunikatu ,,
Switcherror" sprawdz przetaczniki, ustaw wszystkie przetaczniki w pozycji OFF/”0” — nadajnik uruchomi sig, a
sygnatdzwiekowywytgczy sie.

OBStUGA [MENU]

Po wiaczeniu nadajnika w dolnej czesci przedniego panelu nadajnika wyswietla sie aktualny status urzadzenia— tryb
pracy, napiecie akumulatora (ponizej 8,5V wtaczasie alarm niskiego napiecia), ustawienia trymerow i inne.Wejscie
do menu nastepuje po NACISNIECIU | PRZYTRZYMANIU przycisku , MENU”.Wewnatrz menu mozna poruszac sie
przyciskami ,UP” i ,DN”, aby wejs¢ do podmenu nalezyprzycisngckrotko przycisk,MENU”. Zmiany wartosci
parametréw dokonuje sie przyciskami ,, + ” i, - “. Wyjscie z menu bez zatwierdzaniazmian — krdtkie nacisniecie
przycisku , EXIT”. Aparatura Turnigy 9X posiada 8 komorek pamieci w ktorych moznazapisac ustawienia urzadzenia
oddzielnie dla réznych modeli. Wyboru poszczegdélnych komdrek dokonuje sieprzez funkcje:
MENUSYSTEM SETTINGMODE SELE

Nadajnik posiada kilka preprogramowanych mikserow, czes¢ z nich dotyczy tylko Smigtowcdw, inne
majazastosowanie dla samolotéw lub szybowcdw. To, ktére miksery sg dostepne w menu FUNC SETTING zalezy
odtego jaki rodzaj modelu zostat wybrany w:MENUSYSTEM SETTINGTYPE SELE
Dostepne tryby:

HELI dla smigtowcow,

ACRO dla samolotow,

GLID dla szybowcdw i motoszybowcdw.
Modulacja dla modutu Turnigy 9X v2 2,4GHz — PPM, z obstuga do 8 kanatéw.



KONTROLERY I KANALY [TIMER]

Nadajnik posiada dwa programowalne przetaczniki, jeden przetacznik trzypozycyjny sterujacy ustawieniami
programowalnych mikseréw oraz trzy programowalne pokretta. Przetgczniki programowalne znajdujg sie
nagornych panelach, na prawym panelu jest to przycisk z przodu, na lewym panelu jest to przycisk z
tylu.Przetagcznik (TRN) na gornym prawym panelu stuzy do wiaczania zegara odliczania wstecznego -
TIMERA.Pierwsza zmiana pofozenia przetacznika wigcza odliczanie, druga zatrzymuje odliczanie. Po
uruchomieniuodliczania, minute przed zaprogramowanym czasem nadajnik zaczyna sygnalizowa¢ dzwiekowo. Po
odliczeniu do"zera" licznik zaczyna odlicza¢ od wartosci 99 minut i 59 sekund. Warto$¢ odliczanego czasu
przedstawiana jest wgérnym prawym rogu wyswietlacza. Wartosc¢ od ktorej odlicza timer ustawia sie w menu:
MENUFUNC SETTINGTIMER
Przefacznik tylny na prawym gornym panelu moze stuzy¢ réwniez do wigczania funkcji SNAP-ROLL.Pozostate trzy
przefaczniki stuza do zmiany charakterystyki pracy serwomechanizmoéw (po wczesniejszymustawieniu) ALI, ELE
oraz RUD zgodnie z opisem na aparaturze (lotki, ster wysokosci oraz ster kierunku). Szczegotyustawien
charakterystyki pracy serw zawiera rozdziat: Zakres i czuto$¢ [D/R EXP].

Tabele 1 -3 przedstawiaja opis i 0znaczenia manipulatoréw oraz kanatdéw w aparaturze.

1 ALI WzaleznosciodtvouMODE(1.2.3lubs) Analoaowy
2 ELE WzaleznosciodtypuMODE(z,2,3lubg) Analogowy
3 THR/ARB WzaleznosciodtypuMODE(z,2,3lubg) Analogowy
4 RUD WzaleznosciodtypuMODE(1,2,3lubg) Analogowy
5 HOVPIT Pokretto lewe gdrne Analogowy
6 HOVTHRO  Pokretto prawe gorne Analogowy
7 PITTRIM Pokretto lewe dolne Analogowy
8 GEAR Przetacznik prawy Cyfrowy

9 THROHOL  Przefacznik lewy Cyfrowy

Tabela 1. Kontrolery i przypisane im nazwy.

1 RH(P--) LV(LD RV(PI LH(L--)

2 RH(P--) RV(P]) LV(L|) LH(L--)

3 LH(L--) LV(L|) RV(P|) RH(P--)

4 LH(L--) RV(P|) LV(L|) RH(P--)

Tabela 2. (P — prawy manipulator poziomy, | pionowy, L — lewy manip. itd.).

1. AIL* Alieron Lotki

2. ELE* Elevator Ster wysokosci

3. THR¥* ARB* Throttle / Air brake Przepustnica [ Hamulec aerodynamiczny
4.  RUD* Rudder Ster kierunku

5.  GYR* FLP Gyroscope Zyroskop / Klapy

6. FLP Flaps Klapy

7. AUX1 Auxilary 1 Dodatkowy 1

8. AUX2 Auxilary 2 Dodatkowy 2

Tabela 3. Kanaty nadajnika (* dla MODE 2 nadajnika).



KANALY DODATKOWE [AUX-CH]

Standardowo kanaty 1 — 4 przypisane sg do dwdch gtownych dzwigni sterowania, to ktora dzwignia
odpowiadaktédremu kanatowi definiowane jest przez wybdr tzw.: MODE nadajnika, zgodnie z tabelg nr 1 wiersze 1 —
4.Przypisanie konkretnych kanatdw do dzwigni sterowania w zaleznosci od wyboru MODE nadajnika
przedstawiatabela numer 2. Wybdér MODE nadajnika dokonuje sie w menu:

MENUSYSTEM SETTINGSTICK SET
Dla potrzeb tego opracowania domyslnie uzywany jest tryb MODE 2.Tabela 2 wiersz 2:

Prawa dzwignia poziomo Lotki Kanata
Prawa dzwignia pionowo Ster wysokosci Kanat 2
Lewa dzwignia pionowo Przepustnica [ hamulec Kanat3
Lewa dzwignia poziomo Ster kierunku Kanat 4

Kanaty od 5 — 8 mozna przypisa¢ do dodatkowych manipulatoréw, tabela 1, opcje 5—9. Przypisanie poszczegdlnych
kanatéw do manipulatoréw dokonuje sie w menu:

MENU FUNC SETTING AUX-CH
Dostepne sg opcje CHg do CH8 odpowiadajace kanatom od 5 do 8. Kazdemu kanatowi mozemy przypisac jeden z
manipulatoréw tabela numer 1 opcje 5 do 8 oraz opcje NULL — brak przypisania manipulatora.

ANALIZATOR USTAWIEN [DISPLAY]

Gtownym zadaniem funkcji DISPLAY jest graficzne przedstawienie oddziatywania wychylen dzwigni
sterowania,zmiany potozenia przetacznikow oraz funkcji mikserdw na dziatanie serwomechanizmdw podtaczonych
doodbiornika.Kolejne nazwy kanatéw odpowiadaja kolejnym gniazdom w odbiorniku. | tak kolejno:AlL odpowiada
kanatowi pierwszemu w odbiorniku,ELE kanatowi 2 itd. Po zaprogramowaniu nadajnika mozna sprawdzi¢ dziatanie
mikseréw bez wtaczaniaodbiornika, analizujac wskazania przedstawiane symbolicznie na wyswietlaczu.

Druga funkcjg DISPLAY jest sprawdzenie dziatania serwomechanizméw podfgczonych do odbiornika -
trybdiagnostyczny. Jezeli po wejsciu do menu display zostanie nacisniety przycisk , + ” lub ,, - ” nadajnik zataczy
trybsprawdzenia dziatania serwomechanizmow, wszystkie kanaty réwnoczesdnie zostang cyklicznie przestawiane
odwartosci -100 przez o do +100 i z powrotem. Kolejne nacisniecie przycisku , +” lub , -” powoduje
przejscieaparatury do standardowego trybu DISPLAY.

ODWROCENIE DZIAEANIA KANALU [REVERSE]

Dziatanie kazdego kanatu mozemy przestawi¢ na odwrotnie proporcjonalne (zmiana kierunku
dziataniamanipulatora) w menu:

MENUFUNC SETTINGREVERSE
UWAGA: zmiana trybu dziatania przepustnicy THR moze spowodowac nagte uruchomienie silnika
elektrycznegopodtaczonego przez regulator.

KONFIGURACJA PRZYCISKOW TRYMEROW [TRIM]

Sterownik aparatury jest wyposazony w cyfrowe trymery dla gtdwnych manipulatorow w (dwukierunkoweprzyciski
przy dzwigniach sterowania). Istnieje mozliwos¢ zdefiniowania czutosci dziatania trymeréw w zakresieod 1 (wolne,
doktadne, mate zmiany) do 40 (szybkie, mato doktadne, duze zmiany). Mozemy ta opcje ustawic w:

MENUFUNC SETTINGTRIM
Opisy osi manipulatoréw zgodnie z tabelg 3. Srodkowa kolumna zawiera wartoséci okreslajgce , czutosé
"trymera(zakres 1 — 40). Prawa kolumna przedstawia informacje na temat aktualnej pozycji trymerow dla
poszczegolnychkanatow.



TRYMOWANIE [SUB TRIM]

Dla kazdego kanatu oddzielnie mozliwe jest przestawienie tzw.: , neutrum” (ustawienia serwomechanizmu
dladzwigni sterowania w potozeniu srodkowym), trymowanie mozliwe jest w zakresie -120 do 120. Nowa
wartoscdla kazdego kanatu mozna ustawic¢ przyciskajac klawisze , +” lub , -” w zaleznosci od potrzeby. Aby
zapisa¢zmiany nalezy krétko nacisnac przycisk MENU, aby opusci¢ podmenu SUBTRIM bez zapisywania zmian
nalezy krotko nacisnac przyciskEXIT.

MENUFUNC SETTINGSUBTRIM

ZAKRES | CZULOSC [D/R EXP]

Dla trzech gtéwnych kanatéw kontrolowanych drazkami manipulatoréw: lotek, steru wysokosci oraz sterukierunku
istnieje mozliwos¢ zmiany charakteru odwzorowania przesuniecia dzwigni na ruch serwomechanizmu.Dla kazdego
kanatu mozna ustawi¢ dwie konfiguracje. Zmiana wybranej konfiguracji dla kazdego kanatu oddzielnie mozliwa jest
w trakcie lotu przy pomocy przetgcznikow D/R EXP na pulpicie aparatury. Kazdgkonfiguracje ustala sie podajac dwa
parametry, pierwszy okresla zakres pracy, drugi okresla czy odwzorowaniema byc¢ liniowe czy
wyktadnicze.Zmniejszajac pierwszy parametr zmniejsza sie zakres ruchu, przy maksymalnym wychyleniu dzwigni
sterujacejserwomechanizmy osiggaja mniejsze wychylenia. Zwiekszajac parametr osigga sie wieksze skrajne
wychylenia.Zwiekszajgc drugi parametr poszerza sie precyzje dziatania manipulatora w rejonie neutrum, ruchy
(wychylenia)drazkdw w poblizu neutrum powoduja mate, precyzyjne ruchy serwomechanizmdéw. Wieksze
wychylania dzwigni(w kierunku skrajnych potozen) powodujg wyktadniczo zwiekszajace sie odpowiedzi
serwomechanizmow. Jezeliparametr zostanie ustawiony na wartos¢ réwng zero, ruch serwomechanizmow bedzie
liniowo odpowiadatruchom dzwigni sterujacych.Wpisanie wartosci ujemnej powoduje, ze mate zmiany potfozenia
manipulatora w rejonie neutrum powodujaduze wychylenia serwomechanizmow (duza czutos ¢ w rejonie neutrum,
mata przy maksymalnych wychyleniachdzwigni sterujacych).
Zmiany parametrow dokonuje sie w menu:

MENUFUNC SETTINGD/R EXP
Dostepne opcje przedstawia ponizsze zestawienie:
SW OFF/ON
(wartos¢ przedstawia czy przetacznik funkcji D/R EXP znajduje sie w pozycji ON czy OFF, zmiany dokonuje
siezmieniajac potozenie przetacznika dla wybranego parametru CH, dla kazdego pofozenia przetacznika mozliwe
jestustawienie innych parametrow)
CH RUDD/AILE/ELEV
(wybdr kanatu dla ktérego dokonuje sie konfiguracji — ster kierunku / lotki / ster wysokosci)
D/R wartos¢ 1
(wartos¢ okreslajaca procentowo stosunek wychylenia serwomechanizmu dla maksymalnego wychyleniadzwigni
sterujacej, moze przyjmowac wartosci od o do 100)
EXP wartosc¢ 2
(wartos¢  okreslajagca  funkcje  wyktadniczg okredlajagca  wptyw  wychylenia  dzwigni sterujacej na
ruchserwomechanizmu, moze przyjmowac wartosci od -100 do 100. Do sterowania powierzchniami sterowymi
wmodelarstwie RC wykorzystuje sie zazwyczaj zakres od o do 100)
W zwigzku z faktem, iz w momencieuruchamiania nadajnika wszystkie przetgczniki muszg znajdowac sie w pozyc;ji
OFF, zaleca sie aby ustawienia, ktore wykorzystuje sie do startu zostaty ustawione dla potozenia przetacznikow w
pozycji OFF.



OGRANICZENIE WYCHYLEN [E.POINT]

Dla kazdego kanatu mozliwe jest ograniczenie ruchu serwomechanizmu do pewnego okreslonego
przezuzytkownika punktu, oddzielnie dla wychylen w obie strony. Konfiguracji punktéw koncowych dokonuje sie
wmenu:

MENUFUNC SETTINGE.POINT
Ustawienia dokonuje sie przez przejscie do linii konfigurowanego kanatu, wychylenie manipulatora sterujacego
danym kanatem w zadana strone oraz ustalenie przyciskami ,, +” oraz , -” oczekiwanej wartosci.

PREPROGRAMOWANE MIKSERY

Aparatura posiada szereg mikserow taczacych dziatanie kilku kanatéw sterujacych, wtaczenie jednego z
mikseréwmoze powodowac ograniczenie funkcjonalnosci innego miksera. Ponizsza tabela przedstawia, ktore
mikserymozna faczy¢, oraz dziatanie ktdérych mikserdw sie wyklucza. Szczegdtowo dziatanie poszczegdlnych
mikserowopisane jest w dalszej czesci opracowania.

| Mikser | ELEVON | FLAPERON | V-TAIL | AIL-DIFF |

ELEVON (o]
FLAPERON - o] + -
V-TAIL - + o +
AIL-DIFF - - + o
Tabela 4 - Predefiniowane miksery (,, - ” nie wspotpracuje, , +” wspotpracuje)

Tabela 5 przedstawia zestawienie kanatéw wejsciowych oraz wyjsciowych dla poszczegolnych
mikseréwprzeprogramowanych.

1 2 1 2 3

kanatwejsciowys | kanatwejsciowys | kanatwyjsciowyst | kanalwyjsciowyst | kanatwyjsciowyst
terujacy terujacy erowany erowany erowany

Prawa dzwignia

ELEVO ) Prawadzwigniapo
pionowo (ster ) . =
N . . ziomo (lotki)
wysokosci)
FLAPER S 4 E e Prawadzwigniapo
ON #6 ziomo (lotki) '
(sterownikklap)
AILDIEE ) Pra\./vadZW|gn|.apo )
ziomo (lotki)
Lewa dzwignia Prawa dzwignia
V-TAIL poziomo (ster pionowo (ster -
kierunku) wysokosci)
Sterownikkanatu Prawa dzwignia
ELE\\;FL #6 pionowo (ster 5* tylko GLID

(sterownikklap)

wysokosci)

Tabela 5 - Opisy kanatdw tylko dla MODE-2 nadajnika.



KLAPOLOTKI[FLAPERON]

Wstepnie zaprogramowany mikser klapolotek — Flaperon, stuzy do zaimplementowania funkcji klap/hamulcy
wmodelach posiadajacych w skrzydle tylko lotki - bez klap(lotka w kazdym skrzydle musi byc
napedzanaoddzielnym serwem). Cechg charakterystyczng miksera jest mozliwos¢ zaprogramowana
asymetrycznychwychylen powierzchni sterowych lotek w gére i w doét. Serwomechanizmy lotek powinny zostac
wpiete w gniazdakanatéw 1 oraz 6 w odbiorniku. Mikser klapolotek wigcza sie w nastepujacy sposdb:

MENUFUNC SETTINGFLAPERON
Menu miksera zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(mikser wytaczony [ wtaczony)
AIL1 wartos¢ 1 / wartosc¢ 2
(wspotczynnik okreslajacy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu pierwszego
w funkcji wychylenia dzwigni lotek w jednig / i w druga strone)
ALI2 wartos¢ 1 / wartosc¢ 2
(wspotczynnik okreslajgcy zaleznosc wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu széstego w
funkcji wychylenia dzwigni lotek w jednig /i w druga strone)
FLP1 wartosc¢ 1
(wspotczynnik wychylenia , klapy” sterowanej przez serwomechanizm podtaczony do gniazda kanatupierwszego)
FLP2 wartosc¢ 2
(wspdtczynnik wychylenia , klapy” sterowanej przez serwomechanizm podtgczony do gniazda kanatu széstego)

Konfiguracja miksera w modelu:
Po zamontowaniu  odbiornikaoraz  serwomechanizméw w  modelu nalezy  podtaczy¢  wtyczki
serwomechanizmowklapolotek odpowiednio do gniazda nr 1 oraz nr 6 w odbiorniku (nie ma znaczenia, ktory
serwomechanizmzostanie podtaczony do gniazda pierwszego, a ktéry do gniazda széstego - pod warunkiem, ze w
przysztoscizostanie zachowana kolejnos¢ ktorg wybrano konfigurujgc ustawienia miksera). Nalezy wtaczy¢ nadajnik
iodbiornik. Zatozono, ze wczesniej nie zostat skonfigurowany zaden mikser, w tym momencie ruch dzwigniag
lotekpowinien powodowa¢ wychylanie sie tylko klapolotki sterowanej serwem podpietym do gniazda
pierwszegokanatu.
Nalezy ustawi¢ przy pomocy ktérego manipulatora chcemy sterowad klapami, w menu:

MENUFUNC SETTINGAUX-CH
w linii CH6nalezy wybra¢ manipulator ktdéry bedzie stuzy¢ do sterowania klapami/hamulcami. Np. dla sterowania
pokrettemna prawym gdérnym panelu nalezy wybra¢ HOV-THRO (patrz tabela numer 1) i potwierdzi¢ naciskajac
krotkoprzycisk MENU, dla sterowania cyfrowego (np.: krotszy przetacznik na prawym gornym panelu nalezy wybrac
—-GEAR).
Ustawienia miksera Flaperon. Opcje STATE (stan miksera) nalezy ustawi¢ na ACT (aktywny) i przyciskiemDN
przejs¢ do wiersza opcji AlL1 (ustawienia lotki podtaczonej do gniazda kanatu pierwszego w odbiorniku).Mikser jest
wigczony, nalezy rozpoczgc jego konfiguracje. Dzwignie sterowania lotkami w nadajniku nalezyprzestawi¢ w prawe
skrajne potozenie, utrzymujac to potozenie nalezy wielokrotnie nacisna¢ przycisk +, lub — doczasu az
serwomechanizm podfaczony do gniazda kanatu pierwszego osiggnie oczekiwane potozenie dlamaksymalnego
wychylenia dzwigni lotek w prawo (jezeli jest to lotka lewa, nalezy ustawi¢ wychylenie w doét,jezeli prawa w gore).
Nastepnie dzwignie sterowania lotkami nalezy przestawi¢ w lewe skrajne potozenie,utrzymujac to potozenie nalezy
wielokrotnie naciska¢ przycisk , + ”, lub , — ” do czasu az serwomechanizmpodtaczony do gniazda kanatu
pierwszego osiggnie oczekiwane potozenie dla maksymalnego wychylenia dzwigniw lewo (jezeli jest to lotka lewa,
nalezy ustawi¢ wychylenie w gore, jezeli prawa w doét). W tej chwili ruchydzwignia lotek powinny prawidtowo
sterowac jedng lotka modelu.Naciskajac przycisk DN nalezy przejs¢ do kolejnej linii ustawien ALI2 (ustawienia lotki
podfaczonej do gniazdakanatu széstego w odbiorniku), nalezy ponowi¢ procedure dla drugiego serwomechanizmu
podtaczonego dogniazda kanatu széstego w odbiorniku. Po zakoniczeniu tego etapu obie lotki powinny prawidtowo
naprzemienniewychylac sie w czasie wychylania sterownika lotek.
Programowanie ustawien klap/hamulcow: przyciskiem DN nalezy przejs¢ do kolejnego wiersza ustawien:
FLP1(ustawienia klapy/hamulcow podtaczonego do gniazda kanatu pierwszego w odbiorniku). Nalezy wpisac
wartoscktéora w % okresla stopien proporcjonalnosci wychylen serwomechanizmu podtaczonego do gniazda
kanatupierwszego w stosunku do potozenia manipulatora wybranego wczesniej do sterowania klapami.Wartosc¢
1000znacza proporcjonalne wychylenie w petnym zakresie, wartos¢ -50 odpowiada odwrotnie
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proporcjonalnemuwychyleniu w potowie zakresu itd. Procedure nalezy ponowic dla opcji w kolejnym wierszu FLP2
(ustawieniaklapy/spoilera podtaczonego do gniazda kanatu szdstego w odbiorniku). Jezeli do sterowania klapami
wybranosterownik analogowy (pokretto) mozliwa jest ptynna zmiana ustawienia klap/spoilerow.Wprzypadku
sterownika  cyfrowego  (przetacznik) do  wyboru s3 dwa ustawienia  klap/hamulcéw.  Aby
zatwierdzi¢zaprogramowane ustawienia nalezy krotko nacisngé przycisk MENU, aby wyjs¢ z ustawien miksera
bezzapisywania zmian nalezy nacisng¢ krdtko przycisk EXIT.

Przyktadowe ustawienia miksera dla petnych zakresdw ruchu i manipulatora analogowego (pokretto):

STATE ACT

AIL1 -100 / -100

ALI2 -100 / -100

FLP1 100

FLP2 -100

Ustawienia moga roznic sie w zaleznosci od sposobu mocowania serwomechanizmdw w skrzydle. W przypadkugdy
w czasie zmiany ustawien manipulatora stuzgcego do regulacji klap, powierzchnie sterowe wychylajg sie
wprzeciwne strony, dla kanatu dla ktérego powierzchnia sterowa wychyla sie nieprawidtowo nalezy wpisad
dlazmiennej FLP wartos¢ z przeciwnym znakiem.

MIKSER LOTEK [AILDIFF]

Wstepnie zaprogramowany mikser lotek - Aildiff, stuzy do =zaimplementowania funkcji lotek w
modelachposiadajgcych w skrzydle lotki napedzane dwoma, oddzielnymi serwomechanizmami. Cecha
charakterystycznamiksera jest mozliwos¢ zaprogramowana asymetrycznych wychylen powierzchni sterowych lotek
w gore i w dot.Serwomechanizmy lotek powinny zostac wpiete w gniazda kanatéw 1 oraz 7 w odbiorniku. Mikser
lotek wtaczasie w nastepujacy sposob:

MENUFUNC SETTINGAILDIFF
Menu miksera zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(mikser wytaczony [ wtgczony)
ALI1 wartos¢ 1 / wartosc 2
(wspotczynnik okreslajgcy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu pierwszego
w funkcji wychylenia dzwigni lotek w jednia /i w drugg strone)
ALI2 wartos¢ 1 / wartosc¢ 2
(wspdtczynnik okreslajacy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu si6ddmego w
funkcji wychylenia dzwigni lotek w jednig /i w druga strone)
Sposob konfiguracji jak dla miksera Klapolotki (Flaperon), z pominieciem opcji konfiguracji klap. Druga lotkawpieta
w gniazdo kanatu siddmego w odbiorniku (w mikserze flaperon druga klapolotka wpieta w gniazdo
kanatuszostego).

STEROLOTKI [ELEVON]

Wstepnie zaprogramowany mikser sterolotek — elevon, stuzy do zaimplementowania funkcji lotek oraz
steruwysokosci w modelach typu delta oraz latajace skrzydto. Dziatanie miksera jest zblizone do miksera
klapolotki,réznica polega na tym, ze sumaryczne wychylenie obu powierzchni sterowych powodowane jest
wychyleniemdzwigni steru wysokosci, a nie dowolnego wybranego manipulatora. Przy proponowanym
sposobieprogramowania, ruchy dzwigni lotek powodujg naprzemienne wychylanie sie powierzchni sterowych a
ruchdzwigni steru wysokosci powoduje wychylanie sie obu powierzchni sterowych w zgodnym
kierunku.Serwomechanizmy sterolotek powinny zostac¢ wpiete w gniazda kanatdéw 1 oraz 2 w odbiorniku.
Mikser sterolotek wtacza sie w nastepujacy sposob:

MENUFUNC SETTINGELEVON
Menu miksera zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(mikser wytaczony [ wtaczony)
AIL1 wartos¢ 1 / wartosé¢ 2



(wspotczynnik okreslajacy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu pierwszego
w funkcji wychylenia dzwigni lotek w jednig /i w druga strone)

ALI2 wartos¢ 1 / wartosc¢ 2

(wspotczynnik okreslajacy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu drugiego
wfunkcji wychylenia dzwigni lotek w jednig / i w druga strone)

ELE1 wartosc 1

(wspdtczynnik wychylenia ,steru wysokosci” sterowanego przez serwomechanizm podtaczony dogniazda kanatu
pierwszego)

ELE2 wartosc¢ 2

(wspotczynnik wychylenia , steru wysokosci” sterowanego przez serwomechanizm podfgczony do gniazda kanatu
drugiego)

Konfiguracja miksera w modelu:

Po zamontowaniu odbiorniku oraz serwomechanizméw w modelu nalezy podfgczy¢  wtyczki
serwomechanizmowsterolotek odpowiednio do gniazda nr 1 oraz nr 2 w odbiorniku (nie ma znaczenia ktory
serwomechanizmzostanie podtgczony do gniazda pierwszego, a ktory do gniazda drugiego — pod warunkiem, ze w
menu zostaniezachowana kolejnos¢ ktdérg wybrano konfigurujgc ustawienia miksera). Nalezy wtaczy¢ nadajnik i
odbiornik.Zatozono, ze nie zostat wczesniej skonfigurowany zaden mikser, w tym momencie ruch dzwignig lotek
powinienpowodowac wychylanie sie tylko sterolotki sterowanej serwem podpietym do gniazda kanatu pierwszego.
Ustawienia miksera Elevon. Opcje STATE (stan miksera) nalezy ustawi¢ na ACT (aktywny) i przyciskiem DN
przejs¢do wiersza opcji AlL1 (ustawienia sterolotki podtgczonej do gniazda kanatu pierwszego w odbiorniku).Mikser
jest wigczony, nalezy rozpoczac jego konfiguracje. Dzwignie sterowania lotkami w nadajniku nalezyprzestawi¢ w
prawe skrajne potozenie, utrzymujac to potozenie nalezy wielokrotnie naciskac przycisk , + ”, lub, — " do czasu az
serwomechanizm podfaczony do gniazda kanatu pierwszego osiggnie oczekiwane potozenie dlamaksymalnego
wychylenia dzwigni lotek w prawo (jezeli jest to lotka lewa, nalezy ustawi¢ wychylenie w dot,jezeli prawa w gore).
Nastepnie dzwignie sterowania lotkami nalezy przestawi¢ w lewe skrajne potozenie, utrzymujac to potozenienalezy
wielokrotnie naciskac przycisk ,+” lub ,, — " do czasu, az serwomechanizm podfaczony do gniazda kanatupierwszego
osiggnie oczekiwane przez nas potozenie dla maksymalnego wychylenia dzwigni w lewo (jezeli jest tolotka lewa,
nalezy ustawi¢ wychylenia w gore, jezeli prawa w dot).W tej chwili ruchy dzwignia lotek powinny prawidtowo
sterowac jedna lotka modelu.Przyciskiem DN nalezy przejs¢ do kolejnej linii ustawien ALl2 (ustawienia lotki
podfaczonej do gniazda kanatudrugiego w odbiorniku) i ponowic¢ procedure dla drugiego serwomechanizmu
podfaczonego do gniazda kanatudrugiego w odbiorniku. Po zakonczeniu tego etapu obie lotki (sterolotki) powinny
prawidtowo naprzemienniewychylac sie w czasie wychylania sterownika lotek.

Programowanie ustawien sterolotek — ster wysokosci: przyciskiem DN przejs ¢ do kolejnego wiersza ustawien:ELE1
(ustawienia steru wysokosci podtaczonego do gniazda kanatu pierwszego w odbiorniku). Wpisac wartoscktora w %
okresla stopien proporcjonalnosci wychylen serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatupierwszego w
stosunku do potozenia manipulatora wybranego wczesniej do sterowania klapami. Wartos¢ 10o00znacza
proporcjonalne wychylenie w petnym zakresie, wartos¢ -50 odpowiada odwrotnie proporcjonalnemuwychyleniu w
potowie zakresu itd. Procedure ponowi¢ dla opcji w kolejnym wierszu FLP2 (ustawienia steruwysokosci
podtaczonego do gniazda kanatu drugiego w odbiorniku).

Za kazdym razem gdy dokonano zmiany wartosci parametréw, ruszajgc drgzkiem steru wysokosci mozna
nabiezaco sprawdzac jaki uzyskano efekt obserwujac dziatanie serwomechanizmdéw i podtaczonych do
nichpowierzchni sterowych.

Aby zatwierdzi¢ zaprogramowane ustawienia nalezy krdtko nacisnac przycisk MENU, aby wyjs¢ z ustawierimiksera
bez zapisywania zmian nalezy nacisng¢ krdtko przycisk EXIT.

Przyktadowe ustawienia miksera dla petnych zakreséw ruchu:

STATE ACT

AIL1 -100 / -100

ALI2 -100 / -100

ELE1 -100

ELE2 100

Ustawienia moga roznic sie w zaleznosci od sposobu mocowania serwomechanizmdw w skrzydle. W przypadkugdy
w czasie zmiany ustawien steru wysokosci, powierzchnie sterowe wychylaja sie w przeciwne strony, dlakanatu dla
ktérego powierzchnia sterowa wychyla sie nieprawidtowo nalezy wpisa¢ dla zmiennej ELE wartos¢ zprzeciwnym
znakiem.
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USTERZENIE RUDLICKIEGO — MOTYLKOWE [V-TAIL]

Wstepnie zaprogramowany mikser usterzenia motylkowego — V-Tail, stuzy do zaimplementowania funkcji
sterukierunku oraz steru wysokosci w modelach posiadajacych usterzenie typu motylkowego (Rudlickiego) tzw.: V-
Tail.Przy  proponowanym  sposobie  programowania, ruchy dzwigni steru kierunku  powoduja
naprzemiennewychylanie sie powierzchni sterowych usterzenia, ruch dzwigni steru wysokosci powoduje
wychylanie sie obupowierzchni sterowych w zgodnym kierunku. Serwomechanizmy usterzenia motylkowego
powinny zosta¢ wpietew gniazda kanatéw 2 oraz 4 w odbiorniku.
Mikser v-tail wigcza sie w nastepujacy sposdb:

MENUFUNC SETTINGV-TAIL
Menu miksera zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(mikser wytaczony [ wtaczony)
ELE1 wartosc
(niewykorzystywane)
ELE2 wartosc
(wspotczynnik okreslajacy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmow podtaczonych do gniazd kanatéw drugiego
oraz czwartego w funkcji wychylenia dzwigni steru wysokosci)
RUD1 wartosc
(wspotczynnik okreslajgcy wychylenia , steru kierunku” sterowanego przez serwomechanizm podtgczony do
gniazda kanatu czwartego w zaleznosci od ruchu dzwigni steru kierunku)
RUD2 wartosc
(wspdtczynnik okreslajacy wychylenia , steru kierunku” sterowanego przez serwomechanizm podtgczony do
gniazda kanatu drugiego w zaleznosci od ruchu dzwigni steru kierunku)

Konfiguracja miksera w modelu:

Po zamontowaniu odbiornika oraz serwomechanizméw w modelu nalezy podfgczy¢ wtyczki
serwomechanizmowusterzenia odpowiednio do gniazda nr 2 oraz nr 4 w odbiorniku (nie ma znaczenia ktory
serwomechanizmzostanie podtaczony do gniazda drugiego, a ktdéry do gniazda czwartego — pod warunkie m, ze
wmenu zostaniezachowana kolejno$¢ wybrana w czasie konfiguracji ustawien miksera). Nalezy wtaczy¢ nadajnik i
odbiornik.Zatozono, ze nie zostat wczesniej skonfigurowany zaden mikser, w tym momencie ruch dzwignigsteru
wysokoscipowinien powodowac¢ wychylanie sie jednego serwomechanizmu, ruch dzwigni steru kierunku
powinienpowodowa¢ wychylanie sie drugiego serwomechanizmu.Nalezy wejs¢ w ustawienia miksera V-Tail. Opcje
STATE (stan miksera) zmieni¢ na ACT (aktywny) i przyciskiem DNprzejs¢ do wiersza opcji ELE2 (ustawienia
zaleznosci wychylenia serwomechanizméw podtaczonych do gniazdadrugiego oraz czwartego w funkcji ruchu
dzwigni wysokosci), wartos¢ ELE1 nalezy zostawi¢ ustawiong na wartosc=,, 0”). Warto$¢ ELE2 zmienic na 100 dla
petnych wychylen sterdw, lub mniejsza jezeli nie jest wymaganymaksymalny zakres wychylen przy sterowaniu
sterem wysokosci. Ruchy dzwignig steru wysokosci powinnypowodowad poruszanie sie serwomechanizmow
zgodnie w jedna strone odpowiednio do ruchéw dzwigni.Jezeli jeden serwomechanizm lub oba poruszaja sie
odwrotnie do zamierzonego kierunku nalezy przetaczycrewers dla danego kanatu na przeciwny. Jezeli
serwomechanizm podtaczony do gniazda kanatu drugiego poruszasie odwrotnie od zamierzonego kierunku, w
menu REVERSE dla kanatu ELE zmieni¢ ustawienie na przeciwne.Jezeli nieprawidtowo (odwrotnie) dziata
serwomechanizm podtaczony do gniazda kanatu czwartego wodbiorniku, w menu REVERSE dla kanatu RUD
zmienic ustawienie na przeciwne.Kontynuacja konfigurowania miksera V-Tail, parametr RUD1 okresla wspotczynnik
proporcjonalnosci dziataniaserwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu czwartego w odbiorniku. Nalezy
wpisa¢ warto$¢ dodatnig, 100 odpowiada maksymalnym wychyleniom. Jezeli serwomechanizm wychyla sie
odwrotnie do oczekiwanegokierunku przy poruszaniu sterem kierunku wartos¢ parametru nalezy zmieni¢ na
ujemna. Czynnos¢ nalezypowtdrzy¢ wpisujac parametr RUD2 dla okreslenia wspdtczynnika proporcjonalnosci
dziatania serwomechanizmupodtaczonego do gniazda drugiego w odbiorniku.

Za kazdym razem gdy wartosci parametrow zostanie zmieniona, ruszajac sterownikiem steru wysokosci mozna
nabiezaco sprawdzi¢ jaki uzyskano efekt obserwujgc dziatanie serwomechanizmdéw i podtgczonych do
nichpowierzchni sterowych.Aby zatwierdzi¢ zaprogramowane ustawienia nalezy krdétko nacisnac przycisk MENU,
aby wyjs¢ z ustawienmiksera bez zapisywania zmian nalezy nacisna¢ krotko przycisk EXIT.

Przyktadowe ustawienia miksera dla petnych zakreséw ruchu:
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STATE ACT

ELE1 100

ELE2 100

RUD1 -100

RUD2 100

Ustawienia moga réznic sie w zaleznosci od sposobu mocowania serwomechanizméw w skrzydle.

REDUNDANCIJA [AILVATOR]

Mikser umozliwiajgcy w celu sterowania sterem sprzegniecie dwoch serwomechanizmoéw wysokosci. Stosowany
w celu zwiekszenia niezawodnosci (awaria jednego serwomechanizmu nie powoduje catkowitej utraty kontrolinad
modelem) dodatkowo istnieje mozliwos¢ sprzegniecia serwomechanizmdw steru wysokosci z lotkami.Wymagane
jest aby powierzchnia steru wysokosci byta dzielona i kazda jej czes¢ sterowana oddzielnymserwomechanizmem.
Serwomechanizmy sterujagce powierzchniami steru wysokosci powinny by¢ wpiete w gniazda 2 i 8
odbiornika.Serwomechanizm sterujacy lotkami wpiety w gniazdo nr 1 odbiornika.

Programowanie miksera:MENU FUNC SETTING AILVATOR

Menu miksera zawiera nastepujace opcje:

STATE INH / ACT

(mikser wytaczony [ wtgczony)

AIL3 wartosc

(wspodtczynnik  okreslajacy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podfaczonego do gniazda kanatu
drugiego(jedna czesc steru wysokosci) - w funkcji wychylenia dzwigni lotek)

AIL4 wartosd

(wspotczynnik okreslajgcy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu
6smego(druga czesc steru wysokosci) - w funkcji wychylenia dzwigni lotek)

ELE1 wartosc

(wspodtczynnik  okreslajgcy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podfaczonego do gniazda kanatu
drugiego(jedna czesc steru wysokosci) - w funkcji wychylenia dzwigni steru wysokosci)

ELE2 wartosdé

(wspodtczynnik  okreslajgcy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podfaczonego do gniazda kanatu
6smego(druga czesc steru wysokosci) - w funkcji wychylenia dzwigni steru wysokosci)

Wykorzystanie miksera w celu sterowania zdublowanym serwomechanizmem steru wysokosci (ster
wysokosciposiadajagcy dwie  oddzielne  powierzchnie sterowe, sterowane niezaleznie przez dwa
oddzielneserwomechanizmy): wartos¢ parametru STATE ustawi¢ na ACT. Wartosci parametrow AIL3 oraz AlLg
pozostawic¢rowne o. Wartosci ELE1 oraz ELE2 zmienic na 100 lub -100 dla petnego wychylenia steréw (lub mniej w
zaleznosciod potrzeby, jezeli peten zakres ruchu nie jest wymagany). Jezeli wychylanie dzwigni steru wysokosci
powodujewychylanie sie danej powierzchni sterowej steru wysokosci w przeciwng strone, dla tego
serwomechanizmunalezy wpisa¢ warto$¢ parametru z przeciwnym znakiem. Istnieje mozliwos¢ sprzezenia
wychylen obupowierzchni steru wysokosci z ruchem lotek, w modelach akrobacyjnych mozna dzieki temu uzyskac
duzowiekszg manewrowosc.

W efekcie w wyniku wychylenia dzwigni lotek, obie powierzchnie steru wysokosci beda zachowywaty sie jak
lotki(naprzemienne wychylenie) zachowujac rownoczesnie funkcje steru wysokosci sterowang dzwignig
wysokosci.Dla parametréw AIL3 oraz AlL4 nalezy wpisal wartosci okreslajace stopienn proporcjonalnosci
wychylenpowierzchni sterowych steru wysokosci w stosunku do wychylen dzwigni lotek. Wartos¢ znaku
przedparametrem nalezy dobrac tak aby wychylenia powierzchni steru wysokosci byty zgodne z wychyleniami
lotek(prawa lotka w gdre prawa powierzchnia sterowa steru wysokosci w gére itd.).

Uwaga: w mikserze AILVATOR standartowo do napedu lotki stosowany jest kanat pierwszy (tylkoserwomechanizm
wpiety do gniazda nr 1 realizuje ruch lotek). Jezeli skrzydto posiada dwa serwomechanizmy donapedu lotek nalezy
dodatkowo skonfigurowac mikser typu: AILDIFF. W takim przypadku serwomechanizmdrugiej lotki nalezy wpigé
w gniazdo nr 7.Przyktadowe ustawienia miksera dla petnych zakreséw ruchu:

STATE ACT

ATL3 100

AIL4 100

ELE1 -100

ELE2 100
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Ustawienia moga réznic sie w zaleznosci od sposobu mocowania serwomechanizmoéw w skrzydle.

PREPROGRAMOWANE WYCHYLENIE STEROW [SNAPROLL]

Mikser Snaproll stuzy do zaprogramowania stanu wychylenia dla kanatdw steru wysokosci, steru kierunku orazlotek
i mozliwosci chwilowego przywotania tego stanu przez zmiane pofozenia dtuzszego przycisku na gornymprawym
pulpicie (przetacznik timer-a).Przyktadowym zastosowaniem miksera moze by¢ konfiguracja do wykonania szybkiej
beczki np.: ster wysokoscimaksymalnie na siebie, lotki maksymalnie w prawo, ster wysokosci maksymalnie w
prawo. W czasie lotupoziomego wystarczy przetaczy¢ na chwile przetacznik (bez zmiany ustawienia dzwigni
sterujacych), a modelwykona zaprogramowang ewolucje. Zwolnienie przetgcznika powoduje, ze serwomechanizmy
powrocg do pozycjiustalonych przez dzwignie sterowania.
Programowanie miksera:
MENU FUNC SETTINGSNOPROLL
Menu miksera zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(mikser wytaczony [ wtaczony)
AILEwartosc
Symulowane potozenie dzwigni sterowania lotkami
ELEVwartosc¢
Symulowane potozenie dzwigni sterowania sterem wysokosci
RUDDwartos¢é
Symulowane potozenie dzwigni steru kierunku
DIRE LEFTUP / LEFTDN / RIGHTUP / RIGHTDN
Dostepne sg cztery komorki pamieci, dla kazdej mozemy zmieni¢ ustawienia symulowanych ustawien dzwigni.
Wczasie lotu aktywne jest tylko ostatnio zatwierdzone ustawienie.
Przyktadowe ustawienia miksera dla wykonania szybkiej beczki w prawo:
STATE ACT
AILE 100
ELEV -100
RUDD 100
DIRE RIGHTUP (tu moze by¢ dowolna wartosc)
Ustawienia moga roznic sie w zaleznosci od sposobu mocowania serwomechanizmoéw w skrzydle.

STALY POZIOM PRZEPUSTNICY (BLOKADA DRAZKA GAZU) [THR-HOLD]

Dla przepustnicy, mozliwe jest zaprogramowanie funkcji okreslonego poziomu mocy wtaczanego
dtuzszymprzyciskiem na gornym lewym pulpicie. Ustawienie opcji THR-HOLD powoduje, ze po przetaczeniu
przycisku kanattrzeci osigga wczesniej zaprogramowang wartos¢, a dzwignia przepustnicy staje sie
nieaktywna.FunkcjeTHR-HOLD wtacza sie w menu:

MENU FUNC SETTING THR HOLD
Opcja STATE podmenu moze przyjac¢ dwie wartosci:
INH — funkcja wytaczona, lub
ACT —funkcja wtaczona.
Zmienna HOD POS okresla jaka wartos¢ przyjmie przepustnica po przefgczeniu wiacznika THR CUT
(dtuzszyprzetacznik na lewym gornym panelu), wytaczenie przetacznika spowoduje ponowne wigczenie
dzwignisterowania przepustnicg THR. Np.: wpisujac wartos¢ o, przetaczajac przycisk sterujgcy uzyskamy funkcje
odciecianapedu (dla silnika elektrycznego). Silnik wytaczony, dzwignia przepustnicy nie dziata brak
mozliwosciprzypadkowego uruchomienia silnika. Wpisanie wartosci okoto 20 — wolne obroty silnika.
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OPOZNIENIE DZIALANIA PRZEPUSTNICY [THRDELAY]

Funkcja THRDELAY stuzy do symulacji dziatania turbiny przez spowolnione dziatanie przepustnicy wzgledem ruchu
dzwigni  sterujgcej w  aparaturze.  Wartos¢ = RATE  réwna o  odpowiada  normalnemu
dziataniuserwomechanizmu/requlatora obrotéw - bez opdznienia, wartosci wieksze do 100 zwalniaja
dziatanieserwomechanizmu czy tez regulatora obrotdw.
Warto$¢ RATE réwna 40 odpowiada opdznieniu na poziomie 1s,warto$¢ RATE rédwna 100 odpowiada okoto 4s
opoznienia.
Programowanie miksera:
MENU FUNC SETTING THRODELAY
Menu miksera zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(funkcja wytgczona [ wigczona)
RATE wartosc
(wspotczynnik opdznienia dziatania kanatu przepustnicy)
Przyktadowe ustawienia funkcji opdznienia kanatu przepustnicy
STATE ACT
RATE 040

MIKSERY PROGRAMOWALNE [PROG.MIX]

Aparatura Turnigy 9X posiada siedem programowalnych mikseréw. Miksery 1-5 to miksery dziatajgce linowo, 7i 8
umozliwiajg programowanie na podstawie krzywej pieciopunktowej.Programowanie mikseréw polega na
zdefiniowaniu kanatu sterujgcego okreslonego jako MASTER oraz rodzajujego wptywu na kanat sterowany
okreslony jako SLAVE. Sterujac kanatem sterujgcym MASTER wywiera sie wptywna kanat sterowany SLAVE.
Wynikowe potozenie kanatu SLAVE zalezne jest zaréwno od ustawienia sterownikakanatu MASTER jak i SLAVE.
Funkcje wspolne dla wszystkich mikserdw:

STATE INH / ACT

(funkcja wytaczona / wigczona)

MASTER

(patrz tabela nr 3) (Kanat sterujacy)

SLAVE

(patrz tabela nr 3) (Kanat sterowany)

OFFSET

(funkcja niewykorzystywana)

SW ID1 / NOR / ID2 / ON / OFF

(ustawienie przetacznika sterowania mikserem, okresla dla jakiego ustawienia przetgcznika trzypozycyjnego
naprzednim panelu sterowania mikser zostanie wigczony. NOR odpowiada wiaczeniu miksera dla
dzwigniprzetacznika w pozycji N, ID1 — mikser wtaczony dla dzwigni przetgcznika w pozycji 1, ID2 — mikser wtgczony
dladzwigni przetacznika w pozycji 2. ON — mikser caty czas wigczony, OFF — mikser caty czas wytaczony)
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OPCJE MIKSEROW 1-5

W zaleznosci od typu manipulatora stuzacego do sterowania kanatem sterujgcym MASTER roézne jest dziatanieopcji
UPRATE oraz DNRATE. Dostepne typu manipulatoréw sterujacych kanatem sterujgcym MASTER oraz ichwptyw na
kanat sterowany: pokretto (manipulator analogowy) dla sterowania kanatem MASTER

ouTt SLAVE + UPRATE% * (MASTER) dla MASTER > ©

ouTt SLAVE - DNRATE% * (MASTER) dla MASTER < ©

przetacznik (manipulator cyfrowy) dla sterowania kanatem MASTER

OUT = SLAVE + UPRATE dla MASTER = ON

OUT = SLAVE - DNRATE dla MASTER = OFF

gtéwna dzwignia sterowania dla sterowania kanatem MASTER

OUT = SLAVE + UPRATE% * (MASTER) dla MASTER > @

OUT = SLAVE - DNRATE% * (MASTER) dla MASTER < ©

Przeprogrmowanie kanatu sterujacego przez zmiane potozenia neutrum lub potozen koricowych wptywa nazmiane
oddziatywania na kanat sterowany, przedstawione powyzej zaleznosci wazne sg dla domyslnieustawionych
zakresow pracy.

OPCJE MIKSEROW 6-7

W menu mikseréw 6 i 7 dostepna jest funkcja CURVE, aby ja skonfigurowac nalezy po podswietleniu napisu
TUNEnacisng¢ przycisk , +” lub , -". Mozliwe jest ustawienie wartosci dla pieciu punktéw krzywej. Wychylenia
kanatusterowanego SLAVE bedga zalezne od ustawienia kanatu MASTER oraz podanych wartosci krzywej.Funkcja
wynikowa bedzie okreslona zdefiniowanym wykresem w nastepujacy sposob:

OUT = SLAVE + CURVE(MASTER);

Dodatkowo nalezy uwzgledni¢ typ manipulatora wykorzystywanego dosterowania kanatem sterujgcym MASTER
oraz ich wptyw na wynik na kanale sterowanym SLAVE:

gtéwna dzwignia sterowania dla sterowania kanatem

MASTER OUT = SLAVE + CURVE(MASTER)(dlacatego zakresu krzywej)

pokretto (manipulator analogowy) dla sterowania kanatem MASTER

OUT = (punkt H z krzywej) dla MASTER < ©

OUT = SLAVE + CURVE(MASTER) dla MASTER > ©

przetacznik (manipulator cyfrowy) dla sterowania kanatem MASTER

OUT = (punkt L z krzywej) dla MASTER = ON

OUT = (punkt H z krzywej) dla MASTER = OFF

(przy zatozeniu ze kanat MASTER jest ustawiony standardowo, nie zmienione punkty koricowe, rewersy itp.)

50% na krzywej odpowiada neutrum

75% na krzywej odpowiada +50

25% na krzywej odpowiada -50 itd.

SPRZEZENIE KLAP | STERU WYSOKOSCI [ELEVFLAP]

Wstepnie zaprogramowany mikser steru wysokosci oraz klap — ELEVFLAP, stuzy do zaimplementowania
funkcjisprzezenia wychylenia klap z wychyleniem steru wysokosci. Wtgczenie miksera w czasie lotu — przetgcznik
krotszyna prawym gornym panelu (gear).
Programowanie miksera:
MENU FUNC SETTING ELEVFLAP
Menu miksera zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(mikser wytaczony [ wtgczony)
UPRATE wartosc
(wspotczynnik okreslajgcy zaleznosc wychylenia serwomechanizmu podtaczonego do gniazda kanatu széstego —
klapy (dla trybu ACRO, w trybie GLID wspdtczynnik okresla dodatkowo zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu
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podfaczonego do gniazda kanatu pigtego — drugie serwo klap), w funkcji wychylenia dzwigni steru wysokosci
dlawychylenia dzwigni steru wysokosci w ,, jedng” strone (np.: na siebie, zaleznie od konfiguracji))

RATE DN wartos¢

(wspotczynnik okreslajacy zaleznos¢ wychylenia serwomechanizmu podfaczonego do gniazda kanatu szdstego —
klapy (dla trybu ACRO, w trybie GLID wspotczynnik okresla dodatkowo zaleznos¢ wychylenia
serwomechanizmupodfaczonego do gniazda kanatu pigtego — drugie serwo klap), w funkcji wychylenia dzwigni
steru wysokosci dlawychylenia dzwigni steru wysokosci w ,, druga” strone (np.: od siebie, zaleznie od konfiguracji))

Sterowanie mikserem:

dla potozenia przefacznika krétszego na prawym goérnym panelu od siebie (OFF/"0") mikser jest wytaczony, brak
sprzezenia klap ze sterem wysokosci. Po przefgczeniu przetgcznika w drugie potozenie, klapy wychylaja sie
proporcjonalnie do wychylenia steru wysokosci w stosunku ustalonym przez wspotczynniki w menu miksera.
Przyktadowe ustawienia miksera dla 50% zakresdw ruchu:

STATE ACT

UPRATE 050

RATEDN 050

Ustawienia moga roznic sie w zaleznosci od sposobu mocowania serwomechanizmoéw w skrzydle.

WZNOSZENIE/PREDKOSC [STARTOFS/SPEEDOFS]

Dla modeli typu glid — szybowce - mozliwe jest ustawienie dwoch konfiguracji ustawienia klap, lotek oraz
steruwysokosci, ktore moga byc¢ tatwo przywotywane w czasie lotu przez zmiane potozenia przetacznika
sterowaniamikserami (trzypozycyjny przetacznik na prawym panelu).Pierwsza konfiguracja — Start offset — ma
zapewni¢ maksymalne wznoszenie dla warunkow startu. Klapywysuniete w dot do 30°, lotki wysuniete w dét do 20°,
w razie potrzeby zmiana potozenia steru wysokosci dlazréownowazenia momentéw wywotanych przez wysuniete
klapy/lotki. Pierwszg konfiguracje uruchamia sie przezprzestawienie trzypozycyjnego przetgcznika sterowania
mikserami na prawym panelu do pozycji N (do gdry).Wszystkie kanaty nadal petnig swoja gtdwna role, zmienia sie
punk neutrum dla wybranych kanatéw.
Konfiguracjadruga — Speedoffset — wtaczana przez przestawienie przetacznika sterowania mikserami do pozycji 2
(w dét) ma powodowaczmiane geometrii skrzydta dla zapewnienia wiekszej predkosci lotu, w zaleznosci od typu
profilu skrzydfaustawienia mogg sie roznic, zazwyczaj nalezy przestawic klapy i lotki w gore o 3-5°, oraz wprowadzic
ewentualngkorekte wychylenia steru wysokosci dla utrzymania zamierzonego kierunku lotu. Ustawienie
przetacznikatréjpozycyjnego w pozycji 1 powoduje neutralne ustawienie sterow — miksery Startofs i Speedofs
wytgczone.
Programowanie mikseréw, odpowiednio:

MENU FUNC SETTING STARTOFS

oraz

MENU FUNC SETTING SPEEDOFS
Menu obu mikseréw zawiera nastepujace opcje:
STATE INH / ACT
(mikser wytaczony [ wtaczony)
AIL1 wartosé
(wspotczynnik okreslajacy zmiane wychylenia serwomechanizmu podpietego do gniazda nr 1 odbiornika —
domyslnie lotka)
ELEV wartosdé
(spotczynnik okreslajacy zmiane wychylenia serwomechanizmu podpietego do gniazda nr 2 odbiornika —domysinie
ster wysokosci)
FLP1 wartosc
(wspdtczynnik okreslajacy zmiane wychylenia serwomechanizmu podpietego do gniazda nr 6 odbiornika —
domyslnie klapy)
Celowe jest pofgczenie dziatania mikseréw Startofs i Speedofs z innym mikserem np.: FLAPERON, co
umozliwisterowanie klapolotkami podtaczonymi go gniazd kanatéw 1i 6 w odbiorniku (domysinie miksery startofs i
speedofs steruja tylko jednym kanatem lotki — gniazdo nr 1 w odbiorniku).
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