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Szanowny uzytkowniku

Dzigkujemy za zakup i gratulujemy wyboru zaawansowanego rozwigzania.

W celu petnego wykorzystania mozliwosci OSD, dostosowania do indywidual-
nych preferencji oraz zachowania bezpieczenstwa, prosimy zapoznaé sie z in-

formacjami zawartymi w instrukcji.

OSD (On Screen Display) jest przeznaczone do stosowania w modelach zdalnie

sterowanych, wyposazonych w uktad przekazywania obrazu wideo z poktadu
modelu.

Wstep

Nasze OSD jest instrumentem poktadowym dostarczajacym pilotowi informacji
nawigacyjnych wspierajacych pilota w bezpiecznym i $wiadomym wykonaniu
lotu. Informacje naktadane sg na obraz z kamery pokfadowej, dajgc wiekszg

kontrole nad modelem i utatwiajace bezpieczny powrét do bazy.
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UWAGA:
Najswiezsze informacje, uaktualnienia oprogramowania, nowe jezyki znaj-
dziesz na stronie internetowej urzadzania podanej w stopce tej instrukciji.

Cechy OSD

Urzadzenie, kiore zakupite§ zawiera wiele innowacyjnych rozwigzan, ktore
stworzyli$my aby jego eksploatacja byta maksymalnie prosta oraz intuicyjna, a
jednoczesnie oferowato ono maksymalng funkcjonalno$¢ i uzytecznosé:

e Czytelna forma wizualizacji - prezentacja graficzna elementéw nawi-
gacyjnych pozwala na jednoznaczne zobrazowanie parametréw lotu
(np. potozenia horyzontu, predko$ci, potozenia geograficznego) w
atrakeyjny i przejrzysty sposéb, zblizony do tej, ktora prezentowana jest
w profesjonalnych urzadzeniach lotnictwa cywilnego lub wojskowego.

e 4 kompozycje ekrandw — w petni konfigurowalne przez uzytkownika
zgodnie z jego preferencjami, z mozliwoscia ukrycia/prezentacji czesci
informacji w czasie lotu. Kazdy element moze prezentowa¢ dane przy
uzyciu dwdch wielkoSci czcionek.

o Standard obrazu — OSD wspiera standardy PAL oraz NTSC. Ukfad au-
tomatycznie rozpoznaje standard transmisji z kamery poktadowej i do-
stosowuje uktad informacji. Po zaniku sygnatu z kamery (odtaczenie lub
roztadowanie baterii), OSD nadal generuje obraz wideo w standardzie w
jakim pracowata kamera, umozliwiajgc dokoriczenie lotu ,na przyrzady”.

e Wielojezyczno$¢ menu - Wbudowane menu ekranowe do konfiguracji i
ustawient OSD. OSD wyposazone zostato w mozliwo$¢ wyboru jednego
z 4 podstawowych jezykdw: polski, niemiecki, angielski oraz francuski a
takze mozliwos¢ wgrania wiasnej, dowolnej wersji jezykowej menu.

e Pomoc - Menu OSD posiada unikalng mozliwos¢ wtgczenia systemu
podpowiedzi dla wybranej w menu funkgji, eliminujgc do minimum mozli-
wos¢ nieprawidtowego wyboru ustawien, oraz czynigc obstuge OSD
prosta i intuicyjna.

e Sterowanie menu — Obstuga opcji menu w OSD odbywa si¢ za pomo-
cg kanatu odbiornika RC (w trakcie lotu) lub za po$rednictwem trzyprzy-
ciskowej klawiatury.
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Jednostki miary - Informacje na ekranie moga by¢ prezentowane za-
rowno w jednostkach SI (metrycznych), jak rowniez imperialnych (stopy,
jardy, mile).

Dane telemetryczne — OSD przekazuje dane telemetryczne zakodowa-
ne w sygnale wideo, umozliwiajgc monitorowanie na ziemi stanu pod-
stawowych elementéw systemu FPV, oraz sterowanie kierunkowa ante-
ng odbiorczg (antena tracker).

Konfiguracja i aktualizacja z PC - Konfiguracja uktadow ekranéw oraz
aktualizacja oprogramowania OSD moze by¢ wykonana z poziomu
komputera PC z systemem Windows, za po$rednictwem portu USB.
Oprogramowanie nie wymaga instalacji ani specjalnych sterownikéw.

DEMO - Funkcja demonstracji cech OSD pozwala na szybkie sprawdze-
nie zastosowanych modyfikacji oraz zapoznanie si¢ z funkcjonalno$cig
ukfadu.

Otwarto$¢ uktadu — Port komunikacyjny UART wraz z API OSD umoz-
liwia tatwg integracje z urzgdzeniami innych producentow.

Autopilot — OSD przewidziane jest do wspotpracy z dedykowanym Au-
topilotem (dedykowany port komunikacyjny) oraz zawiera wbudowane
opcje w menu, tworzgc z nim jednolity system nawigacii.

Urzadzenia dodatkowe — OSD wyposazone jest w zestaw dodatko-
wych ztaczy, umozliwiajgcych podtgczenie i skonfigurowanie dodatko-
wych czujnikéw, np. temperatury oraz predko$ci wzgledem powietrza.

v 0.6.4

Kamera wideo

Kolorowa lub czarno-biata, w standardzie PAL lub
NTSC (OSD nie obstuguje sygnatu HD oraz SE-
CAM). Rozdzielczos¢ przetwornika kamery (TVL -
ilos¢ linii obrazu) nie ma znaczenia dla pracy same-
go OSD, jednakze zalecane jest stosowanie kamer
0 rozdzielczosci 480 TVL lub wigcej, wyposazone w
kompensacije tylnego $wiatta, zapewniajgce wtasci-
wa ekspozycje obrazu przy locie pod stonce.

Nadajnik AV

do przesytania wizji i fonii. Na rynku dostepne sa na-
dajniki na czestotliwosci 1,2GHz, 2,4GHz oraz
5,8GHz. Im wyzsza czestotliwos¢ tym mniejsze sa
anteny jednak tgcze jest mniej odporne na zjawiska
zaktocajgce transmisje radiowa. Pasmo 2,4GHz jest
czesto wykorzystywane do sterowania modeli i
moze zaistnie¢ konflikt miedzy nadajnikiem wizyj-
nym a odbiornikiem RC, czego rezultatem bedzie
niewielki zasieg sterowania i zaktocenia w torze wi-
zyjnym.

Antena nadawcza
AV

Dostarczana z nadajnikiem dookdlna antena preto-
wa. Wystarczajaca do niezbyt odlegtych lotow jed-
nak czesto jest ciezka. Alternatywa sa anteny typu
"inverted V" albo "groundplane”, mozliwe do samo-
dzielnego wykonania.

Odbiornik AV

Zwykle jest w komplecie razem z nadajnikiem AV i
antenami. Wielokanatowy zestaw AV umozliwia na

wybranie najlepszego kanatu w danych warunkach i
loty kilka 0s6b jednoczes$nie.

Skompletuj zestaw FPV zgodnie ze swoimi potrzebami

Kompletna instalacja do podgladu obrazu z modelu wymaga obecnosci elemen-

téw tworzacych tor przesytania i odbioru sygnatu wizyjnego z poktadowej kame- Antena odbiorcza | Dostarczana z odbiornikiem AV jako dookdlna ante-

ry, oraz dodatkowych urzadzeh pomiarowych. W sktad kompletnego zestawu Av na pretowa. W celu zwigkszenia zasiggu facza wi-
wchodza: deo uzywa sie kierunkowych anten panelowych albo

"biquad" o znacznie wiekszym zysku. Przewaga an-
teny kierunkowej nad dookélna przejawia sie w
znacznie wiekszej czutodci. Taka antena musi celo-
wac¢ w model z tym wieksza doktadno$cig im wiek-
szy ma zysk.

0osD Urzadzenie przetwarzajace informacje telemetrycz-
ne z czujnikdw wstawiajgce je w czasie rzeczywi-
stym do obrazu z kamery.

© Pit Lab 2014 http://www.pitlab.pl/osd-by-zbig.html Strona 2 z 24


http://www.pitlab.pl/osd-by-zbig.html

PITLAB

OSD by Zbig & Pitlab - Instrukcja uzytkownika

Urzadzenie obrazu-

jace

Ekran monitora lub gogle z wbudowanymi wy$wie-
tlaczami. Im wigksze jest pole widzenia i rozdziel-
czo$¢ wysSwietlacza tym lepszej jakosci obraz. Waz-
ne sa rowniez takie aspekty jak widoczno$¢ w wa-
runkach silnego nastonecznienia, pobér pradu, od-
porno$¢ na sygnat o stabej jakosci (wtgczanie sie
niebieskiego ekranu przy stabym sygnale).

Odbiornik GPS

0 szybko$ci od$wiezania 1Hz lub 5Hz oraz szybko-
Sci transmisji 4800, 9600, 19200 lub 38400bps. Od-
biornik GPS dostarcza danych o pozycji modelu. Na
ich podstawie obliczane sg kurs, wysokosci oraz
szybkosci modelu. Bez odbiornika GPS te informa-
cje nie beda wyswietlane na ekranie OSD.

Bateria zasilajgca

OSD wymaga zasilania napieciem statym o wartosci
pomiedzy 6,5V a 15V. Napiecie to dystrybuowane
jest do uktadéow wewnetrznych OSD, nadajnika wi-
deo, kamery oraz GPS (w zalezno$ci od konfigura-
cji). Zalecane jest zasilanie z osobnego Zrodta niz
pakiet napedowy silnika, ze wzgledu na mozliwos¢
przenikania zaktocen od pracujgcego silnika na tor
wideo.

Czujnik pradu i na-

Pozwala na kontrole stanu baterii napedowej w mo-

piecia delach elektrycznych (napiecia, stanu roztadowania
oraz aktualnie pobieranego pradu).
Autopilot Opcjonalne urzadzenie, umozliwiajgce okreslenie

potozenia modelu w przestrzeni (sztuczny horyzont),
stabilizacje lotu modelu, lot autonomiczny po okre-
Slonych punktach trasy oraz powrét modelu do
punktu startu.

Stacja naziemna

Zawierajgca sterownik anteny Sledzace, diversity,
rozdzielacz sygnatu video i logger.

v 0.6.4

Uzytkownik musi samodzielnie zestawic facze radiowe przekazujace wizje i
fonig. Musi takze potaczyc wszystkie elementy instalacji OSD w modelu. Plyt-
ke OSD wiacza sig migdzy kamere a nadajnik.

Bezpieczenstwo

Bezpieczenstwo lotéw FPV zalezy w duzej mierze od niezawodnosci uzytego
sprzetu oraz od jakoSci i niezawodnosci potaczen pomiedzy nimi. tgczac elek-
trycznie elementy swojego zestawu FPV stosuj ponizsze zasady:

Tam, gdzie to moZliwe stosuj potaczenia lutowane a nie ztgcza.

Stosuj ztacza wysokiej jako$ci gwarantujgce pewny styk oraz trudne do
przypadkowego roziaczenia.

Stosuj elastyczne przewody z odpowiednim zapasem dtugosci, aby nie
roztgczyty sie pod wptywem naprezen czy wstrzagséw w czasie lotu.

Nie uzywaj ztgczy zuzytych lub skorodowanych.

Nie uzywaj przewoddw z przerwang izolacjg ani przewodow tgczonych
przez skrecenie ze sobg przewodow.

Stosuj kolorowe przewody, stosujgc jednolity kod koloréw (np. masa -
czamy, +zasilania - czerwony itd.), stosuj ztgcza uniemozliwiajagce od-
wrotne potaczenie przewodow.

Zapewnij chtodzenie elementéw wydzielajgcych znaczne ilosci ciepta
(regulator silnika, nadajnik wideo). Stosuj elementy o wigkszej obcigzal-
noSci niz spodziewane wartosci podczas lotu (regulatory, stabilizatory
BEC, serwomechanizmy).

Bezwzglednie stosuj zasade ograniczonego zaufania. Kontroluj przed lo-
tem sprawnos$¢ wszystkich uktadow elektronicznych i mechanicznych.

UWAGA: Pamigtaj, Ze odwrotne podfaczenie przewoddw zasilajacych lub fa-
czacych urzadzenia moze spowodowac nieodwracalne uszkodzenie tych ele-
mentdw, nie bedace podstawa do reklamacii.
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Przewod o dlugosci 45cm taczacy OSD z
modutem GPS.

Modut z odbiornikiem GPS lub GPS-GLONASS
z opcjonalng obudowa.

Czujnik prgdu do OSD z przewodem 20cm.

Dostepne czujniki:
e 26,6A
e 33A

e 50A - standardowy.

Kabel do potgczenia OSD z odbiornikiem RC o
dtugosci 20 cm

Kabel o dtugosci 15 cm do podtaczenia kamery

Kabel taczacy OSD z nadajnikiem Audio Video o
dtugosci 20cm

Komplet wtyczek JST do samodzielnego zarobie-
nia

Autopilot

Stacja naziemna z odbiornikiem telemetrii, ukta-
dem diversity ze splitterem sygnatu AV oraz ste-
rownikiem anteny $ledzacej.
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Informacje nawigacyjne

OSD jest nowoczesnym urzadzeniem nawigacyjnym, wspierajgcym pilota w
czasie lotu FPV. Natozenie informacji na obraz z kamery, pozwala na szybk3 i

v 0.6.4

probleméw z zaktoceniami sygnatu GPS np. przez pracujacy
nadajnik wideo lub kamere poktadowa.

Aktualna pozycja GPS modelu (wspdtrzedne geograficzne)
moze by¢ prezentowana na ekranie w jednym z trzech
powszechnie stosowanych formatdéw, wybieranych z menu
urzadzenia. Pozwala zaréwno na lokalizacje zagubionego
modelu a takze na identyfikacje interesujgcych punktéw na
trasie lotu, gdyz urzadzenia pozwala na zapamietanie

Informacja o wysoko$ci lotu jest niezbedna dla zapewnienia
elementarnego bezpieczenstwa lotu. Piloci FPV powinni
zapozna¢ sie z mapami stref kontrolowanych lotnictwa i
putapbw  lotu  w
poszczegoinych strefach. Dla modeli szybowcow kontrola
wysoko$ci pozwala na efektywne wykorzystywanie pradow
termicznych, co przektada sie na dtugi czas lotow. OSD
wspiera dodatkowo wykorzystywanie pradéw termicznych
poprzez prezentacie aktualnej szybkoSci wznoszenia lub
sygnalizowanego  generowanym
dzwigkiem. OSD umozliwia korzystanie z dwoéch rodzajow

» Wysoko$¢ bazujgca na danych GPS, kiorej
doktadnos$¢ silnie zalezy od iloSci satelitdbw w polu
widzenia i warunkéw pogodowych. Moze waha¢ sie
od kilku do nawet kilkudziesieciu metrow w
niesprzyjajgcych warunkach, ale zapewniajaca
stato8¢ wskazan wraz ze zmianami cisnienia
atmosferycznego i dobrg doktadno$¢ na duzych
wysokosciach (niewielki btad procentowy wskazan).

UWAGA: GPS jako Zrédfo informacji o wysokosci posiada

» Wysoko$¢ bazujgca na pomiarze ci$nienia
zapewnia duzg doktadno$¢ i rozdzielczo$¢ pomiaru,

jednoznaczng orientacje w przestrzeni, oraz okre$lenie podstawowych parame- Pozycja GPS
trow lotu oraz stanu urzadzen poktadowych. Zapewnia komfortowy lot, zwigksza
jego bezpieczenstwo, utatwia powrdt do punktu startu oraz pomaga w odnale-
zieniu zagubionego modelu (np. w przypadku utraty sterowania lub awarii pod-
czas lotu).
podczas lotu do 9 pozycji GPS.
Odlegto$é od bazy Punkt trasy Kierunek lotu Napiecie baterii
S - napedowej
Wysokos¢ i
Czas lotu wariometr
RC RSS!
Kierunek przestrzega¢  dopuszczalnych
,»ha punkt”
Predkos¢ lotu Wysokosciomierz J
Wariometr J
Liczl:;apssatelit o opadania  modelu,
Pozycja GPS J
¥7 N52°14'54.09" E021°04' 06.17" 12-02-06 pomiaru wysokosc
llustracja 2: Rozmieszczenie na ekranie i znaczenie informacji nawigacyjnych.
Zestawienie i opis mozliwosci prezentacji danych telemetrycznych prezentuje
ponizsza tabela:
Sygnat GPS Podczas startu i inicjalizacji GPS (tzw ,fapanie FIX-a”, ktére
Frwalzvyykle oko’fo jednej minuty) na gkranle prez_eptowana zbyt mala dokiadnos¢ do pracy wariometru.
jest ilos¢ oraz sita sygnatu poszczegolnych satelitow GPS.
Ta funkcja pozwala réwniez na diagnostyke ewentualnych
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idealnie nadajgcg sie do lotow na matych
wysoko$ciach, oraz lotbw w termice z
wykorzystaniem wariometru. Ze wzgledu na rodzaj
pomiaru, wskazanie wysoko$ci zmienia si¢ wraz ze
zmiang ci$nienia atmosferycznego lub temperatury i
moze by¢ obarczone relatywnie duzym btedem
procentowym na duzych wysokosciach. Naturalnym
zjawiskiem jest kilkumetrowy btgd wskazywanej
wysoko$ci w trakcie lub po zakoficzonym locie.
UWAGA: OSD nie posiada wbudowanego czujnika
cisnieniowego w zwigzku z powyzszym wskazania
wariometru sa mozliwe tylko przy wspdfpracy z
autopilotem [ub innym urzadzeniem zewnetrznym,
wyposazonym w taki czujnik.

ekranie graficzny wskaznik odbieranego sygnatu. Jest to
bardzo przydatna informacja, pozwalajgca oceni¢ jako$¢
linku RC i oszacowa¢ maksymalny bezpieczny dystans lotu
bez zanikow sterowania. Nalezy pamigtac, ze jakos¢ linku
RC zalezy nie tylko od odlegtosci, ale rowniez od
wzajemnego pofozenia anten nadawczej i odbiorczej, oraz
warunkéw  pogodowych i lokalnych zaktocen. Sita
odbieranego sygnatu moze ulec gwattownej zmianie po
zakrecie lub przechyleniu modelu.

Predkos¢

Aktualna predkos¢ modelu w odniesieniu do powierzchni
ziemi. Wraz z innymi informacjami jak odlegto$¢, wysoko$c i
stan baterii zasilajgcych pozwala podejmowaé wiasciwe
decyzje odnoénie kontynuaciji lotu lub awaryjnego lagdowania.

Czas lotu

Uptyw czasu jest mierzony od chwili wigczenia zasilania
OSD. Dodatkowo wskazanie uptywu czasu jest zerowane po
wybraniu z menu polecenia ,zapisz pozycje bazy”. Nalezy o
tym pamietaé, jesli OSD jest wigczone na dtugo przed
startem i ponownie wymuszamy zapamigtanie pozyciji bazy —
bateria OSD pozwala wowczas na krétszy lot niz wynikatoby
to ze wskazania czasomierza.

Odlegtosé

Urzadzenie prezentuje na ekranie aktualng odlegto$¢ modelu
od punktu startu, liczong na powierzchni ziemi (bez
uwzglednienia wysoko$ci modelu). Kontrola odlegtoSci
pozwala na wiasciwe zaplanowanie i przeprowadzenie lotu,
oraz utrzymanie stabilnego zasiegu sterowania. Odlegto$¢
podawana jest w metrach (lub jardach), do maksymalne;
wartoéci 60 kilometréw. Dokfadno$¢ jest bezposrednio
zalezna od wskazan GPS i przecigtnie wynosi ok 5-10
metréw.

Wskaznik
odbieranego
sygnatu RSSI

W przypadku korzystania z odbiornikéw zdalnego sterowania
wyposazonych w analogowe wyjécie sygnatu poziomu
odbieranego sygnatu (RSSI), OSD moze prezentowaé na

Kierunek lotu

Kierunek lotu lub inaczej kurs modelu moze bazowaé na
wskazaniach GPS, lub w przypadku korzystania z autopilota
moze to by¢ kurs magnetyczny. Kazdy z nich posiada swojg
specyfike:

» Kurs GPS, zwany takze CMG (ang. Course Made
Good) jest to rzeczywisty kurs modelu wyliczony na
podstawie rzeczywiscie przebytej drogi przez model,
z uwzglednieniem np. spychania modelu z kursu
przez silny boczny wiatr. Wskazanie CMG jest
zupetnie czym$ innym niz kierunek w  ktérym
zwrdcony jest dziéb modelu i przy manewrach kurs
CMG jest opdzniony w stosunku do skretu modelu,
a przy bocznym wietrze kurs CMG jest odchylony w
stosunku do kierunku wskazywanego przez dziéb
modelu (przeciwnie do kierunku wiatru). W
ekstremalnych warunkach (czotowy wiatr silnigjszy
niz predkos¢ modelu — model cofa sie pod wiatr)
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CMG moze skazywac przeciwny kierunek niz dziéb
modelu. Nalezy o tym pamieta¢ podczas lotéw przy
silnym wietrze, aby nie straci¢ wiasciwej orientacji.
Ten rodzaj kursu pozwala na utrzymanie
rzeczywistego kursu w warunkach silnego wiatru i
dotarcie do celu najkrétszg droga.

» Kurs magnetyczny, dostepny jest tylko przy
wspotpracy z autopilotem lub innym urzadzeniem
wyposazonym w czujnik pola magnetycznego.
Pokazuje zawsze kierunek, w ktérym zwrécony jest
dzidb modelu, niezaleznie od wiatru i szybkosci
modelu. Lot na kierunek magnetyczny na duze
odlegtosci moze powodowaé znaczace znoszenie
modelu przez boczny wiatr.

trasy.

Informacije o
wykonanym locie

Po zakoficzeniu lotu na ekranie prezentowana jest
syntetyczna informacja podsumowujgca gtéwne parametry
odbytego lotu.

L = (track lenght) — dtugo$¢ przebytej drogi podczas lotu.
Dtugo$¢ ta obliczana jest na podstawie chwilowej predkoSci
podawanej przez GPS i jest obarczona btedem pomiaru i
zaokraglen tej predkosci.

H = (maximum height ) - maksymalna wysoko$¢ (putap lotu)
osiggnieta przez model.

D = (maximum distance) — maksymalna odlegto$¢ modelu od
punktu startu, liczona po ziemi (bez uwzglednienia
wysokosci).

V = (maximum velocity) — maksymalna predko$¢ modelu
wzgledem ziemi, osiggnigta podczas lotu.

Stan baterii
zasilajacych

Urzadzenie monitoruje stan napiecia baterii zasilajgcej OSD,

oraz po podtgczeniu dodatkowego czujnika pradu, réwniez

stan baterii napgdowej w modelu z napedem elektrycznym.

> Bateria OSD - na ekranie prezentowane jest
aktualne napiecie baterii z doktadnoscig 0.1V. Po
ustawieniu w menu warto$ci napiecia alarmowego
wskazywany jest rowniez  graficzny  stan
natadowania baterii, ktéry nalezy traktowaé
orientacyjnie, gdyz napiecie baterii nie zmienia sie
liniowo wraz ze stanem jej roztadowania. Po
osiggnieciu przez baterie napiecia alarmowego,
wskaznik napigcia bedzie pokazywat symbol pustej
bateri a dodatkowo napis zacznie migac,
sygnalizujgc roztadowanie baterii. Zawsze nalezy
ustawia¢ prog alarmowy tak, aby pozostata czeé¢
energii byta wystarczajgca do bezpiecznego
dokonczenia lotu.
> Bateria napedowa (PWR) - na ekranie

prezentowane jest napiecie baterii z doktadnoscig
0,1V, a takze aktualny pobdr pradu oraz ilosé
energii pobranej z baterii - w amperogodzinach, z
dokfadnoscig do 0,01Ah. Pozwala to na precyzyjne
kontrolowanie stanu baterii napgedowej i powr6t do
punktu startu bez ryzyka utraty napedu modelu.
Pozwala to rowniez na eksperymenty z doborem
optymalnego napedu (silnika, Smigta) oraz np.
optymalnego  poboru  pradu, zapewniajacego
najdtuzszy lot.

Statystyka w trakcie
locie

W trakcie lotu obliczane sg i prezentowane dane
statystyczne o przebytej drodze, mozliwej do przebycia
drodze do wyczerpania baterii napedowej oraz $rednim oraz
chwilowym zuzyciu pradu na kazdy kilometr pokonywane;

Punkt trasy

Wyswietla numer waypointa wzgledem ktorego okreslany jest
kierunek ,na punkt” (powrotny, albo kierunek gdzie poleci
autopilot w trybie ,auto”). Domy$lnie jest to ,Base” — czyli
punktem odniesienia jest baza (punkt startu), natomiast po
wybraniu w menu waypointéw lotu po waypointach, wéwczas
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punktem odniesienia jest kolejny waypoint na trasie (o
numerze N pokazywanym jako ,Wp N”).

Jesli wyswietlane jest ,Base” oznacza to, ze kierunek lotu
oraz  odlegtos¢ okreSlana jest wzgledem bazy, a
automatyczny lot bedzie po prostu powrotem do bazy,

Jesli wyswietlane jest ,Wp 1” do ,Wp 9" oznacza to, ze
kierunek lotu oraz odlegto$¢ okrelana jest wzgledem
danego waypointa a automatyczny lot bedzie wiasnie do tego
waypointa (i potem kolejnych waypointéw). Po zblizeniu sie
do waypointa na odlegto$¢ ponizej 50m i gdy zaczniemy sie
od niego oddala¢ (lub bedziemy przez minute krazy¢ w jego
okolicy ~100m), wowczas waypoint zostanie zaliczony i w
ramce radaru lub w polu punktu trasy zostanie pokazany
kolejny waypoint. Waypointy nie muszg by¢ definiowane pod
kolejnymi numerami, puste pozycje sg pomijane.

UWAGA: Po ostatnim waypoincie nie jest wskazywana
baza jako punkt docelowy, wigc jesli misja miataby
obejmowac powrdt do bazy, nalezy ustawic ostatni waypoint
na wspdtrzedne bazy.

jest prezentowane rownoczesnie na ekranie, podobnie jak na
ekranie radaru, z zachowaniem ich wzajemnego potozenia
oraz zgodnie z aktualnym kursem modelu. Potozenie punktu
startowego oznaczone jest literg ,H” a kolejne punkty trasy
cyframi od ,1” do ,9”. Odlegto$¢ punktu od znacznika na
Srodku ekranu jest zalezna od faktycznej odlegto$ci modelu
od tego punktu, ale nie jest to zalezno$¢ liniowa, tylko
logarytmiczna, dzieki czemu mozliwe jest pokazanie na
ekranie  wigkszej rozpietosci  odlegtodci i lepsze
zobrazowanie rownocze$nie mniejszych jak tez wiekszych
odlegtosci. Odpowiada to bardziej naturalnemu postrzeganiu
odlegtosci.

Funkcje dostegpne tylko z autopilotem

Podfgczenie autopilota lub innego, dodatkowego urzgdzenia wyposazonego
w IMU (jednostke inercyjng) pozwala na prezentowanie na ekranie dodatko-
wych informacji o locie, oraz uzyskanie dodatkowych funkcji wpierajgcych pi-
lota w czasie lotu FPV.

Kierunek ,,na
punkt”

Wskazanie kierunku (na punkt) umozliwia lot po punktach
trasy niezaleznie od warunkoéw widocznosci (mgfa, problemy
z kamerg) lub utraty orientacji w terenie. Gdy kreska kierunku
powrotnego jest pionowo u goéry, wowczas model leci
dokfadnie w kierunku punktu, a przyktadowo odchylenie
kreski w prawo oznacza, ze nalezy skreci¢é w prawo aby
odzyskac kurs na punkt. Kurs na punkt wyznaczany jest na
podstawie potozenia modelu wzgledem punktu trasy oraz
aktualnego kursu modelu, wigc wszystkie uwagi odnoszace
sie do kierunku lotu, maja réwniez zastosowanie dla kierunku
powrotnego.

Sztuczny horyzont

Prezentacja sztucznego horyzontu zbliza wyglad ekranu do
tego, ktory stosowany jest w profesjonalnych urzadzeniach
HUD, np. w mysliwcu F16. Poza walorami estetycznymi
sztuczny horyzont umozliwia bezpieczny lot w warunkach
ograniczonej widocznoSci (mgta, niski putap chmur,
zmierzch), a takze w przypadku awarii kamery - mozliwe
jest wowczas kontrolowanie pofozenia modelu ,na

przyrzady”.

Radar

Po zdefiniowaniu punktéw trasy mozna OSD przefgczy¢ w
tryb radaru, w ktérym potozenie wszystkich punktéw trasy

Status autopilota

Prezentacja informacii o trybie pracy autopilota:
o  Off — autopilot wytaczony
e STAB - lot w trybie stabilizacji
e AUTO - lot w trybie autonomicznym. Punkt
docelowy lotu opisany jest przez ,Punkt trasy”
Zmiany trybu pracy autopilota dokonuje sie poziomem
sygnatu kanatu RC (przefacznik trojpozycyjny).
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Stabilizacja lotu

Autopilot wyposazony jest w ukfad stabilizacji lotu
ograniczajgcy nieoczekiwane przechyty modelu wynikajace
np. z podmuchéw wiatru, turbulenciji, pradéw termicznych
itd. Stabilizacja lotu pomaga w nauce pilotazu oraz
poprawia komfort sterowania modelem w kazdych
warunkach atmosferycznych. W wielu przypadkach pomaga
rowniez wychodzi¢ z trudnych sytuacji oraz w pewnym
stopniu  eliminowa¢  niedoskonafosci  modelu  (np.
nieprawidtowe wywazenie lub trymowanie). Jest réwniez
bardzo przydatna podczas nagrywania filméw i
wykonywania zdje¢ z poktadu modelu.

Powrét do bazy oraz  Autopilot  wyposazony jest funkcje samodzielnego
lot autonomiczny sterowania modelem, bez udziatu pilota. Po wfadciwym

zaprogramowaniu funkcji ,fail safe” w odbiorniku, umozliwia
ona automatyczny i bezpieczny powr6t do punktu startu w
przypadku zaniku sterowania RC, np. w przypadku
zaktocen, roztadowania bateri nadajnika czy tez
przekroczenia zasiegu aparatury. Wigczenie tej funkcji
przetgcznikiem w nadajniku zdalnego sterowania umozliwia
rowniez bezpieczny powrét w sytuacji probleméw z
zestawem nadawczo-odbiorczym wideo. Funkcja ta moze
byé réwniez uzyta w celu odbycia samodzielnego lotu (lot
autonomiczny) po wczesniej zdefiniowanych punktach trasy.

Sposoéb postepowania

Przystepujac do instalacji i uruchomienia OSD w modelu w pierwszej kolejnosci
nalezy przeczyta¢ instrukcje uzytkownika. W przypadku watpliwosci, ktérych nie
rozwiewa niniejsza dokumentacja prosze o kontakt z producentem. Nieocenio-
nym zrédtem wymiany informacji sg fora internetowe po$wigcone tematyce lo-

v 0.6.4

tow FPV takie jak: hitp:/rc-fpv.pl/ skupiajgce osoby z duzym doSwiadczeniem w
tej dziedzinie.

Po wykonaniu instalacji systemu wizyjnego w modelu konieczne jest przeprowa-
dzenie naziemnych testdw poprawnos$ci dziatania wszystkich sktadnikow syste-
mu oraz wykonanie testow zasiegu. Jest to szczegoinie wazne gdyz zerwana
tacznos¢ z modelem w czasie lotu poza zasiegiem wzroku oznacza jego utrate.

Przy wykonywaniu pierwszych lotdw nalezy mie¢ osobe towarzyszgca, najlepie;
z doSwiadczeniem modelarskim, ktora utrzymuje kontakt wzrokowy z modelem i
w razie wystgpienia probleméw z tgczem wideo potrafi pomdéc w odzyskaniu
modelu.

Sprawdz na jaki czas lotu pozwalajg zastosowane zrodfa zasilania, oraz do ja-
kiego spadku napiecia pracuje kamera oraz nadajnik wideo. Ustaw odpowiednie
wartosci napiecia alarmowego w OSD oraz oszacuj bezpieczny czasu lotu.

Przystepujac do lotu okresl jego plan uwzgledniajacy kierunek i predkos¢ wiatru,
potencjalne miejsca awaryjnego ladowania i orientacyjng odlegtos¢ na jaka
mozna odlecie¢ przy aktualnych warunkach pogodowych.

Jak uruchomi¢ 0SD

Prawidtowe uruchomienie OSD proponujemy przeprowadzié¢ w ponizszej kolej-
nosci:

1. Konfiguracja zasilania

2. Podpiecie urzadzeh zewnetrznych: kamera, nadajnik video, czujniki

3. Dostosowanie poziomu czerni

4. Konfiguracja kompozycji ekranow

5. Kalibracja czujnikéw napiecia i pradu

6. Montaz w modelu

Kazdy z punktdw zostat opisany w dalszych rozdziatach.
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. ' Zw::»ra zasilania }
Zwora zasilania ; kamery +12V
obwoddw 5V i 3,3V TE XAXGND * g Rozewrzec dla
z pakietu video 12V g ‘a® . - kamer 5V

Konfiguracja zasilania TR
OSD umozliwia dostosowanie napie¢ zasilajgcych takich komponentéw ze-
wnetrznych jak: kamera, nadajnik video, odbiornik GPS oraz wewnetrzne obwo-
dy. W tym celu na spodniej stronie ptytki przewidziano nastepujgce zworki:

900900
.n;.tﬁ?"

» Zwora "POW 12V" - umoZliwia zasilenie OSD z jednego zrodta na-
piecia - pakietu wideo. Gdy zwora jest zwarta (kroplg cyny), z na-
piecia Zzrodtowego 12V zasilane sg pozostate komponenty.
Aby rozewrze¢ zwore, nalezy usuna¢ krople cyny. Domyslinie zwora
jest zwarta.

Zwora zasilania
GPS: 5V lub 3,3V
DomysInie 5V

—
N
e
¥
@
e}
D
=
AT
E

» Zwora "CAM" - umozliwia zasilenie kamery z napiecia wejsciowe-
go pakietu wideo. DomyslInie jest zwarta kroplg cyny. W przypadku llustracja 3: Uktad zworek konfigurujgcych zasilanie OSD.
kamer zasilanych z napiecia 5V nalezy jg roztgczy¢ i kamera musi
by¢ zasilona z zewnetrznego Zrodta napiecia 5V. Przewdd z zasila-
niem dla kamery moze by¢ przylutowany do spodniej strony ztgcza,
lub do czesci zworki potaczonej ze szpilkg zasilania w gniezdzie ka-
mery. Ewentualnie mozna wypig¢ czerwony przewdd z wtyczki i
podfaczyc go do zewnetrznego zrodta 5V.
UWAGA: Wewnetrzny stabilizator 5V ma zbyt mata wydajnosc pra-

Zasilanie OSD z jednego pakietu 12V jest wygodne lecz nieekonomiczne, gdyz
wiekszo$¢ pradu jest pobierana przez obwody 3,3V i mocy jest wytracona w po-
staci ciepfa. Efektywniejszym energetycznie rozwigzaniem jest dodatkowe zasi-
lenie OSD napieciem 5V - 6V z odbiornika RC zasilanego zewnetrznym stabili-
zatorem impulsowym. W takim przypadku zwore ,POW 12V” trzeba roztgczyé.

dowa do zasilenia kamery. Na ponizszym diagramie schematycznie przedstawiono mozliwosci konfiguracii

> Zwora "GPS" - umozliwia wybor zasilania modutu odbiornika GPS. zasllania: R —
Mozna wybraé zasilanie z 3,3V lub 5V. Moduty odbiornikw dostep- Zasarienadaikavideo 6.5V 15V) |
ne w Pit.Lab.Sklepie sg zasilane napieciem 5V (majg wewnetrzny cAM
stabilizator 3,3V), dlatego zwora domysinie ustawia napiecie zasila- Zasilanie WEJ | Zasirie kamery (6,5V-15V) |
nia na 5V. Cze$é odbiornikéw GPS nie posiadajgcych stabilizatora i (6350 P R — O [ Zewngtrzne zasilanie kamery |
wymaga zasilania 3,3V. W takim przypadku nalezy przy uzyciu lu-
townicy przeniesé krople cyny taczacg gorny i srodkowy pad zwory Fow o e |
oznaczone jako "5V" na dolny i $rodkowy oznaczone jako "3,3V".

[ ] ® GPS Zasilanie 3.3V

- B
r

Na schemacie przedstawiono zrédta zasilania OSD Zasilanie WEJ (6,6V-15V),
Zasilanie ze zfacza RC (4V-6V) oraz zwory CAM, POW, GPS, wraz ze wskaza-
niem przeptywu pradu do ztgcz urzadzen zewnetrznych.
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Stan zworek oznaczono:

Schemat elektryczny

HIDED_IM

zielong kropka zwarcie zworki lub wybranie opcji 1 (dot. GPS)

v 0.6.4

e czerwong rozwarcie zworki lub opcja 2 (dot. GPS)

1Eéiale

1. Kamera moze byc¢ zasilana z +12V lub nie zasilana w
2. Mikser video i nadajnik video jest zawsze zasilany z

- jesli zwora SJ3 jest rozwarta, sg zasilane tylko ze ztacza
- jesli zwora SJ3 jest zwarta, to z tego napiecia, ktore

aktualnie bedzie wyzsze (5V ze stabilizatora OSD lub

3a. jesli GPS jest wpiety w ptytke OSD, to moze by¢
zasilany z 5V lub 3,3V, w zaleznosci od zwory SJ1

: CB ARM Processor
} s D‘l‘ .; el ='_ _\NlebIE!.Sk.le
; GHD e 3
n l e = ogole ze ztgcza OSD - zwora SJ2
. 12V baterii OSD
Y Video mixer
2 -z T . 3. Procesor i GPS (o ile wpigty w OSD):
s : MEROS20LT, S 22 TV
B — g L . Zj!i'_L‘;%Em_zl autopilota/odbiornika RC.
L napiecie z AP/odbiornika RC)
:I'- 2 4IDEQ_OUT
' | 12V
by
\El..ia.ln;-, o
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Zigcza urzadzen zewnetrznych

AV Transmitter
GND

+12V

llustracja 4: Ztgcza OSD.

Na spodniej stronie pytki drukowanej znajduje sie opis gniazd oraz poszczegolnych sygnatow w gniazdach.
Kazde gniazdo jest oznakowane innym kolorem lub ma inng ilos¢ szpilek. Gniazda sa spolaryzowane i nie ma mozliwosci niewtasciwego ich podtaczenia. Na kazdej wtyczce
szpilka nr 1 oznaczona jest strzatka.

© Pit Lab 2014 http://www.pitlab.pl/osd-by-zbig.htm/ Strona 12 z 24


http://www.pitlab.pl/osd-by-zbig.html

PITLAB

OSD by Zbig & Pitlab - Instrukcja uzytkownika

v 0.6.4

Zfgcze Opis Piny

Kamera Kamere podtacza sie do biatego, 3-szpilkowego gniazdka na ptytce OSD | | Nr Nazwa Kolor Znaczenie
opisanego "CAM". Kabel do kamery zakoriczony jest z jednej strony biatg 1 +12V czerwony Zasilanie kamery 12V
wtyczka. Z drugiej strony ma luzne przewody, ktére nalezy pofaczyé z ka- | 2 GND czamy Masa sygnatowa i zasilania kamery
blem dostarczonym przez producenta kamery. Kamery pracujace przy | - v 20ty Wejscie wideo z kamery
napieciu innym niz 12V musza mie¢ wtasne zrodto zasilania.

Nadajnik wideo Nadajnik wideo tgczy sie do biatego, 4- szpilkowego gniazda opisanego | = Nr Nazwa Kolor Znaczenie
"AV OUT". Podobnie jak kabel do kamery z drugiej strony ma wolne prze- | 1 +12V czerwony Zasilanie nadajnika 12V
wody, ktére nalezy potaczy¢ z przewodem wychodzacym z nadajnika. 3 GQD Cb:"‘z — ‘;\;y;fgie:“d;z_lza r?_:?ada'n,ka

File i : ; A Hat zar wa i zasilani i

Nadajnik wideo jest zasilany z napiecia 12V zasilajgcego OSD. A v 2(')|tyy ywyjs,cie wideo 2 OSD ‘

Czujnik pradu Podfacza sie go do czerwonego, 3-szpilkowego gniazda. Czujniki dostep- | = Nr Nazwa Kolor Znaczenie
ne sa dla kilku zakreséw pradu. Z tego wzgledu kazdy z nich wymaga ka- | 1 | 20ty Wejscie pradowe z czujnika pradu
libragji. 2 U biaty Wejscie napieciowe z czujnika pragdu

3 GND czamy Masa sygnatowa czujnika

UART Jest wyprowadzony na zielone, 3-szpilkowe gniazdo. Stuzy do podtgcza- | = Nr Nazwa Kolor Znaczenie
nia wczesniejszych wersji IMU oraz komunikacji OSD z urzgdzeniami ze- 1 X biaty Wysytanie danych z OSD
wnetrznymi np. kontroler lotu MultiWii lub AutoPitLot, ktére przekazujg | -2 RX Zielony Odbidr danych przez OSD
dane do OSD w celu wizualizacji. Wybér predkosci UART-a wykonuje sig | - GND czamy Masa sygnatowa
poprzez menu ekranowe OSD.

Odbiornik GPS Odbiornik GPS podtacza si¢ do niebieskiego, 4-szpilkowego gniazda. | | Nr Nazwa Kolor Znaczenie
OSD wymaga odbiornika z wyjsciem TTL 3,3V lub 5V, wysyfajacego ko- | = 1 X biaty Wysytanie danych z OSD, wejécie RXD GPS
munikaty NMEA na predkosci 4800, 9600 19200 lub 38400 bps. Mozliwe § Fi/X Zielony | Odbior Zdahlydj preez |O§2'3v\v/y§d2 ;ED GPS
H 1Al &l cnria : czerwon aslianie + up o, a
jest uzycie GPS o predkosci od$wiezania 1Hz lub 5Hz. A D Czamyy Masa sygnalowa | zasiania GPS
Dedykowany odbiornik zasila sie napieciem 5V. Za pomoca zwory opisa-
nej "GPS" mozna przefgczy¢ zasilanie na wartos¢ 3,3V.
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Autopilot i IMU D_wa{ z’@cza szpllkowels’ruzq do poq%Eczanla ;nodu’ru autppllota, I_(ltlorylwl o rY— TI—
niedtugim czasie bedzie dostepny jako modut rozszerzajgcy mozliwosci 1 RC Sygnat RC do sterowania menu OSD z aparatury
OSD. 2 +5V Zasilanie +5V przychodzace z autopilota
Do ztacza mozna tez podtaczyé modut autopilota dedykowanego do | 3 GND Masa
OSD M644. Autopilot ten wymaga do pracy dodatkowego modutu IMU, .
Nr Nazwa Znaczenie
podtaczanego do ztgcza 12C. 1 GND Masa
Gorne 3-szpilkowe zlgcze autopilota przekazuje sygnat RC z autopilota | - 2 GPS_TX Wysytanie danych do GPS-u
do OSD. 3 GPS_RX Odbiér danych z GPS
4 RXAP_TXOSD Odbior danych przez autopilota, wysytanie przez OSD
Dolne 6-szpilkowe ztgcze autopilota zapewnia komunikacje z GPS oraz | 5 TXAP_RXOSD Wysytanie danych przez autopilota, odbiér przez OSD
wewnetrzng komunikacje pomiedzy OSD i autopilotem. 6 GND Masa
PC USB Ztacze mini USB stuzy do konfiguracji i aktualizacji oprogramowania.
Przekazuje tez zasilanie do czesci procesorowej urzadzenia. Z USB nie
jest zasilana cze$¢ wizyjna. Pozostate Zrodta zasilania mogg by¢ podta-
czone niezaleznie od zasilania z USB.
Klawiatura Klawiatura jest jedynym elementem posiadajgcym niespolaryzowane zta-
cze, ale w tym przypadku polaryzacja nie jest istotna. Klawiature zwykle
podfgcza sie tylko na ziemi do celéw konfiguracji OSD, chociaz nie ma
przeszkod aby byta zamontowana na state w modelu.
Odbiornik RC Odbiornik RC faczy sie kablem z 4-szpilkowg, czerwong wtyczka. Z dru- | = Nr Nazwa Kolor Znaczenie
giej strony kabla jest standardowa wtyczka serwa. Dodatkowy czwarty, 1 RSSI biaty Wejscie napigeia RSS| z odbiornika
biaty przewdd stuzy do pomiaru napiecia z wyjécia RSSI w odbiorniku. | | 2 RC 20Mty Sygnat RC do Zt‘f::;ap'a menu OSD z
. . o , ury
OSD 0b§%Ung§ analogowy sygnal’r RSSI o dowolnej polaryzacj l(zarown_o 3 +5V czerwony Zasilanie +5V przychodzace z odbiornika RC
rosnace jak tez malejace napiecie wraz ze wzrostemlsyg_na’rg) [ za]«esue 4 GND czamy Masa sygnatowa i zasilania OSD
n_ellple;c od 0 do' +3,3V. Jesl ,zakres napleq RS,SI °d_b'°_m'ka jest wigkszy UWAGA! Oznaczenia nadrukowane na dolnej warstwie ptytki w wersji
niz +3,3V, nalezy zastosowac stosowny dzielnik napiecia. 2.1 53 niewtasciwe dia tego Ztacza.
Ztgcze 12C Ztacze wyposazone w pomaranczowe, 4-szpilkowe gniazdo umozliwia | = Nr Nazwa Kolor Znaczenie
rozszerzenie mozliwosci urzadzenia o komunikacje z dodatkowymi czuj- 1 GND czamy Masa sygnatowa i zasilania czujnikow_
nikami np. czujnikiem predkoéci wzgledem powietrza. OSD wspéipracuje 2 S’L CZ?rIWO”V Zas"if“? +3,3V dia Zg"é’i‘?trzn}’ih ﬁfg"kow
F H H Zlelony Inia zegarowa magistrall
z czujnikiem EagleTree Airspeed Microsensor v3 s oA bialy Linia danych SDA magistal G
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Wejscia analogo- | Czarne, 4-szpilkowe zfacze umozliwia podpigcie dwu wejsé analogowych | | Nr Nazwa Kolor Znaczenie

we np. zewnetrznego czujnika temperatury 1 GND czarny Masa sygnatowa i zasilania czujnikow
2 v czerwony Zasilanie +5V dla zewnetrznych czujnikéw
3 Al zielony Wejscie analogowe 1
4 A2 biaty Wejscie analogowe 2

Dostosowanie poziomu czerni

Montaz mechaniczn
Po podpieciu kamery i uruchomieniu OSD, mozna dostosowa¢ widoczno$¢ y

czarnych obramowan wokdt znakéw generowanych przez OSD, stosownie do Urzadzenie posiada dwa zestawy otwordw montazowych:

wtasnych potrzeb zapewniajgc komfortowy odbidr informacji. > wewnetrzny o rozstawie 44,5x33mm

Do ustawienia poziomu czerni obramowan stuzy potencjometr umieszczony
przy ztaczu GPS. Regulacje nalezy przeprowadzi¢ na mozliwie kontrastowym
obrazie zrodtowym, tak aby znaki byty widoczne zaréwno na ciemnym jak i ja-
snym tle. Otwory wewnetrzne stuzg do montazu modutu autopilota na kotkach dystanso-
wych. Ptytka moze by¢ przymocowana do podtoza za pomocg tych kotkow.
Otwory zewnetrzne wykonane sg na uszach wystajgcych poza obrys ptytki. W
przypadku montazu OSD w klasycznym samolocie uszy mozna odtamac wzdtuz
perforowanych linii.

» zewnetrzny o rozstawie 44,5x44,5mm zgodny z rozstawem otwo-
réw wielu sterownikow lotu wielowirnikowcow.

UWAGA: w wySwietlaczach o niskiej rozdzielczosci lub ogdlnie stabego sygna-
tu video (np. zaszumionego przy dalekich lotach) warto rozwazy¢ zastosowanie
ciemnego ta w poszczegolnych polach. Zapewnia to wowczas wigksza czytel-
nos¢ napiséw na jasnym tle niz przyciemniane obwddki znakow.

Zaleca sie wykonanie montazu w sposéb elastyczny, eliminujgcy drgania od
uktadu napedowego.

© Pit Lab 2014 http://www.pitlab.pl/osd-by-zbig.htm/ Strona 15z 24


http://www.pitlab.pl/osd-by-zbig.html

OSD by Zbig & Pitlab - Instrukcja uzytkownika

PITLAB

Menu OSD

Urzadzenie wyposazone jest w petnoekranowe menu konfiguracyjne, sterowane
za pomocg klawiatury albo za pomocg wybranego kanatu odbiornika RC. Stero-
wanie za pomocg kanatu RC pozwala na zmiane ustawien réwniez podczas lotu
modelu.

Prosimy zapoznac si¢ ze strukturg menu i mozliwymi opcjami konfiguracyjnymi.

PHysscie

Ustaw baze

Punkty trasy

Autopilot

Wyalad ekranu

Alarm baterii napedowej 7V
Alarm baterii 0SD 6V

Jezyk 1 jednostki
Ustawienia GPS MTK SHz 328400
Przechyl horyzontu
Ustawienia serwisowe

Opusc menu bez wykonywania zadney
CZYnnosci

llustracja 5: Menu gtéwne OSD.

Aktualna pozycja menu wskazywana jest przez wskaznik po lewej stronie pozy-
cji. Pierwszg pozycjg kazdego menu jest zawsze ,Wyjscie” powodujace opusz-
czenie wybranego menu bez zmiany parametrow.

W zalezno$ci od rodzaju pozycji menu, po jej wykonaniu, moze zostaé otwarte
menu nizszego poziomu, lub wykonana akcja zwigzana z menu (np. zmiana
wigcz-wytgcz, albo ustawienie wybranego parametru). Po wykonaniu akcji menu
zostaje automatycznie zamkniete.

Na dole ekranu (ponizej menu) prezentowany jest tekst pomocy obja$niajacy
znaczenie aktualnej pozycji menu.

v 0.6.4

UWAGA: Ze wzgledow bezpieczeristwa, podczas sterowania menu z apara-
tury RC, czesc ustawieri serwisowych nie jest dostepna (dostgpna jest za po-
moca klawiatury lub metoda awaryjna).

Obstuga menu za pomoca klawiatury

Klawiatura wyposazona jest w 3 przyciski: ,w gore”, ,w dét’ oraz ,Enter”.
Wywotanie menu - nastepuje po naci$nieciu dowolnego klawisza.

Zmiana pozycji menu - dokonujemy za pomoca przyciskow ,w gére” lub ,w
dot”.

Wybranie/wykonanie polecenia - nastepuje po nacisnieciu klawisza ,Enter”.

Zamkniecie menu — po wybraniu polecenia menu.

Obstuga menu z aparatury RC

Menu moze by¢ sterowane za pomocg trzypozycyjnego przetacznika w aparatu-
rze RC:

e Pozycja ,minimum” — czas impulsu PPM ponizej 1250 ms

o Pozycja ,neutralna’ - czas impulsu PPM w zakresie 1250-1750 ms

e Pozycja ,maksimum” - czas impulsu PPM powyzej 1750 ms
Wywotanie menu - przefacznika w pozycje ,minimum”.

Zmiana pozycji menu - na nastepng nastepuje po cofnieciu przetgcznika do
pozycji ,neutralnej” i ponowne przestawienie do pozycji ,minimum”.

Wybranie/wykonanie polecenia — nastepuje po przestawieniu przetgcznika w
pozycji ,maksimum” lub pozostawienie przetgcznika w pozycji ,minimum” przez
5 sekund.

Zamkniecie menu - bez wykonywania operacji menu nastepuje samoczynnie
po pozostawieniu przefgcznika w pozycji ,neutralnej” przez ok 5 sekund lub wy-
braniu polecenia menu.
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Awaryjna obstuga menu Struktura menu

OSD posada funkcje awaryjnej obstugi menu bez uzycia klawiatury trzyprzyci- = Ustaw baze - polecenie ustawienia pozycji GPS bazy jest konieczne

skowej lub aparatury RC.

Polega ona na bezposrednim zwarciu pindw zfgcza klawiatury. Kazde kolejne
zwarcie pinbw powoduje przestawienie menu na kolejng pozycje. Wykonanie
wybranego polecenia menu nastepuje samoczynnie po ok 3 sekundach od
ostatniej zmiany pozycji.

Szybka zmiana zawartosci ekranu

Szybka zmiana zawarto$ci ekranu z przetgcznika aparatury RC (nadajnika) ste-
rujgcego menu OSD ma miejsce wowczas, gdy podczas wySwietlania ekranu
OSD, trojpozycyjny przetacznik menu zostanie przetgczony z pozycji neutralnej
w pozycje przeciwng do wywotania menu (impuls PPM powyzej 1750 mikrose-
kund).

Mozliwe sg 3 tryby pracy tego przetgcznika, wybierane ustawieniem w menu
OSD Wyglad ekranu i dalej Szybka zmiana z RC:

Nieaktywne przetacznik jest nieaktywny
Uktady ekranu przetgcznik zmienia cyklicznie kolejne uktady ekranu
Wyt/min/max przetaczenie zawartosci ekranu w sekwencii:

-ukrycie tych elementdw, ktére maja ustawiony (w edytorze layoutdéw) znacznik
[x] Hide min

-Ukrycie wszystkich elementow (czysty ekran)

-Pokazanie wszystkich elementdow.

do prawidtowego okre$lania kierunku powrotnego oraz odlegtoéci od
bazy. Pozycja bazy jest zapamietywana automatycznie po 6 sekundach
od rozpoczecia nawigacji przez GPS (po zfapaniu fix'a), jednakze przez
pierwsze minuty nawigacji pozycja moze by¢ wskazywana ze zmniej-
szong dokfadno$cig i wowczas nalezy recznie wywota¢ ponowne zapa-
migtanie pozycji bazy.

Punkty trasy — jest to zestaw menu nizszego poziomu oraz polecen
umozliwiajgcych definiowanie punktow trasy, zapamigtywanie punktoéw
na trasie lotu oraz nawigacje (lub lot automatyczny z autopilotem) po
zdefiniowanych punktach trasy.

Autopilot - jest to zestaw menu nizszego poziomu oraz polecen steru-
jacych praca dodatkowego autopilota. UmozZliwia konfiguracje parame-
trow autopilota takich jak ustawienia steréw (miksery, rewersy), para-
metry stabilizacji oraz parametry sterowania dla lotu autonomicznego.

Wyglad ekranu — umozliwia wybor jednego z 4 uktadéw ekranu, a tak-
ze wytaczenie nakfadki wideo OSD z zachowaniem pracy w tle wszyst-
kich funkcji urzgdzenia.

Alarmy baterii — funkcje pozwalajg na ustawienie wartosci alarmowe;j
napiecia baterii napgdowej oraz baterii OSD. Ponizej podanej wartoSci
napiecia, OSD prezentuje symbol roztadowanej baterii. OSD pozwala
na ustawienie wartosci alarmowej z doktadno$ciag 1V.

Jezyk i jednostki — Menu oraz informacje na ekranie OSD mogg by¢
prezentowane w jednym z wbudowanych jezykdw: polskim, angielskim,
niemieckim, francuskim. Niezaleznie od wyboru jezyka mozliwe jest wy-
branie jednostek w ktorych prezentowane sg dane liczbowe. Do wyboru
jest uktad metryczny albo imperialny (stopy, jardy, mile).

Ustawienia GPS - Menu zawiera operacje wyboru rodzaju GPS (szyb-
kos¢ transmisji, szybkos¢ od$wiezania informacii), oraz wybor jednego
z trzech sposobdw prezentowania pozycji GPS na ekranie.
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= Przechyt horyzontu - jest to zestaw polecen, pozwalajgcych na skom-
pensowanie niedoktadnego mocowania autopilota (lub czujnika IMU) w
modelu. Zalecane jest zamontowanie tych urzgdzeh poziomo, jednak
OSD pozwala na skompensowanie niedoskonato$ci mocowania w za-
kresie +/-10° w osiach: pitch oraz roll. W osi yaw kompensaciji nie prze-
widziano.

= Ustawienia serwisowe - jest to zestaw polecen do kalibraciji oraz kon-
figuracji zarbwno OSD, jak tez autopilota. Polecenia z tego menu nie
powinny by¢ wykonywane w czasie lotu, gdyz podczas ich przeprowa-
dzania inne funkcje urzadzenia mogg zosta¢ zablokowane. W tym
menu znajduje sie rowniez polecenie demonstracji dziatania urzadze-
nia, emulujgce dane z GPS oraz autopilota.

Kalibracja czujnikéw napiecia i pradu

Po wyposazeniu w dodatkowy czujnik pradu, OSD moze prezentowac na ekra-
nie dodatkowe informacje dla modeli z napedem elektrycznym, takie jak aktual-
nie pobierany prad, wartos¢ napiecia oraz dotychczasowo zuzytg pojemnosé
pakietu. Poniewaz czujniki wystepuja w réznych wersjach o odmiennych para-
metrach granicznych, konieczna jest prawidtowa kalibracja wskazarn OSD (kali-
bracja zakresu).

Kalibracja poboru pradu pakietu napedowego

Po wybraniu z menu polecenia ,ustawienia serwisowe->kalibracja pradu” na
ekranie prezentowana bedzie aktualna wartos¢ pradu ptyngcego przez czujnik,
oraz informacyjnie wspdtczynnik kalibracii.

Dla zapewnienia optymalnej kalibracji czujnik powinien by¢ obcigzony statym
pradem o wartosci od 1/3 do 1/2 maksymalnego zakresu czujnika.
Rownoczesnie nalezy mierzy¢ pobierany prad za pomocg multimetru (ampero-
mierz). Przyciskami ,w gore” oraz ,w d&f’ zmieniamy warto$¢ wspotczynnika ka-
libraciji tak, aby wskazanie OSD zgadzato sie ze wskazaniem miernika.

v 0.6.4

Wszystkie egzemplarze OSD sprzedawane jako zestawy maja fabrycznie skali-
browany czujnik pradu.

Kalibracja napiecia pakietu napedowego

Po wybraniu z menu polecenia ,ustawienia serwisowe->kalibracja napiecia silni-
ka” na ekranie prezentowana bedzie aktualna wartos$¢ napiecia pakietu nape-
dowego, oraz informacyjnie wspdtczynnik kalibracii.

Réwnocze$nie nalezy mierzy¢ napiecie pakietu za pomocg multimetru (wolto-
mierz). Przyciskami ,w gore” oraz ,w dof’ zmieniamy warto$¢ wspétczynnika ka-
libracji tak, aby wskazanie OSD zgadzato sie ze wskazaniem miernika.

Kalibracja napigcia zasilania OSD

W analogiczny sposéb do ,Kalibracja napiecia pakietu napgedowego” kalibru-
jemy wskazania napiecia zasilajgcego OSD. Z menu wybieramy opcje ,ustawie-
nia serwisowe->kalibracja napiecia OSD” przy czym pomiar napiecia woltomie-
rzem dokonujemy na zrédle zasilania OSD.
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Konfigurator OSD

OSD moze by¢ konfigurowane i aktualizowane z poziomu oprogramowania uru-

chamianego na komputerze z systemem operacyjnym Windows w wersjach 32
oraz 64 bitowych.

Aplikacja umozliwia:
o Konfiguracje wygladu wszystkich czterech kompozycji ekranow;
e Aktualizacje oprogramowania OSD (firmware);
o Weczytanie dodatkowej wersji jezykowej menu oraz komunikatow;
o Definiowanie punktow trasy

e Zachowanie kopii bezpieczehstwa oraz odtworzenie wszystkich
ustawien OSD

o Kalibracje dodatkowych wejs¢é OSD

o Ustanowienie znaku rozpoznawczego (callsign) na ekranie OSD

Wymagania aplikacji
Aplikacja konfiguracyjna (plik wykonywalny FPV_manager.exe) wymaga:

o Komputer PC z zainstalowanym systemem z rodziny MS Windows
(XP, Vista, Win7, Win8, Win8.1 lub nowszy)

e Zainstalowanego S$rodowiska uruchomieniowego .NET Frame-
work w wersji 3.5.

.NET Framework jest dostarczany z nowymi wersjami Windows i nie wymaga
dodatkowej instalacji. W starszych wersjach systemu Windows tj. XP, .NET Fra-
mework nalezy pobrac¢ ze strony Microsoft (http://www.microsoft.com/downlo-
ads) i zainstalowaé w systemie, o ile nie zrobiono tego wczesniej.

Aktualng wersje aplikacji konfiguracyjnej zawsze znajdziesz na stronie produ-
centa: http://www.pitlab.com/osd-software.html.

Aplikacja konfiguracyjna jest gotowa do pracy bezpo$rednio po Sciggnieciu na
dysk lokalny lub dysk wymienny. Aplikacja moze byé uruchomiona z dowolnego
nosnika, réwniez z nosnikow przeno$nych (pendrive).

v 0.6.4

Aplikacja nie wymaga instalacji w systemie Windows, jak réwniez nie wymaga
zadnych dodatkowych sterownikow.

UWAGA: Aplikacja komunikuje sie z OSD poprzez port USB w PC i typowy ka-
bel mini-USB.
Podtaczenie OSD do komputera PC

Po podtgczeniu urzadzenia do komputera, system Windows automatycznie roz-
poznaje OSD. Jest ono widziane jako urzadzenie Pitlab&Zbig OSD.

=E——

[ « Spr.. » Urzadze.. [ 42 ] [ Preeszukaj: Urzgdzenia i drukarki P |

Dodaj urzadzenie  Dodaj drukarke B @

T,

E-MU 0202 | USB Pitlab&Zbig OSD

=" Pitlab&Zbig OSD  Model: Pitlab&Zbig OSD
Kategoria: Urzadzenie wejéciowe

llustracja 6: OSD wykryte przez system Windows.

Po podtaczeniu OSD do komputera i uruchomieniu aplikacji konfiguracyjnej, ca-
to$¢ jest gotowa do pracy.

OSD moze by¢ podtaczone do komputera w nastepujacych konfiguracjach:

» Tylko port USB - zasilany jest tylko procesor urzadzenia, zapew-
niajgc dostep do petnej konfiguracji, ale bez mozliwosci podgladu
pracy OSD na wyjsciu wideo.

» Port USB oraz zasilanie 12V OSD - w tej konfiguracji dodatkowo
mozliwy jest podglad pracy OSD na wyj$ciu wideo - ukfad automa-
tycznie generuje obraz w systemie PAL (biate znaki na czarym
tle).

» Port USB oraz zasilanie 12V OSD oraz kamera — w tej konfiguracji
mozliwy jest podglad pracy OSD na wyjéciu wideo, z informacjami
OSD natozonymi na obraz przekazywany z kamery.
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Program konfiguracyjny
Ekran roboczy konfiguratora przedstawia ponizszy obrazek.

#2 FPV Device Manager ver. 200 (C) Zbig&tiab [E=iEn s

s WybOr urzadzenia

Opcje urzadzeni

- o

Przestrzen
robocza

L ﬁ /

Wybor urzadzenia - zaktadki dedykowane do obstugi poszczegélnych urzg-
dzen:

» OSD - wybor funkcji obstugi OSD

> Autopilot — wybér funkcji obstugi Autopilota

»  Ground Station — wybdr obstugi urzadzenia $ledzgcego anteny

» Pitlab — przydatne tgcza w tym do materiatéw dotyczacych urzgdzen

Opcije urzadzenia — opcje obstugi wybranego urzgdzenia. Dla OSD s3 to:

e Firmware — informacje o urzadzeniu oraz aktualizacja oprogramowania
i wgranie dodatkowej wersji jezykowej

e Layout - konfiguracja uktadéw ekranu
e  Waypoints — obstuga punktow lotu

o Settings — kalibracja czujnikéw i identyfikacji
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Opcja Firmware

Po podtaczeniu OSD do PC oraz wybraniu urzgdzenia OSD w opcji Firmware
zaprezentowane zostang informacije o urzadzeniu:

OSD Device

Status 08D not found
Present firmware version
Serial number Unknown
Device ID Unknown

Hardware version Unknown

—
@ Upload language

H Upload firmware

e Status - stan potgczenia migdzy OSD i PC

e Present firmware version — wersja oprogramowania w OSD
e Serial numer — numer seryjny OSD

o Device ID - identyfikator OSD

e Hardware version — wersja sprzetowa OSD

Powyzsze informacje umozliwiajg identyfikacje urzadzenia w komunikacji z pro-
ducentem oraz informujg o wersji oprogramowania w OSD.

Z poziomu opcji Firmware mozliwa jest rowniez aktualizacja oprogramowania
OSD oraz wgranie dodatkowej wersji jezykowej menu OSD, opisane w dalszej

czedci instrukji.

Opcja Layout

v 0.6.4

Funkcjonalno$¢ modyfikacji i opracowania wiasnych kompozycji ekranow.

‘ Read from OSR~Z,  Write to OSD

Open from file

Save to file

Zarzadzanie

uktadem

2

Panel kompozycii
obiektow na

ekranie i

—H_H:!\HHHIII[H:]HH\

Zarzadzanie uktadem — zawiera komendy

F[¥] Altitude (text)

Distance [v] Tmer

Speed (text)  [V] Autopilot info

Speed (Framed] /| Satellites

Waypoint [v] RsSI
[] GPS lor{

Altitude (Framedv| GPS Iat|

Back to home ==

Compass

OSD Volt Roll

Motor Vot Aux text 1

Motor Amp [V] Aux text 2

Motor mAh Scale Left

Motor bat. state [/] Scale right

]

=S,

RERREREEEEEREER

Vario (graph)
OSD control property

A

Vario (text) [¥] Horizon (center)

Wykaz komponentéw
ato 2 . . .
Pt wizualizacji

Wiasciwosci
komponentu

» Read form OSD - funkcja wczytanie do panelu kompozycji uktadu
obiektéw z OSD

» Write to OSD - funkcja zapisywania kompozyciji uktadu do OSD

» Open from file — funkcja wczytanie do panelu kompozyciji uktadu
obiektéw z pliku

» Save to file — funkcja zapisywania kompozyciji uktadu obiektéw do

pliku

Panel kompozycji obiektow — obszar wizualizacji i dostosowania potozenia
obiektow na ekranie.

Wykaz komponentéw wizualizacji — katalog komponentow/obiektow wizuali-

zowany przez OSD

Wiasciwosci komponentu - szczegdtowe wiadciwosci wybranego komponentu

Sposadb konfiguracji uktadu obiektéw zostat opisany w dalszej czesci instrukcii.
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Opcja Waypoints

Funkcjonalno$¢ zarzadzania i wizualizacji punktami trasy (lotu).

Add waypoint  Delete waypoint  Read from OSD  Write to OSD  Load from file  Save to file titude: 52.07644 Lor
3

Funkcjonalno$¢ OSD umozliwia:
e nawigacje na wczesniej zdefiniowany punkt trasy
e zapamietanie pozycji modelu w trakcie lotu i pdzniejszg wizualizacje
pokonane;j trasy

Do wizualizacji jak i wskazania konkretnych punktéw wykorzystana zostata ustu-
ga googlemaps, co wymaga dostepu do internetu.

Zachowanie punktow z OSD do pliku lub wczytanie wcze$niej przygotowanych
tras z pliku nie wymaga potaczenia z internetem

v 0.6.4

Konfiguracja kompozycji ekranu
Krok po kroku:
1. Uruchom program konfiguracyjny
2. Podfgcz OSD z PC (przewéd USB)
3. Podglad zmian wymaga zasilenia toru video przez zasilenia 12V
4

Kliknij zaktadke OSD (jesli nie jest wybrana). Program wy$wietli
informacje identyfikacyjne OSD

5. Wybierz uktad ekranu ktory chcesz modyfikowa¢ w jeden z poniz-
szych sposobow:

a. W OSD wybierz ukfad ekranu a nastepnie uzyj opcji menu
programu Layout / Read from OSD

b. Uzyj opcji menu programu Layout / Open from file
6. Wprowadz zmiany w konfiguracji ekranu.

7.  Wprowadz zmiany do OSD - uzyj opcji menu Layout / Write to OSD
- wprowadzone zmiany sg natychmiast widoczne w obrazie genero-
wanym przez OSD bez potrzeby ponownego uruchamiania OSD.

8. Po osiggnieciu pozadanego efektu odtagcz OSD od PC.

Komponowanie uktadu ekranu

Konfiguracja wygladu ekranu polega na kliknigciu na wybranym elemencie,
przeciggnieciu go w nowe miejsce, oraz ustawieniu dodatkowych parametrow
decydujacych o jego wygladzie. Ponadto kazdy obiekt moze by¢ pokazany na
ekranie albo ukryty.

Uwaga: Niektore obiekty sg automatycznie centrowane (np. horyzont, linijki,
kompas) i mozliwo$¢ zmiany ich potozenia jest ograniczona.

Wezytywany i zapisywany jest zawsze aktualnie wybrany w OSD uktad ekranu.
Uktady ,Wtasny 1" oraz ,Wtasny 2" sg zapamietywane w pamieci nieulotnej
OSD i sg zachowane réwniez po wyfaczeniu zasilania, natomiast zmiany w
ukfadach ,F16” i ,M644” s przechowywane tylko do momentu wytaczenia zasi-
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lania OSD. Pozwala to na bezpieczne, wygodne i szybkie testowanie wygladu
oraz zachowania nowego ukfadu, w sytuacji gdy do OSD podtaczone jest ze-
wnetrzne zasilanie i podglad generowanego obrazu OSD np. na ekranie telewi-
zora. Komponowany uktad ekranu moze by¢ réwniez zapisany do pliku na dys-
ku oraz wczytany z takiego pliku.

Kliknij na obiekt aby go

wybraé. =
Przeciagnij  obiekt w

wybrane miejsce ekranu

85! OSD and Autopilot utility (c) Pitlab&Zbig

Connect Layout Firmware Language www

Altitude Back E Compass

[| Vario

L aner
T ARG Speed (text) ¥ Autopilot info
¥ Speed (Framed) v Satellites
n
= text 1 p IRRD ‘ R Waypoint ¥ RsSI
W Altitude (text) W GPS longitude

to
home:

W menu ,lLayout” znajdujg sie
W Altitude (Framed}v GPS latitude
¥ Backto home & Date &time

(center)
polecenia odczytu i zapisu uktadu /
¥ Compass [~ Pitch
ekranu ¥ OSD Voit R

H Scale [—
(Speeay
Speed >

7 e | # Motor Volt 7 AU
[l (a\l?lude [ [ Motor Amp ¥ AuX text's

) — ¥ Motor mAh W Scale
H {— ™ Motor bat. state & Scf
H ‘ < Alit

Vo=

£

W Vario (graph)
{. —OSD control property-

v Horizon
I” Base direction !' Csm

V‘Cnmnass
| P
[ — sca\e -
AUX text.2 . -t
Gl Mozesz zmieni¢ wyglad i
sorel oPSel - zachowanie wybranego

OSD not comected AP not o Obiektu

llustracja 7: Ekran gtéwny aplikacji konfigurujgcej OSD.

de‘!’v;arm wm  wro  Kazdy obiekt mozesz ukryé
lub pokazaé na ekranie

v 0.6.4

Aktualizacja oprogramowania

Na stronie producenta sg publikowane nowe wersje oraz poprawki oprogramo-
wania OSD. Nowe wersje moga eliminowa¢ problemy zgtoszone przez uzyt-
kownikéw, albo zawiera¢ nowe funkcjonalnoéci i dodatkowe funkcje. Zalecana
jest aktualizacja oprogramowania OSD do najnowszej wersji. Dzigki zastoso-
wanym najnowszym technologiom, aktualizacja oprogramowania jest bardzo
prosta. Wystarczy Sciggna¢ plik z ostatnig aktualizacjg na dysk, a nastepnie
wybra¢ polecenie ,Firmware” i w standardowym oknie wyszukiwania plikow
wskazac Sciggniety plik. Aktualizacja trwa kilkanascie sekund, w czasie ktorych
prezentowany jest pasek postepu procesu. W trakcie aktualizacji OSD nie wy-
Swietla zadnych informacji na obrazie wideo, a po zakonczeniu aktualizacji na-
stepuje automatyczny restart urzadzenia.

Aktualizacja oprogramowania zachowuje wszystkie dotychczasowe ustawienia i
ukfady ekranéw OSD.

Wgranie wiasnej wersji jezykowej

Na stronie producenta sg publikowane pliki z dodatkowymi wersjami jezykowymi
menu.

Konfigurator umozliwia na wgranie jednej dodatkowej wersji jezykowej, przygo-
towanej przez producenta lub przez samego uzytkownika. Wgranie dodatkowe;
wersji jezykowej polega na Sciggnieciu pliku z wersja jezykowg na dysk, a na-
stepnie wybraniu polecenie ,Language” i w standardowym oknie wyszukiwania
plikow wskazaniu Sciggnietego pliku. Aktualizacja trwa kilka sekund, w czasie
ktorych prezentowany jest pasek postepu procesu. W trakcie aktualizacji OSD
nie wySwietla zadnych informacji na obrazie wideo, a po zakoficzeniu aktualiza-
cji nastepuje automatyczny restart urzadzenia.

Osoby zainteresowane stworzeniem wiasnej wersji jezykowej proszone sg o
kontakt z producentem.
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miejscowego komunalnego punktu zbidrki odpaddw przeznaczonych do recy-

Wazne informacje Klingu.
Gwarancja Parametry techniczne
Producent dokfada wszelkich staran, aby praca z OSD byta komfortowa a jego Parametr Warto$¢ Jednostka
dziatanie bezbtedne. Zobowigzuje sie nieodptatnie usuwaé wszelkie ewentualne min. typ. maks.
usterki techniczne powstate na wskutek btedow produkcyjnych lub wad materia- Napigcie zasilania 12V 6,5 12 15 |V
towych w ciggu 14 dni roboczych od daty dostarczenia do serwisu, przez okres Napigcie zasilania ze zigcza RC 4 5 6 |V
dwach lat, poczawszy od daty sprzedazy. Urzadzenia do naprawy gwarancyjne; Pobor pradu ze zrodta 12V 26,5 mA
i pogwarancyjnej prosze wysta¢ na adres producenta: (zwora "POW 12V" roztgczona)
) ) . Pobdr pradu ze zrédta 12V mA
Pit Lab, Piotr Laskowski (zwora "POW 12V" zwarta, brak zasilania 80
ul. Jana Olbrachta 58a/164 5V)
01-111 Warszawa Pobér pradu przez modut GPS 60 mA
Gwarancji nie podlegaja uszkodzenia mechaniczne, oraz usterki powstate .
wskutek uzytkowania niezgodnego z instrukcja. Zabrania sie samodzielnego do- Masa ptytki 0SD 18 g
konywania modyfikacji urzadzenia bez zgody producenta. W przypadku watpli- Masa modutu GPS z przewodem 20 g
wosci czy nietypowe uzytkowanie nie spowoduje uszkodzenia, prosze korzystaé Masa klawiatury z przewodem 8 g
ze wsparcia technicznego. Masa czujnika Prqdu z przewoc!em _ 3 g
Masa przewodéw: RC, kamery i nadajnika 7 g
Ograniczenia
OSD jest zaprojektowane wytgcznie do uzytku hobbystycznego. Nie moze by¢
wykorzystywane nigdzie tam gdzie bedzie od niego zalezato bezpieczenstwo lu-
dzi lub zwierzat.
Za ewentualne szkody spowodowane podczas pilotowania modelu odpowiada
wytgcznie uzytkownik. Loty muszg by¢ tak zaplanowane, aby w przypadku
uszkodzenia jakiegokolwiek elementu w fancuchu przekazywania obrazu z mo-
delu a w rezultacie utraty kontroli nad modelem nie spowodowaé zagrozenia dla
zdrowia i mienia 0s6b postronnych.
Postepowanie ze sprzetem zuzytym
Zgodnie z Dyrektywa Nr 2002/96/WE w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego
i elektronicznego (WEEE) niniejszego produktu elektrycznego nie wolno usuwaé
jako nieposortowanego odpadu komunalnego. Prosimy o usunigcie niniejszego
produkiu poprzez jego zwrot do producenta, punktu zakupu lub oddanie do
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