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duplEx

duplex

PFijimaEe REX s funkci assisT
(@) Uvod S

Prijimace REX A doplnuji fadu pfijimacd REX a rozsituji ji o funkce
inteligentniletové stabilizace, ktera je ur¢ena pro modely letadel a
multikoptér. Tato stabilizace plsobi ve vsech trech osach modelu a
usnadnuje létani ve vétrnych ¢i jinak naro¢nych podminkach.
Akrobatické manévry se diky ni stanou presnéjsi a plynulejsi. S
pomoci nékolika letovych rezim, jez jsou vhodné i pro zacinajici
piloty, bude vyuka létaniopravdu snadna.

Prijimace REX A jsou kompatibilni se vSemi stavajicimi Tx moduly
Duplex 2,4Ghz a vysila¢i DC/DS. Lze je nastavovat pfimo
prostifednictvim vysilaci DC/DS, alternativné muzete pro
konfiguraci vyuzit propojku USBa a program JETI Studio (ke stazeni
zdarma na strankach www.jetimodel.com). Pfijimace jsou schopné
poskytovat jak telemetrii svou (napf. kvalitu pfijmu, stav inercidlni
jednotky ¢i uroven pretizeni), ale zpracovavaji i telemetrii z
externich senzorl kompatibilnich se systémem Duplex EX nebo EX
Bus.

Aby byla letova stabilizace u modell letadel dostate¢né ucinn3, je
vhodné model vybavit rychlymi digitalnimi servy. Stabilizace je
vhodnaido modelt se spalovacim motorem.
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Portfolio spoleénosti JETI model obsahuje pestrou nabidku
elektronického zafizeni pro modely, jako jsou reguldtory napéti,
reguldtory otdcek motoru, zafizeni zobrazeni telemetrickych
dat, telemetrické senzory a v neposledni radé DC/DS vysilace.
Vyrobni politikou firmy JETI model je produkce vyrobkii té
nejvyssikvality.

@ Technicka data

Zakladni Data REX6A REX7A REX10A  REX12A*
Rozméry [mm] 38x25x11 42x28x11 51x28x11 51x28x11
Hi [g] n 13 16 24
Délka antény [mm] 2x100 2x200 2x200 2x400
Pocet vystupnich kanali 6 7 10 12
Provozni teplota [°C] -10do+85 | -10do+85 -10 do+85 -10 do+85
Napajeci napéti [V] 35-84 35-84 3.5-84 3.5-84
Priimérny proud [mA] 80 80 80 80
Pienos telemetrickych dat v redlném case Yes Yes Yes Yes
Prog ani Tx-DC/DS Tx-DC/DS Tx-DC/DS Tx-DC/DS
Podpora pijimacovych satelitii Rsat ANO ANO ANO ANO

alni vystupni vykon [dBm] 15 15 15 15
Citlivost pfijimace [dBm] -106 -106 -106 -106
Kmitocet [MHz] 2400-2483 | 2400-2483 | 2400-2483 | 2400-2483
Vestavéné senzory 3-0sy gyroskop, 3-0sy akcel
Citlivost méreni vysky 0,1m
Rozsah méfeni gyroskopu +2000°/s
Rozsah méreni + 166

kovai frek kopu/akeel 6600Hz
5 * External Power Connector



2.1 Vlastnosti

¢ Az16stabilizovanych kanall pro letadla.

¢ Podpora ridznych typt multikoptér - od tfimotorovych az po
osmimotorové.

¢ Az 3 nastavitelné letové rezimy, moznosti pro stabilizaci
horizontuivysky.

* Ladénizisku zaletu pomocivolnych kanald.

¢ Pouziti nejmodernéjsiho 3-osého gyroskopu a 3-osého
akcelerometru.

¢ PodporaproLED pasek sestavajiciz CipiWS2812.

* Podpora pro externizavés kamery (gimbal) fizeny servy.

¢ Inteligentnifail-safe.

¢ Analyzavibraci.

¢ PInohodnotné moznosti nastaveni pomoci vysilacd DC/DS,
pfipadné pres PC.

* Podporatelemetrieaaz 3 senzord pripojenych napiimo.

2.2 Dulezita upozornéni

e Vzdy pouzivejte aktualni firmware ve Vasem vysilaci DC/DS i v
pfijimaci. Minimalni verze softwaru pro vysilace, podporujici
pfijimace REXA, je4.24.

* Vzdy zkontrolujte polaritu ptivodnich vodic, tak aby nedoslo k
reverzacinapétina pfijimaciajiné elektronice.

¢ Nevystavujte pfijimac zaru a prudkym zménam teplot, jez
mohou mit vlivna presnostsenzort.

¢ Nikdy nepouzivejte pfijimac, ktery je viditelné poskozen.
Zejména pravidelné kontrolujte stav antén. Zadnym zplsobem
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neupravujte a ani nevyjimejte elektroniku pfijimace ven z

krabicky.

Pri instalaci v modelu se spalovacim motorem méjte na paméti,

ze veskerd elektronika musi byt galvanicky oddélena od

jednotky zapalovéni, a idedlné by méla byt umisténa fyzicky co
nejdale od samotného motoru.

* Nevystavujte pfijimac pfilis vysokym vibracim. Senzory v
pfijimaci jsou velice citlivé a vibrace jsou nezadoucim jevem.
Doporucujeme pred letem zkontrolovat uroven vibraci pomoci
vestavéného analyzatoru, dale podniknout pfislusna opatteni
pro redukci vibraci (napf. pfipevnit pfijimac¢ v modelu mékkou
oboustrannoulepici paskou).

* Pro napéjeni pfijimace a serv pouzivejte vzdy dostatecné
dimenzovany zdroj napéti. Méjte na paméti, Zze pfii zapnuté
stabilizaci se servav modelu letadla prakticky neustale pohybuji,
coz ma za nasledek zvysenou proudovou spotiebu a nasledné
zahfivanikomponent.

e Veskeré vétsi zmény v nastaveni (plati zejména pro prvotni
konfiguraci) provadéjte bez osazenych vrtuli.

e Béhem pouzivani doporucujeme zapnout nejprve vysila¢ a az
potom pfijimac. Vysila¢ potvrdi zapnuti pfijimace akustickym
signalem. Pfi vypinani systému nejprve vypnéte pfijimac a az
potévysilac.

* Prijimace REX A nepodporuji rezim Pfiposlech (Clone). Je to z
toho divodu, ze prijimac se stabilizaci by mél byt vzdy v modelu
bran jako ten hlavni. Ostatni pfijimace, slouzici jako satelity,
nesmimitaktivovanoustabilizaci.
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duplEx

@ Instalace

3.1 Instalacevmodelu

Prijimac¢ vzdy umistujte v modelu paralelné k letovym osém a
idedlné co nejblize k tézisti (plati zejména pro multikoptéry). Toto je
dllezité pro spravnou funkci stabilizace a jeji korektni reakce. Je
dllezité, aby pfipevnéni pfijimace bylo provedeno tak, aby byl
minimalizovan prenos vibraci z modelu a aby byla zarucena fixace
na spravném misté. Doporucujeme pro tento Ucel pouzivat
dodavanou oboustrannou lepici pasku.




Existuje nékolik moznosti, jak umistit pfijimac v modelu, pficemz je
potieba tuto pozici aktivovat v privodci nastavenim. Urcujici je
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3.2 Napajeni

Pfi navrhovani elektroinstalace v modelu vzdy vénujte pozornost
vybéru vhodného zdroje pro napdjeni tak, aby byl dostate¢né
proudové dimenzovéan a rozsahem svého vystupniho napéti byl
kompatibilni s pfijimacem, servy a ostatni elektronikou.
Doporucujeme piijimace REX A napéjet z tvrdych akumulétort
typu Li-XXX, pfipadné stabilizovaného zdroje napéti BEC (bud
samostatného, nebo integrovaného vregulatoru otacek).

Nikdy nespojujte dva riizné zdroje napéti napfimo paralelné, ani
kdyz maji zddnlivé stejné parametry. Misto toho pouZijte
pridavny obvod, zvany slu¢ovac napéti, jimz se oba zdroje oddéli
astanousenezadvislé.

Napdjeci napétimiize byt do prijimaée privedeno pres:

e Kandlplynu (pripouZzitireguldtoru otdcek s obvodem BEC).

* Volnyportprijimace.

* MPX konektor, jimz disponuji pfijimace typu EPC (Extended Power
Connector).

U multikoptér pouzijte pro napdjeni prijimace bud’ vystup z
jednoho jediného reguldtoru (pokud pouzivdte reguldtory s
obvodem BEC), nebo v pripadé reguldtorii typu Opto pouzijte
externi stabilizovany zdroj. Nikdy nespojujte paralelné napéti z
nékolika obvodii BEC paralelné.
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3.3Provoz

Doporucujeme nejdiive zapnout vysila¢ a nasledné i pfijimac.
Viysila¢ potvrzuje zapnuti pfijimace akustickym signalem. Pfi
vypnuti systému doporucujeme nejprve vypnout pfijimac a potom
nasledné vypnoutvysilac.

3.4Parovani

Pfenos informaci mezi pfijimacem a vysilacem je pIné digitélni, a
proto je nutné adresovat jednotliva zafizeni, kterd komunikuji mezi
sebou na sdileném frekvencnim pasmu 2,4GHz. Kazdy pfijimac i
vysila¢ obsahuji unikétni adresy a diky procesu zvanému pérovéani
se urci, ktera dvé zafizeni budou vzajemné komunikovat.V piipadé
pouziti nového pfijimace ¢ivysilace je toto vzdy nezbytny krok.

Postup:

1. Zasurite propojku BIND PLUG (je priloZena v baleni) do zditky v
prijimacioznacenéndpisem Ext.).

2. Zapnéte prijimac- (k prijimacipripojte sprdvné napdjeci napéti).
Béhem ndsledujicich 60-ti sekund Ize prijimac spdrovat. Po
uplynuti 60 sekund prijimac rezim pdrovdni ukonci a proces
pdrovdnise musiprovést znovu odkroku 1.

3. Zapnéte vysilac - ten ohldsi dvojim pipnutim spdrovdni s
prijimacem. -




Spdrovdni je mozno provést i bez propojky BIND PLUG, a to pomoci
JETIBOXu.

Postupujte podle instrukci:

1. Pripojte JETIBOX propojovacim kabelem k vystupu prijimace
oznacenémujako Ext.

2. Zapnéteprijimac- (k prijimacipripojte sprdvné napdjecinapéti).

3. NaJETIBOXu vyberte polozku Pairing a stlacte U (Sipka nahoru).
Nyni prijimac cekd 60 sekund na zapnuti vysilace, s kterym se
spdruje. Po uplynuti 60 sekund prijimac rezim pdrovdni ukonci a
proces pdrovdni'se musizopakovat od kroku 3.

Pokud se vam pdrovdninepodatri, vypnéte vysilaci pfijimac a opakujte
zminény postup.

K jednomu vysilac¢i je mozné spérovat libovolné mnozstvi
pfijimaca. Prijima¢ mlze byt sparovan pouze s jednim vysilacem
tzn. Ze pfijimac je sparovan pouze s vysilacem, ktery byl parovan
jako posledni.

3.5 Zkouskadosahu

Testem dosahu ovéfujete spravnou funkci vysilace a prijimace. Pred
prvnim letem kazdého letového dne byste méli provést test
dosahu. Také pfi jakychkoliv pochybnostech o funkci vysilace nebo
pfijimace. Pfi testu dosahu se snizi vysilaci vykon vysilace na 10%.
Pfi testovani dosahu umistéte model i vysila¢ do vysky nejméné 80
cm od zemé. Spravné pracujici vysilac a pfijimac by v uvedeném
testovacim rezimu mél spolehlivé ovladat model na vzdalenost
alespori 50 m. Pokud tomu tak neni, ovéfte predevsim spravnou
instalaci antén pfijimace. Neni-li ani pak test uspésny, zafizeni
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nepouzivejte a kontaktujte prodejce nebo nékteré ze servisnich
stredisek.

UvedenidorezimuTestdosahu:

*Vlozte parovaci propojku do konektoru Ext. pfijimace, zapnéte
pfijimac a nasledné vysilac. Rezim testu dosahu bude aktivni po
celoudobu, kdy bude vlozena parovacipropojka.

* Alternativné muzete test dosahu spustit pomoci vysilace DC/DS
pres nabidku Systém -Test serv/dosahu.




@ Rychlé nastaveni

4.1 Model letadla

tzn. stabilizace je ve vychozim stavu vypnuta. Toho Ize vyuzit pfi

nastavovanimodeluletadla - pocatecnipostup je totizobdobny:

1. Umistéte prijimac do modelu podle kapitoly Instalace v modelu.
2. Ve vysilaci standardni cestou zalozte novy model. Jednotlivé
kanaly vysilace by mély korespondovat s vystupy na pfijimaci.

3. Sparujte vysilacs pfijimacem.

4. U modelu nastavte subtrimy, dvoji vychylky, pfipadné expa
podle doporucenych hodnot. Nenastavujte pokrocilé mixy ani
neménte drahu serv pomociservo balanceru.

5. Nyni prejdéte do konfigurace prijimace - bud pies menu
vysilace DC/DS a)(Model -> Pripojend zarizeni), nebo pomoci
PC (vizkapitola Konfigurace prijimace pomoci PC).

6. Spustte privodce nastavenim stabilizace b) (Konfigurace ->
Rychly priivodce). Na prvni obrazovce zadejte volbu,,Assist pro
letadla" c) a prejdéte nadruhou stranu odkazem,, Dalsi".

il W [2azo1 il W[
Duplex REX12A Konfigurace REX12A
Errr——— << zpat
Telemetrie = Rychly privodce >>
Telemetrie Min/Max > Pokrogila nastaveni »
Analyza vibraci > Fail-Safe =
Alternativni konfigurace pinis >
Vystupy pFijimate >
Resetovat do wchoziho nastaveni..




7. Urcete typ modelu tak, aby charakteristika jeho letu co nejlépe
odpovidala jedné z voleb d), e). Na vybér je nékolik typu
vétrond, akrobatickych modell a jinych. Kazdy typ modelu
obsahuje predkonfigurované a optimalizované predvolby pro

stabilizaci tak, aby jiz prvni lety byly pfijemné a dodatecné

nastavovani se omezilo na minimum.

%1 T 277
Pravodce REX12A Assist (1/8)
<< Zpt
Typ modelu

Assist pro letadla [¥]

g

8. V dalsim kroku zvolte umisténi

pfijimace v modelu tak, aby
vyobrazena pozice odpovidala
skutecnosti f). Na vybér je celkem
8 moznosti (viz kapitola Instalace v
modelu). llustrace indikuje smér
letu.

Nyni zaskrtnéte piipadné pouiit?)
dodatecnych funkcig):

* Kompenzovat vzdusnou
rychlost - jestlize se model dokaze
pohybovat pfi velkém rozsahu
rychlosti, je vhodné doplnit jej o
senzor MSPEED, pfipadné MGPS
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Privodce REX12A Assist (2/8)

d)

<< Zp&t
Detaily modelu

Vlastnosti: Obecny model [¥]

Dalsi >>

S |Ghewd

Zpét

ool {vychozi
Zvolte moZnost

Vétrofi (pomaly)
vitrof (dynamicky)
Trenér

Pénovy model
Akrobat (maly)
Akrobat (pFesny)
Akrobat (30)

W |122223

JET

Vychozi - Horlzontélni 5]




10.

11.

pro méfeni rychlosti letu. Aktivaci
tohoto pole bude pfijimac brat pfi
stabilizaci ohled na aktudlni
rychlost.

* Pouzit zavés kamery (gimbal) -
zaskrtnutim aktivujete funkci
stabilizace externiho zavésu
kamerytizeného servy.

Pravodce REX12A Assist (4/8)
[cczpee |

Vlastnosti Assistu

Kompenzovat vzdusnou rychlost x
PouZit zavés kamery (gimbal)
Viechna senva digitalni

g)

* Vsechna serva digitalni - touto volbou urcite periodu
vystupu pro serva. Jestlize jsou v modelu viechna pouzita
serva digitalni, bude perioda vystupu nastavena automaticky
na7,5ms.Vopacném pfipadébude 17,5ms.

Prifadte jednotlivé kanaly pro
stabilizaci tak, aby se prijimac
naucil neutralni pozice a vychylky
jednotlivych serv h). Proces je to
témér automaticky, postupujte
krok za krokem podle privodce.
Zkalibrujte ty osy, které budou pfi
stabilizaci vyuzivany. Spravnou

Privodce REX12A Assist (5/8)

PFiFazeni primarnich kanala
» Kalibrovat kfidélka (Roll...
» Kalibrovat wkovku (Pitch)...
» Kalibrovat smérovku (Yaw)...
Wil VgifPitch  SmriYa

reakci na ovladace zkontrolujte podle hodnot zobrazenych v

fadku ,,Ovladace".

Pritadte kanal pro pfepinani
letovych reziml stabilizace f).
Tento kandl by mél byt fizen
tfipolohovym prepinacem, takze

by mély byt dostupné vsechny tfi
i
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Privodce REX12A Assist (6/8)

PiFazeni dalSich kanald
Kandl let. refimi  NJA 0 Uprav Smai

Pazndmias Ujistbie ce, T kaidy
kani je pavsien na valem wysilafi




letové rezimy. Na pozici 1 je stabilizace v zdkladu vypnuta,
prepnutim na pozici 2 (stfed) se aktivuje rezim ,,Normdlni" a
napozici 3 rezim,,Zamknuti (Heading Hold)".

Pozndmka:

Tripolohovy prepina¢ letovych rezimii stabilizace p¥idejte ve
svém vysilaci DC/DS jako novou funkci v menu Model -
Parametry funkci. Poté tento prepinac zvolte pro volny kandl v
menu Model - Pfifazeni serv. Ndsledné je mozné tento tripoloho-

12. Jestlize jste zaskrtli volbu ,Pouzit [~ == e

z4vés kamery" v pfedchozich
krocich, prifadte nyni jednotlivé | pifazeni kanilu pro zavés kamery
, . M Klonéni kamery _N/A Uprav Smaz
ana ro ovladani gimbalu. | kiopenikamery ma  uprav smaz
k | lad bal
Tento bod miiZzete preskocit a | oteenkamer MA__ Uprav smaz
zavés kamery nakonfigurovat
pozdéji v menu Konfigurace ->

Prifazenikandli -> Pfifazenikandliizdvésu kamery.

Dalsi >>

13. Dokonceni priivodce a aplikace nastaveni. Po spusténi piikazu
~Aplikovat a ukondit priivodce" dojde k ulozeni parametra v

pfijimacdi, stabilizace se pfenastavi [ Be
do rezimu podle zadanych udaj. Priivodce REX12A Assist (8/8)

Upozornéni: V tomto okamzZiku |EE = ———

Aplikovani nastaveni

q il- imaln period
bude vyresetovdno nastaveni | - cnimantpetodusen |
jednotlivych vystupli pro serva, | . apikovataukencit privodce...
konfigurace letovych rezimi a

zisky regulace PID.
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14. Pred letem polozte model na zem a nehybejte s nim po dobu
inicializace gyroskopu. Jakmile je inicializace dokoncena, je
mozné pohybovatservy.

15. Vyzkousejte korektni reakce na vstupy z ovladacu a funkci
stabilizace pfi vychyleni v nékteré ose. Jestlize model napf.
otocite doleva, fidici plochy by mély mit tendenci pro pohyb
opacnym smérem.

16. Prvni let provedte bud's vypnutou stabilizaci, nebo v rezimu
»Normalni".V pfipadé, Ze model neleti rovné, dotrimujte jej a
nasledné pfistante. Znovu provedte pfifazeni primarnich
kanald. Postupné provadéjte optimalizaci nastaveni tak, aby
letové charakteristiky modelu odpovidaly Vasim zvyklostem.

4.1.1 Optimalizace nastavenimodeluletadla

V menu ,Nastaveniletadla" v konfiguraci pfijimac¢e REX A mGzete
jemné doladit zisky stabilizace pro jednotlivé osy.

Zisk - tento parametr urcuje proporcionalni miru stabilizace

modelu za letu. Jestlize je model mgfwae ] m
nedostatec¢né stabilizovan, napf. pfi REX12A Nastaveni letadla
poryvech vétru, zvysujte zisk po 20%, (=T —
az dokud model neza¢ne za letu mirné | ideka 0F 0[]
. . . . Y vygkovka 258 wE
kmitat. Nasledné zisk o 20% snizte. | smeovka sE  15E

Vyzkousejte nové nastaveni pri | 20 akrobaticky faktor

Faknar pouliti ovisaatd napPime

¥ 7 Priorita ovladate kfidélek 60%
raznych rychlostech modelu a | [Fortsose i

i

presvédcte se, Ze ani pfi vysokych
rychlostech se neprojevuji zakmity i
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oscilace.

Drzeni sméru - urcuje, s jakou intenzitou bude model drzet svou
orientaci v daném sméru pti rezimu ,Zamknuti (Heading Hold)".\/
rezimu,,Normadlni" se tento parametr nebere v potaz. Funkci drzeni
sméru muzete vyzkouset napf. pfi viseni na vrtuli, pfipadné v
nozovém letu.

3D akrobaticky faktor (Priorita ovladace) - urcuje, jakym
zpusobem se bude zisk stabilizace snizovat v zavislosti na vychyleni
ovladace ze stfedové polohy. Napf. priorita ovladace kiidélek na
60% znamend, ze pfi maximalni vychylce doleva nebo doprava
bude stabilizacni zisk kfidélek snizen na 40% a ze 60% se bude
uplatriovat pfima pozice ovladace.

4.1.2Volbaletovychrezimi

Podle svych preferenci si zvolte, které

letové reZimy budete vyuZivat b&hem REX12A Stabilizace

letu - k dispozici jich je celkem 5, |“Nastaven letovych refima

M1 Manudlni (Assist wpnut) 5] Uprav>>

pricemz mezi tfemi muzete prepinat | o i Pavh . s

(viz sekce Popis letovych rezimdi). M3 Zamknut (Heading Hold) =] Uprav>>
" , . Fail-Safe: Inteligentni - stabilizavany [
Urcete mod Fail-Safe: v

V inteligentnim rezimu bude pfijimac
stabilizovat horizont modelu, naopak
pfi volbé ,Assist vypnut" dojde k aplikovani pfednastavenych
pozic serv pfipadné bude zachovana posledni zndma pozice (vice
vizmenu Konfigurace -> Fail-Safe).

Pro kazdy letovy rezim m{izete nastavit vychozizisk (timto faktorem
se nasobi hodnoty zisku stabilizace a drzeni sméru ve vSech osach),
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dale mGzete uréit, jestli chcete [Pullfvichosi
pouzivat ladéni zisku pomoci
zvlastnich kandld (viz menu
Konfigurace -> P¥ifazeni kandli ->
Prifazeni dopliikovych kandli). i
U kazdého letového rezimu lze také | Kfdeko1
specifikovat, ktera serva mohou byt
stabilizovana kterou funkci. V zakladu
je vse povolené, avsak jestlize v nékterém letovém rezimu
nepotfebujete mit stabilizovanou napf. smérovku, jednoduse ji
deaktivujte v pfislusném radku.

Pouzit kanaly ladéni zisku
KifRoll  ViPich  Smdervaw




4.2 Multikoptéra

Pred prvnim zapojenim a konfiguraci pfijimace REX A v multikopté-
fe doporucujeme odpojit motory s regulatory, aby nedoslo k
nahodnémuroztoceni.

1. Odmontujte vrtulezmotor(.

2. Umistéte pfijima¢ do modelu podle kapitoly Instalace v
modelu.

3. Vevysilaci zaloZte novy model typu multikoptéra. Pfi zakladani
vénujte pozornost tomu, aby byly zvlast na kazdy kanal
vyvedeny funkce motor/Throttle, kridélka/Roll, vyskovka/-
Pitch, smérovka/Yaw a funkce prepinéniletovych rezimd, jez je
ovlddana prepinacem.

4. Sparujtevysilacs prijimacem.

5. Prejdéte do nastaveni prijimace bud'pfes menu vysila¢ce DC/DS
a) (Model -> Pripojend zafizeni), anebo pomoci propojky USBa
aprogramu JETI Studio.

6. Spustte priivodce nastavenim stabilizace b) (Konfigurace ->
Rychly priivodce). Na prvni obrazovce zadejte volbu ,Assist

promultikoptéry'.
T B T ] B
Duplex REX12A Konfigurace REX12A

Konfigurace >> << Zpét

Telemetria -

Telemetrie Min/Max od Pokroila nastaveni o

Analyza vibraci > Fail-Safe oy
Alternativni konfigurace pinii >
Vystupy pFijimate >

Resetovat do vjchoziho nastaveni...




7. Zvolte typ rdmu Vasi multikoptéry c) d) a prejdéte na druhou
stranu odkazem,,Dalsi". Podporovany jsou tyto typy rdm0 (smér

otacenia poradimotord musibytvzdy dodrzeno):

@,0
@

Trikoptéra typu Y

(%%D

Kvadrokoptéra typu +

@0
0@

Kvadrokoptéra typu X

[0)0l0)
C{ﬂ]

Hexakoptéra typu +

0]@)
QH%@

Hexakoptéra typu X

RS
@5

Hexakoptéra typu Y

@0 @G)@

D40 o15

©p® 6l
Oktokoptéra typu Plus Oktokoptéra typu X
(REX10 A a REX12 A) (REX10 A aREX12A)
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Pravodce REX12A Assist (1/8) 2Zvolte moZnost

<< zpet
Typ modelu  Assist pro multikoptéry 5] Kvadrokoptéra (+)

e

Hexakoptéra [Y)

Hexakoptéra (+)

Hexakoptéra (X)

Oktokoptéra (+)

Oktokoptéra (X)
)] Esc oK
8. Na dalsi obrazovce e) zvolte v W] >

charakteristiku multikoptéry tak, aby
co nejlépe odpovidala skute¢nosti.
Kazdy typ obsahuje predkonfigurova- : Obecny model [¥]
né a optimalizované pfedvolby pro
stabilizaci tak, aby jiz prvni lety byly i

pfijemné a dodatecné nastavovani P8Y zost SRl © ligaco IOKE

se omezilonaminimum.

Prilvodce REX12A Assist (2/8)

9.V dals$im kroku f) zvolte umisténi —
prijimace v multikoptére tak, aby ."’“'M N .
vyobrazend pozice odpovidala |zmovodce REXI2A Assist (3/8)_

skute¢nosti. Na vybér je celkem 7 vhlimate )
¥ , . . Vychozi - Horizontalni 5]
moznosti (viz kapitola Instalace v IE"":"“'
R . g
modelu). llustrace pouze indikuje smér £l }_

letu.

f) B
10. Nyni zaskrtnéte pfipadné
pouziti dodatec¢nych funkcig):
* Pouzit zavés kamery (gimbal) - zaskrtnutim aktivujete funkci
stabilizace externiho zavésu kamery fizeného servy.
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* VSechna serva digitalni - touto
volbou urcite periodu vystupu pro Privodce REX12A Assist (4/8)
serva, ktera jsou pouzita jako Viarimoet Assvtu
doplitkové kandly. Jestlize jsou v | jomioe ey ames 2
modelu viechna pouzita serva x:;f:mé:;;::ﬁmw :
digitalni, bude perioda vystupu
nastavena automaticky na 7,5ms.V g)
opacném piipadé bude 17,5ms.
Perioda vystupt profizenimotor(i je standardné 2,5ms, tzn.400Hz.

* Pouzit OneShot125 - zatrhnutim této volby aktivujete rezim
OneShot125 pro fizeni regulatord multikoptéry. Jedné se o
specialni rezim, kdy impulzy z pfijimace jsou 8x kratsi oproti
standardnim servo impulzim. OneShot125 musi byt podporovan i
nastrané regulatord.

* Vzdy stabilizovat motory - po aktivaci této moznosti bude
multikoptéra stabilizovana od okamziku odjisténia prvniho pridani
plynu az do momentu zajisténi, tzn. vypnuti motor(. Stabilizace
bude fungovat vzdy i pti stazeném plynu. Tato volba neni
doporucenapro prvnilety s koptérou.

11. Prifadte jednotlivé kandly pro [Fullfwded &
stabilizaci tak, aby se pFijima¢ naugil |__Privodce REX12A Assist (5/8) _
neutrdlni pozice a vychylky jednotli- primarnich k

vych kanali. Postupujte krok za | :aibrowt wikowu (..
krokem podle privodce. Zkalibrujte | =" ™5 Sk e
postupné vsechny osy. Spravnou B
reakci na ovladace zkontrolujte
podle hodnot zobrazenych v fadku

~Ovladace".
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12. Pfifadte kanal pro pfepinani letovych rezima stabilizace. Tento
kandl by mél byt fizen tfipolohovym pifepinacem, takze by mély byt
dostupné vsechny tfi letové rezimy. Na pozici 1 je v zdkladu
stabilizovani vysky a horizontu,
pfepnutim na pozici 2 (stfed) se
aktivuje rezim prosté stabilizace
horizontu a na pozici 3 rezim Sport.
Prifadte kanal plynu. Ujistéte se, ze
tento kanal na indikatoru funguje v
rozsahu0-100% (1-2ms).

0 Uprav Sma?
N/A 0% Uprav Sma?

Kandl let.

Kanal plynu

Borndmia: Ujistis sa, Fs kafty
Kansl jo pavelon na vakem wysiladl

i) I

13. Jestlize jste zaskrtli volbu ,Pouzit zavés kamery" v pfedcho-
zich krocich, prifadte nyni jednotlivé kanély pro jeho ovladani.
Tento bod muzete preskocit a zavés kamery nakonfigurovat

pozdéji v menu Konfigurace -> Prifazeni kandlii -> Prifazeni

kandliizdvésu kamery. T

Privodce REX12A Assist (7/8)

B4%

14. Dokonceni pravodce a aplikace

nastaveni. Po spusténi piikazu | PriFazenikaniluprozivéskamery

Klonéni kamery N/A Uprav Smaz

~Aplikovat a ukon¢it priivodce" | xiopenikamery wa___ uprav smaz

N " , o otiteni kamery N/A uprav SmaZ
dojde k ulozeni parametrl v S

pfijimadi a stabilizace se pfenastavi j)
dorezimu podlezadanych tdaja.
Upozornéni: v tomto okamziku
bude vyresetovdno nastaveni
jednotlivych vystupii pro motory/-
serva, konfigurace letovych rezimii a
zisky regulace PID.
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Prilvodce REX12A Assist (8/8)
<< Zp&t
Aplikovéni nastaveni
- Nastavi optimalné periodu serv
- Resetuje letové reZimy na wchozi
- Pifadi wystupy pro motory

i

]3] zpét 2 |Ghowo



duplEx

15. V menu Konfigurace -> Nastaveni multikoptéry otestujte
korektni smér otaceni motor(i podle schématu zobrazeného na
téze obrazovce

16. Nyni polozte model na rovnou plochu - jakmile je stabilizace
inicializovana, regulatory obvykle reaguji zapipanim. Vyzkousejte
odjisténimotort (stale jesté bez pripevnénych vrtuli):

pfi stazeném plynu
pohnéte obéma
kniply do krajnich
poloh (vyskovka plné
natazend a kfidélka se i N
smérovkou plné k
sobé). Motory by se
mély roztocit a po 3
sekundach bez
ptidani plynu zase
zastavit. Jestlize se motory neroztdci, zkontrolujte hodnotu
parametru ,Minimalni otacky" v nabidce Konfigurace ->
Nastavenimultikoptéry.

17. Pred prvnim letem je potieba vyzkouset reakce stabilizace s
vrtulemi, idedlné kdyz bude model upevnén v testovacim
pfipravku, jenz umozniuje otaceni pouze v jedné ose. Je potieba
zajistit, aby model v rezimu Sport a Akrobacie dokézal udrzet
konstantni smér pfi nulovych vychylkach a také, aby nedochazelo k
nezadoucim oscilacim.
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18. Prvni let provedte za bezvétii na travnaté ¢i jiné mékké plose s
dostatkem mista. Za¢néte odjisténim motorl a lehkym pfidanim
plynu. Pomoci malych vychylek ovladacid zkontrolujte, jestli
pfijimac v jednotlivych osach reaguje korektnim smérem a ma
snahu model stabilizovat. Pro pfipad, kdyby doslo k néjaké
neocekdvané uddlosti, budte pripraveni stahnout okamzité plyn a
pristat. Pokracujte poletovanim na jednom misté a v malé vysce -
jestlize bude let nestabilni nebo se budou v nékteré ose projevovat
oscilace, pristanite a upravte zisk regulacni smycky PID (viz
ndsledujicikapitola). Nové nastavenivyzkousejte znovu za letu.

4.2.1 Optimalizace nastaveni multikoptéry

Pred prvnim letem s modelem
multikoptéry vzdy otestujte smér
otaceni jednotlivych motord. V

Nastaveni multikoptéry

konfiguraci pfijimace prejdéte do @@@
menu Nastaveni multikoptéry. Zde | a
L, Minimalni otacky 1.150ms [
zvolte takovou hodnotu minimalnich | wmotorwpnu 1.000ms 7]
otacek, aby se motory pfi odjisténi T"'":"':‘ 1:S0eas (5
" est motoru

zvolna otacely. Parametry Motor »Test motoru 1.,

, v » Test motoru 2...
vypnut a Plny plyn vyplnte podle | »mestmotons..

. ru s
doporuceného nastaveni od vyrobce | »rrepsatusechny motory  0.000ms =1
regula’toru Poufit Oneshot125 x

. Vvidy stabilizovat motory x
Otestujte smér otaceni jednotlivych | vistusy
. . - 0%[01]  0%[02] 0%[03] 0% [04]
motor0 aktivaci pnkazu ~Test motoru 0%[05] 0%[06] 0%[07) 0% [08]
N". PFisludny regulator dostane POVEl | s s ey e

pro spusténi na minimalnich otdc¢kach
27
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po dobu cca 1s. Smér otd¢eni musi odpovidat diagramu v menu na
displeji vysilace. Jestlize se motor otac¢i opacnym smérem,
prehodte libovolné dva vodi¢e od motoru mezi sebou.

Piepsat vSechny motory - mizete zadat libovolnou hodnotu od
0,8 do 2,2ms, jez se po stisku tlacitka ,Pouz." na vysilaci odesle do
vsech motort soucasné.

Pouzit OneShot125 - zatrhnutim této volby aktivujete rezim
OneShot125 pro fizeni regulatord multikoptéry. Jedné se o
specialni rezim, kdy impulzy z pfijimace jsou 8x kratsi oproti
standardnim servo impulziim. OneShot125 musi byt podporovan i
nastranéregulatord.

V,idy stalzilizoyat motory - ppaktiv’aci o o

této moznosti bude multikoptéra [~ o i pokrotits nastavent

stabilizovana od okamziku odjisténi a | e e v
. k. v Nastaveni PID regulace

prvniho pfidani plynu az do momentu | ru. Kow.p  Kest.l  Kent.D

KFid./Roll 1uE wE 153

zajisténi, tzn. vypnuti motord. |Siiieen  aE t0E 155

ili 7 i DFi Smér.iYaw 5F 5F oF
Stabilizace bude fungovat vzdy i pfi sl < R

stazeném plynu. Tato volba neni
doporucenapro prvnilety s koptérou.

V okamziku, kdy je multikoptéra schopna letu, avsak jeji chovéni
neni Uplné idedlni, bude nutné doladit nastaveni koeficient? PID u
stabiliza¢ni smycky - viz menu Konfigurace -> Pokrocild
nastaveni. Zde muizete editovat jednotlivé koeficienty pro kazdou
osu zvlast.

Koeficient P (proporcionalni) - zdkladni parametr stabilizace.
Odezva fidici jednotky stabilizace je pfimo Umérna pozadované
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rychlosti otaceni. Jestlize multikoptéra neni v nékteré ose
dostatecné stabilizovéna, tzn. pilot musi do fizeni neustéle
zasahovat, aby se viibec model udrzel ve vzduchu, zvyste tento
koeficient (v kazdém kroku napf. o 20%). Jakmile se za¢nou
projevovat zakmity ¢i oscilace, koeficient naopak 0 20% snizte.

Koeficient I (integracni) - urcuje, s jakou vahou se ma ve stabilizaci
projevovat akumulovana chyba z minulosti. Diky integraci je
pfijima¢ schopny model vratit do plvodni pozice, i kdyz z ni byl
predtim vychylen. Nastavte tento koeficient tak, aby se model za
letu nikam nenaklanél a aby drzel konstantni naklon v rezimu &
Jestlize je koef. I pfilis vysoky, bude dochéazet k pomalym oscilacim.

Koeficient D (derivacni) — derivacni slozka regulace reaguje na
rychlé zmény orientace modelu a je schopna ihned potlacit napf.
efekty vzniklé poryvy vétru. Velikost derivacni slozky nastavujte
velice opatrné po jednotkovych krocich, nebot pfi jeji nadmérné
hodnotéza¢ne model prudce a velmirychle oscilovat.

Pri testovani modifikovanych koeficientd vzlette a aplikujte malé,
ale rychlé pohyby na vstupech a kontrolujte, jestli multikoptéra
reaguje rychle, avsak bez zaneseni nezadoucich zakmit(. Osa
zataceni (smérovka/Yaw) neni pro jemné odladéni pfili$ kriticka —
po aplikovani vychylky v jejim sméru by se multikoptéra neméla
stat nestabilni a ani by nemélo dochazet k vyraznym zménam
vysky. Koeficient D zde ponechejte na nulové hodnoté.

U modeld multikoptér Ize ovlivnit i intenzitu stabilizace vysky ci
rychlosti stoupani/kleséni. Jestlize model reaguje pfehnané prudce
pfi povelu ke stoupdni, snizte koeficient P v pfislusném fadku.
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Naopak pokud téméf viibec na zménu vysky nereaguje, hodnotu
koeficientuzvyste.

4.2.2 Volbaletovychrezimi

Podle svych preferenci si zvolte, které letové rezimy budete
vyuzivat béhem letu - k dispozici jich je celkem 5, pficemz mezi
tremimUzete prepinat (vizsekce Popis letovych rezimu).

Pro kazdy letovy rezim muzete nastavit vychozi zisk (timto faktorem
se nasobi hodnoty koeficientt P, 1 a D ve vSech osach), dale mGzete
urcit, jestli chcete pouzivat ladéni zisku

pomoci zvlastnich kanald (viz menu [Fgfwme m[wesn 208
Konfigurace -> Prifazeni kandli -> REX12A Stabilizace
. . Lo 3 s
Prifazeni doplrikovych kandlii). Nistovad Mtevick rafla
Urceterezim fail-safe: Mi - SamotviEyl e
. . . x: yier v AKE Horizont 7] Uprav>>
V inteligentnim rezimu bude pfijimac |[ms uy
stabilizovat horizont modelu (p¥j | e melsennl subilzoan; &

posledni znamé urovni plynu), naopak
pfi volbé ,Assist vypnut" dojde ke
kompletnimu zastavenivsech motord.




4.3 Popisletovychrezimu

V prijimaci REX A mUzete prepinat mezi nékolika letovymi rezimy,
pficemz 3 zékladnijsou predvolené, avsakIze je nahradit kombinaci
nasledujicich rezim:

4.3.1 Manualni(Assist vypnut):letadla
Zékladni rezim pro letadla, kdy je funkce stabilizace kompletné
deaktivovana a pilot prebira manualnifizeni.

4.3.2 Trénink:letadla

Tento rezim slouzi pro pilota ke zvyknuti si na chovani modelu a je
vhodny i pro vyuku létani zacatecnikd. V zakladu pfi horizontalnim
letu stabilizace nezasahuje do fizeni. Jakmile ale budete chtit
provést néjaky manévr, stabilizace nedovoli pfesahnout maximalni
bezpecné uUhly pro ndklon v ose kfidélek, pripadné vyskovky.
Akrobacie vtomto rezimu nenimozna.

4.3.3 Normalni (Damping):letadla

Jedna se o zakladni rezim pfi [étani ve vétru, vhodny pro starty a
pfistani. Stabilizace funguje ve 3 osach a potlacuje vlivy externich
jevl jako turbulenci ¢i poryvd vétru. Akrobacie je moznéd bez
omezeni.V tomto rezimu mUzete pouZivat trimy i pro stabilizované
osy letadla.

4.3.4 Zamknuti (Heading Hold): letadla
Rezim urceny pro ty akrobatické obraty modelu, kde je nutné
udrzet konstantni smér letu. Jednd se napft. o viseni na vrtuli ¢i
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nozovy let. Rezim Zamknuti nepouzivejte nikdy pfi startu ani
pfistani, nebot pfi nizké rychlosti by mohlo hrozit odtrzeni
proudnic a stabilizace by tento efekt jesté vice umocnila, coz by
mohlo vést az k havérii. Nepouzivejte trimy, protoze jakykoli posun
stredové pozice bude stabilizacibran jako pokyn k zahdjenirotace.
U modell kluzaku ¢i vétrond nepouzivejte rezim Zamknuti, jestlize
se model pohybuje na padové rychlosti nebo tésné nad ni (typicky
pfi plachténi v termice). Jednak model prestane byt citlivy na
stoupavé proudy, dale pak muGze dojit k pretazeni a naslednému
padu z divodu, Ze stabilizace pfi vychyleni nedokaze model pIné
vratit do pdvodniho sméru pouhou funkcikormidel.

4.3.5 Horizont:letadlai multikoptéry

Stabilizace horizontu je rezim vhodny i pro zacinajici piloty.
Algoritmus stabilizace v tomto pfipadé umoznuje provadét
zakladni akrobacii, jestlize vSak pilot ponechd ovladace ve stfedové
poloze, model se postupné srovna do horizontalniho letu. U
modelU letadel méjte na paméti, Ze je nutné udrzovat dostate¢nou
rychlost, protoze je soucasné aktivnirezim Zamknuti.

4.3.6 Stabilizace: multikoptéry

Zakladni funkce pfijimace REX A pro stabilizaci multikoptéry.
Model je za letu udrzovan v horizontélni poloze, pficemz vychyleni
ovladacd udéva uhel ndklonu multikoptéry dopfedu a do stran.
Maximalni Uhly naklonu je mozné definovat v menu Konfigurace
-> Pokrocild nastaveni, v zékladu je nastaveno +45°. V tomto
rezimu neniaktivnistabilizace vysky, neni ani mozna akrobacie.
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4.3.7 Sport:multikoptéry

Tento rezim umoznuje zakladni akrobacii i u multikoptér, nebot
pfijimac stabilizuje pouze rychlosti otaceni v jednotlivych osach a
nesrovnava model do horizontalniho letu. Stabilizace vysky je
rovnéz deaktivovana.Vychylka ovladace jednoduse udava rychlost
otaceni v dané ose, pticemz maximalni rychlost Ize definovat v
menu Konfigurace -> Pokrocild nastaveni (Max. rotace
ki/vys/smér).

4.3.8 Akrobacie: multikoptéry

Tento rezim je obdobny modu Sport, uplatiiuje se pfi ném navic
pfimy vstup z ovladaci (nastavitelné v menu Konfigurace -
Pokrocild nastaveni -> 3D akrobaticky faktor/Priorita
ovladace). Napt. priorita ovladace kiidélek na 60% znamen4, ze pfi
maximalni vychylce doleva nebo doprava bude zisk kfidélek snizen
na40% aze 60% se bude uplatiiovat pfima vychylka ovladace.

4.3.9 Stabilizace vysky: multikoptéry

Tento rezim je obdobny moédu Stabilizace s tim, Zze rychlost
stoupani a klesani je stabilizovand, pficemz pozice ovladace plynu
udava vertikalni rychlost. V neutrdlni pozici ovladace (coz je oblast
okolo 1,5ms) je stabilizovana aktudlni konstantni vyska. Pfidanim
plynumodel za¢ne stoupat, ubranim naopak stabilné klesa.

Pozor:

Jestlize uplné stahnete plyn pro dosaZeni maximdlini rychlost
klesdni, méjte na paméti, Zze pokud nemadte aktivni volbu Vzdy
stabilizovat motory, dojde ke kompletni deaktivaci stabilizace a
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model se miizZe zfitit. Doporucujeme p¥i klesdni nestahovat plyn
uplné, pripadnésinavysilaciposunout kfivku plynu.

Vychozi konfigurace letovych rezimi pro letadla

Pozice 1 Pozice 2 Pozice 3
Manualni Normalni rezim Rezim zamknuti
(stabilizace vypnuta) stabilizace (Heading Hold)

Vychozi konfigurace letovych rezimi pro multikoptéry

Stabilizace vysky a

. Stabilizace horizontu Sport
horizontu




@ Dalsi funkce stabilizace

Dalsi doplnkové funkce pfijimac¢t REX A slouZi k doladéni ¢i
rozsitenizakladnifunkénosti stabilizace.

5.1 Utlum PID s plynem (TPA)

(angl. Throttle-PID Attenuation)

Tato funkce je dostupna pro modely multikoptér, kdy pomaha
potlacit oscilace pfi prudkém pfidani plynu. Jestlize model leti
sporadané pfi nizkém plynu, avsak pfi pfidani nad urcitou uroven
zacinaji rychlé oscilace, nastavte v konfiguraci pfijimace v
Pokrocilych nastavenich parametry ,Pocatecni bod TPA" a
~Hodnota TPA". Pocatecni bod nastavte pod Uroven, kdy se
oscilace zacinaji projevovat, a hodnotu TPA postupné zvysujte v
krocich po 10%, azdokud nebude let pfijemny i pfi plném plynu.
Pfiklad nastaveni TPA v grafu: ,Pocdtecni bod TPA" = 50%,
,Hodnota TPA (redukce PID)" = 50%. Jestlize priddte plyn nad 50%,
zacne se sniZovat zisk stabilizace az na konecnych 50% pfi pIném
plynu.

1000u8/0% 1500us/50% 2000us/100%




5.2 Kompenzace vzdusné rychlosti

Tato funkce je dostupna pro modely letadel a poméha potlacit
oscilace pi stabilizovaném letu za vysokych rychlosti. Jelikoz se
ucinnost kormidel zvysuje soucasné se vzristajici rychlosti, zisk
stabilizace v jednotlivych oséach by mél byt pfimérené upraven
vzhledem k aktudlni rychlosti tak, aby vysledny efekt stabilizace byl
po celou dobu letu konstantni a nedochazelo k zadnym
nepfimérenym reakcim.

Funkci kompenzace vzduiné rychlosti Ize s vyhodou vyuzit u
turbinovych modeld, které se pohybuji ve vysokém rozsahu
rychlosti.

Pro spravné ur¢eni kompenzace rychlosti je potfeba model vybavit
senzorem MSpeed EX (méfi indikovanou vzdusnou rychlost) ¢i
MGPS EX (méfi absolutni rychlost vzhledem k zemskému povrchu).
Doporucujeme pouzit senzor méfici vzdusnou rychlost, nebot ta je
dllezitd pro samotny pohyb a chovani modelu, napt. v oblasti
padové rychlosti. Senzor MGPS je jednodussi pro zastavbu, avsak
tento senzor nezohlednuje rychlost vétru, takze za silného vétru a
pfinizkych rychlostech bude funkce kompenzace zkreslena.

Nastaveni kompenzace vzdusné rychlosti: V konfiguraci
pfijimace si zobrazte menu,Pokro¢ila nastaveni" a sekci,Utlum PID
s rychlosti". Parametr ,Optimalizovat pro rychlost" nastavte na
béZnou letovou rychlost, pfi které nedochazi k zadnym oscilacim.
Od tétorychlostivyse bude zisk stabilizace postupné snizovan.




5.3 Dopliikové kanaly

Pritazeni doplnkovych kandlt naleznete v menu Konfigurace ->
Prifazenikandli -> Prifazeni dopliikovych kandli.

Pro spravnou funkci je potieba kazdy kanal nejprve vytvofit na
vysilaci—u DC/DS pomoci menu Model -> Parametry funkci a dale
Prifazeniserv.

Kanal prepinani letovych rezimt - zde muizete prifadit zvlastni
kanal, jenz slouzi pro prepinaniletovych rezimd. Tento kanél by mél
bytidealné ovlddan tfipolohovym pfepina¢em na vysilaci.

Kanal plynu - je dllezity u modeld multikoptér. Zde bude
zobrazen kandl proporcionalniho fizeni plynu.

Kanal Fail-Safe - zde muzete prifadit zvlastni kanal ovladany
dvoupolohovym prepinacem, jenz po prepnuti do aktivni polohy
bude simulovat ztratu signdlu a serva modelu prejdou do
preddefinovanych pozic.

Kanal vypnuti Assistu - zde muzete pfitadit zvlastni kanal
ovlddany dvoupolohovym
pfepinacem, jenz po prepnuti do

aktivni polohy vynuti vypnuti |___REX12ADopliikové kanaly
stabilizace (tzn. u letadel model prejde | i rezmi A 8 Uprav Sma

do rezimu manualniho Fizeni, u | kenalplynu sl i
Kanal Fail-Safe N/A X Uprav Smai

multikopter dojde k okamzitému | wenutiassists s x uprav smaz
‘ ° Kanaly pro ladéni zisku

ZaStavenlmOtoru' Ladéni kfid/Roll N/A 0% Uprav Sma?

Ladéni vyS/Pitch _N/A 0% Uprav Smai

Ladéni smér/Yaw N/A 0% Uprav Smai




Kanaly pro ladéni zisku: KFidélka/Roll, vyskovka/Pitch,
smérovka/Yaw - zde v pfipadé potieby pfifadte proporcionalni
kandly ovladajici zisky stabilizace v jednotlivych osach. Kladnymi
hodnotami zisk zvétsujete az do dvojnasobku zdkladniho zisku,
naopak zaporna procenta zisk snizuji az na minimum 10%.
Hodnota 0% odpovida nezménénému zakladnimuzisku.

5.4 Zavés kamery (gimbal)
Prijimace REX A podporuji pfipojeni az e e e
tfiosého zavésu kamery, jehoz B

jednotlivé osy (klonéni, klopeni a [ waxmaninaon: o =
otaceni) jsou Fizené klasickymi | liceenikamery NA__ Uprav smaz

Maximalni kiopeni:  ¢° 5]
modelaiskymi servy. Jeslize planujete | otscenikamery nma___ uprav smaz

Maximélni ototeni: ¢ 5] 0% tim. 7]

tuto funkci vyuzit, aktivujte si v
Privodci nastavenim stabilizace
polozku ,Pouzit zavés kamery (gimbal)". Jednotlivé vystupy pro
serva zavésu nakonfigurujete bud dale pomociPrivodce (krok ¢.7),
anebo v nabidce Konfigurace -> P¥ifazeni kandli —> Prifazeni
kandliizdvésu kamery:

Klonéni kamery - zobrazuje pfifazeny kanal na vysilaci, jenz slouzi
k nakldnéni kamery do stran. Stejny kanal bude pouzit na prijimaci
pro vystup dané osy zavésu kamery.

Maximalninaklon - udava uhel, pfi kterém je servo ndklonu na své
maximalni vychylce. Tuto hodnotu nastavte tak, aby obraz byl pfi

pohybu modelu stabilnianenaklanél se doleva anidoprava.

Klopeni kamery - zobrazuje pFig%zen)’/ kanal na vysilaci, jenz slouzi



k naklapéni kamery nahoru a dold. Stejny kanal bude pouzit na
pfijimaciprovystup dané osy zavésu kamery.

Maximalni klopeni - udava uhel, pfi kterém je servo klopenina své
maximalni vychylce. Tuto hodnotu nastavte tak, aby obraz byl pfi
pohybu modelu stabilnia nenaklapél se nahoruanidold.

Otaceni kamery - zobrazuje pfifazeny kanal na vysilaci, jenz slouzi
k otdceni kamery. Stejny kanal bude pouzit na pfijimaci pro vystup
dané osy zavésu kamery.

Maximalni otoceni - udava Uhel, pfi kterém je servo otdcenina své
maximalni vychylce pfi maximalnim tlumeni. Tuto hodnotu
nastavte tak, aby obraz byl pfi pohybu modelu stabilni a neotacel
se.

Tlumeni (tim.) - koeficient tlumeni v ose otaceni. Cim vy33i bude
jeho hodnota, tim déle bude kamera zamérena v plivodnim sméru
a deldi dobu ji bude trvat, nez se po vychyleni oto¢i do nového
sméru. Pfi hodnoté 100% se zavés bude vzdy snazit udrzet plvodni
orientaci.

5.5 Pripojeniexterniho LED pasku

Prijimace REX A podporuji pfipojeni
externiho LED pésku sloZzeného z az 32 Sl nm =
programovatelnych RGB LED typu |== e
WS2812. Pro pfipojeni pasku je " i::i% 1§§21§Z
vyhrazen jeden port na pfijimaci, jehoz ™ L BE
je nutné nejprve nakonfigurovat pro | e £x Bus (7]

Ext JETIBOX/Sensor [F]

pfipojeni pasku. V nabidce pfijimace
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Konfigurace - Alternativni konfigurace

pind zvolte dany vystup a prepnéte REX12A Konfigurace LED
jeho funkcina,LED pasek”. Naslednése | Nakion doleva ]
v konfiguraci pfijimace objevi odkaz | !®* e
,Nastaveni LED pasku", po jehoz | wox Stav zaarmovani (7]
rozkliknuti mizete ménit barvy a | s s
funkce jednotlivych LED ¢ipQ. b
Vypnuto LED nesviti.

Stav

. . |Barvou indikuje stavy,Odjisténo" a,Zajisténo".
zaarmovani

Letovy rezim |Barvou indikuje aktivni rezim ze tfi moznych.

Naklon Blikdnim oranzovou barvou oznamuje naklon v
doleva ose kridélek doleva.

Naklon Blikdnim oranzovou barvou oznamuje naklon v
doprava ose kridélek doprava.

Na vybér jsou tyto: bila, cervend, oranzovd, zlutd,
svétle zelend, zelena, tmavé zelena, azurova,
svétle modrda, modrd, tmaveé fialova, purpurova,
syté rlzova.

Barva

Samotné pfipojeni pasku je jednoduché, postaci na vstupni stranu
pasku (s ploskou oznacenou Din) priletovat tfizilovy kabel
zakonceny konektorem JR. Tento konektor nasledné zastrcite do
vyhrazeného portuv pfijimaci.
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5.6 Filtrace datze senzoru

Prijimace REX A obsahuji pokrocilé digitalni algoritmy pro filtraci
dat ze senzor(, jez jsou urceny k potlaceni nezadoucich efektd
zpusobenych vibracemiv modelu. Vyuzivaji se dva typy filtra:

Dolnopropustni filtr — tento typ filtru propousti frekvence pod
nastavenou mezi a veskeré vyssi frekvence jsou potlaceny. Jeho
zakladni ulohou je oddélit chténé udaje o zméndach pohybu
modelu (nizké frekvence) od nechténych zpuisobenych vibracemi
(vysoké frekvence).

Pasmovy filtr - slouzi k odfiltrovani specifickych frekvenci, které
jsou zpUsobeny vibracemi motoru. Tento filtr mizete dodate¢né
aktivovat, jestlize jsou vibrace zplUsobené motorem relativné
vysoké. Uroven a frekvence vibraci vzdy zkontrolujte p¥i bézicim
motoru v menu pfijimace ,Analyza vibraci'. Motor by mél bézet na
takovych otdckach, které jsou za letu nejbéznéjsi.

Priklad nastaveni pdsmového filtru: Na obrazku je zachycena
ilustrace vibraci motoru, jenz se otdci s frekvenci 200Hz, tzn. 12000
ot./min. Stredni frekvenci filtru zvolime 200Hz, nebot v této oblasti

se nachazi na grafu $picka. Sitku T
filtrovaného pésmva zvolime nékde Analjza vibraci
mezi 50-150Hz. Cim uZzsi je Sitka | <«
filtrovaného pasma, tim presngji bude | e —
filtr schopen redukovat signdly se vibrace L
zadanou frekvenci. Jelikoz se vsak e e
otacky motord a tim i frekvence vibraci jgres 2 |ghod| OK
béhem letu méni, byva vyhodnéjsi
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Sitku pasma zvolit vétsi, cca okolo 100Hz.

Oba typy filtrd nastavite v menu pfijimace Konfigurace ->
Pokrocild nastaveni a sekci Filtrace gyroskopu.

5.7 Kalibrace senzori
Kalibrace senzorl je dilezitd pro [Egfosee M| B
spravnou a presnou funkci stabilizace. Kalibrace senzorti
U interniho gyroskopu se kalibruje | <<zeet

Kalibrace akcelerometru
klidovéa pozice, a to vzdy po zapnuti
pfijimace. Priblizné po dobu 2 sekund
po zapnuti model ponechejte bez
pohnuti. Nemusi lezet vodorovné,
avsak naklon by nemél presahnout cca
30°. Jakmile jsou gyroskopy zkalibrovany, stabilizace je odjisténa a
jepfipravenakletu.
Barometr se kalibruje soucasné s gyroskopem s cilem vytvofit
referen¢ninulovou hladinu pro vypocet relativnivysku.
Kalibrace akcelerometru je ponékud komplexnéjsi. Pfijimac je
sice z vyroby jiz zkalibrovan, avsak vlivem zemského gravita¢niho
pole, jez neni po celé planeté konstantni, mize akcelerometr
ukazovat nepresné hodnoty. Doporucujeme vzdy pii konfiguraci
pfijimace vnovém modelu provéstikalibraciakcelerometru:
V nabidce pfijimace si zobrazte polozku Telemetrie -> Kalibrace
senzort. Zde aktivujte piikaz Zahdjit kalibraci a postupujte podle
instrukci. Pfijimac je nutné polozit na vodorovnou desku vzdy
jednou z Sesti jeho stran a dale jej nechat cca 2 sekundy v klidu. Po
sprdvném zaznamenani pozice se dekrementuje fadek Zbyvajici
pozice - v tomto okamziku otocte pfijimac a polozte jej na desku
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jinou stranou. Opakujte, dokud je pocet zbyvajicich pozic vétsi nez
nula.

Po ukonc¢eni kalibrace v okné Telemetrie zkontrolujte, Ze celkové
pretizenimérenévklidu se nachézivrozsahu0,99-1,01G.

5.8 Analyzavibraci

Vibrace jsou nezddoucim jevem u kazdého stabiliza¢niho systému,
nebot vnasi do méreni nepatficny Sum. V nabidce pfijimace si
muzete zobrazit okno s grafem aktudlni Urovné vibraci, jez jsou
méreny pomocifrekvencénianalyzy ve vybrané ose akcelerometru.

Samotny pfijima¢ obsahuje algoritmy, jak efekt vibraci ucinné
potlacit (viz menu Konfigurace -> Pokrocild nastaveni), avsak
danizatojerelativnisnizeni obratnostimodelu.

Jestlize jsou vibrace vysoké (v grafu [Fpllfwechez ] Ba%
zhruba nad polovinou rozsahu osy Y), Analyza vibraci

doporucujeme podniknout nékteré
kroky k jejich omezeni:

« Pfijimac pfilepte k podlozce mékkou
oboustrannou lepici paskou. 0 00 20omz
« Zajistéte kabely vedouci k pfijimaci, ELES S |ghcws| Ok
aby se nemohly v modelu volné

pohybovatavibrace zesilovat.

* Pouzijte vyvazenou vrtuli.




@ Pokrocila nastaveni

Vystupni perioda - nastaveni periody vystupnich signalG
(nastaveni Auto Ize pouzit pro synchronizaci vystupl s vysilacem).
Tento parametr zdsadné ovliviiuje chovani serv. Pfi mensi periodé
dochdzi u analogovych serv k rychlejsi reakci a vétSimu
proudovému odbéru. U nékterych typl analogovych serv mlze
dojit krozkmitani, pokud je nastavena pfilis nizka hodnota.

Pocet kanalt PPM - nastaveni poctu kanalG obsazenych v
sériovém vystupu PPM. Pokud pfijimac¢ dostava méné kanald, nez
bylo zvoleno v tomto nastaveni, budou zbyvajici kandly (v rezimu
Pocitany) nahrazeny vychylkou uréenou parametrem Fail Safe pro
jednotlivé kandly. V opacném piipadé bude pocet vystupnich
kanall snizen na nastavenou hodnotu.

Rezim PPM/UDI - urcuje zpusob zpracovani dat z vysilace. Lze

zvolitztéchtorezimu:

* PFimy - Vystupni PPM a UDI signal obsahuje data pfimo z
vysilace bez pfepoctdia mapovani.

- Pfepocty a piipadné mapovani kanald jsou
aplikovény pouze naservo vystupy.

- Lze nastavit rozdilné vystupy pro serva a pro
PPM/UDI.

*Pocitany - Na servo vystupy i na PPM ¢i UDI signdl jsou
aplikovany prepocty a pfipadné mapovani.

- Vystupni impulzy pro serva i PPM a UDI obsahuji
shodné informace, avsak u PPM ani UDI neni
uplatriovéna letova stabilizace.
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Pozndmbka: Tato volba se netykd vystupti EX Bus. Ty jsou vidy
pFimé bez prepoctii prijimace (pokud neni aktivovdna funkce
nStabilizovat vystup EX Bus").

Stabilizovat vystup EX Bus - zaskrtnutim této volby docilite toho,
Ze i na sériovy vystup EX Bus bude uplatnéna letova stabilizace. V
tomto pfipadé budou sériova data odpovidat pfimo vychylkam pro
servo vystupy. Tento rezim je vhodny, pokud planujete pouzit
pfijima¢ REX A se zapnutou stabilizaci spolu s nékterym typem
Central Boxu.

Alarm nizkého napéti - slouzi pro nastaveni rozhodovaci trovné
alarmu nizkého napéti, které je indikovdno samotnym pfijimacem.
Alarm nizkého napéti miizete rovnéz nastavit pfimo ve vysilaci
DC/DS (menu Casovace/senzory — Alarmy).

6.1 NastaveniPID regulace

Kridélka/Roll, Vyskovka/Pitch, Smérovka/Yaw - v této sekci
nastavujete u modeld multikoptér jednotlivé koeficienty PID
regulace pro kazdou osu zvlast. Tyto koeficienty se uplatnuji ve
vsech letovych rezimech pro stabilizaci rychlosti ota¢enikolem os.
Stoupani/klesani - koeficienty PID pro stabilizaci rychlosti stoupani
aklesani.

Uhel k¥idélek/Roll, Uhel vyskovky/Pitch, Uhel smérovky/Yaw -
zde lze zménit proporciondlni zisk stabilizace polohy, napf.
horizontu. Cim vy3si koeficienty zde uvedete, tim rychleji se model
preorientuje do nové polohy.
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6.2 NastavenirezimuHorizont

Maximalni Ghel naklonéni - definice maximalniho mozného uhlu
naklonéni doleva a doprava pfi rezimu stabilizace horizontu
(ovladano kridélky).

Maximalni Ghel naklopeni - definice maximalniho mozného thlu
naklopeni pfi rezimu stabilizace horizontu (ovladano vyskovkou,
ovladac¢ksobé).

Minimalni thel naklopeni - definice minimalniho mozného uhlu
naklopeni pfi rezimu stabilizace horizontu (ovlddano vyskovkou,
ovladac¢ od sebe).

Zpozdéni piechodu PID - slouzi pii prepinani mezi letovymi
rezimy, které maji aktivovanou stabilizaci s rlznymi zisky
koeficientli PID. Tato funkce se stard o to, aby zména koeficientd
nebyla skokova.

Trim senzort (Roll/Pitch) - témito parametry Ize jemné doladit
umisténi pfijimace v modelu, jestlize jeho pozice neni absolutné
paralelni s osou kfidélek a vyskovky. Trimy senzort se uplatiuji v
rezimech, kdy je stabilizovan horizont, a Ize jimi docilit napt. u
model( letadel mirné natazeného horizontalniholetu.

Rychly postup nastaveni trimii: Umistéte model na pevnou
rovnou podlozku tak, aby jeho pozice pfesné odpovidala
vodorovnému letu (model multikoptéry by mél byt umistén presné
vodorovné). Nyni v konfiguraci pfijimace — Pokrocild nastaveni -
aktivujte piikaz ,Nastavit trimy senzori nyni". Vypoctené
hodnoty budou ulozeny.
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6.3 Nastaveniakrobacie

Maximalni rotace kifidélek/Roll, Maximalni rotace
vyskovky/Pitch, Maximalnirotace smérovky/Yaw

- udava maximalni thlovou rychlost rotace v jednotlivych osach
(ve stupnich za sekundu), které je model se stabilizaci schopen
bezpecné dosdhnout. U akrobatickych modeld mize tato hodnota
odpovidat az dvéma otackam za sekundu (720°/s), zato u vétronu
bude citelné mensi (napt.90°/s).

Akrobaticky faktor (priorita ovladace kiidélek / vyskovky /
smérovky) - urcuje, jakym zpusobem se bude zisk stabilizace
snizovat v zavislosti na vychyleni ovladace ze stfedové polohy.
Napt. priorita ovladace kiidélek na 60% znamend, Ze pfi maximalni
vychylce doleva nebo doprava bude zisk kiidélek snizen na 60% a
ze 40% se bude uplatiovat pfima pozice ovladace.

Utlum PID s plynem (TPA) - funkce pro modely multikoptér, viz
kapitola 10,,,Dalsifunkce stabilizace".

Utlum PID s rychlosti- funkce pro modely letadel, viz kapitola 10,
,Dalsifunkce stabilizace".

Mrtvazona
Parametry mrtvé zony udavaji velikost oblasti okolo stfedové
pozice ovladacq, kdy je vysledna vychylka vdaném sméru nulova.

6.4 Filtrace gyroskopu

Potlacit frekvence nad - zde zadejte frekvenci digitalniho filtru (v
jednotkach Herz) pro potlaceni rusivych frekvenci na gyroskopu
zpusobenych vibracemi. Méjte na paméti, ze ¢im nizsi frekvenci zde
zadate, tim méné bude model nachylny na vibrace, aviak ¢astecné
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seztrati presnostarychlost stabilizace letu. Doporuc¢end hodnota je
10-20Hz pro letadlaa 20-60Hz pro multikoptéry.

Odfiltrovat specifickou frekvenci - aktivaci této volby povolite
pokrocilou filtraci pro odstranéni specifickych vibracizplisobenych
chodem motoru. Stredni frekvenci filtru a Sitku filtrovaného pasma
nastavte podle grafuanalyzy vibraci.

Spinac pro odjisténi

Procedura odjisténi je u modeld letadel automatickd, tzn.
stabilizace je povolena automaticky po inicializaci pfijimace.
Naproti tomu u multikoptér musite pro odjisténi presunout
ovladace do krajnich poloh pti stazeném plynu. Alternativné
muzete prifadit na vysilaci DC/DS dvoupolohovy prepinac, jenz
bude slouzit k odjisténi a roztoceni vrtuli. Tento prepina¢ neni
nutné pfifazovat k zddnému kanalu na vysilaci - piikaz k odjisténi
se posle samostatné, jakmile potvrdite dialogové okno, které se po
aktivaci prepinace objevi.

6.5 Fail-Safe

Fail-Safe - zapinad a vypina funkci Fail Safe. Jestlize je funkce
vypnutd, nejsou v pfipadé ztraty signalu generovany zadné
impulzy na vystupech pfijimace.V pripadé povoleni této funkce Ize
jednotlivé vystupy pfijimace konfigurovat individudlné s témito
moznostmi:

* Opakuj - pfijimac na vystupu opakuje posledniznamé hodnoty.

* Vypni pin - vystup nadaném pinu je deaktivovan.

¢ Fail-Safe - vystup je pfenastaven do pozice dané parametrem
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»~Hodnota" s rychlosti danou

,Nab&hem". __ REXUDAFallSafe
<< Zpét

Fall-Safe
Pozice pro Fail-Safe mUzete nastavovat | Zueneior Lo
bud po jednotlivych vystupech, anebo | vistupnipin retim  Hodn. naban
jednoduse pfesunutim ovladac¢d na i)
vysilaci do potiebné pozice a aktivaci
pfikazu , Nastavit pozice fail-safe

o

nyni".

Jestlize pouzivate inteligentni, tzn. stabilizovany rezim Fail-Safe,
zadané hodnoty vystup jsou brany jako vstup pro stabilizacia dale
jsouzpracovavany.

Zpozdéni Fail-Safe — udava, za jak dlouhou dobu prejdou vystupy
pfijimace pfi ztraté signalu do prednastavenych vychylek nebo kdy
dojde kvypnutivystupt (podle individualniho nastaveni pind).




@ Alternativni konfigurace pina

Zde je mozné zménit rezimy [Hulfweod  a] o
pfijimacovych pint. Vystupy pro serva REX12A Funkce

mohou byt nakonfigurovany napf. do | wysupnipin  Funkce max.imic s+
rezimu digitadlniho vstupu ¢i | s
. ez , - z Motor 2 [F]
digitalniho vystupu. 3 Motor 31
4 Motor 4 7]

5 Serun 71 1758 1758

Servo - standardni impulzni vystup
pro fizeni serva (-100% ~ 1ms, 0% ~
1,5ms,+100% ~ 2ms).

Digitalni vstup - logickd hodnota na daném signdlnim pinu (0
nebo 1) je pienesena do vysilace ve formé EX telemetrie (takze ji lze
dale zobrazovat i ukladat). Piny pfijimacd jsou vybaveny vnitinimi
pull-up rezistory, takze pro detekci logické hodnoty staci spojit
signalovy vodic se zemi. Neni dovoleno na tento pin privést externi
napéti.

Digitalni vystup - prijimac provede diskretizaci hodnoty
vstupniho kanalu na daném pinu. Jestlize je tato hodnota vétsi nez
1,5ms (0%), vystupem na pinu bude logickd 1.V opacném piipadé
je vystup v log. 0. Timto zpUsobem Ize napf. ovladat jednoduché
modelové osvétlenislozenézLED diod.Vtomtorezimu je taktéz
aplikovéno nastaveni Fail-Safe pro dany pin.

Motor 1-8 - u modelu multikoptéry slouzi pro identifikaci
jednotlivych motorl (pfifazeni probiha automaticky pomoci
PrGvodce). Obnovovacifrekvence motorovych vystupt je vzékladu
400Hz a pro fizeni se pouzivaji klasické servo impulzy, pfipadné
protokol OneShot125.
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Ovladani kamery (klonéni, klopeni a otaceni) - pfifazeni
vystupnich pinG ovladajicich stabilizovany zavés kamery fizeny
servy.

PPM pozitivni - standardni tvar PPM signald s kladnou logikou na
PPMvystupech.Klidovy stavje vlogické 0.

PPMnegativni - standardni tvar PPM signal( s inverzni logikou na
PPMvystupech.Klidovy stavje vlogické 1.

PPM vstup - pro dany port pfijimace se oc¢ekava vstup PPM signalu
z jiného prijimace. Tato volba je vhodnd, pokud chcete pouzit
zalozni pfijimac s vystupem PPM.

JETIBOX/Senzor EX - pfipojeni cidla telemetrie, pfipadné
JETIBOXu.

EXBus - digitalni komunikace pro pfenos vychylek, telemetrickych
a komunikacnich dat. Toto nastaveni je vhodné napf. pfi pfipojeni
Central Boxu nebo jiného zafizeni podporujiciho EX Bus.

Serial UDI12/16 - sériovy vystup vhodny pro pfipojeni zafizeni s
jednosmérnym rozhranim UDI (Universal Data Interface, napf.
Vbar).

LED pasek - k vyhrazenému pinu pfijimace Ize pfipojit LED pasek
sloZzeny z programovatelnych LED ¢ipd.




Tabulka moznych funkci na jednotlivych pinech prijimaéi

REX 6A REX 7A REX 10A REX 12A
Pin1 Y1 Y1 Y1 Y1
Pin2 Y2 Y2 Y2 Y2
Pin3 Y3 Y3 Y3 Y3
Pin4 Y4 Y4 Y4 Y4
Pin5 | Y5/E1 Y5, LED Y5, LED Y5
Pin6 | Y6/E2 Y6/E1 Y6 Y6
Pin7 Ext. Y7/E2 Y7 Y7
Pin8 Ext. Y8/E2 Y8/E2
Pin9 Y9 Y9
Pin10 Y10 Y10
Pin11 Bat. Y11
Pin12 Bat. Y12, LED
Pin13 E1 E1
Pin14 Ext. Ext.
Typy vystupii:

*Y1-Y12:servo vystup, digitdlni vystup, digitdlni vstup, motor 1-8

(multikoptéry), ki

y, klop

'y, otdceni kamery.

*E1, E2: JETIBOX/Senzor EX, PPM vystup, PPM vstup, EX Bus vystup, UDI

vystup

 Ext.: JETIBOX/Senzor EX




7.1 Vystupy prijimace

Obrazovka nastaveni vystupl pfijimace umoznuje presmérovat
kandly vysilace na kterykoliv vystup pfijimace. Pro zjednoduseni
jsoukanaly vysilace popsany ciselnou hodnotouijejich vyznamem.

REX12A Vystupy
<< Zp&t
Vystupni pin Serva .  Skupina
ystup 1 Kfidélka 1 (2) 5]

Vystup 2 Klapka 1 (3) 7]
Vystup 3 Klapka 2 (4) 7]
Wystup 4 Kfidélko 2 (5) 7]
Wstun & idl

Jako posledni parametr Ize nastavit vystupni skupinu (A-H) pro
kazdé servo zvlast. Pfitazeni servo vystupl ke stejné skupiné
znamena, ze jejich fidici impulzy budou generovany ve stejny
okamzik. Pro rezim 100Hz doporucujeme pouzivat pouze skupiny
A-C, a to tak, aby serva patfici shodné funkci byly idedlné ve stejné
skupiné.

Pozndmka:

Presmérovdni kandlii se na prijatd data aplikuje dfive nez
stabilizace, proto po jakékolivzméné v pfifazenivystupnich pini
doporucujeme provést novou kalibraci kandlii Assistu v nabidce
Konfigurace -> Pfifazenikanadli.
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Telemetrie

Pfijima¢ standardné poskytuje
provozni telemetrické udaje jako
napéti baterie ¢i intenzitu signalu ve
stupnici od 0 do 9. Diky integrovanym
inercidlnim senzordm navic dokéze
poskytnout svou orientaci v
jednotlivych osach (klonéni, klopeni a
otaceni) ¢i celkové pretizeni.

K pfijimaci Ize pfipojit az 3 dalsi externi
senzory Duplex, a to do portl
oznacenych Ext, ET a E2 (posledni dva
je nutné nejprve prepnout do role
telemetrického vstupu).

Pfes nabidku vysilace (pfipadné pres
program JETI Studio) si muzete
prohlédnout aktudlni hodnoty,

0.0° (P) 0.0° (V)
0006

0.00G (2)

Colkam

0.00G (¥)

0%/ (¥)

Ba%
REX12A Telemetrie Min/Max
T e ———
Ovladai pro smazani Min/Max ... [F]

» Smazat & reinicializovat nyni...

0.00G
05
0s
0s

Maximalni pretizeni
Max. rotace ki/Roll
Max. rotace Wi/Pitch
Max. rotace smér/Yaw
Zp&t o

pfipadné minima a maxima. V nabidce Telemetrie Min/Max lze
namérené maximalni hodnoty vynulovat — nové zmérena maxima
aminima pak budou dale platnd azdo dalsiho ru¢niho vynulovani.




@ Reseni nejc¢astéjsich probléma
9.10becné

1.  Po sparovani pfijimace neni mozné jej nakonfigurovat
pomoci vysilace DC/DS. Pfitom se v Pfipojenych zafizenich
zobrazijeno spravny nazev (napf.REX12A).

Zkontrolujte verzi vysila¢e (minimalni verze podporuijici pfijimace
REX A je 4.24). Déle zkontrolujte, zda jsou na vysilaci ve slozce
Devices ulozeny soubory odpovidajici ndzvu pfijimace a
jazykovym verzim: ,REX12A.BIN", ,RX12AEN.BIN",
~RX12ACZ.BIN" a dalsi. V piipadé, ze se tyto soubory ve slozce
nenachazeji, stdhnéte si prosim ze stranek www.jetimodel.com
aktudlni konfiguracni soubory pro jednotlivé pfijimace. Tyto
soubory jsou také standardné soucastiaktualizace pro vysilac.

9.2 Modely letadel

1. P¥i vysoké rychlosti a pfimém letu model osciluje v nékteré
ose (napfk. v ose kridélek). Snizte zisk pro danou osu v nastaveni
pfijimace (menu Konfigurace-> Nastaveniletadla).

2.Vrezimu Zamknuti (Heading Hold) se model neudrzi ve visu.
Zvyste hodnotu Drzeni sméru pro osu vyskovky ¢i smérovky v
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3.VrezimuZamknuti (Heading Hold) model neudrzi pfimy leta
neustale zataci na jednu stranu. V tomto rezimu neni mozné
pouzivat trimy, jelikoz zkresluji vstupni informace pro stabilizaci.
Prepnéte do rezimu Normal (pfipadné stabilizaci deaktivujte),
model vytrimujte do pfimého letu a pristante. Nyni provedte nové
pfifazeni primarnich kanald (menu Konfigurace -> Prifazeni
kandli).

4. Pfi zapnuté stabilizaci se plochy nevraci do stiedu ani po
delsi dobé, kdy byl model v klidu. V rezimu Zamknuti (Heading
Hold) si model pamatuje pdvodni pozici pfed vychylenim a snazi se
vratit do této pozice. Proto mohou byt fidici plochy vychylené, i
kdyzje model v klidu. Pfepnéte stabilizacido jiného rezimu.

5. Kanal Fizeni zisku stabilizace pro kridélka, pripadné dalsi
osy, nelze pfiradit. Prosim ujistéte se, ze funkce pro fizeni zisku
stabilizace byla na vysilaci vytvorena a byla i pfitazena na néktery
volny kandl (1-16). Ovladac zisku stabilizace, pfipadné tfipolohovy
prepina¢ letovych rezimG stabilizace (vypnuto / normalni /
zamknuti), pfidejte ve svém vysila¢i DC/DS v menu Model ->
Parametry funkci. Poté tento prepinac zvolte pro volny kanal v
menu Model -> PFifazeni serv. Nasledné je mozné spustit v
pfijimaci RYCHLY PROVODCE, kde v kroku 6 je tento tfipolohovy
pfepinac¢ mozno pouzit.




9.3 Modely multikoptér

1. Vysila¢ zahlasi, Odjisténo", avSak motory se netoci. V menu
pfijimace Konfigurace -> Nastaveni multikoptéry vénujte
pozornost parametru Minimalni otacky. Zvysujte jeho hodnotu po
malych krocich tak, aby se pfi odjisténi motory tocily.

2. Pfi pIném plynu koptéra rychle osciluje, avSak pfi ubrani
plynu se let klidni. Doporu¢ujeme aktivovat funkci Utlum PID s
plynem (TPA), kterd se nachdazi v menu Konfigurace - Pokrocila
nastaveni. Pocate¢ni bod TPA nastavte pred pozici plynu, kdy se
oscilace zacinaji projevovat (napf. 50%) a Hodnotu TPA zvysujte po
krocich 10%.

3. Kanaly fizeni zisku stabilizace pro jednotlivé osy nelze
prifadit. Prosim ujistéte se, Ze funkce pro fizeni zisku stabilizace
byla na vysilaci vytvorena a byla i pfifazena na néktery volny kanal
(1-16). Ovlada¢ zisku stabilizace, pfipadné tfipolohovy prepinac
letovych rezimd, pfidejte jako novou funkci ve svém vysilaci DC/DS
v menu Model -> Parametry funkci. Poté tuto funkci zvolte pro
volny kanal v menu Model -> Prifazeni serv. Nasledné je mozné
spustit v pfijima¢i RYCHLY PRUVODCE, kde v kroku 6 je tento
tfipolohovy pfepina¢ mozno pouzit.




Aktualizace a konfigurace prijimace

Pfijimace Duplex REX mohou
byt aktualizovdny pomoci PC
a JETI USB adaptéru.
Podrobny popis procesu
aktualizace najdete v navodu
proUSBadaptér.

USB adapter

10.1 Aktualizace pfijimace

Prijimace REX A mohou byt aktualizovany i konfigurovany pomoci

PC a JETI USB adaptéru. Pro aktualizaci Ize vyuzit software JETI

Studio, ktery Ize volné stéhnout ze stranek vyrobce:

www.jetimodel.com.

1. Pred samotnou aktualizaci odpojte ze zdifek pfijimace viechna
zafizeni.

2. Kpocitacipripojte USB adaptér.

3. Spustte program JETI Studio a v ném zvolte spravny sériovy port
pro komunikaci.

4. Otevretedialog Aktualizace zafizeni.

11 JETT Studio

T Aktualizace zaiizent
Il Emulitor DC/DS-24

[

Dostupna telemetrie B Eensox prok
Paramet senicey  nformace | T Vybér modelu
Graf
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5. Pfipojte pfijimac portem Ext. k USB adaptéru.

6. Program identifikuje pripojené zafizeni a nabidne vhodnou
aktualizaci. Zvolte verzi a variantu firmwaru, dale kliknéte na
tlacitko Aktualizovat.

7. Jakmile je aktualizace dokoncena, pfijimac odpojte.

10.2 Konfigurace pfijimace pomociPC

S vyuzitim programu JETI Studio mohou pfijimace REX A
nakonfigurovatimajitelé Tx modult Duplex.

1. Pfipojte pfijima¢ portem Ext. k USB adaptéru a nasledné
pocitaci. Jestlize je pfijimac napdjen skrze USB adapter, odpojte
napfedvsechnaserva.

2. V programu JETI Studio zvolte nastroj Device Explorer. Pfijimac
by mél byt za okamzik detekovéan a zobrazen. Nynijej muzete po
dvojkliku nastavovat.

11| JET Studio

Saubor Rowvedeni  Piehrat [ Nastroje | Mapaveda
kil & U Mualizace zafizent

NI Emulster DC/DS-24
B JETIEON prof
aafend Tfomace | % Vybér modelu
% REXI2A I0: [43921:2187 Graf
@ Mapaces

B Dostupna telemetrie
TE Device Explorer




Pozor! Zafizeni citlivé na elektrostaticky naboj.
AN Dodriuj zasady pro zachazeni.

Na pfijimac se poskytuje zaruka 24 mésicti ode dne prodeje za
predpokladu, ze pfijimac byl provozovan v souladu s timto
navodem, na pifedepsané napéti a neni mechanicky poskozen.
Zarucniipozarucniservis poskytuje vyrobce.

Pfijemné modelarské zazitky Vam preje vyrobce :
JETImodels.r.o. Pfibor, www.jetimodel.cz




Elektrickd zaFizeni opatfend
symbolem pfeskrtnuté popelnice
nesméji byt vyhazovdna do bézného
domdciho odpadu, namisto toho je
nutno je odevzdat ve
specializovaném zarizeni pro sbér a
recyklaci. V zemich EU (Evropské unie)
nesméji byt elektrickd zaFizeni
vyhazovdna do béziného domdciho
odpadu (WEEE - Waste of Electrical
and Electronic Equipment - Likvidace
elektrickych a elektronickych zafizeni,
smérnice 2002/96/EG).

NezZddouci zarizeni miiZete dopravit
do nejblizsiho zafFizeni pro sbér nebo
recyklacniho strediska. Zafizeni poté
budou likvidovdna nebo recyklovdna
bezpeénym zpiisobem zdarma.
Odevzddnim neZddouciho zarizeni
miizZete uéinit dilezity prispévek k
ochrané zivotniho prostredi.




Systém Duplex EX:
« \Vysilacové moduly

« Prijimace

« Telemetricka €cidla

» Kompatibilni dopliiky

» Zobrazovaci jednotky

Serial number:

Carefully save this serial number!

JETI model s.r.0.
Lomena 1530, 742 58 Pribor
Czech Republic - EU

www. jetimodel.com
www. jetimodel.de
info@jetimodel.cz
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