Casté dotazy

D: Ktera serva mam pripojit k vystupu poéitaée?

O: Pro stabilizaci vodorovného letu je potiebné pripojit serva, které ovladaji kiidélka a vySkovku. Pro letové
maédy 3D je pottebné pripojit také servo smeérovky. Pro vrtulniky s cyklikou CCPM je potiebné piipojit také
servo, které nastavuje Uhel lista. (kolektiv).

Detaily:

Pro plosniky:

m Kftidélka (1 nebo 2 serva)

= VySkovka (1 nebo 2 serva)

m Smérovka (1 servo pro mody 3D; musi byt ¥izeno vysilacem a piijimacem.
“Old time” ploSniky:

= Smérovka

= VySkovka

Pro vrtulniky bez fizeni cykliky:

m Kridélka

m Vyskovka

Pro vrtulniky s cyklikou CCPM
m Ktidélka cykliky

m Vyskovka cykliky

= Kolektiv

D: Musi kanaly ¥izeni odpovidat kanaliam po¢itace Co-Pilot?

O: Ne. Poradi vstupii pocitace je zcela nezavislé na pofadi vystupi z vysilace/prijimace. Pripojte serva podle
seznamu z piedchoziho bodu. Na poiadi nezalezi, pocitac si kanaly prifadi automaticky béhem kalibrace a
zapamatuje.

Je ovSem nutné, aby vystup z pogcitace byl piitazen stejnému vstupu do pocitace. Piiklad: KdyZ pripojite
fizeni vySkovky ke vstupu RCV1, musite pfipojit servo vyskovky k vystupu SVO1.
K pocitaci Co-Pilot nikdy nepfipojujte fizeni plynu.

D: Jak se spravné pripoji servokonektory k po¢ita¢i Co-Pilot?

O: V8echna serva, sondy a IRNet Router ptipojte tak, aby ¢erny kablik (minus) byl u strany pocitace s
nalepkou.

D: Musim pFipojit k poéita¢i Co-Pilot kanal zisku gyra?

O: Normalné ne. Kanal zisku gyra (servokonektor s jednim kablikem, normalné pripojeny ke kanalu vysilace 5)
muZe byt piipojen k po¢itac Co-Pilot jen v piipadg, Ze potiebujete uvolnit jeden kanal pro jiny Ucel. Viz odstavec
,»Pokud neni k dispozici volny kanal“.

D: Zalezi na smyslu namontovani vertikalniho senzoru?

O: ANO! VertikaIni senzor musi byt namontovan tak, aby Sipka mitila (v normélnim vodorovném letu) nahoru.

D: Jak funguji letové mddy a jak mam nastavit mod 3D?
O: Nastaveni zavisi na tom, jaky ovladaci prvek vysila¢e budete pouZivat (zvolite) pro piepinani jednotlivych
mad.
Dvojpolohovy piepina¢, posuvny ovlada¢ nebo tla¢itko mohou fidit:
= Vypnuto (OFF)
m | etovy mod 1 (Flight Mode 1)
Ttipolohovy prepina¢ mize fidit:
= Vypnuto (OFF)



m [ etovy mod 1 (Flight Mode 1)
m | etovy mod 2 (Flight Mode 2)

Standardné je pro dva rezimy mozno pouzit:
= Vypnuto (OFF)OFF
= Vodorovny let

Kdybyste chtéli pouzit dvojpolohovy piepina¢ pro let 3D, miZete naptiklad nastavit:
= Vypnuto (OFF)
m | et na zadech

Pro plodniky systém podporuje nasledujici letové rezimy 3D:
Let na z&dech

Viseni

Let v noZi, pravé kiidlo smétuje k zemi

Let v noZi, levé kridlo smétuje k zemi

Pro vrtulniky je jen jeden letovy reZzim 3D: let na zadech,
V8echny rezimy 3D pozaduji instalaci vertikalniho senzoru.

Abyste se nedostali do nastavovani rezimt 3D omylem, pro vstup do konfigurace 3D poZaduje systém zadat
heslo (viz odstavec “mddy 3D”). Kdyz znate heslo, mtizete ho zadat v menu Zé&kladni nastaveni (Quick
Setup). Teprve potom je pristupné nastavovani rezimi 3D. Kdyz heslo nevlozite, budou dostupné pouze
rezimy vodorovného letu.

Jakmile vlozite v menu Quick Setup heslo pro 3D, miizete nastavovat prislusné 3D rezimy v submenu Flight
Mode Setup. Submenu Fight Mode Setup je pak dostupné ze dvou mist. Jen poprvé je vhodné pouZzit pristup
z Quick Setup — toto menu udavé zékladni data 0 modelu, montazi senzori atd. A je zbytecné, aby se
prochazelo pokazdé znovu a znovu. Do menu Flight Mode Setup se proto dostanete také z menu Preference.

Pro¢ je potiebné opakované ménit nastaveni Fligh Mode Setup? Pfi prvnich pokusech letu se systémem Co-
Pilot je jisté nejvhodnéjsi vyuzit pouze dva letové mody: vypnuto a vodorovny let. V dal$im postupu budete
chtit tieba zkusit jiné dva rezimy: nabizi se rezim vypnuto a rezim vodorovny let na zddech. Kdyz pouzijete
pro piestavovani béhem letu tiipolohovy vypina¢, miZete si nastavit napiiklad nasledujici tii rezimy:
vypnuto, vodorovny let, vodorovny let na zadech.

ProtoZe nejbéznéjsi parametry rizeni (napt. velikost zisku, nastaveni Ghla letu, priorita fizeni pdkami atd.) se
nastavuji v menu Preferences, je prirozené, aby v tomto menu byl piistup také na submenu Flight Modes.

Nastaveni Flight Modes je velmi univerzalni a detaily zalezi jen na uzivateli. Kdyz uZivatel nezméni viibec
nic, letovy mad je jediny a je vZdy nastaven pro vodorovny let — zapnuto, ON. KdyZ pouZzijete vice letovych
maodu, jeden z nich musi byt vypnuto-OFF.

Mnoho uZivateli pouziva nastaveni Flight Mode jako nouzove tlacitko: kdyz ztratite kontrolu nad modelem,
jen prepnete na ON. Co-Pilot okamzité stabilizuje model z libovolné pozice do vodorovného letu. Jini
uzivatelé ponechavaji zapnuté fizeni po celou dobu letu. Rizeni je i tak velmi prirozené a problémy nedéla
ani létani akrobacie. Vlastnosti fizeni modelu maZete upravit nastavenim velikosti zisku a velikosti priority
fizeni pakami.

Letové mody 3D se nastavuji obtizngji, proto jsou také umysing hite dostupné. Projdéme si typicky scénai:
predpokladejme, Ze méate dvojpolohovy prepinaé, pro ktery jsou naprogramovany dva letové rezimy: vypnuto
a let na zadech. Mizete odstartovat v libovolném rezimu z téchto dvou. Pokud je prepnuto pro let na zadech,
pak Co-Pilot aktivuje automatickeé fizeni pro let na zadech teprve tehdy, az se model na zadech ocitne.
Muzete odstartovat v rezimu vypnuto, oto¢it model na zada a aktivovat méd pro let na zadech. Kdy?z je
model spravné netrimovan pro let na zadech (jsou spravné nastaveny “Uhly”), pak poletite na zadech s
minimalni n&mahou.

Spravné nastaveni Uhlt muzZe pozadovat trochu zkouSeni. Je to proto, Ze model musi byt pro let na zadech
vytrimovan jinak, neZ pro normalni let. Proto je také mozné nastavit primy (thly) pro kazdy letovy rezim
zvl&st (v menu Preferences). KdyZz model neleti na zadech v horizontalni roving, pristaite, v menu
Preferences prestavte pomoci programatoru IRNet Ghel (prim) a zkuste letét znovu. Model tak snadno pro let
na zadech v horizontu vytrimujete.

Co se ale stane, kdyZ model neni sprdvné natrimovam pro let na zdech, nebo kdy?Z je natrimovan spravné ale
chcete se vréatit do normalniho letu?



KdyZ model z letu na zadech vypadne nebo kdyZ ho chcete vratit do normalniho letu fidici pakou, muze dojit
ke dvéma riznym postupim — podle naprogramovani. Co-Pilot maze byt naprogramovan tak, aby se
automaticky piepnul do médu OFF. Nebo je mozno maody normalni let/let na zadech piepnout. Nastaveni se
provadi v menu Preferences.

Pro mddy 3D je povinné poZadovan vertikalni senzor, model s pfislusné naprogramovanym systémem se
proto vzdy bez problému vrati do rezimu normalniho letu. Pro nacvik doporuéujeme nastavit letovy mdd
normalni a letovy mad pro let na zédech. Pak sta¢i prepnout prepinacem kanal Remote a model se bezpeéné a
automaticky otoci z letu na zadech do normalniho letu.

: Jaky je rozdil mezi nastaveni Automaticky trim (Auto Trim) a nastavenim Ghlia (Set Angles), a jaka je
vhodna strategie trimovani modelu s instalovanym p¥istrojem Co-Pilot??

: Velikost automatického trimu (Auto Trim) je vyjadiena ve stupnich. Tovarni nastaveni je 6 stupit. Kdyz
vyuZivéte nastaveni Auto Trim, pouZijte nasledujici postup: Vytrimujte model s vypnutym piistrojem Co-
Pilot pro vodorovny let. Pak Co-Pilot zapnéte a model znovu vytrimujte. Kdyz Co-Pilota nyni vypnete, trimy
by se mély zachovat. Pokud tomu tak neni, pouzijte nékterou z nasledujicich moznosti:

- nastavte Auto Trim na vétSi hodnotu

- kdy?z to nestaci, zménte Uhel uloZeni hlavniho senzoru (podloZte roh nebo hranu) nebo nastavte
programové uhel.

V rezimu Auto Trim je pfistroj Co-Pilot ¢asteéné funkeni, i kdyz je v modu vypnuto (OFF). Takové
naprogramovani je vhodné pro zacéateéniky. Pokrocili piloti naopak vyZaduji moznost Uplného
vypnuti.Pokud je to V&S pripad, jednoduSe nastavte hodnotu Auto Trim na nulu.

Budete pak potiebovat, aby model byl spravné a nezavisle vytrimovan v obou reZzimech- zapnuto i vypnuto.
To je mozné dosahnout bud’ vhodnym nastavenim hlavniho senzoru vzhledem k osdm modelu nebo
nastavenim Ghli. Vysledek je zcela shodny — v prvnim ptipadé ho dosadhnete mechanicky, ve druném
elektronicky.

Funkce Auto Trim i Set Angles funguji podobné. Mohou byt vyuzity bud'to podle vybéru nebo dokonce
spole¢né. Obéma funkcemi se nastavuje trimovani modelu. Hlavni rozdil je v tom, ze Auto Trim ovliviiuje
mirné let | v ptripadég, Ze Co-Pilot je vypnuty. Funkce Set Angles funguje pouze kdyz Co-Pilot je zapnuty.

Senzory “vidi” ve vgjiti, kazdy senzor ve vrcholovém Ghlu 120 st. KdyzZ je ¢ast “vyhledu” zastinéna, miZe to
mit vliv na natrimovani modelu. Obvykle neni mozné, aby vSechny ¢tyti senzory mély plny “vyhled”. Maze
proto prichazet v ivahu kompenzace zvétSenim hodnoty Auto Trim nebo nastavenim velikosti Ghlu.
Kompenzace muZe byt obtizna v piipade, kdyz senzor miti na ¢ernou (teplejsi) smérovku, kdyz muze byt
ovlivnén teplotou vyfuku, digitalniho serva atd. Teplota téchto soucastek muze byt také proménna v case.

: Pouzivdm Co-Pilot Il a hodlam POMALU piebirat vétsi dil ¥izeni a zmenSovat pomoc, kterou
poskytuje Co-Pilot. Mohu pomalu zmen3ovat zisk (Gain) a zvétSovat prioritu ¥izeni (Stick Priority)?
(Nebo mam zvétSovat zisk a zmen3ovat prioriru?)

: Kdyz je kanal, ktery Fidi signdl Remote, pfifazen k otoénému knofliku nebo k Soupaku, je mozno plynule (a
b&hem letu) menit velikost piispévku sady Co-Pilot pro tizeni modelu v rozmezi ON/OFF. To neni totéz,
jako redukce zisku (Gain). Nastavenim hodnoty zisk (Gain) se méni velikost zisku signalu, ktery pfichazi ze
senzora.

ZvétSeni velikosti prispévku (mezi ON/OFF) ma za nésledek vétsi vychylky serv pro stabilizaci.

Zmen3eni zisku ma za nasledek delsi ¢as stabilizace.

Jesté jinak funguje parametr priority rizeni pakami (Stick Priority). Priorita fizeni pakami obecné zmensuje
zisk pri pohybu pak dale od sttedni polohy. Pii nastaveni malé priority je tedy pohyb serv pii automatické
stabilizaci veétsi: pilot ma k dispozici mensi piispévek pro tizeni, Co-Pilot vétsi. KdyZ nastavite vetsi prioritu
fizeni pakami, piebirate pro pilota vétsi podil na fizeni.

Nekteré zasady pro ziskani vétsiho podilu tizeni pilota a mensiho podilu pro systém Co-Pilot:
= KdyZ model neosciluje (let ve vinovce, podélny nebo piiény), zisk neméiite.
m Zvyste prioritu fizeni pAkami (Stick Priority). ZkuSeni piloti mohou jit az na 150%.

m Pokud je to mozné, kanal Remote ovladejte otocnym knoflikem nebo Soupdkem. Pak muzete ménit
nastaveni kanalu | béhem letu a plynule mezi krajnimi hodnotami ON/OFF. Podobného vysledku
doséhnete snizenim velikosti zisku (Gain) — naprogramovanim.



m  Vliv pristroje Co-Pilot i pii jeho vypnuti miZete zrusit tak, Ze velikost funkce Auto Trim nastavite na
nulu. Tim mize dojit k poruSeni trimovani, to se da ale snadno napravit vhodnym nastavenim Ghli. Pro
tyto funkce neni tieba prochazet Zakladni nastaveni — jsou dostupné taka z menu Preferences.

: Maji diody LED na IR routeru svitit nebo blikat?

: Ne.

: Proé¢ je jedna dioda IR Routeru “krat$i” nez t¥i ostatni?

: To je normalni. Tti diody jsou vysilaci. Jedna slouZi jako ptijimaci, je uloZena na desce plosnych spoju a je
trochu “utopena”.

: MiiZe se programétor pouzit k naprogramovani jiné instalace na jiném modelu?

: Ano. FMA nyni nabizi také soucastky pro instalaci na modelu samostatné.

: Jak se vypina programator IRNet?

: Automaticky.

: Jak funguje nouzova stabilizace (Emergency Recovery - ER) a mam ji mit zapnutou nebo vypnutou?

: KdyZ v menu Preferences nastavite nouzovou stabilizaci (ER) na ON — zapnuto, pak se aktivuje v
nasledujicich situacich:

= CPII musi byt piepnut na vodorovny let.
m Model se nakloni na vice nez 20 stupia v podélném nebo piiéném sméru.

= Nastaveni kandlu Remote zméni pilot na 100%; k tomu dojde piepnutim ovladace na mdd Vodorovny let
(Level Flight Mode). Nouzova stabilizace je tedy aktivovana prepnutim ovladace na vysilaci.

Kdyz se aktivuje ER:
m  Zisk se zvétsi na dvojnasobek, stabilizace do vodorovného letu je jesté rychlejsi..

®m  Moznost pilota na zasah do fizeni je vyrazné zmen3ena. CPII ignoruje zdsahy mensi nez 75% plné
vychylky. VétSina pokusi pilota o zasah do automatickeé stabilizace je ignorovéna.

= ER se pierusi po 2 sekundach.

: Pro¢ bych mél mit nastavenu moznost ER a pro¢ je normalné vypnuta?

: ER je navrZeno pro dalSi posileni vykonu systému v nouzovém rezimu. V béZném provozu je stabilizace do
vodorovného letu dosazena pouhym piesunem pak do neutrlnich pozic. K tomu neni tfeba ovladat kanal
Remote. Rychlost stabilizace zavisi na nastaveni zisku, v normalnich piipadech netrva déle nez 1 sekundu.
Nastaveni ER je v podstate zbytecéné a je moZno ho pti programovani nechat ve stalém nastaveni Vypnuto.

Nicméng, feSeni nouzovych situaci je mozno provést i piepnutim kanalu Remote s naslednou aktivaci funkce
ER. ZaleZi jen na tom, to preferuje uzivatel.

V pocate¢nim stadiu tvorby programu se zdalo, ze funkce ER bude vhodna pro nékteré typy modelt. To se v
dalSim vyvoji ale nepotvrdilo. ER funguje spravné pro jak pro ploSniky tak pro vrtulniky. Definovana doba
pro stabilizaci, 2 sekundy, je vic nez dost dlouha pro stabilizaci do vodorovného letu z libovolné polohy
modelu.

Poznadmka: V budoucich verzich firmware pro CPII hodlame naprogramovat vlastnost, kterou pracovné
nazyvame Pevna Zem. Piedstavme si situaci, kdy model se fiti zcela bez kontroly k zemi. Vlastnost Pevna
Zem v jisté vySce preda tizeni jednotce Co-Pilot. Bez ohledu na naprogramovani a nastaveni piepne let do
reZzimu nouzové stabilizace ER. Program pro ER bude zcela nezbytny a to je také jeden z divodu, proc je
zaveden do firmware jiZ nyni.



