Tipy a triky
Text je orientovan na na$ projekt kvadry Eagle 550DIY, vétSina zasad vSak plati pro vSechny drony.

Snad v8echny informace je mozno najit v navodu pro obsluhu stabilizacnich jednotek a ostatnich &asti elektroniky. Nase
navody jsou pfeloZené do ¢estiny. Nékteré informace v§ak v tomto textu pfidame nebo zdlraznime.

Na prvnim misté je tfeba zdUraznit bezpecénost pfi Iétani. Kvadrokoptéra Eagle 550 ma hmotnost zhruba 2 kg a pfi havarii
muze zpUsobit znacnou Skodu na majetku nebo na zdravi.

Létani s modely upravuji pfedpisy Ufadu pro civilni letectvi, specialné Dodatek X. VeSkeré pfedpisy je mozno najit na
www.ucl.cz

V prvni fadé je tfeba zdUraznit zakaz létani nad osobami a nad budovami. Takovy zpUsob létani je vzdy v ramci rizika,
které se uzivatel rozhodne podstoupit na svoji vlastni odpovédnost. Pojisténi by bylo v rozporu s pfedpisy UCL a proto
ani uzaviena pojistka by takové skody s velkou pravdépodobnosti nepokryla.

Vseobecné

Mnoho prodejcu tvrdi, Ze multikoptéru se naudi fidit kazdy béhem deseti minut.
Neni to pravda.

Rizeni opravdu neni tak obtizné, jako Fizeni jinych typd modeld. Je ale nutné, aby si pilot nékteré reakce a postupy uloZil
do paméti tak, aby na né nemusel pfemyslet. To opravdu neni ukol na deset minut.

K tomu pfistupuje ovladani pomocnych prvku fizeni: nastaveni rezimu letu, automaticky navrat na misto startu atd. | tyto
postupy je nutno pfinejmensim znat nazpamét: védét, k Cemu slouzi ktery pfepinac, kde je a jak pfesné funguje. V krizi,
kdyZ dron odléta do nezndma, opravdu neni €¢as na listovani v manuélu.

Nékteré zalezitosti jsou tak dllezité, Ze jsou uvedeny jak v tomto odstavci, tak i v dal$im textu.

VSechny funkce si nejprve v klidu ovéfte. Necekejte, Ze se dron po pfepnuti pfepinace musi vratit. V nastaveni mize byt
chyba. V rGznych internetovych diskusich si mizeme precist ,Dron znacky XY mi uletél, nekupuijte“. Takovy nazor je
nespravny. Kazdé neocekavané chovani ma svuj divod a velmi zfidka je na viné technika. Pokud dron leti, stabilizace
funguije.

Zejména pro prvni pokusy si po¢kejte na den s minimalni rychlosti vétru. Snos vétrem Fizeni velmi komplikuje. Létejte
pokud mozno tak, aby dron byl v prostoru proti vétru pfed vami.

Nejcastéjsi pri¢iny ztraty dronu:

Kompas a GPS nejsou spravné kalibrované.

PFi nacteni systému béhem pfipojeni baterie nebyl pouzit spravny postup: model se nesmi pohybovat, je treba
pockat na dokonéeni naéteni a zpracovani dat. To je signalizovano diodou.

Mechanické poskozeni kompasu a/nebo gyra.

Pokud dojde k nejhorSimu a dron leti do neznama, nespoléhejte se na to, Ze se ho podafi vratit fizenim zpét. Takové
pokusy skonci obvykle ztratou z dohledu a definitivni ztratou modelu. Cokoliv jiného je lep$i, tfeba i fizena havarie, ktera
je ale v ramci dohledu.


http://www.ucl.cz/

Programovani

e Pred programovanim vzdy sejméte vrtule. Pokud to nebudete délat, neni otazkou, jestli pfijdete k uhoné, ale kdy
k tomu dojde.

e Jednotku ZYX-M naprogramujte. To neni obtizné. Mlzete narazit na nasledujici nejasnosti, které jsou sice
uvedeny v manualu, ale mlizete je pfehlédnout:

- PFipojeni k pocitaci: Zapnéte vysilac, poté pfijimac. Teprve po pfipojeni k pocitaci propojkou USB spustte
aplikaci.

- ZYX-M pfipojte softwarové k PC v okénku v pravém hornim rohu (nejprve kliknéte na Sipky v krouzku,
v rozbalovacim menu se objevi dostupné porty kliknéte) - zvolte COM - pak Connect. MUze trvat par sekund.

- Velikost zisktl — pokud mate ram Eagle 550 a doporu¢ené vybaveni, pak ovéfené hodnoty jsou:
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- Kalibrace senzort je pod zalozkou TOOL ... obvykle neni tfeba provadét, aktualni pfesnost je v zalozce
vycCislena a da se zjistit

- Naprogramujte pouze rezimy ATT a GPS. Manualni rezim neni pro fizeni snadny a pro nataceni se uz viibec
nehodi.

o Pokud mate gimbal a OSD, naprogramujte je. Pro samotny let bez natageni neni jejich naprogramovani potfebné.

Programovani libovolného dilu ZYX ukon&ete ULOZENIM: Write Flash
Priprava dronu K letu

e Prfekontrolujte vSechna propojeni.
e Prekontrolujte funkci radia.

e Zapamatujte si zplsob ovladani vSech fidicich prvka. Ovladani si mizete poznamenat nebo vyfotografovat a vzit
na létani sebou.



e Zapamatujte si vyznam blikani diod. Tady m{ize poznamenani velmi pomoci, protoze zapamatovani vyznamu
barev diody a signalizace blikanim neni snadné. Poznamenejte nebo vyfotografujte stranku v manualu.

* Nabijte vSechny pouzité baterie a pfekontrolujte.

e V zadném pfipadé nezkousejte systém v mistnosti. Automaticky start nemusi fungovat tak, jak bez jeho
vyzkouSeni ocekavate.

e Pro zalétani si v zasadné zvolte den bez vétru.

Na letisti

e Plocha musi byt dostate¢né velkd, bez pfekazek.

e Sestavte vSechny systémy, pfekontrolujte.

e Postavte dron na zem do vodorovné polohy. Zapnéte pfivod proudu (nejprve vysila¢, pak pfijimac). S modelem
nepohybujte a sledujte blikani diody, ktera signalizuje nadteni systému. Pockejte na dokon&eni nacteni.

o Na pocatku létani s dronem, po zméné mista Iétani, ob&as: Provedte kalibraci kompasu. Proces je popsany
v navodu pro ZYX-M. Kalibrace se opravdu musi délat ve vzdalenosti nejméné 10 metr( od kovovych pfedmétu.
Muzete si ji zkusit doma ale v pak urcité opakovat ve volném prostoru bez kovovych predmét(l. Pokud kalibrace
selze, nestartujte! Kalibrovani je zalezitost chvilky a nikdy ho neni dost. Postup je popsan v manualu.
Pomdcka pro orientaci dronu pfi kalibraci:

- otaceni vodorovné: dioda sméfuje k télu, je na ni vidét.
- otaceni svisle: dron drzite ve vySce, na diodu je vidét.

e Pokud se systém spravné nacte, odstupte od modelu na vzdalenost cca 3 metry a mliZzete startovat.
e Motory nastartujte pohybem obou pak a pfesunem paky plynu mirné nahoru. Motory se jiz toci, ale zatim pomalu.
Pridejte vysSi plyn (nad polovinu). Dron automaticky odstartuje. Vratte plyn polohy, vhodné pro let.

Mozny problém:

Motory se nerozb&hnou
e Minimalni napéti baterie nebylo spravné vlozeno do aplikace. Systém se domniva, ze napéti je pfili§ nizké.
Projevi se dvojitym blikanim Cervené diody
o CtyFi kanaly pfi startovnim dvojhmatu neposkytuji spravné signaly: méné nez 100% (podle poZadavku systému).
Ovérte nejlépe indikaci pohybu serv, které bézné poskytuji dokonalejsi vysilace.
e Smysl fizeni neni spravny (napf. namisto +100% je -100%)

Let

e Nejvic mlze pomoci osoba, které je schopna a ochotna pomaoci.

e Létejte s velkou opatrnosti a respektem. Rizeni multikoptér je pomérné snadné, ma ale sva specifika.
VyzkousSejte si reakce dronu na pohyb Fidici paky.

e Oveéfte si spravné chovani v rezimech ATT a GPS

o Ovérte si spravné chovani pfi pfepnuti do rezimu RTH (navrat dom). Pokud se dron nevraci jak ma, odstrante
zavadu. Problematika fizeni drond je zejména v to, Ze jsou osové soumérné a pfi vétsi vzdalenosti od pilota nelze
rozeznat jeho orientaci. Pak nezbyva, nez aktivovat RTH. Pokusy o navrat v takové situaci fizenim pakami jsou
velmi problematické a ¢asto konéi ztratou dronu.

e Mnoho zavad se odstrani obnovenim kalibrace.

e Zejména zpocatku rozhodné nelétejte za vétru.

Poznamka:

U nas se nejcastéji pouziva vysila¢ v Médu 1: Na pravé ruce plyn a ,kridélka*, na levé ,vySkovka“ a ,smérovka“,

V posledni dobé se diky dovozum, které jsou orientované zejména na USA, pouziva Mod 2. Ten je v USA béznéjsi. Plyn
a vySkovka jsou v modu 2 prohozeny.

NezalezZi na tom, ktery mod si vyberete. Méjte ale na paméti, Ze pozdéjsi pfeuceni je mimoradné obtizné. NejlepSi FeSeni
je asi zvolit méd, ktery pouziva Clovék, ktery vas uci létat.

Poznamka:

LKridélka“ = klonéni = roll
»VySkovka“ = klopeni = pitch
~Smérovka® = otaceni = yaw

Volba pohonu

V nasich dokumentech je mozno najit nékolik riznych moznosti pouzitych pohonnych jednotek. NaSich navrhi se mlzete
ale nemusite drzet.
Pokud se rozhodnete pouzit z néjakych divodu jiny pohon, pamatujte, Ze pfi jeho volbé je tfeba dodrzovat fadu zasad.



Jejich nerespektovani miize vést ke zni¢eni nékteré soucasti pohonu nebo k neschopnosti spravného letu a k havarii.
Popis volby pohonu je mimo rozsah tohoto textu.

Doporucujeme namodelovat pohon (vrtule, motory, regulatory, baterie) v programu na strance www.ecalc.ch

Pomoci programu muizete volit rizné soucasti pohonu a sledovat jejich vliv na ucinnost, dobu letu atd.

Pokud se nékteré soucastka do sestavy nehodi, program vas na tuto skute¢nost upozorni.

Pro ilustraci: Nékdy se diskutuje o maximalni hmotnosti uzitecné zatéze jako souctu tahu jednotlivych motor(. Tak
snadné to ale neni.

Aby mohla spravné fungovat stabilizace, musi mit tah kazdého motoru jistou rezervu, aby si mohl za letu také ,pfidat®.
Bézné se proto uvadi, Ze maximalni pouzity plyn nesmi byt vyssi, nez cca 80% skuteného maxima.

| na tuto skute¢nost program upozorni varovanim.

Dulezité upozornéni:
Upgrade firmware, provedeny uzivatelem, neni kryt zarukou.

HofejSi model s.r.o. Slovanska 8, 32600 Plzer Tel 377429869
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