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1. BEZPECNOST

R/C modely jako napft. helikoptéry nejsou hracky, proto je nezbytné
zachovavat vsechny pokyny vyrobce daného modelu, dodrzovat mistni
zakony, preventivné kontrolovat model a viechny zavady ihned odstranit.

Rotorové listy a vriule rotuji velkou rychlosti a pfi nespravném pouziti mohou
vést k vazné Ujmé na zdravi nebo poskozeni modelu.

PFi zjisténi jakychkoliv potizi kontaktujte nejblizsi modeldrsky obchod nebo
zkusenejsi modeldre.

Obzvlast dbejte na viastni bezpecnost a na bezpedi ostatnich. Nikdy
nelétejte mezi lidmi nebo zvifaty ani na soukromém pozemku bez
povoleného pristupu.

Létejte tam, kde nemuze dojit k jinému poskozeni nez vaseho modelu, nebof
se model muze kdykoliv stat nefiditelny z riznych ddvodu, jako napt. selhdni
elektroniky, opotfebeni soucdstek, chyby pilota nebo ruseni signdlu.

Nezkousejte oviddat nesefizeny model, poskozené dily neopravujte,
vymeénte je za nové.

Nelétejte s modelem trpici vibracemi, model nemusi byt oviadatelny nebo
muze byt letovy projev vyrazné horsi, najdéte zdroj vibraci a problém
odstrante.

Spirit neni autopilot, je nezbytné mit s Iétanim R/C modell zkusenosti, systém
by mél pouze vylepsit letovy projev, 1j. nefidi za vas. Vyrazné doporucujeme
pouziti nékterého ze simuldtort ur€enych pro frénink Iétani s R/C modely
jesté pred prvnim letem.

Za jakékoli zplsobené skody ¢i Gjmu na zdravi pirebira uzivatel veskerou
zodpovédnost, nebot vyrobce neni schopen zarucit korektni podminky, ve
kterych je zafizeni uzivano.



2. UVOD

Systém Spirit je zarfizeni pro stabilizaci R/C modell bezpddlovych helikoptér,
kdy slouzi jako elektronickd simulace pddel a také plini funkci gyra vrtulky.

Nahrazeni padel fimto systémem zlepsuje Ucinnost i obratnost helikoptéry,
soucasné prodlouZi letovy Cas.

Letovy projev Ize jednoduse prizpusobit dle vasich predstav pro stabilni
poletovdani vhodné zacinajicim nebo ndro&nou akrobacii s maximalni
obratnosti pro pokrocilé.

Diky tomu, ze Spirit vyuziva nejmodernéjsi technologie, Ize model oviadat
velmi precizné i za nepriznivych podminek, jako je silnéjsi vitr, pricemz udrzuje
konstantni piruety.

Tato uzivatelskd prirucka vam pomuze objasnit jak jednotku sprdvné umistit
na model, jak systém krok po kroku nakonfigurovat a pfipravit na prvni let.
Proto je velmi dulezité vse peclivé nastavit, aby byl pocit z Iétdni co
nejpfijemnéjsi.

Prosime kontrolujte nas web spirit-system.com, zde se dozvite informace o
novych aktualizacich firmware a software. Dotazy sméfujte na nase férum.



http://www.spirit-system.com/
http://www.spirit-system.com/

3. MONTAZ

Pro korektni fungovani systému Spirit hraje ddlezitou roli umisténi na vasem
modelu.

Najdéte vhodné misto, kde se vyskytuje nejméné vibraci — takové misto je
vétsinou udané vyrobcem modelu pro montdz gyroskopu.

Podstatné take je, aby jednotka byla pfesné kolmo na viechny rotacni osy.
Jednotku Ize pfipevnit ve dvou rdznych polohdch, podle toho, jak je to v
daném modelu vyhodnéjsi:

Horizontdlni

Zde je jednotka pfipevnéna ke spodnimu dilu, fakze konektory sméruji
smérem nahoru. Lze otocit o 180°, takze konektory mohou byt blize ke
predni CAsti modelu nebo zadni.

UZSi Cast je rovnobéznd s podélnou osou modelu.




Vertikalni

Jednotka leZi na strané, konektory jsou rovnéz na nékterém z boku.

Lze otocit o 180°, takze konektory mohou byt blize ke predni Casti modelu
nebo zadni.

UZSi Cast je rovnobéznd s podélnou osou modelu.

Aby mohl systém Spirit odoldvat [€épe vibracim modelu, je potfeba zvolit
také spravnou podlozku. Méla by zabrdnit prenosu vibraci z modelu, které
jsou pro jednotku nezadouci.

Vibrace nemusi vytvaret pouze nespravné vyvazeneé listy Ci vrtule, ale i
poskozené loziska, ohnuté hridele a dalsi mechanické zavady.



4. ZAPOJENI

Zapojeni jednotky se odviji od typu pfijimace.
Systém Spirit Ize zapojit jako samostatné gyro vrtulky Ci bezpddlovy systém.

POZOR

Spirit je predprogramovdan na serva s neutralinim impulsem 1520pus a
frekvenci 50Hz — provérte typ vSech serv a zjistéte parametry u vyrobce.
Pokud je neutrdini impuls odlisny, napr. 760us, servo jesté nepfipojujte,
mohlo by dojit k jeho zni¢eni!

Neékteré konektory serv maji nestandardni rozmeéry, kvdli kterym hrozi, ze
budou zasahovat do sousednich pozic po zapojeni do jednotky. Jako feseni
doporucujeme vymenit je napr. za JR Ci Futaba konektor.

Nikdy nepripojujte propojky uréené k napdjeni do pozice SYS a ELE/PIT/AIL!
4.1. SAMOSTATNE GYRO A PADLA

Majitelé padlovych helikoptér mohou vyuzit funkce head-lock gyra, coz
udrzuje vrtulku ve sméru udaném pakami vysilace i za vétru.

Pro zapojeni se vyzaduje propojit jednotku Spirit s vriulkovym servem na
konektor CHA4.

Pokud vyuzivate klasicky pfijimac, je potfeba spojit kandl pro nastaveni
citlivosti senzoru GEAR (pfip. AUX) s konektorem AUX na jednotce, kandl pro
fizeni serva vrtulky RUD s konektorem RUD.

Pokud je model zapojen podle stejného schématu joko bezpddiové
vriulniky, pak je mozné vyuzit i v pfipadé pdadlové hlavy viechny funkce
jednotky. Tj. napf. stabilizaci a zachranu. Je pouze nutné v zdlozce Stabi
béhem procesu konfigurace zatrhnout parametr Padlova mechanika.
Ostatni nastaveni je s bezpddlovymi vrtulniky shodné.



4.2. BEZPADLO

Maijitelé bezpddlovych helikoptér mohou vyuZit funkce head-lock gyra a
zdroven stabilizace cykliky, to Cini model stabilngjsi ve viech osdch, navic je
méné nAchylny na bocni vitr, prodlouZi letovy €as a ucini model
obratngjsim.

To velmi zpfijemni Iétani a zaroven dovoli pilotovi i ty nejndrocnéjsi manévry.
Bezpdadlové helikoptéry maiji rotoroveé listy pfimo spojeny se servy cykliky,
proto jsou pozadavky na serva oproti pddiovym vyssi.

Jsou zde nutné rychlejsi a silingjsi serva, aby mohly v€as zareagovat na
zmeény.

Také bezpddloVvé listy maiji odlisné situované tézisté, j. pro lepsi letovy projev
je vhodné jejich poutziti. V pfipadé zapojeni jako bezpddlovy systém budou
vSechna serva zapojené do jednotky Spirit do odpovidagjicich pozic:

CH1 - kfidélka

CH2 - vyskovka

CH3 - kridélka / kolektiv
CH4 - vrtulka



4.3. ZAPOJENI KLASICKEHO PRIJIMACE (s PWM modulaci)

Polarity

Rudder CH (RUD)
Gyro Gain CH (AUX)
Aileron Servo (CH1)
Elevator Servo (CH2)
:Pitch Servo (CH3)
;Rudder Servo (CH4)
¢ Interface (SYS)
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V pfipadé propojeni s klasickym pfijimacem vyuzijte specidlni propojku, kde
tfi konektory pripojite do pfijimace a jeden do jednotky.

Jednotka je napdjena pomoci dvou propojek z priimace pripojené do
pozice AUX a RUD. Kandl plynu by mél byt pfipojen pfimo do pfijimace.

Doporucujeme zacit s pfipojovanim kandlu vrtulky — v jednotce pozice RUD.
Poté AUX, ktery slouZzi pro prijem zisku gyra z pfijimace. Nakonec pfipojte
kandly kfidélek, vyskovky a kolektivu — Aileron, Elevator, Pitch. Mezi témito
kroky se muzete kdykoli ujistit, zda je funkce spravnd. Ndpomocnd bude
také zdlozka Diagnostika v konfiguracnim software.

Nikdy nepfipojujte propojky uréené k napdjeni do pozice SYS a ELE/PIT/AIL!



4.4. ZAPOJENI SPEKTRUM DSM2/X SATELITU

Polarity

Satellite Adapter / BEC (RUD)
Throttle ESC (AUX)
Aileron Servo (CH1)
Elevator Servo (CH2)
Pitch Servo (CH3)
Rudder Servo (CH4)
¢ Interface (SYS)

Optional
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Pfipojeni BECu je volitelné. V pfipadé, Zze je model napdjen externim zdrojem
(jiného nez z interniho BEC reguldatoru) je nutné pripojit BEC do pozice AUX.

Pfipojeni druhého satelitu se provadi vzdy pomoci specidlnino adaptéru,
ktery se pfipojuje na pozici RUD. Adaptér Ize samostatné zakoupit.

Pfed samotnym pouzivanim satelitl je nutno provést pdrovaci proces pro
nastaveni tzv. rezimu failsafe, ktery je aktivovan pfi pfipadné ztraté signdilu.

Pro pouziti obou satelitnich pfijimacu a externiho BECu, je nutné vyuzit Y
kabelu, ktery je dimenzovan pro proudy kolem 6 az 10A.

Proces pdrovdni je proveden za pomoci propojky doddvané se Spekirum
soupravou tak, ze se nejdrive pripoji do pozice SYS (pro DSM2) Ci ELE/PIT/AIL
(pro DSMX) a nasledné zapne napdjeni. V tu chvili satelity musi zacit blikat a
vy tak muzete provést pdrovani s vysilacem. V plipadé dspéchu stavova LED
na jednotce zhasne, kdezto na satelitech musi svitit.

Pokud se pdrovdani druhého satelitu neprovede, jednoduse satelity mezi
sebou vymente.

Ujistéte se, Ze je typ piijimace v konfiguraénim software nastaven na

Spekirum DSM2/X, jinak nebude fungovat spojeni ani pdrovaci proces.
Nikdy nepfipojujte propojky uréené k napdjeni do pozice SYS a ELE/PIT/AIL!
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4.5. ZAPOJENI FUTABA S-BUS PRIJIMACE

Polarity

) S-BUS Inverter (RUD)
BEC | ESC (AUX)
+Aileron Servo (CH1)
Elevator Servo (CH2)
:Pitch Servo (CH3)
;Rudder Servo (CH4)
¢ Interface (SYS)

Optional
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POZOR

Pro fungovani prijimace pres sbémici S-BUS je nutné pouzit adaptér,
ktery Ize samostatné dokoupit. Nahradi tak propojku spojujici pfijimac s
jednotkou, pripojuje se do pozice RUD.

Pfipojeni BECu je volitelné. Pro modely velikosti tfidy 500 a vetsi
doporucujeme vyuzit zdvojené napdjeni jednotky kvuli vétsimu odbéru serv.
Kromé samotné propojky adaptéru pripojte pfijimac druhou propojkou s
jednotkou do pozice AUX.

V pfipadé vyuziti tohoto protokolu je mozné vyuzit vystup kandlu plynu z
prijimace, v opacném piipadeé Ize pfifadit vystup plynu pfimo z jednotky
pomoci konfiguracniho software.

Nikdy nepfipojujte propojky uréené k napdjeni do pozice SYS a ELE/PIT/AIL!
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4.6. ZAPOJENi PPM PRIJIMACE

Polarity

) PPM Rx (RUD)
BEC | ESC (AUX)

/Aileron Servo (CH1)
(Elevator Servo (CH2)
:Pitch Servo (CH3)

;Rudder Servo (CH4)
Interface (SYS)

Optional
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POZOR

Pfipojeni BECu je volitelné. Pro modely velikosti tfidy 500 a veétsi
doporucujeme vyuzit zdvojené napdjeni jednotky kvuli vétsimu odbéru serv.
Kromé samotné propojky sbérnice PPM pripojte prijimac dalsi propojkou s
jednotkou do pozice AUX.

V pfipadé vyuziti tohoto protokolu je mozné vyuzit vystup kandlu plynu z
prijimace, v opacném piipadé Ize pfifadit vystup plynu pfimo z jednotky
pomoci konfiguracniho software.

Nikdy nepripojujte propojky uréené k napdjeni do pozice SYS a ELE/PIT/AIL!
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4.7. ZAPOJENI JETI EX-BUS PRIJIMACE

Polarity

 EX-BUS Rx (RUD)
BEC (AUX)

Aileron Servo (CH1)
Elevator Servo (CH2)
:Pitch Servo (CH3)

;Rudder Servo (CH4)
¢ Interface (SYS)

Signal wire (AIL)
Optional

I>00
(== 2o
OXHEN

SREHD
HD
SAS

m
=
m
S
3
:l‘,
>
—/

POZOR

Pfipojeni BECu je volitelné. Pro modely velikosti tfidy 500 a veétsi
doporucujeme vyuzit zdvojené napdjeni jednotky kvuli vétsimu odbéru serv.
Kromé samotné propojky sbérnice EX-BUS pfipojte prijimac dalsi propojkou s
jednotkou do pozice AUX.

V pfipadé vyuziti tohoto protokolu je mozné vyuzit vystup kandlu plynu z
prijimace, v opacném piipadé Ize pfifadit vystup plynu pfimo z jednotky
pomoci konfiguracniho software.

Tento typ spojeni umoznuje vyuziti integrace s JETI model vysilaci. Muzete tak
konfigurovat celou jednotku vzddlené bez pocitace.

Pro fungovani integrace je nutné nejdfive nakonfigurovat typ pfijimace
pomoci konfiguracniho software.

Prijimac je zapofiebi pripojit specidlni propojkou.

Nikdy nepripojujte propojky uréené k napdjeni do pozice SYS a ELE/PIT/AIL!
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4.8. ZAPOJENI SRXL/SUMD PRIJIMACE

Polarity

) SRXL Rx (RUD)
BEC | ESC (AUX)
Aileron Servo (CH1)
Elevator Servo (CH2)
:Pitch Servo (CH3)
;Rudder Servo (CH4)
¢ Interface (SYS)

Optional
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POZOR

Pfipojeni BECu je volitelné. Pro modely velikosti tfidy 500 a veétsi
doporucujeme vyuzit zdvojené napdjeni jednotky kvuli vétsimu odbéru serv.
Kromé samotné propojky sbérnice SRXL/SUMD pripojte piijimac dalsi
propojkou s jednotkou do pozice AUX.

Tento typ zahrnuje celou rodinu protokol a lze tak vyuZit pro Multiplex SRXL,
BeastX SRXL, Graupner SUMD, Jeti UDI, atd.

V pfipadé vyuziti tohoto protokolu je mozné vyuzit vystup kandlu plynu z
prijimace, v opacném piipadeé Ize pfifadit vystup plynu pfimo z jednotky
pomoci konfiguracniho software.

Nikdy nepfipojujte propojky uréené k napdjeni do pozice SYS a ELE/PIT/AIL!

4.8. ORIENTACE KONEKTORU

VSechny propojky do jednotky pfipojujte tak, aby signalni vodi¢ (oranzovy)
sméfoval k popisu pro dany konektor (k popisku daného konektoru na
jednotce, resp. ke stredu jednotky).
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5. NASTAVENI

Nastaveni je jeden z dalsich dulezitych krokd pro korektni fungovani systému.
Konfigurace probihd pomoci software, jenz kombinuje primocarost s
jednoduchosti, pficemz nabizi kompletni souhrn nastavitelnych parametrd
vcetné pokrocilych moznosti.

5.1. PROPOJENI S POCITACEM

Pfedtim, nez zacnete samotnou konfiguraci a spustite konfiguracni software
je nutné propajit systém Spirit s pocitacem.

Toto propojeni umozniuje tzv. USB interface skiddaijici se ze sériového
prevodniku a propojovaciho kabelu.

Po pripojeni prevodniku do portu USB v pocitadi je v zAvislosti na daném
operacnim systému nutné nainstalovat oviadac (driver).

V pfipade, ze bude oviadac spravné nainstalovan, by mél operacni systém
vytvofit novy virtudini COM port viditelny napf. v software Ci spravci zafizeni.

MS WINDOWS
Nainstalujte oviadac pomoci instaldtoru konfiguracnino software jak bude
uvedeno v ndsledujici kapitole.

APPLE MAC OS X

Stahnéte a nainstalujte oviadac z adresy:
http://spirit-systemn.com/dl/driver/SiLabsUSBDriverDisk.dmg

GNU/LINUX
Neni nutné nic doinstalovat.

15


http://spirit-system.com/dl/driver/SiLabsUSBDriverDisk.dmg

5.2. PROPOJENI S JEDNOTKOU

Pokud jiz mdate USB inferface ve vasem pocitaci zapojen, je potreba, aby byl
druhy konec kabelu pripojen do zditky SYS v jednotce Spirit.

Pro navdazani spojeni pfipojte napdjeni jednotky, to Ize provést béznym
zpusobem. Pro napdjeni jednotky Ize vyuZzit vystup z BEC, pfiimace nebo
baterie.

Bé&Zné se vyuZivaji dvé propojky kandlu RUD a AUX, kde prostredni vodic
musi byt kladny potencidl napdjeciho napéti, tfedy plus (jednotka podporuje
napéti 3 - 15V).

Napdjeni nepripojujte nikdy na pozici SYS ¢i ELE/PIT/AIL.

POZOR
Pfipojujete-li nevhodné nakonfigurovanou jednotku (napf. nova jednotka),
doporucujeme zatim nepfipojovat serva.

5.3. INSTALACE KONFIGURACNIHO SOFTWARE

Software Ize provozovat na platformé MS Windows, Apple Mac OS X,
GNU/Linux a Android. Pokud jej jesté nemdate nainstalovany, je dostupny ke
stazeni na webu Spirit System - spirit-system.com.

Stahnéte software pro danou platformu a postupujte ndsledovné v zavislosti
na operacnim systému, ktery je vyuzivan.

MS WINDOWS

Spustte stazeny software - instaldtor a postupujte instalaci. Pokud jesté nebyl
ovladac¢ nainstalovan, zvolte ho v instalatoru k instalaci. Instaldtor vas
provede az do stavu, kdy je vse v poclitadi pfipraveno pro prvni spusténi
konfiguracniho software. Spustitelny soubor konfigura¢niho software se
bude nachdzet v seznamu programu Ci na plose jako ,Spirit Settings™.

APPLE MAC OS X

Nainstalujte soffware poklepdnim na stazeny soubor DMG. Prfesunte jeho
obsah do adresdre Aplikace. Konfiguracni software Ize poté spustit z
Aplikace poklepdnim na ,seftings”.

GNU/LINUX

Extrahujte vSechny soubory ze stazeného archivu, napf. v domovském
adresdri. Konfiguracni software Ize poté spustit z nové vytvoreného adresdre
souborem ,setftings.sh”.
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5.4. SPUSTENI KONFIGURACNIHO SOFTWARE

Jsou-li predchozi pokyny spinény a jednotka je jiz pod napétim a
inicializovanad (LED sviti), Ize spustit software na vasem pocitadi.

Spustte aplikaci Spirit Settings napfr. z plochy nebo adresdre, kde byla
provedena instalace.

UPOZORNENI

Konfiguracni soffware spoustime vzdy az po inicializaci jednotky!

Kdykoliv je tedy jednotka propojend a inicializovanad (sviti status LED) Ize
provadeét libovolné nastaveni. Konfigurace béhem letu se z bezpelnostnich
ddvodu vyrazné nedoporucuje.

PROBLEMY VE WINDOWS

Pokud konfiguracni soffware nedetekuje COM port k interface, spustte je;j
jako Spravce - pravé tlacitko mysi na settings.exe.

V nékterych pfipadech se po instalaci ovladace prifadi k interface

(zarfizeni Silabs) vysoké Cislo COM portu. Z tohoto ddvodu je nutné ve sprdvci
zarfizeni tomuto portu prifadit Cislo mensi (napf. COM1 - COM4).

Na prenosnych pocitacich je také vhodné vypnout uspdavdani USB zafizeni.
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5.5. POUZITI SOFTWARE

Po spusténi a Uspésném propojeni by mély byt viechny moznosti pfistupné, v
opacném pripadeé zkuste budto zvolit jiné komunikacni zarfizeni (Zafizeni)
nebo software ukoncit, odpojit jednotku z napdjeni a cely postup opakovat.

Ujistéte se, ze je software spustén az po inicializaci jednotky.
5.5.1. ZALOZKA SPOJENI
Tato zdlozka indikuje souCasny stav spojeni, informuje o aktudini verzi

firmware, zobrazuje sériové Cislo jednotky a nebo umoziuje zménu
komunikac¢niho zafizeni. Mimo to nabizi prdvodce prvnim nastavenim.

8 & Spirit Settings v1.1.0 I EHEVRE

Spojeni | Obecné | Diagnostika | Serva | Limity | Senmzor | Stabi | Pokrocilé | Zaloha | Aktualizace

Jednotka
Staw: Pripojena
Verze: DEMO
Sériové ¢islo: 0-1-2-3-4-5
Spojeni
Zafizeni: Jdev/ttylUSBo
Privodce

MNastavit pomoci pravodce

Q Aktivni banka:

Doporuc¢ujeme tohoto priivodce vyuzit, nebot vas provede od zdkladniho
nastaveni az k prvnimu startu.
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5.5.2. ZALOZKA OBECNE

V plipadé, Ze jste jiz nastavili jednotku pomoci prlvodce, Ize zde provadét
dodatecné upravy. Vsechny hodnoty zde, budou takové, jaké jste zvolili v
pravodci a obrdcené.

8w Spirit Settings v1.1.0 PQYoWw
| Diagnostika | Serva | Limity = Senzor | Stabi  Pokroilé = Zaloha = Aktualizace

Pozice

Horizontalni

UPOZORNENI

Kdykoliv jsou jednotlivé parametry zménény, nastavend hodnota se ihned
uplatni. Dokud neni nastaveni ulozeno, je po odpojeni napdjeni konfigurace
uvedena do prfedchoziho stavu, viz zdlozka Zdloha — to plati béhem celé
konfigurace.
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Pozice
Zvolte porzici v jaké je jednotka pripevnéna k modelu, viz kapitola 3. Montaz.

Mixovdni

Zvolte mixovani cykliky dle vaseho modelu. Ve vétsiné pripadu se jednd o
CCPM 120-°.

Mixovdani ve vysilagi musi byt vypnuto. Je nutno nastavit typ mixovdni HI1.

Prijimac

Zvolte typ piijimace, ktery budete pouzivat:

PWM - Kklasicky pfijimac.

PPM - signdly pfes jeden propojovaci kablik.

Spektrum DSMZ2/DSMX - satelit s podporou DSM2/DSMX

Futaba S-BUS - prijimac pfipojeny pres sbérnici S-BUS.

Jeti EX Bus - pfijimac pfipojeny pres sbérnici EX Bus (intfegrace s JETI model).
SRXL/SUMD - pfijimac pfipojeny pres sbérnici SRXL, SUMD, UDI.

Letovy projev

Nastavuje jak se bude chovat model za letu.

Timto parametrem Ize fizeni a chovani pfizpUsobit presné podle pozadavku
pilota.

Niz8i hodnoty znamenaiji, ze se bude model chovat konstantnéji, bude vice
fizen jednotkou.

Vy33i hodnoty umozni vice vyniknout pfirozenému chovani modelu. Odezva
na pdky se bude podobat vice pddiovému vriulniku — rychlejsi ukonceni
obratl, méné linedrni chovani.

Parametr neovliviuje jak bude model stabilni.
Vétsina pilotl preferuje vychozi nastaveni, 1j. hodnota 4.
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Kanaly

Po klepnuti na tlacitko je otevieno okno, kde je mozné piifadit libovolné
kandly prijimace na dané funkce. V zavislosti na typu pfijimace je mozné
plifazovat vice ¢i méné kandll. Pamatujte, ze je nezddouci prifadit stejny
kandl na dvé ¢i vice funkci.

Po prifazeni kandlu funkce Plyn je aktivovan vystup z jednotky na pozici AUX.
Po prifazeni kandlu funkce Banky je aktivovdna moznost prepindni Bank, viz
kapitola 5.6.

Pokud je kandl funkce Zisk gyra nepiifazen, je mozné prostfednictvim zdlozky
Senzor ru¢né nastavit hodnotu zisku gyra. Dany kandl prijimace se muze
poté vyuzit jinym zpudsobem, napf. pro prepindni bank.

& o Rozvrzeni kanald priimace )y &

Funkce Kanal

Plyn nepfifazen v

Kridélka 2. kanéal v

Vyskovka 3. kanéal v

Smérovka 4, kanal v

Zisk gyra 5. kanal v

Kolektiv 6. kanal v

Banky neprirazen v
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5.5.3. ZALOZKA DIAGNOSTIKA

Pokud je nastaveni v predchozi zdloZzce hotovo, je nutné odpovidajicim
zpusobem provést mirné korekce v konfiguraci vysilace. Kazdy vysilac je
odlisny a jeho stfedové impulzy viech kandlu nejsou nikdy naprosto stejné.
Dokonce i s rostoucim opotfebbenim &i pusobenim okolnich viivd se mdzou
tyto sttedy mirné pohybovat.

Dalsim faktorem je maximalni a minimdlni hodnota kazdého kandlu.

Také zde mohou byt vétsi odchylky.

Proto jednotka Spirit umozniuje presné tyto stfedy a rozsahy zobrazit a na
zAkladé toho Ize vystup viech vysilacu sjednotit, resp. unifikovat.

8 G Spirit Settings v1.1.0 Y &

Spojeni | Obecng Diagnostika | Serva | Limity  Senzor | Stabi  Pokrocilé | Zaleha | Aktualizace

Vstupni kanaly

Plyn Kridélka Vyskovka Kolektiv Smerovka Gyro Banky
0% 0% 0% 0% 0% N
Senzor
| 0 I 0 I f
Frekvenéni analyzator BEC tester ProhliZec letového zaznamu
MErit Testovat Oteviit zdznam

Q LAktivni banka:

UPOZORNENI

Aby jednotka fungovala naprosto koreking, je nutné zkontrolovat
procentudini hodnotu pro kandl Kridélek, Vyskovky a Smérovky. Tyto ffi
kandly musi byt v neutrdini poloze knipld pfiblizné v 0%!

Jednotka automaticky detekuje neutrdini pozici pfi kazdém spusténi.
NepouZiveijte tedy vabec funkci subtrim a trim ve vasem vysilaci pro tyto ffi
kandly, jinak to jednotka bude povazovat za povel k pohybu.

ldedini je jesté pred pripojenim jednotky viechny subtrimy a trimy vynulovat.
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Mimo jiné se doporucuje srovnat také maximalni a minimdaini vychylky.

Pro kazdy knipl otestujte minimdlni a maximalni vychylku véech kandlu,
pokud jejich hodnoty nejsou priblizné v diagnostice 100%, resp. 100%, je
potteba tento rozdil (pokud je to mozné) dorovnat pomoci funkce vysilace
zvané dual rate nebo také travel adjust a to pro oba sméry.

Kromé zminovanych kandlu kifidélek, vySkovky a smérovky je potreba
provést kontrolu a pfip. srovndani kandlu kolektivu. Pro tento kandl (Pitch) je
povoleno vyuzivat subtrim ve vysiladi.

Pri kfivce kolektivu -100 az 100% by knipl uprostifed pro kandl Kolektiv mél byt
roven hodnote 0%.

Po tomto nastaveni by mélo byt vie jiz v porddku, pokud jednotlivé kandly
kmitaji pfilis (méni svou hodnotu), muze to znamenat jiz velké opotiebeni
vysilace, resp. potenciometrl. Tento jev Ize kompenzovat zvysenim pdsma
necitlivosti, jemuz se vénuje pozdéji zalozka Pokrocilé.

Pokud se zobrazuji u kandlu kfidélek, vyskovky Ci smérovky hodnoty tucénée,
znamena to pro jednotku povel k pohybu/rotaci v dané ose.

Kandl gyra zde zobrazuje hodnotu zisku pro vrtulku, kde zisk je oviadddn z
vysilaCe. Program ddle zobrazuje aktudini rezim gyra:

« N-Normal (Rate)

 HL-Head Lock

« HL+F - Head Lock s aktivni funkci cykliky, viz parametr Funkce.
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FREKVENCNI ANALYZATOR

Frekven&ni analyzdator je ndstroj pro méfeni vibraci modelu. U&elem je
diagnostikovat stav a ndsledné urcit, které rotujici Casti vytvareji dané
vibrace a za pomoci této informace mozné problémy odstranit.

Pro snadné diagnostikovani stavu je zde panel Vibrace, urcujici celkovou
miru vibraci na praveé zvolené ose.

Vibrace je mozné méfit nezdvisle ve tfech osdch:

« X-o0sa vyskovky

« Y -o0sa kridélek

« /-o0sa vrtulky
To znamenaq, Ze graf zobrazuje v rediném case spekirum vibraci vzdy pro
aktudiné vybranou osu a ukazuje tedy, jak bude jednotka na dané ose
vibracemi ovlivivovana.

Faktorem, ktery rozhoduje, na kterou osu se budou vibrace pfendset vice Ci
meéneé je predevsim konstrukce samotného modelu.

Zpravidla nejvice vibraci se ve vriulniku Sifi v ose Y (kfidélek), doporucujeme
viak béhem kazdého méreni kontrolovat viechny osy.

Pokud je dbdno na dobry stav modelu, nemély by vibrace prekrocit
hodnotu 50% na Zzadné z os. Pokud jiz teplomér zobrazuje vice nez 90%, pak
jsou vibrace extrémni a s velkou pravdépodobnosti je model ve velmi
vazném stavu. Nedoporucuje se v takovém prfipadé vibec model pouzivat
dokud nejsou zavady odstranény. Hrozi predevsim bezpecnostni riziko,
nebot i kvalitné zgjisténé casti a spoje v takovém prostiedi mohou kdykoli
selhat.

Stav modelu Ize tedy rozdélit na:

« Vibrace nejvyse 50% - model vytvari vibrace v normé

» Vibrace mezi 50% az 90% - model vytvar znacné vibrace

« Vibrace nad 90% - model vytvari extrémni vibrace
Stejné jako celkové vibrace by neméla prekrocit ani zadnd konkrétni
frekvence (Spicka) 50%, pak je na tomto kmitoctu mozné podezieni na
problém.

Pro moznost porovndni grafu s pfedchozim stavem Ize vyuzit tlacitko Zmrazit.
Aktudiné zobrazovany graf se ulozi do paméti a bude se ddle zobrazovat
bez zmeény. Tento graf Ize kdykoli ssmazat tlacitkem Smazat.

ldedlIni je si kazdy graf vibraci zaznamenat, to umoznuje tlacitko Do obrazku,
které aktudini graf uloZi trvale do snimku na disk.
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Frekvencni analyzdtor je schopen rozpoznat vibrace az do kmitoctu 500Hz,
tedy rotujici Casti s rychlosti az 30 000 RPM.

8§ Frekvenéni analyzator INORCYNES
Graf Moznosti

Osa senzory

X-Vyskovka ~
90+
Data

Zmrazit Smazat

sr Do obréazku

Vibrace
60

Vellkost

45|

30+ oK

15

. . 1 . . .
0 80 160 240 320 400 480

Frekvence [Hz]

Postup méreni

Odmontujte hlavni a vriulkové listy.

Umistéte model na vhodny povrch (napr koberec, tfrava).
Nastavte ndbéh priblizné na 0° jak na hl. tak vyrovndvacim rotoru.
Spustte FrekvenZni analyzu (nyni dojde k zablokovani viech serv).
RoztoCte motor do letovych otdcek.

Pfepinejte mezi osami X, Y, Z a ulozte obrdzky.

Kontrolujte celkové vibrace na viech osach.

Zastavte motor.

N O LN—

Rozpozndni vibraci danych ¢asti

Pro rozpoznani vibrujicich €asti je nutné nejprve Zjistit joké jsou otdcky
nejvyssich Spicek. Nejcastéji Ize vychdazet ze zndmého faktu, Ze hlavni rotor
mMaA negjnizsi otdcky, vyrovndvaci rotor ma otdcky priblizné 4.5x vyssi a motor
jesté vyssi. Cim je velikost vrtulniku mensi, tim jsou letové otacky zpravidia
vysSi.
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Pokud chceme zjistit o jakou Cast vriulniku se jednd, postaci ukdzat kurzorem
v grafu na danou $picku a zjistit otacky (RPM). Otacky hlavniho rotoru jsou
nejcasteji v rozsahu 1500 az 3500 RPM. Pokud se tedy §picka nachdzi v tomto
rozmezi, je pravdépodobné, ze se jednd napft. o problém s hlavnim kolem,
hrideli i samotnou rotorovou hlavou.

Na modelech se nejcastéji objevuiji neptimérené vibrace pochdzejici od
vriulky. Zda se nachdz vibrace prdaveé na vrtulce je mozné zjistit tak, ze
najdeme $picku, kterd ma otacky pfiblizné 4.5x vyssi, nez otacky hl. rotoru.

Jakmile identifikujeme, o kterou &dst vrtulniku jde, postupné odmontujeme
dily a pokazdé zopakujeme proces mérfeni, dokud vibrace nezmizi.

V momenté kdy vymizi se veétiinou jiz nemusime zabyvat témi zbyvajicimi dily
modelu.

Pokud budeme méreni provadét i s vrtulkovymi listy, hrozi zde vétsi
nebezpedi, avsak vibrace modelu budou zmérfeny ddkladnéji. Casto se
vibrace vrtulky po namontovani lista vyrazné zhorsi a tento stav je dulezité
vyresit,
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BEC TESTER

Tento testovaci ndstroj je schopen urcit, zda je palubni napdjeni modelu
vhodné ¢&i nikoli.

U&elem je dosdhnout co nejvyssich proudovych $picek a tim ovéfit, zda
napdjeci napéti neklesne pod bezpelnou Uroven.

8 & BEC tester & & &

BEC testerje uZitecny nastroj pro ovéreni, zdaje palubni
napajeni modelu schopno dodat potrebny proud.
Mastroj pohybuje viemi servy po dobu 20 sekund.

V pripade, Ze napajeni neni vhodné, je mozné pozorovat
zpomaleni serv. Klesne-li napeti pod 1.9V, mdze dojit
a7 k restartu jednotky.

vyrazné doporucujeme odpojit motor i rotorové listy,
nebot miZe nastat nepredvidatelné chovani!

Ujistéte se, Ze béhem testu neni Zadné servo horké.
Pokud ano, je nutné ihned zastavit testovani.

Stav testovani

0%

Spustit |

Kliknutim na tlacitko Starf zacne testovaci proces. Tento bude probihat po
dobu 20 sekund. V prfipadé, ze zaznamendte jakykoli problém, je velmi
pravdépodobné, ze palubni napdjeni neni dostacuijici. Mélo by tedy doijit k
jeho vyméneé za zdroj s vyssim proudovym zatizenim.

27



PROHLIZEC LETOVEHO ZAZNAMU

Letovy zdznam slouzi pro kontrolu uddlosti béhem letu. Pokud nastane
sifuace, kdy neni zndma pficina problému, je vhodné v prvé fadé
zkontrolovat prave letovy zdznam.

Letovy zdznam funguje tak, Ze se od doby pfipojeni palubninho napdjeni
zacnou snimat veskeré mozné uddlosti. Pokud se nékterd vyskytne, objevi se
v zAznamu, ktery kazdych 10s poddava hiaseni. Po kliknuti na tlacitko
Prohlize¢ letového zaznamu je otevien aktudini zdznam, ktery obsahuje
vSechny uddlosti od doby pfipojeni napdjeni. Po odpojeni napdjeni se
zAdznam vymaze.

V pfipadé, Ze se béhem letu objevi vdznd chyba A\ zdznam se ulozi trvale
do paméti jednotky a zdstane ulozen, dokud neni precten. Pokud takovy
stav nastal, bude uzZivatel upozornén hldsenim ,Je dostupny zdznam z
pfedchoziho letu!™ aihned po otevieni je mu zobrazen zdznam z letu, kde se
problém vyskytl. Pokud napf. dojde ke ztraté signdilu &i selhdani napdjent,
bude to mozné prostfednictvim zdznamu zjistit. V paméti je udrzovdan vzdy
prvni zdznam celého prabéhu letu, kde se vyskytla dulezitd uddlost. Pokud
neni precten, pak ho pfipadny novy zdznam neprepise.

Tento stav je také signalizovdan pilotovi béhem procesu inicializace odlisSnym
poskoCenim cykliky.

ZGznam zaznamendva v soucasné verzi tyto udalosti:

@ Vie vypadd v poradku:
Zprava informujici o dobrém stavu. Jednotka nezaznamenala zadny
problém.

€ Kalibrace byla dokoncena:
Jednotka Uspésné provedla kalibraci senzoru.

1, Cyclic Ring byl aktivovan:

Cyklika dosdhla maximaini vychylky kfidélek Ci vyskovky. Tento stav
indikuje, ze model v urCitou chvili pro zadany povel nemél moznost
dostatecné reagovat. Ve vetsing pripadud to neni nutné fesit. Je vSak mozné,
Ze je nastavena nedostatecnd vychylka parametru Cyclic Ring a model
nemuze rotovat v ose vyskovky/kfidélek dostatecné rychle nebo je naopak
nastavena piilis vysokd rychlost rotace. Muze dojit také k ndhlému vzpindni v
rychlém dopredném letu. Doporucujeme tento parametr nastavit na
maximdaini moznou hodnotu, kterou mechanika dovoluje.
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1, PrekroCen limit vriulky:

Servo vrtulky se dostalo do nastavené mezni vychylky. Pfed zahdjenim
nebo po letu na tuto uddlost neni nutno reagovat. Pokud se vSak vyskytne
béhem létdani, indikuje stav, kdy vrtulka nefunguje spravné.

Ve vétsiné pripadu se to projevuje uskocenim vriulky, tedy ztraty sméru.
Pokud je vie nastaveno spravné, muaze to signalizovat, Ze vrtulka neméla v
danou chvili dostate€nou dcinnost. Tj. vriulkoveé listy jsou napf. velmi kratké,
mechanika vrtulky neni v pofadku nebo nastavené limity vrtulkového serva
jsou prilis malé.

A\ Ztracen signdl piijimace:
Doslo k nahlému vypadku signdlu. Tento problém by nemél za
Zadnych okolnosti nastat a je nutné ho pred dalsim startem vyresit. Mdze jit o
problém s anténou pfijimace ale i vysilace. Také to muze signalizovat
vadnou propojku Ci Spatny spoj mezi prijimacem a jednotkou. Na vrtulniku s
femnenem muze dochdzet i k elektrostatickym vybojum, které vyusti az ke
ztraté signdilu.

A\ Hlavni smycka programu uvazia:

Ridici smyc&ka jednotky se opozdila. Signalizuje to vézny problém, ktery
mUZe mit pficinu v nespravném zapojeni jednotky &i abnormdlnim ruseni,
napr. ze strany BECu. V pfipadé probihajici komunikace napfr. s pocitacem
signalizuje pomalejsi odezvu.

A\ Napdjeci napéti je piilis nizké:
Napdjeci napéti na BECu kleslo az pod 2.9V. Tento problém znamend,
Ze pouzity BEC (napdjeni) neni dimenzovdn pro takovou zatéz a je nutno ho
ihned vymeénit. V. méné Castych piipadech muze jit také o Spatny spoj na
pfivodni kabeldzi.

/A Uroven vibraci je pfilis vysoka:
Uroven vibraci dosdhla abnormdini Grovné, kterd jiz mize narusit
integritu modelu. BEhem ndrocnych akrobatickych manévrd muize tato
uddlost nastat Castéji.

Veskeré oteviené letové zaznamy jsou ukladdny ve formdatu PDF do
uzivatelského adresdie Dokumenty.
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5.5.4. ZALOZKA SERVA

Tato zdlozka se vénuje konfiguraci serv, zde je potfeba byt obzviast peclivy.

8 G Spirit Settings v1.1.0 Y &

Spojeni | Obecné Diagnostika Serva | Limity Senzor | Stabi | Pokrogilé | Zaloha | Aktualizace

Typ
Cyklika
stired 152005 w frekvence 50Hz
Smérovka
stired 152005 w frekvence 50Hz v
| Subtrim (ladéni)
0 0
0 0
Reverz serv cykliky Korekce drahy serv
Bez reverzu v Mastaveni

Q Aktivni banka:

Typ

V této Cdasti nastavte dle specifikaci vyrobce serv udané hodnoty pro Sifku
impulzd a jejich kmito&et.

U analogovych serv je kmitocet vétsinou max. 60Hz.

Subtrim (ladéni)

ldediné pfi odmontované rotorové hlavé za pomoci nastroje Cyclic Leveler
srovnejte jednotlivé pdky serv tak, aby byla cyklika co nejpresnéji
vodorovné, resp. kolmo k hl. hiideli a zaroven byly pdky serv kolmo.

Postup je takovy, ze se nejdrive zatrhne tato polozka Subtrim (ladéni) a
jednotka se prepne do specidlniho rezimu, kdy se kolektiv bez ohledu na
aktudlini pozici kniplu vysilace nastavi na 0°. Navic prestane reagovat
stabilizace. Nic tedy nebude brdnit v dokonale pfesném nastaveni, kdy pro
jednotlivé kandly, resp. serva Ize pohodiné nastavit odchylku od jejich
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stfedu. Po spravném nastaveni by méla byt cyklika presné kolmo na hridel a
navic listy hl. rotoru musi byt v 0° (Ize zméfit mérkou ndbéhu nebo
jednoduchym sklopenim obou listd k sobé).

Cilem je také dosdhnout alespon priblizné kolmost pdk na servo, aby pozdéiji
nastavené vychylky mohly byt na obé strany stejné.

Vsechna serva, tj. CH1, CH2, CH3 a CH4 se nastavuiji zvIast na jednotlivych
posuvnicich. CH1 a CH3 jsou serva fidici kfidélka. CH2 fidi vyskovku a CH4
smerovku.

Ddle doporucujeme nastavit subtrim a mechaniku vrtulky tak, aby pdka
serva byla presné kolmo na krabicku serva a zaroven stiih vriulky, 1j. svirany
Uhel vriulkovymi listy byl 0°. Toto nastaveni mudze ovlivnit napf. soumérnost
zastavovani vrtulky na obé strany.

Pokud je vse jiz kolmo, pro pokracovani je potfeba odtrhnout zpét polozku
Subtrim (ladéni) pro vystup ze specidlniho rezimu.

UPOZORNENI

Po vystoupeni z tohoto rezimu jiz bude opét stabilizace a oviddani funkeni,
avsak je tfeba dat pozor, aby mél kandl kolektivu ve vysilaci stejny stfed,
ktery jednotka oCekava. To Ize zjistit v diagnostice, kdy knipl ve stfedu (pfi
linedrni kfivee 100% az 100%, 0% odpovidda 0° kolektivu) by mél byt idediné v
0% na ukazateli daného kandlu. Pokud toto nesouhlasi, je potfeba vyuzit
funkce subtrim pfimo ve vysilaci a tento kandl srovnat. Jinak by byl kolektiv
pro oba sméry odlisny.

Reverz serv cykliky

Zvolte, kterd serva pro fizeni cykliky maiji byt reverzovana — obrdceny smér
pohybu. Pfi pohybu pdckou kolektivu je nutné docilit souhlasného pohybu
cykliky. Spravny smér pohybu je nutné nastavit ve vysilaci.

Bez reverzu - vsechna serva bez reverzu
CH3 - reverzovdno servo CH3

CHZ2 - reverzovdno servo CH2

CH3 & CH2 - reverzovana serva CH3 a CH2

Korekce drahy serv

Po kliknuti na tlacitko nastaveni se zobrazi okno, ve kterém je mozno upravit
nerovnomeérnou drahu serv cykliky. Nékterd serva nemaiji stejné vychylky na
obé strany od stfedu - tato nepresnost muze mit negativni viiv na letovy
projev. Pokud je okno oteviené, jednotka se prepne do rezimu urceném k
nastavovani korekce.
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Pfedpokladad se, ze v predchozim kroku Subfrim (ladéni) byla cyklika
nastavena pfi nulovém kolektivu (0° ndbéh hl. listd).

Postup je takovy, ze se za pomoci cyclic leveleru urci, zda je pfitomna
odchylka na nékterém ze serv v nejmensi a nejvétsi pozici kolektivu.

Pro obé pozice je nutno nastavit hodnoty zvlidst — proto je zde pifitomno
celkem 6 posuvnikud. Pokud je odchylka serva mensi nez pottebnd, zvysujte
hodnotu. V opacném piipadé snizujte.

Tato korekce je uziteCnd také tam, kde je nesymetrickd geometrie -
projevuje se tak, Ze nelze dosdhnout stejnych Uhld pro napf. kladny a
zAporny kolektiv. Je tedy nutné upravit pro minimum nebo maximum
vSechny ffi korekce serv.

Pokud si nejste jisti svym nastavenim, je lepsi ponechat posuvniky ve stfedu,
1j. pozice O.

8 & Korekce drahy serv INCTREIRE

Kol

Kridélka (CH1): 0 Vyskovka (CH2): 0 Kolektiv (CH3): 0
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5.5.5. ZALOZKA LIMITY

Tato zdlozka ovliviuje limity a rozsah Uhld serv.

8w Spirit Settings v1.1.0 [RORCIRES]

‘Spojen | Obecné | Diagnostika | Serva  Limity | Senzor  Stabi | Pokroéilé | Zéloha | Aktualizace
[ Cyelic Ring (lad&ni)

Rozsah Kridélka / Vyikovka: 128

Cyclic Ring (ladéni)

Tento parametr nastavuje elektronickou implementaci funkce Cyclic Ring,
coz je funkce umoznujici dosdhnout co nejvétsich vychylek bez
mechanického nardzeni (pdk, tahel, apod.).

UPOZORNENI

Ndsledujici nastaveni provadeéjte velmi opatrné, aby nedoslo k poskozeni
modelu nebo serv.
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Nejprve nastavte Kolektiv — rozsah kolektivu, napf. +- 12°, pficemz
doporucujeme pouzit ve vysilaci linedrni kiivku kolektivu -100% az 100%.

Nyni nastavte Rozsah Kfidélka / Vyskovka — max. rozsah ndklonu cykliky,
snazte se nastavit co nejvetsi mozny, tento parametr pfimo neovlivhuje
rychlost rotace, ale pfi nedostate&ném rozsahu nemusi model rotovat
konstantné za vsech okolnosti. Toto nastaveni provadéjte idedainé pri 0°
kolektivu, 1j. pdky serv by mély byt kolmo. Poté opatrné zkontrolujte pomoci
knipll krouzenim do viech stran, zda nenastdvd mechanicky ndraz. Kontrolu
provedte také pfi max. a min. Kolektivu.

Tento parametr funguje jako tzv. elektronicky Cyclic Ring.

Pokud pozdegji zvetsite rozsah Kolektivu, je v nékterych pfipadech tento
parametr nutné upravit.

V pfipadé, ze tento ndklon nebude dostatecny se muze pfi rychlém
doprfedném letu vriulnik velmi rychle vzepiit (i kdyz je kompenzace vzpindni
na maximalni hodnoté). To proto, ze model nebude schopen udrzet pifi
nastaveném max. rozsahu smér.

Limity smérovky

Minimum / Maximum - nastavuje minimdalni a maximaini pozici vriulky, spolu
tak vymezuji drdhu smykdatka/pdky a zarovens max. vychylky vyr. Rotoru.
Doporucujeme nastavit tyto hodnoty na obé strany tak, aby mohla
mechanika vyuzivat cely rozsah. V opacném piipadé, by vrtulka nemusela
udrzet smér pfi narocnych manévrech.

Pro jednodussi konfiguraci doporucujeme Head-Lock rezim.,
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5.5.6. ZALOZKA SENZOR
Tato zdlozka je posledni dllezitou Edsti potfelbbnou pro Uspésny start modelu.

Bl o) em (6

8 & Spirit Settings v1.1.0

Spojeni | Obecné | Diagnostika | Serva | Limity = Senzor | Stabi | Pokrogilé | Zaloha | Aktualizace

Citlivost
Zisk cykliky rewll Vrtulkowy zisk (znasobeni)
= \\x_ __1-’/ b ¢
55% \ 1,00x
Reverz
I X-Vyskovka ¥ -Kridélka | Z-Smérovka

Rychlost rotace

Cyklika Vrtulka

8 ] L [

@ LAktivni banka:

Citlivost
Otocny manipuldtor nastavuje citlivost senzoru pro osu vyskovky, kiidélek,

vriulky.

Zisk cykliky - Cim v&13i hodnota, tim je vy3si pfesnost.
Vychozi poloha je nastavena na 55% citlivost. Pro vétsinu
modell bude optimaini prfiblizné 60%.

Zisk vrtulky (znasobeni) — Ndasobi zisk vysilace zadanym koeficientem.
Pouziva se v pripadé, pokud rozsah zisku gyra ve vysilaci nestaci.
1.00x znamend zadny ndsobek. Vyhovuje modeldm do velikosti
550. Pro vétsi modely je nutné Casto pridat — napf. na 1.30x.

Zisk vriulky ve vysilaci doporucujeme nastavit pro zacatek na
priblizné 60%.
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Zisk vrtulky — Tento otocny manipuldtor je aktivni pouze v pripadé, ze je
kandl zisku gyra nepfifazen. Nahrazuje tak zcela fizeni zisku gyra
vysilacem, kdy je hodnota uddna procenty pfimo v
konfiguracnim software.

Reverz

Nastavuje pro jednotlivou osu smysl kompenzace.

Cyklika by méla pfi naklonu v podstaté kopirovat horizont.

Vrtulkové listy by mély, v pfipadé, Zze modelem otolime v ose Z (vriulky),
sméfovat na opacnou stranu nez pohyb modelu, 1j. jejich vychylka by méla
jit do protisméru.

UPOZORNENI

Tento parametr je nejdulezitéjsi ze viech, je nezbytné peclivé zkontrolovat
smysl kompenzace a korektné ji nastavit. Dusledkem nespravné
kompenzace bude model zcela neoviladatelny a muze dojit k véznému
poskozeni.

Rychlost rotace

Vychozi hodnoty by mély vyhovovat spise zacatecnikim, model by se mél
chovat liné, aviak tento faktor zAvisi také na mechanickém prepdkovani,
popf. D/R (Dual Rate) funkci vysilace a parametru Rozsah Kridélka/Vyskovka
v zAloZce Serva.

Vétsi hodnota znamend vétsi rychlost rotace.

8 — vychozi
Doporucujeme nastavovat v rozsahu 6 az 12. Vys§i hodnoty mohou zpusobit

nepresné fizeni. Zpravidla pro DFC rotorové hlavy je vhodné zacit na nizsich
hodnotdach.
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5.5.7. ZALOZKA STABI

Systém Spirit nabizi moznost stabilizace modelu ale i rezimu zachrany.

V pfipadé aktivace stabilizace to znamenad, Ze se systém snazi udrzet model
v roviné s horizontem bez dodatecnych korekci/fizeni pilota. Tato funkce
muze velmi uleh&it manévrovdni a pomoci ve vyuce ovlidddni modelu.

8 G Spirit Settings v1.1.0 Y &

Spojeni | Obecné | Diagnostika | Serva | Limity | Senzor | Stabi | Pokrocilé | Zaloha | Aktualizace

Funkce Padlova mechanika

Vypnuto ~ Povolit

@ Aktivni banka:

Rezim zachrany dopliuje bézny chod systému o moznost v pripadé potieby
model srovnat do roviny s horizontem a ndsledné stoupdni podle
nastavenych parametrd. Tato funkce Ize vyuzit kdykoli, kdy pilot napf. ztrati
orientaci nebo se dostal do situace, kterou by sam neufidil.

Systém Spirit umoznuje piifadit stabilizaci nebo zachranu na kandl zisku gyra
tak, Zze 0 -100% zisk ve vysilaci je vzdy Head-Lock rezim gyra a pfi -100-0% je
aktivovan zvoleny rezim parametru Funkce.

To znamena, Ze namisto Normal (Rate) reZzimu bude gyro v rezimu Head-
Lock a k fomu aktivni napf. zdchranny rezim &i stabilizace.

Pficemz zisk gyra bude pro hodnotu napf. -70% stejny jako pfi 70%.

Toto chovani Ize provéfit také v zdlozce Diagnostika.
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POZOR
Nékteré vysilace maiji rozsah pro nastaveni zisku gyra od 0 do 100%, kde 50%
znamena stfed — nulovy zisk (napf. Spektrum DXéi).

Funkce
Volba funkce, kterd ma byt aktivovana pfi -100% az 0%, resp. 0% az 50% zisku
gyra ve vysilaci.

Vypnuto — Normal (Rate) rezim gyra vriulky

Zachrana (normdl) — zachranny rezim vracejici model do horizontu vzdy
lizinami modelu smérem k zemi.

Zachrana (akro) — zachranny rezim vracejici model do horizontu, podle toho
kde mda model blize se vyrovnad lizinami dold nelbbo opacné.

Stabilizace - stabilizace modelu.

POZOR

V pfipadé, Ze neni optimalizace piruet nastavena spravné, nebude
zAchranny systém a stabilizace fungovat korekiné!

V pfipadé, ze vyuzivate tyto rezimy je vhodné inicializovat helikoptéru na
rovné plose, 1j. nenaklonénou do stran.

Zachranny rezim mda béhem své aktivace velké ndroky na BEC.

Ujistéte se proto, Ze je BEC na modelu schopen v§echny proudové spicky
serv pokryt. V opaéném pripadé by mohlo dojit az k resetovani elektroniky
a padu modelu.

Padlova mechanika

V pripadé, ze bude jednotka pfipojena na vrtulniku s pddlovou mechanikou
a pilot chce vyuZivat funkce stabilizace &i zachrany, pak musi povolit tento
parametr. Veskeré nastaveni je v plipadé padlové hlavy shodné, takze je
vrtulnik nutné nastavit stejnym zpudsobem jako bezpddiovy.

POZOR
Bezpddlové vrtulniky musi mit parametr Padlovd mechanika vypnuty!

Kolektiv u zachranného rezimu

UrCuje jak rychle bude model po vyrovndni stoupat. 100% znamend
maximalni vychylku listd, kterd byla nastavena v zdlozce Serva.

Je velmi dulezité zkontrolovat, zda zachranny rezim funguije sprdvné uz na
zemi (bez roztoCeného rotoru), tj. zda smysl stoupadni je spravny. V pfipade,
Ze namisto kladné vychylky listG budou zdporné, je tfeba nastavit zapornou
hodnotu tohoto parametru tazenim posuvniku do levé Casti.
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Priorita knipla
UrCuje miru fizeni pfi aktivni funkci, 1j. im vyssi hodnota, tim bude model
reagovat vice na fizeni pak — vétsi vychylky do stran.

Mira zmény sméru

Uddava miru ovlivnéni sméru helikoptéry v rezimu stabilizace.

Nizké hodnoty jsou vhodné pro zacdatelniky k dosazeni chovani koaxidlni
mechaniky. Vy3§i hodnoty vyuziji zpravidla piloti pro maketové Iétani.
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5.5.8. ZALOZKA POKROCILE

Tato zdlozka je urcena jiz pokrocilejs§im pilotdm, kdy je doporuceno
pochopeni vyznamu danych parametrd. Avsak korektni nastaveni
optimalizace piruet a geometrie hlavy je zde nutné, ostatni parametry jiz
zAvisi na preferencich pilota.

8 G Spirit Settings v1.1.0 Y &

Spojeni | Obecné | Diagnostika | Serva | Limity | Senzor | Stabi | Pokrocilé | Zaloha | Aktualizace

Optimalizace piruet (ladent) Geometrie hlavy 6° (ladeni)
128 <
Vyskovkowy Fltr Pocatednireakce cykliky
1 IS ¢
Zpozdenivrtulky Dynamika vrtulky

15

<>
[y
<3

Vrtulka - Revomix: 0

Expertni nastaveni Drieni piruet

- 155

Q Aktivni banka:

<

Geometrie hlavy 6° (ladéni)

Spravné nastaveni tohoto parametru je nezbytné pro korekini funkci
jednotky. Pri zaskrinuti se aktivuje rezim urCen pro nastaveni uhlu 6°.

Po aktfivaci je nutné nastavit hodnotu tak, aby ndbéh listd mél presné 6° v
ose kfidélek. Tj. hlavni rotor otolte tak, aby byly listy v podélné ose modelu.
Vyssi hodnota zvysuje Uhel, mensi naopak snizuje. Korekini geometrie hlavy
by méla byt v rozmezi kolem 90 — 160. Pokud nebude v tomto rozmez, je
doporuceno upravit vzddlenost Cepu na pdkdch serv, popf. provést jiné
mechanické Upravy.
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Optimalizace piruet (ladéni)
Po zaskrtnuti této polozky jednotka vstoupi do specidlniho rezimu, ve kterém
se testuje a zdroven nastavuje spravnd funk&nost optimalizace piruet.

Spravny smér kompenzace Ize zjistit tak, Ze se s modelem otaci pres osu
smeérovky jako pfi piruetdch. Cyklika je v tomto rezimu naklonénd a pokud je
zvolen spravny smeér kompenzace, musi tak vuci zemi zUstat pordd stejné
naklonénd - beze zmény - i kdyz se s modelem otdc&i. VUci modelu
samotnému se bude pohybovat. Pii otdceni tedy funguje cyklika podobné
jako kompas. Nespravny smeér Ize rozpoznat tak, ze pfi otdceni se cyklika
,otaci dokola™, proti sméru rotace modelu. BEhem staciondrnich piruet
model po pfiblizné 2 otockdch nezldstane v ose rotace. Tzn. spravné
nastaveni je velmi dulezité, jinak by byl model pfi piruetdch a jinych
manévrech s ni spojenymi nestabilni. Také pro spravnou funkci rezimu
stabilizace a zédchrany je velmi ddlezité nastaveni tohoto parametru.

Po nastaveni kompenzace muzete z fohoto rezimu opét vystoupit
odznacenim polozky Optimalizace piruet (ladéni).

Vyskovkovy filtr

Tento parametr kompenzuje zhoupnuti vrtulniku v ose vyskovky pfi prudkém
pohybu pdky. Cim vé&tsi hodnota, fim vétsi kompenzace.

Pri prilis velké hodnoté muizZe dojit az k pozvolnému ukoncovani pohybu.
Pro zacdatek doporucujeme nastavit nizsi hodnotu - vychozi hodnota je 1.

Pocatecni reakce cykliky

Parametr udava v jaké mire bude propojeni s packami a vrtulnikem pfimé.
Cim je hodnota vy, tim jsou reakce vriulniku agresivngsi, tj. zména pohybu
pak nastane rychleji.

Pokud je pifili§ vysokd, model se mdze po rychlém zastaveni zhoupnout v ose
vyskovky. BEéhem napf. prvku fic-toc mize dochdzet k vétsimu namahdni
pohonu Ci ke chvéni v ose kiidélek, nebot model jiz nedokdze vEas
kompenzovat tak rychlé uddlosti. Také v pripadé rychlého letu muze byt
fizeni predevsim vyskovky velmi citlivé.

V pfipadé, Ze je odezva na pdky opozdénd, je vhodné tento parametr
naopak pridat.
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Zpozdéni vriulky

Je parametr, ktery ,vyhlazuje™ pohyb vrtulky. Napomdaha vetsi stabilité
vrtulky — vice odolnd proti rychlému rozkmitani a také zlepsuje prudké
zastaveni vrtulky. S rostouci hodnotou je gyro citlivéjsi na malé zmény, takze
vrtulka dokdze reagovat rychleji. Plati, Ze &im rychlejsi servo a lepsi
mechanika, fim by tato hodnota méla byt mensi. Pro analogové serva se
doporucuje hodnota kolem 20-25. Pro prdmérné serva hodnota kolem 10-15.
Pro velmi rychlé (~0.04s/60°) se doporucuje 5. Pro serva se stfidavym
motorkem se doporucuje 0-2.

Pfi prilis vysoké hodnoté muze vriulka ve visu rychle prekmitdvat nebo
zpUsobit pozvolné zastaveni.

Dynamika vrtulky
Pokud vrtulka modelu nezastavuje korektneé, napr. s dojezdem nebo s
prekmitem, Ize toto chovani ovlivnit zménou hodnoty parametru.

6 — vychozi nastaveni.

Cim v&t3i hodnota, tim agresivné&jsi bude chovani vrtulky. V pfipadé, ze
vriulka bude prekmitdvat, je hodnota piilis velikd.

Tento parametr ovliviiuje mj. reakce vrtulky na vychylku kniplu — veétsi
hodnota znamenad rychlejsi reakce.

Pokud nelze dosdhnout zastavovdani na obé strany stejné pak je nutné
nastavit stfed vrtulky na 0° stfih prip. na stranu, kde dochdzi k prekmitdvani
mirné snizit limit vriulky.

Vrtulka - Revomix

Revomix zlepsuje reakce vrtulky, pfevdzné na rychlé zmény kolektivu, kdy je
potteba vetsi sily pro udrzeni sméru. Revomix na zdkladé krivky kolektivu ve
vysilaci méni Uhel ndbéhu vrtulkovych listu.

Ve vychozim stavu je vypnuty, nebot uzivatel musi pro jeho spréavné pouziti
zvolit optimadini velikost prekompenzace, ale predevsim smér.

Korektni smér je takovy, kdy vrtulkové listy pfi plném kladném &i zaporném
kolektivu jsou otoCeny pro pohyb po sméru otd&eni hl. rotoru — ve vétsiné
pfipadd po sméru hodin. V 0% kolektivu by mélo smykdtko byt spolu s pdkou
vrtulkového serva priblizné ve stfedu své drdhy (po inicializaci).

Povolené hodnoty: -10 az 10; vychozi 0 - vypnuto, Ve vétsiné pfipadd neni
nutné vyuzivat. Vétsinou Ize nastavit vrtulku tak, aby fungovala korekiné i
bez tohoto parametru, aviak u pomalejich Ci slabsich serv je to nutné.
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DrZeni piruet

Parametr drzeni piruet (heading hold zisk) urCuje konstantnost piruet a
zAaroven drzeni sméru, resp. rychly ndvrat do spravné pozice. V plipadé, ze
za letu nejsou piruety konstantni — otdceni neprobind vzdy stejnou rychlosti —
je nutné hodnotu parametru zvetsit.

Tato hodnota je individudini pro kazdy model, zavisi to na mnoha aspektech
mechaniky vrtulky a to v€etné otdcek. Pfed nastavovanim tohoto
parametru doporucujeme nejdrive zvysit zisk gyra na droven, kdy model
zastavuje precizné a bez prekmitu, tzv. ,zasekava™ a vrtulka nekmitd.

Pokud je drzeni prilis vysoké, vrtulka se mdze snadnéji rozkmitat v rozmezi
vétsiho Uhlu, stejné tak mdze zpusobit prekmit pfi prudkém zastaveni vriulky.
Hodnota by méla byt v rozsahu 150 az 180.

V prfipadé pouziti stfidavého serva doporucCujeme pridat o 10-15.

EXPERTNI NASTAVENI

Pro vyurziti specidini funkcionality je mozné vyuzit ndsledujicich parametru.
Bé&Zné neni nutné tyto parametry konfigurovat.

ISES Expertni nastaveni Y @ & e

Pasmo necitlivosti knipld

ho ¢
Kompenzace vzpinani vyskovky
0 A~
Virtualni pootoceni cykliky
0 v
Akcelerace kolektivu (Pitch Pump Booster)
0 A~

Zpracovani signalu

| Rozsirene
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Pasmo necitlivosti kniplU

UrCuje rozsah, kdy systém nereaguje na zmeény kniplu kolem stfedu — zavisi
na preferencich a presnosti vysilace. Pro korektni nastaveni je vhodné vyuzit
panelu Diagnostika. Tento parametr nenahrazuje funkci Expo.

Kompenzace vzpindni vyskovky

V pfipadé, Ze je fizeni modelu v rychlém dopredném letu nepresné, 1j.
model stoupd béhem rychlého letu v ose vyskovky, doporucujeme tento
parametr postupné zvysovat dokud tento jev nezmizi.

Pokud dochdz k prudkému vzepreni pfi rychlém dopredném letu, muze byt
problém také v piilis malém rozsahu cykliky. To Ize napravit zvétsenim
parametru Rozsah Kridélka / Vyskovka v zdlozce Serva, nejlépe na
maximdalni mozny rozsah, ktery model dovoli. V pfipadé, Zze toto problém
nevyresi pfidavejte postupné hodnotu pro parametr Kompenzace vzpindni
vySkovky.

Virtudlini pootoc¢eni cykliky

Hodnota udava uhel, o ktery se ma celé fungovdani cykliky otocit. Tj. pfi
hodnoté 90 bude vyskovka ve funkci kfidélek a opacné. Tato funkce je
urcend pro modely maket s vicelistou rotorovou hlavou. Pro naprostou
vetsinu modell doporucujeme ponechat 0.

Akcelerace kolektivu (Pitch Pump Booster)

Parametr je vhodny pro dosazeni podobného chovani fizeni kolektivu jako s
padlovou mechanikou. Je mozné pridat hodnotu parametru, dokud
nebude dosazen pozadovany projev. Vysoké hodnoty jsou velmi ndrocné
pro motor, serva i palubni napdjeni.

Zpracovdni signdlu

Pokud model trpi extrémnimi vibracemi a neni mozné je jakkoli odstranit,
pak je mozZné vyuzit rozsifeného zpracovani signdlu senzoru.

Dovoli provozovat jednotku i za t&chto podminek.
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5.5.9. ZALOZKA ZALOHA

Zde je nutné vstoupit vzdy, pokud provedenou zménu chceme do jednotky
permanentné ulozit, fzn. zastane uloZzend i po odpojeni napdjeni.

Zde ma pilot také moznost ulozit své nastaveni jednotky do souboru, ale |
moznost toto nastaveni kdykoliv nacist.

8 G Spirit Settings v1.1.0 Y &

Spojeni | Obecng& Diagnostika | Serva | Limity Senzor | Stabi  Pokrocilé | Zalocha | Aktualizace

Profil

MNastavenijednotky lze uloZit do souboru a pozdeji vie zase nacist.
Lze tak uloZit veskerou konfiguraci z jednotky do vaseho pocditace.
Z pocitace pak mizete tyto soubory nacist do vasich jednotek,
kdykoli to bude zapotiFebi,

UloZit Madist

Jednotka

Jednotka uchovava nastavenive flash pameti natrvale,
ale konfigurace, kterou provedete, se zapise aZ v dobé
kdy kliknete na nasledujici tlagitko UloZit!

Pro resetovani do tovarnihe nastaveni
stisknmete tladitko Tovarni nastaveni.

UloZit Tovarni mastaveni

Q Aktivni banka:

Profil

Tato sekce umoznuje UlozZit a Nacist ze souboru kompletni nastaveni
jednotky.

To znamendq, ze celé nastaveni jednotky Ize ulozit do pocitace.

V pfipadé, ze mate vice stejnych modeld neni potfeba provadét nastaveni
znovu, ale staci pfedem ulozené Ci stazené nastaveni jednoduse Nacist.

Jednotka

Viechny provedené zmeény v konfiguraci mohou byt kdykoliv ulozeny do
inferni paméti FLASH v jednotce.

Pro uvedeni veskerého nastaveni jednotky do tovarniho stavu, kliknéte na
tlacitko Tovarni nastaveni.
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UPOZORNENI

V pfipadé, Zze po nastaveni zména nékterého parametru) pozadujete, aby
byla konfigurace uloZzena trvale, je nutné stisknout dolini tlacitko UloZit, jinak
by se zmény po odpojeni napdjeni ziratily!
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5.5.10. ZALOZKA AKTUALIZACE

Aktualizace jsou nedilnou soucdsti vyvoje, proto v pripade, ze si prejete
zménit verzi firmware ma pilot moznost tak ucinit prave v této zdlozce.

8 ¢ Spirit Settings v1.1.0 NN ENNE

Spojeni | Obecné Diagnostika | Serva | Limity | Senzor | Stabi | Pokroéilé | Zaloha | Aktualizace

Firmware

Vyberte Firmware, kteny si pirejete nahrat
do jednotky a stisknéte tlacitko Flash,

MNebyl wbrén soubor

Stav; Pripravena

0%

Vybrat

Q Aktivni banka:

Firmware

Nejprve vyberte — flacitko Vybrat - datovy soubor obsahujici firmware (*.bin).
Jakmile zvolite soubor, stisknéte tlacitko Flash.

Prdbéh aktualizace bude zobrazen, po dokonceni by mélo vyskodit
potvrzujici dialogové okno informujici o Uspésné aktualizaci.

Poté odpojte jednotku od napdjeni.

Pfi dalsim zapojeni uz nabéhne nova verze firmware.

Nastaveni jednotky zdstane beze zmény, neni tedy nutno délat zdlohu.

Nejnoveéjsi verze Ize stdhnout z webu spirit-system.com.
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5.6. PREPINANI BANK

Tato funkcionalita davd moznost prepinat se mezi ulozenymi nastavenimi
jednotky béhem letu. Prepnuti probihd za pomoci zmény hodnoty kandlu
vysilacCe.

Bank tedy znamenad jedno ulozené nastaveni. Jednotka umoznuje
uchovadavat v paméti az 3 nastaveni.

Na soucasnych vysilacich soupravdach se nachdzeji Casto tfipolohové
prepinace, pravé tyto jsou nejvhodnéjsi pro zmeénu bank.

Pfepindni bank je ve vychozim nastaveni neaktivni, atak zdlezi na kazdém z
pilotl, zda tuto moznost vyuZziji.

Pro aktivaci je nutné v Obecné/Kanaly prifadit funkci Banky na libovolny
volny kandl, nejcastéji 7.

Bank 0 - aktivni v rozsahu dolni tfetiny (impulz pod 1400us).
Bank 1 - aktivni v rozsahu stfedni ffetiny (impulz 1400us az 1640us).
Bank 2 - aktivni v rozsahu horni tfetiny (impulz nad 1640us).

Prvotni nastaveni pro dalsi bank 1 a 2 je shodné s hlavnim. Hlavni nastaveni
je oznaceno jako Bank 0 a umozniuje konfiguraci vdech parametrd.

Kdezto Bank 1 a Bank 2 povoli nastavit jen ty parametry, které jisté nebude
potfebné béhem letu upravovat. Timto je pfepindni zcela bezpecné.

Funkce je vhodnd napf. pro zménu letového projevu, ziskl pro nizsi Ci vysoké
otdcky, pro pfechody mezi tahlymilety a 3D. Prip. jen pro ucely prvotniho
nastaveni Ci rychlejsi dohleddni nastaveni, které bude nejvice vyhovovat
predstavdam pilota.,

V pfipadé pripojeného software s jednotkou se prepindni bank za pomoci
vysilace deaktivuje. Pfepindni pak probihd pres konfiguracni software ve
spodni Casti okna. BEhem prepnuti za pomoci software je nutno nastaveni
ulozZit do paméti jednotky, jinak se nastaveni vrati do pfedchoziho stavu.
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5.7. OVLADANI KLAVESNICI

Pro rychlou a snadnou konfiguraci jsme pfidali podporu ovliddani programu
kiGvesnici,

Zkratka Funkce

F1 azF10 Prepindni zdlozek.

ESC Ukonceni aktudiniho okna.
CTRL+ S UloZeni nastaveni do jednotky.
CIRL+P UloZeni profilu do pocitace.

CTRL + L Nacteni profilu z poclitace do jednotky.
Num. O, 1,2 Pfepindni mezi banky.

Tab Prepindni mezi parametry.
Mezernik Vybér parametru / volby.

Sipky Pridani / Ubrani hodnoty.

Page Up / Page Down Pfidani / Ubrdni hodnoty po desiti.
Home Nastaveni nejnizsi hodnoty.

End Nastaveni nejvyssi hodnoty.
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6. PRVNI LET

Pokud jste si jisti, Ze je jednotka korektné nakonfigurovdna, mizete se
pfipravit na prvni let,

6.1. PREDLETOVA KONTROLA

Ju—

. Zapnéte vysilac a pripojte baterii k modelu.

Vyckejte na inicializaci systému Spirit — posko&eni cykliky.

Naklonte model dopredu, 1j. ocasni frubku nahoru. Deska cykliky by

méla tento pohyb kompenzovat a naklanét v opacném sméru —

udrzovat horizont.

4, Podobné jej naklonte do stran, i zde by deska cykliky méla udrzovat
rovinu.

5. Posunte ocasni trubku na jednu stranu, smykdatko vriulky by mélo jit na
stranu opacnou.

6. Proveérte, ze kniply vaseho vysilace reaguiji spravne — korektni smysl.

. Umistéte model na rovnou vzletovou plochu. Smykdatko vriulky by mélo

byt priblizné ve stfedu.

W N

~

UPOZORNENI
Pokud jste narazili v nékterém z bodu na problém, nezkousejte vzletét!

6.2. VZLET

1. Roztocte hl. rotor do pozadovanych otdcek — doporuCujeme pro
zacatek nizsi.

2. Pozvolna zacnéte zvySovat kolektiv ze své neutrdini pozice a prejdéte
do visu.

3. Zkuste oviddat vrtulku a ovérte zda mda dostatecny zisk a korekiné
zastavuje.

4. Pokud neni ovladani prili§ precizni, pozvolna pridavejte zisk cykliky Ci
vrtulky.
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7. PROBLEMY A JEJICH RESENI

Popis problému

Reseni

Deska cykliky nebo vrtulka ujizdi ihned
po inicializaci systému do strany

Zkontrolujte trimy a subtrimy, v neutrdini
pozici musi byt 0% vychylka, viz zdlozka

Diagnostika. Zvétsete pdsmo necitlivosti
knipll v zdlozce Pokrocilé.

Rizeni modelu neni precizni

Pfidejte v zdlozce Senzor citlivost cykliky
a/nebo zvyste zisk gyra ve vysilaci.
Pridejte exponencidlni vychylky ve
vysilaci.

Pfi prudké zmeéné kolektivu nebo pri
rychlém letu osciluje vriulka ve velkém
Uhlovém rozmezi

Uberte drzeni piruet v zdlozce Pokrocilé
postupné po 10, dokud tento jev
nevymizi. Zkontrolujte mechaniku vrtulky,
je nutné aby vie fungovalo hladce.

Model osciluje pres osu vyskovky Ci
kridélek

Uberte citlivost senzoru v zdloZzce Senzor.

Model rychle osciluje pres osu vrtulky

Uberte zisk gyra ve vysilaci.

Rotace modelu je pirilis mald/velkda

Pridejte/uberte parametr Agilita v
zdlozce Senzor.

Serva modelu kmitaji ndhodné bez
vnéjsich vlivu

Zkontrolujte kabeldz, spojeni mezi
prijimacem a systémem musi byt
bezchybné.

Béhem piruet model ujizdi na stranu

Zkontrolujte korektni smysl optimalizace
piruet v zdlozce Pokrocilé.

Pfi prudké zmeéné vyskovky se model
chovd gumoveé - zhoupne se

Pridejte v zdlozce Pokrocilé parametr
Vyskovkovy filtr. Pokud bude vysledek
nedostacujici, pak snizujte pocatecni
reakci cykliky v zalozce Pokrodilé.

Povely cykliky jsou opozdéné

Zvyste pocatecni reakce cykliky v
zdlozce Pokrocilé.

Vrtulka zastavuje na kazdou stranu
odlisne.

Zkontrolujte nastaveny stfed serva i
mechaniku vrtulky. Pro odstranéni
prekmitavani uberte mirné pro danou
stranu limit vrtulky.
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8. PODEKOVANI

Viem, ktefi se jakkoli podileli a ddle podili na vyvoji Spirit systému patfi velké
diky!

ZvIastni podékovani patfi pro:
Adam Kruchina
Daniel Benes
Daniel Matloch
David Henderson
Dusan Habada
Elke Lalanza
James Pizzey
Jens Lalanza
Martin Prinda
Martin Stvrtia
Milan Kfivda
Milan Péchovic
Petr Cada
Petr Kotatko
Rafael Villarta Castillo
René Stefdnik
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Prohlaseni o shodé

Prohladujeme, Ze jednotka Spirit je vyrobena v souladu s nafizenim smérnice
2004/108/ES o elektromagnetické kompatibilité.

© Spirit System
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