Instrukcja konfiguracji autopilota krok po kroku

Sygnaly sterujace autopilota

Autopilot sterowany jest typowymi sygnatami PPM bezposrednio z odbiornika RC. Uktad moze by¢
podtgczony do odbiornika wielozytowym przewodem bezposrednio do poszczegdlnych kanatéw
wyjsciowych odbiornika (tryb rownolegty), magistralg S-BUS, albo jednym przewodem sygnatowym
PPM sum (tryb szeregowy), w tym przypadku autopilot dokonuje dekodowania sygnatu
sumarycznego na poszczegdlne kanaty i przypisania poszczegélnych kanatéw do okreslonych funkcji
autopilota.

Autopilot analizuje poprawnos¢ impulséw wejsciowych (czas trwania impulséw) i niepoprawne
impulsy, o czasie ponizej 850 mikrosekund oraz powyzej 2200 mikrosekund odrzuca (nie poddaje
przetwarzaniu i nie przekazuje ich na wyjscie). W szczegdlnosci podczas wigczenia zasilania urzadzen
poktadowych, gdy odbiornik RC nie przekazuje jeszcze sygnatéw wyjsciowych, na wyjsciu autopilota
rowniez nie ma impulséw wyjsciowych.

W trybie OFF autopilot przekazuje poprawne impulsy PPM z wejscia na wyjscie bez zadnej ingerencji
w ich dtugos¢. W trybie STAB oraz AUTO autopilot przetwarza i ogranicza impulsy do zakresu
nominalnego PPM 1000us..2000us. W obecnej wersji autopilota nie ma mozliwosci ustawienia
wtasnego zakresu impulsow wyjsciowych PPM. Nalezy mie¢ to na uwadze, jesli w nadajniku
stosowane sg inne zakresy koricowe (EPA) sygnatéw poszczegdlnych kanatow.

Tryby pracy autopilota
Autopilot posiada 3 tryby pracy, sterowane jednym kanatem odbiornika. Do wyboru tych trybdéw
nalezy uzy¢ tréjpozycyjnego przetgcznika w nadajniku.

W przypadku podtgczenia rdwnolegtego odbiornika, kanat sterujacy trybem pracy podtgczamy do
wejscia 16 autopilota. W przypadku podtaczenia szeregowego (PPM sum) odpowiedniej konfiguracji
dokonujemy z poziomu aplikacji FPV_manager.

Tryb transparentny
W trybie transparentnym (OFF) autopilot przekazuje sygnaty z odbiornika bezposrednio do serw i
regulatora silnika.

UWAGA: autopilot przekazuje impulsy z odbiornika do serw i regulatora tylko gdy jest zasilany
prawidtowym napieciem z zakresu 4...6V.

Tryb stabilizacji

Tryb stabilizacji (STAB) ma nastepujgce zadania:

- przeciwdziata nieoczekiwanym i niepozadanym przechytom lub pochyleniom modelu,
spowodowanym np. podmuchami wiatru lub turbulencjami, czynigc lot spokojniejszym. Stabilizacja
przechytu dziata na zasadzie sterowania wychyleniami lotek tak, aby przeciwdziata¢ niepozgdanym
przechyleniom modelu na skrzydto i ogélnie obrotom wokét osi podtuznej modelu. Stabilizacja



pochylenia dziata na zasadzie sterowania wychyleniami steru wysokosci (lub sterolotek w modelu
typu latajgce skrzydto) tak, aby przeciwdziata¢ niepozgdanym pochyleniom dziobu modelu w gére i w
dot.

- przektada wychylenia drgzka sterowego na proporcjonalne do niego przechylenia lub pochylenia
modelu, a w szczegdlnosci cofniecie (puszczenie) dragzkéw do pozycji neutralnej powoduje szybki
powrdt modelu do lotu poziomego, niezaleznie od aktualnego jego potozenia.

Takie zachowanie modelu z wtaczong opcjg stabilizacji wyraZznie odbiega od zachowania modelu bez
stabilizacji i w pierwszej chwili moze by¢ zaskoczeniem dla pilota. Model wykonuje przechyt szybciej i
zatrzymuje sie w przechyle po uzyskaniu odpowiedniego kata przechytu. Sterowanie modelem jest
bardziej precyzyjne i przewidywalne, co réwniez pomaga w nauce latania mniej doswiadczonych
modelarzy.

UWAGA: Przy duzych warto$ciach sity stabilizacji, maksymalny przechyt modelu jaki mozna uzyskac
wynosi ok 50 stopni, a wiec nie jest mozliwe wykonanie bardzo gwattownych manewréw ani tez
akrobaciji.

UWAGA: bez prawidtowego ustawienia parametréw stabilizacji nie jest mozliwy lot autonomiczny.

Tryb autonomicznego lotu
Tryb lotu autonomicznego (AUTO) pozwala wykonywanie (kontynuowanie) lotu modelu bez udziatu
pilota.

Zasadniczym zadaniem tego trybu jest zapewnienie bezpieczenistwa lotu w sytuacja awaryjnych oraz
wsparcie pilota w przelocie po zaplanowane;j trasie. W zaleznosci od ustawien moze to by¢
samodzielny powrdét do punktu startu (np. po utracie zasiegu aparatury RC lub linku video), a takze
automatyczny lot po ustawionych wczesniej punktach trasy (wykonywanie misji).

Tryb automatyczny jest sterowany poziomem sygnatu na jednym z kanatdw odbiornika RC i moze by¢
wyzwalany zaréwno recznie (przetgcznikiem w nadajniku), jak tez automatycznie po utracie zasiegu
aparatury, poprzez prawidtowo zaprogramowany tryb FailSafe w odbiorniku RC.

Konfiguracja krok po kroku

Instalacja autopilota w modelu

Autopilot moze by¢ umieszczony w dowolnym miejscu w kabinie modelu (nie koniecznie w $rodku
ciezkosci).

Ptytka autopilota musi by¢ umieszczona wzdtuz osi podtuznej modelu, ztgczami szpilkowymi w
kierunku ogona modelu (przeciwnie do kierunku lotu) oraz ztgczami do géry. Mocujemy tak, aby
podczas poziomego lotu (na statej wysokosci) ptytka autopilota byta poziomo. Btagd w granicach +/-
10 stopni mozna skorygowac programowo, ale zasadniczo im mniejszy btgd mocowania
mechanicznego, tym lepiej. Mocowanie powinno by¢ takie, aby ptytka nie przemieszczata sie w czasie
lotu.

Autopilot powinien by¢ chroniony przed wibracjami (ktdra wptywaja na czujniki potozenia:
akcelerometry jak i zyroskopy). Mozna zastosowaé gumowe dumpery, gagbke, albo jeszcze inne



wtasne patenty. Elementy antywibracyjne powinny ttumi¢ wibracje i rezonanse (nie nalezy stosowac
sprezyn).

UWAGA: Im wieksza masa izolowanego elementu, tym skuteczniej ograniczane sg wibracje, dlatego
lepiej mocowad elastycznie catg ,kanapke” OSD + autopilot, a nie sama ptytke autopilota.

Poziom wibracji sprawdzamy przy wigczonym silniku - jesli przecigzenia i wibracje przekraczajg 2g na
ekranie pojawi sie liczba pokazujgca aktualne przecigzenia (2g, 3g az do 8g).

Zbyt wysoki poziom wibracji powoduje przechylanie (,odptywanie”) sztucznego horyzontu na ekranie
OSD, pomimo ze model wciaz jest poziomo. Zastosowane czujniki i algorytmy autopilota powinny
zapewniac prawidtowa prace do wartosci przecigzen rzedu 5g, ale nalezy pamieta¢, ze w locie
wystepujg dodatkowe przecigzenia (turbulencje, sita odsSrodkowa itd.), oraz ogdlnie im mniejsze
wibracje, tym doktadniejsza jest praca autopilota. Nalezy wiec dazy¢ do uzyskania poziomu wibracji
od silnika ponizej 2g.

Autopilot wyposazony jest w elektroniczny kompas, z tego wzgledu ptytke autopilota nalezy
umieszczac z dala od silnych pdl magnetycznych oraz duzych metalowych (zelaznych) przedmiotéw
(np. magnetyczne zatrzaski kabiny, silnik). Réwniez kable wysokoprgdowe (z pakietu napedowego lub
przewody do silnika) powinny by¢ odsuniete od ptytki autopilota. Oczywiscie te uwagi majg znaczenie
tylko przy korzystaniu z magnetometru jako zZrédta informacji o kursie (menu OSD ustawienia
serwisowe -> kurs magnetometer/ext )

Ustawienia poczatkowe

Dla wygody konfiguracji, oraz bezpieczenistwa pierwszych lotéw nalezy wstepnie ustawié parametry
autopilota, ktére nastepnie bedg korygowane w zaleznosci od charakterystyki modelu.

Autopilot->stabilizacja przechytu , oraz autopilot->stabilizacja pochylenia, ustawiamy wstepnie na
50%, co pozwoli nam na wygodne zweryfikowanie prawidtowosci ustawien konfiguracji usterzenia,
oraz jest wartoscig bezpieczng dla testow trybu stabilizacji.

Ustawienie rodzaju modelu i usterzenia.

Autopilot obstuguje modele posiadajgce lotki na jednym kanale RC, lotki rozdzielone na dwa kanaty
oraz klapolotki, zaréwno ze sterem klasycznym jak i w uktadzie V, oraz modele typu latajgce skrzydto
(bezogonowce).

Wtasciwe ustawienia rodzaju usterzenia modelu dokonujemy w menu OSD autopilot->miksery

UWAGA: aktualnie wybrane ustawienia sq oznaczone gwiazdka '*' po nazwie ustawienia

Lotki na jednym kanale RC

Lotki na jednym kanale RC to albo jedno serwo poruszajace obydwie lotki (stosowane w
najmniejszych modelach), albo dwa serwa lotek sg na jednym kanale RC (na kablu "Y"
rozgateziajgcym sygnat jednego kanatu na dwa serwa).

Dla takiej konfiguracji kabelek Y powinien by¢ podtgczony do wyjscia "lotkal" autopilota, a wejscie
"lotkal" do odpowiedniego kanatu odbiornika. Mozna réwniez podtgczy¢ jedno Serwo do wyjscia



»,Lotkal”, a drugie Serwo do wyjscia ,lotka2”, gdyz autopilot wewnetrznie dziata w tym trybie jak
rozdzielacz sygnatu.

lotki na dwéch kanatach RC

Ten tryb jest przeznaczony dla modeli z lotkami obstugiwanymi przez dwa oddzielne kanaty
odbiornika. W zaleznosci od konstrukcji napedu lotek (Serwa mogg by¢ zamontowane w skrzydfach
na rdézne sposoby: na lewym lub na prawym boku, z popychaczami od géry lub od dotu) rézny moze
by¢ kierunek ruchu kazdego z serw powodujgcy wychylenie lotki w okreslona strone. Nalezy wybieraé
takie ustawienie (lotki zgodnie lub przeciwnie), aby w trybie stabilizacji, po przechylaniu modelu na
boki lotki bedg zachowywaty sie jak lotki (czyli gdy jedna wychyla sie w gore, to druga wychyla sie w
dot) a nie jak klapy (obydwie w gére lub obydwie w dét).

W osobnej opcji ustawiamy wiasciwy rewers lotek — jest to opisane w dalszej czesci konfiguracji

Latajace skrzydlo (delta)

To ustawienie jest przeznaczone dla modeli bezogonowcoéw (latajgce skrzydto ze sterolotkami).
Mamy do dyspozycji dwa ustawienia ( zgodnie lub przeciwnie). Nalezy wybiera¢ takie ustawienie
(lotki zgodnie lub przeciwnie), przy ktérym lotki w trybie stabilizacji, po przechylaniu modelu na boki
bedg zachowywaty sie jak lotki (czyli gdy jedna wychyla sie w gére, to druga wychyla sie w dét), oraz
przy pochylaniu modelu w dét lotki bedg wychylaty sie jednoczesnie w gére lub w dét czyli dziataty jak
ster wysokosci.

W osobnej opcji ustawiamy wtasciwy rewers lotek/steru wysokosci — jest to opisane w dalszej czesci
konfiguracji

Usterzenie Rudlickiego, czyli \ / lub /\
Te opcje przeznaczone sg dla modeli z usterzeniem Rudlickiego, czyli typu V (zwykte lub odwrécone).

UWAGA: To ustawienie nie dotyczy (i wyklucza sie z ustawieniem) modelu typu , latajgce skrzydto”.

Wybieramy jedno z ustawien (zgodnie lub przeciwnie) tak, aby w trybie stabilizacji, przy pochylaniu
dzioba modelu géra-dét powierzchnie sterowe ogona zachowywaty sie jak ster wysokosci a nie ster
kierunku.

W osobnej opcji ustawiamy wtasciwy rewers steru kierunku/steru wysokosci — jest to opisane w
dalszej czesci konfiguracji

usterzenie klasyczne, czyli T lub _|_

Dla usterzenia klasycznego, z rozdzielonymi powierzchniami sterowymi steru kierunku i wysokosci
nie ustawiamy trybu zgodnosci kierunku ruchu serw, tylko niezaleznie rewersy — jest to opisane w
dalszej czesci konfiguracji



Modele bez lotek

Autopilot jest przeznaczony do modeli wyposazonych w lotki, jednakze byt z powodzeniem uzywany
rowniez w modelu Easy Star, nie posiadajagcym lotek. Producent nie gwarantuje jednak poprawnej
pracy uktadu w modelu bez lotek i ewentualne problemy wystepujgce w tych modelach nie sg
podstawg do reklamacji. Dla tego rodzaju modeli wybieramy opcje , lotki na jednym kanale RC” a ster
kierunku podtgczamy do kanatu lotek, a nie do kanatu steru kierunku.

Rewersy

Rewersy steréw ustawiamy w menu OSD autopilot->miksery. Prawidtowe rewersy muszg by¢
ustawione przed pierwszym lotem, zalezg od nich prawidtowe dziatanie trybu stabilizacji modelu oraz
dziatanie trybu autonomicznego lotu.

Odwrotne ustawienie rewersu powoduje, ze model w locie nie wraca sam do lotu poziomego, ale
pogtebia przechyty.

Rewers lotek

Rewers lotek sprawdzamy po wtgczeniu trybu stabilizacji (na ekranie OSD przy symbolu autopilota
powinien by¢ wyswietlany symbol STAB). Trzymany poziomo model przechylamy na jedno skrzydto.
Lotki powinny wychyli¢ sie w taki sposéb, aby w locie przeciwdziataty takiemu przechyleniu, czyli
przyktadowo jesli przechylimy model na prawe skrzydto (prawe skrzydto w dét), réwniez prawa lotka
powinna wychyli¢ sie w dot. Jesli reakcja lotek jest odwrotna, zmieniamy ustawienie rewersu.

Rewers steru wysokosci

Rewers steru wysokosci sprawdzamy po wtaczeniu trybu stabilizacji (na ekranie OSD przy symbolu
autopilota powinien by¢ wyswietlany symbol STAB). Trzymany poziomo model pochylamy dziobem w
dot.

W przypadku modeli z usterzeniem klasycznym ster wysokosci powinien wychyli¢ sie w gore, aby w
locie przeciwdziata¢ takiemu pochyleniu. Jesli reakcja steru jest odwrotna, zmieniamy ustawienie

rewersu.

W przypadku latajacego skrzydta obydwie sterolotki powinny uniesc sie w goére, aby w locie
przeciwdziata¢ takiemu pochyleniu. Jesli reakcja steru jest odwrotna, zmieniamy ustawienie rewersu.

W przypadku modelu z usterzeniem \/ obydwie powierzchnie sterowe powinny wychyli¢ sie do
wewnatrz (w gére), aby w locie przeciwdziata¢ takiemu pochyleniu. Jesli reakcja steru jest odwrotna,
zmieniamy ustawienie rewersu.

W przypadku modelu z usterzeniem /\ obydwie powierzchnie sterowe powinny wychyli¢ sie na
zewnatrz (w goére), aby w locie przeciwdziataé takiemu pochyleniu. Jesli reakcja steru jest odwrotna,
zmieniamy ustawienie rewersu.

Rewers steru Kierunku

Ster kierunku wykorzystywany jest tylko w trybie lotu autonomicznego (nie bierze udziatu w
stabilizacji przechytéw oraz stabilizacji pochylenia), dlatego nie jest mozliwe sprawdzenie
poprawnosci tego rewersu analogicznie do pozostatych rewerséw. W celu sprawdzenia poprawnosci
ustawienia nalezy obserwowac zachowanie steru kierunku po zmianie rewersu w menu OSD.



Autopilot potwierdza zmiane ustawienia tego rewersu wychylajgc ster kierunku na okoto sekunde do
skretu w prawa strone. Jesli po zmianie ustawienia wychylenie jest nieprawidtowe, nalezy jeszcze raz
zmienic¢ to ustawienie na przeciwne.

Zapis trymerow

Przed pierwszym lotem, oraz po kazdorazowej zmianie trymowania modelu nalezy zapisa¢ do
autopilota pozycje drazkéw (wartosci sygnatow PPM), odpowiadajgce poziomemu lotowi modelu.
Stuzy temu opcja w menu OSD autopilot->zapisz trymery.

Zapisanie trymerdw jest wazne z punktu widzenia autopilota, gdyz w trybie AUTO autopilot niejako
przejmuje role nadajnika RC i musi wiedzie¢, jakie wartosci sygnatu PPM (wysterowania serw)
odpowiadajg swobodnemu lotowi po linii prostej, bez przechytéw i bez przeciggania modelu. Zmiana
trymowania bez zapisania zmian w autopilocie bedzie skutkowac przechytem i skretem modelu w
trybie STAB, oraz gorszg pracg trybu lotu autonomicznego (niesymetryczne skrety, a w skrajnych
przypadkach przeciggniecia lub problemy z utrzymywaniem wysokosci lotu).

Zapisanie trymeréw moze odbywac sie zardwno na ziemi jak i w locie. Trymowania modelu w locie
powinnismy dokonywac w trybie OFF (z wytgczong stabilizacjg), aby prawidtowo obserwowac
zachowania samego modelu w locie swobodnym.

UWAGA: zapisywania trymerow nalezy dokonywac zawsze z gazem ustawionym na minimum.
Funkcja zapisywanie trymera gazu jest istotna w modelach z napedem spalinowym, pozwalajac na
utrzymanie wtasciwych obrotow minimalnych silnika, podczas lotu w trybie autonomicznym.

Weryfikacja i kompensacja polozenia autopilota

Po wstepnym ustawieniu usterzenia oraz rewersow nalezy wykonac¢ lot testowy z autopilotem w
trybie OFF. Lot najlepiej wykona¢ podczas bezwietrznej pogody. Start wykonujemy dopiero po
rozpoczeciu nawigacji przez GPS (do prawidtowe] pracy horyzontu konieczna jest znajomos¢
aktualnej predkosci podawanej przez GPS). Wznosimy sie wytrymowanym modelem na bezpieczng
wysokos¢, ustawiamy minimalng predkos¢ oraz drazki w pozycji neutralnej i obserwujemy
potozenie sztucznego horyzontu. Najlepiej w tym celu przetaczy¢ ekran OSD na uktad M644, ktory
pokazuje liczbowo wartosé przechytu i pochylenia horyzontu. Przy prawidtowo umieszczonym
horyzoncie zaréwno przechylenie jak i pochylenie horyzontu nie powinno przekracza¢ pojedynczych
stopni. Duze odchylenia redukujemy przez zmiane potozenia autopilota w modelu, pojedyncze
stopnie kompensujemy z poziomu menu OSD przechyt horyzontu->pochylenie oraz przechyt
horyzontu->przechyt. Kompensacji mozna dokonac rowniez podczas lotu, obserwujac efekt zmian na
ekranie OSD.

UWAGA: OSD pozwala na kompensacje potozenia w zakresie +/- 10 stopni. Po wyswietleniu menu
skrajne wartosci mogg nie by¢ dostepne, nalezy wowczas wybrac i zatwierdzi¢ maksymalng dostepna
wartos$¢, a nastepnie ponownie wyswietli¢ menu — pokazany zostanie wowczas nowy (przesuniety)
zakres dostepnych wartosci.

Przy prawidtowym potozeniu (skompensowaniu) autopilota, podczas poziomego lotu z minimalng
predkoscig, po witgczeniu trybu stabilizacji model powinien nadal kontynuowac lot po prostej, bez
przyspieszania lub zwalniania.



Konfigurowanie trybu stabilizacji
Do pierwszego lotu, w menu OSD autopilot->sita stabilizacji przechytu wybieramy ustawienie 50%,
analogicznie w menu OSD autopilot->sita stabilizacji pochylenia wybieramy réwniez ustawienie 50%.

Startujemy z autopilotem w trybie OFF, a po nabraniu wysokosci redukujemy gaz do wartosci
wystarczajgcej do utrzymania wysokosci modelu, ustawiamy drazki steréw w neutrum, wigczamy
tryb STAB i obserwujemy zachowanie modelu.

UWAGA: Przy prawidtowo skonfigurowanym usterzeniu oraz rewersach serw, po wigczeniu trybu
stabilizacji model nie powinien wykona¢ zadnego gwattownego manewru, tylko kontynuowadé
spokojny lot po prostej. Gdyby model wykonat gwattowny manewr (przechyt, skret, pikowanie itd.)
nalezy zweryfikowaé prawidtowos¢ poprzednich krokéw konfiguracji.

Ustawienie sity stabilizacji dobieramy zaleznie od charakterystyki modelu oraz swoich potrzeb i
odczué, kierujac sie zasadami podanymi ponize;j.

Sita stabilizacji przechytéw

Ustawiamy najwiekszg wartosc sity stabilizacji, przy ktérej model leci stabilnie nie wpadajgc w
oscylacje. Zbyt duza wartos¢ objawia sie szybkimi i krétkimi wahaniami skrzydet — szczegélnie ze
wzrostem predkosci.

UWAGA: Zbyt mata wartos¢ sity stabilizacji przechytéw moze uniemozliwi¢ prawidtowy lot w trybie
AUTO (niestabilny lot, zbyt mate lub zbyt silne przechyty modelu podczas skretéw)

Sita stabilizacji pochylenia

Wybieramy srednie wartosci sity stabilizacji, przy ktérych model skierowany ostro w doéf, po
puszczeniu drgzkéw wraca do poziomu bez pompowania, po wytgczeniu gazu szybuje bez wytracania
predkosci i przeciggania, a po dodaniu gazu nabiera wysokosci, ale rowniez nie zadziera zbyt mocno
do gory.

Mate wartosci stabilizacji mogg powodowac pompowanie modelu, a dla modeli z silnym napedem
zbyt gwattowne zadzieranie modelu na gazie.

Zbyt duze wartosci sity stabilizacji mogg powodowac szybkie, krotkie oscylacje w gére i w dét,
szczegblnie przy wiekszych predkosciach, a ponadto powodowaé przecigganie modelu bez gazu, oraz
stabe wznoszenie na gazie (model przyspiesza, nie wznosi sie), powodujgc problemy w locie
autonomicznym.

Konfigurowanie trybu auto
Ustawienia wstepne

Przed pierwszym uzyciem trybu AUTO dokonujemy wstepnych ustawier (w menu OSD Autopilot),
ktdre pomoga w tatwiejszym dostrajaniu kolejnych parametréw autopilota.

autopilot->tryb gazu ustawiamy na staty
autopilot->limit gazu ustawiamy na 40% (przy silnych napedach 30%)

autopilot->ograniczenie przechytu ustawiamy na 20 stopni



autopilot->sita powrotu na kurs ustawiamy na 50%

autopilot->spowolnienie zakretu ustawiamy na 0%

autopilot->kompensacja bocznego wiatru ustawiamy na 0%
autopilot->minimalna predkos¢ GPS ustawiamy na wytgczony.
autopilot->Limity wysokosci ustawiamy na minimum 50m oraz maksimum 300m
autopilot->miksery->mikser lotki—kierunek ustawiamy na 50%

ustawienia serwisowe->Kurs ustawiamy na Kurs GPS

Wznosimy sie na bezpieczna wysokos$¢ odlatujemy na odlegtos¢ ok 200m i lecgc wcigz od bazy
wigczamy tryb AUTO.

Model powinien zaczgc skret w kierunku bazy, w te strone, w ktorym jest mniejszy kat do pokonania
w kierunku bazy. Obserwujemy kat przechylenia modelu, szybkos¢ skretu, oraz wskaznik kursu na
baze, szczegdlnie w momencie osiggniecia przez model kursu na baze.

Ograniczenie przechytu
Podczas skretu do bazy model powinien uzyskiwa¢ maksymalny przechyt w granicach 20-30 stopni
przy kursie od bazy, a w miare zblizania sie modelu do kursu na baze, przechyt ten powinien maleé.

UWAGA: Konkretng wartos¢ ograniczenia maksymalnego przechytu nalezy dobraé eksperymentalnie,
podane w menu wartosci w stopniach nalezy traktowac orientacyjnie, gdyz rzeczywisty maksymalny
przechyt zalezy réwniez od charakterystyki (zwrotnosci) modelu.

Zbyt mate wartosci maksymalnego przechytu zwiekszajg promien skretu modelu lub mogg w ogéle
uniemozliwi¢ skret w warunkach silnego wiatru. Zbyt duze wartosci mogg spowodowacé problemy ze
stabilnoscig modelu w powietrzu, oraz powodujg znaczne odchylenie (opdznienie) kursu
podawanego przez GPS w stosunku do rzeczywistego kursu modelu. To opdznienie GPS powoduje, ze
autopilot znacznie przekracza kurs na baze, po czym rozpoczyna skret w druga strone i znéw
znaczaco przekracza kurs na baze, oscylujgc wokét kursu na baze.

Mikser lotki->Kkierunek

Mikser lotki-kierunek wspomaga skrety modelu. Dzieki temu mikserowi skrety w trybie AUTO
dokonywane sg przez réwnoczesne wychylenie lotek oraz steru kierunku. Jego stosowanie oraz
wartos$¢ pozostaje do uznania pilota. Zbyt duze wartosci tego miksera mogg powodowa¢ nadmierne
przechyty modelu w stosunku do wartosci ograniczenia przechytu ustawionego w menu autopilota.

UWAGA: ster kierunku nie bierze udziatu w stabilizacji modelu.
Sita powrotu na kurs

Ten parametr okresla, jak bardzo autopilot reaguje (wychyla stery i przechyla model) jesli aktualny
kurs modelu nie pokrywa sie z kursem do bazy (lub waypointa). Im wieksza odchytka kursu, tym
silniejsze wychylenia steréw powodujace powrdt na kurs. To powoduje, ze gdy odchytka kursu jest



duza, to rowniez szybkos¢ skretu modelu jest duza, a w miare zblizania sie do oczekiwanego kursu
szybkosc¢ skretu maleje.

Jesli wartos$c tego parametru jest za mata, to model bedzie wolno skrecat i nie dochodzit do kursu na
baze. Zbyt duza wartos¢ powoduje, ze model wykonuje szybki skret rowniez gdy odchytka kursu jest
niewielka, przez co model przekracza kurs o znaczng wartosc¢ i oscyluje wokot kursu lecgc zygzakiem.

UWAGA: lot zygzakiem moze by¢ spowodowany réwniez opdznieniem danych z GPS, nalezy wiec
obserwowac réwniez zachowanie wskaznika kursu na baze i dobra¢ odpowiednig wartos¢
spowolnienia zakretu

spowolnienie zakretu

Poniewaz zbyt mate wartosci maksymalnego przechytu modelu mogg powodowaé problemy w
sytuacji silnego wiatru, konieczne jest stosowanie $rednich wartosci limitu przechytu, wspomaganych
dynamicznym ograniczeniem (spowolnieniem) szybkosci skretu, co zapobiega problemom z kursem
GPS.

Zbyt duza wartos¢ spowolnienia zakretu moze powodowac utrate ptynnosci skretu, model robi zakret
"skokami" - w trakcie skretu cyklicznie przyspiesza skret i spowalnia skret.

UWAGA Przy stosowaniu kursu magnetycznego nie jest konieczne dodatkowe spowalnianie zakretu,
gdyz zastosowany magnetometr charakteryzuje sie wystarczajgca szybkoscig i precyzjg dziatania,
rowniez przy silniejszych przechytach i szybkich skretach.

Kompensacja bocznego wiatru

Jesli jakis$ czynnik, np. boczny wiatr (ale réwniez zte trymowanie lub zta kompensacja potozenia
autopilota) powoduje, ze model jest wcigz spychany z kursu i "nie docigga" do kursu na baze, to ten
btad jest caty czas kontrolowany i jesli nie zanika, to autopilot systematycznie zwieksza wychylenie
lotek, aby ten btgd skompensowadé. Trwa to stosunkowo dtugo (do kilkunastu sekund lub nawet
dtuzej) i powoduje systematyczne "docigganie" autopilota do wiasciwego kursu.

Kompensacje dobieramy wedtug uznania, pamietajgc o tym, ze zbyt duza warto$¢ moze powodowac
przekraczanie przez model linii kursu i powolny powrét na kurs (lub lot zygzakiem z powolng zmiang
kursu), bo poprawka jak dtugo narasta, podobnie dtugo zanika.

Limit gazu
Limit gazu okresla maksymalna wartos¢ gazu jakiej moze uzywac autopilot w trybie AUTO.
Ograniczenie gazu pozwala na bardziej ekonomiczny lot i ograniczenie maksymalnej predkosci
przelotowej w modelach z silnym napedem. Ograniczenie gazu poprawia rowniez ptynnos$¢
operowania gazem, ale moze powodowac problemy przy locie pod silny wiatr. Limit gazu musi by¢ na
tyle duzy, aby zapewni¢ modelowi wznoszenie rowniez w niekorzystnych warunkach termicznych
(,duszenie przez prady zstepujace).

UWAGA: zapisanie trymerdw z wychylonym drazkiem gazu moze powodowaé nieprawidtowe
operowanie gazem przez autopilota (przekraczanie ustawionego limitu gazu)

Tryb gazu

Tryb gazu dobieramy wedtug wtasnych preferenc;ji.



Tryb wiacz-wytacz przeznaczony jest do modeli szybowcow. W tym trybie silnik jest wtgczany z
poziomem gazy okreslonym parametrem limit gazu, a po uzyskaniu wysokosci dodatkowych 50 -70m
(zaleznie od wysokosci wtaczenia autopilota) silnik jest wytgczany i model swobodnie szybuje, az do
wytracenia uzyskanej wysokosci, po czym proces sie powtarza.

W trybie statego gazu silnik jest sterowany statym poziomem okres$lonym przez parametr limit gazu.
Ten tryb jest zalecany w sytuacji gdy wymagany jest szybki powrdét do bazy lub szybka realizacja lotu
po punktach trasy, szczegdlnie w warunkach silnego lub zmiennego wiatru, a takze w modelach stabo
szybujgcych, o sktonnosciach do przeciggniecia.

Tryb dynamiczny jest zalecany do wiekszosci modeli. W tym trybie gaz jest ustawiany na taka
wartos¢, przy ktorej model utrzymuje statg wysokos¢ lotu. Pozwala to na najbardziej ekonomiczny lot
modelu w warunkach umiarkowanego wiatru. Maksymalna wartos¢ gazu uzywanego przez autopilota
w tym trybie jest okreslona parametrem limit gazu.

Pozostale ustawienia

Wysokos¢ przelotowa
Ustawienia ograniczenia wysokosci przelotowej obejmujg dwa parametry, ustawiane w menu OSD
autopilot->wysoko$¢ przelotowa:

Wysokos$¢ minimalna: jesli w momencie witgczenia trybu AUTO aktualna wysokos¢ modelu jest
ponizej podanej wartosci, autopilot wzniesie model na ustawiong wysokosé minimalng i bedzie
kontynuowat lot na tej wysokosci. Pozwala to na powrdt do bazy na bezpiecznej wysokosci, np.
powyzej linii drzew lub innych przeszkéd terenowych.

UWAGA: wyfaczenie wysokosci minimalnej umozliwia lot po punktach trasy znajdujgcych sie ponizej
punktu startu (np. w przypadku startu ze wzgédrza)

Wysokos¢ maksymalna: jesli w momencie wigczenia trybu AUTO aktualna wysokos$é modelu jest
powyzej podanej wartosci, autopilot nie bedzie utrzymywat tej wysokosci, ale bedzie obnizal lot
sterem wysokosci i nie uruchomi silnika do chwili, az model obnizy lot do ustawionej wysokos¢
maksymalnej i nastepnie bedzie kontynuowat lot na tej wysokosci (utrzymywat te wysokosé). To
ustawienie umozliwia m.in. bezpieczny powrdét modelu do strefy, gdzie mozliwe bedzie uzyskanie
utraconego zasiegu sterowania RC, linku video lub kontaktu wzrokowego z modelem.

Predkos¢ minimalna GPS

W przypadku lotéw przy silnym wietrze istnieje ryzyko, ze model szybujgcy pod wiatr stoi w miejscu
lub porusza sie do tytu (szybkos¢ swobodnego szybowania jest mniejsza od predkosci wiatru), aw
sytuacji gdy model cofa sie, wowczas kurs wskazywany przez GPS staje sie przeciwny do kierunku w
ktdra ustawiony jest model. Powoduje to, ze autopilot robi koto, prébujac powrdcic¢ na prawidtowy
kurs. Te zjawiska mogg spowodowad, ze autopilot nie bedzie w stanie samodzielnie wrdci¢ do bazy

Ustawienie minimalnej predkosci GPS (predkosci wzgledem ziemi) powoduje, ze autopilot uruchamia
silnik zawsze gdy aktualna predkosc GPS jest ponizej tej predkosci, eliminujac ryzyko cofania sie
modelu (oddalania od bazy), oraz zawracania z wiatrem.



UWAGA: W celu zwiekszenia predkosci (powyzej zadanej wartosci minimalnej) autopilot moze uzy¢
wartosci gazu rowniez powyzej ustawionego limitu gazu.

Zastosowane algorytmy majg na celu wytgcznie wyeliminowanie ryzyka cofania sie modelu pod wiatr,
sterowanie gazem moze nie by¢ ptynne, a algorytmy utrzymywania wysokosci mogg dziata¢ mniej

skutecznie .
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