Asystent Lgdowania ILS (ILS Assistant) w systemie Pitlab&Zbig OSD

Asystent Lgdowania ILS (ang. Instrument Landing System) jest systemem wspierajgcym bezpieczne
i precyzyjne lagdowanie modelem w warunkach ograniczonej widocznosci (np. mgta, noc, krople
wody na obiektywie itp.), lub w przypadku awarii kamery video lub jej potgczen. W takich
przypadkach pilot nadal ma niezaktécong widocznos$¢ naktadki OSD, ale ograniczong widocznos¢
obrazu z kamery. W przypadku mgty lub ciemnosci pilot ma réwniez mocno ograniczong mozliwosé¢
ladowania klasycznego (bez gogli), ze wzgledu na brak widocznosci modelu z ziemi.

Funkcjonalnos$¢ ILS daje pilotowi mozliwo$é precyzyjnego lgdowania ,,na przyrzady” za pomocga
nakfadki OSD. Wizualizacja ILS jest podobna do tej znanej z ,,duzego” lotnictwa i informuje pilota
o odchytce aktualnego potozenia modelu od idealnej Sciezki podejscia do Ilgdowania, zaréwno

w pionie jak i w poziomie.

Dodatkowo nasz system wizualizuje na ekranie akceptowalne granice Sciezki podejscia, oraz
lokalizacje pasa startowego, czynigc podejscie do lgdowania ,,na przyrzady” tatwiejszym
i maksymalnie zblizonym do Igdowania z widocznoscig.
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Rysunek 1 Przyktadowa wizualizacja ILS oraz pasa startowego

Wymagania

Funkcjonalnosé Asystenta Ladowania ILS jest wbudowana w oprogramowanie OSD i wymaga jedynie
funkcjonujacego GPS do pracy. Jest to tylko implementacja programowa i nie wymaga zadnych zmian
sprzetowych ani dodatkowych podfgczen w modelu. Funkcjonalnos¢ nie wymaga rowniez zadnych
dodatkowych urzadzen na ziemi.

Funkcjonalnos¢ ILS jest dostepna od wersji Firmware OSD 2.30i wspotpracuje ze wszystkimi
dotychczasowymi wersjami ptytki OSD.

Przygotowania

W celu aktywacji Asystenta Ladowania nalezy zdefiniowaé jeden lub wiecej paséw startowych
(potozenie, rozmiar i kurs podejscia), oraz przygotowac uktad ekranu (layout) z wigczong prezentacja
ILS oraz opcjonalnie z wizualizacja Sciezki podejscia i lotniska. Definiowanie paséw startowych moze



by¢ wykonane zaréwno z poziomu menu OSD, jak réwniez aplikacji FPV_manager. Uktad ekranu
nalezy zmodyfikowac za pomocg aplikacji FPV_manager. Przed lgdowaniem nalezy wybrac layout z
aktywng kontrolkg ILS, oraz wtasciwy pas startowy (z kierunkiem podejscia odpowiadajgcym
lagdowaniu pod wiatr).
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Rysunek 2 Ustawienia layoutu ILS

UWAGA: kontrolka ILS jest potgczona z kontrolkg kursu/kompasu i pokazuje rownoczesnie aktualny
kurs modelu. Kontrolka zawiera wiele opcji umozliwiajgcych dostosowanie wygladu do potrzeb
pilota. Zachecamy do eksperymentowania z réznymi opcjami wizualizacji ILS.

Wizualizacja lotniska jest potgczona z kontrolka horyzontu/radaru.

UWAGA: Gdy kontrolka ILS jest aktywna, wéwczas skala radaru prezentujacego zarys lotniska oraz
waypointy jest ustawiana dynamicznie, zaleznie od wysokosci modelu nad poziomem bazy. Oznacza
to, ze gdy model sie wznosi zarys lotniska sie pomniejsza a punkty trasy na radarze zblizajg sie do
siebie. Efekt ten jest zblizony do perspektywy ludzkiego oka.
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Rysunek 3 Wizualizacja pasa startowego z duzej wysokosci
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Rysunek 4 Wizualizacja pasa startowego z matej wysokosci

Pas startowy moze by¢ zdefiniowany bezposrednio z menu OSD Pas startowy, lub z poziomu aplikacji
FPV_manager i wczytany do OSD za pomocg pofaczenia USB. Pas startowy jest opisany przez punkt
GPS w ktorym model powinien przyziemié, kurs podejscia do Igdowania oraz kat Sciezki podejscia
wzgledem ziemi. Te parametry s3 wymagane do pracy ILS. Dodatkowo dla prawidtowej wizualizacji
lotniska nalezy poda¢ wymiary (szerokos¢ i dtugosc) pasa startowego. Ponadto mozna okresli¢
unikalng, dwuliterowg nazwe pasa startowego. Nazwa pasa pofgczona razem z kursem podejscia

(np. RWO050, CE235) jest prezentowana w polu informacji o nawigaciji.
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Rysunek 5 Definiowane parametréw pasa startowego w aplikacji FPV_manager

Informacje techniczne

Czutosc systemu ILS jest stata. Petne odchylenie wskaznika odchytki wysokosci nastepuje dla btedu
potozenia +/- 3 stopnie katowe.
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Rysunek 6 Czutos¢ pionowa ILS i wskazania dla réznego potozenia modelu

UWAGA: kat sciezki podejscia jest definiowalny w menu OSD w zakresie 2-12 stopni co 1 stopien.
Nalezy ustawi¢ wtasciwg wartosc¢ zaleznie od charakterystyki modelu oraz ewentualnych przeszkdd
na $ciezce podejscia.

Czuto$¢ ILS dla odchylenia potozenia modelu w stosunku do osi pasa startowego wynosi +/- 6 stopni
dla petnego odchylenia wskaznika.
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Rysunek 7 Czutos¢ ILS oraz przyktadowe wskazania dla odchylenia potozenia modelu

ILS wyswietla wskazniki dla odchylenia potozenia modelu w zakresie do 70 stopni od osi lotniska.
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UWAGA: Gdy jest aktywny layout ILS, wowczas informacje nawigacyjne (odlegtosé, odchytka kursu)
sg podawane w stosunku do punktu przyziemienia, a nie do punktu bazy. Rdwniez w trybie
AUTO/RTH (tryb AUTO i gaz na zero) autopilot prowadzi model nad punkt przyziemienia wybranego
lotniska, a nie nad punkt bazy. Po osiggnieciu tego punktu model bedzie krazyt nad tym punktem.
Autopilot nie posiada funkcji automatycznego lagdowania na wybranym pasie startowym.

Automatyczna nawigacja do pasa startowego moze by¢ wykorzystana podczas lotéw dalekiego
zasiegu, w przypadku gdy np. zmiana kierunku wiatru uniemozliwia bezpieczny powrdt do punktu
startu. W takim wypadku wybranie (uprzednio zdefiniowanego) rezerwowego lotniska umozliwi
automatyczny lot modelu do znanego miejsca, krgzenie nad tym miejscem a po wyczerpaniu pakietu
Igdowanie modelu na obszarze zapasowego lotniska rdwniez po zaniku sterowania RC.

Porady i wskazowki

ILS bazuje na wskazaniach GPS, wiec nalezy mie¢ na uwadze bfad dokfadnosci GPS rzedu
pojedynczych metréw, a w sytuacji ztych warunkéw pogodowych nawet dziesigtek metrow.

Roéwniez wskazania wysokosci mogg zmieniaé sie w trakcie dtugotrwatego lotu w zwigzku ze
zmianami cisnienia atmosferycznego o kilka metréw.

W zwigzku z powyzszym nalezy ustawiaé punkt przyziemienia nie na samym poczatku pasa
startowego, ale z odpowiednim zapasem na ewentualne btedy pozycjonowania GPS i altimetru.

Nalezy wybraé kat podejscia zgodnie z charakterystyka modelu i ewentualnymi przeszkodami na
trasie modelu (wzniesienia, roslinnos¢ itd). System ILS dla samolotéw rejsowych przyjmuje kat
podejscia 3 stopnie. Dla modeli wtasciwa wydaje sie wieksza wartos¢ tego kata, rzedu 5 stopni.

Przed uzyciem ILS w trudnych warunkach widocznosci nalezy trenowac utrzymywanie modelu na
Sciezce podejscia oraz oswajac sie ze wskazaniami ILS tak, aby podczas prawdziwego lgdowania
reakcje pilota byty wtasciwe oraz odpowiednio szybkie.

Poczatek sciezki podejscia prezentowany na ekranie jest zawsze 300 metréw przed punktem
przyziemienia. W wiekszosci przypadkéw jest to dogodny punkt do rozpoczecia manewru lgdowania,
jednakze dla szybkich modeli wskazane moze by¢ rozpoczecie podejscia w wiekszej odlegtosci. ILS nie
posiada limitu zasiegu i wskazniki potozenia pracujg rowniez na odlegtosciach wiekszych niz 300
metréow

Dzieki wtasciwosci ILS okreslania odchytki katowe] potozenia modelu znacznie fatwiej utrzymywac
model na prawidtowej sciezce na wiekszej odlegtosci od lotniska (, korytarz” tolerancji potozenia jest
woweczas szerszy). Z tego powodu wygodniej jest zaczynac trening podejscia do lgdowania na
wiekszych odlegtosciach (i wysokosciach), stopniowo nabierajgc wprawy i trenujac blizej pasa
startowego.

Zyczymy wielu udanych lgdowar z systemem ILS

Zespot Pitlab.



