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PFijimac":e REX s funkei assist

K Uvod Cesky

Prijimace REX Assist rozsifuji fadu prijimact REX o funkce

inteligentni letové stabilizace, vyskoméru a varia. Tato stabilizace
pusobi ve vsech tfech osach modelu a vyrazné usnadnuje fizeni
modell letadel i multikoptér. Akrobatické manévry se diky ni
stanou presné;jsi a plynulejsi. S pomoci nékolika letovych rezimd,
jez jsou vhodné i pro zacinajici piloty, bude vyuka létani opravdu
snadna.
Prijimace REX Assist jsou kompatibilni se viemi stavajicimi Tx
moduly Duplex 2,4Ghz a vysilaci Duplex DC/DS. Lze je nastavovat
piimo prostrednictvim vysilaci DC/DS, alternativné muzete pro
konfiguraci vyuzit PCa program JETI Studio (ke stazeni zdarma na
strankach www.jetimodel.com). Pfijimace jsou schopné
poskytovat jak svou integrovanou telemetrii (napi. kvalitu pfijmu,
stav inercialni jednotky ¢i uroven pretizeni), ale zpracovavaji i
telemetrii z externich senzor kompatibilnich se systémem Duplex
EX nebo EX Bus. Stabilizace je vhodna i do modell se spalovacim
motorem.
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7A 7SA**  9SA**  10A 12A%

Rozméry [mm] 38x25x11 | 42x28x11 | 60x16x13 | 60x16x13 | 51x28x11 | 51x28x11
Hmotnost[g] n 13 13 13 16 24
Délka antény [mm] 2x100 2x200 2x200 2x200 2x200 2x400
Pocet vy ich kanalii 6 7 7 9 10 12
Provozni teplota [°C] -10do +85(-10do+85| -10 do+85 | -10 do+85 | -10 do+85 | -10 do+85
Napajeci napéti [V] 35-84 | 35-84|35-84[35-84|35-84|35-84
Priimérny proud [mA] 80 80 80 80 80 80
:’;’;‘;::::;‘f‘;""k""‘ dat ANO | N0 | ANO | ANO | ANO | ANO

Tx-DC/DS | Tx-DC/DS | Tx-DC/DS | Tx-DC/DS [ Tx - DC/DS | Tx-DC/DS
Podpora prijimacovych sateliti ANO ANO

Programovani

ANO ANO ANO ANO

Rsat

alni vystupni vykon [dBm] 15 15 15 15 15 15
Citlivost prijimace [dBm] -106 -106 -106 -106 -106 -106
Kmitocet [MHz] 2400 - 2483| 2400 - 2483|2400 - 2483|2400 - 2483|2400 - 2483|2400 - 2483]
Vestavéné senzory 3-0sy gyroskop, 3-0sy akcelerometr, tlakovy senzor
Citlivost méreni vysky 0,1m
Rozsah méfeni gyroskopu +2000°/s
Rozsah méieni akcelerometru +166
Vzorkovaci frekvence 66001z

roskopu/akcelerometru

* EPC-External Power Connector
- piijimac ma napajeci kabely s MPX konektorem

#*S-Slim- Stihly pfijimac pro montaz do uzkych trupl
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2.1. Vlastnosti

¢ Az16stabilizovanych kanall pro letadla.

¢ Podpora riznych typt multikoptér - od tfimotorovych az po
osmimotorové.

¢ Az 3 nastavitelné letové rezimy vcetné stabilizaciehorizontu a
vysky.

¢ Ladénizisku stabilizace béhemletu.

¢ Pouziti nejmodernéjsiho 3-osého gyroskopu, 3-osého
akcelerometru atlakového senzoru

* Podpora osvétlenimodelu pomociLED pdaseks ¢ipy WS2812.

¢ Podpora stabilizovaného zavésu kamery fizeného servy.

¢ Inteligentnifail-safe.

¢ Analyzaaelektonicka eliminacevibraci.

¢ PInohodnotné moznosti nastaveni pomoci vysila¢t DC/DS,
pfipadné pres PC.

 Trinastavitelné vstupy pro pfipojenitelemetrickych senzor(.

2.2. Dilezita upozornéni

e Vzidy pouzivejte aktualni firmware ve vysilaci i v pfijimaci.
Minimalni verze softwaru pro vysilace, podporujici pfijimace
REX Assistjev.4.24.

* Vzdy zkontrolujte polaritu ptivodnich vodict, tak aby nedoslo k
reverzaci napétina pfijimaciajiné elektronice.

¢ Nevystavujte pfijimac zaru a prudkym zménam teplot, jez
mohou mit vliv na piesnost senzord.

¢ Nepouzivejte prijimac, ktery je viditelné poskozen. Pravidelné
kontrolujte stav antén. Zadnym zpGsobem neupravujte ani
nevyjimejte elektroniku pfijimace ven zkrabicky.
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¢ Priinstalaci v modelu se spalovacim motorem méjte na paméti,
ze veskerd elektronika musi byt galvanicky oddélena od
jednotky zapalovéni a umisténa co nejdale od samotného
motoruazapalovani.

e Nevystavujte pfijimac pfilis vysokym vibracim. Senzory v
pfijimaci jsou velice citlivé a vibrace jsou nezadoucim jevem.
Doporucujeme pred letem zkontrolovat uroven vibraci pomoci
vestavéného analyzatoru a podniknout pfislusna opatieni pro
redukci vibraci (napf. pfipevnit pfijima¢ v modelu mékkou
oboustrannou lepici paskou a zajistit pfivodni kabely tak, aby se
po nich nepfenasely vibrace).

¢ Pro napajeni prijimace a serv pouzivejte vzdy dostatecné
dimenzovany zdroj napéti. Méjte na paméti, Ze pii zapnuté
stabilizaci se serva v modelu letadla prakticky neustéle pohybuiji,
cozmazanasledekzvysenou proudovou spotiebu systému.

¢ Veskeré zmény v nastaveni (plati zejména pro prvotni
konfiguraci) provadéjte bez osazenych vrtuli.

¢ Béhem pouzivani doporucujeme zapnout nejprve vysila¢ a az
potom pfijimac. Vysila¢ potvrdi navazani komunikace s
pfijimacem akustickym signalem. Pfi vypinani systému nejprve
vypnéte pfijimacaaz poté vysilac.

* Prijimace REX Assist nepodporuji rezim ,Pfiposlech” (Clone). Je
to z toho ddvodu, ze pfijimac se stabilizaci by mél byt vzdy v
modelu brén jako ten hlavni. Ostatni pfijimace, slouzici jako
satelity, nesmi mit aktivovanou funkci Fail-Safe.




E] Instalace

3.1. Instalacevmodelu

Prijimac¢ vzdy umistujte v modelu paralelné k letovym osam a
idedlné co nejblize k tézisti (plati zejména pro multikoptéry). Toto je
dlezité pro spravnou funkci stabilizace a jeji korektni reakce. Je
duilezité, aby pripevnéni pfijimace bylo provedeno tak, aby byl
minimalizovan prenos vibraci z modelu a aby byla zarucena fixace
na spravném misté. Doporucujeme pro tento Ucel pouzivat
dodavanou oboustrannou lepici pasku.




Existuje nékolik moznosti, jak umistit pfijimac v modelu. Vybranou
pozici je tfeba zadat v pravodci nastavenim stabilizace. Urcujici je
smér Sipky nanalepce pfijimace:
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3.2.Napajeni

Pfi navrhovani elektroinstalace v modelu vzdy vénujte pozornost
vybéru dostatecné vykonného zdroje. Ten musi byt dostate¢né
proudové dimenzovan a jeho vystupniho napéti musi byl
kompatibilni s pfijimacem, servy a ostatni elektronikou.
Doporucujeme pfijimace REX Assist napéjet z tvrdych akumulétort
typu Li-XXX nebo stabilizovaného zdroje napéti BEC (bud
samostatného, nebointegrovaného v regulatoru otacek).

Pozndmka: nikdy nespojujte dva rizné zdroje napéti naprimo
paralelné.Ato anivpripadé, Ze majizddnlivé stejné parametry.

Napdjeci napéti miize byt do prijimace privedeno pres:
e Kandlplynu (pfipouzitireguldtoru otdcek s obvodem BEC).
« Jeden nebo viceservovystupu.

Connector).

U multikoptér pouzijte pro napdjeni prijimace bud’ vystup z
jednoho jediného reguldtoru (pokud pouzivdte reguldtory s
obvodem BEC), nebo v pripadé reguldtorii typu Opto pouZzijte
externi stabilizovany zdroj. Nikdy nespojujte paralelné napéti z
nékolika obvodii BEC paralelné.




3.3.Provoz

Doporucujeme nejdfive zapnout vysila¢ a nasledné pfijimac.
Vlysila¢ potvrdi navazani komunikace se sparovanym pfijimacem
akustickym signalem nebo nastavenym hlasenim. Pokud pfijimac
nebyl s vysilacem sparovan nedojde k zadné reakci. Pfi vypnuti
systému doporucujeme nejprve vypnout pfijima¢ a potom
nasledné vypnoutvysilac.

3.4.Parovani

Prenos informaci mezi pfijimacem a vysilacem je zabezpeceny a
digitalni. Proto je nutné jednotliva zafizeni, kterd spolu maji
komunikovat sparovat. V pfipadé pouziti nového pfrijimace di
vysilace je toto vzdy nezbytny krok. Parovani prijimace je nutné
provéstjen jednou, vysilac si sparovand zatizeni bude pamatovat.

Postup:

1. Zasurnte cervenou propojku BIND PLUG (je prilozena v baleni
prijimace) do zdirky v prijimacioznacené ndpisem Ext.).

2. Zapnéte prijimac- (k prijimacipripojte sprdvné napdjeci napéti).
Béhem ndsledujicich 60-ti sekund Ize prijimac spdrovat zapnutim
vysilace. Po uplynuti 60 sekund prijimac rezim pdrovdni ukonci a
proces pdrovdni'se musiprovést znovu od kroku 1.

3. Zapnéte vysilac - ten ohldsi dvojim pipnutim nebo nastavenym
hldsenim spdrovadnis prijimacem.

Pozndmka:

1.jiz pred zapnutim vysilace vném musi byt zvolen sprdavny model
2.pokud se vam pdrovdni nepodari, vypnéte vysilac i prijimac a
postup opakujte.
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K jednomu vysila¢i je mozné spérovat libovolné mnozZstvi
pfijimacq, ale pfijimac muze byt sparovan vzdy s jednim vysilacem
tzn., Ze pfijimac je sparovan pouze s vysilatem, se kterym byl
sparovan jako posledni.

3.5. Zkouska dosahu

Testem dosahu ovérfujete spravnou funkci vysilace a prijimace. Pred
prvnim letem kazdého letového dne nebo pfi jakychkoliv
pochybnostech o funkci vysilace nebo pfijimace by jste méli
provést test dosahu. Pfi testu dosahu se snizi vysilaci vykon vysilace
na 10%. Pfi testovani dosahu umistéte model i vysila¢ do vysky
nejméné 80 cm od zemé. Spravné pracujici vysila¢ a pfijimac by v
uvedeném testovacim rezimu mél spolehlivé ovladat model na
vzdélenost alespori 50 m. Pokud tomu tak neni, ovéite predevsim
spravnou instalaci antén pfijimace v modelu. Neni-li ani pak test
Uspésny, zafizeni nepouzivejte a kontaktujte prodejce nebo
nékteré ze servisnich stredisek.

Uvedenidorezimu,Testdosahu”:

Vlozte parovaci propojku do konektoru Ext. sparovaného pfijimace,
zapnéte pfijima¢ a nasledné vysila¢. Rezim testu dosahu bude
aktivni po celou dobu, kdy bude vlozena parovaci propojka.

Béhem testu dosahu vysila¢ upozornuje akustickym signalem, ze
pracuje se snizenym vysilacim vykonem.

Alternativné muzete test dosahu spustit i bez zasunuti parovaci
propojky do pfijimace z menu vysilace v nabidce ,Menu- Systém -
Testserv/dosahu’.
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1 Rychlé nastaveni

4.1.Modelletadla

tzn. stabilizace je ve vychozim stavu vypnuta. Toho Ize vyuzit pfi

pocate¢nim nastavovanimodeluletadla:

1. Umistéte pfijimac do modelu dle kapitoly Instalace vmodelu.
2. Ve vysila¢i pomoci pravodce zalozte novy model. Jednotlivé
kanaly vysilace by mély korespondovat s vystupy na pfijimaci.

3. Spérujte pfijimacs vysilatem dle kapitoly Parovani.

. U modelu nastavte subtrimy, dvoji vychylky, pfipadné expa
podle doporucenych hodnot. Nenastavujte pokrocilé mixy ani
nemeénte drahu servpomociservo balanceru.

5. Nyni piejdéte do menu prijimace, Konfigurace” (obr. a) - bud'pres
menu vysilace ,Model/ Pfipojend zafizeni” nebo pomoci PC (viz
kapitola Konfigurace prijimace pomoci PC).

6. Spustte priivodce nastavenim stabilizace ,Konfigurace/Rychly
privodce” (obr. b). Na prvni obrazovce zadejte volbu ,Assist pro
letadla"a ptejdéte na druhou stranu odkazem ,Dalsi".

Y

T e 2 Tl | pox
Duplex REX12A Konfigurace REX12A
Errr——— << zpat
Telemetrie -~ Rychly privodce >>
Telemetrie Min/Max > Pokrodila nastaveni -
Analyza vibraci > Fail-Safe =
Alternativni konfigurace pinis >
Vystupy pFijimate >
Resetovat do wchoziho nastaveni...




7.V polozce Typ modelu a Vlastnosti |“ullVichosi  miz2z05
vyberte z nabidky volby podle «:"."""E REX12A Assist (1/8)
vaseho modelu. Kazdy typ modelu |ETEsmn Assist pro letadla 7]
obsahuje jiz pfednastavené a 'ﬁ")ﬁf
optimalizované predvolby pro S
rychlé a jednoduché nastaveni e it

stabilizace.

8. Zvolte umisténi pfijimace v modelu
tak, aby vyobrazend pozice
odpovidala skutec¢nosti. Orientujte
se podle polohy a sméru Sipky na
obalu pfijimace. Na vybér je celkem
8 moznosti (viz kapitola Instalace v
modelu).

9. Potvrdte pfipadné pouziti
dodatecnych funkci: Tl vided W[z

Privodce REX12A Assist (3/8)
* Pouzit zavés kamery (gimbal) - |EETI————————

. L . ) | umi Fijimace
zaskrtnutim aktivujete funkci | pesice: Vychozi - Horizontalni ]
stabilizace externiho zavésu kamery ]E SIS

fizeného servy.

Dalsi >>
* Vsechna serva digitalni - touto [Pgf{vichen W [122207
volbou ur¢ite periodu vystupu pro Pritvodce REX12A Assist (4/8)
serva. Pro digitalini serva bude [% 5 asmist

perioda vystupu nastavena na | Kempemovwtduinounchlost X

v s v, v Poutit zavés kamery (gimbal) x
7,5ms.V opa¢ném pfipadé 17,5ms. Vsechna serva digitalni x
Dalsi >>
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10. Peclivé provedte krok za krokem [Hllfwchor  mjs2zii
podle pokynl privodce kalibraci vodce REX12A Assist (5/8)
funkce kiidélek, vyskovky a eni primérnich kanéli

v < z . . Kalibrovat kfidélka (Roll)...
smérovky. Po spravné kalibraci se | » xaiibrovat viskovku reicch...
, v, . » Kalibrovat smérovku (Yaw)...
musi hodnoty v fadku Ovladace Ko e it
vesate o
pohybovat v rozsahu -100/0/+100 Dalsi >

v neutrdlu a krajnich polohach

ovladace piislusné funkce.

Prifadte kanal pro pfepinani

letovych rezim0 stabilizace. Pro

moznost volby tii 1etovych reZim0  |semsme e s sewssss

stabilizace zvolte néktery z

11

Dalsi >
tfipolohovych prepinac.
fponoeprep

Pozndmka: tripolohovy prepinac letovych rezimu stabilizace
pridejte jako novou funkciv menuvysilace Model/ Parametry funkci.
Poté tento prepinac zadejte do volného kandlu v menu Model/
Prirazeni serv. Tim je mozné tento tfipolohovy prepinac priradit
podle odkazu 11. jako prepinacletovych rezimdstabilizace.

12. Pokud jste v predchozich krocich
zvolili volbu ,Pouzit zdvés kamery" |Pnll]viches W |rz2z0z
pfifadte jednotlivé kandly pro [__Privodce REX12A Assist (7/8)
ovladani gimbalu. Tento bod | . amsia pro ssvis kamery
muzete preskocit a zavés kamery | Klonénikamery ma__ uprav smaz

oy Ve " Klopeni kamery N/A Uprav SmaZ
nakonfigurovat pozdéji v menu” | owenikamery mm  uprav smaz
Konfigurace/ Prifazeni kandli/ Dalzi >>
Prifazenikandli zdvésu kamery'.
12



13. Potvrzenim volby ,Aplikovat a |Sllljvichest  m]s22201
ukoncit privodce" dojde k ulozeni |__Privodce REX12A Assist (8/5)

nastavenych parametri stabilizace | apikovani nastaveni
aukoncenipriivodce nastaven. T Reserui etout retimy na-vichezd

14. Pfedletem poloztemodelnazema | *#plikevataukonit prirvodce...
nehybejte s nim po dobu
inicializace stabilizace. Dokon¢eni
procesu je ozndmeno hladsenim.
Teprve poté je mozné pohybovatservy.

15. Ovéite spravnost vsech funkci a zejména spravny smysl
vychylek stabilizace. Jestlize napf. model otocite doleva, fidici
plochy by mély mit pfi zapnuté stabilizaci tendenci korigovat
pohyb opacnou vychylkou kormidla.

16. Prvni let provedte bud s vypnutou stabilizaci (rezim
+Manudini”), nebo v rezimu ,Normdlni" V pfipadé, ze model
neleti rovné, dotrimujte jej a nasledné pristante. Znovu
provedte kalibraci (viz.bod 10.)

Pozndmbka: kalibraci systému je nutné provddet po kazdém
trimovdnimodelu.

4.1.1.Optimalizace nastavenimodelu letadla

V menu ,Nastaveni letadla" pfijimace REX Assist jsou pfistupné
volby jemného ladéni:

ZiskaDrzenisméru

Zisk - zde je mozné nastavit zisk (citlivot) stabilizace pro kazdou
osu zvlast. Jestlize je model nedostatecné stabilizovan, zvysSujte
zisk dokud model nezac¢ne za letu mirné kmitat. Poté zisk snizte na
stabilni let. Vyzkousejte nové nastaveni pii riznych rychlostech

13



modelu a ovéfte, Ze ani pfi vysokych [Call¥cheri ] B
rychlostech se neprojevuji zakmity i REX12A Nastaveni letadla
:
oscilace. == i
v re " v . . Kfidélka 20[F 10 7]
Drzeni sméru - urcuje, s jakou | wsoua »E  10E
intenzitou bude model drzet svou | Smirewe =0 sE
. . , . " .. 30 akrobaticky faktor
orientaci v daném sméru pfi rezimu | rereiese . o
L,Zamknuti (Heading Hold)". V rezimu | priorita oviadate viskovky 50% [

Priorita ovladaCe smérovky 60% [7]
——

»NormdlIni" se tento parametr nijak
neprojevuje. Funkci drzeni sméru
muzete vyzkouset napf. pii viseni na
vrtuli, pfipadné v nozovém letu.

3D akrobaticky faktor (Priorita ovladace) - urcuje, jakym
zpUsobem se bude zisk stabilizace snizovat v zavislosti na vychyleni
ovladace ze stiedové polohy. Napt. priorita ovladace kiidélek 60%
znameng, ze pfi maximalni vychylce doleva nebo doprava bude
stabilizacnizisk kiidélek snizen na 40% a ze 60% se bude uplatiiovat
polohaovladace.

4.1.2.Volbaletovychrezimu
Podle svych preferencisizvolte, které z pétiletovych rezim( budete
vyuzivat. (vizsekce Popis letovych rezimd).
Pro kazdy letovy rezim muizete nastavit
vychozi zisk (timto faktorem se nasobi
hodnoty zisku stabilizace a drzeni
sméru ve vsech osach), dale mUzZete | Wastaveni letovych reimi

veo . s v . M1 Manudlni (Assist vypnut) ] Uprav>>
urcit, jestli chcete pouzivat ladéni zisku | w2 normaini wamping = upravs>
pomoci zvlastnich kanald (viz menu :"_’"Z;:",:‘”"I‘n’t‘:::ﬁ"’,‘f”s"t';]m‘::;y‘.“'m”
Konfigurace/Pritfazeni kandld/Prifazeni oo
doplnkovych kandld).
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Pouzit asistenci pFi zataceni -
stabilizace bude automaticky
optimalizovat zatdceni modelu
pomocikfidéleki smérovky. Poutit kandly ladéni zisku
Pouze tlumit poryvy - stabilizace bude | Pouit asistendipfi zatacent x

.. . , . , PnuzetlumltbnryW{ v
minimalizovat zasahy do fizeni modelu

(UmoEiuje pousiti trimds 2 butterfly)
KifRoll  ViEPitch  Smirrvaw

a bude se snazit pouze vyrovndvat | Metrt® oo
o L, v Kridélko 1 (2) v v 4
odchylky zplisobené poryvy vétru. vkowa1@ v v v

Smérovka 1 (4) v v v
—

Fail-Safe: pii zapnutém inteligentnim rezimu bude systém pfi
vypadku signdlu aktivné stabilizovat modelu v horizontalnim letu.
Pri volbé ,Assist vypnut" bude systém Fail-Safe pracovat pouze
podle nastaveniv menu pfijimace,, Konfigurace/ Fail-Safe”.




4.2. Multikoptéra

Pfed prvnim zapojenim a konfiguraci pfijimace REX Assist v
multikoptéfe doporucujeme odpojit motory s regulatory, aby
nedoslo kndhodnému roztoceni.

1. Odmontujte vrtulezmotor(.

2. Umistéte pfijima¢ do modelu podle kapitoly Instalace v
modelu.

3. Vevysilaci zaloZte novy model typu multikoptéra. Pfi zaklddani
vénujte pozornost tomu, aby byly zvlast na kazdy kanal
vyvedeny funkce motor/Throttle, kiidélka/Roll, vyskovka/Pitch,
smérovka/Yaw a funkce prepinani letovych rezimd, jez je
ovladana prepinacem.

4. Sparujtevysilacs prijimacem.

5. Prejdéte do nastaveni prijimace bud pfes menu vysilace
,Model/ Pripojend zatizeni”, nebo pomoci PC, propojky USBa a
programu JETI Studio.

6. Spustte prlivodce nastavenim stabilizace ("Konfigurace/ Rychly
privodce”). Na prvni obrazovce zadejte volbu ,Assist pro

multikoptéry'"
ot W B T ] B
Duplex REX12A Konfigurace REX12A
Konfigurace >> << Zpét
Telemetrie -
Telemetrie Min/Max > Pokrotild nastaveni =
Analyza vibraci > Fail-Safe >

Alternativni konfigurace pinii >
Vystupy pFijimate >
Resetovat do viichoziho nastaveni...




duplEx:

7. Zvolte typ ramu multikoptéry a prejdéte na dalsi stranu.
Podporovany jsou tyto typy rdm0 (smér otacenia pofadi motor

musi byt vzdy dodrzeno):

Trikoptéra typu Y

Kvadrokoptéra typu +

Kvadrokoptéra typu X

Hexakoptéra typu +

Hexakoptéra typu X

Hexakoptéra typu Y

Oktokoptéra typu Plus
(REX10 A aREX12A)

Oktokoptéra typu X
(REX10 A aREX12A)




Priivodce REX12A Assist (1/8)
<< Zpét

Typ modelu  Assist pro multikoptéry ]

Typ rému Kvadrokoptéra (x) ]

8. Zvolte charakteristiku multikoptéry

aby co nejlépe odpovidala P ) T |

v . ~ q . Priivodce REX12A Assist (2/8)
skutecnosti. Kazdy typ obsahuje |~
¥ A i i A Detaily modelu
pfednastavene a .o.ptlrjnahzovar.\.evz Setety med T
predvolby pro stabilizaci tak, aby jiz

prvni lety byly pfijemné a

dodate¢né nastavovani se omezilo =
-
naminimum.
| Ay NN T Tvedhon -
9. Zadejte umisténi pfijimace v [Fllwde 8] -

Privodce REX12A Assist (3/8)

multikoptére, aby obrazena pozice

odpovidala skute¢nosti. Na vybér je e lvboctini P

celkem 8 moznosti (viz kapitola

Instalace v modelu). llustrace

,modelu pouze indikuje smér letu. = il
10. Potvrdte pfipadné pouziti

dodate¢nych funkci: [Filfvichos W[z {04

* Pouzit zavés kamery (gimbal) - «:'::dm REX12A Raslst (48)

zaskrtnutim aktivujete funkci | viastostassistu

. /) sy Poufit zdwés kamery (gimbal) x
stabilizace externiho zavésu kamery | vsecna sena digitaini x
fizenéhosservy. "’,;’:;" fnesois o

* VSechna serva digitalni - touto

18




volbou ur¢ite periodu vystupu pro serva, kterd jsou pouzita pro
doplrikové kandly. Pfi volbé ,VSechna serva digitalni” bude
perioda vystupu nastavena automaticky na 7,5ms. V opa¢ném
ptipadé bude 17,5ms. Perioda vystupl pro fizeni motorl je
standardné 2,5ms, tzn.400Hz.

* Pouzit OneShot125 - zatrhnutim této volby aktivujete rezim
OneShot125 pro fizeni regulatord multikoptéry. Jedna se o
specialni rezim, kdy impulzy z pfijimace jsou 8x kratsi oproti
standardnim servo impulzdm. OneShot125 musi byt podpo-
rovanina stranéregulatord.

* Vzdy stabilizovat motory - aktivaci této moznosti bude
multikoptéra stabilizovdna od okamziku odjisténi a prvniho
ptidani plynu az do momentu zajisténi, tzn. vypnuti motord.
Stabilizace bude fungovat vzdy i pfi stazeném plynu. Tato volba

neni doporucena pro prvni lety s
koptérou. ool Ba%

Privodce REX12A Assist (5/8)

11. Peclivé provedte krok za krokem
podie pokyni privodce kalibraci | e srinimich ana
funkce kiidélek, vyskovky a | »falibrovatviskowku picchi..

» Kalibravat smérovku (Yaw)...

smérovky. Po spravné kalibraci se e = T
musi hodnoty v fadku Ovladace el

pohybovat v rozsahu -100/0/+100 v i —

ni primarnich kanald

neutralu a krajnich polohdch [Bulwdosd — u] Be%
ovladace prislusné funkce. Priivodce REX12A Assist (6/8)

12. Ptifadte kanal pro piepindni | prirsen daisich kansla
letovych reziméi stabilizace. Pro | fgue'™ oa e vo omes
moznost volby tfi letovych rezim{i |semmumie

5o, I kaldy
kandl jo pavsien na vakem wysiafi

stabilizace zvolte néktery z Dalsi >
tfipolohovych piepinact. V prvni
19



poloze pfepinace je v zékladu stabilizovani vysky a horizontu, ve
stfedni rezim prosté stabilizace horizontu a ve treti rezim Sport.
Prifadte kandl plynu. Ujistéte se, Ze tento kanal na indikatoru

funguje vrozsahu 0-100% (1-2ms).

Pozndmka: tripolohovy prepinac letovych rezimu stabilizace
pridejte jako novou funkci v menu vysilace Model/ Parametry
funkci. Poté tento prepinac zadejte do volného kandlu v menu
Model/ Prifazeni serv. Tim je mozZné tento tripolohovy prepinac
priradit podle odkazu 12. jako prepinac letovych rezimustabilizace.

13

. Jestlize jste v predchozich krocich
potvrdili volbu ,Pouzit zdvés
kamery" , pfifadte nyni jednotlivé
kanaly pro jeho ovladani. Tento
bod muzete preskocit a zavés
kamery nakonfigurovat pozdéji v
menu ,Konfigurace/ Prifazeni
kandld/ Prifazeni kandlt zdvésu
kamery".

14. Potvrzenim volby ,Aplikovat a

15.

ukoncit pruvodce" dojde k ulozeni
nastavenych parametrl stabilizace
aukonceniprdvodce nastaveni.

V menu ,Konfigurace/Nastaveni
multikoptéry” otestujte korektni

Prilvodce REX12A Assist (7/8)
<< Zp&t

PFifazeni kanilu pro zivés kamery
Klonani kamery N/A Uprav SmaZ
Klopeni kamery N/A Uprav SmaZ
Otéteni kamery N/A Uprav SmaZ
Dalsi >

Zpét o |Shewo

Tl
Prilvodce REX12A Assist (8/8)

<< Zpét
Aplikovani nastaveni
- Nastavi optimaln periodu serv

F

B4%

- Resetuje letové reZimy na wchozi
- Pfifadi wystupy pro motory

» Aplikovat a ukonéit privodce...

2 |Ghcmd

Zpét

smér otaceni motord podle schématu zobrazeného na téze

obrazovce
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duplEx:

16. Polozte model na rovnou plochu a zapnéte jej. Jakmile je

stabilizace inicializovéna, regulatory obvykle reaguji
zapipanim. Vyzkousejte odjisténi
motoru (stale jesté bez pripevné-
nychvrtuli):
Pfi stazeném plynu pohnéte S )
obéma kniply do krajnich poloh
(vyskovka pIné natazena a kfidélka
se smérovkou pIné k sobé). Motory
by se mély roztocit a po 3 sekundach bez pfidani plynu zase
zastavit. Jestlize se motory neroztaci, zkontrolujte hodnotu
parametru ,Minimdini otdcky" v nabidce ,Konfigurace/
Nastavenimultikoptéry".

17. Pred prvnim letem vyzkousejte reakce stabilizace s vrtulemi,
idedlné s modelem upevnénym v testovacim pfipravku, ktery
umozni otdceni pouze v jedné ose. Je potieba zajistit, aby
model v rezimu Sport a Akrobacie dokazal udrzet konstantni
smér pfi nulovych vychylkach a nedochézelo k nezddoucim
oscilacim.

18. Prvni let provedte za bezvétii na travnaté i jiné mékké plose s
dostatkem mista. Za¢néte odjisténim motorl a lehkym
ptidanim plynu. Pomoci malych vychylek ovladact zkontro-
lujte, jestli pfijimac v jednotlivych osach reaguje spravné a ma
snahu model stabilizovat. Pokracujte poletovanim na jednom
misté avmalé vysce - jestlize bude let nestabilni nebo se budou
v nékteré ose projevovat oscilace pfistante a upravte zisk
regulacni smycky PID (vizndsledujici kapitola).
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4.2.1.0ptimalizace nastaveni multikoptéry

V menu ptijimace prejdéte do
+Nastaveni multikoptéry” Nastavte
takovou hodnotu minimalnich otacek,
aby se motory pii odjisténi zvolna
otéacely. Parametry ,Motor vypnut” a
+Plny plyn” vypliite podle doporuce-
ného nastaveniod vyrobce reguldtoru.
Otestujte smér otaceni jednotlivych
motor0 aktivaci pfikazu ,Test motoru".
Prislusny regulator dostane povel pro
spusténi na minimalnich otackach po
dobu cca 1s. Smér otaceni musi
odpovidat diagramu v menu na displeji
vysilace. Jestlize se motor otaci
opacnym smérem, prehodte libovolné

dva napajecivodi¢e motoru mezisebou.

P pox
Nastaveni multikoptéry
EFT——
Qé@

Minimalni otacky 1.150ms [7]
Mator vypnut 1.000ms [7]
PIny plyn 1.900ms 7]

Test motoru

» Test matoru 1...

» Test motoru 2...

» Test motoru 3...

» Test motoru 4...

» PFepsat viechny motory  0.000ms [¥]

Poufit OneShot125 x

Vidy stabilizovat motory x

Vystupy
0% [01] 0% [02] 0%[03] 0% [04]
0% (05] 0% ([06] 0% [07] 0% [08]
0% [09] 0%[10] O0%[11] 0% [12]

Zpét o |Gycwd| oK

Piepsat vSsechny motory - mizete zadat libovolnou hodnotu od
0,8 do 2,2ms, jez se po stisku tlacitka ,Pouz” na vysila¢i odesle do

vsech motord soucasné.

Pouzit OneShot125 - volbou aktivujete rezim ,OneShot125" pro
fizeni regulator(. V tomto rezimu jsou impulzy z prijimace 8x kratsi
nez standardni servo impulzy. Rezim ,OneShot125" musi byt

podporovaniregulétory.

Vzdy stabilizovat motory - po aktivaci bude multikoptéra
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stabilizovana od okamziku odjisténi a prvniho ptidani plynu az do
momentu zajisténi, tzn. vypnuti motorU. Stabilizace bude fungovat
vzdy, tedy i pfi stazeném plynu. Tato volba neni doporuéena pro
prvnilety s koptérou.

REX12A Pokrofila nastaveni
A AR apEd v ]

PID regulace - toto menu je urcené pro
jemné doladéni letovych vlastnosti )

. , 7 . . Nastaveni PID regulace
multikoptéry nastavenim koeficientll |go= T
PID oddélené pro kazdou osuviz.nemu | vikritch  uE  wE 15

pfijimace ,Konfigurace/Pokrocild | feiew =5 =E o0
nastaveni”.

Koeficient P (proporcionalni) - zdkladni parametr stabilizace.
Intenzita odezvy stabilizace je pfimo Umérna pozadované rychlosti
otaceni. Pokud multikoptéra neni v nékteré ose dostatecné
stabilizovana, tzn. pilot musi trvale korigovat smér, zvyste pfislusny
koeficient (v kazdém kroku napf. o 20%). Jakmile se zacnou
projevovat zakmity Ci oscilace, koeficient naopak 0 20% snizte.

Koeficient I (integra¢ni) - urcuje, s jakou vahou se ma ve stabilizaci
projevovat akumulovand chyba z minulosti. Diky integraci je
pfijimac schopny model vratit do plvodni pozice, i kdyz z ni byl
predtim vychylen. Nastavte tento koeficient tak, aby se model za
letu nikam nenaklédnél a aby drzel konstantni naklon v rezimu.
Jestlize je koeficient | pfilis vysoky, bude dochazet k pomalym
oscilacim.

Koeficient D (derivacni) — deriva¢ni slozka regulace reaguje na
rychlé zmény orientace modelu a je schopna ihned potlacit napf.
23



efekty vzniklé poryvy vétru. Velikost derivacni slozky nastavujte
velice opatrné po jednotkovych krocich, nebot pfi jeji nadmérné
hodnotéza¢ne model prudce avelmirychle oscilovat.

Pfi testovani zménénych hodnot koeficientd béhem letu aplikujte
malé, ale rychlé pohyby na kniplech a kontrolujte, jestli multikop-
téra reaguje rychle, avsak bez nezadoucich zdkmitd. Osa zataceni
(smérovka/Yaw) neni pro jemné odladéni pfilis kriticka. Po
aplikovani vychylky v jejim sméru by se multikoptéra neméla stat
nestabilni a ani by nemélo dochazet k vyraznym zménam vysky.
Koeficient D zde ponechejte nanulové hodnoté.

U modeld multikoptér Ize ovlivnit i intenzitu stabilizace vysky ci
rychlosti stoupani/klesani. Jestlize model reaguje pfehnané prudce
pii povelu ke stoupani, snizte koeficient P v piislusném radku.
Naopak pokud témér viibec na zménu vysky nereaguje, hodnotu
koeficientu P zvyste.

4.2.2. Volbaletovych rezimu

Podle svych preferenci zvolte, které letové rezimy budete béhem
letu vyuzivat. K dispozici mate pét rezimu ze kterych muazete pro
pouzitivybrattfi. (viz. Popisletovych rezimu).

Pro kazdy letovy rezim muzete nastavit vychozizisk (timto faktorem
se nasobi hodnoty koeficientl P, 1a D ve vech osach). Dale mlzete
urcit, jestli chcete pouzivat ladéni zisku pomoci zvlastnich kanald
(viz menu ,Konfigurace/ Pfifazeni kandld/ Prifazeni doplriikovych
kandld").

Rezim Fail-Safe: pfi zapnutém inteligentnim rezimu bude systém
pfi vypadku signalu aktivné stabilizovat modelu v horizontalnim
letu. Pii volbé ,Assist vypnut" bude systém Fail-Safe pracovat
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popuze podle nastaveni v menu pfijimace , Konfigurace/ Fail-Safe”.
To znamend, ze mlze dojit k zastaveni motor(. Proto tato volba
nenipro multikoptéry vhodna.

4.3. Popisletovychrezimi
Prijimac REX Assist nabizi pét letovych rezim0 z nichz az tfi mzete
vybratk pouzivanivdaném modelu.

4.3.1. Manualni (Assist vypnut):

(pro letadla) REX12A Stabilizace
< . o . << Zpét
Zakladni rezim pro letadla, kdy jsou | wastaveni —
Ly " M1 stabilizace vy$ky Upravs>
funkce stabilizace kompletné Forizont T Uprave>

deaktivovany a pilot fidi pouze
manualné.

4.3.2. Trénink: (proletadla)

Tento rezim je vhodny napfiklad pro prvnilety s modelem nebo pro
vyuku zacatecnikd. Pri letu stabilizace nezasahuje do fizeni dokud
naklon modelu v nékteré ose nepresahne nastavenou hodnotu. Pri
prekroceni nastaveného naklonu stabilizace nedovoli tento zvysit.
Akrobacie vtomto rezimu neni mozna.

4.3.3. Normalni(Damping): (proletadla)

Nejpouzivanéjsi rezim stabilizace. Systém potlacuje vliv vétru a
turbulence . Uklidriuje let ale neomezuje akrobacii. Neméni
vlastnosti modelu pfi startu a pfistani. Neomezuje akrobacii. V
tomtorezimu muzete pouzivat trimy i pro stabilizované osy letadla.
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4.3.4. Zamknuti (Heading Hold): (proletadla)

Rezim udrzuje model v konstantnim sméru letu. Naptiklad pfi
viseni, priletech nebo nozovém letu. Rezim nikdy nepouzivejte pfi
startu nebo pfistani. Pfi nizkych rychlostech, kdy hrozi odtrzeni
proudnic, by rezim mohl tento jev jesté vice umocnit a zpUsobit
havarii. V tomto rezimu nepouzivejte trimy, jelikoz jakykoli posun
stredové pozice bude stabilizacibran jako pokyn kzahajenirotace.
U modelll vétrond nepouzivejte rezim ,Zamknuti” pokud se model
pohybuje blizko padové rychlosti (typicky pfi plachténiv termice).
Model prestane byt citlivy na stoupavé proudy a mize dojit k
pretazeni a naslednému pddu jelikoz stabilizace pti vychyleni
nedokdaze model plné vratit do pGvodniho sméru pouhou funkci
kormidel.

4.3.5. Horizont: (pro letadlaimultikoptéry)

Rezim vhodny i pro zacinajici piloty. Stabilizace v tomto rezimu
umoznuje provadét zakladni akrobacii avsak pokud se kniply vrati
do stfedové polohy systém model vyrovna do horizontalniho letu.
U modelQ letadel méjte na paméti, Ze je nutné udrzovat dosta-
te¢nou rychlost, protoze je v tomto rezimu aktivni také rezim
JZamknuti".

4.3.6. Stabilizace: (pro multikoptéry)

Zéakladni rezim pro stabilizaci multikoptér. Model je za letu
udrzovan v horizontalni poloze, pficemz vychyleni ovladact udava
Uhel ndklonu multikoptéry dopfedu a do stran. Maximalni uhly
naklonu je mozné definovat v menu ,Konfigurace/Pokrocild
nastaveni”V zékladu je nastaveno +45°.Vtomto rezimu neni aktivni
stabilizace vysky a neniani mozna akrobacie.
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4.3.7. Sport: (pro multikoptéry)

Tento rezim umoznuje zakladni akrobacii protoze systém
stabilizuje pouze rychlost otaceni v jednotlivych osach a
nesrovnava model do horizontalniho letu. Stabilizace vysky je
rovnéz deaktivovana.Vychylka ovladace jednoduse udava rychlost
otaceni v dané ose. Maximalni rychlost otaceni Ize definovat v
menu, Konfigurace/Pokrocild nastaveni/(Max. rotace ki/vys/smér”.

4.3.8. Akrobacie: (pro multikoptéry)

Rezim podobny médu ,Sport”, uplatiiuje se pfi ném navic piimy
vstup z ovladacd (nastavitelné v menu ,Konfigurace/Pokrocild
nastaveni /3D akrobaticky faktor/Priorita ovladace"). Napfiklad
priorita ovladace kfidélek 60% znamen4, ze pti maximalni vychylce
doleva nebo doprava bude zisk kiidélek snizen na 40% a ze 60% se
bude uplatnovat piima vychylka ovladace.

4.3.9. Stabilizace vysky: (pro multikoptéry)

Tento rezim je obdobny médu,,Stabilizace” ale rychlost stoupéani a
klesani je stabilizovand, pficemz pozice ovladace plynu udava
intenzitu zmény vysky. V neutrdlni pozici ovladace (coz je oblast
okolo 1,5ms) je stabilizovana aktualnikonstantnivyska.

Pozndmbka: pokud tplné stdhnete plyn pro dosazeni maximdlni
rychlost klesdani a nemdte aktivnivolbu,VZdy stabilizovat motory”
dojde ke kompletni deaktivaci stabilizace a model se muze zritit.
Doporucujeme pfi klesdni nestahovat plyn tplné nebo si na
vysilaciposunout krivku plynu.
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Vychozi konfigurace letovych rezimu pro letadla

Pozice 1 Pozice 2 Pozice 3
Manualni Normalni rezim Rezim zamknuti
(stabilizace vypnuta) stabilizace (Heading Hold)

Vychozi konfigurace letovych rezima pro multikoptéry

Stabilizace vysky a

X Stabilizace horizontu Sport
horizontu




B Dalsi funkce stabilizace

5.1.UtlumPIDs plynem (TPA) (pro multikoptéry)
(angl. Throttle-PID Attenuation)

Tato funkce je dostupna pro modely multikoptéra pomaha potlacit
oscilace pfi prudkém pridani plynu. Pokud model leti stabilné pfi
nizkém vykonu, ale pfi jeho zvyseni nad urcitou Uroven zacne
oscilovat nastavte v konfiguraci pfijimace v menu ,Pokrocild
nastaveni” parametry ,Pocdtecni bod TPA" a ,Hodnota TPA".
Pocatecni bod nastavte pod uroven, kdy se oscilace zacinaji
projevovat a hodnotu TPA postupné zvysujte v krocich po 10%
dokud nebude model stabilnii pfi vysokém vykonu motor(.
Priklad nastaveni TPA v grafu: ,Pocdtecni bod TPA" = 50%,
,Hodnota TPA (redukce PID)" = 50%. Jestlize priddte plyn nad 50%,
zacne se sniZovat zisk stabilizace az na konecnych 50% pfi pIném

plynu.




5.2. Doplnkové kanaly
Pritfazeni doplinkovych kanald

naleznete v menu ptijimace [+ waa@ m{
Konfigurace/ Prifazeni kandld/ Pritazeni i ::‘i:::g ::E
4
5

PFiFazeni funkci

Funkce Ovladaé Trim Trim-MAX

doplrikovych kandld’. voor# 2
Aby bylo mozné s funkcemi [¢ ram@& si@ .5

doplnkovych kanald v prijimaci Assist
pracovat, je nutné tyto funkce nejprve
vytvofit v menu vysilace, pfifadit jim
ovladace akanalové vystupy. 1 Motor1[F] 2 Kidélko[T]
’ v 3 Vyiskovka [F] 4 Smérovka [F]
1. V. menu vysilace ,Menu/Model 6 Rezim [7]
/Parametry funkci/Ptifazeni funkci” | 7 -0 e ~g
vytvoite potfebné funkce a pfiradte
jim ovladace. Na obrédzku jsou to
funkce ,Zisk" pro nastaveni citlivosti
stabilizace a,ReZzim” pro piepinaniletovych rezim{ stabilizace.
2.V menu vysilac¢e,Menu/Model/Pfifazeni serv” pfifadte vytvorené
funkce k vystupdm pfijimace. Pro to pouzijte nepotiebné
neobsazené vystupy.

PFiFazeni serv

|
i
=

Kanal prepinani letovych rezima -
zde muzete pfifadit kanal (ovladac),
kterym budete pfepinat letové rezimy | ey ama?

stabilizace. Tento kanal by mél byt | wanipyn — wm o% uprav smaz
Kanal Fail-Safe N/A__ X Uprav SmaZ

idedlné ovladan tfipolohovym | uisssu wa x uprav smaz
prepinacem navysiladi. Kanaly pro ladéni zisku

s . . Ladéni kiid/Roll N/A 0% Uprav Smai
Kanal plynu - pro modely multikoptér, | adenivispitcn ma o uprav smaz

Ladéni smér/yaw NJ/A 0% Uprav Smai

pfitazeni kanalu a ovladace
ovladajiciho vykon motord.
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Kanal Fail-Safe - pfifazeni kanalu (ovladace) kterym vynutite
prechod Assistu do Fail.Safe. Po pfepnuti do aktivni polohy bude
simulovat ztrdtu signdlu a serva modelu pfejdou do
preddefinovanych pozic. Ovladani motoru zlistava aktivni.
Kanal vypnuti Assistu - prifazeni kandalu (ovladace) ktery
deaktivuje vechny funkce stabiliza¢niho systému Assist. Pfijimac
se bude po aktivaci chovat jako bézny pfijimac bez stabiliza¢nich
funkci.
Pozndmka: u multikoptér muze dojit po aktivaci k okamzitému
zastavenimotord.

Kanaly pro ladéni zisku: Kridélka/Roll, vyskovka/Pitch,
smérovka/Yaw - piitazeni kanéalu (ovladace) pro ovladani
celkového zisku stabilizace v jednotlivych osach. Kladnymi
hodnotami zisk zvétsujete az do dvojnasobku zékladniho zisku,
zaporna procenta zisk snizuji az na minimum 10%. Hodnota 0%
(stfedni poloha ovladace) odpovidd nezménénému zakladnimu
zisku.

Pozndmka: pro tuto funkci je vhodny néktery z otoc¢nych

ovladacuvysilace.

5.3. Zavés kamery (gimbal)

Prijimace REX Assist podporuji pfipojeni jedno az tfiosého zavésu
kamery, jehoz jednotlivé osy (klonéni, klopenia otaceni) jsou fizené
klasickymi modelaiskymi servy. Jeslize planujete tuto funkci vyuzit,
aktivujte nejprve v._menu pftijimace ,Privodce nastavenim
stabilizace” polozku ,PouZzit zdvés kamery (gimbal)" Jednotlivé
vystupy pro serva zavésu nakonfigurujete bud pomoci ,Privodce”

31



5.4. Pripojeniexterniho LED pasku

Pfijimace REX Assist podporuji m—m—- o
pfipojeni externiho LED pasku pro - nm -
osvétleni modelu slozeného z 1 az 32 == ]

9 Servo [F]  125% 127%

programovatelnych RGB LED typu | 1. Servo (7] 125% 125%
Ws2812 pro kazdy vystup pfijimace. Lgn e
E1 EX Bus [7]
Ext JETIBOX/Sensor [F]

Nastaveni vystupu pro pfipojeni
LED pasku: v menu ptijimace
,Konfigurace/Alternativni konfigurace
pini” zvolte moznost ,LED pdsek" a do

REX12A Konfigurace LED

SOk
tohoto vystupu pasek pfipojte. LED 1: Nakon doleva (7]
. . " LED 2: Naklon doleva 5]
V menu ,Nastaveni LED pdsku" mlzete | (e Stay zaarmovani (7]
ANi SdA H LED 4: Stav zaarmovani [F]
me!‘nt ba rvya funkce kazdé LED diody | % e
v pasku zvIast. o pukton donra 1

LED pasek je prodavan v roli, pro jeho
pouziti staci ustiihnout potiebnou
délku a k pajecim bodim piipajet tfizilovy kabel s konektorem JR
pro pfipojeni do pfijimace. Délka jednoho pésku je omezena max.
32LED diodama.

Funkce a barva svétla diod v pfipojeném pasku se nastavuje
postupné podle jejich poradi a kazda z diod maze byt nastavena
individudlné podle tabulky:
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nebo v nabidce ,Konfigurace/Pfifazeni [Plliostast — u]
kandld/Ptitazenikandlizavésu kamery". REX12A Nastav

<< zpet
Klonéni kamery N/A Uprav_SmaZ
Maximalni ndklon:  0° [¥]

Klonéni kamery - pfifazenikanalu pro | kiopenikamery ma  uprav smaz
nakldnéni kamery do stran. Do | a0 o et
stejného kanalu ptipojte servo | Madmaniotten: o £ o%tm. 5]
ovladajici pfislusnou osu kamery.
Maximalni naklon - udéava uhel, pfi
kterém je servo ndklonu na své maximalni vychylce. Tuto hodnotu
nastavte tak, aby byl obraz pfi pohybu modelu stabilnia nenaklanél
sedolevaanidoprava.

Klopeni kamery - pfitazeni kandlu pro nakldpéni kamery nahoru a
doll. Do stejného kanalu pripojte servo ovladajici prislusnou osu
kamery.

Maximalni klopeni - udava thel, pi kterém je servo klopenive své
maximalni vychylce. Tuto hodnotu nastavte tak, aby obraz byl pfi
pohybu modelu stabilnia nenaklapél se nahoru anidol{.

Otaceni kamery - pfifazeni kanalu pro otaceni kamery. Do
stejného kandlu pfipojte servo ovladajici pfislusnou osu kamery.
Maximalni otoceni - udava thel, pii kterém je servo otacenina své
maximalni vychylce pfi maximalnim tlumeni. Tuto hodnotu
nastavte tak, aby obraz byl pfi pohybu modelu stabilni a neotéacel
se.

Tlumeni (tIm.) - koeficient tlumeni v ose otaceni. Cim vyssi bude
jeho hodnota, tim déle bude kamera zamétena v ptivodnim sméru
a delsi dobu ji bude trvat, nez se po vychyleni otoc¢i do nového
sméru. Pfi hodnoté 100% se zavés bude vzdy snazit udrzet plvodni
orientaci.
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Vypnuto LED nesviti
Barvou indikuje stavy,Odjisténo" a,Zajisténo",
Stav . . P
., [|tedyvypnuté nebo zapnuté stabilizacni funkce
zaarmovani

Assistu

Riznou barvou LED indikuje, ktery ze tii

Letovy reZim letovych rezim( je aktivni.

Naklon Blikdnim oranzovou barvou oznamuje naklon
doleva modelu doleva.

Naklon Blikdnim oranzovou barvou oznamuje naklon
doprava modelu doprava

Vybér barvy, jakou ma LED svitit. Moznosti jsou:
bila, ¢ervena, oranzova, zluta, svétle zelena,
zelend, tmavé zelend, azurova, svétle modra,
modrd, tmavé fialova, purpurova, syté riizova

Barva




zakladni Ulohou je oddélit chténé Udaje o zménach pohybu
modelu (nizké frekvence) od nechténych zplisobenych vibracemi
(vysoké frekvence).

Pasmovy filtr — slouzi k odfiltrovani specifickych frekvenci, které
jsou zpUsobeny vibracemi motoru. Tento filtr mzete dodate¢né
aktivovat, jestlize jsou vibrace zplsobené motorem relativné
vysoké. Uroven a frekvence vibraci vzdy zkontrolujte p¥i béZicim
motoru v menu piijimace ,Analyza vibraci". Motor by mél bézet na

takovych otackach, které jsou za letu nejbéznéjsi.

Priklad nastaveni pdsmového filtru: Na obrazku vyse je priklad
zobrazeni grafu vibraci motoru, jenz se otaci's frekvenci 200Hz, tzn.
12000 ot./min. Stfedni frekvenci filtru zvolime 200Hz, nebot v této
oblasti se nachazi na grafu $picka. Sitku filtrovaného pasma zvolime
nékde mezi 50-150Hz. Cim uzsi je itka filtrovaného pasma, tim
presnéji budefiltr schopen redukovat signaly se zadanou frekvenci.
Jelikoz se vsak otacky motor( a tim i frekvence vibraci béhem letu

5.6. Kalibrace senzoru

. o . o Ny s T ¥
Kalibrace senzort je dilezita pro |ulljoelaut — m]i22238

spravnou a presnou funkci stabilizace. - Kalibrace senzori
Gyroskop se kalibruje automaticky pfi | katibrace akceterometru

kazdém zapnuti prijimace. Piblizné po
dobu 2 sekund po zapnuti model
ponechejte bez pohnuti. Nemusi leZet
zcela vodorovné ale odchylka by
neméla presahnout cca 30°. Assist
ohlasiaudiozpravou Uspésnou kalibracia pfipravenost kletu.
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5.5. Analyza afiltrace vibraci

Prijimace REX Assist obsahuji graficky analyzator vibracia pokrocilé
digitalni algoritmy pro filtraci vibraci. Tim je mozné potlacit
nezddouci efekty zplsobené vibracemi v modelu. Pomoci
analyzatoru je mozné graficky zobrazit intenzitu vibraci ‘na rGznych
frekvencich a dvéma filtry nasledné eliminovat jejich negativni
ucinky na funkce stabiliza¢niho systému. Nastavenifiltrd je vmenu
pfijimace ,Konfigurace/ Pokrocild nastaveni” sekce ,Filtrace
gyroskopu”.

5.5.1 Analyza vibraci
Vibrace jsou nezadoucim jevem u
kazdého stabilizacniho systému, nebot
vnasi do méfeni nepatficny Sum. V
nabidce pfijimace si muzete zobrazit
okno s grafem aktualni Grovné vibraci.
Jestlize jsou vibrace vysoké (v grafu
zhruba nad polovinou rozsahu osy Y),
doporucujeme podniknout nékteré
kroky k jejich omezeni:
* Pfijimac prilepte k podlozce mékkou oboustrannou lepici paskou.
« Zajistéte kabely vedouci k pfijimaci, aby se nemohly v modelu
volné pohybovatanebo naopakvibrace prenaset.
* Pouzijte vyvazenou vrtuli.

Analyza vibraci

<< Zpét
Wybrana osa: 0sa x[F]
100%

Vibrace

0%

5.5.2 Eliminace vibraci pomoci filtra
Dolnopropustni filtr - tento typ filtru propousti frekvence pod
nastavenou mezi a potlacuje vsechny vyssi frekvence. Jeho
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B Pokrocila nastaveni

Vystupni perioda — nastaveni periody signdlu pro serva. Pfi nizsich
hodnotdch maji serva rychlejsi reakci a vétsi spotiebu. U
analogovych servje doporucena perioda 20ms, u digitalnich,Auto”.

Pocet kanalti PPM - nastaveni poctu kanalt pro vystup PPM.

PPM/UDI (S.BUS) rezim - urcuje zpUsob zpracovani dat z vysilace
Lzezvolitztéchtorezimd:
* PFimy  -veskeré nastaveni pfijimace (napt. Fail-Safe) neniv
sériové komunikacizahrnuto

soucasti sériové komunikace

Pozndmka: tato volba se netykd rezimu EX Bus. Ten pracuje

vzdy v rezimu ,PFimy”, pokud neni aktivovdna funkce
»Stabilizovat vystup EXBus'.

Stabilizovat vystup EX Bus - potvrzenim této volby aktivujete
letovou stabilizaci Assist ve vystupu EX Bus. Tento rezim je vhodny
pokud pouzijete pfijima¢ REX Assist s aktivni stabilizaci jako
Alarm nizkého napéti - nastaveni hodnoty napéti pri které je
tento alarm aktivovamn. Alarm nizkého napéti mlzete rovnéz
nastavit pfimo v menu vysilate (menu ,Casovace/senzory —
Alarmy”).
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Barometr se kalibruje soucasné s gyroskopem a tim si stanovi
nulovou relativnivysku.

Kalibrace akcelerometru je ponékud komplexnéjsi. Kazdy
pfijimac je z vyroby zkalibrovan, avsak vlivem nehomogenniho
zemského gravita¢niho pole mize akcelerometr ukazovat
nepiesné hodnoty. Doporucujeme vzdy pii konfiguraci pfijimace v
novém modelu provéstikalibraciakcelerometru:

1. V nabidce pfijimace zobrazte [mguifwmes  m[wsen KA

polozku ,Telemetrie/Kalibrace REX6A Telemetrie
senzord”. a spustte piikaz ,Zahdjit
Kalibrace senzori >
kalibraci” Nastaveni telemetrie >
2. Postupujte krok za krokem podle | ™ som  me®m  mom
instrukci. Pfijima¢ bude pozadovat | *“Taex  ooem osem

polozit na vodorovnou desku vzdy
jednou z Sesti jeho stran a ponechat | "=
vtéto poloze cca 2 sekundy. met| X | © || OK
3. Po kalibraci posledni polohy oznami
pfijimac uspésné dokonceni.
4. Po ukonceni kalibrace v menu ,Telemetrie” zkontrolujte, Ze
hodnota pretizeni méfena v klidu se nachdzi v rozsahu 0,99 -
1,01G.

0%/s (X) 0%/5 (Y) 195 (2)




6.1. NastaveniPID regulace (pro multikoptéry)
Kridélka/Roll, Vyskovka/Pitch, Smérovka/Yaw - nastaveni
jednotlivych koeficientl PID regulace pro kazdou osu zvlast. Tyto
koeficienty se uplatiuji ve viech letovych rezimech pro stabilizaci
rychlostiotacenikolem os.

Stoupani/klesani - nastaveni koeficientl PID pro stabilizaci
rychlosti stoupéniaklesani.

Uhel kiidélek/Roll, Uhel vyskovky/Pitch, Uhel smérovky/Yaw -
nastaveni proporcionalniho zisku stabilizace polohy, napf.
horizontu. Cim vy33i koeficienty zde uvedete, tim rychleji se model
pfeorientuje donové polohy.

6.2.Nastavenirezimu Horizont

Maximalni uhel naklonéni - nastaveni maximéalniho Uhlu
naklonéni doleva a doprava pfi rezimu stabilizace horizontu
(ovladano kridélky).

Maximalni ahel naklopeni - nastaveni maximalniho Uhlu
naklopeni pfi rezimu stabilizace horizontu (ovladano vyskovkou,
ovladacksobé).

Minimalni Ghel naklopeni - nastaveni minimalniho Ghlu
naklopeni pfi rezimu stabilizace horizontu (ovladano vyskovkou,
ovlada¢ odsebe).

Zpozdéni prechodu PID - nastaveni rychlosti pfechodu pfi
prepindni mezi letovymi rezimy, které maji aktivovanou stabilizaci s
rdznymi zisky koeficientl PID. Funkce pro plynuly pfechod mezi
rezimy ptijejich prepnuti.

Trim senzoru (Roll/Pitch) - témito parametry Ize jemné doladit
umisténi prijimace v modelu, jestlize jeho pozice neni absolutné
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paralelni s podélnou a pii¢nou osou. Trimy senzord se uplatiuji v
rezimu ,Horizont” a Ize jimi docilit napt. u modell letadel mirné
natazeného horizontalniholetu.

Rychly postup nastaveni trimi: Umistéte model na pevnou
rovnou podlozku tak, aby jeho pozice pfesné odpovidala
vodorovnému letu (model multikoptéry by mél byt umistén presné
vodorovné). Nyni v menu prijimace ,Pokrocild nastaveni” aktivujte
piikaz ,Nastavit trimy senzorl nyni". Vypoctené hodnoty budou
ulozeny.

6.3. Nastaveniakrobacie

Maximalni rotace kiidélek/Roll, Maximalni rotace
vyskovky/Pitch, Maximalni rotace smérovky/Yaw udéva
maximalni uhlovou rychlost rotace v jednotlivych osach (ve
stupnich za sekundu), které je model se stabilizaci schopen
bezpecné dosahnout. U akrobatickych modeld miZe tato hodnota
odpovidat az dvéma otackam za sekundu (720°/s), zato u vétrona
bude citelné mensi, napf. jedné otacce za ctyfi sekundy (90°/s).
Akrobaticky faktor (priorita ovladace kiidélek / vyskovky /
smérovky) urcuje, jakym zplisobem se bude zisk stabilizace
snizovat v zavislosti na vychyleni ovladace ze stfedové polohy.
Naptf. priorita ovladace ktidélek na 60% znamena, Ze pii maximalni
vychylce doleva nebo doprava bude zisk kiidélek snizen na 60% a
ze 40% se bude uplatnovat pfima pozice ovladace.
Utlum PID s plynem (TPA) - funkce pro modely multikoptér, viz
kapitola ,Dalsifunkce stabilizace".
Utlum PID s rychlosti- funkce pro modely letadel, viz kapitola 10,
,Dalsifunkcestabilizace".

40



Mrtva zoéna - parametry mrtvé zény udavaji velikost oblasti okolo
stredové pozice ovladact, kdy je vysledna vychylka v daném sméru
nulova.

sev

6.4.Spinac pro odjisténi
Procedura odjisténije u modelti letadel

automaticka, tzn. stabilizace je | fiu derianisioy rio o &
povolena automaticky po inicializaci | Ot specfickoutrevend X |

Nastaveni odjigténi
Spinat pro odjisténi ] ]
djisténi pouze pomaci spinate

pfijimace. Naproti tomu u multikoptér
musite pro odjisténi stabilizace
presunout ovladace do krajnich poloh
pti stazeném plynu. Alternativné
muzete zvolit na vysilaci dvoupolohovy prepinac, ktery nahradi
funkci odjisténi stabilizace fidicimu pakami. Tento prepinac¢ neni
nutné piitazovat k zadnému kanélu na vysilaci - pfikaz k odjisténise
posle samostatné, jakmile potvrdite dialogové okno, které se po
aktivaci prepinace objevi.

Pozndmka: u vysilace DS12 musi byt pro tuto funkci instalovany

rozsirujici modul SW, ktery je doddvdn jako dodatecné

prislusenstvi.

6.5.Fail-Safe

Fail-Safe - zapina a vypina funkci Fail REX12A Fail-Safe
Safe. Jestlize je funkce vypnutd, nejsou S50 o
v pfipadé ztraty signdlu generovany | zpotdni failsafe 155 [F]

v L. B vaas . » Nastavit pozice fail-safe nyni...
Zadnéimpulzy na vystupech pfijimace. | yisupnipin  retim Hodn. Nabeh
i

V pfipadé povoleni této funkce Ize 1 opa
jednotlivé vystupy pfijimace
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konfigurovatindividudlné do funkce:

* Opakuj - pfijimac na vystupu opakuje posledniznamé hodnoty.

* Vypni pin - vystup je deaktivovan.

¢ Fail-Safe - vystup je nastaven do pozice dané parametrem
,+Hodnota"s rychlostidanou,Ndbéhem".

Pozice pro Fail-Safe ,Hodnota” mlzete nastavovat bud po
jednotlivych vystupech, anebo jednoduse presunutim ovladac¢lina
vysilac¢i do potiebné pozice a aktivaci piikazu ,Nastavit pozice fail-
safenyni".

Jestlize pouzivate inteligentni, tzn. stabilizovany rezim Fail-Safe,
zadané hodnoty vystupt jsou brany jako vstup pro stabilizacia dale
jsouzpracovavany.

Zpozdéni Fail-Safe - udav4, za jak dlouhou dobu prejdou vystupy
pfijimace pfi ztraté signalu do prednastavenych vychylek nebo kdy
dojde k vypnuti vystupl (podle nastavené konfigurace funkce Fail-
Safe).




Vystupy pfijimace je mozné nastavitdo —=—

Xanlll] wchozi ] %
rznych funkci: SET— =
Servo - standardni vystup pro
pfipojeni serva (-100% ~ 1ms, 0% ~

REX12A Funkce

vystupnipin  Funkce Max. limit-/+

1 Motor 1]

1,5ms,+100% ~ 2ms). 2 Motor 2[7]

o e sp s . L, 3 Motor 3 [F]

Digitalni vstup - logickd hodnota na | « Motor 4 (%]
5 Serun ¥ 1768 1758

daném signalnim pinu (0 nebo 1) je
prenesena do vysilace ve formé EX
telemetrie (takze ji Ize déle zobrazovat i ukladat). Piny pfijimacd
jsou vybaveny vnittnimi pull-up rezistory, takze pro detekcilogické
hodnoty staci spojit signalovy vodi¢ se zemi. Neni dovoleno na
tento pin privést externinapéti.

Digitalni vystup - pokud je na daném vystupu hodnota
servosignalu vyssi 1,5ms ( vice nez neutrdlni vychylka fidici paky)
bude na vystupnim pinu generovéna logicka 1.V opa¢ném pfipadé
bude na vystupu v log. 0. Timto zpUsobem lze napi. ovladat
jednoduché osvétleni slozené z LED diod. V tomto rezimu je
aplikovéno nastaveni Fail-Safe pro dany pin.

Motor 1-8 (pro modely multikoptér) - u modelu multikoptéry
slouzi pro identifikaci jednotlivych motord (pfifazeni probiha
automaticky pomoci ,Priivodce”). Obnovovaci frekvence
motorovych vystupl je v zdkladu 400Hz a pro fizeni se pouzivaji
klasické servoimpulzy, ptipadné protokol OneShot125.

Ovladani kamery (klonéni, klopeni a otaceni) (pro modely
multikoptér) - pfifazeni vystupnich pinG ovladajicich
stabilizovany zavés kamery fizeny servy.
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PPM pozitivni - standardni tvar PPM signalt s kladnou logikou na
PPM vystupech.Klidovy stav je logicka 0.

PPMnegativni - standardni tvar PPM signal( s inverzni logikou na
PPM vystupech.Klidovy stav je logicka 1.

PPM vstup - pro dany port pfijimace se o¢ekava vstup PPM signalu
naptiklad z jiného pfijimace. Tato volba je vhodna, pokud chcete
pouzitzaloznipfijimac s vystupem PPM.

JETIBOX/Senzor EX - pfipojeni ¢idla telemetrie, pfipadné
JETIBOXu.

EX Bus - digitalni komunikace pro ptenos vychylek vsech 24
kanall, telemetrickych a komunikacnich dat. Toto nastaveni je
vhodné napt. pfi pripojeni Central Boxu nebo jiného zafizeni
podporujiciho EX Bus.

Serial UDI12/16 - sériovy vystup vhodny pro pfipojeni zafizeni s
jednosmérnym rozhranim UDI (Universal Data Interface, napf.
Vbar).

S.BUS - digitalni komunikace pro prenos max. 16 kanald, neptenasi
data telemetrie. Vhodné pro pfipojeni zafizeni podporuijici tuto
komunikaci "k systému Duplex.

LED pasek - k vyhrazenému pinu pfijimace Ize pfipojit LED pasek
slozeny z programovatelnych LED ¢ip.




Tabulka moznych funkci na jednotlivych pinech prijimaéi

REX6A REX7A REX7SA REX9SA REX10A REX12A

Pin1 Y1 Y1 Y1 Y1 Y1 Y1
Pin2| Y2 Y2 Y2 Y2 Y2 Y2
Pin3 Y3 Y3 Y3 Y3 Y3 Y3
Pin4 Y4 Y4 Y4 Y4 Y4 Y4
Pin5| Y5/E1 |Y5,LED| Y5,E2 | Y5,E2 |Y5,LED Y5
Pin6 | Y6/E2 | Y6/E1 Yé Yé Y6 Y6
Pin7 | Ext. Y7/E2 Y7 Y7 Y7 Y7
Pin8 Ext. Batt. Y8 Y8/E2 | Y8/E2
Pin9 E1 Y9, E1 Y9 Y9
Pin10 Ext. Ext. Y10 Y10
Pin11 Bat. Y11
Pin12 Bat. |Y12,LED
Pin13 E1 E1
Pin14 Ext. Ext.
Typy vystupii:
Y1-Y12:servo vystup, digitdlIni vystup, digitdlIni vstup, motor 1-8
(multikoptéry), klonéni k y, klopeni k y, otdéeni kamery.
*  E1,E2: JETIBOX/Senzor EX, PPM vystup, PPM vstup, EX Bus vystup,
UDI vystup, S.BUS

*  LED: moznost pFipojeni osvétlovacich LED pdskii s ¢éipy WS2812
°  Ext.:JETIBOX/Senzor EX
*  Batt.: pfipojeni napdjeciho ak Idtoru
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7.1. Vystupy prijimace

V tomto menu je mozné jednotlivé [mfoeme B[z

kanaly vysilace pfiradit k libovolnému REX12A Vystupy

vystupu prijimace. Pro zjednoduseni |E=ET

. , Y , Y, Vystupni pin Servo &  Skupina

jsou kandly vysilace popsany ciselnou | vyswp+ Kridélko 1 @) ] AT
e , Vystup 2 Kapka1(3)E B[

hodnotouijejich vyznamem. i =

Skupina: jednotlivé funkce je mozné | vistups Kiidétko 2511 AT

Ricin & ! Ll

seskupit do stejné skupiny nebo
naopak rozdélit do rlznych. Serva v
jedné skupiné dostavaji fidici impulzy ve stejny okamzik. Funkce,
které maji pracovat synchronné (napf. dvé serva vztlakovych
klapek, vice serv na jedné fidici plose)sefadte do stejnych skupin.
Pro snizeni proudovych $picek se snazte rovnomérné rozdélit serva
do skupin A-C.

Pozndmka:

presmérovdni kandlii se na prijatd data aplikuje dfive nez
stabilizace, proto po jakékoliv zméné v prirazeni vystupnich
pinii doporuéujeme provést novou kalibraci kandlii Assistu v
nabidce,Konfigurace/Prifazenikandli’.




ﬂ Telemetrie

Pfijima¢ standardné poskytuje
provozni telemetrické udaje jako
napéti baterie ¢i intenzitu signalu. Diky
integrovanym inercidlnim senzoriim
navic dokaze poskytnout informace o
své poloze v prostoru (klonéni, klopeni
aotaceni) ¢i celkové pretizeni (G).

K prijimaci Ize pfipojit az 3 dalsi externi
senzory Duplex do portli oznacenych
Ext, E1 a E2 (posledni dva je nutné
nejprve pfepnout do role
telemetrického vstupu).

Ptes nabidku vysilace (pfipadné pres
program JETI Studio) si mlzete
prohlédnout aktudlni hodnoty,
dosazena minima a maxima.V nabidce
Telemetrie Min/Max" 1ze namérené maximalni hodnoty vynulovat.
Nové zméfena maxima a minima pak budou dale platnd az do
dalsiho ru¢niho vynulovani.




E] Reseni nejéastéjsich problémi
9.1.0becné problémy

1. Po sparovani pfijimace neni mozné jej nakonfigurovat
pomoci vysilace DC/DS. Pfitom se v menu ,Pripojend
zarizeni” zobrazi jeno spravny nazev (napi. REX12A).
Pravdépodobné nemate ve vysilaci aktualni verzi software s
podporou pfipojeného pfijimace. Pfilozenym USB kabelem
propojte vysila¢ s PC a pomoci programu JETI Studio provedte
aktualizaci vysilace podle priivodce. Program JETI Studio je
volné dostupny na strankach vyrobce www.jetimodel.com.

9.2. Modely letadel

1. P¥i vysoké rychlosti a pfimém letu model osciluje v nékteré
ose (napf. v ose kridélek).
Snizte zisk pro danou osu v nastaveni pfijimace (menu
,Konfigurace/Nastaveniletadla”).

2.Vrezimu Zamknuti (Heading Hold) se model neudrzi ve visu.
Zvyste hodnotu ,Drzeni sméru” pro osu vyskovky ¢i smérovky v

3.VrezimuZamknuti (Heading Hold) model neudrzi pfimy leta
neustale zataci na jednu stranu. V tomto rezimu neni mozné
pouzivat trimy, jelikoz zkresluji vstupniinformace pro stabilizaci.
Pfepnéte do rezimu,Normal” (pfipadné stabilizaci deaktivujte),
model vytrimujte do pfimého letu a pfistarite. Provedte kalibraci
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v menu ,Konfigurace/Pfifazeni kandli/Pfifazeni primdrnich
kandlua’”.

4. P¥i zapnuté stabilizaci se plochy nevraci do stiedu ani po
delsidobé, kdy byl model vklidu.
V rezimu,,Zamknuti (Heading Hold)" si model pamatuje ptvodni
pozici pfed vychylenim a snazi se vrétit do této pozice. Proto
mohou byt Fidici plochy vychylené, i kdyz je model v klidu.
Prepnéte stabilizacidojinéhorezimu.

5. Kanal Fizeni zisku stabilizace pro kfidélka, pripadné dalsi
osy, nelze pfiradit.
Ujistéte se, ze funkce pro fizeni zisku stabilizace byla na vysilaci
vytvofena (menu vysilace ,Menu/Model/Parametry funkci”) a
byla i pfifazena na néktery volny kanal (8-24) (menu vysilace
»~Menu/Model/Prifazeni serv”). Nasledné v menu pfijimace
+Konfigurace/Pritazeni kandld/Prifazeni doplrikovych kandli" .
Prifadte funkci pro fizeni zisku ke ,Kandlim pro ladéni zisku” a
funkci pfepinace letovych rezim( stabilizace ke ,Kandlu letovych

o

reZimad".

9.3.Modely multikoptér

1.Vysila¢ zahlasi, Odjisténo", avsak motory se netoci.
V menu pfijimace ,Konfigurace/Nastaveni multikoptéry” vénujte
pozornost parametru ,Minimdlni otdcky”. Zvysujte jeho
hodnotu po malych krocich tak, aby se pfi odjisténi motory
tocily.
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2. P¥i pIném plynu koptéra rychle osciluje, avSak pfi ubrani
plynuseletklidni.
Doporuc¢ujeme aktivovat funkci ,Utlum PID s plynem (TPA)” v
menu ,Konfigurace/Pokrocild nastaveni”. Pocate¢ni bod TPA
nastavte pred polohu plynu, kdy se oscilace zacinaji projevovat
(napft.50%) a,Hodnotu TPA”zvysujte po krocich 10%.

3. Kanaly fizeni zisku stabilizace pro jednotlivé osy nelze
priradit.
Ujistéte se, Ze funkce pro fizeni zisku stabilizace byla na vysilaci
vytvorena (menu vysilace ,Menu/Model/Parametry funkci”) a
byla i pfifazena na néktery volny kanal (8-24) (menu vysilace
~Menu/Model/Prifazeni serv”). Nasledné v menu pfijimace
.Konfigurace/Prifazeni kandlt/Prifazeni doplrikovych kandld" .
Prifadte funkci pro fizeni zisku ke ,Kandlim pro ladéni zisku" a
funkci pfepinace letovych rezimu stabilizace ke ,Kandlu letovych

o

rezimd".




! Aktualizace a konfigurace prijimace

10.1. Aktualizace pfijimace
Doporucujeme mit v pfijimaci vzdy
aktualni verzi software. Prijimace
mohou byt aktualizovany i
konfigurovéany pomoci PC, USB
adaptéru a programu JETI Studio.
Program je zdarma ke stazeni na
strankach vyrobce:
www.jetimodel.com.

USB adapter

Postup:

1. Odpojte od prijimace viechna zafizeni.

2. Kpocitacipripojte USB adaptér.

3. Spustte v PC program JETI Studio a v ném zvolte spravny sériovy
port pro komunikaci.

4. Otevrete dialogové okno,Aktualizace zarizenf".

. Propojte vystup Ext. pfijimace s USB adaptérem.

6. Program identifikuje pfipojené zafizeni a nabidne vhodnou
aktualizaci. Zvolte verzi a
variantu firmwaru a
kliknéte na tlacitko
JAktualizovat”.

7. Po ukonceni aktualizace
pfijimac¢ odpojte.

(9]




10.2. Konfigurace pfijimace pomociPC

Pomoci programu JETI Studio je mozné pfijimac nakonfigurovat i
bez vysilace Duplex, napfiklad pokud pouzivate Tx modul Duplex
ve vysilacijiného vyrobce.

1. Pfipojte USB adaptér do PC. Od pfijimace odpojte ostatni
zafizenia propojte jeho vystup Ext.s USB adaptérem.

2. V programu JETI Studio zvolte nastroj Device Explorer. Prijimac
by mél byt za okamzik detekovan a zobrazen. Potvrdte




Lkl Aktivace rozsifujicich funkci

Vsechny pfijimace fady REX Assist maji integrované vario a
vyskomeér, v¢etné programové podpory a pfenosu telemetrickych
dat téchto modull. Tyto softwarové moduly nejsou z vyroby
aktivni. Jejich aktivaci je mozné provést kdykoliv po jejich
zakoupeni podle tohoto postupu:

11.1.Registrace azakoupenimodulu

« ovéite, Ze je ve vasem pfijimaci aktualni verze firmwaru. Pokud
tomu tak neni, aktualizujte jej pomoci USB adaptéru a programu
JETIStudio

* na strankach shop.jetimodel.com se zaregistrujte a pfihlaste do
systému.

S¥[JETI Rodel e [ oo © [—

Prihlaseni
AR ——

51978

Heslo pro prinidgent

Pfihlasit

« zaregistrujte pfijimac¢ jako nové zafizeni. V. menu ,Registrace
zafizeni bez sériového cisla” vyberte spravny typ pfijimace. Jeho

53



,Registra¢ni kéd” najdete v menu
pfijimacevodkazu,Info". —
<« 2

Registracni kod:
eoteviete menu registrovaného m

Instalované moduly:

prijimace, vyberte rozsifujici modul | x varie

,Vario pro REX ASSIST” a provedte | " *ompemacevusnéaion
platbu

» poovéreniplatby obdrzite do vaseho
mailu aktiva¢nikdd ve formatu, Act-xxxxxxxxxx.bin”

v

11.2. Aktivace funkce varia a vyskoméru pfijimace
« OVérte, Ze je ve vasem piijimaci aktuélniverze firmwaru

« odpojte od néjviechny senzory a sparujte jej s pfijimacem
«vypnéte prijimacivysila¢

« pfipojte pomoci USB kabelu vysila¢ k PC. Aktiva¢ni soubor, ktery
jste obdrzeli mailem piesunte pfimo do root SD karty vysilace.

Pozor: aktivacni soubor nesmi byt vloZen do zZddné slozky a
podslozky adresdre vysilace!

= oo 058 15 = B %




*vypnétevysila¢
* zapnéte nejprve pfijimaca poté vysila¢

Pozor: po celou dobu aktivace nesmi byt k prijimaci pripojené

Zddné senzory amusi byt zajisténo jeho stabilninapdjeni

« vysila¢ vas automaticky vyzve k [Ful[woas  m[z00s il

aktivaci pfijimace a po potvrzeni PFenos soubori (REX12A)
spusti proces aktivace modulu varia a

vyékoméru REX12A IActivation.bin
» po ukonceni aktivace musi byt v 0.1K8 1058

menu pfijimace ,Info/Instalované
moduly” polozka ,Vario” zobrazena
jakopovolena Informace

<< Zpét
Registratni kéd:
4C55-91AB-910B-D9E4 w20

« dal$i nastavenivaria je mozné v menu
vysilace ,Menu/Casovace senzory/-
Vario”

Instalované moduly:

X Kompenzace vzdusné rychlosti

¢ na ralevantnich mistech menu

vysilace se automaticky zobrazi Vario
aktudlni hodnoty absolutni a relativni |* (i 5= prm—
vysky, atmosférického tlaku, varia a | parametrex variotmist [

Mrtvé z6na -0.05 0.05 m/s

dalsi. S témito daty Ize déale pracovat | rozah - 000 1.00mss

>>>>

ve formé alarmd, hlasovych hlaseni, | com: ©— wm—
logickych funkcia podobné
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« naméfené data mohou byt ukladany [wicnoai m [1a5:7 (I

do paméti vysilace Duplex pro Senzory, proménné 4
oOpakuj Spoust Priorita

Senzor

pozdé&jsi analyzy pomoci programu | je Wi Spodst prierte
JETI Studio Abswska X % Nizki[]
Atm. tlak x x izka
Teplota x x izkd




Pozor! Zafizeni citlivé na elektrostaticky naboj.
Azad Dodriuj zasady pro zachazeni.

Na pfijimac se poskytuje zaruka 24 mésicti ode dne prodeje za
predpokladu, ze pfijimac byl provozovan v souladu s timto
navodem, na pfedepsané napéti a neni mechanicky poskozen.
Zarucniipozarucniservis poskytuje vyrobce.

Pfijemné modelarské zazitky Vam preje vyrobce :
JETImodels.r.o. Pfibor, www.jetimodel.cz




Elektrickd zaFizeni opatfend
symbolem preskrtnuté popelnice
nesméji byt vyhazovdna do bézného
domdciho odpadu, namisto toho je
nutno je odevzdat ve
specializovaném zarizeni pro sbér a
recyklaci. V zemich EU (Evropskeé unie)
nesméji byt elektrickd zafizeni
vyhazovdna do béziného domdciho
odpadu (WEEE - Waste of Electrical
and Electronic Equipment - Likvidace
elektrickych a elektronickych za¥izeni,
smérnice 2002/96/EG).

NezZddouci zarizeni miiZete dopravit
do nejblizsiho zaFizeni pro sbér nebo
recyklacniho strediska. Zafizeni poté
budou likvidovdna nebo recyklovdna
bezpeénym zpiisobem zdarma.
Odevzddnim nezZddouciho za¥izeni
miiZete uéinit dilezZity prispévek k
ochrané zivotniho prostredi.




Declaration of Conformity

in accordance with the regulations of EU Directive
RED 2014/53/EU and RoHS 2011/65/EU.
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

Producer: JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 Pribor, Ceska republika
1€ 26825147

declares, that the product

Type designation: receiver DUPLEX EX
Model number: REX6A
Frequency band: 2400,0 — 2483,5 MHz

Max power: 100 mW e.i.r.p.

The stated product
RED Directive 2014/53/EU and RoHS Directlve 2011IGSIEU

Harmonised standards applies:

Measures for the efficient use of the radio frequency spectrum [3.2]
EN 300328V 222

Protection requirements concerning electromagnetic compatibility [3.1(b)]
EN 301 489-1 V211
EN 301 489-3 V211
EN 301 489-17 V3.1.1

Electrical Safety and Health [3.1(a)]

EN 62368-1:2015
EN 62479:2010

RoHS

EN 50581:2012

Pfibor, 11.5.2021 Ing. Sénlslav Jelen,

Managing Director



JETI 53]

Declaration of Conformity

in accordance with the regulations of EU Directive
RED 2014/53/EU and RoHS 2011/65/EU.
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

Producer: JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 PFibor, Ceska republika
IC 26825147

declares, that the product

Type designation: receiver DUPLEX EX
Model number: REX7A, REX10A, REX12A
Frequency band: 2400,0 — 2483,5 MHz
Max power: 100 mW e.i.r.p.

The stated product ies with

RED Directive 2014/53/EU and RoHS Dlrectlve 2011/65/EU. i
Harmonised standards applies:
Measures for the efficient use of the radio frequency spectrum [3.2]
EN 300328V 222
Protection requirements concerning electromagnetic compatibility [3.1(b)]
EN 301 489-1 V211
EN 301 489-3 V211
EN 301 489-17 V3.1.1
Electrical Safety and Health [3.1(a)]

EN 62368-1:2015
EN 62479:2010

RoHS

EN 50581:2012

Pfibor, 11.5.2021 Ing. Séruslav Jelen,

Managing Director



JETI 53]

Declaration of Conformity

in accordance with the regulations of EU Directive
RED 2014/53/EU and RoHS 2011/65/EU.
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

Producer: JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 Pfibor, Ceska republika
IC 26825147

declares, that the product

Type designation: receiver DUPLEX EX
Model number: REX7S, REX7SA, REX9S, REX9SA
Frequency band: 2400,0 — 2483,5 MHz
Max power: 100 mW e.i.r.p.
The stated product ies with

RED Directive 2014/53/EU and RoHS Dlrectlve 2011/65/EU. iy
Harmonised standards applies:
Measures for the efficient use of the radio frequency spectrum [3.2]
EN 300328V 222
Protection requirements concerning electromagnetic compatibility [3.1(b)]
EN 301 489-1 V211
EN 301 489-3 V211
EN 301 489-17 V3.1.1
Electrical Safety and Health [3.1(a)]

EN 62368-1:2015
EN 62479:2010

RoHS

EN 50581:2012

Pfibor, 05.01.2023 Ing. Séruslav Jelen,

Managing Director






Systém Duplex EX:

« \lysilacové moduly

« Prijimace
 Telemetricka cidla

« Kompatibilni dopliiky
» Zobrazovaci jednotky

JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 Pribor
Czech Republic - EU

www. jetimodel.com
info@jetimodel.cz

ZC€
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