JETI DC/DS Update verze 4.28 (kvéten 2018)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pred provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modeli a jejich spravné reakce
na pohyby ovladacii. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacii.

Zalohy a aktualizace je moZné nyni provadét pomoci programu JETI Studio verze 1.1.0.

Poznamka: Pokud se rozhodnete pro instalaci firmwaru, ktery umoziuje spousténi Lua
aplikaci ve vysila¢ich DC/DS-14/16, doporucujeme Vam instalovat pouze predkompilované
aplikace z dobi‘e znamych a ovéienych zdroji — idealné skrze program JETI Studio.

Nové viastnosti:

1. Pfepracovana obrazovka pro vybér telemetrickych dat k zobrazeni na hlavni obrazovce,
hlasovy vystup ¢i pro hlaSeni alarmti. Obrazovka je nyni pfehlednéjsi a umoznuje jednoduse
vybirat mezi riznymi typy udajui.

Pl Normal_ m R o

Zvolte moZnost

x .|
@ systém e
(® Casovace >>
Lua =
& Telemetrie serv >
ESC OK

Modifikace:

1. Opraveno fazeni uzZivatelskych funkei, které mohlo vést ke Spatnému pfifazeni kiivek funkci
a kanaltd pro ovladani citlivosti gyra.

2. Lua: Pfidana experimentalni funkce pro pfimé ovladani zvukového vystupu varia pomoci
Lua aplikaci: system.setVario(<value>,<useShortTone>,<disableVarioOutput>). Jestlize
pouzijete aplikaci, kterd dokdze ovladat zvuk varia pomoci této funkce, je potfeba navic
v menu Casovace/Sensory — Vario nastavit rezim varia ,,Lua®.

Opraveno ukladani textovych alarmii do logu.

4. Do nabidky Pokrocila nastaveni — Bezdratovy rezim/Ucitel-Zak byla ptfiddna moznost
mixovani nebo pfepsani u modelovych funkci ucitele.

a. Rezim Mix: Vstupy zdka jsou slouceny s fidicimi vstupy ucitele v poméeru ur¢eném
procentni hodnotou. Uc¢itel ma vZdy stoprocentni zisk fizeni.

b. Rezim Nahrazeni: Vstupy zaka kompletné nahrazuji fidici vstupy ucitele. Vhodné
napft. pii ovladani motoru ¢i klapek.

5. Zobrazeni casovych udaju ziskanych pomoci telemetrie ze senzori je na hlavni obrazovce
zvetSené pro lepsi Citelnost, jestlize se pouzije dvojnasobna velikost telemetrického okna.

6. DC/DS-24: Zobrazeni aktualnich hodnot telemetrickych veli¢in u pfipojenych senzort

v nabidce Casovace/Senzory — Senzory/ukladani dat.




JETI DC/DS Update verze 4.27 (bfezen 2018)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pred provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modeli a jejich spravné reakce
na pohyby ovladacii. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacii.

Zalohy a aktualizace je moZné nyni provadét pomoci programu JETI Studio verze 1.1.0.

Poznamka: Pokud se rozhodnete pro instalaci firmwaru, ktery umoziuje spousténi Lua
aplikaci ve vysila¢ich DC/DS-14/16, doporucujeme Vam instalovat pouze predkompilované
aplikace z dobi‘e znamych a ovérenych zdroju.

Nové viastnosti:
2. Pridany nejnovéjsi definice pro pripojena zafizeni — pfijimace REX Assist, standardni
ptijimace REX a dalsi zafizeni.
3. Aktualizovan hlasovy vystup pro piijimace REX A (nové telemetrické veli¢iny jako
klonéni/Roll, klopeni/Pitch ¢i pietizeni).
4. Ptidana $védstina (aktualné s anglickym hlasovym vystupem).
Podpora telemetrie DITEX (viz poznamky).

V menu Casovace/Senzory — Vario lze nyni vytvofit az tfi nezavislé konfigurace, mezi
nimiz se pfepind napt. tfipolohovym piepinacem. Pro kazdou pozici pfepinace miizete
nastavit rizné rozsahy toni pro stoupani/klesani, dokonce Ize specifikovat i rizné senzory.
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Vario Vario Vario

Mode EX Value [7] Mode EX Value [7] Mode EX Value [&]
switch sh Enabled X switch sh H Enabled v switch sh W Enabled v
EX Parameter Vario [m/s] ™ EX Parameter Vario [m/s] 4]

Dead Zone -0.50 0.50 m/s Dead Zone -1.00 0.00 m/s

Range -4.00 0.00 4.00 m/s Range -8.00 0.00 8.00 m/s
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Modifikace:

7. DS-14/16/24: Obrazovka System — Zobrazeni vstupii nyni zobrazuje korektné pozici
instalovanych ptepinacu podle jejich vizualniho stavu.

8. DS-24: Piedletova kontrola pozic piepinact a ovladacl nyni kokretné funguje u ovladact
P9 a P10 na zadni stran¢ vysilace.

9. DC/DS-24: Je mozné zvolit az 6 ovladaci v nabidce Pokrocild nastaveni — Zvuky
proporciondlnich ovladacii (dtive byly dostupné 4).

10. Senzory mohou byt pFejmenovany v nabidce Casovace/senzory — Senzory/ukladani dat.

11. DC/DS-24: V nabidce Pokrocila nastaveni — Zvuky proporciondlnich ovladacii muzete
nastavit vibraéni alarm ve sttedové pozici u vybraného ovladace/paky.

12. V nabidce Casovace/senzory — Alarmy se nyni zobrazuje konvertovana hodnota alarmu
(pokud bylo potieba konvertovat jednotky) 1 aktudlni hodnota senzoru.

13. Telemetrické ovladace jsou nyni schopné pracovat s ¢iselnym rozsahem, ktery je vétsi
nez -32768 ... 32767 (interné pouziva 32-bitové registry).
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Obrazovka Systém — Info byla upravena, aby zde bylo zobrazeno i frekvencéni pasmo VF
modula.

Emulované ovladace v menu Pokrocild nastaveni — Bezdratovy modul/U¢itel-zak nyni berou
V potaz aktivacni pozici ovladace, jestlize je dané funkci piifazen dvou nebo tiipolohovy
pfepinac. Nyni mlizete pouZit napf. tiipolohovy pfepinac na zdkovském vysilaci tak, aby ve
vysledku pfepinal mezi 3 letovymi reZimy na stran¢ ucitele.

Lua: Ladici vystup jiz neni omezen na 60 znakt na fadek (v pfipadé€, ze je textovy vystup
delsi nez 128 znakd, bude rozd¢len na 2 fadky).

Lua: Pfidan interni obrazek s kodem ,,:backspace*.
Lua pro PC Emulator: Operace ¢teni/zapisu souborti nyni probihaji vzdy v binarnim modu.

Lua: Pfidany funkce system.registerLogVariable() a system.unregisterLogVariable() (vice
informaci naleznete v popisu Lua APl V1.3).

Lua: Navratovy parametr "sensorName" pridan k funkci system.getSensors(), takze nazev
senzoru je vzdy soucasti zaznamu.

Lua: Pfidana funkce io.readline().

Lua: Funkce form.addlcon() miize nyni akceptovat jako parametr na vstupu i systémové
obrazky.

Lua: Funkce system.getlnputs() je nyni schopna ¢ist pozici vSech vstupti véetné zadni desky
DS-24 (P9, P10, SM-SP).

Lua: Pfiddny funkce pro renderovdni vyhlazendch polygoni a lomenych car
s antialiasingem, viz funkce lcd.renderer() v dokumentaci k Lua API V1.3.

Jestlize je vysila¢ pfipojen k PC ptes USB, piikaz operacniho systému pro bezpecné
odebrani zatizeni pted odpojenim nyni funguje korektné.
Jestlize je vysila¢ piipojen k PC ptes USB, automaticky detekuje, zda byla provedena

aplikace zalohy programem JETI Studio. Vysila¢ automaticky nabidne vypnuti po odpojeni
od PC, takZe vSechny soubory nahrané ze zalohy zlistanou nedot¢eny a budou stale validni.

Emulator DC-24 (PC software) je nyni schopen znovu nacist Lua aplikace na piikaz
uzivatele. Stavovy text na spodni strané¢ okna aplikace je nyni také mozné oznacit a
zkopirovat.

Vykreslovani vyhlazenych kiivek s antialiasingem (viz napf. menu Jemné ladéni — Krivky

funkci, Servo balancer, ktivky mixa ¢i Analyza dat v grafu.

Jestlize je zvolen rezim U¢itel v menu Pokrocila nastaveni — Bezdrdtovy modul/Ucitel-Zdak,
ma ucitel vzdy plnou kontrolu nad modelem pfi 1étani se studentem. Zisk fizeni ucitele je
vzdy 100%.

Anglické popisky telemetrie mohou byt pieloZeny do jiného jazyka v zavislosti na jazyku
vysilace.

Jeslize je zvolen dvou- nebo tfipolohovy ptepina¢ v menu vybéru ovladaciho prvku,
skute¢na pozice piepinace je nyni zobrazena.
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Poznamky

Podpora telemetrie DITEX serv

Vsechny vysilaée DC/DS nyni podporuji pfijem a zpracovani telemetrie serv DITEX. DC/DS-24 je
schopné zpracovat az 16 virtualnich telemetrickych proménnych ze serv, zatimco ostatni vysilace
jich jsou schopné zpracovat 8.

Poznamka: Pro povoleni podpory telemetrie DITEX je potieba aktualizovat prijimace na
posledni verzi.

- Telemetrie DITEX je nyni dostupna ve standardnich prijimac¢ich REX s firmwarem
verze 1.10.

- Je nutné aktualizovat serva DITEX na verzi alespoin 1.17 a nasledné nastavit
parametr ,, Telemetry type 2% pomoci PC programu Ditex Manager.

V menu Casovaée/Senzory — Telemetrie serv se zobrazuji telemetrické hodnoty ze serv, které se
mohou chovat jako standardni telemetrie ze senzor. Ve vychozim stavu je tento seznam prazdny a
je na kazdém uzivateli, aby si zvolil své telemetrické udaje podle vlastniho z&jmu.

™ il standard | |12:22:33 T ol standard | | 12:22:45 T ol standard | ‘12:22:59
Servo Telemetry Servo Telemetry Servo Telemetry

Sensor Value Sensor Logging Sensor Logging

wil DITEX >> wid DITEX
2) .2 DITEX >> 1) Impulse 408 us x
3) 2) Angle 153.8 ° v
4) 3) Torque 1536 % x
5) 4) Voltage 3072.0 V x

Nyni muizete pouzit vyslednou telemetrickou proménnou napf. pro hlasovy vystup, alarmy na
vysilaci, telemetrické ovladace a také pro zobrazeni na hlavni obrazovce.

Telemetrie serv DITEX obsahuje dodate¢né informace o stavu vlastniho zafizeni. Jestlize je
libovolny parametr mimo rozsah pracovni oblasti serva, vysila¢ ohlasi alarm s informaci o zafizeni
a jeho stavu. Alarmy (napf. vysoké napéti, nizké napéti, nadproud, vysoka teplota) mohou byt
nastaveny pomoci PC programu DITEX Manager.

Default W |12:22:41 TX nl]"| pefautt W |12:22:17 TX nill"| efautt W 122200 53

DITEX: High voltage, 12.0V DITEX: Current limiting, 5.0A DITEX: Gear blocked
Pin2 Pin 2

Pin 2: Angle - Pin 2: Angle -
- 0.0- > 0.0-
Page 1/1| | & 0.0...0.0° Page1/1| | & 0.0 .. 0.0°




JETI DC/DS Update Verze 4.24 (srpen 2017)

Tato aktualizace je doporucena pro majitele vysilaci DC-24.

Modifikace:
1. DC-24: Vytesen problém, ktery za urcitych okolnosti vedl k zobrazeni hlaseni ,,Timeout
dosazen®.

JETI DC/DS Update Verze 4.23 (srpen 2017)

Tip: Vzdy si zalohujte své modely a nastaveni pred provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modelii a jejich spravné reakce
na pohyby ovladaci. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacii.

Poznamka: Pokud se rozhodnete pro instalaci firmwaru, ktery umoziuje spousténi Lua
aplikaci ve vysila¢ich DC/DS-14/16, doporucujeme Vam instalovat pouze predkompilované
aplikace z dobre znamych a ovérenych zdroj.

Nové viastnosti:

1. Ptidany nejnovéjsi definice pro piipojena zatizeni (MRPM HALL, CORTEXpro, AXON a
dalsi).

Modifikace:

1. Pii editaci ¢iselnych hodnot v jakékoli nabidce vysilace se nyni po stisku tlacitka MENU
zobrazi nésobek kroku jednoho stisku, a to nahote na displeji (1x, 10x, 100x).

2. Jestlize je pfi pfepinani letovych reziml aplikovano zpozdéni ptechodu mezi nimi, nyni
serva neprekroci své stanované limity pii rychlém pohybu péky.

3. Hodnoty alarmii (menu Casovace/senzory — Alarmy) nyni nejsou limitovany 16bitovym
datovym typem, takze lze zadavat i hodnoty vétsi nez +32767.

4. Lua: Pti zadavani Cisel do Integerboxii 1ze nyni vyuZzit rozsah 32bitového datového typu.
5. DC/DS-14/16: Napéti ptijimace je nyni zobrazeno korektné.

6. Indikator hlasitosti je nyni zobrazen v horni ¢asti displeje v okamziku, kdy dojde ke zméné
hlasitosti.

7. DC-24: Casovani signalu PPM pies konektor PPM jack je nyni piesné.
8. Opraveno: Jestlize uzivatel oteviel dialog pro vybér modelu, zatimco bylo stale aktivni

ukladani zaznamu telemetrie, mohlo dojit k vytvofeni prazdného zaznamového souboru
(*.LOG).




JETI DC/DS Update Verze 4.22 (unor 2017)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pred provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modeli a jejich spravné reakce
na pohyby ovladacii. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacii.

Pozor: Jestlize pouzivate kanal plynu s reverzovanym chodem serva, ujistéte se, Ze trim
volnobéhu pracuje spravné. Pripadné v nastaveni Jemné ladéni/letové reZimy — Digitdlni trim
zméite mod trimu na PlynDolni, jak by mélo byt ve vychozim nastaveni.

Varovani: Po aktualizaci na verzi 4.20 neni mozné vratit se k verzi starSi nez 3.02.
Downgrade k 3.02 je nicméné moZny.

Poznamka: Pokud se rozhodnete pro instalaci firmwaru, ktery umoZiuje spousténi Lua
aplikaci ve vysila¢ich DC/DS-14/16, doporucujeme Vam instalovat pouze predkompilované
aplikace z dobie znamych a ovérenych zdroju.

Nové viastnosti:

1. (Pouze DC-24): Volitelny popisek modelu byl doplnén do menu Model — Zakladni nastaveni
(parametr ,,Popis‘). Ten je zobrazen pii listovani seznamem modelt v menu Vyber modelu a
slouzi k informativnimu rozliSeni dvou vzajemné podobnych modelt.

T’f.u[ll]ﬂ" Default [ ‘12:%%::53
Select Model
1 Model 0 1080/00/00 r=eifem I
3 Model 2 Maodel 1: Descr[[ﬂ:;on

2. Lua je nyni dostupna pro DC/DS-14, DC/DS-16 a DC-24.

3. Nové moznosti a funkce byly pfidany do programového rozhrani jazyka Lua (viz popis
funk¢niho API na strankach http://www.jetimodel.com/cs/Dokumentace-Lua-API-pro-DC-
DS-24/).

e Nové funkce: system.getSwitchInfo, io.readall.
e Nova funkéni rozSifeni a nové moznosti byly pfidany pro poskytnuti vzajemné
compatibility mezi vysilaci DC/DS-16 a DC-24.

4. Jakékoliv uzivatelskd telemetrickd obrazovka v jazyce Lua miiZze byt zobrazena v horni
stavové listé (namisto vychozich hodin). Nastaveni je dostupné v menu Casovace/Senzory —
Hlavni obrazovka.



http://www.jetimodel.com/cs/Dokumentace-Lua-API-pro-DC-DS-24/
http://www.jetimodel.com/cs/Dokumentace-Lua-API-pro-DC-DS-24/

Modifikace:

1.

Opraveno nastaveni ziskll gyra u letadel a vrtulnikti v menu Jemné ladéni — Nastaveni gyra,
resp. governoru (problém nastal ve verzi 4.20 a byl okamzité vyfeSen ve verzi 4.20.1).

VyieSena funkce omezeni plynu (Throttle Limiter), jestlize byla zadana nenulova hodnota
Expo.

Udaj Datum v nabidce Vybér modelu je nyni zobrazen korektng.

Dialogy pro vybér senzoru nyni obsahuji nazev senzoru dohromady s nazvem
telemetrického parametru, napt. ,,MUI: Proud [A]*.

Frekvencéni odezva zvukové indikace u varia byla upravena tak, aby 1épe odpovidala vysoce
citlivym variometriim.

6. Upraveno chovani telemetrickych alarmu, jestlize byl zvolen tichy zvukovy profil.

10.

11.

Lua: Funkce system.getlnputs("P3","P4") nyni vraci korektni hodnoty pro ob¢ osy
kiizového ovladace.

Lua: Funkce system.vibration() se nyni chova korektné podle specifikaci.

Lua: Horni stavova lista nyni zobrazuje informativni text, jestlize je zakdzano prostfedi Lua
(,lua: x). Lua miiZze byt zakdzana napt. v nabidkach Vybeér modelu, Pripojenad zarizeni, ¢i
pti zakladani nového modelu.

Lua pro DC/DS-16 a DC/DS-14: Byly provedeny optimalizace v jadru interpretu Lua, takze
nyni mé mens$i pamétovou narocnost.

Lua pro DC/DS-16 a DC/DS-14: Fixni limit byl nastaven pro piipustné obsazeni paméti
vysilace. Jestlize Lua aplikace za b&hu spotiebuji dohromady vice nez 50kB, vSechny
skripty jsou zablokovany.



JETI DC/DS Update Verze 4.20 (prosinec 2016)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pred provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modeli a jejich spravné reakce
na pohyby ovladacii. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladaci.

Pozor: Jestlize pouzivate kanal plynu s reverzovanym chodem serva, ujistéte se, Ze trim
volnobéhu pracuje spravné. Pripadné v nastaveni Jemné ladéni/letové reZimy — Digitdlni trim
zméite mod trimu na PlynDolni, jak by mélo byt ve vychozim nastaveni.

Varovani: Po aktualizaci na verzi 4.20 neni mozZné vratit se k verzi starSi nez 3.02.
Downgrade k 3.02 je nicméné moZny.

Noveé viastnosti:

1. Experimentalni a limitovana podpora pro aplikace v jazyce Lua. Dalsi informace naleznete
v dokumentu DC/DS Lua Programming API.

2. Ptidana moznost pro vyhlazené kiivky funkci (viz Jemné ladéni/let. rezimy — Krivky funkci,
Volné mixy a Butterfly).

Tl ‘Wchozi [ | | Tx |Wchozi [ | | 100% Tx |Wchozi [ | | 100%
Krivky funkci Krivka mixu Nastaveni vyskovky
sThrottlex Ailerons $1 0% () DG
Bod fisg Bod . Bod -
Typ kfivky

Typ kiivky

2

g

Vyhladit v Out

1]

3. Pfidana volba pro proporcionalni a hladky piechod dvojich vychylek/expa.. Viz Dvoji
vychylky/Expo v menu Jemné ladéni, zde zatrhnéte volbu “Prop.”. JestliZe pfifadite jakykoli
proporcionalni ovladac¢ jako pfepina¢ dvojich vychylek, budete moci nastavit dvoji vychylky
a expa jemnéji a plynuleji.

Tfugﬂﬂ |Vychozi | ] ‘ T:IIIDDU |Vychozi .‘ Tfuuﬂﬂ ‘Wchozi | ‘ Tfuuﬂﬂ |Wchozi .|

Editace DRIExpo Editace DR/Expo Editace DRIExpo Editace DR/Expo
»Ailerons« =11 E,I}':];!lg »Aileronse i1 e] Exgﬁ 3‘@ »Aileronsa DG Engﬁi & »hilerons« [=::1e Exggi [
Pozice 2 - + Pozice 2 - + Pozice 3 - + Pozice 3 - +
Rozzah 100% 100% Rozsah 100% 100% ; Rozsah B0% 60% 7 Rozsah 60% B0%
Expo 0% 0% Expo 0% 0% y Expo 50% 50% Expo 50% 50%
Spinat P& B Prop. v Spinat P8 B Prop v | Spinat P8 M Prop. v Spinaz P8 M Prop. v [
Symetricke DR == v l0R: 100 Symetricke DR =o= v DR:E8 Symetrické DR =e= « [DR:68 Symetrické DR =o=  «  [DR:60




4. Digitalni trimy (Jemné ladeni —Digitalni trimy) nyni mohou pracovat ve dvou dalSich

nezavislych rezimech:

e Emulace tfipolohového momentového prepinace s centrovanim — horni, resp. dolni
pozice jsou aktivni prave tehdy, kdyz drzite stisknuté odpovidajici tlacitko trimu.
Vychozi hodnota je jinak vzdy 0%.

e Funkce enkodéru — Pokazdé, kdyz stisknete tlacitko trimu, je jeho hodnota zvySena
nebo snizena o krok daného trimu. Timto mazete vytvofit libovolné mnozstvi
preddefinovanych pozic trimového ovladace, coz je uzite¢né napft. pii prepinani
letovych fazi u stabiliza¢nich systémii. Vychozi hodnota je -100%.

75,010 | vychozi |

Digitalni trim
Trim Funkce Hodn. UleZen
& COtotny oviad® @G -100%
@& 3-poz spinai® @G 0% 0%
&% . B@dGE 0% 0%
ek . B®dG 0% 0%
® . B@dG 0% 0%

5. Nejnov¢jsi definice pro zatizeni podporujici EX Bus véetné SBEC30D, MFlow2, Brain
FBL, 3Digi, Vortex, Spirit.

6. Pfidan novy rezim pro USB (experimentalni audio). Deskriptory pro funkci Joystick byly
pfepracovany, takze vysilac je nyni kompatibilni s vétSinou RC simulatort.

7. Jestlize cheete vypnout vysilac, zatimco model je stale zapnut, bude zobrazeno varovani.

8. Po vytvoreni nového modelu jej miiZete okamzité sparovat po potvrzeni dotazu “Chcete
sparovat piijimac?”’

9. Byl pfidén novy systémovy zvuk, jenz se spousti vzdy, kdyz dojde k restartovani pfijimace.

Upravy:

1. Opraven dialog ptedletové kontroly.

2. Jestlize je aktivni rezim 24 kanali, vSechny kandly jsou posilany okamZité.

3. Spanélitina nyni obsahuje hlasovou telemetrii.

4. Jestlize je pravé nacten model, vzdy se zobrazi prvni telemetrickd obrazovka.

5. Nyni vysila¢ podporuje az 500 soubori v adresafi Audio (diive to bylo max. 200).

6. Tlacitko “Sym.” V poloZkéch menu Jemného ladéni si nyni pamatuje stav i po opusténi

daného menu.



JETI DC/DS Update Verze 4.00 (prosinec 2015)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pred provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modeli a jejich spravné reakce
na pohyby ovladacii. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacii.

Pozor: Jestlize pouzivate kanal plynu s reverzovanym chodem serva, ujistéte se, Ze trim
volnobéhu pracuje spravné. Pripadné v nastaveni Jemné ladéni/letové reZimy — Digitalni trim
zméite mod trimu na PlynDolni, jak by mélo byt ve vychozim nastaveni.

Varovani: Po aktualizaci na verzi 4.00 neni mozné vratit se k verzi starSi nez 3.02.
Downgrade k 3.02 je nicméné mozZny.

Noveé viastnosti:

1. DC-16 a DS-16 nyni nabizi 24 kanald, vSechny plné proporciondlni a programovatelné (viz
Poznamky).

Novy proporcionalni font pro lepsi uzivatelsky zazitek.
Novy typ modelu — Multikoptéra (viz Poznamky).

Pfidan alarm pfi necinnosti a alarm nizké kvality signdlu (slaby signal: Q), viz Poznamky.

o~ wn

Nova vlastnost audio piehravace: Inkrementalni prehravani pomoci ovladacu (viz
Poznamky).

6. Nova vlastnost telemetrickych alarmu: predletova kontrola (viz Poznamky).

7. Rozsifena telemetrie: Vice hlasovych vystupii pro telemetrii v redlném case a pro ¢asovace
(viz Poznamky).

8. Interni textovy editor pro nazvy, jmenovky a popisy nyni podporuje zvlaStni znaky s
diakritikou. Kde to bylo mozné, byla povolena vétsi délka textu jmenovek a nazvu.
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9. Nejnovejsi definice EX Bus zafizeni, vcetn¢ podpory pro MAIti EX, MBar EX, REX,
Central Box 400 a Spirit FBL.

10. Screenshoty jsou nyni uloZeny jako 1-bitovy soubor BMP kviili Setfeni mista na SD karté.

11. Pievadé¢ jednotek pro tlak (kPa, hPa, Bar, PSI, atm), objem (ml, I, hl, fl. oz, gal) a prutok
(ml/min, I/min, oz/min, gpm).

12. Telemetrické ovladace (Mx1 - Mx8) jsou nyni schopny pouzivat hodnoty kvality signalu
(A1, A2, Q) jako své vstupy.




13. DS-16, DS-14: Pfidana detekce vyhozu F3K, kterd je zaloZena na velkém zrychleni a
gyroskopickém momentu. To znamena, Ze vysila¢ je schopen detekovat okamzik, kdy
vypustite model F3K. Tento piepina¢ “GHi” mize byt piifazen jakékoliv funkci, sekvencéru
nebo logickému piepinaci po stisku tlacitka F(2) Gsens. v dialogu pro vybér ovladaciho
prvku a zvolenim moznosti “GHi”.

T |Wchozi [ | | 122247 Tl ‘Wchozi [ | ‘12:22:55

Vyberte ovladaci vstup

G7 Osa Z 0% !
Gl Posun LiR 100% |
R Posun L/R S100% ¢
GHL Dsa X as -100% |
GXF Csa X »» -

Vyberte ovladaci vstup

Pfesunte dany fidici prvek do aktivni
polohy. Toto bude automaticly
detekavano

LOg. Gisens.

14. Vysila¢ si nyni pamatuje posledni pozici ve struktufe menu. Jestlize stisknete tlacitko
MENU pro navrat na hlavni obrazovku, dalsi stisknuti MENU zvyrazni naposledy
navstivenou polozku v menu.

15. Pti editaci servo balancéru (Model — Kalibrace serv) mizete uzamknout pohyb funkce
stiskem funk¢niho tlacitka F(4). Pak nemusite drzet ovlada¢ po celou dobu ve stejné pozici.

Tl |Wchozi [ ] ‘ 12:22:36

Kalibrace serv
Kidélko1(zp [ T ] o
Servobalancer {0.0%, 0.0%) |

16. Novy jazyk: portugalstina.

Upravy:.
1. Bylo upraveno hlasové oznameni ¢islovek ve francouzsting (opravena vyslovnost stovek a
tisicd).

2. Funkce Priivodce Heli nevede pii otevieni editoru kiivky plynu K restartu v ptipadé
neexistujici funkci plynu.

3. Velikosti audio a log souborl jsou zobrazeny v jednotkdch KiB u soubori mensich nez
1MiB.

4. VyteSeno piehravani 3x se opakujicich alarm, které ovliviiovaly funkce dalSich alarm.

Ciselny rozsah trimil letovych rezimi byl zvysen na £125%.



Poznamky

DC/DS-16: 24-Channels Multimode

Vysilace DC-16 a DS-16 nyni podporuji az 24 pln¢ proporcionalnich programovatelnych kanalt.
Toto rozsifeni vam umoziuje pohodIné instalovat vicero pfijimaci nebo Central Boxt do modelu
bez dalsiho programovani. Ve vychozim nastaveni je tato vlastnost vypnuta. Vysila¢ ji umoziuje
automaticky zapnout, jakmile je servo pfifazeno k jakémukoli kanalu 17-24 (viz menu Model —
Prifazeni serv). V menu Pokrocild nastaveni — Bezdratové rezimyl Ucitel-Zdk miizete zkontrolovat,
zda je rezim prenosu 24 kanall aktivni.

Poznamka: Funkci servo balanceru lze uplatnit pouze u zékladnich 16 kanali. Jestlize zamyslite
pouzivat vice nez 16 kanall, musite aktualizovat pfijimaci zafizeni v modelu (satelitni pfijimace a

Central Box).

7501l |viehozi el |

24-kanalowy multimod aktivowvan

Info
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Bezdrat. ModuliUgitel-2ak

hod Wychozi (8)
Faravani hiavning TX madulu 24

Novy typ modelu: Multikoptéra

Byl pfidan novy pravodce, ktery vdm umoziuje jednoduché vytvoreni modelti multikoptér. Mizete
nastavit nékolik zdkladnich funkci modelu:

- Stabilizace kamery mize byt vypnuta (0ff), zékladni (2 osy), nebo uplna (3 osy).

- MuzZete pouzit az 3 funkce pro ladéni gyra/stabilizace za letu.

- Muzete urcit, kolik pouzijete podvozkovych serv.

Tooll [vichozi  W|12:224s (SN
Novy model
Nazev Test %

Typ modelu:
Flosnlk  Vrtuinik

< @)

Obecny
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Tx 0] [ wiehozi W 122248 m Tx 000 [ wichosi W | 122248 @
Zakladni konfigurace Zakladni konfigurace
Stahilizace kamery GAQ
g Lad&ni

: Pouzit gyro 1 Ne @)
Lad&ni e % i Pouzit gyro 2 Ne @)
Pousit gyro 1 Ne @ Pouzit gyro 3 Ne (®)
Pouzit gyro 2 Ne (#) Padvozkova serva ®
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Piifazeni funkci
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Kiid/Rol @& P11

1
2 wyEkiPich @ P4 H ®
3 SmérfMaw@ P3H @
4 PhnThro@ P2 H .®
5 Podvozek @ Six ®
=3 fa

MaAA AR m




Alarm pfi necinnosti & Alarm nizké kvality signalu (Q)

Menu Systém — Systémové zvuky nyni obsahuje dva dal$i volné konfigurovatelné systémové

alarmy.

Nizka kvalita signalu: Q — muzete nastavit zvukovy soubor a prahovou troven pro nizkou
kvalitu signalu stanovenou informacemi o kvalité spojeni. Jestlize kvalita spojeni klesne pod
urcenou hodnotu v procentech, piifazeny zvukovy soubor se piehraje.

Alarm pri nefinnosti — muzete pfifadit zvukovy soubor a Casovy interval varovani pfi
neéinnosti. Poplach se spusti opakované v piipadé, Ze neni stisknuto zadné tlacitko a
ovladace drzi své pozice béhem dané doby.

LI ‘Wrchozi [ ] ‘ 12:22:53 m T 00l ‘Wrchozi [ ] ‘ 122201 [ TR
Systémoveé zvuky Systémové zvuky
Funkce Soubor Hodn. Funkce Soubor Hodn.
, iy a1 e e
Zapniti ® Slaby signdl: Q ® 50%
Pfijimaé sparovan @ Sadm siandl ®
Nizke napéti Tx @340V ¥ SIg .
o Test dosahu @
Slaby signal: A1/2 .® 1 ) -
Slaby signal Q . ® g Autotrim akivii O
e = Alarm pfi necinnost] .®

Audio prehravac:. Inkrementalni prehravani

Aplikace Audio ptehrava¢ nyni nabizi moznost piehravat zvukové soubory inkrementalné v ramci
slozky. Tato vlastnost je uZitecna zejména pii provadéni akrobatickych prvkd — vysila¢ vam vzdy
nahlasi nazev dalsi figury. Pfipadné¢ miiZete pouzit tuto funkci coby spousté¢ pro hudbu na pozadi.
Pak hudba nemiiZe byt pieruSena Zadnymi ptichozimi alarmy nebo zvuky na udalost.

V menu Aplikace — Audio prehrdvac stisknéte tlacitko ,,F(1) Naradi*.

V dialogovém menu muZete vybrat zvukovy soubor, ktery vzdy zazni jako prvni v poradi.
Soubory jsou sefazeny abecedné. Pokud chcete zménit pofadi pichravani soubort,
pfejmenujte je vhodnym zplisobem.
Piitad’'te ptrepinaCe s nazvy “Piehrat dalsi” a “Prehrat predchozi”. MiZete pouzit také
mzikovy prepinac k listovani zvukovymi soubory. Tyto piepinace maji také zvlastni funkce:
o Kratky stisk tlacitka “Ptehrat dalsi” vyhleda nasledujici zvukovy soubor v poradi.
o Kratky stisk tlacitka “Prehrat predchozi” vyhleda zacatek piehravaného souboru.
Kazdy dalsi stisk tohoto tla¢itka zahaji ptehravani pfedchoziho souboru v sekvenci.

o Dlouhy stisk kteréhokoliv z tlacitek vede k resetovani sekvence a ptehravani prvniho
souboru ve slozce.

Zaskrtnéte volbu "Pokracovat v piehravani”, pokud si piejete, aby vysila¢ pokracoval v
ptehravani celé slozky.
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Audio prehravac Audio pifehravac

Model: Test

Vyberte soubor:

Figure1
Prehrat dalsi Sa X
Frehrat pfedchozi Sh X
Pokracovat v pfehravani X
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Alarmy: Predletova kontrola

Nyni muzete nastavit jakykoliv alarm tak, aby byl soucasti vasi predletové kontroly. V menu
Casovacelsenzory — Alarmy napf. vytvoite novy alarm nizkého napéti (je zapotiebi senzor napéti).
Pokud pouzivate 4S Li-Pol baterie, podminka alarmu by méla byt “X<16V” (méné nez 4V na jeden
¢lanek). Povolte mozZnost “Pouzit pouze pii predletové kontrole”. To zaktivuje alarm pouze
bezprostiedné po zméné modelu nebo v ptipadé zapnuti vysilace.

Od tohoto okamziku budete vzdy upozornéni, pokud omylem pfipojite vybité baterie. V
pravidelném intervalu bude na hlavni obrazovce vyskakovat informativni okénko. Alarm bude
aktivni, dokud nevlozite jiny, plné nabity akumulator, nebo dokud nestisknete tla¢itko F(3) K¥izek
v informativnim okénku, coz zrusi veskeré predletové alarmy.
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Alarm Alarm
A Sl M I Soubor .®
Spinat aktivace .®
FPodminka X< @ 160V @ | Opakuj v
Soubor LOW_UWAY @ Ohlésit aktualni hodnotu x
Spinat aktivace @ MNastavit volnobéh x
Opakuj v _ v B
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Rozsirené hlasové vystupy

V menu CasovacelSenzory — Hlasovy vystup mazete zvolit az 4 nezavislé telemetrické proménné,
které budou hlasové oznameny po stisku prepinace. Posuiite kurzor dolti na “Jednotliva hlasova
oznameni” a oteviete menu. Stisknutim tlacitka F(3) Novy vytvotite novou telemetrickou zpravu.
\VWhberte vhodny ovlada¢ a telemetrickou veli¢inu, kterd bude oznamena. Moznosti dostupné pro
hlasové oznameni:

- Vsechny hodnoty senzorti, kromé GPS souradnic.
- Casovace modeld.

- Stav piijimace (napéti, Groven antény a kvalita signalu).

T5000 | viehozi m|12222s (5 T% 01l | Viehozi EE R |
Hlasovy vystup Hlasovy vystup

Casov. ..® Spinat . @ Spinaé Senzor
Telemetrie Capacity [mAh] (@
Opakovat po: 305  Sphat . @ 2) Sd_ x Temp. ['C] @
Spoust okarmgitého hlaseni . @ 3) ST Voltage Rx (¥)
Senzory, proménné >

Jednotliva hlasova oznameni >




JETI DC/DS-16 Update verze 3.02 (prosinec 2014)

Tip: Vidy si zalohujte své modely a nastaveni pied provedenim libovolné aktualizace. Po
jejim provedeni pokazdé opét zkontrolujte vSechna nastaveni modela a jejich spravné reakce
na pohyby ovladacii. V pripadé nutnosti proved’te novou kalibraci ovladacii.

Pozor: Jestlize pouzivate kanal plynu s reverzovanym chodem serva, ujistéte se, Ze trim
volnobéhu pracuje spravné. Pripadné v nastaveni Jemné ladéni/letové reZimy — Digitalni trim

zménte mod trimu na PlynDolni.

Varovani: Po provedeni aktualizace na verzi 3.02 neni moZny downgrade na starSi verzi

firmwaru.

Nové funkce:

1) Moznost nastavit vystup interniho konektoru na format 16kanalové PPM (viz menu
Systéem— Konfigurace. Vhodné pro pouziti s externim VF modulem.
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Konfigurace
[N ST Lo
Rvchlé zapinani Ne (@ !
Reverz navigace v menu Ano @)

Rolovaci menu (nahoru+do () Ano @
Spinal pro uloZeni obrazovky .®

Ao @)

Kontrola signdlu pfed letem
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Zvolte moinost

yp.

PPMB Pozitivni
FPMB Megativni
Telemstrie EX

PPHIB Pozitiv.

2) Moznost asymetrickych volnych mixd, tzn. vystup mixu na kazdé servo lze nastavit zvlast
pro pozitivni i pro negativni vychylku. Parametr Vystup mixu lze snadno pouzit pro
nastaveni diferenciace u mixu kiidélek do klapek a jinych.
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Volné mixy

Master Slave Hodn.
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T’:uul]ﬂ‘ﬁ-chozi .‘12:22:44
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3) Piidana moznost resetovat zvoleny ¢asova¢ pomoci ovladate na vysilaéi (menu
Casovace/Senzory — Casovace). Jiz neni nutné aktivovat tlacitko SmaZ na Gvodni
obrazovce. Po stisku spinace resetu je Casova¢ okamzité nastaven na pocatecni hodnotu.
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Casovade

X | Novy | smaz [Uprav] oK
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Typ Casovale Standard ®
Tvp signalizace adny (@)
Spinad Sa ¥
Spinal resetu

Typ resetu Kratky reset (®
dktivnl v refimech Ve (®)




4) Nyni je mozné nastavit trojnasobné opakovani hlaseni alarmu ze senzoru. V menu
Casovace/Senzory — Alarmy vytvoite novy alarm, zvyraznéte polozku ,,Opakuj“ a dvakrat
stisknéte 3D tlacitko. Postupné se zobrazuji tyto moznosti:

a. Opakovani zakazano (kiizek): Alarm se piehraje pouze jednou pfi piekroceni
nastavené hodnoty.

b. Opakovani neustale (zatrzitko): Alarm se neustale opakuje.

c. Opakovani 3x: Pfi pfekroceni zadané¢ hodnoty se alarm spusti 3x.
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Alarm Alarm
Pochinka K< ® 0® Podninka K< ® o)
Soubor @ Soubar .®
Spinad aktivace ..® Spinad aktivace .. ®
Opaku] X | Opakuj v
Ohlasit aktuaini hodnotu x ! Ohlasit aktuaini hodnotu x
MNastawit wvolnobéh x Mastavit volnobéh x I

5) VylepSen formuléaf editace dvojich a exponencialnich vychylek — pfibyla automaticka
selekce editované hodnoty podle pozice ovladace. Dale ptfibyla moznost asymetrickych
vychylek pro smérovku a ktidélka. Po odSkrtnuti polozky ,,Symetrické DR* a po stisku
tlacitka F(4) Sym. budete schopni nastavovat nezavisle vychylky kiidélek doprava a doleva.

LI |V9chuzi l|12=22=22 m =il ‘\"y’-chuzi n ‘ 12:22:38 |

Dvojité/Expo vychylky Editace DR/Expo

Funkce »KF idélkax ::: e
KF idélka Pozice 1 - +
Viskovka 1 0BG Rozsah 100% 100%
Smérovka  100% 100% 0 0r@G Expo 04

Matar 100% 100% 0% @G Spinad

Wzt laky 1008 100% 0% @G

6) Novy jazyk: $panélstina (aktualné bez podpory hlasového vystupu).

Upravy:

1) Analyza dat ze zdznami na SD karté piecte korektné zaznamy vSech modelti bez ohledu na
nazev modelu.

2) Korektni zobrazeni aktualni hodnoty volného mixu pfi editaci jeho vlastnosti.
3) Vylepsena prace s interni SD kartou.
4) Ptidana podpora pro nastaveni senzoru MBar EX pomoci Pripojenych zarizeni.

5) Pridana dal$i bezpe¢nostni otazka pii zvoleni $patného modelu.



JETI DC/DS-16 Update verze 3.00 (duben 2014)

Nové funkce:

1.

Nastavitelné softwarové moduly pro vSechny typy vysilact. Prehledova tabulka se
seznamem vSech moduli je dostupna v menu Systém — Instalované moduly (Viz
Poznamky).

Pfidana podpora telemetrickych ovladacu (viz Poznamky).

Moznost akustického oznameni pozice jakéhokoli proporciondlniho ovladace (viz
Poznamky).

Digitalni trimy je mozné pouzit nezavisle jako ovlada¢ jakékoli funkce. V menu Jemné
ladeni — Digitalni trim muzete jakémukoliv digitdlnimu trimu pfifadit specialni funkci
., Trim.Ovla. *“ ¢t ,, Trim.Nulov *.

o Trim.Ovla. (trimovy ovladac) — umoziuje pouzit dany trim oddelené od modelovych
funkei. Vysila€ si pamatuje hodnotu trimu po vypnuti. Po stisku tlacitka nedochézi k
trimovani nadfazené funkce, pouze se inkrementuje interni stav trimu.

e Trim.Nulov (trimovy ovladac s automatickym nulovdnim) — umoziiuje pouzit dany
trim oddélen¢ od modelovych funkci. Vysila€ si neuklad4d hodnotu trimu po vypnuti.
Po nacteni modelu ma trim vzdy hodnotu 0%. Ve spojeni s logickymi spinaci je tato
volba vhodna napt. pro sekvencni piepinani mezi letovymi rezimy ¢i prehravani
sekvence zvukd.

LEI]] |V§chozi | | 12:22:51 I|_Sipll

Digitdlni trim

Trim  Funkce Hodn. UloZen
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Upravy:

1.

Aktualizovany konfigurac¢ni soubory ve slozce Devices pro podporu pfijimact verze 3.20,
MVaria2 a Central Boxu 200 verze 1.20.

Moznost nastavit krok digitalnich trima (Jemné ladéni/let. rezimy — Digitdlni trim) aZz na
100%. Pfi této hodnoté budou trimovaci tlacitka fungovat ve tfech krocich (hodnoty trimu
mohou byt -100%, 0%, 100%).

Vysila¢ dokéze zpracovat a zobrazit hodnotu na digitalnich vstupech pfijimact (verze 3.20),
MVaria2 a Central Boxu 200 s firmwarem 1.20.

Nazvy serv jsou vytvareny z ndzvi funkci. Vyjimkou jsou serva klapek, kiidélek a serva
desky cykliky u vrtulnikt, kterd jsou pojmenovana podle preddefinovanych schémat.

V menu Casovace/senzory — Senzory/ukladani dat je nové zobrazen pocet detekovanych
telemetrickych dajii ze senzorl (nad funkénim tlac¢itkem F(3)) a je mozné smazat jakykoli
nepotiebny udaj pomoci tlacitka F(4). Pokud v$ak mate stale pfipojen senzor, u néhoz jste
parametr smazali, dojde pozd¢ji k jeho opétovnému nacteni. Vysilace mohou detekovat az
32 telemetrickych udaja.



Poznamky

P,‘:eh/ed instalovan_VCh mOdUIa (Systém —s Instalované modu/y)
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Instalované moduly
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W|i2:22:50 [ 0f] Tato piehledova tabulka slouzi pro rychlé zobrazeni vsech

moduld dostupnych ve vysilaci. Je mozné zjistit, zda je dana
funkce povolena ¢i zakazana (indikace zaSkrtnutim, resp.
ktizkem). Déale zde naleznete vyuzitelny pocet prvkl u aktivnich
modulti a také maximalni hodnoty, které jsou dostupné po
zakoupeni piislusnych rozsitujicich balickda.

Vysilace DC-16 a DS-16 maji v zédkladu vSechny moduly
aktivované a na maximalnich dostupnych hodnotach. U vysilace
DS-14 je mozné vyuzit systém dokupovani softwarovych
modult na strankéch swshop.jetimodel.com.

Zpisob aktivace softwarovych moduli JETT model

1. Zkontrolujte,
firmwaru.

zda mate ve vysila¢i aktudlni verzi

2. Zaregistrujte se na strankach swshop.jetimodel.com.

3. Po kliknuti na odkaz ,,Registrovat novy produkt™ budete
pfesmérovani na formulaf, kde zadate typ produktu (DS-14),
dale jeho sériové ¢islo (naleznete ze spodni strany vysilac¢e pod
displejem) a nakonec vlozite Sestndctimistny registraéni koéd
(naleznete v menu Systém — Instalované moduly, zvyraznéno na
obrazku rameckem).

4. Po registraci svého vysilace mizete vybrat jednotlivé
funkéni moduly, které budete chtit aktivovat. Oznacte tedy Vami
zvolené moduly a piejdéte k potvrzeni objednavky.

5. Nyni budete vyzvani k zaplaceni pfislusné ¢astky. Po zaplaceni Vam bude vygenerovan
unikatni nepfenositelny soubor s ndzvem ,,Activation.bin®. Ten Vam bude nasledné zaslan e-
mailem a bude rovnéz dostupny ve Vasem uzivatelském tctu ke stazeni.

6. Pripojte DS-14 Kk pocitaci a aktivujte rezim USB.

7. Soubor ,,Activation.bin nakopirujte na SD kartu vysila¢e do kofenového adresare. Obsah
SD karty vysilace pak mlze vypadat takto:
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8. Odpojte vysila¢ od pocitace (nezapomente potvrdit bezpecné odebrani hardwaru). Na
vysila¢i nasledné potvrd’te, Ze chcete provést aktualizaci a restartovat vysilac.

9. Jestlize aktivace probchla Uspésné, zobrazi se okamzité po zapnuti vysila¢e informativni
tabulka se seznamem moduli. Dale je mozné pracovat s vysilatem jako obvykle.



Telemetricke ovladace (Pokrocila nastaveni — Telemetrické ovladace)
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Piehled telemetrickych Rezim Spinac Rezim Proporcionalni ovladac

ovladact

Tato funkce posouvd moznosti telemetrie systému Duplex o tfidu vySe. Nejenze si muzete
telemetrické udaje zobrazit, zaznamenavat na SD kartu ¢i nechat si hlasové oznamit aktualni
hodnoty — nyni je mozné pfimo pomoci senzori ovladat nékteré funkce modelu. Lze takto
zautomatizovat nekteré ukony, které bylo dfive nutné provadét manualné na zéklad¢é vizualniho
odhadu ¢i alarm?.

K dispozici je az 8 ovladacl znacenych MX1 — MX8 v zavislosti na typu vysilace a jeho vybave.
Telemetrické ovladace nabizeji funkcnost ve dvou rezimech:

e Rezim Spina¢ dovoluje vytvofit virtudlni dvoupolohovy piepina¢ z hodnoty jednoho
telemetrického parametru. Tento pfepina¢ bude aktivni vzdy na zékladé splnéni urcité
logické podminky.

e Rezim Proporcionalni ovlada¢ umoziiuje transformovat uréity rozsah hodnot senzoru do
podoby pIné proporcionalniho ovladace. Lze tak plynule automaticky fidit libovolnou funkci
pomoci jakési telemetrické zpétné vazby.

Priklady moznych pouziti telemetrickych ovladaci

e Pokud je rychlost modelu mensi nez X m/s, vysunou se automaticky klapky.

e Pokud je proud vétsi nez X ampér, spousti se casovac¢ doby chodu motoru.

e Pokud je teplota motoru vetsi nez 80°C, bude mixem omezen maximalni rozsah plynu.

e Pokud je detekovano sepnuti koncového spinace, spusti se automaticky sekvencer (napft. po
otevfeni krytli podvozkovych Sachet se zane vysouvat hlavni podvozek).

Nastaveni parametrii telemetrického ovladace
Popis — Nazev senzoru, ktery se bude zobrazovat v piehledu pro jednodussi orientaci.

Aktivni — Zatrhnéte pro povoleni funkce telemetrického ovladace.

Senzor — Zde vyberte konkrétni telemetricky parametr.

Typ prvku — Zvolte rezim Spinac nebo Proporcionalni ovladac podle poZzadované funkénosti.
Podminka (X<, X>, X=) — Zvolte podminku, pfi které chcete, aby byl ovladac¢ aktivni (tedy sepnut).
Ve stejném fadku vyplitte ¢iselnou hodnotu rozhodovaci urovné a hodnotu hystereze (uvozena
znakem +). Dostupné v rezimu Spinac.

e Piiklad 1: Zapis ,,X < 20.0m/s + 2.0m/s ““ znaci, Ze telemetricky ovlada¢ spina pravé tehdy,
kdyZ hodnota telemetrického parametru je mensi nez 18m/s (diky hysterezi 2m/s). Ovladac
pak symetricky rozepina v okamziku, kdy rychlost pekroc¢i 22m/s.

e Priklad 2: Zapis ,,X > 0 + 0 oznacuje spinac, jenz je aktivovan vzdy, kdyz je telemetricka
hodnota kladna.



Trvani — Minimalni doba sepnuti spinace. Jestlize n¢jaky jev trva velmi kratkou dobu, je mozné
prodlouzit dobu sepnuti telemetrického ovladate na dobu specifikovanou timto parametrem.
Dostupné v rezimu Spinac.

Rozsah — Zde nastavte pracovni rozsah senzoru (minimalni hodnotu, stfedovou hodnotu a
maximalni hodnotu). Tento rozsah pak bude proporcionalné transformovan do rozsahu ovladace (-
100%, 0%, 100%). Dostupné v rezimu Proporcionalni ovladac.

Filtrovani — Urluje stupet vyhlazeni (filtrace) piijaté telemetrické hodnoty. Cim vyssi je stupet
filtrace, tim plynulejsi bude prabéh, avSak reakce budou pomalejsi. Dostupné v rezimu
Proporcionalni ovladac.

Vychozi — Vychozi hodnota ovladace, pokud senzor neni pfitomny v modelu nebo model neni
zapnut.

Spina¢ — Timto parametrem lze urcCit libovolny spinaC, jimz se bude cinnost telemetrického
ovladace aktivovat a deaktivovat.

Oznameni pozice Propor cionalnich ovladacu (Pokrocila nastaveni — Zvuky proporc. oviadacti)
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Zvuky proporc. ovladaci
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V této nabidce muzete nastavit akustické oznameni az pro Ctyfi nezavislé ovladaci prvky. Je mozné
zvolit zakladni pipnuti ve sttedové pozici ovladace (mod Stred-ton), avsak je dostupné i hlasové
oznameni aktualni pozice (mod Hlas).

e Mod Stred-ton — vysila¢ pipne vzdy, kdyZ dany ovlada¢ umistite do stfedové pozice (jeho
vychylka je tedy 0%).

e Mod Hlas — vysila¢ hlasov€ oznami numerickou hodnotu aktudlni vychylky ovladace.
Hodnota je ozndmena vzdy po zméné pozice ovladace a aZ po ustaleni pohybu. V tomto
rezimu mizete navic vybrat zvukovy soubor, ktery bude upozoriiovat na oznameni zmény
pozice ovladaciho prvku. Priklad: Jestlize jste si vygenerovali soubor ,, OVLADAC. WAV a
ten pak pfitadili jako parametr Soubor, vysila¢ oznami napt. ,, Ovladac: dvacet pét .

Nastaveni je platné vzdy pro aktualni model.



Dialog pro vybér oviadaciho vstupu

Tento dialog je zobrazen vzdy, kdyZ potfebujete neékteré funkci ptifadit ovladac, aktivacni spinac
apod. Dialog byl modifikovan tak, aby reflektoval nové vytvorené ovladaci prvky — napf. trimy jako
obecné pouzitelné ovladace Ci telemetrické vstupy jako ovladace.

Nyni jsou v dialogu pro vybér dostupné tyto typy ovladacich prvki:

e P1-P8 Fyzické proporcionalni (kiizové ovladace a otocné ovladace).
e Sa-3Sl Fyzické konfigurovatelné a vyménitelné spinace

o L1-116 Logické spinace. ?

e MAX Logické maximum, lze brat jako spinac, ktery je vzdy sepnut.

o GX,GY,GZ Jednotlivé nezavislé osy vestavéného akcelerometru
(nedostupné u DC-16). ?

e G/L,G/R Virtualni ovladace spinané pti posunu vysilace doleva, resp. doprava
(nedostupné u DC-16). ?

e GXL,GXR Virtualni ovladace spinané pti naklonéni vysilace doleva, resp. doprava
(nedostupné u DC-16). ?

e Q1-Q6 Jednotlivé sekvencery. ?

e Trl-Trb6 Digitalni trimy jako nezavislé ovladace.

e CH1-CH8 Kanalové vstupy PPM signalu, ktery je pfiveden k internimu konektoru.

e MX1-MX8 Telemetrické vstupy jako ovladag. ?

1 rxo s . 1. X r e o w ,
) Konfigurace spinact zavisi na typu vysilace a také na tom, které spinate mate osazeny.

2 Ovladace jsou dostupné podle vybavy vysilace.
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Vyberte ovlddaci vstup 1) Stiskem piejdete k vybéru logickych spinagi.
Pfesufte dany Fidici prvek do aktiwni . L . .,
polchy. Toto bude automat icky 2) Prejdete kvybéru vstupli zvestavéného akcelerometru/gyra
detekovs .
SrerovEne (nedostupné u DC-16).

3) Prejdete k vybéru sekvenceru, kanalovych vstuptt PPM a trima.

Log. | Gsens. | &7 4) Piejdete k vybéru telemetrickych vstupt.
1) 2) 3 4

Nahledy jednotlivych obrazovek dialogu pro vybér ovladaciho vstupu
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