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Dostéva se vam do rukou nové Fada regultor(i pro Fizeni bezkomutatorovych motordi

oznatend SPIN. Nasm cilem bylo realizovat viechny nejlepsi zkuSenosti z vyvoje regulatorti
tohoto typu za poslednich deset let.
Vechny regulétory (kromé typd s oznagenim OPTO) obsahujf novy typ stabilizatoru napéti pro
napdjeni pfijimace a serv, tzv. spinany BEC. PouZitim tohoto prvku doSlo k podstatnému
rozsiteni pouZitelnosti regulatort s obvodem BEC ve sméru k vy$3imu pottu &lankd pohonného
akumuldtoru. Dalsi vyhodou je nezdvislost pottu serv od velikosti vstupniho napéti. Pro
reguldtory SPIN byl vyvinut novy programétor JETIBOX, ktery Ize vyuZit jak samostatné (viz.
str.10a11), taki s vybranymi vyrobky Jeti Model.

Obecné podminky pfipojeni regulatoru:
 pouZivejte pouze provérené a nové konektory, které musi byt peclivé pripdjeny k
vodittm
o pro reguldtory SPIN 11 a SPIN 22 doporugujeme konektory G2, pro vyS3f typy G3,5
resp. G4. Po pripdjent konektord zkontrolujte, jestli pruzny €len v predni ¢4sti
konektoru zdistal otony. MiZe se stat, Ze tavidlo vyvzlind po povrchu konektoru a v
krajnim pripadé galvanicky oddgli pruzny &len od téla konektoru. Resenim je omyti
konektoru pomoci Stétce v nitrofedidle. Po dobu provozu dbejte na Cistotu
konektorti a silu potiebnou na spojeni. Pokud je sila mald okamZité konektory
vyméfite. Doporucujeme konektory ménit po 1-2 letovych sezénach.
 yzddlenost mezi motorem a reguldtorem by neméla prekro€it 10-15 cm. Vodice k
pohonnym akumulatordm je mozné prodlouZit na délku 20-25 cm (pozndmka1-str.9)
 konektor JR zasuiite do pfijimace - kanal fizeni motoru
Pripojeni SPIN 200 OPTO a SPIN 300 OPTO:
Regulator SPIN 200/300 obsahuje pomocny obvod, ktery zabrafiuje jiskienf pfi
pripojovani regulatoru k akumuldtoru.
Postup pFipojeni:
1)pripojte zaporny pdl regulatoru (vodic 2x4 mm®) k zapornému pélu akumulatoru
2)pripojte tenky Serveny vodic (1,5 mm’) ke kladnému p6lu akumulatoru
3)pripojte kladny pol regulatoru (vodit 2x4 mm’) ke kladnému polu akumulatoru

Po pfipojeni pohonnych akumulatori pracujte s modelem tak, jako
kdyby se vrtule mohla kdykoliv roztogit!!!

Zakladni parametry regulatorii SPIN s obvodem BEC:
Trvaly proud Klidovy

Miniméint

Akumulétory Hmotnost
e (z,ziﬁ‘aku_) m‘i NIXK/LIXX/napetf nvgggt"f;,'] méry [mml (rotn vod%)

SPIN 11 4 | 512/2:4/50 : 3242316

SPIN22| 2 14 | 512/24/517V | 45 2x23x7 %
SPIN33| 33 14 | 514/25/521V | 45 202307 2
SPIN44| 44 14 | 618/2:6/520V| 5 52x 2510 4
SPING5| 55 14 | 624/28/5300 | 5 52x 2512 60
SPINGG| 70 14 | 618/2:6/520V| 5 52x25x12 56

* proud ktery odebird reguldtor pi pripojeném pohonném akumuldtoru a vypnutém vypinaci



Odpor Potet  Prifezvoditt Vstupnf

Nap&iBEC Max.proud Max. potet

Typ BEC [A] vsepnutém  vgkonovych (vstupniAystupni) kapacita
stavu [mQ] tranzistorti ~ [mm’] [WF]
SPIN 11 55 25 6 2x 8,00 6 1,0/0,5 1x 220
SPIN 22 55 25 6 2x 4,00 12 1510 1x 470
SPIN 33 55 3 7 2% 2,60 18 25115 2x 220
SPIN 44 55 5 8 2% 2,00 24 2,5/25 2x 330
SPIN 55 55 5 8 2x 0,94 48 2,5/25 2x 330
SPIN 66 55 5 8 2x 1,00 48 40025 2x 470
Regulatory SPIN OPTO

Tyto regulatory maji galvanicky oddgleny vstupni signal z prijimace od pohonnych akumulator(
aproto musime pouZit samostatné napdjeni pro prijimac a serva (4-5 ¢ankd NiXX nebo 2-3 LiXX
se stabilizdtorem napétfjako je nap. MAX BEC).

Regulatory SPIN OPTO jsou opatfeny dvéma konektory JR. Konektor na del3f trojlince
s ternou koncovkou je uréen pro pripojeni do prijimace. Konektor na krat$i trojlince
s tervenou koncovkou je urcen pro komunikaci s JETI BOXem a pripojuje se (pfi
programovania nebo vycitavani dat ) do zditky JETI BOXu oznagené imp. +-.

POZOR! Cerny konektor miiZete ponechat v prijimaci, ale napajeni prijimace
musi byt vypnuto! JETI BOX je napdjen pies regulator z pohonnych akumulatori,
které musi byt k regulatoru pFipojeny pfinastavovanipfes JETI BOX.

Zakladni parametry regulatorii SPIN OPTO:

Trvaly proud Akumulétory Minimélnt

wpiacf  Rozméry [mm] Hm?;;m
1] NIXX/LiXX/napstl ~~ mapétt (vEetn® vodict)
SPIN 44 OPTO 44 6-18/2-6 / 6-26V 5V 52x25x10 35
SPIN 48 OPTO 48* 14-30/4-10/12-42V 12V 52x25x%12 45
SPIN 66 OPTO 70 6-18/2-6 / 6-26V 5V 52x25x%12 45
SPIN 75 OPTO 75* 14-30/4-10/12-42V 12V 52x25x15 55
SPIN 77 OPTO 7 14-36 / 4-12 / 12-50V 12V 65x55x17 110
SPIN 99 OPTO 90 14-36/ 4-12 / 12-50V 12V 65x55x17 110
SPIN 200 OPTO 170 24-40/6-14 /18-59V 12V 63x120x 27 326
SPIN 300 OPTO 220 24-40/6-14 /18-59V 12V 63x120x 27 360

* za podminky dobrého chlazeni a okolnf teploty pod 20°C
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Nastavovéni pomoci R/C soupravy

- v menu manualniho nastaveni (MAN Setting) musf byt povoleno nastaveni pomoci R/C
soupravy (Setting thru R/C-0ON). Toto je z vyroby povoleno.

- pripojte reguldtor k prijimaci pomoci konektoru JR zasunutim do kandlu fizeni motoru
apfipojte motor-.

- presurite paku Fizeni motoru do polohy ,PIny plyn“, zapnéte vysila€ a pfipojte pohonné
akumuldtory.

- zapnéte vypinag - napdjen prijimace (neplati pro SPIN 11), po péti vtefinach se ozvou Ctyri
tony DD D .V piipads okamzitého stazent paky ovladan motoru do polohy vypnuto, uloZf

hodnotu vychylky piného plynu do paméti (END POINT), v opacném pripadé nésleduje:

Jjednoduchyton-Mad 1 Acro inrunner.
-mod je urceny pro akrobatické modely s pohonem motoru klasické koncepce. (inrunner)
- brzda neaktivni
-Casovani0°
- postupné vypindni pri 68% pocatecniho napéti.

DDdvojice tonti- Mad 2 Acro outrunner.
-mod je uréeny pro akrobatické modely s motoremtzv. obracené koncepce (outrunner)
- brzda neaktivni
- asovani 24°
- postupné vypinani pfi 68% pocatetniho napéti

DD Dskupinytiitonti - Mad 3 Glider inrunner.
-mad je urCeny pro vétroné s pohonem- elektromotor klasické koncepce
- brzda aktivni
-Gasovani0°
- postupné vypinani pri 68% pocatecniho napéti

DD skupiny Etyrtond - Méd 4 Glider outrunner.
-mod je urceny pro vétroné s pohonem-elektromotor tzv. obracené koncepce (outrunner)
- brzda aktivni
-Casovani24°
- postupné vypindni pfi 68% pocatecniho napéti

DDDDDskupiny péti tonti- Méd 5 Heli constant RPM:
-mad je uréeny pro modely vrtulniki s poZadavkem na Fizeni stélych otdcek i pfi zménéch
zatizeni/ odlehgenirotoru. Tento mdd nepodporuje rychlé prenastaveni otécek.
- Casovani0°
- postupné vypinani pfi 68%pocatetniho napéti

DODDID skupiny Sestitond - Mad 6 Heli Auto:
-tento méd je podobny jako 5, stim, Ze rozsah otacek rotoru je nastavovan automaticky.

Potvrzeni nastaveni se provadi stazenim péky ovlddéni motoru do polohy Vypnuto, béhem
ténové signalizace konkrétniho modu.
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Nastavovéani pomoci JETI-Boxu
Nastavovani provadime pomoc &ty¥ tlatitek: doleva (1) , doprava (7], nahoru (1), dold (2) .
Zasuiite konektor JR reguldtoru (u SPIN OPTO s ¢ervenou koncovkou) do zditky oznac.
Impuls + -, kterou naleznete na pravé strané JETI-BOXU.
Pred pripojenim pohonnych akumulatord sejméte z bezpegnostnich dvodd vrtuli z modelu.
Do konektoru oznageného + - nic nepripojujte.
Pipojte pohonné akumulétory a zapnéte vypinaC - napdjent pfijimace (neplati pro Spin11).
Na displeji se objevi nézev pripojeného reguldtoru. Tlacitky L a P ziskdte podrobnéjsi
informace o vaSem regulatoru.
Pomocf tlacitka D se dostavame na fadek volby zakladnich rezimd, kde vybereme bud
vycitdni naméfenych hodnot nebo prenastaveni parametr(i regulétoru (Measure or Setting),
tlagitky L a P vybereme MEASURE, MAN. SETTING nebo AUTO SET.

Measure MEASURE — pokracujeme tlacitkem D
D]

Max. Temperature

©

Reguldtor registruje max. teplotu po dobu provozu a cas kdy byla dosazena.
(Cas se méifod prvniho roztoceni motoru.

Min. Temperature

©

Regulétor registruje min.teplotu po dobu provozu a €as kdy byla dosazena.

Actual. Temperature{ — Displej ukazuje aktudini teplotu reguldtoru.

©

©

©

Reguldtor registruje max. proud pfi rezimu plny plyn, ¢as, ve kterém bylo
hodnoty dosaZeno a napéti pohonnych akumulatord pfi tomto proudu.
Zméfena hodnota odpovidd proudové Spicce, kterd nejcastéji nastane pfi
rychlej$fakceleraci motoru.

Regulator registruje min. proud pfi reZimu plny plyn, €as, ve kterém bylo
hodnoty dosazeno a napéti pohonnych akumulatord pfi tomto proudu.
Zméfena hodnota udava nejmensi proud pri pIném plynu, nejcastgji pfi
horizontalnim nebo nebo klesajicim letu, kdy dojde k odlehceni motoru.

Regulétor registruje max. napéti pohonnych akumuldtordi pocinaje prvnim
roztotenimmotoru a ¢as, ve kterém byla hodnota dosazena.

Max. Voltage

©

Min. Voltage

©

Reguldtor registruje min.napéti pohonnych akumulatord pocinaje prvnim
roztocenim motoru a €as, ve kterém byla hodnota dosaZena.

Actual Voltage

©

OkamZité napéti akumulatordi.
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Hodnota, pri které doslo k odepnuti motoru nebo omezeni vykonu a as, ve
kterém bylo hodnoty dosazeno.

Poznamka k méeni proudu:

1.) Pro spravné méFeni musi byt regulator v reZimu pIny plyn alespoii 4s béhem celého letu.
V pripadé nastavenf fizeni na konstantni otacky (Heli const. RPM), nemusf byt tato podminka
splnénaaméfeni nebude odpovidat redlnym hodnotdm.

2.) Redlny primérny proud se pohybuje mezi zméFenou hodnotou maximélntho a minimainiho
proudu. Podle stylu Iténf se bliZik jedné nebo druhé hodnotg.

Motor Run Time

®

Power ON Time

©

Motor Pole No.

©

©

Max. Motor RPM

©

Max. Prop RPM

®

Errors

©

Névrat na
nabidku

Regulétor registruje celkovou dobu chodu motoru.

Regulator registruje celkovy ¢as pripojeni reguldtoru (aktivace), aZ po jeho
vypnuti. Cas se m&f od prvniho roztogeni motoru.

Zadejte pomocf tlagitek L-P poget pdlt motoru. Tento parametr je dileZity
pro spravné zobrazeni max. otacek.

Zadejte prevodovy pomér prevodovky. PFi pouZiti pfimého néhonu zvolte

Regulator registruje max.otacky motoru za provozu a €as kdy byly otacky
dosazeny.

Regulator registruje max.otacky vrtule za provozu a Cas kdy byly otacky
dosazeny.

PTi prekroceni parametrii — napéti(U), teploty(T), komutace(C) a proudu (1)
se aktivujf ochrany a dojde k vypnuti motoru. Udaj y znamend, Ze do3lo k
prekrodeni parametrd (k chybg), Gdaj m znamend, 7e parametry nebyly
prekroceny.

Pomoci chybového hlaSenize zjistit pricinu vypnuti.

Pozn. Ochrana pfi nespravné komutaci(C)- pokud pfi komutaci
vznikd piili§ mnoho chyb vlivem konstrukce motoru a neni zaruceny
bezpetny provoz. V nékterych pripadech Ize tento problém odstranit
zvySenim asovani motoru (Timing).
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U manudiniho nastaveni, Ize ménit urCité parametry reguldtoru nebo
kontrolovat jejich nastavent.

Tmee;‘o“nfe Pomoc tlagitek L-P Ize nastavit Grovefi tepelné ochrany regulétoru.

Predefinovana brzda:

Prvni hodnota je pocatetni Groveri brzdéni v %, druha hodnota je
konetnd Urovei brzdéni v %, teti hodnota je ¢as brzdéni mezi prvni a
druhou intenzitou. TlaGitkem D potvrzujeme nastaven brzdy.

V pripadé vypnuté brzdy presko¢ime na fédek OPERATION MODE -
prepinani mezi mady Letadlo-Heli (fizeni konstantnich otagek).

AN

4
Q] ® Q] Q] P———
| Brake OFF |—> Soft Brake |—>| Medium Brake |—>| Hard Brake —>| raseemnagﬂua
O]
Cas od vypnuti motoru po aktivaci brzdy. Pomocf tl. L-P Ize nastavit 0-7s.
O]
Potatetni Grover brzdéni v %. Nastavovni pomoci . L-P..
O]
Kone¢na troved brzdéni v %. Nastavovani pomoci tl. L-P.

©

Rychlost brzdéni (€as mezi potétkem brZdéni a dosazenim konetného Brake Speed

nastaveného brzdného (Cinku). Cas nastavujeme pomoci tl. L-P.

+ ©

- ® ® - ® - ®
Operation mode Hel | Heli const, Heli const. Heli Auto
Aircraft el norma RPM RPM 3D

© @! @y @y @*

Nastaveni pro

Nastaveni pro

modely vrtulnik Nastaveni pro Nastaveni pro modely vrtulniku

bez regulace modely SOUEEENTIEtdnFs | g roquact otdtek
konstantnich vtulniku's regulaci Automatické

otdtek regulaci otacek. konstantnich nastaveni rozsahu

otatek a moznosti
rychlé zmény
nastavenych

\ 4 otécek

ofécek rotoru.
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Nastaveni po&tu p6ld motoru vrtulniku pomocf tl. L-P

Nastavovéni (L-P) celkového prevodového poméru hlavniho rotoru

Nastavovéni (L-P) maximalnich poZadovanych otacek rotoru

Nastavovéni (L-P) minimélnich poZadovanych otécek rotoru.

Pomocf tlacitek L-P nastavujeme rychlost vyrovndvani odchylek otécek.
Cim mensf fslo, tim jsou zdsahy rychleji. Vzdy postupujeme od vy3siho
Cisla. PTi prekroceni urcité hranice pracuje regulator nestabilng

(obdoba pregyrovani modelu vrtulniku).

Casovani motoru (pfedstih) — nastavovani pomoci tl. L-P. Doporuené
hodnoty: 2pdlovy motor...0-5°, 4p motor...0-10°, 6p motor..0-20°,
8p a vic...20-30° - nutné v piipadé tzv. obrécené koncepce motoru

Modulacnf kmitoCet pri fizeni motoru v regulacni oblasti. VZdy pouZivejte
8kHz. Jedinou vyjimkou jsou tzv. BezZelezné motory (Tango, Samba).
U téchto motordi je nutno pouZit frekvenci 32 kHz.

Rychlost akcelerace motoru. Plati zdsada — ¢im vetsi vrtule, tim delSi musf
byt hodnota akcelerace. Pro velké obrdcené motory pouZivejte akceleraci
2 a vice sekund. Pro modely vrtulniku doporucujeme pouZit akceleraci

5 a vice sekund.

Motor Pole No

©

©
RPM

Set Max Rotor

©

Set Min Rotor
RPM

A 4

Sensitivity

@y

Acceleration

®

Pomocf tl. L-P zadame typ pohonného akumulétoru.
Pro NiCd/NiMh zaddme pomocf tl. L-P min.napéti

Accumulator Type
NiCd / NiMh

Accumulator Type
Lilon/LiPol/LiFe

na ¢ldnek. Pro Lilon/LiPol miZeme zadat bud
automatické urceni poctu ¢ldnka (pohodIné, kdyZ
|étdme na sady s rliznym po&tem &lénk(i) nebo
nastavit konkrétni podet €lankd. Pro LiFe Eldnky
doporucujeme nepouZivat automatickou detekci
pottu &ldnkd, ale pfimo nastavit jejich konkrétnf
podet. Dale pomoci tl. D a tl. L-P nastavime
min.napéti na Clanek.

NiCd/NiMh cut OFF;
V Per Cell

Informace o velikosti nastaveného vypinaciho napéti. PFi NiCd/NiMh nebo
U nastaveni automatické detekce pro Lilon/LiPol, vychdzi tato hodnota z
aktualniho napéti pfipojenych pohonnych akumulétord.

Number Of Cells
LiXX Auto

LiXX Cut Off
V Per Cell

3
\ 4

0Off Voltage Set
© i
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Zptisob vypnuti motoru pfi poklesu napéti pohonnych akumulatord na
nastavenou hodnotu. Slew Down — postupné sniZovani vykonu motoru.

CutOf Hard — okamZité zastaveni motoru. Tento zpiisob doporu€ujeme pouZivat
© kvli bezpegnosti u modell s elektromotorem a pohonym akumulatorem
v typu NiCd nebo NiMh.

() potatesni bod regulace se bere jako okamZitd hodnota polohy ovlddéci paky

Initial point auto
motoru v poloze stop.

@Yy

Fixinitial point | Nastaveni pogatecniho bodu regulace jako fixni

hodnotav ms. Hodnoty se nastavuji pomocftl. L-P.

Pomocitl. L-P nastavime poZadovanou hodnotu polohy piného plynu. Tuto
hodnotu Ize zadat i pomoci vysilate (viz. Nastavovéni pomoci R/C
soupravy).

(#) Automatické roztaZeni regulacni oblasti pfi prekrogeni Sitky impulsu
nastaveného nafadku END POINT.

Auto inc. End Zafixovéni hodnoty nastaveni na fadku END POINT
point OFF

jako polohy ,pIny plyn*, pfi prekroCent této hodnoty
L P
¥ Regulaéni kfivka:

nedochdzik roztazeniregulacni oblasti.
A - Logarithmical — logaritmicky pribgh otdcek s vychylkou ovlddani paky
Throtle curve (linearni pribdh vykonu s vychylkou ovladani paky). Tento pribgh
pouzivdme, pohybujeme-i se po vétSinu doby letu v oblasti 50% pIného
@ plynu.
- Linear —linedrni priibgh otatek s vychylkou oviddéni paky. Tento priibéh
pouZivame, pohybujeme-li se po VétSinu doby letu v oblasti 30% pIného
plynu.
- Exponential — exponencidini priibéh otadek s vychylkou ovlddani paky.
Tento priib&h pouzivame pro extrémng pfemotorované modely letadel.

Auto inc. End
point ON from.

@

Smysl todeni motoru nastavime pomoci tl. L-P

Pokud je aktivni, 5s po aktivaci reguldtoru bez roztoceni motoru pipanim
Tirming Monitor oznémi aktuaini predstih podle tabulky:

0-7°(jednotlivé tony), 8-18°(dvojice ton), 19-23°(trojice tond),
24-30°(Etverice tond)

Setting thru R/C

Lze povolit nebo zakazat prednastaveni reguldtoru pomoci RC soupravy.

Névrat na

nabidku M
L |
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Tento zplisob pouzivdme pro rychlé a jednoduché zprovoznéni

® regulatoru pro napr. ,zabloudéni* v nastavovani. Obsah nastaveni
odpovida ruénimu nastavovani pomocf R/C soupravy (viz str.2).
Potvrzeni nastaveni provedeme tl. P
@
Acro Outrunner
Q]
©
©
Poznémka 1: ProdluZovani napajecich kabeld.
O] Zésadné prodluZujeme vodiCe od akumuldtoru k regulatoru. Pfi
prodlouZent o vice neZ 20 cm, je nutné zafadit mezi vodice elektrolyticky
kondenzdtor s nizkou impedanci o kapacité 100-300 pF. Tyto
kondenzatory musf byt zarazeny na kazdych 25-30cm délky vodigi.
@

Pozndmka2: licemotorové modely

Doporucujeme pouZivat pro kazdy motor stejny typ reguldtoru. PFi pouZiti regulatoru SPIN,
zapneme pouze jeden BEC. U ostatnich reguldtor( ziistanou vypinage v poloze , VYPNUTO".

P¥i pouZiti regulator(i s BEC obecng, je nutné pouZit pouze jeden spolecny pohonny akumulétor.
Pokud chceme pouZit 2 a vice akumulétord, musf byt spojeny paralelng.

TIP:

Neznéte-li pocet polti vaseho motoru kontaktujte vyrobce.

Pokud vlastnite otatkomér a znate prevodovy pomér prevodovky (napiimo 1:1), miZete dle
nasledujictho postupu poget polti zjistit.

Roztocte motor a pomoci otéckoméru zméte maximaini otéCky vriule (rotoru). Pfipojte JETI Box
a v menu MERENI prejdéte na zobrazeni maximalnich otétek vrtule (Max. Prop RPM). Pokud
zobrazena hodnota nesouhlasi s vdmi naméfenou, zkontrolujte nastaveni pfevodového pomeéru
(Gear) a ddle méfite nastaveni po&tu p6ld do té doby, neZ vami zmétené otétky budou souhlasit s
méfenim na JETI Boxu (Max. Prop RPM). Vysledkem bude pocet pdlti vaSeho motoru (Motor
PoleNo.)
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VyuZiti JETI Boxu jako samostatného zafizeni:

~N o OB NN =

. Méfeni Sitky impulsi kanalovych vystupl prijimace

. Generator impulsti pro serva

. Cyklovag serv

. Mé&feni rychlosti serv

. Komunikace s regulatory SPIN (viz. ndvod k obsluze k regulatoriim SPIN)
. Komunikace s novymi senzorovymi reguldtory pro stfidavé motory (CAR)
. Komunikace s novymi pfijimaci MPD

K aplikaci &.1 je zapotfebi prijimag s vysilaem a pfijimagové akumulétory (4,8-6V).

Akumulatory zapojte do Sedé zditky, pfijima¢ do modré zditky na pravé strang JETI BOXu.

K aplikacim &.2, .3 a ¢.4 jsou zapotiebi pfijimadové akumuldtory (4,8-6V) a servo.

Akumulatory zapojte do Sedé zditky, servo do modré zditky.

V pripadé zmény aplikace musite odpojit napajec akumuldtory z JETI BOXu a znovu je

aktivovat. PoZadovanou aplikaci vyberte pomocitlacitek Pa L.

Pokud neméte k dispozici Rx akumuldtory nebo zdroj napéti (v rozsahu 4,8-6V) Ize JETI BOX

napéjet z BECu regulétoru (neplati pro SPIN OPTO). JR konektor reguldtoru pfipojte do zditky B
(impuls (oranZovy vodic) do neoznacené pozice). PFipojte pohonné akumulatory k reguldtoru a
zapnéte vypiat (neplati pro SPIN11).

1.

Méfeni Sitky impulsi kanalovych vystupii pfijimace

Pomaoct této aplikace Ize zméfit Sitku vystupniho impulsu libovolného kandlového vystupu
Rx. Déle Ize zméfit napajeci napéti prijimacovych akumulétordi.

Do prijimace zapojte prijimacové akumulatory. Pomoci propojky, kterd je doddvana spolecné
s JETI Boxem, propojte modrou zditku s konkrétnim kandlovym vystupem prijimace.
Zapnéte vysilag a prijimac. Na displeji se objevi IMPULS DETECTION, kde si miZete
precist $itku vystupniho impulsu v ms a napétf prijimagovych akumulatord.

. Generatorimpulsii pro serva

Tato aplikace JETI Boxu umoZiuje generovat fidici impulsy pro serva a zrovefi umoZiiuje
méfit napdjeci napéti serva. Zapojte akumulatory a servo za pomoci tlacftek L a P zvolte funkci
IMPULS GENERATOR. Pomocitlagitek si miiZete ménit rozsah od 1,024 ms do 2,047 ms, ato
po tisicingé ms nebo po setiné ms. Tato funkce je vhodnd napr. pro nastaveni stredni polohy
serva (1,500 ms) bez pouZitf prijimace a vysilace.

Sitku impulsu Ize nastavit pomoci vech &y tlacitek:

Pomoci tl. L se impuls zuZuje po 0,001 ms

Pomaci tl. D se impuls zuZuje po 0,01 ms

Pomoci tl. N se impuls rozsifuje po 0,01 ms

Pomoci tl. P se impuls rozsifuje po 0,001 ms



3. Cyklovat serv
V/ této aplikaci Ize nastavit pocet cyklti, vychylku serva a rychlost cyklovani. Slouzf k ovérenf
Zivotnosti, zahoteni a zkousce funkénosti serv.
Zapojte akumulatory a servo zapomocitlagitek L a P zvolte funkci SERVO CYCLE.
Pomocitlagitek Na D zvolte pocet cykli, ato od 10 do 990 (volba je po deseti cyklech).
Pomoci tlacitek L a P Ize nastavit rychlost, a to od 1 do 99. Rychlost v=1 znamend, Ze kazdy
nasledujiciimpuls se ve srovnani s impulsem prechdzejicim zméni 0 0,001 ms, aZ dosdhnete
nastavené hodnoty. (obdobné v=20, znamend zménu 0 0,020 ms). Perioda impuls je 20 ms.
Pomoci tlacitek N a D Ize nastavit hodnotu, kterd udavé velikost vychylky servav s, ato od
100do 500 s, od stfedni hodnoty 1,5 ms.
Pi nastavené a=500 ps se fidici impuls pro serva bude ménit od 1,000 + 2,000 ms (tzn.
1,500 ms +500 ps). Hodnota za # udava podet cykld, které jests zbyvaji do konce testu.
Po skoncenitestu se program vraci nazacatek SERVO CYCLE.

4. Mérenirychlostiserv

Pomoci tohoto méfenf jsme schopni zjistit Cas, za ktery prejde servo z jedné definované

polohy do druhé. M&fenf Ize provadét bud naprdzdno nebo pfi nainstalovaném servu pfimo v
modelu pri konkrétnich pdkovych pomérech.

Sitku impulsu prvnf krajni polohy serva Ize nastavit v rozmezi od 1,024 ms do 1,400 ms a
druhou od 1,600 ms do 2,047 ms. Chceme-li zméfit rychlost pfi pootoceni vystupni hiidele
servanapr. 0 60°, je tfeba toto nastaveni provést napf. pomoci Ghloméru.

Zapojte akumulatory aservo, tlagitky L a P nastavte funkci SERVO SPEED.

Pomoci tlaCitek N a D nastavime prvni krajni polohu serva. Déle tlacitkem P prejdete na
nastaveni druhé krajni pozice, kterou taktéZ nastavite pomocitlacitek NaD.

Odstartujeme méfent.

Na displeji se zobrazi vysledny €as serva potfebny k pejezdu z jedné nastavené polohy do
druhé v sekundéch. Toto méfenimiiZete libovolng opakovat, popt. si nastavit jiné krajni polohy.

Ptejeme Vam mnoho pijemnych chvil s nasimi vyrobky.

JETImodel s.r.o, Lomené 1530, 742 58 Pfibor,
http://www.jetimodel.cz, e-mail: jeti@jetimodel.cz
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