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Varovani: Po aktualizaci na verzi 1.10 si prosim zkontrolujte veskeré vychylky a zisky ve
vSech letovych rezimech. Algoritmus stabilizace byl upraven oproti predchozi verzi firmware
a tim, Ze zkontrolujete chovani modelu, miZete piedejit neoc¢ekavanym nasledkim.

Nové funkce:

1. Uzivatel si nyni muze zvolit, které parametry pfijimace se budou posilat pies EX telemetrii

do vysilace. Byl pfidan novy telemetricky parametr Status — zobrazuje se v ném ¢islo podle
aktualniho letového rezimu (0 = Assist vypnut, 1-3 = islo letového rezimu, 4 = fail-safe).

MiZete si nyni zvolit mezi zobrazenim absolutni hodnoty pietizeni (vysledkem je kladna
hodnota vypoctena ze vSech tii os) a pietizenim plisobicim pouze v ose Z (toto je vhodné
napfi. pro ur¢eni provozniho nésobku a zatizeni ktidel, ¢islo je kladné pro kladné manévry a
zaporné pro manévry s negativnim pretizenim).
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REX10A EX-Telemetrie

Topiuia

<< Zpét

Kalibrace senzorii > Parametr Dastupné EX Klonéni/Roll x
Nastaveni telemetrie > Teplota » Klopeni/Pitch x
Pozice Klonéni/Roll » Zataceni/yaw x
0.0° (R) 0.0° (P) 0.0° (Y) Klopeni/Pitch » PretiZeni (G) x
Akcelerometr Celkem 0.006 ZatatenifYaw » » PouZit hodnotu se znaménkem (osa Gz) x
0.00G (X) 0.00G (Y) 0.00G (2) Petizeni (G) x x

0

Letadlo: Letovy rezim Trénink byl pfepracovan tak, Ze je nyni letova stabilizace aplikovana
béhem letu (podobné jako v rezimu Normal), avSak letadlu neni dovoleno piekrocit
maximalni zadané thly pro naklonéni a naklopeni. V tomto reZimu se také aplikuje pomaly
navrat do horizontu.

Letadlo: Letovy rezim Horizont byl pfepracovan tak, Ze nyni se model chova podobné jako
v rezimu Normalni, pticemz se aplikuje pomaly navrat do horizontalni pozice. Rychlost a
intenzitu parametru ,,Faktor navratu do horizontu” muzete upravit v menu Konfigurace —
Nastaveni letadla.
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FaKTOF POUZITI OVIAOACU NaPrima.

Priorita oviadace kFidélek 100% [
Priorita ovladace vySkovky 100% [7]
Priorita ovladate smérovky 100% [7]
Dalii nastaveni

Asistent pfi zataZeni 20% [7]

Ptidana funkce Pomocnik pri zataceni. Tato funkce usnadni zacate¢nikim provadét
zatacky v libovolnych letovych reZzimech jednoduSe za pouziti pouze vstupu z ovladace
ktidélek. V nabidce Konfigurace — Nastaveni letadla nastavte procentualni zisk pro asistenta
zataCeni (10-20% jako na ptiikladu), nasledn¢ v menu Nastaveni stabilizace/rezimy povolte
pouziti této funkce pro letové rezimy dle svého uvazeni tim, ze zatrhnete polozku Pouzit
asistenci pri zataceni. Vysledna reakce modelu pii pouziti této funkce zavisi na rychlosti
letu (koeficient by se me¢l snizovat s rostouci rychlosti), takZze dosazeni optimalniho
vysledku mtze vyzadovat jisté ladéni. Obvykle je lepsi zacit na nizs§i hodnoté (napt. 10%) a




postupné zvysovat.
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REX10A Nastaveni letadla REX10A Stabilizace REX10A Stabilizace: Méd 2
[ — << zpat << Zpét
Pricrita oviadace kFidélek 100% 7 Nastaveni letovych rezimi Vlastnosti: Letovy reZim 2
Priorita ovladaCe vy3kovky 100% [7] M1 Manualni (Assist vypnut) [F]  Uprav>> vychozi zisk 50% [7]
Priorita ovladage smérovky 100% [7] M2 Normalni (Damping) [7] PouZit kandly ladéni zisku v
Dal3i nastaveni M3 Zamknuti (Heading Hold][F]  Uprav>>
Faktor navratu do horizontu 50% [7] Fail-safe: Inteligentni - stabilizovany [] KF/Roll  WyS/Pitch  Smér/Yaw
At reim: 0 Throttle 1 (1)
—

Letadlo: Pfidan novy 2D rezim stabilizace. V tomto rezimu je orientace modelu limitovana
maximalnimi uhly klonéni a klopeni. Pozice ovladaci udavéa uhly naklonéni kiidélky a
naklopeni vyskovkou a dovoluje letét piimo bez ztraty vysky (vySkovka musi byt ve
sttedové pozici a kandl plynu musi byt pfifazen a mit alespoit 10%). Jako doplnék
doporucujeme aktivovat si funkci asistence pii zataCeni pro provadéni hladkych zatacek.

Ptidano logovani internich udalosti.

V menu Pfipojend zafizeni se nyni zobrazuje aktualni procentudlni hodnota kazdého
ptijimacového vystupu — viz Konfigurace — REX A Vystupy.
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REX10A Vystupy
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Vystupni pin Servo €. Skupina [%]
vystup 1 Throttle 1 (1) [F] A[F] 0%
Vystup 2 Kridélka 1 (2)[F] B[T] 0%
Vystup 3 Elevator 1 (3)[7] B[] 0%
Vystup 4 Rudder 1 (4) 7] A[7] 0%
Vistiin 5 N

Multikoptéra: Pfidana moznost spustit automatickou kalibraci regulatord po startu
(testovano s firmwarem BLHeli). Postup je nasledujici:

Vzdy nejprve sejméte vrtule z motort!

Na vysila¢i vyhledejte nabidku Pripojend zarizeni — REX A — Konfigurace —
Nastaveni multikoptéry. Najed’'te na polozku ,,Kalibrovat regulatory po restartu...”
a stisknéte 3D tlacitko.

Potvrd'te volbu stiskem tlacitka F5(Ano). Nyni bude pfijima¢ cekat, az jej
I S regulatory restartujete a béhem této doby nebude akceptovat zadné povely
ovladaci.

Po restartovdni a inicializovani nastavi piijima¢ vSechny motorové vystupy na
uroven Plny plyn (ve vychozim nastaveni 1,9ms). Po uplynuti 5 sekund budou
vystupy pfepnuty na Groven Motor vypnut (vychozi 1,0ms). Timto zpusobem je
mozné jednim krokem nastavit rozsahy ota¢ek vSech motort a zaroven i konstantni
uroven pro jejich roztd€eni — tzn. aby se vrtule po roztoceni na minimalni otacky
otacely ptiblizné stejnou rychlosti.

Volitelné: Upravte hodnotu parametru Minimalni otdcky, protoze proces kalibrace
motord mize zménit otacky motord v tomto bode¢.
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Nastaveni multikoptéry
1es5t motoru
» Test motoru 1...
» Test motoru 2...
» Test motoru 3...
» PFepsat viechny motory 1.000ms [¥]

» Kalibrovat regulatory po restartu...

Zkalibruji se rozsahy regulatord - sejméte vriule!
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9. Multikoptéra: Pfidana podpora pro ramy typu X8.
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10. Nova dostupna pozice ptijimace: Otoeno o 270° v ose zataceni.
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Upravy:

1. Opraveno opakované zobrazeni hlasky ,.Zkalibrujte akcelerometr”, ktera se objevovala
opakované na nékterych zatizenich, i kdyz byla kalibrace provedena.

2. Inicializacni procedura je nyni vice odolnd vi¢i drobnym vibracim v dobé, kdy je
vyzadovano, aby se pfijima¢ po =zapnuti nehybal. Toto =zahrnuje napf. pipani
regulatort/motorti po zapnuti.

3. Jestlize vysila¢ pouziva plnych 24 kanalt v rezimu Stabilizovaného EX Bus vystupu,
pfijimac je schopny stabilizovat aZz 16 kandld, pfi¢emz zbyvajici kanaly jsou piimo
zkopirovany na sériovy vystup EX Bus. Potom tedy zafizeni pfipojené k piijimaci (napf.
Central Box) uvidi plnych 24 kanalg.

4. Stabilizovany vystup EX Bus (napi. pro pouziti s Central Boxem) se nyni chova podle
nastaveni vlastnosti Fail-Safe v menu pfijimaée REX Assist, Konfigurace — Nastaveni
stabilizace/rezimy:

a. Jestlize je zvolen Inteligentni rezim fail-safe, bude vystup EX Bus vzdy
stabilizovany, a to i kdyz pfijimac ztrati signal (jak signal ze svého VF modulu, tak
i ze svych PPM vstuptl).

b. Jestlize je zvoleno Assist vypnut, vystup EX Bus bude deaktivovan, jakmile pfijimac
ztrati signdl (jak signél ze svého VF modulu, tak i z volitelnych PPM vstupti). Toto
umozni pripojenému Central Boxu pfepnout se na druhy sériovy datovy vstup.
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REX10A Pokrof€ila nastaveni REX10A Stabilizace Zvolte moZnost
<< Zpét << Zpét Inteligentni - stabilizovany
Hlavni nastaveni Nastaveni letovych reZimi Assist vypnut
Vystupni perioda Auto [7] M1 Manualni (Assist vypnut) 7]  Uprav>>
Potet kanalt PPM 8 kanala [7] M2 Normélni (Damping) ]  Uprav>>
Re¥im PPM/UDI PFimy [7] M3 Zamknuti (Heading Hold)[F]  Uprav>>

Stabilizovat wstup EX Bus v Fail-Safe: Inteligentni - stabilizovany [7]

Pouijte pFi pFipojeni Central Boxu Aktivni refim: 0




10.

11.

12.

13.

Import nastaveni z JETI Studia nyni funguje korektn¢.

Akrobaticky faktor (viz Konfigurace REX Assist — Nastaveni letadla) je nastavena na 100%
ve vychozim stavu.

Pfiddna moznost formatovat interni FLASH pamét prostfednictvim JETIBOXu. Pres
JETIBOX zobrazte Nastaveni — Stiskem vyber (Viyrobni nast.) — Stiskem vyber (Formatovat).
Formatovani kompletné smaze vSechna data a nastaveni pfijimace, soucasn¢ bude ztraceno
I parovani s vysilacem.

Letadlo: Stabilizace kiidélek mtze byt korektné vypnuta pro kazdy letovy rezim zvlast’ (viz
Konfigurace — Nastaveni stabilizace/rezimy — detail rezimu).

Multikoptéra: Standardni servo vystupy jsou nyni povoleny.

Jestlize je PPM vstup povolen na portu E1/E2, avSak neni pfitomen (napf. po odpojeni
satelitniho pfijimace), bude nyni spravné generovan alarm ,,Slaby signal — S”.

Letadlo: Odjisténi nyni jiz neni mozné pomoci kombinace pozic kiizovych ovladacu, ktera
je znama z multikoptér.

Zatizeni EX Bus, ktera jsou pfipojena k pfijimaci, nyni nejsou sporadicky oznacovana jako
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Multikoptéra: Sméry otaeni motort jsou nyni graficky zobrazeny korektné pro ram typu
Hexakoptéra (Y).\
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JETI REX Assist Update verze 1.09 (kvéten 2018)

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

Modifikace:

1. Odstranéna funkce ,,Kompenzace vzdusné rychlosti, jejiz pouziti by mohlo byt v rozporu
s patenty DE102013201554B3, DE102013201553B3 a US000009283490B1.



