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Kontroler lotu — wprowadzenie.

1. Kontroler lotu jest wyposazony w 32-bitowy - szybki procesor i precyzyjny, cyfrowy 6-osiowy
zyroskop. Kontroler lotu jest dostosowany do ustalonych parametréw technicznych lotu dla
konkretnego modelu, co zmniejszy ktopoty lub trudnosci uzytkownikéw w dostosowaniu
kontrolera lotu.

2. Obstuga wyjscia sygnatu PWM&PPM&SBUS odbiornika

3. Obstuga dwdch trybdw: samostabilizacji i stabilizacji, dostepna poprzez przetgcznik 2 lub 3
pozycyjny w 5-kanatowym nadajniku.

Wejscie sygnatu kontrolera lotu.

Ustaw model w pozycji poziomej i wtgcz zasilanie kontrolera, aby zainicjowac jego dziatanie.

Na poczatku, wskaznik LED bedzie szybko miga¢ przez 3-6 sekund, po czym szybkie miganie zostanie
zakonczone. Po korekcie ustawien kontrolera - lotki, ster wysokosci i ster kierunku bedg poruszac sie
w jedng i drugg strone, odpowiednio 3 razy w krétkim czasie. Oznacza to, ze korekta kontrolera lotu
zostata zakonczona.

1. Po zakonczeniu korekty, sygnat z zyroskopu nie jest wysytany. W tym momencie mozna
obserwowaé, czy powierzchnie sterowe lotek, steru kierunku i steru wysokosci znajdujg sie w
potozeniu neutralnym. Jesli nie — nalezy wyregulowac stery do potozenia neutralnego i
ponownie zainicjowac dziatanie kontrolera.

2. Po zakonczeniu korekty, sygnat z zyroskopu nie jest wysytany. W tym momencie, wystarczy
przesung¢ drazek przepustnicy do 25%, a zyroskop zacznie wysytaé sygnat. Ma to pomac
uzytkownikom w wykonaniu trymowania i obserwowaniu, czy powierzchnie sterowe znajduja
sie w pozycji neutralnej.

3. Whytaczona dioda LED oznacza, ze nie jest odbierany zaden sygnat odbiornika.

4. Powolne pulsowanie diody LED oznacza, ze sygnat odbiornika jest normalny i znajduje sie w
trybie stabilizacji.

5. Swiecaca dioda LED wskazuije, ze sygnat odbiornika jest normalny i znajduje sie w trybie
samostabilizacji.

Tryby pracy kontrolera lotu.

1. Tryb samostabilizacji.

W trybie samostabilizacji, po ustawieniu drgzkéw w neutrum, stabilizator automatycznie ustawia
model do lotu poziomego. Uzycie drgzkdéw, powoduje zmniejszenie czutosci stabilizacji, co pozwala
na reczne sterowanie modelem.

2. Tryb stabilizacji.

W trybie stabilizacji, zyroskop utrzymuje model w aktualnej pozycji, po ustawieniu drgzkéow w
neutrum. Uzycie drazkéw, powoduje wytgczenie stabilizacji, co pozwala na reczne sterowanie
modelem.



