Stabilizator lotu
autopilot 6 osiowy

BGL-6G-AP



Zawartosc¢ zestawu:

A. Sensor GPS x 1

B. Przewdd 1 x 1

C. Przewdd 2 x 1

D. Tasma dwustronna x 2
E. Instrukcja obstugi x 1




Podtgczenie urzgdzenia do odbiornika

Podtaczenie stabilizatora do
odbiornika.

* AILE INN - podtaczenie lotek
do stabilizatora

* ELE - podtgczenie steru
wysokosci

* RUD - podtaczenie steru
kierunku

* SW - podtaczenie
przetgcznika trybdw

Przyktadowo uzyty odbiornik
Spektrum.




Podtgczenie serwomechanizmow

Podtaczenie serwomechanizmoéw do
stabilizatora.

* AILE OUT - podfaczenie
serwomechanizmu lotek

* ELEV OUT - podtaczenie
serwomechanizmu steru wysokosci

* RUDD OUT - podtaczenie
serwomechanizmu steru kierunku




Podtgczenie regulatora obrotow ESC

Elektroniczny regulator obrotow
silnika (ESC) podtaczony
bezposrednio do odbiornika.




Mocowanie stabilizatora

Stabilizator nalezy zamocowad poprzez
przyklejenie do poziomej potki za
pomocg dwustronnej — piankowej tasmy
klejacej.

Stabilizator nalezy zamocowaé w srodku
ciezkosci modelu

Przewody wychodzgce ze stabilizatora
powinny byc¢ skierowanie do tytu modelu
(w kierunku ogona).




Mocowanie czujnika GPS

Czujnik GPS powinien by¢ zamontowany
na kadtubie lub skrzydle za pomocg
dwustronnej tasmy klejgce;.




Ustawienia nadajnika R/C — krok 1

 Uruchom w nadajniku nowy program modelu.
« Ustaw trymery lotek, wysokosci oraz kierunku w pozycji zero.
*  Wytgcz wszystkie miksery.



Ustawienia nadajnika R/C krok 2

Na kanale 5 nadajnika (CH5), ustaw
3-pozycyjny przetgcznik

Rysunek przedstawia nadajnik
Spektrum, jednakze zasada jest
identyczna dla wszystkich
nadajnikow.

Kanat CH5, w gérnej pozycji — tryb ,,Powrdt do domu”

Kanat CH5 w srodkowej pozycji - tryb wytgczonego
stabilizatora




Ustawienia nadajnika R/C krok 3

Kanat CH5 nadajnika w dolnej pozycji - tryb stabilizacji lotu




Wybor uktadu ptatowca

Ustaw przetgczniki S1iS2 w
pozycji OFF dla tradycyjnego
uktadu samolotowego.

Ustaw przetgcznik S1 w pozycji
OFF, a przetacznik S2 w pozycji ON
dla uktadu latajgcego skrzydta
(Delta).

Ustaw przetgcznik S1 w pozycji ON,
a przetacznik S2 w pozycji OFF dla
ukfadu z usterzeniem typu ,V”.




Ustawianie potozenia sterow

Wybierz tryb Gyro OFF
(przetacznik CH5 w pozycji
srodkowej — stabilizacja
wytgczona)

* Sprawdz, czy stery lotek,
wysokosci oraz kierunku
ustawione sg we
wiasciwych potozeniach

e Sprawdz, czy dzwignie
serwomechanizmow sg
ustawione pod katem 90
stopni do kierunku ruchu




Kontrola kierunku dziatania sterow

Kontrola kierunku dziatania
stabilizatora na wychylenia modelu.

Wybierz tryb stabilizacji - przetgcznik
CH5 w dolnej pozyciji.

* Obrdéc¢ model wzgledem osi
poprzecznej (pochylenie) i
sprawdz, czy ster wysokosci
wychyla sie poprawnie. Pochylenie
nosa modelu w doéf (rys.2),
powoduje podniesienie sie steru,
podniesienie nosa modelu (rys.1),
powoduje opuszczenie steru
wysokosci.

e  Obroc¢ model wzgledem osi
podtuznej (przechylenie) i sprawdz
analogicznie, czy lotki wychylajg
sie prawidtowo (rys3 -4).




/miana czutosci i kierunku dziatania

 mm—
GPS
Trymery ELE i AIL stuzg do zmiany
kierunku dziatania steréw oraz zmiany BATT
czutosci stabilizacji.
J RUDD OUT
« Strona lewa od $rodkowego ELEV OUT

potozenia trymera to zakres
NORMAL, strona prawa — REVERS. AILE OUT
Chcac zmieni¢ kierunek dziatania,
nalezy przestawic trymer w
odwrotne potozenie

e  Czutosc dziatania ustawiana jest w n
zakresie ,,potozenie sSrodkowe — o~ BATT .
zewnetrzne”. Potozenie zewnetrzne RUDD OUT
to czutos¢ maksymalna. ELEVOUT
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/miana kierunku wychylen sterow

Ustaw wychylenia serwomechanizmdéw w nadajniku tak, zeby wychylaty
sie w prawidtowym kierunku w stosunku do ruchow drazkow.

Za pomocg trymerodw stabilizatora, ustaw prawidtowy kierunek dziatania
stabilizatora dla wszystkich sterow.



Proces kalibracji - poziomowanie modelu.

Sprawdz czerwong diode w stabilizatorze:
- szybko pulsuje
- stale Swieci

- wolno pulsuje

Kalibracja i punkt powrotu do domu

Wytacz zasilanie.

Ustaw model w pozycji poziomej - tak
jak w locie slizgowym.

Ustaw przetaczniki S1iS2 w pozycje
“ON”.

Wiacz zasilanie.
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Kalibracja i punkt powrotu do domu

Kalibracja.

* Sprawdz diode na antenie
GPS - swiatto state - Swiatto
pulsacyjne.

*  Proces Kalibracji uwazamy za
zakonczony. Stabilizator
zostat wypoziomowany i
zsynchronizowany z GPS.

* Kalibracja GPS moze potrwac
dtuzej, ale jest to uwazane za
normalne.

*  Whyiacz zasilanie.



Kalibracja i punkt powrotu do domu

Ustawienie punktu powrotu , Do
domu”

* Ustaw przetgczniki S1iS2
zgodnie z uktadem ptatowca.

*  Patrz rozdziat ,Wybor uktadu
ptatowca.”




Ustawienie punktu , Powrot do domu”

*  Wiacz zasilanie - czerwone
Swiatto LED na stabilizatorze
pulsuje powoli.

* Niebieskie swiatto LED na
antenie GPS zmienia Swiatto
ciggte na miganie (dla
nowych lokalizacji moze to
potrwaé pare minut)

* Nacisnij i przytrzymaj
przycisk “SET” i czekaj, az
pulsujgce czerwone Swiatto
LED zmieni sie w Swiatfo
state. Zwolnij przycisk ,SET” i
zaczekaj. az LED zacznie
ponownie powoli pulsowac .

Sprawdz, czy miejsce w ktérym
jeste$ ma mocny sygnat GPS. Przy
ztych warunkach pogodowych,
niskich - ciezkich chmurach,
komunikacja GPS moze by¢
utrudniona.




UWAGA — WAZNE.

* System zapamietuje ostatnie ustawienie. Jesli zmieniasz miejsce startu, pamietaj o
przeprowadzeniu procedury ustawienia punktu ,,Powrotu do domu” w nowym miejscu.

*  Produkt jest przewidziany do stosowania w systemach 2.4GHz. Uzywanie innych
czestotliwosci, moze spowodowaé wystepowanie zaktdcen systememu GPS, a w efekcie
problemy z kalibracjg stabilizatora.

W przypadku problemow i uwag, prosimy o kontakt z najblizszym sklepem modelarskim lub
dystrybutorem urzadzenia:

Riku Modelsport, ul.Madalinskiego 91, 02-549 Warszawa
mail: wojtek@riku. com.pl

Dziekujemy za wybor naszego produktu



