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Mikroprocesorowy
interfejs symulatora
lotu FMS dla aparatur
Futaba (jack)

Instrukcja obstugi
Karta gwarancyjna

Zastosowanie

Interfejs  jest  urzadzeniem  umozliwiajacym
podiaczenie aparatury do zdalnego sterowania do
komputera PC przez port szeregowy.

Wykonuje konwersje sygnatu PPM, na zestaw liczb

odpowiadajacych wychyleniu drazkow
poszczegolnych kanatow. Liczby te wysylane sa do
portu RS-232.

Interfejs jest obstugiwany przez symulator modeli
latajacych FMS w wersji 2.0 beta 7 lub nowszej,
pracujacy w jednym z systemow Windows: 95, 98,
ME, 2000 lub XP.

Instalacja

Interfejs nalezy podlaczy¢ z jednej strony do portu
szeregowego komputera a z drugiej do gniazda
trenera w aparaturze.

Z menu symulatora wybieramy Sterowanie a
nastgpnie z listy urzadzen wybieramy Szeregowy
kontroler PIC.

W oknie Zasoby nalezy ustawi¢ numer portu, do
ktérego podpigty jest interfejs i wybra¢ predkosé
19200 bps.

W przypadku gdy nadajnik moze wysyta¢ sygnat
PPM lub PCM nalezy wybra¢ PPM.

Uwaga! W czasie pracy z interfejsem nalezy wylqczyc
nadajnik  aparatury — wyjmujqc  kwarc.  Praca
aparatury z wiqczonym nadajnikiem i schowang
antenq grozi jego uszkodzeniem. Dodatkowo
aparatura pobiera wtedy znacznie wiecej prqdu z
akumulatorow.

Kalibracja

Nadajniki sygnalu PPM, zwlaszcza komputerowe
posiadaja  mozliwosci  modyfikacji ~ zar6wno
szerokosci impulsu jak i jego $rodka tzw. polozenia
neutralnego

Powoduje to ze nie ma jedynego stusznego zakresu
wychylen i potozenia $rodka drazka w aparaturze.
Dlatego przed pierwszym uzyciem nalezy dokonaé
kalibracji uktadu: aparatura — interfejs — FMS.

Z menu nalezy wybra¢ Sterowanie — Pozostale —
Mapowanie/Kalibracja. Nast¢pnie nacisnaé przycisk
Kalibracja i wychyli¢ w oba skrajne polozenia
wszystkie manipulatory, pokrgtla lub suwaki.
Powinno to spowodowac poruszanie si¢ niebieskich
shupkéw odpowiadajacych kanatom nadajnika.
Nastgpnie nalezy nacisna¢ przycisk Dalej, ustawic
wszystkie manipulatory w polozenie S$rodkowe i
ponownie nacisnaé przycisk Dalej. Po wykonaniu
powyzszych operacji kalibracja jest zakonczona.

Przypisanie kanalow

W zaleznosci od trybu pracy nadajnika manipulatory
moga peli¢ roézne funkcje. Aby umozliwié
sterowanie nalezy przypisa¢ poszczegdlne kanaty do
funkcji sterujacych modelami w symulatorze.

Wykonuje si¢ to w tym samym oknie, w ktorym
odbywala si¢ kalibracja. Poruszajac po kolei
wszystkimi manipulatorami nalezy obserwowacé na
ktérym kanale odbywa si¢ zmiana i numer tego
kanatu wpisa¢ w pole Kanat w panelu Mapowanie.
Kanaty nalezy przypisywa¢ do funkcji sterujacych tak
jak beda sterowaty naszym rzeczywistym modelem.
W zaleznosci od aparatury niektore kanaly moga
wymaga¢ inwersji, czyli odwrocenia kierunku
wychylenia steréw. Model powinien reagowaé na
stery w nast¢pujacy sposob:

Funkcja Wychyt Zachowanie w locie

Lotki w prawo | Przechyt na prawe skrzydto
w lewo Przechyt na lewe skrzydto

Ster W gore Nurkowanie (lot w doh)

wysokosci | w dot Wspinanie (lot w gore)

Obroty W gore Wigksze obroty

silnika w dot Mniejsze obroty

Ster w prawo | Skret w prawo

kierunku w lewo Skret w lewo

Jezeli model reaguje odwrotnie, nalezy zaznaczy¢
opcje Inv w panelu Mapowanie.

Gwarancja

Producent gwarantuje niezawodna prace urzadzenia
w okresie 1 roku liczac od daty wysytki. Gwarancja
nie objete sa uszkodzenia mechaniczne takie jak
wyrwanie przewodu, lub zniszczenie wtyczek.

Klient traci prawo do gwarancji jezeli stwierdzona
zostanie nieautoryzowana ingerencja w uklad
elektroniczny.

(WEEE), niniejszego produktu elektrycznego nie
wolno usuwac jako nie posortowanego odpadu
komunalnego. Prosimy o usuniecie niniejszego produktu
poprzez jego zwrot do punktu zakupu lub oddanie do
miejscowego  komunalnego punktu zbidérki odpadéw
przeznaczonych do recyklingu.

Zgodnie z Dyrektywa Nr 2002/96/WE w sprawie
E zuzytego sprzetu elektrycznego i elektronicznego
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