Hermes - system RC dalekiego zasiegu

W tym dokumencie opisano ustawienia i procedury bezpieczenstwa, trybu , Failsafe”
W systemie Hermes.

Konfiguracja systemu

Istniejg dwie gtdwne konfiguracje systemu dalekiego zasiegu, w zaleznosci od sposobu potgczenia
pomiedzy aparaturg RC a nadajnikiem dalekiego zasiegu Hermes:

1. Bezposrednie potaczenie ( wbudowany )
2. Retransmisja

Bezposrednie polaczenie ( wbudowany )

Konfiguracja jest podobna do standardowej systemu kroétkiego zasiegu 2,4GHz a nadajnik i odbiornik
2,4GHz zastepujemy bezposrednio modutami Hermes 433 MHz. Jest to najprostsza konfiguracja
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Trzeba jednak liczyc sie z sytuacjg ze, nadajnik Hermes w gérnym zakresie mocy nadawania moze
zaktdcaé elektronike aparatury zdalnego sterowania.

Jesli nie zostat wbudowany bezposrednio w komore aparatury tylko pracuje potgczony dtugimi
przewodami to mogg pojawic sie problemy z jakoscig sygnatéw CPPM/SBUS

Retransmisja



W tej konfiguracji korzystamy jednoczesnie z obydwéch systemow, 2.4GHz oraz Hermes 433MHz.
Standardowy system 2,4 GHz stuzy do wysytania ( retransmisji )sygnatéw RC z apartury zdalego
sterowania do nadajnika Hermes montowanego zwykle w oddaleniu na maszcie, wysoko nad ziemig,
co zwieksza zasieg i stabilno$é tacza i zapobiega zaktéceniom, gdy Hermes pracuje w gérnym zakresie
mocy wyjsciowej
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W tym przypadku moga wystgpié dwie gtéwne przyczyny awarii tacza:

1. Utrata sygnatu pomiedzy nadajnikiem i odbiornikiem Hermesa
2. Utrata sygnatu pomiedzy nadajnikiem i odbiornikiem 2,4GHz
awaria nadajnika RC (np. roztadowanie baterii)

Pierwszy przypadek jest w petni zarzgdzany przez ustawienia awaryjne ,failsafe” odbiornika Hermes,

a w przypadku awarii 2,4GHz istnieje potrzeba prawidtowego ustawienia ,failsafe” réwniez dla
odbiornika 2,4Ghz. Uwaga: Aby uzyskac informacje na temat ustawien bezpieczeristwa w przypadku
awarii, nalezy zapoznac sie z instrukcjq obstugi systemu RC.

Ustawienia bezpieczenstwa systemu RC 2.4GHz powinny by¢ ustawione na wymuszanie trybu
autonomicznego powrotu do punktu startu ( RTH) Odbiornik Hermes obstuguje dwa tryby pracy
( bez koniecznosci specjalnej konfiguracji ) :

1. Brak sygnatu RC - gdy odbiornik 2.4GHz przestat retransmitowaé go w przypadku utraty
potaczenia. W tej sytuacji nadajnik Hermes wysyta tylko ,, flagi failsafe ” czym zmusza swéj odbiornik
do przetaczenia sie w tryb awaryjny.

2. Zdefiniowane wartosci kanatéw - kiedy w przypadku utraty tgcza retransmisji odbiornik
systemu 2.4Ghz pracujacy w trybie ,failsafe” podaje w sygnale RC ,,zamrozone lub zdefiniowane
wczesniej wartosci kanatow”



Ustawienia trybu awaryjnego ,Failsafe”

,Failsafe” to specjalne ustawienia odbiornika Hermes stosowane w przypadku utraty sygnatu
sterowania radiowego. Zazwyczaj ustawienia te nakazujg poktadowemu kontrolerowi lotu
wprowadzenie trybu autonomicznego lotu z powrotem do punktu startu ( RTH)

Istniejg dwa sposoby konfigurowania trybu awaryjnego , Failsafe” :

1. Przez nacisniecie przycisku w odbiorniku Hermes

2. Przy pomocy programu konfiguracyjnego po podtgczeniu odbiornika z komputerem
Ustawianie trybu ,Failsafe” przy pomocy przycisku odbiornika
Uzytkownik moze wybra¢ jeden z dwdch trybdéw pracy awaryjnej ,failsafe”:

1. Brak sygnatu RC na wyjsciu odbiornika Hermes

2. Wstepnie zdefiniowang wartosc kanatéw RC: W przypadku utraty sygnatu radiowego
odbiornik bedzie przekazywat do kontrolera lotu sygnat RC o wartosci zdefiniowane;j
w ustawieniach odbiornika

Brak sygnatu RC na wyjsciu odbiornika Hermes

Jesli podczas ustawiania w odbiorniku trybu ,failsafe” nadajnik Hermes jest wytgczony (odbiornik nie
otrzymuje sygnatu radiowego z nadajnika) to odbiornik ustawi sie w trybie awaryjnym na "brak
sygnatu wyjsciowego".

W przypadku utraty sygnatu RC odbiornik Hermes przestanie wysytaé jakikolwiek sygnat wyjsciowy
SBUS/CPPM do kontrolera lotu, inicjujgc w ten sposéb wbudowany tryb awaryjny kontrolera lotu.

UWAGA: w przypadku konfiguracji retransmisji z tgczem 2,4GHz pomiedzy nadajnikiem RC a
nadajnikiem Hermes, nie wystarczy wytqczy¢ nadajnik RC, réwniez nadajnik Hermes musi by¢

wyftqczony (brak sygnatu RF 433MHz do odbiornika).

Kolejnos¢ ustawiania bezpiecznego trybu - Brak sygnatu RC na wyjsciu ( "no RC output" )
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Wstepnie zdefiniowana wartosé kanatéw RC na wyjsciu odbiornika Hermes

Jesli podczas ustawiania w odbiorniku trybu ,failsafe” system jest w petni funkcjonalny (nadajnik RC i
nadajnik Hermes dziatajg a odbiornik Hermes otrzymuje wtasciwy sygnat sterujgcy RC) to wowczas
odbiornik zapamietuje rzeczywiste wartosci kanatow (pozycje drazkéw i przetacznikéw) jako wartosci
domysine. W przypadku utraty sygnatu odbiornik bedzie przekazywat te wartosci do kontrolera lotu.

Nalezy wiaczyé caty system i ustawic drazki i przetaczniki, aby wymusic przetaczenie kontrolera w tryb
RTH, a nastepnie nacisng¢ i przytrzymac przycisk odbiornika do momentu wytgczenia sie diody LED

W przypadku systemu Pitlab aby wymusic tryb RTH nalezy ustawic przetqcznik trybu autopilota na
maksimum (2000 mikrosekund - tryb AUTO), a drgzek przepustnicy ustawi¢ w dolnej pozycji (1000
mikrosekund - RTH), aby ustawic tryb powrotu do punktu startu RTH. Pozostate kanaty
(powierzchnie sterujgce, przetqgcznik menu OSD i pozycja kamery) powinny by¢ ustawione w pozycji
neutralnej.

Kolejnosé zapisywania predefiniowanych wartosci kanatéw RC w trybie ,failsafe”
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