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1 Bezpecnost

Vector je urcen k pouziti vyhradné pro rekreacni ticely v modelech letadel, lodi a aut. Pouziti Vectoru pro jiné
ucely neni podporovano. Déle je vyslovné zakazano pouziti pristroje v situacich, kdy by jeho pouziti nebo
selhani mohlo mit za nasledek ohroZeni Zivota, poranéni osob nebo poskozeni majetku.

Vyrobce ani dovozce neodpovidaji za uzivani tohoto pristroje, ani za pripadné Skody nebo zranéni,
které mohou byt zptisobeny nasledkem jeho pouziti.

1.1 Prectéte si navod!

Tato prirucka obsahuje dilezité pokyny, tykajici se bezpecnosti. Pred pouzitim pristroje si dobie prectéte
cely navod, abyste se seznamili s jeho funkci a ovlddanim. Nespravné konfigurovani nebo ovladani Vectoru
miZe zpUsobit Skody na osobnim majetku nebo miiZe vest k téZkému poranéni!

Nejnovéjsi verze této prirucky je k dispozici na strance vyrobce (http://www.eagletreesystems.com) v
oddile produktu Products Manuals na karté Support Tab.

Pokud budete mit dalsf otdzky nebo problémy, zkuste nejprve hledat v ¢asti "Jak ziskat pomoc" - viz niZe.

% Cteni tohoto manualu je jisté mnohem pifjemnéj$i nez opravovat model a urcité trva kratsi dobu!
1.2 Zvlastni symboly, pouzité v této prirucce

Q Upozornéni na okolnosti, které by mohly mit vliv na bezpecnost nebo zpiisobit zranéni, havarie,
poskozeni majetku nebo hardware.

2 ; Ve vystavbé. Tato vlastnost je experimentalni, nelipln, nebo ve vyvoiji.

T Informace, platné pouze pro plosniky
o Informace, platné pouze pro multirotorova letadla (koptéry)

e UZitecna poznamka nebo tip

1.3 VSeobecna bezpecnostni opatreni

Q Kromé dalSich varovani a jinych opatreni uvedenych v této ptrirucce by méla byt vzdy dodrzena
nasledujici pravidla:

e Vector je urcen pouze pro rekreacni ucely.

o Nikdy nepfipojujte regulatory nebo serva k Vectoru, dokud jste si neovéfili, Ze byl spravné zvolen typ
letadla! Pokud tak ucinite, mtZe dojit k necekanému roztoceni vrtuli koptéru, nebo mize dojit ke
zniceni serv.

o Pri konfiguraci Vectoru vzdy sejméte vrtule nebo znemoZnéte zapnuti motoru!

e Pred spusténim motoru se vzdy pohybujte v bezpetné vzdalenosti od modelu a nikdy se zbyte¢né
nepriblizujte k modelu s roztocenou vrtuli! Nikdy se nepribliZujte ke koptére, kdyZ jsou regulatory
aktivovany!

e Priprovozu modeld s vrtuli vZdy pouzivejte ochranu zraku!
e RC modely a ptisluSenstvi nejsou hracky! Vector by nemél byt pouzivan nedospélymi osobami.

e Pokud nenf model v pfimém dohledu pilota, pouZivejte vZdy pomocnika, ktery ho sleduje. Pri 1étani
vzdy dodrzujte prislusné zakony. VysilaCe videa, které jsou pouzivané pro FPV létani, pozaduji pro
legalni pouzivani obvykle vlastnictvi radioamatérské licence.


http://www.eagletreesystems.com/
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Pokud jste dosud nikdy nastavél nebo neridil RC model, budete potrebovat pomoc zkuseného
modelare. Doporucujeme vyhledat mistni RC klub, ktery Vam jisté pomiiZe. To plati zejména pro FPV
l1étani, které je velmi narocné.

Nikdy nepouzivejte vas model letadla v blizkosti budov nebo nad nimi, u rozvodnych a telefonnich
linek, nebo u jinych piekazek. Nikdy nepouZivejte vas model letadla v blizkosti osob nebo zvirat nebo
nad nimi! Nikdy nepilotujte vas model po poziti drogy nebo alkoholu!

Nikdy nepouzivejte Vector v situaci, kdy se mize dostat do vlhkého prostiredi nebo do desté.

Nemeénte elektricka propojeni v modelu pti zapojené baterii.

2. Prehled
2.1 Uvod

Dékujeme za Vas nakup! Vector Flight Controller + OSD navazuje na osvédcenou techniku inercialni
stabilizace a videotechniky Eagle Tree. Vector ma vse, o Cem jste snili a navic kombinovano v jediném malém,
lehkém a snadno pouZitelném produktu.

Moznost zapojit a provozovat ve stavu "po
vyjmuti z krabice", bez nutnosti pouZiti PC.

Je vhodny pro plosniky a koptéry, v reZimech
GPS a RTH.

Vestavéné OSD s BAREVNOU GRAFIKOU.

0SD displej je plné konfigurovatelny, takze si
miZete definovat vystup na obrazovce zcela
libovolné: jednoduseji nebo podrobnéji.

0SD stale zobrazuje data, i kdyz vasSe
videokamera prestane fungovat!

KOMPATIBILITA: PCM, SPPM, podpora
prijimace S.BUS ™, nékolik typt RSSI.
ROZSIRITELNOST pomoci ptidavnych senzori a dopliikli. Aktualizace firmware pomoci internetu.
FLEXIBILITA: je mozZno létat jak s FPV zarizenim tak i bez ného.

Vestavény ZAPISOVAC letovych tidajii pomaha pti fe$eni problému.

MINIMALNI KABELAZ: inovativni kabelovy svazek minimalizuje pocet propojek
Vestavény vySkomeér, IMU, magneticky kompas.
Proudovy snimac s nehlu¢nou napajeci jednotkou s vysokou ucinnosti podporuje baterii aZ 6S.
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2.2 Obsah baleni

Baleni obsahuje nasledujici dily:

Kontroler Vector

Senzor proudu/PSU (verze: konektory DeansTM,

XT60TM nebo kabely)

GPS/kompas (GPS/Mag) s montaZzni konzoli, klip,

Sroub 8

Video, Audio (neni zobrazeno), svazky kabeli pro GPS \ <
a prijimac /

2.3 Specifikace

Podporované typy letadel:
o Tradi¢ni pevné kridlo (plosniky), elevony, a motylkové ocasni plochy
o Trikoptéry, kvadrokoptéry a hexakoptéry

Typy letadel: Nedoporucuje pouzivat Vector pro velké ¢i tézké typy modeld, vzhledem k tomu Ze
dosud neprobéhl dostatecny pocet testii na téchto modelech. Priklady: obii plo$niky, modely s
velkym spalovacim motorem, turbiny nebo koptéry s priimérem nad 650 mm.

Video formaty: kompozitni NTSC a PAL (autodetekce)
Servo/ESC - ridici frekvence:

o PloSniky: nastavitelna az 400Hz

o Koptéry (v€etné serva trikoptéry pro boceni): 400Hz
Rozméry (L x W x H, ptibliZné):

o Kontroler: 65mm x 33mm x 14mm

o GPS/Mag: 35mm x 24mm x 15mm

o Sensor proudu/PSU (s konektory Deans ™): 42Zmm x 19mm x 18mm
Hmotnost (ptiblizna):

o Kontroler: 21g

o GPS/Mag: 13g

o Sensor proudu/PSU (s konektory Deans ™): 15 g
Sensor proudu/PSU

o Maximalni méreny proud: 140 Amper (viz odst. 3.4)

o Maximalni napéti baterie: 6S/25.2V

o Maximalni proud PSU pro 12V: 1A

o Maximalni proud PSU pro 5V: 1A
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2.4 Jak ziskat pomoc, jak ziskat nové verze programového vybaveni

Firma Eagle Tree je odhodlana poskytovat zakaznikiim co nejlepsi sluzby. Pokud po piecteni ndvodu nenf
néco jasné, zeptejte se. Je to lepsi, nez ztracet cas hledanim reseni problému.

Chcete-li ziskat pomoc a umite anglicky, navstivte podporu Eagle Tree na vlaknu RCGroups:
http://www.rcgroups.com/forums/showthread.php?t=2032857

Nebo navstivte vlakno na FPVLab:
http://fpvlab.com/forums/showthread.php?22260

Je pravdépodobné, Ze jiz nékdo reSeni vaseho problému zveiejnil. Pokud ne, napiste na férum a jisté se
dockate rychlé odezvy.

Pokud davate prednost pfimému dotazu, nebo mate pocit, Ze je problém s hardwarem Eagle Tree, oteviete
podporu na http://ticket.eagletreesystems.com a my Vam odpovime co nejdiive je to mozné - bézné béhem
nékolika pracovnich hodin. Kdyz vytvorite dotaz na podporu, dostanete e-mailem odkaz, ktery vAm umozni
zkontrolovat stav dotazu. Pokud neobdrzite e-mail, s nejvétsi pravdépodobnosti zachytil e-maily od Eagle
Tree Vas filtr spamu.

Eagle Tree vysoce ocenuje zpétnou vazbu uzivatel na vyrobky. Chcete-li nam poslat zpétnou vazbu, poslete
vzkaz na vySe zminéna vlakna, vytvorte dotaz, nebo napiste na support@eagletreesystems.com.

2.5 Instalace software a aktualizace firmware

Chcete-li konfigurovat Vector se software, nebo aktualizovat firmware Vectoru, je
nutné nainstalovat na kompatibilni zatizeni nas software.

Budete také potiebovat standardni "mini" kabel USB, radéji del$i. Pravdépodobné
jiZ mate takovy kabel doma, ale pokud ne, da se snadno opatfit.

2.5.1 Softwarova kompatibilita N

Software je kompatibilni s OS Windows XP, Vista, Windows 7 a Windows 8/8.1. PC
VétSina laptopt, notebookt a tabletl (véetné ™ Pro Surface ™) na bazi Windows je kompatibilni.

Je nutné minimalni rozliSeni obrazovky 1024x768.

Pokud mate Mac ™, miiZete spustit nas software pomoci spravné nakonfigurovaného emulatoru Windows,
jako je napt. VMWare ™.

2.5.2 Stazeni nejnovéjsSiho software —

Nejnovéjsi software pro vektor je k dispozici bezplatné
on-line. Zvolte "Stahnéte si nejnovéjsi software" na
karté Support na http://www.eagletreesystems.com a
vybérem Vector software.

Verze software, ktera aktualné na pocitaci bézi, je Ol || _etetn || Somran -y e
uvedena v levém dolnim rohu okna. Pokud je tato verze e~

nizsi nez verze soucasné, které jsou uvedeny na nasich e L e ‘
webovych strankach, zvazte upgrade.

2.5.3 Aktualizace firmware

[ kdyz budete konfigurovat Vector pomoci menu fidicich pak, je vhodné provadét aktualizaci firmware. Pri
vylepSovani programového vybaveni se miiZe stat, Zze pridame funkci, kterou potirebujete, nebo vyresime

vivs
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Chcete-li zkontrolovat, zda mate nejnovéjsi firmware, nejprve zkontrolujte, jaké verze firmware je
nainstalovana na vasem Vectoru. Ta se zobrazi ve spodni Casti poc¢atecni (bootovaci) obrazovky OSD. Nebo
miuZete zkontrolovat verzi pomoci nastroje firmware, ktery i »
je popsan niZe. Poté porovnejte své ¢islo verze s nejnové;jsi

7 . /. ;. Firmware information for your connected devices is shown below. Note that
vydanou verzi firmware (je uvedena na strance stahovani only connected devices will be shown,

software na naSich webovych strankach).

EXTREMELY IMPORTANT: Before updating your firmware, make sure the
device cannot become discconnected from USB during the update! If this

Chcete-li aktualizovat firmware Vectoru, nainstalujte B the Qi oy gy Weran
nejnovéjsi software, pripojte Vector na USB, kliknéte na

tlacitko "Firmware Update" v software (v dolni fadé tlacitek), i S

a postupujte podle pokynti. Click Here to Update Vector to Firmware Version 1.20 I
nE Ujistéte se, Ze pred aktualizaci firmware je k Vectoru
pripojena jednotka GPS/Mag. Firmware pro GPS/MAG se EagleEyes not connected. Latest Firmware Ver: 1.31

bude podle potireby aktualizovat automaticky.

Pokud nainstalujete novy software a ten zjisti, Ze firmware
Vectoru potrebuje aktualizaci, ta se spusti automaticky.

2.6 Chcete byt informovani o aktualizaci firmware?
Eagle Tree aktualizuje firmware a software a pravidelné pridava nové funkce nebo fesi pripadné problémy, a
vydava informacni bulletiny. Existuji dva zptisoby, jak ziskat tato ozndmeni:

1) Prihlaste se k odbéru ozndmeni o aktualizaci na vldknu na RCGroups. Kdykoli budeme aktualizovat
software nebo uverejnime bulletin, budeme do tohoto vlakna psat poznamky a Vy byste méli dostat
oznamovaci e-mail. Toto vlakno bude za normalnich okolnosti uzavireno, ¢imz se snizZuje mnozstvi e-maild,
které obdrzite.

http://www.rcgroups.com/forums/showthread.php?t=2159747

2) Pridejte se k nam nebo lajkujte na Facebooku ™. Na Facebooku najdete informace o novém software nebo
hardware a dal$i dtleZité informace.

http://www.facebook.com/eagletreesystems

2.7 Slovnicek pojmu, pouzivanych v této prirucce

FPV - FPV je zkratka pro First Person View (Pohled pilota). Pokud nejste obeznameni s FPV, existuje mnoho
internetovych stranek, zamérenych na tento predmeét. Na strance http://www.eagletreesystems.com/OSD je
strucny prehled, ktery je vhodny jako uvod do FPV (anglicky).

OSD - OSD je zkratka pro On Screen Display. OSD zobrazuje informace o letu, které prekryvaji obraz z
videokamery.

RTH - (Return To Home) Zpét na misto startu (Home). Pokud je napft. preruseno RC spojeni, pak Vektor
miiZe vratit model automaticky na bod startu.

Software - Pojem "software" v prirucce se vztahuje k nasi aplikaci Windows PC.

Firmware - firmware je pocitacovy kdd, ktery bézi v procesoru pristroje Vector. Nejnovéjsi firmware
Vectoru je soucasti software.

Flight Controller / stabilizator - soucast pristroje Vector, ktera stabilizuje model pfi letu.

Pitch (Klopeni) - naklon $picky modelu nahoru nebo dolii (obdobné pro koptéry). Za normalnich okolnosti
se klopenf ridi vySkovym kormidlem.

Roll - (Klonéni) - naklon kridel (obdobné pro koptéry). Za normalnich okolnosti se ridi kiidélky nebo
elevony.

10
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Yaw - (Boceni) - otaceni kolem svislé osy, bez klonéni/Klopeni. Za normalnich okolnosti se idi smérovym
kormidlem.

Axis (0sa) - myslena ¢ara, horizontalné pres kiidla (pro Pitch - klopeni), vodorovné pies trup (Roll -
klonénfi), nebo svisle stfedem (pro Yaw - boceni).

Gain (Zisk) - nastaveni, které urcuje, jak rychle funguje stabilizace pti drzeni orientace modelu kolem urcité
0sy.

Oscillations (Oscilace) - rychlé kmity modelu kolem jedné z jeho os, indikuje priliS vysoké nastaveni zisku.

Vysilac v Mode 2: smérové kormidlo a plyn na levé ridici pace, a kridélka a vySkové kormidlo na pravé pace
vysilace.

Paka iizeni -kdyZ je vysila¢ v MODE 2, ovlada vyskové kormidlo a kridélka (klonéni, klopeni).
Attitude - orientace modelu vzhledem k vodorovné roviné.

2D Mode - rezim, kde je po presunuti fidici paky do stiedu model pristrojem Vector uveden do vodorovné
polohy letu.

3D Mode - reZim, kdy se Vektor po presunuti fidici paky do stiedu snaZi drzet model na aktualni draze letu.
Gyro Mode - rezim, kdy Vector reaguje podobné, jako s gyroskopy, instalovanymi na kanalech fizeni.
Heading (Kurz) - aktualni smér letu modelu vzhledem k severu.

Ridici plochy - vy$kové kormidlo, kiidélka (nebo elevony), flaperony, a/nebo smérové kormidlo (pokud je
funk¢ni).

Prepina¢ Mode - dvou nebo tiipolohovy spinac na radiové vysilace, které jste nakonfigurovali pro ovladani
kanalu "Mod" v kabelazi.

Toggle (Pfepnuti) - rychly pohyb prepinac rezimu mezi jeho krajnimi polohami. (nahoru/doli nebo
dolt/nahoru).

Konfiguraé¢ni gesta - opakované prepinani prepinace rezimu. Pocet prepnuti urcuje krok konfigurace.

PSU - Power Supply Unit, zdroj proudu. Tyka se spinanych zdrojt napéti 5V a 12V, které jsou zabudovany v
proudové sondé.

WC misa (Vylevka) - koptéra se pohybuje po kruznici, ktera ma stred v jistém bodu. Jeji priimér se mize
zvétSovat. Je to obvykle nasledek nespravného nastaveni kompasu.

Loiter - v této souvislosti tézko prelozitelny vyraz znamena courani - loudani -lelkovani. Jde o pohyb kolem
mista startu: krouZeni pro plo$niky, vzna$eni pro koptéry. NEPREKLADAME.

PID - detailni parametry stabilizace (Proporcionalni, Integralni, Derivac¢ni). K jejich nastaveni je nutna
znalost teorie regulace. Pro béZného uzivatele nejsou potrebné.

2.8 Programovani Vectoru
Systém je mozno programovat dvéma zpuasoby:

1. Pocitacovou aplikaci (v manualu “Software”), po spojeni systému Vector s pocitacem pomoci
kabelu USB.

2. Ridicimi pakami vysilace a obrazovkou, uréenou pro FPV. Obrazovka miiZe byt ptipojena
zplisobem, béZnym pro FPV, tj. s vysilaCem a pfijima¢em FPV, nebo pfimym zptsobem
propojenim Vectoru s monitorem kabelem (pro pozemni operace).
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3. Zapojeni Vectoru

V tomto oddile je popsana kabelaz Vektoru a

jeho pripojeni k prijimaci, k serviim a k

regulatoru. Dale je popsano zapojeni vysilaCe ‘
FPV a kamery. ‘

3.1 Zapojeni ridici jednotky |
Vectoru @
&

Na obrazku jsou porty Vectoru a je popsan .
jejich vyznam.

Vector Video Harness ldeal Placement of

\ Model’s CG
Vector Audio GPS/Mag or Airspeed

4 pin Harness 4 pin Harness
UART:

ONLY connect Audio S
-
. | Q
hevel - ~
O 3 ~
K . Future Expansion

"Mini" USB Cable
S /

2 Rud/M1: To Rudder servo,
or Motor 1 ESC
U Q - Ail/M2: To Aileron servo,
or Motor 2 ESC
Elv/M3: To Elevator servo,
v . or Motor 3 ESC
Thr/M4: To Throttle servo/ESC,

RSSI Input from Rx N o ‘ Motor 4 ESC,
A 3.3V Max! > or Tricopter Yaw Servo
. Aux1/M5/RPM: To Auxl servo,
a Motor 5 ESC, or to
optional RPM sensor
Aux2/M6/Temp: To Aux2 servo,
Motor 6 ESC, or to
Ground optional Temp sensor

> Never connect ESCs or
ower to servos HUT ;
Note: these pins are Signal to Servos/ESCs A Zitlff:.g:“l:n‘::)?ﬁ“
; from Temp/RPM Sensors 2 s, ’
internally connected to the | °" P b .
een selected!
red wire of the "Ail" Rx
harness lead. 16V max.

4V to 6V Vector
Backup Power
6V Max!!

3.1.1 Zalozni napajeni

Chcete-li kviili zvySeni bezpecnosti provozu pouzit zalozni napajeni, pouzijte pro jeho pripojeni prostiedni
pin portu RSSI/5V. Normalné je Vector je napajen napétim 5V z jednotky proudového senzoru/PSU. Pokud
bude napéti ze zalozniho zdroje o cca 0,5 V vyssi nez napéti, prichazejici z proudového senzoru/PSU, bude
Vector napajen pouze ze zalozniho zdroje.

12
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Priklad: Pokud je zalozZni zdroj pripojen k obvodu BEC vaseho ESC (pies piijimac), ktery dodava 5.0V, Vektor
bude pouzivat PSU, pokud jeho napéti neklesne pod 4.5V. Stejné tak, pokud vase BEC poskytuje 6.0V na
zaloZnim napajecim portu, pak Vector bude napajen ze zalozniho zdroje, pokud vystup BEC selze.

5 Vsimnéte si, Ze zalozni zdroj NENAPAJI napajet kameru ani vysila¢ videa. Nap4ji vyhradné Vector a
jeho prislusenstvi, pripojené k portu "Bus".

3.2 Zapojeni jednotky GPS/Mag a proudového snimace/PSU

Na obrazku je znazornéno zapojeni proudového senzoru/PSU (na obrazku verze pro konektory DeansTM),
GPS/Mag a volitelného snimace Pitotova rychloméru.

5 Konektory "Bus" GPS/MAG a senzoru
rychlosti letu ¢idel jsou interné propojeny.
Poradi jejich zapojeni miiZe byt proto zcela
libovolné.

| To ESC(s) |

Jinymi slovy: mlZete pripojit do konektoru
"Bus" sériové jednotku rychlomér a jednotku
GPS/Mag. V Cele retézce muze byt kterakoliv
jednotka.

Nikdy nepfipojujte sensor GPS/MAG ! , = =l %)
. . y = EAGLE TREE bt
nebo sensor rychlosti do kanalu , Whit sV w
AUDIO. Pokud tak u¢inite, bude ¢idlo zni¢eno! ’ wes 0SD j

3.3 Proudovy senzor/zdroj AT“ oo Vector Video
= i Harness
proudu PSU

Jednotka PSU ma vysokou tuc¢innost a
produkuje jen nepatrné rusivé signaly. Mize
byt napajena z baterie aZ 6S a na vystupu
poskytuje filtrované napéti 5Vaz 12V
proudem do 1A. Je proto idealni pro napajeni
vSech soucasti FPV a miiZe také napajet

prijimac, ovSem v pripadé, Ze nenapdjite pres L,
prijimac Zadna serva. Idealni pro koptéry, neni Optional
nutno pouzit Zadny externi BEC. _ Airspeed
Connection: to To “Bus”
. o . L. . “Bus” on Vector I 0 us' o
@ Nikdy nepouZivejte napajeci zdroj k | Smpttoing Vector (with no
napajeni jakykoliv serv! PSU se mtze v Airspeed)

dtsledku nadmérného odbéru vypnout, coz by zptisobilo havarii! Serva musi byt napajena samostatnym BEC,
regulatorem s obvody BEC nebo samostatnou baterii!

Vsimnéte si, ze regulator PSU 12V nezvysi napéti tak, jako to déla SEPIC. PSU Vectoru ma ale unikatni funkci
Low Voltage Loss. Pokud pouzivate baterii 3S s napétim pod 12,5V, pak napéti pokesne pouze 0 0,5 V.
Napriklad: pokud ma vase baterie 3S napéti 11,5V, vystupni napéti z regulatoru je cca. 11V. Jiné non-boost
spinané regulatory vykazuji obvykle pokles vystupniho napéti nejméné o 1,3 V.

SEPIC a dalsi regulatory napéti typu “boost” jsou obvykle mnohem méné efektivni a generuji mnohem vice
Sumu v pasmu UHF. V mnoha pripadech Zadny takovy regulator nepotrebujete. Kdyz pouzivate baterii 4S a
vice, postaci regulator Vectoru. VSechny znamé videokamery a vétSina videovisilacti funguji s bateriemi 3S.
Vysilace 5,8 GHz funguji i s napétim pod 12V. Nicméné, prekontrolujte navod k pouZiti. Kdybyste potiebovali
vyss$i napéti, pak vhodny regulator je mozno zapojit do kabelového svazku pro video (mezi konektory ,A“ a
JE
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3.4 Maximalni trvaly proud snimace proudu a test zatéze

Maximalni velikost trvalého proudu proudového senzoru zavisi na typu konektort /kabelli, které pouzivate a
na dal$ich faktorech.

Pokud vas$ model poZaduje vysoky proud (vice neZ asi 60 Ampér kontinualné), zkontrolujte, zda vas napajeci
systém vcetné senzoru proudu zvladne bez problémi nejvétsi trvalou proudovou zatéz.

V aplikacich, které poZaduji vysoky proudovy vykon, se doporucuje (pokud je to moZno provést bezpecné)
simulovat let na zemi pti pouZiti co nejvérnéjsiho zplisobu letu. Tak ovérite, Ze vSechny systémy jsou
zapojeny vhodnym zptisobem, Ze se kabely nebo konektory nehi‘eji atd. KDYBY SE PRI TESTU PROJEVILY
POTIZE, V ZADNEM PRIPADE S MODELEM NESTARTU]JTE!

Doporucujeme namontovat proudovy senzor tak, aby k nému mél pristup vzduch.

Nikdy neptekracujte vyrobcem udany trvaly proud pro konektory, které jsou nainstalovany na
A proudové sondé! Pokud je sonda proudu nebo kabelaz béhem letu horka v diisledku prilis velkého
proudu, miZze propojeni selhat, nebo PSU miiZe vypnout. To by zptsobilo havarii!

Ujistéte se, Ze kontakty konektori senzort a protéjsi zastrcky nejsou poskozeny nebo zoxidovany. Poskozeny
nebo $patny kontakt muize byt potencialné pri¢inou obc¢asnych vypadku v napajeni!

3.5 Kabelaz Vectoru

Kabelové svazky jsou na obrazku. PovSimnéte si, Ze je mozno zakoupit ndhradni kabelové svazky. To
usnadnuje pouZzivani Vectoru na nékolika modelech.

Video Harness - vede videosignal a zajiStuje napajeni
pristroje Vector z jednotky PSU. Dale umoziuje napajet
vysilac videa, videokameru a mikrofon.

GPS Harness

Audio Harness - kabel se pripojuje k mikrofonu k audio
vystupu vaseho vysilace videa.

Pripojeni prijimace Harness - tento kabel se pripojuje
mezi Vector a RC prijimac/LRS.

GPS Harness - tento kabel se pripojuje mezi Vector a
GPS/Mag.

Receiver
Connection ‘

3.5.1 Kabelovy svazek a pripojeni Harness
videokamery a vysilace videa
Inovované kabelové svazky Vectoru umoziuji jednoduchym zplisobem napajet kamery a videovysilace

napétim 5V nebo 12V, aniz byste pro zapojeni potiebovali pomoc specializovaného elektrotechnika. Nize
uvedeny obrazek ukazuje typické pripojeni 12V pro kameru, 12V pro vysila¢ a mikrofon.
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.

| o
| ) Current Senser
11 ® 1avesvesy ©
b i

Pokud kamera a vysila¢ nejsou opatfeny servokonektory, pak prvnim krokem k zapojeni je nainstalovat tyto
konektory na kabely, které byly s ptistroji dodany. Krimplovaci kleSté jsou k dispozici on-line nebo v obchodé
pro radioamatéry. MliZzete pouZzit konektory Futaba ™ nebo JR ™.

Prohlédnéte si obrazek vpravo.
Prostudujte prirucky pro
videokameru a videovysilac,
identifikujte kontakty kabelt
pro signdl, napdajeni a zemnic{
vodice a servokonektory
nainstalujte.

E ¥ lAudio In

i -

Audio (optional)

Transmitter

Video

= [z | VideoIn
Power
= = Ground

Nékteré obchody nabizeji také

propojky, které jsou jiZz vhodné ks =S &g |Signal
pro spojeni téchto pristroju s H% Power
Vectorem. Ca mera xomnd

Ujistéte se, Ze polarita servokonektort je spravna, Ze koliky "S, + a -" servokonektoru odpovidaji
koliklim "S, + a -" na protéjSim konektoru.

% Pokud pouzivate kameru s vestavénou baterii, jako napt. GoPro ™, napajeci kabely k nému nemusi byt
pripojeny.

Podle obrazku nize propojte servokonektor kamery ke konektoru “F” a servokonektor vysilace videa ke
konektoru “C”.

£ Uvnitf Vectoru je propojen Cerveny kabel napajeni kamery konektorem "D" s Cervenym vodi¢em
servokonektoru kamery "F" a Cerveny vodic napajeni vysilaCe konektoru "E" je vnitiné pripojen k
cervenému vodici vysilace konektoru "C". Ve Vektoru jsou také vnitiné propojeny vSechny zemnici (Cerné)
vodice.
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Upto 12V
from PSU

5V from PSU . : I
\ :

To Video To Current "=
Transmitter Sensor/PSU

Camera/Mic s > = To Vector

3.5.2 Napajeni videokamery a vysilace videa

Napajeni vaseho video vybaveni je pomoci Vectoru obvykle velmi snadné.

V tabulce jsou typické zptlisoby zapojeni v zavislosti na pozadovaném poctu baterii, na napéti pro vysilac a
videokamer atd.

Video Setup Zapojeni

Jedina baterie, kamera 12V, vysila¢ 12V | Oba Cervené konektory “A” napajeciho zdroje zapojte do napajeni
kamery a vysilace "D" a "E"

Jedina baterie, kamera 5V, vysila¢ 12V Bily konektor "B" z napajeciho zdroje zapojte do napajeni kamery
"D". Cerveny konektor “A” zapojte do napajeni vysilace "E".

Jedina baterie, kamera 12V, vysila¢ 5V Bily konektor “B” z napajeciho zdroje zapojte do napajeni vysilace
"E". Cerveny konektor “A” z napajeciho zdroje zapojte do napajeni
kamery "D".

Jedina baterie, kamera 5V, vysilac5V Z jednoho konektoru BEC s dutinkami a dvéma s koliky zhotovte

Y-kabel. Konektor s koliky pripojte k bilému konektoru “B” a oba
zbyvalé konce a dutinkami zapojte ke konektoriim “E” a “D”.

Samostatna baterie pro video Dvé baterie spojte s konektory “D” a “E”. KdyZ chcete pouZit jen
jednu baterii pro kameru i vysila¢, zhotovte vhodny Y-kabel typu
JST.

Q Ujistéte se, Ze jste neudélali chybu v propojeni a Ze jste pouzili spravné pozadované napéti. Nespravné,
prilis vysoké napéti patrné zni¢i kameru nebo vysilac.
£ Pokud budete pouzivat baterii jen do 3S, bude na 12V konektorech napdjeci napéti, které je o cca 0,5V
nizsi, nez je aktualni napéti baterie. KdyZ vas videovysila¢ pri sniZzeném napéti podava nizsi vykon a Vy
pozadujete stale velky dosah, budete muset vlozit bud'to posilovaci regulator nebo regulator typu SEPIC.
Tento regulator zaradite mezi konektory “A” a “E”. MiiZete také pouzit pro napajeni vysilace zvlastni baterii.
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Nikdy nepiekracujte limit proudu 1A pro konektor 5V i pro konektory 12V. Pti ptekro¢ni proudu miize
dojit k preruseni dodavky proudu a vypnuti Vectoru. Mtize dojit také k preruseni napajeni video
vybaveni!

Za normalnich okolnosti prekroci odbér proudu 1A pouze extrémné vykonny vysilac¢ videa. V kazdém
pripadé prekontrolujte odbér proudu vybaveni.

nE To je v poradku, pokud budete soucasné Cerpat z regulatoru 5V max. 1A z regulatoru 12V také 1A.

3.5.3 Kabelovy svazek a zapojeni audia

KdyZ nechcete instalovat hlasové nebo jiné akustické upozornéni Vectoru, propojeni zvukového kanalu
nebudete potiebovat a nasledujici odstavec miizete vynechat.

Prohlédnéte si obrazek:

Chcete-li slySet zvukové upozornéni nebo akusticky
variometr, pripojte audio kabely k audio konektoru 7HR=-4P Al
Vektoru, a pfipojte audio vase video vysilace v ey : -

konektoru serva (viz vyse) ke konektoru "Tx Audio” na 1 T~
zvukovém kabelovém svazku. , m// A
Chcete-li v této konfiguraci pouzit externi mikrofon, :

pripojte mikrofon k audio konektoru kabelového svazku
"Microphn". Davejte pozor na spravné poradi kolika.

I'x Audio

o

-—

Microphn +

HE PovsSimnéte si, Ze napéti z cerveného kabelu s
oznacenim "Camera/Mic" z konektoru "D" je vedeno na Cerveny Kabel v servokonektoru "Microphn.”

3.5.4 Kabelovy svazek pro pfrijimac

Kabelovy svazek je urcen k propojeni pristroje Vector a prijimace. Poradi kolik{ je na obrazku.

PHD 2#4P

B A

5[5 |
A%:

Yellow g 7 Yellow
Yellow 6 5 Yellow
Yellow 4 3 Red

Yellow 2 —4 | Brown

% SPPM/S.BUS

Vector podporuje tfi typy prijimaci:

Tradi¢ni (paralelni): kazdy z prislusnych konektord kabelového svazkd musi byt piipojen k prislusnému
vystupnimu portu piijimace. Viz oddil 3.5.7 niZe pro dalsi informace o ptipojeni kabelového svazku do
vaSeho prijimace.

Sériovy PPM (SPPM) a S.BUS ™ (sériové rezimy): K pripojeni pfijimace typu SPPM nebo S.BUS ™ pouzijte

pouze konektor “Ail”. Jednotlivé kanaly se mapuji podle postupu, ktery je popsan nize.

Poznamka: Pokud pouzivate sériovy prijimac, skute¢né pripojte pouze kabel "Ail". Nikdy nepripojujte jiné
kabely!
17
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5 Pokud pouzivate prijimac se sériovym vystupem, miizete kabeldz dale redukovat. Pomoci jehly nebo
ostrého noze opatrné odtlacte plastové zamky kabelti, kabely vyjméte a uschovejte pro piipadné dalsi pouziti.

3.5.5 Zatizitelnost kabelového svazku prijimace (pro plosniky)
Nenapdjejte prijimac napétim vy$Sim, neZ 16V.

"= Typicky plosnik s elektropohonem ma regulator s obvody BEC. Vystup z BEC je pripojen k vystupnimu
kanalu plynu. Tento BEC napaji také serva. VSechny serva jsou pripojena na vystupy pro serva pristroje
Vector. Pokud mate takovou konfiguraci, tuto kapitolu miiZete preskocit.

Pokud nemate velké serva, nebo v pripadé, Ze BEC nebo akumulator napajejici serva je dimenzovano na 6A
kontinualni nebo méné (v drtivé vétSina je tomu tak), miiZete tuto ¢ast preskocit.

Pokud vsak kabel AIL, ktery napaji Vector je propojen s prijimac¢em a bere z ného energii a mate velky pocet
serv, ktera jsou pripojena k Vektoru, nebo mate velka serva, pripojena k prijimaci i Vectoru, prectéte si
prosim nasledujici:

A Nejvétsi trvaly proud pro serva kridélek je 6 Ampér.

Kabel AIL by nemél byt po létani prilis teply, coz by naznacovalo, Ze jim prochazi prilis vysoky proud.

Pokud je vase konfigurace takova, Ze jeji pozadavky jsou vyssi, nez 6 Ampér kontinualniho proudu, existuji
dva zplisoby, jak poskytnout serviim vétsi prikon:

e Pokud nepouzivate vSechny vystupy serv Vectoru, mizete propojit volny vystup prijimacem s volnym
vystupem Vectoru kabelem dutinky/dutinky (signalovy vodic pferuste).

e Vpripadé, Ze jsou Vectorem pouzivany vSechny vystupy serv, zhotovte Y-kabel podle nasledujiciho
obrazku

Signal Line Cut!

Any Servo Output Channel )
To Spare Receiver Channel or

Female/Female/Male Y cable

Male/Male/Female Servo
Y-Cable (not included)

To Servo

3.5.6 Napajeni prijimace pro koptéry

== Napéti 5V konektoru "B" Ize bé&Zné pouZit pro napéjeni prijimace koptér, coz eliminuje poti‘ebu instalovat
dalsi BEC. Pokud napéti z “B“ nepouzivate pro kameru nebo vysila¢, pak mtizete jednoduse piivést napéti
5V z konektoru “B” do jednoho vystupu prijimace. Kdyz potrebujete napajet timto napétim i dalsi
spotiebice, bude nutné zhotovit Y-kabel.

Méjte vSak na paméti, Ze vykon se prenasi z vaseho prijimace do vystupi serv Vectoru pomoci ¢erveného
vodice konektoru "Ail" prijimacového svazku. Pokud vase ESC nejsou galvanicky oddéleny od svych vstupti
prijimace, bude toto napéti napajet ESC, i kdyZ hlavni napajeci konektor ESC neni zapojen do proudového
senzoru/PSU. Kdyz vas ESC vydava spoustéci tony, kdyz je prijimac pripojenk Vektoru, ale ESC hlavni
napajeci konektor neni zapojen do senzoru proudu Sensor/PSU, regulatory nejsou galvanicky oddéleny.

V tomto pripadé je dilezité, abyste se ujistili, Ze nikdy nezapojite koptéru, kdyz je hlavni napajeci konektor
ESC odpojen od proudu senzoru/PSU. Problém mizete FeSit nékolika zptlisoby:
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a) Miuzete odstranit/odpojit Cerveny mij
vodic z konektoru "Ail", takze pri -

pouziti 5V konektoru pro napajeni

prijimace proud jiZ neprojde z

prijimace do regulatoru

HHH

b) Nebo vyjméte z kazdého regulatoru.
Cerveny vodic¢ napajeni serv. To
miiZe byt dokonce nutné v pripadé,
kdy nepouzijete regulatory s opto-oddélenim. Kdyby se spojilo nékolik cervenych napajecich
vodic{, regulatory by se mohly poskodit.

Red wire
removed or cut

HHH

c) Nebo v zadném pripadé nepripojujte hlavni pohonnou baterii, pokud nejsou pred tim
zapojeny do napajectho systému regulatory.
2 Pokud neudélate alespon jeden z téchto krokt, bude regulator(y) napajen i kdyz pohonny konektor

neni zapojen do proudového senzoru. Pokud byste doslo k zapnuti koptéry v tomto stavu, miiZete se
setkat se dvéma vaznymi problémy

e Vrtule se miize (mohou) roztocit, i kdyz hlavni baterie neni ptripojena k regulatoru!

e U nékterych ESC mtze v diisledku poklesu napéti (brownout) dojit ke stavu, kdy se preprogramuji
jejich koncové body. To muze vést k nepredvidatelnym nasledkiim: vrtule se mohou po zapnuti tocit
riznou rychlosti, cozZ miiZe vest k nepredvidatelnému letu koptéry a havarii!

3.5.7 Propojeni prijimace a Vectoru se servy a regulatory

Nejprve pripojte na vystupni porty Vectoru kabely serv a regulatoru, abyste se ujistili, Ze jsou dost dlouhé.
Vector NEZAPINE]TE! Kabely nyni odpojte.

A Nikdy nepripojujte regulatory nebo serva na vystupy Vectoru, dokud jste si diikladné neovérili, Ze byl

spravneé zvolen typ letadla! Pokud by byl pro koptéru vybran typ plosnik, vrtule se mtize
neocekavaneé roztocit vysokymi otackami. V opacném pripadé, pri volbé koptéry pro plosnik mize dojit k
otoCeni serv mimo koncové body a k jejich zniceni!

NiZe uvedeny obrazek ukazuje typy podporovanych letadel. Sipka oznacuje smér letu a musi korespondovat
se Sipkou na pristroji Vector.

Pro rtzné typy koptéri koresponduji ¢isla na obrazku s ¢islovanim motori draku, ¢isla na obrazku
odpovidaji ¢islim motord (1 = M1, atd.). Pro kvadro a hexakoptéry znaci Sipky spravny smeér otaceni vrtuli.

nE Pro trikoptery jsou sméry ota¢eni motorti libovolné. Servo bo¢eni (smérovka) MUSI byt digitalni!

nE Pro trikoptéry plati, Ze kdyZ se neotaceji vrtule, je ovladani serva smérového kormidla vypnuto.
Abyste mohli ovérit funkci serva, budete muset vrtule roztocit a patrné i mirné zvysit rychlost jejich otaceni.
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NiZe uvedena tabulka ukazuje typické prijimac a servo/ESC ptipojeni pro tyto typy draku.
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* Vystupni porty pfijimace a prijimacova kabeldz Vectoru Rx se nevztahuji na pfijimaée SPPM nebo pfijimace S.BUS ™,

Nastaveny typ ) - Kabelaz Vystup Zapojeni
Typ letadla Vector Vystup prijimace Vector Vector Servo/ESC
Plosnik ’;ir;:&tlonal Smérovka Rud Rudder/M1 Servo smérovky
Kridélka Ail Aileron/M?2 Servo kridélek
Vyskovka Ele Elevator/M3 Servo vyskovky
Plyn Thr Throttle/M4 ESC nebo plyn
Pfepinac 2/3 pos.
Mode Mod Ne Ne
Zisk nebo ptep.
Submode Aux Ne Ne
Plosnik s 2.
kl:lvdelkem, fla}) erot, T.radltlonal Smérovka Rud Rudder/M1 Servo smérovky
vyskovka, smérovka Fixed
(mix ve vysilaci)
Kridélko Ail Aileron/M?2 Servo kridélek
Vyskovka Elv Elevator/M3 Servo vyskovky
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Plyn Thr Throttle/M4 ESC nebo plyn
2. kiidélko, vyikovka, 2. kridélko,
N Aux 1 (nebo vyskovka,
smérovka nebo Aux , «
neni) smérovka nebo
flaperon
flaperon
Ptepinac 2/3 pos. Mod Ne Ne
Mode
Elev9ny nebo o Elevon Smevr.ovka (pokud je Rud Rudder/M1 Servo smérovky
motylek bez kridélek pouzita)
Kridélka Ail Aileron/M?2 Elevon Servo 1
Vyskovka Elv Elevator/M3 Elevon Servo 2
Plyn Thr Throttle/M4 ESC nebo plyn
2/3 prepinac Mod Ne Ne
Zisk nebo submode Aux Ne Ne
Motylek, kiidélka V-tail Smérovka Rud Rudder/M1 Motyl servo 2
Kridélka Ail Aileron/M?2 Servo kridélek
Vyskovka Elv Elevator/M3 Motyl servo 1
Plyn Thr Throttle/M4 ESC nebo plyn
Zisk nebo submode Aux Ne Ne
Tricopter Rud Rudder/M1 Motor 1 ESC
Trikoptéra Norm nebo Smérovka (boceni)
Rev
Kridélka (klonénf) Ail Aileron/M?2 Motor 2 ESC
Vyskovka (klopeni) Elv Elevator/M3 Motor 3 ESC
Thr Throttle/M4 Servo boceni
Plyn (MUSI byt
digitalni!)
2/3 prepinac Mod Ne Ne
Zisk, stop nebo Aux Ne Ne
submode
Kvadrokoptéra Kvadrokoptéra Smérovka (bocent) Rud Rudder/M1 Motor 1 ESC
X nebo Plus
Kridélka (klonéni) Ail Aileron/M?2 Motor 2 ESC
Vyskovka (klopeni) Elv Elevator/M3 Motor 3 ESC
Plyn Thr Throttle/M4 Motor 4 ESC
2/3 prepinac Mod N/A N/A
Zisk, stop nebo Aux N/A N/A
submode
Hexakoptéra Hexacoptéra | Rudder/yaw Rud Rudder/M1 Motor 1 ESC
X nebo I
Aileron/roll Ail Aileron/M?2 Motor 2 ESC
Elevator/pitch Elv Elevator/M3 Motor 3 ESC
Throttle Thr Throttle/M4 Motor 4 ESC
Aux1/M5 Motor 5 ESC
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Aux2 /M6 Motor 6 ESC
2/3 prepinac Mod N/A N/A
Zisk, stop nebo Aux N/A N/A
submode

3.5.8 Zapojeni vystupu prijimace RSSI (je-li k dispozici)

Poznamka: Pokud mate prijimac typu SPPM, ktery poskytuje signal RSSI a/nebo poskytuje udaj o kvalité
spojeni ve streamu PPM misto pomoci dalSiho kabelu, prejdéte k nasledujicimu odstavci.

Pokud chcete zobrazit silu signalu prijimace (RSSI) a vas ptijimac tuto funkci podporuje, budete muset
pripojit horni (signalni) kolik konektoru "RSSI/5V Backup" Vectoru ke konektoru RSSI vystupu vaSeho
prijimace. Vstup Vectoru pro RSSI vstup je ukladan do vyrovnavaci paméti s vysokou impedanci opera¢niho
zesilovace.

% Obecné plati, Ze jen ptijimace "LRS" a Spektrum ™ podporuji RSSI externé. Nicméné, nékteri chytii
lidé publikovali na férech zpiisoby ziskavani vystupu RSSI i z tradi¢nich prijimacu.

Q Po propojeni piijimace s RSSI Vectoru prekontrolujte dosah spojeni. Nékteré starsi prijimace LRS
vykazovaly po pripojeni RSSI kratsi dosah.

V zavislosti na typu prijimace podporuje Vector 3 typy vystupu RSSI:

Analogovy vystup RSSI - to je nejcastéjsi typ vystupu RSSI.

Spektrum Flightlog ™. Signalovy pin "data" portu na vasem prijimaci Spektrum ™ obvykle poskytuje
data Flightlog ™, ktera miiZze Vector zobrazit.
ﬁ Nikdy neptipojujte napéti vys$si nez 3,3 V na vstupni pin RSSI! Nejsou ale zndmy prijimace s napétim
na vystupu RSSI vy$sim, nez 3,3V.
e U typi 1 a 2 se béhem prichodu programem Receiver Analysis Wizard nalezne minimalni a

maximalni hodnota RSSI vaseho ptijimace.

1% Pokud pouzivate prijimac S.BUS ™ bez analogového vystupu RSS], indikuje se automaticky velmi
jednoducha detekce RSSI. Kdyz odecet OSD RSSI klesne na 25%, ptijimac indikuje ztratu paketd, a prejde na
0%. Pokud ovsem ptijimac indikuje failsafe.

3.5.9 Konfigurace RSSI na bazi SPPM a kvalita spojeni

Poznamka: Pokud mate prijimac typu SPPM, ktery poskytuje signal RSSI a/nebo kvalitu spojeni toku SPPM a
prejete si zobrazit informace RSSI, pak nastaveni je nasledujici.

1) Ujistéte se, ze vas prijimac je nakonfigurovan pro SPPM, a ptipojte ho k Vektoru podle popisu v této
prirucce.

2) Spust'te program a spustte Receiver Analysis Wizard, ktery by mél nastavit vstup SPPM k Vektoru.

3) Prejdéte na zalozku Konfigurace RC. V ¢asti Serial PPM/S-BUS vyberte PPM kanal(y) pouZzivany pro RSSI,
a/nebo kvalitu signalu. K urceni téchto kanald se budete muset poradit s manualem svého ptijimace. Tyto
kandly by se mély vyrazné zménit pfi zapnuti a vypnuti vysilace.

4) Poté, co jste zvolili kanal (y) k pouziti, spustte Receiver Analysis Wizard (mizZete vynechat ¢ast pro
nastaveni SPPM) tak, Ze Vector zjisti minimdalni a maximalni RSSI a kvalitu spojeni.
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4 Montaz Vectoru a prislusenstvi

4.1 Montaz Vectoru

4.1.1 Umisténi a orientace

Namontujte Vector do vodorovné polohy, se stitkem smérem vzhiiru, k obloze. Cervena Sipka na Vectoru
sméfuje vpred ve sméru letu.

v viv

v vy

& =ala =4

Mounting Flat, Facing Foward: OK Mounting Upside Down: NO!! Mounting Facing Backward: NO!

uplné rozhodujici.

)

Mounting Far from Center of Gravity: NO!! Mounting Sideways: NO!! Mounting at angle offsets: NO!!

4.1.2 Zptisob montaze

Vector musi byt namontovan pevné a bezpec¢né, aby se nemohl uvolnit nebo vibrovat. Nejlepsi zptisob je
pouZit oboustrannou pénovou pasku s uzavienymi pory (pevna, podobna gumeé apod.). Skvéla volba je paska,
Scotch/3M model 411-DC, ale existuje mnoho dalSich dobrych moznosti.

Q Pokud neni Vector pfipojen spravne, nebo pokud se uvolni béhem letu, miiZze model havarovat!

nE Pred trvalou montazi Vectoru doporucujeme ovérit, zda je propojeni realné s ohledem na délku
kabeld.

i Pfi demontaZzi Vectoru pristrojem otacejte, nesnazte se ho tahat nahoru. Je to opravdu snadnéjsi.

nF Namontujte Vector a dalsi komponenty tak, aby pripojeni USB bylo snadno ptistupné. Pokud to neni

moZné, pouzijte prodluzku USB.

4.2 Montaz senzoru GPS/MAG

4.2.1 Ruseni signalu GPS

RF Sum z vysilact videa, kamer a dalSich zatizeni miiZe rusit prijem GPS. Je diilezité, aby jednotka GPS/MAG,
byla od moZznych zdroji ruseni signal co nejvice vzdalena.

Problém s prijmem GPS mohou zptisobit také stromy nebo budovy, které blokuji jasny, ni¢cim neruseny
vyhled na oblohu.
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Q Pokud GPS ztrati signal pri GPS rezimech, jako je RTH nebo loiter, Vector tyto rezimy opusti.

nE GPS satelity jsou na obloze v neustalém pohyu. Signaly GPS jsou ovlivnény také pocasim.
Kvalita spojeni GPS miiZe v ¢ase znacné liSit a to i na stejném misté.

4.2.2 RuSeni magnetometru (kompasu)

Kdyz proud tece kabelem, generuje kolem sebe elektromagnetické pole. Magnetické pole mize rusit funkci
kompasu, ktery je umistén v jednotce GPS. Létani se spravné fungujicim kompasem je dtlezité pro koptéry i
ptilétani s plosniky. Abyste se vyhnuli tomuto problému, musi byt kompas v dostate¢né vzdalenosti
(nejméné cca 8 cm) od moznych zdroji magnetického pole: kabely baterie, regulatord, motort. Funkci
kompasu mohou také naruSovat permanentni magnety, které jsou v elektromotorech. Jednotku GPS s
kompasem proto umistéte co nejdale od potencialnich zdroji ruseni.

ﬁ Pokud je pouZzit kompas pobliz zdroje elektromagnetického ruseni, nebudou letové rezimy GPS, jako
RTH a loiter spravné fungovat. Let v téchto rezimech mtze byt chaoticky. Model pti navratu mize
letét nespravnym smeérem, koptéra se mize pohybovat zptisobem “vylevka”!

4.2.3 Orientace pfi montazi GPS/MAG

GPS musi byt namontovan tak, aby horni ¢ast GPS (Stitek) sméroval vzhiru.

Pokud hodlate pouzivat kompas, musi se GPS/MAG namontovat naplocho, Sipkou
dopiedu. Jednotka GPS/MAG nesmi byt vzhledem k Vectoru oto¢ena nebo
naklonéna. Sipka na GPS/MAG musi smérovat stejnym smérem, jako Sipka na
Vectoru.

A Pokud je zapnut kompas a jednotka GPS/MAG neni namontovana ve
spravné orientaci, nebo se poloha zméni béhem letu, nebudou rezimy RTH
a loiter fungovat spravné. Model mize odletét vysokou rychlosti do neznama!
Koptéra mize letét zplisobem “vylevka” a mize také rychle uletét!

nE Jednotka GPS/MAG musi byt namontovana v roving, ktera je dokonale paralelni s rovinou Vectoru.
Montazni chyby i pouhych nékolik stupnti v klonéni i klopeni mohou zptisobit zna¢né chyby v letovych
vlastnostech.

nE Vector automaticky vypocita magnetickou deklinace (odchylku) ve vasi pozici takze pro korekci
chyby neni nutno otacet GPS/MAG.

nE GPS/MAG ma na zadni ¢asti LED. Kdyz LED neblik3, jednotka zna 3D souradnice.své pozice.

4.2.4 Montazni sloupek a klip senzoru GPS

Sloupek pro montaz GPS je urcen pro koptéry, pro zvétSeni vzdalenosti mezi rimem a
GPS/MAG a pro zabranéni vlivu elektromagnetickému ruseni. Nicméné muze byt pouZzit pro
jakykoliv typ modelu. Sloupek musi byt namontovan svisle, zdkladna muZze byt
namontovana na ram bud’ pomoci dvou nebo vice Sroubii, nebo pomoci oboustranné pénové
lepici pasky.

Stojan ma také drazku, ktera mize byt pouzita jako vedeni pro kabel k GPS.

Ujistéte se, Ze montazni Srouby klipu jsou dostate¢né utazeny, aby GPS se nemohla snadno
pootit. Nedotahujte je tak pevné, aby se strhly zavity.

A Jestli se stojan uvolni nebo se oto¢i béhem letu a kompas je aktivovan, GPS letové reZimy, jako RTH a
loiter nebudou fungovat spravné, a model miize odletét v téchto rezimech pry¢ vysokou rychlosti!

e Zvazte pouziti malého mnoZstvi lepidla nebo oboustranné pénové pasky na horni ploSce GPS sloupku.
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4.3 Montaz senzoru proudu /PSU

Senzor proudu/PSU lze ptipevnit oboustrannou pénovou paskou, nebo jinymi metodami. Pfed montazi
senzoru proudu/PSU se ujistéte, Ze kabelaz dosahne na vSechny soucasti.

Doporucuje se, aby senzor proudu/PSU byl namontovan tak, aby byl béhem letu chlazen proudem vzduchu.

4.4 Montaz volitelné Pitotovy trubice

“I= Mate-li volitelny senzor rychlosti, pak jeho Pitotova trubice se musi montovat nasledujicim zptisobem.

Pomoci dvou silikonovych trubicek
malého primeéru propojte tlakové
pripojky Pitotovy trubice k portim k
"+" a "-" mikrosenzord, jak je

zobrazeno niZe.

Static Port Laading Edge

Nejlepsi je nejprve namontovat of Wing

Pitotovu trubici do modelu a pak « :

zjistit, kde bude umisténé cidlo, aby 0'_5
min

bylo mozno dily spojit hadickami.

Snimac sam o sobé muzZe byt 4 (
4 ; Static Holes
namontovan kdekoli v modelu. Pressure Port

Pti montazi Pitotovy trubice
postupujte podle nasledujicich pokynii:

1) Stribrny konec trubice by mél byt namontovan ve sméru letu. [ kdyZ nejlepsi vysledky lze ziskat v pripadé,
Ze Pitotova trubice je pfesné rovnobéZné se smérem letu v obou osach, bude Prandtlovo provedeni trubky
kompenzovat ponékud vyssi thly nabéhu.

2) Otvory pro odbér statického tlaku musi byt alespoit 13 mm pied ndbéZznou hranou nebo Spic¢kou trupu. To
zajisti, Ze odebirany tlak je konstantni a neruseny.

3) U vrtulovych letadel je dtleZzité, aby trubka byla umisténa tak, Ze neni ve vrtulovém proudu. To by
zpusobilo vyrazné nepiesnosti.

4) Pro jety, kluzaky, nebo modely s tlacnou vrtuli poskytuje ¢asto perfektni misto pro montaz Spicka trupu.

Po instalaci Pitotovy trubice doporujeme jeji dobré fixovani k draku, aby nemohla vibrovat nebo se jinak
samovolné pohybovat.

4.5 Ovladani Vectoru

Vector je Fizen a volitelné konfigurovan pomoci prepinaci na vysilaci:

3D Mode

4.5.1 Pfepina¢ rezimu (\;\
é 7

Yisabled

3

) I ludV\'

Zakladni zptsob komunikace Vectoru s vysilacem je pomoci prepinace rezimi (2 nebo N
3-polohovy prepinac na vysilaci, ktery je mapovan na kanal "Mod" resp. na kanaly 21
SPPM nebo S.BUS ™).

Toggle

Prepinac rezimu slouzi ke dvéma ucelim:
1) Poloha ptepinace urcuje aktudlni rezim letu

2) Prepnuti prepinace (rychle tam a zpét) vyvola menu systému Vector, coZ umoziuje nakonfigurovat Vector
prostiednictvim pak rizeni, a na zakladé poctu prepnuti vykona dalsi ¢innosti:
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e Jedno prepnuti prepinac: prepnuti mezi obrazovkami OSD (pokud je nakonfigurovano vice
obrazovek). Dale slouzi jako potvrzeni béhem pohybu v menu

e Dveé prrepnuti: iniciuje se rezimu menu
e Pét prepnuti: zahajeni procedury kalibrovani vodorovné polohy.
e Sedm prepnuti: spusti se procedura kalibrace kompasu.

4.5.2 Prepnuti subrezimu

Piepinac subrezimu je volitelny 2 nebo 3-polohovy prepinac na vysilaci, ktery umoziuje vybér dalsich
letovych rezimi. Tento prepinac je uZitecny, pokud budete potiebovat vyuZit vice nez 3 letové reZimy.

Funkce podrezimi mohou byt mapovany na kanal "Aux" kabelaze ptijimace, nebo na kanaly SPPM resp.
S.BUS ™.

4.5.3 Ovladac zisku

Ovladac zisku miize nastavovat velikost zisku béhem letu. Ovladac zisku mtize byt mapovan na
vstup kabelaZe s oznacenim "Aux", nebo na kanal SPPM resp. S.BUS ™.

4.5.4 Nouzovy vypinac (jen pro koptéry)

== Nouzovy vypinat je volitelny ovlada¢, vhodny pro koptéry. Jeho pomoci je moZzno okamzité zastavit
vSechny motory. To miiZe byt uzitecné zejména pro prvni letové zkousky.
% Prepinac s pruzinou mize pomoci snizit pravdépodobnost nahodné aktivace.

Nouzovy vypina¢ miiZe byt mapova na "Aux" kabelaze prijimace, nebo na SPPM nebo kanal S.BUS ™.

Vsimnéte si, Ze koptéra se da po vypnuti nouzovym vypinac¢em znovu zapnout. Intrval mezi vypnutim
a zapnutim ale nesmi byt delsi, nez 3 sekundy. To je vhodné pro nahodné vypnuti. Po 3 sekundach
dojde k trvalé deaktivci.

1% Béhem RTH (vcetné zkuSebnich rezimt RTH) nejsou ovladace zisku a nouzovy vypinac aktivni. To je
proto, aby se zabranilo neimyslnym zménam u téchto vstupid v disledku ztraty spolehlivého signalu Rx.

Ujistéte se, Ze vase radio ve Failsafe nemtze spustit nouzové vypnuti! Pokud tomu tak je, koptéra se
vypne a patrné se ji nepodaci rychle znovu zapnout!

5 Konfigurace Vectoru

5.1 Piehled konfigurace

Vector lze kompletné nastavit bud’ pomoci obrazovky a ridicich pak, nebo pomoci pocitace, software
Windows Software. Konfigurace se sklada z téchto kroki:

o Konfigurace RC soupravy pro praci s Vectorem

e Pokud pouzivate prijimac se sériovymi kanaly (SPPM nebo protokol S.BUS ™) je nutno provést
mapovani kanald

o Volba typu letadla (typ letadla musi byt potvrzen pomoci prepinace rezimu po restartu - viz
odstavec 5.6)

e Prirazeni Vectoru k vaSemu usporadani kanali RC soupravy a nastaveni smyslu vychylek

e Prirazeni a naprogramovani piepinace Mode/Submode pro volbu poZadovanych letovych rezimi
o Konfigurace letového kontroleru/stabilizatoru

¢ Konfigurace letu domi (RTH) a dalsi bezpecnostni nastaveni

e Nastaveni dat OSD, ktera chcete mit zobrazeny (a slySet)

o Konfigurace a kalibrace kompasu, pokud je pouzit

o Konfigurace stanice FPV EagleEyes ™, pokud je pouzita
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5.2 Mixovani kanall ve vysilaci

Pro spravnou funkci je tieba se ujistit, Ze mixovani kanald v radiu neni pouZito. Mixovani provadi Vector.

wE Napftiklad: pokud pouzivate elevony (samokiidla), vaSe radio musi byt nakonfigurovano pro tradi¢ni

typ letadla, nikoliv pro typ s elevony.

Poznamka: Pokud jste zvolili tradi¢ni typ pevné kridlo draku, které maji sekundarni ovladaci plochy, jako
jsou dualni kridélka nebo flaperony, miize se mixovani realizovat ve vysilaci. Jednoduché mixovani miize
provést Vector.

5.3 Konfigurace pomoci software pod OS Windows

Manual se zaméruje predevsim na konfiguraci Vector pomoci menu fidicich pak, ale pojmy jsou stejné pro
programovani pomoci software.

Obecné plati, Ze Vector mtize byt rychle a snadno nastaven pomoci software, coz plati zejména pro nové
uzivatele. Obé metody jsou tak jednoduché, jak je to jen mozné.

[ Vecror Configuasteon =100
= Vector Cordguraton Overvies | Arframe Selecton | 8C Configuraton | Might Controller Setup | Compens and Sereor Setup | Safety Setwo |
=) Fight Controler and RC Setip Contrater Sebs
A frame Selecson Artare Tyve Controder Car and flesponsiveress
NG Contgiraten 9 macn 1100 % Ao [Hmo w vow F1300 &
Fight Controler Seap a A4 & B
Compass and Senser Sekp I S— —
Safety Seap 3 ' wernsd? [ o =] Usemnad? [ho v Usexnab? [n0 <)
. cmms & O | g
Basic 050 Soeen Seap » Atnude L)
# - Advenced OS50 Sreen Setp Quad X 00l - tandrer
Desplay Hardware Settngs Choses Arfame e knst! [ e v) Resporstveness: |- AerroGros|  Record Flat Level |
= Eagieyes, Data Logong and Fight Mao
Eagetyes and Data Logong
Google Fight Map 1 2 Systen Settrgs and Stahus
Waypont Seap Recewver Status Safety Mode Statn Compass Mag e tone e M utr Settngs
Recaver Type: Serid EPM Stream | Soety Mode: Retum Home. Land s —— e Thvotte Settrg: 1181 S (Typeal)

Falsale Detect: Throtte Mode
RS —

T adnads taov

13

Low Battery Autolnd: On, 3,90 it ol

Fun ®x Analyse Ve ]

Recaver Input Morstor and Switch Mappeng

I cW: Safety Mode ]

units

Syvten Untx: (¢ Engish | Metrc

Configae Mutcotor 'x'hw| 8

Presenty Selected Fght Mode: Center Stick Motor &
Rudder Yaw 1515u8 ,
Thotse e Elevatorn Prich Mode Sedteh Submmode Sadrh
4 [owem <] [ Loner ~!
Poston 1 Postion 1
5 - Er 6 ["Test <]
Postion 2 Poaton 2
P o) Mhed <) 184245
et | D4Sdwod | Mold 2 siatus: Mapoed ot
1063 U5 : 151168 s Position 3 o Poason 3 20635
Aeronfiol 1536 5 St Postion § Selected Status: Posttion 1 Sefected % Mo vl
Verson 11,17 Fmmars Lpdate | Reboot Vectir | Factory Reset | e Marcad | Lowd Configration | Seve Coriguration | [ oo |

Chcete-li konfigurovat pomoci software, postupujte nediive podle menu na nejvyssi drovni. To se vztahuje
predevsim na polozku "Overview":

1) Prectéte si dobie zbytek manualu, abyste pochopili vSechny kroky nastaveni, upozornéni, atd.

2) Pripojte Vectorem k pocitaci pomoci USB. Spust'te software. Vysila¢ musi byt predem sparovan s
prijimacem a musi spravné fungovat.

3) Vyberte typ letadla kliknutim na tlacitko "Airframe Selection".

4) Spust'te Priivodce pro analyzu prijimace kliknutim na tla¢itko "Run Rx Analysis Rx Wizard ".

5) Ujistéte se, Ze grafické indikatory v oddilu "Receiver Input Monitor and Switch Mapping " se pohybuji
spravné, souhlasné s pohybem ridicich pak a dalSich ovladacich prvka vysilace. Znacky, zastupujici ridici

plochy, by se mély pohybovat proporcionalné a ve stejném sméru s pohybem pak a prepinaci rizeni. Pokud
tomu tak neni, néco je Spatné. Nestartujte, dokud nebude problém vytesen!
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6) Naprogramujte pozadované funkce vasich prepinacti rezimi a subrezimti pomoci polozky v rozbalovaci
nabidce v sekci vstupu monitoru. Po dokonceni tohoto kroku, stisknéte "Apply" a ujistéte se, Ze indikator
“Presently Selected Flight Mode” (zvoleny rezim letu) se méni souhlasné s nastavenim pi-epinact.

7) Za predpokladu, Ze budete pouzivat funkce Bezpecnost/RTH, ovérite si, ze prijimac detekuje spravneé fail
safe. Vypnéte vysila¢, na obrazovce se musi objevit hlaSeni “In Failsafe Now”. Konfigurujte moZnosti rezimu
Failsafe kliknutim na tlacitko "Configure Safety Mode".

8) Konfigurujte velikost ziskii a nastaveni pro koptéry (pokud je to relevantni) a dal$i nastaveni regulatoru
pod zaloZkou “Flight Controller Setting” nebo pod zalozkou “Configure Multirotor Setting”.

9) Model se spravné instalovanym Vectorem poloZte do dokonale horizontalni roviny. Kliknéte na “Record
Flat Level”. Na obrazovce pocitace by se mél objevit umeély horizont (AHI) mél by se pohybovat souhlasné s
klonénim a klopenim modelu. Jestli se umély horizont pohybuje chaoticky nebo jinak nespravné,
NESTARTU]JTE.

10) Konfigurujte snimace a kompas kliknutim na tlacitko "Configure Compass". Pokud se kompas pouzivj,
musfi byt kalibrovan pomoci popsanych metod na letové plose.

11) Konfigurujte zobrazeni OSD vybérem poloZzky OSD Setup (nastaveni OSD) nastaveni ve "stromu" na levé
strané obrazovky.

12) Logovani dat a pozemni FPV jednotku EagleEye proved'te ze zalozky “EagleEyes, Data Logging and Flight
Map”.

13) Je-li tfeba, nastavte ru¢né waypointy(tratové body) pod zalozkou “Waypoint Setup”.

5.4 Konfigurace Vectoru pomoci menu fidicich pak

Tato ¢ast popisuje konfiguraci Vectoru pomoci obrazovky OSD a pak rizeni. Predpoklada se, Ze jste jiz
nakonfigurovali va$ RC vysilac a sparovali s pfijimacem. S Vectorem musi byt spojen pfijimac¢ a monitor.

e Pro konfiguraci Vectoru pomoci menu pak rizeni nemusite mit kameru ani vysilac videa. MiiZete na
vystup Vectoru "Vid Tx" primo pripojit "kompozitni" A/C vstup vaSeho monitoru nebo bryli pomoci kabelaze
pro video. Pak miiZete konfigurovat Vector bez kamery.

5 VSechny niZe uvedené kroky mohou byt také provedeny pomoci software.
5.4.1 Pfrifrazeni a mapovani kanali SPPM nebo S.BUS ™

Pokud pouzivate SPPM nebo S.BUS ™, musi se Vector nejprve naucit, jak jsou vase paky rizeni, vypinace a
dalsi vystupy mapovany do sériovych vystupnich kanald. Pak teprve mizete ovladat menu pro dalsi
nastaventi:

5 Vector oc¢ekava, ze Ctyti vystupy primarni prijimace (plyn, kiidélka, vyskovka a smérovka), budou
prirazeny k sériovym kanalti 1 az 4 (v libovolném poradi). VSechna znama radia pouzivaji pro kanaly 1 az 4
tyto vystupy. Pokud jste z néjakého diivodu jste nastavili vysilac tak,
Ze pro nékterou z téchto zakladnich funkci pouziva kandl 5 nebo vyssi,
pak tyto kanaly Priivodce pro mapovani nenajde. Budete muset pouzit
zalozku Radio Control Configuration, abyste nakonfigurovali kandly v

Chande Rirframe Type

pozadovaném poradi ru¢né. (N-R)
Run Receiver Analusis Wizard
Mapovani sériovych kanald se provadi nasledujicim zplisobem: Set Up Aux Inputs-Output
t up ModesSubmode Switche
e 2nd Elevon-V-Tail?

1. Ujistéte se, Ze mixovani kanall ve vysilaci je zakazano. Vyjimky
jsou popsany vyse. ed setus

2. Rozhodnéte se, které knofliky a spinace chcete pouzit pro
pirepinac rezimt, na prepinac podrezimi, oto¢ny ovladac zisku,
klapkek, a/nebo vypinac Kkill (stop). Ujistéte se, Ze tyto ovladace
jsou ve vasem vysilaci naprogramovany spravne.

3. Zapnéte vysilac.
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4. Zapnéte napajeni jednotky proudového senzoru/PSU, ktera bude napajet Vector a prijimac.

5. Vector rozpozna rezim prijimace automaticky pii zapojeni. Pokud pouzivate sériovy prijimac, odstartuje
“Serial Rx Input Learn Wizard " (viz obrazek vpravo).

Pokud pouzivate sériovy rezim, bude vas privodce Zadat o provadéni ady krok. Ty jsou podrobné popsany

nize.

" DULEZITE: postupujte piresné podle nasledujicich pokynt. Pokud udélate chybu, nemusi byt mozné
pokracovat s konfiguraci v nabidce nastavovani ridicimi pakami. Neni moZzno pokracovat, pokud Vector
nezna mapovani pirepinaci rezimu a ridicich pak. Pokud po spusténi zjistite, Ze z privodce nemizete vyvolat
menu, budete muset bud’ pirepojit prijimac pro standardni paralelni rezim (pomoci znacenych konektort
kabelového svazku prijimace) a znovu spustit priivodce, nebo pouzit software pro SPPM/S.BUS ™.

Vyzva privodce

CGinnost

Prepnuti Mode pro identifikaci
PPM/SBUS

Prepnéte prepinad, ktery bude prepinat Mode. Jakmile Vector
identifikuje prepnuti, objevi se dalsi vyzva

Odepnuti motoru/Prepnuti Mode

Ujistéte se, Ze motory a vrtule se nemohou roztodit, prepnéte Mode.
Béhem mapovani jsou vSechny vystupy Vectoru blokovany.

Plyn na max/Prepnuti Mode

Presuiite ovladac plynu na maximum a prepnéte Mode

Plyn na min/Prepnuti Mode

Presurite ovladac plynu na minimum a prepnéte Mode

Kridélka doleva/Prepnuti mode

Podrzte paku kridélek do levé krajni polohy, pritom prepnéte Mode

Vyskovka nahoru/Prepnuti Mode

PodrZte paku do krajni polohy polohy pro stoupani, pfitom
prepnéte Mode

Smérovka doleva/Prepnuti Mode

PodrZzte paku smérovky do levé krajni polohy, pfitom prepnéte
Mode

Kliknuti na Submode/Prepnuti Mode

Kdyz hodlate pouZzivat prepina¢ Submode, piepnéte ho do jiné
pozice (nevracejte) a prepnéte Mode. Kdyz piepinac nebudete
pouZzivat, pouze pirepnéte Mode.

Pootoceni ovladace zisku/Prepnuti
Mode

Otocte ovladac zisku do jiné polohy (alespon 40% maxima) a
prepnéte Mode. KdyZ prepina¢ nebudete pouZzivat, pouze prepnéte
Mode.

=% Zapnuti nouzového
vypinace/Prepnuti Mode

Kdyz hodlate pouZzivat nouzovy vypinac, pohnéte s nim a pirepnéte
Mode. Kdyz ptepinac nebudete pouzivat, pouze pirepnéte Mode.

"= Pootoceni ovl. Klapek/prepnuti
Mode

Kdyz hodlate pouzivat prepinac klapek, pohnéte s nim a prepnéte
Mode. Kdyz ptepinac nebudete pouzivat, pouze prepnéte Mode.

Hotovo. Klik Mode pro reset

Vector nyni zna mapovani kanalt vysilace. Pro pokracovani
kliknéte na Mode.

" Kdyz budete chtit v budoucnu zménit zptisob mapovani, pouze vyvolejte z menu Radio Control
Settings polozku “Serial Rx Input Learn Wizard”.

5.4.2 Navigace v menu pomoci fidicich pak

Vas Vector by mél byt nyni nakonfigurovan tak, abyste méli pristup k menu nastavovani pomoci pak rizeni.

Prepnéte dvakrat rychle prepinac rezimu (dvé rychla, iplna prepnuti v plném rozsahu ptepinace béhem max.

2 sekund).
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Tak se vstoupi do rezimu menu nabidky. Objevi se hlavni menu.

K prochazeni poloZek nahoru nebo dolt se pouziva paka rizeni

vyskového kormidla. Pakou kridélek se aktivuje nebo deaktivuje Preflight Chacklist
poloZka menu. KdyZ je poloZka aktivni, jeji velikost se nastavuje pomoci st ,‘"‘1 opetig- b 08
paky vy3kovky. Badle Contrel Sertiag

o Pokud nespustite Receiver Analysis Wizard (analyza ptijimace - T o s e aeratien
popsano pozdéji) je mozné, Ze smér pohybu pak nebude odpovidat l“"ﬂ' bl A dnkbarhos
smeéru pohybu v menu (miiZe byt opacny). E, » Loss ing Setus
5.4.3 Ukonéeni rezimu menu EAsLishonatric Units Suts

AudiosVariometer Setup

K dispozici jsou 4 zpiisoby, jak opusténi rezimu menu:
1. Presun ridici paky smérového kormidla. Tim se okamzité opusti rezim nabidky, za vSech
podminek s vyjimkou, kdy bézi privodce.
2. Prepnuti prepinace rezimu. Kdyz neprovadite editovani polozky menu, timto zplisobem
se menu opusti.

3. Pro pohyb zpét v ramci menu miiZete pouZzit pohyb kiidélek doleva. To nemusi fungovat, :
pokud jste v priivodci menu. A & Scroll or

4. Menu se opusti po 1 minuté bez pohybu fidicich pak, pokud nejste pravé v pravodci. Change Value

A Zmény, provedené v nastaveni nabidky nejsou dokonceny, dokud zcela neopustite rezimu menu,
jednou z vyse popsanych metod. Jinymi slovy, pokud provedete zménu na poloZku menu, a pak uz jen
odpojite napajeni Vector, nastaveni se neulozi!

5 Pokud pouzivate kormidlo nebo prepinac rezimu okamzité ukoncete rezim nabidky. Pti priStim
vstupu do menu zacCnete tam, kde jste predtim menu opustili.

5.4.4 Pristup k menu béhem letu

Pro pokrocilé uzivatele mize byt systém nastaven tak, Ze umoziuje provést zmény béhem letu. Pokud chcete
tuto moznost aktivovat, vstupte do zalozky “Radio Control Settings” a nastavte “Disable Menus When Flying?”
na “No”.

Vsimneéte si, Ze ve vychozim nastaventi je funkce ridici paky vypnuta (“Disable Stick when in Menu?”). Let
tedy nenf mozno tidici pakou ovladat. Kontroler je v rezimu 2D Hold. Model tedy leti v automatickém rizeni.
Spravny let v rezimu automatického rizeni je nutno nastavit predem.

5.5 Volba typu letadla

Dalsi krokem konfigurace je volba typu letadla. Prohlédnéte si grafu v sekci 3.5.7. kde zjistite, ktera volba
spliiuje vaSe pozadavky.

V menu vyberte "Change Airframe type ..." pod zalozkou “New Model Checklist”, a postupujte podle pokyni.

5 Kdykoliv dojde ke zméné typu letadla, zméni se sou¢asné mnoho
dalsich nastaveni: velikost ziski, nastaveni piijimace, kalibrace kompasu,
prirazeni prepinaci atd. Dalsi nastaveni se mohou zménit na vychozi pro
dany typ letadla.

Pokud chcete zménit typ letadla, v prvni fadé tedy skutecné zmeéiite jen
typ a pak pokracujte v nastavovani.

Zkontrolujte, zda je spravné zvolen typ letadla! Je-li vybran typ
A plosnik pro koptéru, vrtule se mtiZe nekontrolované roztocit.
Naopak, kdyby byl pro plosnik zvolen typ koptéra, mohou serva vyjet
mimo koncové body a mize dojit k jejich poSkozeni!
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5.6 Potvrzeni typu letadla

Z bezpecnostnich divodii pozada Vector po pripojeni o potvrzeni nové
zvoleného typu letadla. Jen ale v pripadé, Ze neni ptipojen k USB. Systém
se nezapne, pokud nepotvrdite kliknutim na OK.

Na obrazovce se ukaze zprava, ktera je na obrazku vpravo a zlistane na {
cca 30 sekund. Kdyz je vSe spravné, prepnéte pro potvrzeni piepinac
rezimul tam a zpét.

5.7 Prirazeni dualniho mixovani z vysilace

5 Pokud vas ploSnik ma kiidlo se dvéma kridélky/flaperony, vySkovymi nebo smérovymi kormidly a
mixovani se provadi ve vysilaci, musite provést nasledujici kroky:

o Pokud pouZivate standardni ptijimac (nikoliv SPPM nebo S.BUS ™), ujistéte se, Ze servokonektor
kabelového svazku s oznacenim "Aux" je pripojen ke spravnému sekundarni vystupnimu
kanalu prijimace (naptiklad druhy kanal kiidélek)

e Pokud pouzivate reZim sériového prijimace, méli byste mit toto mixovani povoleno jesté
pred spusténim podprogramu “Serial Rx Input Learn Wizard”. KdyZ mixovani povoleno
neni, bude nutné znovu spustit pravodce “Serial Rx Input Learn Wizard”.

e Vyberte polozku " Tx Mixed Dual Contrl Surfaces” pod zalozkou the “New Airframe
Checklist” a nastavte typ sekundarniho kanalu.

o Pred létanim budete muset pripojit servo pro sekundarni kanal na vystup Vectoru "Aux1/M5/RPM".

5 Mate-li dva sekundarni kanaly, jako napr. dvé kiidélka a dvé vyskova kormidla a soucasné pozadujete
vytahy, a soucasné také pozadujete, aby vas vysila¢ mixoval oba kanalyh, musite pouzit sériovy prijimac
(SPPM nebo S.BUS ™), protoZe ve standardnim typu pfijimace jen jeden vstup Aux. Mizete si vybrat vhodné
vstupy a vystupy, jak je popsano v oddile 5.8 nize.

5.8 Spusténi pruvodce analyzy prijimace

Privodce analyzou ptijimace (Receiver Analysis Wizard) zjisti
smeéry a velikosti pohybi pak rizeni, minimalni a maximalni RSSI

vaSeho prijimace, nastaveni ptijimace pro Failsafe a dalsi Outeuts Off: Air e Changed

informace. Change Rirframe Type fraditnal
I N d Dual Contrl Surface No Nixing

% Pokud udé&late p¥i spusténi priivodce chybu, sta¢i ho it Lt g bt Not Done

znovu spustit pozdéji. Set up ModesSubmode Suitche

Pied spusténim Privodce se ujistéte, Ze jste spravné zapojili RSSI é’:, "‘3,. it Canad

(pokud ma byt pouzito), Ze je vypnuto jakékoliv mixovani ve Record Flat Level Mounting

vysiladi (s vyjimkou vy$e popsanych) a podle potieby nastavte |u 4 _‘_r*l; 1 : ‘ $ ) Situs

trimy ve vysiladi. Verify RTH-Safety Setting

(N-R)

Dale vrezimu menu “New Airframe Checklist” vyberte polozku
“Run Receiver Analysis Wizard” a postupujte podle nasledujicich
pokynii:
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Vyzva privodce

Cinnost

ODPOJTE MOTOR/prepnéte prepinac
Mode

Presvédcte se, Ze motory/vrtule se nemohou roztocit, prepnéte
piepina¢ Mode nahoru a dolt.

1% Pti prichodu privodcem se blokuje kanal pro plyn plosniku
a vSechny vystupy plynu koptér.

Vypnéte vysilac

Na vypnuti vysilace mate 10 sekund. Vypnéte vysila¢ béhem této
doby!

Zapnéte vysilac a prepnéte Mode

Znovu zapnéte vysilac. Po sparovani s ptijimace prepnéte Mode.

Pridrzte kridélka v plné levé, prepnéte
Mode

Pridrzte kiridélka v plné levé, béhem drzeni prepnéte Mode

Pridrzte vysk. korm. v pozici nataZeno,
prep. Mode

Pridrzte vysk. kormidlo na doraz pro stoupani, b€hem drZeni
prepnéte Mode

Pridrzte smér. korm. vlevo, prep.
Mode

Pridrzte smérové kormidlo v plné levé, béhem drzeni prepnéte Mode

Centrujte pdky a nastavte plyn pro
cest. rychlost, prep. Mode

Centrujte pdky, prep. Mode

"= Plosniky: Presvédcte se, Ze paky pro kiidélka a vyskové
kormidlo jsou centrovany. Pfesunte paku plynu do
predpokladané pozice pro cestovni rychlost pfi navrate, pak
prepnéte Mode. Nastaveni plynu muzete uptesnit pozdéji, v
menu “Advanced RTH”, dokonce I béhem letu.

=% Koptéry: Presvéd(te se, Ze paky pro kiidélka a vyskové kormidlo
jsou centrovany. Prepnéte Mode. Na nastaveni plynu nezaleZi.

Nastavte plyn pro stoupdni, prep.
Mode

= Plosniky: Presuiite plynovou paku do piedpokladané pozice pro
stoupani. Radéji vySe nez niZe. Toto nastaveni bude pouzito pro
stoupani, pro snadnéjsi pronikani proti vétru, pro vyrovnani
ptripadného houpani pti RTH. Prepnéte Mode.

a_ e

== Koptéry: Presuiite paku na plny plyn a prepnéte Mode.

Hotovo - prep. Mode pro restart

Vector nyni zna nastaveni vaseho ptijimace. Po kliknuti Mode se
bude Vector iniciovat a vystupy pro serva budou aktivni (pokud jste
vSechno udélali spravné).

Pied iniciovanim se UJISTETE, Ze jste zvolili spravny typ
letadla.

5.9 Konfigurace pomocnych vstupt pfijimace a vystupu serv

Vector umoziuje konfigurovat nékolik pomocnych vstupti (pro druhé kridélko mixované ve vysilaci a dalsi
sekundarnf ridicich plochy) a pro dalsi vstupy fizeni.

"= Také pro ploSniky umoziiuje Vector konfigurovat az dva pomocné vystupy pro serva pro pridavna serva.

5.9.1 Konfigurace pomocnych vstupnich kanalu (pro jiné neZ sériové vstupy

pfijimace)

% Pro sériové ptijimace (SPPM a S.BUS ™) jsou tyto vstupy mapovany automaticky pii spusténi
Priivodce “Serial Rx Wizard Rx”, takZe tento krok je mozno preskocit.
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Pro standardni typy ptijimact (ne sériového typu) miiZzete nakonfigurovat jeden vstup "AUX” jako jeden z
nasledujicich:

e Otocny ovladac pro nastaveni velikosti zisku béhem letu
e Vstup pro nastaveni letového subrezimu

"= Klapky, druhé kridélko, vyskové nebo smérové kormidlo (s mixovanim ve vysilaci).

=% Prepinac kill (stop).

Chcete-li nakonfigurovat takovy vstup, piejdéte na zalozku " New Airframe Checklist " a vyberte polozku “Set
Up Aux Inputs/Outputs”. Pak zvolte polozku menu"Aux Input Function (nonserial)" a nastavte vstup podle
potieby.

Nezapomernte pripojit kabel Aux z kabelového svazku prijimace do spravného vystupu na vasem pftijimaci!

5.9.2 Konfigurace pomocnych vystupnich kanala (pouze pro plosniky)

"= Pro plo$niky mohou byt dva pomocné kandly konfigurovany pro druhé kridélko, pro druhé servo
vySkovky nebo druhé servo smérovky.

e Pokud sekunddarni ridici serva nemate, nebo pokud jste je jiZ namixovali v menu nemate sekundarni
ridici plochy, nebo jste vybrali v menu “Tx Mixed Dual Contrl Surfaces” , miliZete tento odstavec preskocit.

Pokud vas vysila¢ déla mixovani téchto pomocnych kanall, musi byt vySe prisluSné vstupy mapovany jak je
popsano vyse. Chcete-li, aby mixovani bylo provadéno Vectorem, nezvolte vstup odpovidajici
tomuto kanalu. Misto toho vyberte spravny vystup, jak je popsano niZe.

Chcete-li konfigurovat vystupy, prejdéte na "New Airframe Checklist" a vyberte polozku "Set Up
Aux Inputs/Outputs”. Pak zvolte polozku menu "Aux 1 Output Channel Functon" nebo "Aux 2
Output Channel Functon" a nastavte vystup podle potteby.

Pokud zjistite, Ze potfebujete vystupni kandl reverzovat, postupujte podle “Reverse Aux 1
Output?” nebo “Reverse Aux 2 Output?”

g Pro koptéry jsou pomocné vystupni kanaly nastaveny automaticky, podle potreby.

5.10 Letové rezimy, konfigurace prepinaci Mode/Submode

5.10.1 Popis letovych rezimli

Vector podporuje Sirokou $kalu letovych rezim, které miiZete zvolit b€hem letu pomoci pirepinace Mode a
pripadné prepinace Submode. NiZe uvedena tabulka reZimy popisuje a také informuje, zda je k rezimu
potrebna jednotka GPS (s dobrym fixovanim soufradnic 3D fix) a kompas. Rezim “Nahrazeni” (fallback) je
uveden, kdyz vystup GPS nebo kompasu nejsou povazovany za divéryhodné.

RezZim letu Oznaceni Popis pro koptéry Popis pro plosniky
rezimu
letu
Rezim 2D (bez Hold) 2D =% Ridici paky nastavuji klonéni a " Totéz

klopeni. KdyZ se paky centruji, letadlo
se vrati do horizontalni polohy. Vyska
neni udrzovana.

ReZim 2D s Hold 2DH =% Let shodny s predchozim, udrzujese | I~ TotéZ jako reZim 2D,
navic vyska letu. Paka plynu funguje zachovava se ale
nasledujicim zplisobem: vyska a smér letu.

Pfitom pouziva

V centru: vyska letu je stile stejna w1z
° vy J J Vector kridélka nebo
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e Nad centrem nebo pod centrem: elevony.
koptéra klesa nebo stoupg,
rychlost zmény vysky je ddna
odchylkou paky od stredni polohy

Loiter Lo == ReZim shodny s 2D s Hold. Navic "I~ Model krouZi kolem
pomoci GPS udrZuje horizontalni aktualni pozice GPS-
pozici i ve vétru za piredpokladu, Ze PoZaduje GPS,
paky trizen{ jsou v neutralu. PoZaduje kompas neni nutny.
GPS a kompas. " Nahrazeni: 2D s

e Nahrazeni: 2D s Hold Hold
3Ds {-Ieading Hold (pfimy | 3PH =% Jen pro pokrocilé piloty! KdyZ jsou I Totéz
pomer) fidici paky v centru, zachova se

aktualni pozice modelu. Po plné
vychylce ridicich pak se model otaci
kolem tizené osy. Bez navratu do
vodorovného letu nebo udrzovani

vysky.
Stabilizace typu gyro Gyr 5 Ne “ Volba rezimu
stabilizace “gyro”.
Stabilizace vypnuta Off =5 Ne "I~ Vypnuti stabilizace
Kartézské Car == Rezim shodny s 2D s Hold. Vyjimka: " Ne

Koptéra si zapamatuje sviij smér pri
zapnuti. Ridici paky funguji stéle tak,
jako by model byl natocen ve
vychozim sméru po zapnuti.
Nedoporucujeme pro FPV (viz obr.
nizZe). Pozaduje kompas.

5 5 ; + 1 7. P 7 fm
Kartézské s loiter C+L =% Stejné jako Kartézské, ale po " Ne
centrovani pak je udrzovana
horizontalni pozice.

& Nahrazeni: Kartézské

Poldrni Pol % Shodné s 2D s Hold. Pohyb paky 4 Ne
kridélek ale zptisobi krouZeni kolem
bodu startu, pohyb paky vyskového
kormidla méni polomér kruhu. Kdyz
je model v mensi vzdalenosti nez 10
metrq, polarni nastaveni se zméni na
kartézské (viz obr. nize). Pozaduje

GPS a kompas.
e Nahrazeni: Kartézské
" Pamatujte, Ze v rezimu Polarni

mohou byt reakce na pohyby pak rizeni
zdanlivé opacné!

Poldrni s loiter P+l =% Stejné jako Polarni. Po uvedeni pak " Ne
do neutralu se navic udrzuje
horizontalni poloha modelu. PoZaduje
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GPS a kompas.

Nahrazeni: Kartézské

Centrovdni Fidicich pdk Ctr 8

Jen pro pokrocilé piloty! Pri
centrovani pak fizeni stejné, jako
rezim 2D (bez Hold). Po vychyleni pak
stejné jako 3D s Heading Hold.
Pozaduje GPS a kompas.

I Ne

Test ndvratu (RTH) RTH o

nE

= PFi centrovani pak navrat na misto

startu. Po pohybu paky prechazi do
rezimu 2D s Hold. PoZaduje GPS a
kompas.

Nahrazeni: sestup az na zem, pak

nasleduje vypnuti motori.

"I Stejné. PoZaduje GPS,
kompas neni
potfebny

nE Nahrazeni: vypne
se motor a model klouze
v primé linii k zemi.

5.10.2 Funkce Fidicich pak pro koptéry

== NiZe uvedeny obrazek ukazuje chovani koptér p¥i pohybech pak Fizeni v nékterych rezimech letu

ale
T —)
gl@

=T
g /,
& I All_Other odes y g’l

/, -

® Home

Heading on Arm
Cartesian Mode

~ - _—

5.10.3 Funkce 2D Hold pro plosniky

'
|
\
\
\ :

\ fin 10m

B, (33f)

~ ”
~ 4 -~

Polar Mode

"= Kdyz je zvolen rezim 2D Hold pro plosnik, jsou aktivni stavy drzeni sméru i vysky. Pro udrzeni sméru se
ridi kridélka a vysSkovka, pro udrZeni vysky vyskovka. Udrzovani vysky se resetuje vzdy, kdyz se pohne

pakou vyskového kormidla.

Pokud je detekovan stav, kdy muze dojit ke ztraté rychlosti a padu, nebo pokud se model pohybuje GPS
rychlosti nizsi, nez je definovana jako “Minimum Ground Speed”, funkce 2D Hold je prerusena.

A ProtoZe Vector pouziva pro udrzeni vysky vyskové kormidlo, je nutné pro udrzeni rezimu 2D Hold
letét potirebnou rychlosti. Jinak by mohlo dojit ke ztraté rychlosti, spojené s pAdem. Na to je treba

pamativat i pti pokusu o pristani v rezimu 2D Hold.

Kdybyste chtéli zrusit udrzovani vysky pri nedostatecném vykonu motoru nebo pro let vétroné, existuje

vhodna volba.
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Do polozky “Disable Altitude Hold when Amps are lower than __ Amps” pod “Flight Controller Setup” vloZte
nenulovou hodnotu. Kdyz Vector detekuje proud nizsi nez takto nastaveny, funkce 2D Hold se vypne.
Vlastnost nefunguje v pripadé, Ze vlozite nulu.

5.10.4 Programovani prepinace rezimu (Mode)

Béhem letu miiZete zménit rezim letu Vectoru pomoci prepinace rezimu, a piipadné nastavit dalsi letové
rezimy prepinacem podrezimi. Poloha piepinace rezimu urcuje rezim letu. Také lze Position 1
naprogramovat vypnuti obrazovky OSD béhem letu.

% Alesporii jeden letovy rezim musi byt nastaven na "non-GPS" (let bez GPS) fé )',?/‘m"'zz

pomoci prepinace rezimt nebo podrezimi. Rezimy letu bez GPS letu (2D a 3D), AN 1 FMOD
nemaji oznaceni "(GPS)" v niZe uvedené tabulce. Position 3/

Chcete-li konfigurovat pozice prepinaCe Mode, piejdéte na " New Airframe Checklist",
a vyberte polozku " Set up Mode/Submode Switches ". Poté zvolte funkce kazdého z nich aZ do tfech
moznosti.

e Polohy spinace mohou byt reverzovany podle
obrazku, v zavislosti na nastaveni RC fizeni.

V nasledujici tabulce jsou uvedeny rezimy, které lze

.1, LTl Mode Switch Pos 1 Function 2h + Hold
naprogramovat pro kazdy 2-3 polohovy prepinac Hais Butech Pas P Function >0 No Hld
rezimu (viz oddil 5.9.1 pro popis téchto letovych Mode Switch Pos 3 Function 20+Submod
rezimu): Submode Su Position 1 Funct Loiter

Submode Sw Position 2 Funct Not Used
RTH Test

Nastavenvi. pF?pinaée Popis
rezZimi
NepouZito Tato pozice neni pouzita (neni naprogramovana)
2D bez Hold Volba rezimu letu 2D bez udrzovani sméru nebo vysky
2D plus Hold Volba rezimu letu 2D s udrZovanim vysky, pro plosniky také s udrzovanim sméru
Loiter Volba letu nad mistem startu

3D plus Heading Hold | Volbaletu 3D Direct Rate (s udrzovanim vysky)

t Stabilizace typu Volba letu v rezimu stabilizace ,gyro

gyro

= Stabilizace Stabilizace nepracuje

vypnuta

% Kartézské Kartézsky rezim letu

% Kartézskeé s loiter Kartézsky rezim letu s loiter (GPS)

. P Polarni rezim letu
=*» Polarni

% Polarni s loiter Polarni reZim letu s loiter (GPS)

¢ Paky v centru Stabilizace s pakami v neutralu

Test ndvratu (RTH) Test navratu nad misto startu
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Vypnuti dipleje Vypnuti displeje. Pfesunem piepinace Mode se diplej vzdy zapne.

2D a subresim KdyZ je Mode v této pozici, aktivuje se sada Submode - viz niZe.

5.10.5 Programovani prepinace pro volitelny subrezim (submode)

Chcete-li konfigurovat podreZim, prejdéte do menu "New Airframe Checklist", a vyberte polozku "Set up
Mode/Submode Switches ". Poté zvolte funkci kazdého z nich. Jsou max. 3 moznosti.

1% Prepinac podrezimu je aktivni pouze tehdy, kdyz je prepinac rezimu nastaven do polohy "2D +
Submod".
% Polohy spinac¢e mohou byt jiné neZ v obrazcich, to zavisi na vasem radiu.

V nasledujici tabulce jsou uvedeny rezimy, které Ize naprogramovat pro kazdy prepinact subrezimu ve 2
nebo 3 polohach (pro popis téchto letovych rezimi viz oddil 5.9.1):

5.10.5
Prepinaé pro submode Popis
Nepouzito Tento rezim neni pouZit (neni naprogramovan)
Bez Hold Volba reZzimu letu 2D bez udrZovani sméru nebo vysky
Hold Volba rezimu letu 2D s udrzovanim vysky, pro ploSniky také s udrzovanim sméru
Loiter Volba letu nad mistem startu

% Kartézské Kartézsky rezim letu

%8 Kartézské s loiter Kartézsky rezim letu s loiter (GPS)

. P Polarni rezim letu
«*» Polarni

% Polarni s loiter Polarni rezim letu s loiter (GPS)

% Paky v centru Stabilizace s pakami v neutralu

Test ndvratu (RTH) Test navratu nad misto startu

5.11 Konfigurace letového kontroléru/stabilizatoru

Hlavni kroky pfi konfigurovani a ladéni stabilizatoru jsou nasledujici:

e Nastaveni ziski stabilizatoru pro prvni lety

" Potvrzeni spravného smyslu pohybu fidicich elementt

== Potvrzeni spravnosti koncovych bodi regulace motort

== Nastaven{ volnobé&hu, potvrzeni spravnosti poiadi motori a smyslu rotace
=% Konfigurace zptisobu automatického pristani

e Nastaveni roviny montaZze Vectoru, ktera kompenzuje piipadné odchylky

e Nulovani gyr
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5.11.1 Nastaveni zisku kontroléru

' Pokud nejste obeznameni s nékterymi pojmy pouzivanymi niZe, naleznete je v glosari na zacatku této
prirucky, nebo je vyhledejte na http://wikipedia.org.

Koncepce ziski stabilizace miiZe byt dost nesnadna k

pochopeni. Mnoho lidi (v¢etné velmi zkuSenych piloti) ma s : Center of oy I
pochopenim této problematiky potiZe - nejste sami! Pro praci s — , *
Vectorem postaci nastésti pouze zakladni znalosti o tom, jak ! S 8

zisky funguji. Pro jejich spravné nastaveni staci zakladni

znalosti. SEEN

Zdkladni pojmy

Existuji ctyri hlavni osy (resp. sméry), které jsou ovliviiovany Roll Axis

samostatnymi zisky: klopeni, klonéni, zataceni, a udrzovani
vySky. Zisky, které ovladaji tyto vlastnosti, jsou dale
oznacovany jako “Basic Gains” - "Zakladni zisky".

Zakladni zisky ovliviiuji rychlost, se kterou Vector reaguje v
kazdé ose na odchylky od normalniho letu (pohyb ridici paky,
vzdus$na turbulence atd.).

(N-A)

Napiiklad v rezZimu 2D (vyrovnani do horizontalniho letu) PitchsElevator Basic Gain 100
zakladni zisky ridi rychlost, se kterou se model vraci po piesunu Use Gain Knob for Pitch? No

ridicich pak do stirednich poloh do vodorovného letu. Roll-Rileron Basic Gain 100
Use Gain Knob for Roll? No

Pokud je hodnota ziski p¥ili$ nizka, rychlost navratu do i e M e 189
3 O T, S Use Gain Knob for Yauw? No
vodorovného letu je prili§ nizka. U ploSnikl se model bude Vertical-Altitude Gain 50

vracet do vodorovného letu velmi pomalu (nebo viibec) Use Gain Knob for Vert-sAlt? No
(N-A)

Pokud je hodnota zesileni p¥ili$ vysoka, miiZze Vector ? tabilizer Responsiveness :
e I o v o . . vance se -

kompenzovat odchylky prilis rychle. To miiZe zpisobit oscilace v SCVAAGEE BN/

letu modelu.

ﬁ Pokud je hodnota zisku prilis vysoka, mohou vzniknout oscilace a model se miiZe stat neovladatelny!

KdyZ je nastaven rezim 3D Heading Hold (udrZovani ptimého letu), pak zakladni zisky urcuji, jak
rychle bude Vector pracovat, aby udrZel model v jeho aktualnim sméru letu.

Odpovéd stabilizace

Ovladani muze byt aktivni pouze v rezimech 2D (vyrovnavani). Urcuje, jakym zptisobem bude model
reagovat na pohyby ridicich pak. Pri vyssi citlivosti bude model reagovat rychleji. Pfi nastavené nizsi
citlivosti bude model reagovat pomaleji a plynuleji. BEhem testli doporuc¢ujeme meénit pouze jeden parametr
a sledovat, jaky dopad ma zména na let modelu.

Velikosti ziskli Vectoru se mohou nastavovat v menu, pod zalozkou “Stabilizer Settings“.

ﬁ NIKDY nepouzivejte zjisténé optimalni nastaveni ziski, které funguje pro jiné stabilizatory! Hodnoty
zisk NEJSOU zaménitelné!
Doporucujeme, aby zisky byly upravovany smérem nahoru nebo dolt v malych krocich (se zménou cca.

10%), dokud neni nalezeno nejlepsi nastaveni. NiZe uvedena tabulka ukazuje, jak mohou ovlivnit let pfili§
vysoké nebo prili$ nizké zisky:
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Zisk PFilis vysoky zisk pro Piilis vysoky zisk pro Piilis nizky zisk pro Prilis nizky zisk pro
koptéry plosniky koptéry plosSniky
Zakladni, klopeni % Oscilace/vibrace | I~ Stejné :f T
v klopeni
Zakladni, klonéni % Oscilace/vibrace | I~ Stejné a ry
v klonéni
Zdkladni, boceni % PFili$ rychla = Oscilace sméru, | =" T

reakce pri

pohyb “rybi

boceni, ocas’”.
oscilace/vibrace
v klonéni a
Klopeni
Vertikalni - jen v : . . - Dusy . : ;
) % PHli§ rychla " Prilis rychla 3 T

rezimech, které
udrzuji vysku letu

reakce pfri
udrzovani
vysky, oscilace,
skokové zmény
plynu

reakce pfri
udrzovani
vysky, oscilace
v klopeni

5.11.1.3 Nastaveni ziski pro prvni let

Vychozi zisky pro Vector byly zvoleny tak, aby vétSina letadel letéla pomérné dobie i bez

vétsich dprav.

Typy letadel se ale velmi lisi, takze i vychozi zisky mohou zptlisobit u vaSeho modelu
problémy. Existuji tii zplsoby, jak sniZit pravdépodobnost problém1 se zisky pfi prvnich letech:

a) Konfigurujte oto¢ny ovladac zisku na vysilacdi tak, jak je popsano niZe, abyste mohli béhem letu ovladat
zisky jedné nebo vice os. Bude zapotiebi mapovat oto¢ny ovladac tak, jak je popsano v této prirucce. Ovladac
zisku funguje jinak pro plosniky a koptéry. To je popsano nize.

b) Nastavte vas prepinac rezimu tak, Ze jedna nebo vice jeho pozic zvoli rezim, ktery nepouziva 2D stabilizaci.
Pak bude moZné rychle se vratit do rezimu bez stabilizace.

c) Prohlédnéte si RC férum, je mozné, Ze nékdo jiz vhodné zisky pro vas model nalezl. NepouZivejte nastaveni
ziskid Vectoru pro jiné stabilizatory!

5.11.1.4 Konfigurace ovladace ziski pro plosniky

Pro plosniky nastavuje oto¢ny ovladac soucasné vSechny zisky. Celkovy zisk je pak nasobkem zisku v dané
ose a zisku, nastaveného otocnym ovladacem. Celkovy zisk je pak moZno vypnout pouhym oto¢nym
ovladacem do krajni polohy. Tak se snadno stabilizace vypne.

Pro plosniky dale plati, Ze nastavena hodnota se zobrazuje po kazdé zméné nastaveni oto¢ného ovladace na
obrazovce. Optimalni hodnota, zjisténa timto zptisobem, se pak mlZe pouZit pro trvalé nastaveni v zalozce

“Default/RTH Overall Gain”. Tato hodnota bude pouZita pro rezim RTH (navrat domti).

5.11.1.5 Konfigurace ovladace ziskii pro koptéry

== Pro koptéry si miiZete vybrat, ktery ze zakladnich ziski (klopeni, klonéni, zata¢eni, a/nebo vyska) budou
tizeny otocnym ovladacem. Chcete-li zvolit osy, jejichz zisk chcete béhem letu ridit, vstupte do zalozky
menu “Stabilizer Settings” a v poloZce “Knob for X Gain control?” nastavte kliknutim na “Yes” osy, které
chcete ridit oto¢nym ovladacem.
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Oto¢nym ovladacem je mozno nastavit zisk v rozmezi od 50% do 200% vzhledem k aktudlni hodnoté.
Chcete-li zobrazit nastaveni téchto zisk, prejdéte do polozky “Stabilizer Settings” a hodnoty v ném najdéte.
Nastavované hodnoty se soucasné zobrazuji v redlném cCase na obrazovce.

" Nastaveni zakladnich ziski se ulozi do paméti po kazdé zméné. zesileni pamatuje pokazdé, kdyz
otocite knoflikem zisk. Zisky ztistanou uloZzeny dokonce v situaci, kdy oto¢ny ovlada¢ pouzijete pozdéji pro
jinou funkci.

POUZE pokrocili uzivatelé, kteri plné chapou smysl stabilizace, mohou provést tipravy v menu "Advanced
Setup” z nabidky Stabilizer.

ﬁ Neménte pokrocilé nastaveni ziski, pokud presné
nevite, co délate!

Inner Roll Proportional Gain
PID ZisKky: Vector vyuZiva systém "Inner/Outer Loop Inner Yaw Proportional Gain
Flybarless PID Controller”. Konkrétni zisky regula¢ni smy¢ky {2::: LoTaN [:';' A 3 Pl
jsou nastavitelné v menu "Advanced Setup". Inner Yaw Intedral Gain
PID ... Proportional, Integral, Derivative Ianer Plitch Derivative Galn
( p ' gral, ) Inner Roll Derivative Gain
, L, . . L. e, . . Outer Pitch Proportional Gain
Zakladni zisky ptisobi jako multiplikator pro vSechny dil¢i Outer Roll Proportional Gain
zisky PID. Napriklad zvy$eni zakladniho zisku Pitch ma za GPS Position Hold Gain
. sy s v 17 iav . 1.0 . Haximum Pitch
nasledek zvySeni kazdého z vnitinich ziskl P, I, D ve stejném Masximia Roll
poméru. 3D Direct Rate Pitch Freq b3
v, . ., . s .. 30 Direct Rate Roll Freq ) e
Dalsi podr.obnolstl o ziscich PID je nutno hledat na Wikipedii $0: Dtiack Bave Uae Frce S0 4
nebo na diskusich. Default Stabilization MNode v Hold

Pitch and Roll: "Maximalni klopeni" a "Maximalni klonéni" - nastaveni maximalnich thlt v obou
horizontalnich smérech, do kterych se mize model naklonit v rezimu 2D.

== Pro koptéry mliZze maximalni naklon omezit maximalni rychlost letu. Stanovené tihly nebudou
prekroceny ani pti vychyleni ridici paky do krajni polohy.

"I Pro plosniky nemusi omezeni hla fungovat tak presné. Pii nastaveni malych ziski je mozno maximalni
naklon zvysit pakou rizeni.

3D Direct Rate: Nastaveni 3D Heading Hold (direct rate) ridi rychlost nataceni modelu v prislusné ose, v

otackach za sekundu (Hz), pri presunu ridici paky do krajni polohy. Napriklad: pokud byste chtéli, aby

koptéta udélala flipovy vykrut o 360 stupnt béhem 0,5 sekundy (po presunu paky kridélek na doraz),

nastavte “3D Direct Rate Roll Freq”na 2 Hz.

e Pokud mate v imyslu délat s koptérem flipy v letovych reZimech 3D, budete pravdépodobné
potiebovat nastavit pifimé zisky pro klonéni a klopeni na vyssi. Typicka velikost je 2 Hz aZ 2,5 Hz.

Vychozi Stabilizace: "Default Stabilizace Mode" voli takovy letovy rezim, které bude pouzit, pokud neni
detekovan vstupni pfepinac reZimu.

5.11.2 Ovéreni spravného pohybu kormidel (plosniky)

7 V7

“" Kromé toho, Ze paky rizeni pohybuji fidicimi plochami ve spravném sméru, je také nutné, aby spravnym
zplsobem fungovala i stabilizace.
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Abyste se o tom ujistili, vyberte nejprve rezim letu 2D nebo 3D. KdyZ pouZzivate oto¢ny ovladac zisku,
nastavte primérenou velikost zisku, aby funkce stabilizace byly nenulové.

Poté pohybujte modelem ve smérech klonéni, klopeni a bo¢eni. Ridici plochy by se mély pohybovat tak, aby
tyto pohyby kompenzovaly. Pokud je néco Spatné, bude patrné potiebné zménit ve vysilaci smysl otaceni
serva. Poté nezapomeiite zopakovat program “Receiver Analysis Wizard”.

Pozndmka: Pro kontrolu funkce boceni (smérové kormidlo) je vhodné uchopit model za konec jednoho kridla a
otdcet se s nim kolem osy téla. Kormidlo by mélo zatdcku kompenzovat.

Q V Zadném pripadé nestartujte, kdyz serva nefunguji spravnym zptisobem. Mélo by to za nasledek
ztratu rizenf a havarii!

5.11.3 Potvrzeni spravného nastaveni koncovych bodul ESC (pouze koptéry)

=2 Pro spravnou funkci koptéry musi byt pozice koncovych bodt regulace ESC shodné. Jen tak dosahnete
spravného volnobéhu a toho, Ze pro Fizeni otacek se vyuZiva cely rozsah plynové paky.

Pro navod, jak nastavit koncové body, se obrat'te se na prirucku pro regulator a nastavte je stejné
pro vSechny regulatory. Navod najdete patrné v odstavci ,Kalibrovani“.

Q Ujistéte se, Ze koncové body regulatorii jsou nastaveny spravné! Pokud tomu tak neni, mohou se
motory otacet riiznymi otdckami, nebo maximalnimi otackami hned po zapnuti!

5.11.4 Aktivace a deaktivace motortli (pouze koptéry)

5.11.4.1 Gesta aktivace a deaktivace

== Pohon Kkoptéry se aktivuje pohybem paku plynu do polohy vypnuto a pridrZenim paky smérovky
v pravé Krajni poloze po dobu 2 aZ 3 sekundy

Pro vysilate v modu 2 postaci podrzet paku plynu a smérovky v pravém dolnim rohu po dobu priblizné 1
sekundy.

Béhem aktivace se motory dvakrat "Skubnou". To poskytne zpétnou vazbu pro kontrolér i pro pilota.
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nE ,Skubnuti“ se miize potlacit pomoci software, v zaloZce Flight Controller pod “Other Advanced
Settings”. V menu ridicich pak najdéte pod polozkou “Advanced Multirotor” moznost “Allow Fast Arming?” .

Vrtule se otaceji, kdyZ jsou regulatory aktivovany. Nikdy nemontujte vrtule drive, nez jste se
presvédcili, ze vSechna nastaveni jsou spravna: poradi motorti, smér otaceni motort, vrtuli, volnobéh,
fizeni plynu! Ujistéte se, Ze nemate nahodné piesunutou paku(y) do polohy pro rozbéh motort!

Motory se vypinaji pfesunem paky plynu do polohy vypnuto a podrzenim paky kormidla v levé krajni poloze
po dobu 1 sekundy. Pro radia v modu 2 radia postaci podrzet paku rizeni v levém levém dolnim rohu
(DISARM rohu) po dobu priblizné 1 sekundy.

NiZe uvedeny obrazek se vztahuje k vysilaci v médu 2:

o @

!

AR Corner DIS

Q Nikdy nevypinejte motory za letu, vyhradné v piipadé nejvyssi nouze! Pokud tak ucinite, motory se
zastavi a pro rozbéhnuti se musi znovu aktivovat podle popisu vyse.

5.11.4.2 Priciny, které mohou znemoznit aktivaci reguldatori

a8

«*» Zde jsou nékteré podminky, které z bezpecnostnich diivodii zabrani aktivovani motort. Pokud jsou
takové okolnosti zjiStény, v oznamovaci oblasti OSD se zobraz{ chybova zprava (viz kapitola 7).

e Aktivace v rezimu GPS (vcetné reZimu RTH test), pokud jste tuto moZnost nevybrali v menu Advanced
Multirotor. Pokud si nejste jisti, které rezimy vyzaduji GPS, podivejte se na tabulku v oddilu 6.8.3.

o Aktivace v rezimu vyrovnani horizontalniho letu (2D, 2D s Hold, kartézskych, atd.), pokud koptéra
neni ve vodorovné poloze. VSimnéte si, Ze koptéra miize byt aktivovana v rezimu 3D, i kdyz neni
nastavena vodorovné!

o Aktivace, kdyz koptéra neni tplné v klidu.

e Pfidani plynu kdyZ je spuSténo automatické pristani pro nizké napéti baterie. Aktivace se v tomto
stavu usktecni.

e Aktivace v pripadé, Ze byla detekovana chyba programu Vectoru.
o Aktivace v pripadé, Ze Vector nebyl plné konfigurovan.
e Aktivace s pripojenym USB.

5.11.5 Nastaveni volnobéhu (pouze koptéry)

a

=% KdyZ je koptéra aktivovana a je ve vodorovné poloze, motory se roztoci ve volnob&znych otackach.
Nastaveni velikosti otd¢ek mlizete zménit v menu, navigujte na polozku “New Airframe Checklist”, a
zméite polozku "Idle Throttle (microseconds)".

Volnobéh by mél byt nastaven tak, aby se motory po aktivaci roztocily, ale ne takovymi otackami, aby se
koptéra zvedla ze zemé. Kromé toho, volnobéh by mél byt dostatecné velky, aby se vrtule nemohly béhem
letu zastavit.

Q Pokud je volnobéh nastaven prilis nizko, motory se po aktivovani neroztoc¢i a mohou se béhem letu
zastavit. Pokud je volnobéh prilis vysoky, koptéra muize hned po aktivaci vzlétnout!
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Vhodna velikost $itky signalu pro volnobéh je obvykle v rozmezi 1150-1200 mikrosekund. Nicméné, tato
hodnota se miiZe pro riizné regulatory lisit. Také mize zaviset na nastaveni koncovych bodi regulace.

Zpusob, jak nastavit velikost volnobéhu (bez instalovanych vrtuli !) je nastavit volnobéh na nizkou hodnotu,
aktivovat koptéru a sledovat motory. Pokud se motory neotaci, zvysujte postupné plyn volnobéhu.

" Vector ma funkci "Parachute Mode". Ta se snaZi udrzet koptéru béhem sestupu po piresunu paky na
volnobéh ve vodorovné poloze. Pro tuto funkci je nastaveni volnobéhu velmi dilezité.

5.11.6 Kontrola spravného poradi a smyslu otaceni motort (pouze koptéry)

=2 Pro spravnou funkci je nutné, abyste pripojili jednotlivé regulatory na spravné vystupy

Vectoru a aby motory s regulatory byly namontovany ve spravném poradi. @ 9
Cisla u motord v diagramech koresponduji s &sly "M" vystupii Vectoru a kruhové $ipky "
indikuji spravny smér rotace vrtule. @3 4@

e Pro trikoptéry je smér otaCeni motort libovolny, ale vrtule musi odpovidat sméru
otaceni motoru!

Pro otestovani spravného nastaveni je vhodné pouzit tester motort, zabudovany do programu Vectoru.
Chcete-li to provést, vyberte nabidku "Multirotor Konfiguration" a vyberte polozku "Motor Tester".

Q Z bezpecnostnich diivodi je pred spusténim testu motort doporuceno sejmout vrtule.

Chcete-li otestovat konkrétni motor, zvolte ho v nabidce. Velmi kratce se
roztoci.

Read user manual and remove
Pripadné miiZete zvolit poloZku “Activate Mode Switch Control!” a pouZit props before proceeding!
prf:.pma.c rezimu pro zjisténi, ktery, motor se toci. Prepnéte prePlnfac Srantiotor 'l now)
rezimu jednou pro motor 1, dvakrat pro motor 2, atd. Po ukonceni testu Start Motor 2 nou!
polozku deaktivujte. Start Motor 3 nou!

Start Motor now!

Pokud se motor toc¢i nespravnym smérem, udélali jste chybu v pfipojeni regulatoru. Zameénte libovolné dva
vodice v propojeni regulatoru s motorem.

5 Program Motor tester nebude fungovat, pokud je ptripojen USB.
Také pfti instalaci vrtuli se ujistéte, Ze jste si zvolili vrtule pro spravny smeér otaceni.

ﬁ Pred zapnutim koptéry s vrtulemi se ujistéte, Ze mate spravné nastavené motory, sméry otaceni a
spravné vrtule! Pokud je néco Spatné, koptéra se miize pri startu prevratit nebo dokonce uletét!

5.11.7 Nastaveni automatického pristani pri nizkém napéti (pouze koptéry)

"= Kromé monitorovani stavu baterie pomoci OSD miiZete také nakonfigurovat koptéru tak, aby p¥i poklesu
napéti zacala automaticky klesat. Tato vlastnost funguje v rezimu
automatického udrzovani vysky. Moznost je ve vychozim nastaveni
ZAPNUTA.

Read user manual and remove
Po indikovani nizkého napéti se zobrazi zprava v oznamovaci oblasti. props before proceeding!
. e . ) o
Abys.te mohli s modelem jeSté stoupat, musite nastavit plyn na cca 90% Soartiiator: 1 nnwl
maxima. Start Motor 2 nouw!
Start Motor now!
5 Pokud jste v rezimu bez udrzeni vysky, upozornéni na pokles Start Motor 4 nouw!

napéti baterie se na OSD objevi, ale plyn nebude ovlivnén.

Chcete-li tuto funkci prenastavit, v hlavnim menu vyvolejte nabidku "Multirotor Configuration®.

Zde se mlzete nastaveni Autoland zapnout a vypnout, stejné tak i nastavenit velikost napéti ¢lankt pro
aktivaci pristani.

e Vzhledem k tomu, Ze zna Vectord okamzitou velikost napéti a proudu, je schopen pribliZné spocitat
napéti "naprazdno”, i kdyz je baterie pod zatizenim. TakZe staci pouze zadat poZadovanou velikost napéti na
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¢lanku bez zatizeni a neni nutno je odhadovat pro situaci se zatizenim. Pokud z néjakého divodu nechcete
pouzivat proudovy senzor, budete muset s velikosti napéti experimentovat, protoze vySe uvedeny vypocet
nebude presny. Je-li odecet proudu na OSD je nespravny, automatické pristani je lepsi zakazat!

5 Vector automaticky spocita pocet clanki baterie. Chcete-li je zadat ru¢né muzete to udélat v menu
Calibration.

5.11.8 Nastaveni presné vodorovné pozice

Pred létanim potirebuje Vector provést korekci pripadnych nepiesnosti v montazi. Nastavte model tak, ze lezi
v dokonale horizontalni roviné. Vstupte do menu a z poloZky “New Airframe Checklist” vyberte ptikaz
“Record Flat Level Mounting”.

5.11.9 Nulovani gyra

Gyra Vectoru jsou z vyroby vynulovana. Nikdy neni ale od véci vynulovani zopakovat. Je tak mozno
dosahnout vylepSeni stabilizace. Vector nemusi byt pii nulovani gyr v dokonale vodorovné poloze, ale nesmi
se po celou dobu nulovani pohnout. V menu “Preflight Checklist” zvolte ptikaz "Rezero Gyros (must be still!)”

" Idedln{ je nulovat gyra pti teploté ovzdusi, ktera je shodna s teplotou béhem letu.

e Nikdy se nepokousejte nulovat gyroskopy ploSniku ve vétru, protoZe piipadné pohyby modelu by
zplsobily nepresnosti.

5.12 Konfigurace letu s navratem (RTH) a dalSich bezpecnostnich
rezimu

Pokud je spravné nastavena funkce navratu domt (RTH), mlzZe se po ztraté radiového signalu nebo po jiném
(treba imyslném) uvedeni do reZimu Failsafe model vratit na misto startu. Vector navic umoziuje
naprogramovat maximalni vzdalenost a maximalni vySku letu vzhledem k mistu startu. Z této oblasti by
model nikdy nemél vyletét.

Bezpeclnostni nastaveni se konfiguruji v nasledujicich krocich:

o Konfigurujte Vector a radio tak, aby Vector dokazal
zjistit, kdy je radio v rezimu failsafe

e Zvolte zplisob letu po detekovani failsafe: pristani, ilsafe Detection Method
navrat domd, navrat s pfistanim atd. SR N RN AL NN i

e Nastavte maximalni vzdalenost a maximalni vy$ku od L. and AR RG]
mista startu Maximum Distance Radiu

hdvanced etu;

e Otestujte RTH, abyste se ujistili, Ze funguje spravné
(popsano dale).

o Udélejte dalsi tipravy, které zlepsi funkci RTH. Tento zptisob letu ale vétSinou funguje spravneé i v
zakladnim nastaveni.

e NiZe v této prirucce najdete informace o testovani RTH.

5.12.1 Konfigurace detekovani Failsafe

Pro funkci RTH musite mit ptijimac, ktery umoziuje detekci failsafe. To vSechny moderni prijimace dokazou.

Vector miiZe detekovat failsafe jednim ze 3 zplisobii, podle moZnosti vaSeho prijimace. Nejprve se
rozhodnéte, kterou metodu chcete pouzit. Pak Vector konfigurujte vyvolanim rezimu menu, navigaci na
"Safety Configuration Menu" a nastavte polozku "Failsafe Detection Method". Potom spust't e”Receiver
Analysis Wizard”, aby se provedla konfigurace Vectoru.

a) Metoda S.BUS ™: Pokud pouzivate prijimac v rezimu S.BUS ™, Vector bude detekovat 3D Mode
failsafe automaticky. Vyberte pro “Failsafe Detection Method” moZnost "S-BUS". 'r\
Q,"R I'H Test

NS A 1 FI

2D Mode
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b) Metoda s pirepina¢em rezimii: Mate-li naprogramovan "RTH Test" na piepinaci rezimi nebo subrezimi
a pokud ho vase radio podporuje, mtizete naprogramovat radio tak, aby prepnutim prepinace jste se dostali
do rezimu RTH test. To je také nejjednodussi zpisob, jak nastavit failsafe pro radia které nepodporuji rezim
S.BUS™.

Naprogramujte Failsafe ptijimace jak je popsano vysSe a pro
“Failsafe Detection Method” vyberte moZnost "Mode Swch".

Etrn Home

c) Metoda pomoci paky plynu: Pokud nemiizete : .',' H!‘;: f"" i S o j::‘;;' ’i] -nia
naprogramovat Failsafe pomoci prepinace reZimu, nebo tuto Yau Multl toward Home for RTH Mo
metodu nechcete pro RTH pouZit, alternativou je naprogramovat [Nt
Failsafe tak Ze se aktivuje velmi nizkou polohou plynové paky - Maximum Distance Radiu 0

hdvanced etus
alespon 5% nizsi, nez normalni rozsah plynu. Kdyz Vector vidi paku
plynu v této velmi nizké poloze, dozvi se, Ze prijimac je v Failsafe.

Chcete-li provést nastaveni touto metodou, v menu “Failsafe
Detection Method” nejprve zvolte moznost "Thr Fsafe".

Poté, naprogramujte Failsafe prijimace (podle pokynt vyrobce) s

svvs

vvs

Pak presurite trim do vy$si polohy). BEhem normalniho provozu
musite mit vzdy trim plynu nad nastavenim pro Failsafe (obrazek
vpravo).

Po spusténi “Receiver Analysis Wizard”, bude Vector po vypnuti
vysilaCe detekovat nizkou polohu trimu pro Failsafe. Vzdy, kdy je
plyn tak nizko, bude Vector predpokladat, Ze prijimac je v Failsafe.
Po konfiguraci bude Vector bude dale znat minimalni plyn.

= Pokud po provedeni tohoto nastaveni dojde k chybové
hlasce "Throttle Failsafe Incorrect!”, znamenai to, Ze béhem
nastavovani doslo k chybé nebo zZe mate diferenci mezi trimy pro
Failsafe a Normal pf'ﬂl§ malou. Fallsafe Throttle Trim Normal Throttle Trim

=*2 Poznamka: Pokud pouZivate tuto metodu Failsafe pro koptéry, model bude patrné rychle klesat v ¢ase
mezi identifikaci dvou stavii plynu. Doba je obvykle kratsi nez 1 sekunda. K tomuto zpozdéni by nemélo
dojit, nebo se vyrazné snizi, pokud pouzivate S-Bus nebo metodu s piepinacem rezimd.

5.12.2 Konfigurace RTH/reZim bezpecnosti

5.12.2.1 Volba pozadovaného reZimu bezpecnosti

Vector poskytuje Fadu riiznych ¢innosti po detekci Failsafe. Tyto ¢innosti jsou oznacovany jako “Safety
Modes”. Abyste vybrali poZzadovanou ¢innost, vstupte do menu “Safety Configuration Menu” a zvolte
pozadovany rezim v poloZce “Select the Desired Safety Mode”.

K dispozici jsou tyto moznosti:
Pristani:

= Pro plosniky: Vector se bude snazit drzet model v

horizontalnim letu a soucasné zastavi motor. b Buie At ki & ?'. '; -
Vysledkem miZe byt dost tvrdé pristani. To ovSem  iribord-03 0 o e hsbend-bedll- S
neni idealni reSeni. Haximum ALTituds
Naximum Distance Radiv
== Pro koptéry: model zatne okamZité sestupovat BUSSASSL, SN

tizenou rychlosti a pristane.

Navrat domai:
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= Pro plosniky: Vector se snazi, aby model doletél nad misto startu, a zatne nad nim krouzit.

== Pro koptéry: model se vrati nad misto startu a podle dal$iho nastaveni v “Automatically Land at Home” se
bude bud’to vznaset v dané vySce nebo ptistane.

U plosniki je vzdy tieba predpokladat, Ze vrtule se
miiZe roztocit, kdyz je RTH je aktivovan, tedy i na \

zemi! \ 2
Vector ve stavu RTH se snaZi zjistit, Ze model je jiZ na pe -~ >
zemi a zakazat roztocCeni vrtule. Pfi jistych podminkach s il s
(nespravné nastaveni, odchylka v soutadnicich GPS atd.) f
se muzZe stat, Ze Vector neni schopen detekovat, Ze model
je na zemi, a vrtule se miiZe roztocit!

A\
\

-

~
~

Fly Home Altitude

. Home l

N

Vzdy zapinejte nejdiiv vysilac a pak baterii v modelu, Q
po pristani volte opalny postup. Pokud spoustite "RTH PO}
Test" pomoci pirepinace, bud’te pripraveni na mozné ——
roztoceni vrtule!

Fly Home Altitude @
5.12.2.2 Dalsi moZnosti pro RTH AvYe 5}

\/
V ramci reZimu RTH je moZno naprogramovat dalsi 9@ © Home
moZnosti letu:

Vyska letu pii navratu: Pri aktivaci RTH bude model stoupat nebo klesat do nastavené vysKky a tu bude
dodrzovat béhem letu na misto startu. Vyska se voli v poloZce " Fly home at this altitude:".

Q Pokud se udaj vyskoméru méni podle zmény barometrického tlaku béhem letu, miiZe byt skutecna
vyska vyssi nebo nizsi nez zadana. Velky pokles atmosférického tlaku, ke kterému miize dojit tieba
pred bourkou, muiZe zplsobit vyraznou zménu vysky letu!

== Natoceni pii navratu: Pokud byste chtéli, aby se koptéra v rezimu RTH oto¢ila ¢elem k mistu startu,
nastavte “Yaw multi toward home for RTH” na “Yes”.

nE Toto neni doporuceno pro 1étani s primou viditelnosti modelu, protoze koptéra bude bude
pravdépodobné smérovat jinym smérem, celem ve sméru letu.To miiZe byt matouci.

DalSi mozZnosti pro navrat: Existuje nékolik pokrocilych moznosti, které mohou byt konfigurovany pro RTH,
pod "Advanced Setup ..." v menu. Ty jsou popsany v oddile pokrocilé funkce.

5.12.3 Nastaveni maximalni vysky a maximalni vzdalenosti

Toto nastaveni, které naleznete pod “Safety Configuration Menu", umoZiiuje nastavit virtualnf hranice, které
omezuji vzdalenost a vySku od mista startu. To mize byt uzitecné pro zajisténi neimyslného odleténi
modelu.

Maximalni vy$ka: Je-li toto nastaveni nenulové, Vector prevezme kontrolu kdykoli model pirekroci tento
limit, a pokusit se vratit model do mista startu.

Maximalni vzdalenost: Je-li toto nastaveni nenulova, Vector pirevezme kontrolu kdykoliv vzdalenost od
domova prekracuje toto nastaveni a pokusi se vratit model do vychoziho bodu.

nF Funkce maximalni vzdalenosti nebude fungovat v ptipadé, Ze GPS nema dostatecny signal.

wE Funkce maximalni nadmoftska vyska a vzdalenost mtize byt zruSena pohybem tidici paky. Pokud je
poté ridici paka centrovana, Vector opét prevezme kontrolu. Jakmile je model je zpét ve stanovené maximalni
vzdalenosti a vySce, rizeni funguje normalnim zptisobem.

5.13 Indikace pomoci LED
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Vector pokytuje v datech OSD podrobné informace o stavu piistroje, o aktualnim rezimu letu a hlasi
pripadné zjisténé chyby. Pfiletu v dohledu miiZe barva a blikani LED poskytnout hlavni informace na prvni
pohled:

Zpisob sviceni diody Vyznam

PFi bootovani " Vector je v rezimu pro PLOSNIK

Pokud se objevi pii aktivaci koptéry, nestartujte!

PFi bootovani =2 Vector je v reZimu pro KOPTERY

Pokud se objevi pti aktivaci plosniku, nestartujte!

Pti bootovani, po predchozi signalizaci KdyZ dioda po signalizaci uvedené vyse na nékolik
sekund zhasne, ¢eka Vector na potvrzeni typu letadla

] pomoci pirepinace Mode. Ujistéte se, Ze typ je

spravny!

Byla detekovana chyba. K6d chyby by se mél objevit
na obrazovce OSD. Viz oddil 9 pro kody chyb.

== Koptéra je aktivovana, ale byla detekovéana chyba.
Ko6d chyby by se mél objevit na obrazovce OSD.

== Koptéra je aktivovéana.

Byl zvolen reZim 2D

Byl zvolen rezim 3D (vcetné reZimu gyro)

Byl zvolen rezim toulanf{

Je aktivni rezim USB

5.14 Konfigurace OSD

Barevny displej OSD poskytuje mnoho moZnosti pro zobrazeni pokrocilych funkci. Pfesto miiZze byt snadno
konfigurovan i jen pro poskytnuti zakladnich informaci, které jsou pro vétsinu pilotd zcela postacujici.

Data OSD se zobrazuji (v Sedé barvé) i v pripadé, Ze kamera
prestane béhem letu pracovat.
Poznamka: Telemetrie EagleEyes NENI k dispozici bez

funkéniho pripojeni kamery k OSD. ﬁ{t::l ,“[ l:i = ['Qf ;:L;MM vera
Show Post-flight Summary?

5 Neékteré bryle SkyZone ™ nejsou kompatibilni s Color Setup

reZimem Vectoru bez kamery. Na feSeni problému pracujeme. Set Horizontal Screen Shift

KdyZ budete chtit zobrazovat na vasich brylich OSD data bez :“; N":;'J"c’(' ‘r"}nc'ng; 0 Shife

zapojené kamery, tento rezim nejprve ovéite. Set 0SD Text Uhite Level

Set 0SD Text Black Level
Factory Reset all Readouts!

Pozadovana data OSD se konfiguruji v polozce "OSD Setup"
hlavniho menu.

Advanced Numeric Readouts
) . ) i o, Advanced Graphics~<Indicators
Kroky pro konfiguraci OSD jsou nasledujici: Advanced setup

e Nastaveni displeje tak, aby byl snadno Citelny pomoci videobryli nebo monitoru
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e Nastaveni typu jednotek zobrazovani
e Rozhodnuti o polozkach, které chcete zobrazit na obrazovce OSD

e Nastaveni poZadovanych alarmt a vystrah

5.14.1 Nastaveni displeje

Pokud jste s vzhledem displeje spokojeni, neni potreba délat
Zadné dalsi zmény

Pokud informace OSD neni na obrazovce vystiredéna, zméiite
horizontalni a vertikalni posunutim obrazu.

Pokud je informace na obrazovce je prilis Siroka, zvolte rezim
Narrow Screen.

Pokud mate potiZe se ¢tenim textu, zkuste zménit Uroven Cerné, pEEEoN TRtens
. . , v A9enta 1L
nebo zménu barvy textu, jak je popsano nize. Colar Bridhte

Chcete-li zménit nastaveni barev, zvolte nabidku "Color Setup"”. Rod Green
Mtzete zménit jas barev, intenzitu a odstin. Také si mizete vybrat, které barvy pouZijete pro text a grafiku.

"y

= Pokud davate prednost cernobilému obrazu, zvolte "bilou" pro barvy polozek a "cernou" pro
zZvyraznéni.

5.14.2 Nastaveni typu jednotek (anglické nebo metrické)

Chcete-li nastavit typ jednotek, pfejdéte do menu

"English/Metric Units Setup " z hlavni nabidky menu Eg.’; g ; it
fidicich pak. Hode Switch: 20 No Hold

" Vector umoZziiuje nastavit stejné jednotky pro cely e
systém, ale pokud to pozadujete, je mozno nastavit také
razné typy jednotek pro riizné parametry (rychlost,
vzdalenost a nadmoriské vyska).

5.14.3 Volba parametru pro zobrazeni na
obrazovce OSD

Informace Vectoru se mohou zobrazovat ve tfech riiznych d _
tridach: N SR
6 15 ChRk 24
@506 F0

e C(Ciselné udaje - jsou zobrazeny na prvnich dvou a
poslednich dvou radcich displeje. Priklady: RSSI, napéti motoru baterie.

e (Grafika a indikatory jsou zobrazeny na nékolika rtiznych mistech obrazovky. Piiklady: stupnice
nadmoiské vysky a rychlosti letu, kompas.

e (Oznamovaci oblast - stavové a varovné zpravy

Chcete-li nakonfigurovat zakladni Ciselné udaje, které se obvykle pouzivaji, vyberte "Numeric Readouts Setup
" z menu nastaveni OSD. Nasleduje podrobny popis:

5.14.4 Zakladni Ciselné udaje, zobrazené na displeji

Informace o zakladnich numerickych polozkach:

trical Readout
Napéti, proud,kapacita pouzité baterie: Zobrazeni informaci o bl et
pohonné baterii. Aby informace odpovidaly skutec¢nosti, musi byt : Sensor Temperature?

pripojen proudovy senzor.

ou Callsign each 10 minuts?
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Napéti vysilace videa: Napéti, dodavané do konektoru "E" svazku "Vid Tx". Napéti se zobrazi pouze v
pripadé, ze pouzivate pro video druhou baterii.

Napéti prijimace: Napéti, dodavané prostiednictvim cerveného vodice svazku kabelti k prijimaci, nebo pres
napajeci piny vystupi serv.

Barometricka nadmoi‘'ska vy$ka: Zobrazi aktualni velikost barometrické vysky modelu z vestavéného cidla
tlaku, které je vynulovano pri zapnuti Vectoru.

GPS vyska: Zobrazi aktudlni vysku GPS za predpokladu, Ze funguje 3D GPS. Ta se pti zapnuti Vectoru také
nuluje.

e Jak GPS tak i barometricka vyska se vynuluje, kdyz zvolite v hlavnim menu "Reset Home Position" .
Pro koptéry také pri kazdé aktivaci regulatort.

GPS rychlost (vzhledem Kk zemi): Zobrazi horizontalni rychlost modelu vzhledem k zemi, vypoctenou podle
odectu GPS. Pokud fouka vitr, neni shodna s rychlosti modelu vzhledem ke vzdusnému prostiedi.

Rychlost letu podle Pitotovy trubice: Mate-li senzor pitotovy rychloméru, zobrazuje se rychlost vzhledem k
prostredi.

Numerické Climbrate: Zobrazi se rychlost stoupani nebo klesani.

Vzdalenost od pilota: Zobrazi horizontalni vzdalenost mezi mistem startu a modelem podle soutadnic GPS
GPS.

Zpocatku je tento parametr udan v jednotkach, které byly zvoleny uZivatelem. Po prekroceni vzdalenosti 1
km nebo 1 mile se vzdalenost udava v km nebo milich.

Kumulativni vzdalenost: Zobrazuje celkovou vzdalenost, kterou model proletél od startu. Udava se v km
nebo milich.

Sipka Domii: Sipka mii{ p¥i letu k mistu startu smérem vzhiiru. Kdyz pouzivate kompas, smér $ipky je uréen
kompasem. Kdyz kompas nepouzivate, vyuziji se data z GPS.

= Pokud nepouzivate kompas a model se vzhlem v zemi pohybuje velmi pomalu nebo viibec ne, smér
Sipky nemusi byt presny, a mize zobrazit "?".

Teplotni ¢idlo: Tento odecet zobrazuje teplotu volitelného senzoru nebo mikrosnimace teploty, ktery je
popsan v sekci Pokrocilé funkce.

Volaci znak: Tento rezim zobrazeni umoziuje naprogramovat amatérskou radiovou volaci znacku, ktera se
vysila po dobu 15 sekund kazdych 10 minut. Volaci znak je naprogramovan pomoci menu ridicich pak:
pohybem vlevo a vpravo vyberte pozici, kterou chcete zménit, a pohybem nahoru a doli zvolte znak v této
pozici.

Zbyvajici doba letu: Tento odecet zobrazuje pribliznou zbyvajici dobu letu na zakladé nastaveni kapacity
baterie v mAH a podle soucasné velikosti proudu. Tento odecet je smysluplny pouze v pripadé, Ze odbér
proudu se piilis neméni.

RSSI prijimace: Procento RSSI (Received Signal Strength Indicator), ziskané z piislusného pinu Vectoru jak
je popsano vyse. Poznamka: V piipadé, Zze RSSI nebyl v program Receiver Analysis Wizard spravné pripojen,
indikator RSSI zobrazi "? ".

GPS pozice (Lat/Lon): Parametr "Force Lat/Lon display when?” urcuje, kdy se na obrazovce zobrazi
soufadnice GPS.

Mozna nastaveni jsou nasledujici:
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Nikdy: poloha GPS se nezobrazi nikdy

Nizka Alt: GPS pozice se zobrazi, kdyZ je vy$ka letu mensi, nez 30 metrd resp. 100 stop.

Vzddlenost: GPS pozice se zobrazi, pokud je vzdalenost modelu od mista startu prekroc¢i " RADAR Maximum
Radius " polozku, ktera byla nastavena ve nemu “Graphics and Indicators Setup” .

Vzdy: GPS pozice je zobrazena vzdy

e Format zobrazeni soutradnic GPS, mtiZete zménit podle vasich pozadavkd. Viz the “GPS Configuration”
dale v manualu.

GPS Satellite Count: Pocet satelit(, které jednotka GPS aktualné pouziva.

GPS Course: Aktualni smér letu podle odectu souradnic GPS

Pokud je pro "Display Units for All Items " nastaveno Yes, typ nastaveni se pouZije pro vSechny zobrazované
numerické jednotky.

5.14.5 Pokrocilé Ciselné udaje, zobrazené na displeji

Vector ma mnoho parametrt, které mohou byt konfigurovany pro zobrazeni. MiiZete také prizpiisobit Vector
tak, aby zobrazoval ¢iselné odecty na vice obrazovkach, miiZete data presouvat na obrazovce, miiZete
nastavit pokrocilé funkce pro odecty, jako jsou zobrazeni "stupnice"a"barevna okna".

Tyto pokrocilé funkce jsou konfigurovany pomoci menu "Advanced Numeric Readouts...". Viz Pokrocilé
funkce dale v manualu.

5.14.6 Grafické a jiné indikatory na displeji

K dispozici je mnozstvi grafickych a jinych indikatort, které je
mozno konfigurovat v menu “0OSD Setup” pod polozkou
“Graphics and Indicators Setup”. Stru¢ny popis:

Speed Ladder Yes
Mo

Na levé strané obrazovky muze byt stupnice, ktera zobrazuje
rychlost modelu vzhledem k zemi.

I Je-li pripojen volitelny Pitottiv rychlomér, miiZete na
stupnici zobrazit rychlost letu vzhledem k prostredi (namisto
rychlosti vzhledem k zemi) nastavenim “Use Pitot Spd for
RTH/Ladder”.

Na pravé strané obrazovky je mozno zobrazit méritko vysky,
zjisténé z barometrického tlaku.

Altitude Ladder
RADAR
RADAR Center Screen
RADAR Up Direction
RADAR Maximum Radius
FLight Timer
Compass
MHotor Batt Gaude
HomesCenter Screen
FLigaht Mode Indicator
Graphical Variometer

Graphical Vario Scale(+~--)

Graphical Var Update
Artificial Horizon

Artificial Horizon Type

Yes

Yes
Home

0

sSoo00
No

'fv.'.

Mo

Yes

Yes

No
2000 %
10 5"
Yes
Simple

RADAR je intuitivni funkce, ktera usnadnuje sledovani vaseho modelu vzhledem k mistu startu a smér letu

modelu vzhledem k pohledu pilota.
K dispozici jsou dva reZimy obsluhy radaru:

Misto startu uprostied obrazovky:
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Kruhovy indikator ve stiedu obrazovky (Home/Center Screen marker) oznacuje bod mista
startu v ptidorysném pohledu (na mapé). Sipka indikuje vzdalenost modelu od mista startu
a smér letu.

Tak, jak se model pohybuje vzhledem k mistu startu, pohybuje se i Sipka. Ta soucasné udava i smér letu.
Pokud Sipka smétuje smérem ke kruhovému indikatoru, model se vraci na misto startu.

Pro tento rezim nastavte polozku "RADAR Center Screen is ..." na "Home".

Smér Radar Up: Tento parametr urcuje smér funkce RADAR v rezimu Misto startu uprostred obrazovky.
Napriklad: pokud budete létat model tak, Ze vasSe télo je nato¢eno15 stupnt k severu, méli byste nastavit
hodnotu na 15. Vysledkem je, Ze se Sipkou ve sméru nahoru leti model ve sméru, do kterého jste pri rizeni
otoCeni pohledem. Za normalnich okolnosti je startovaci draha je kolma ke sméru, kterym se divate.

ReZim modelu ve stiedu obrazovky:

V tomto rezimu je ikona letadla umisténa ve stfedu obrazovky a indikuje aktualni polohu modelu.
Ikona mista startu se pohybuje relativné k poloze modelu ve stiedu obrazovky. Chcete-li se vratit
domti, musite ridit tak, aby ikona mista startu byla pfimo nad modelem (model vZdy sméfuje
nahoru).

Nastavte polozku "RADAR Center Screen is ..." na "Model".

nE Pokud pouzivate magneticky kompas, pak v obou rezimech RADAR, slouzi kompas slouzi k urceni
sméru, ve kterém model leti. Bez kompasu se pouziji data GPS.

RADAR - maximadlni polomér: Nastavi na displeji radaru maximalni polomér. Nastavte hodnotu maximaln{

vzdalenosti od mista startu, ve které obvykle
] 1 s L SUIST8Fe Gl atal

létate. Napriklad: pokud hodlate letét v maximalni 0%3a a

vzdalenosti 5000 stop od mista startu, v Mode Swiitchi S3DEHdalHold
30H e

libovolném sméru, nastavte tuto polozku na 5000.
Pokud vas model tuto vzdalenost prekroci, barvy
ikony RADAR se budou pro upozornéni reverzovat.

5.14.6.4 Méreni doby letu

Vector poskytuje méreni Casu letu. Pokud je tento
Casovac aktivni, ¢as se zobrazi v levém hornim
rohu obrazovky.

Cas do 59 minut je ve formatu MM: SS. Pak se
piepne na HH: MM: SS. Casovac letu za¢ina pocitat
od okamziku, kdy je systém v modelu aktivovan.
Casovac se zastavi, kdyZ vypnete systém nebo piistanete.

5.14.6.5 Kompas

Graficky kompas ukazuje sou¢asny smér letu modelu. Pokud se pouzivd magneticky kompas, zobrazi se jeho
udaj. Pokud ne, smér se urcuje z dat GPS.

nF Vzhledem k tomu, Ze pro vyhodnoceni sméru z dat GPS je nutné aby se model pohyboval, pii velmi
pomalém pohybu nebudou tidaje piesné. To odpada, kdyz pouzijete magneticky kompas.

5.14.6.6 Stupnice kapacity baterii

Stupnice ukazuje zbyvajici kapacitu pohonné baterie. Aby byl tidaj spravny, je tieba nastavit piesné kapacitu
baterie.

5.14.6.7 Znacka stfedu obrazovky a mista startu
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Umisti maly kruh s "T" ve stfedu obrazovky.

Tento indikator zobrazi dvoj- nebo tifimistnym ¢islem kéd aktualniho letového rezimu. Dalsi informace ve
sloupci "Flight Mode Indicator” v tabulce v odstavci 5.9.1.

5 Za normalnich okolnosti je aktualni letovy rezim urcen polohami prepinaci rezimu/podrezimu. Za
urcitych podminek mize byt letovy rezim jiny, napriklad po ztraté signalu GPS nebo béhem letu failsafe .

Graficky variometr zobrazuje aktualni rychlost stoupani nebo klesani, i jeji casovy priibéh. Variometr miizete
nastavit podle niZe uvedeného popisu:

v v/

Grafické Vario Scale (+/-) (Méritko variometru): Tento parametr umoziuje nastavit maximalni stoupani
nebo klesani, které se zobrazi na stupnici varia. Napriklad: pokud bude tato poloZka nastavena na 1000 a
jednotka vasi nadmoiska vyska je ve stopach, pak horni okraj grafu bude predstavovat 1000 ft za minutu
(FPM), a spodni okraj grafu bude ptedstavovat -1000 FPM.

Graphical Vario Update Rate: (Cetnost ode¢tu varia): Toto nastaveni vadm umozni rychlosti aktualizace
bodt grafu na obrazovce. Chcete-li zobrazit delsi historii, nastavte nizsi rychlost aktualizace a naopak.

Umély horizont (AHI) zobrazuje polohu modelu vzhledem k horizontu. Existuji tfi moZnosti zobrazeni:
Simple: Tato moznost zobrazi jednoduchy dvojradkovy AHI.

F-16 Color: Tato volba zobrazuje plnobarevnou verzi AHI ve stylu F-16. Zobrazena c¢isla indikuji stupné
Klopeni.

F-16 Mono: Cernobila verzi AHI ve stylu F-16.

5.14.7 Nastaveni alarmu OSD

Alarmy mohou ohlasit potencidlni problém, jako je nizké napéti
baterie, nadmérné vysoka nadmorska vyska, 1étdnf mimo rozsah.
Pokud je spustén alarm spole¢né s prisluSnym parametrem

Enter cel ol t for alarm

¢iselného odectu, budu ¢islice blikat. Pokud zapnete akusticky Alarm on low Video Tx Volts?
, , v . , / Enter UT voltadse for alarm
vysFu;z.OS.D, bude se rl)rolalem ohlasovat,lhlas,ovym vystupem (k Alari on t s s Santlatas)
vysilaci videa musi byt pfipojen zvukovy kanal). mAN remaining x for alarne
filarm on high barometric alt?
, o “v , . v v , Set baro altitude for alare
Nastaveni alarmi pro bézné podminky je pomérné snadné. Pouze Larm on distance to pilot?
prejdéte do nabidky " Alarms/Alerts Setup " na obrazovce Set Bix distance Tor Alarm
Spe esent value on alare

Nastaveni OSD a vyberte alarmy, které poZadujete.

e Aby bylo moZné zjistit, kdy alarm spustil, musite mit nastaveno zobrazeni numerického odectu, aby
bylo vidét i jeho blikani.

Alarm pro baleni napéti se nastavuje zadanim napéti ¢lanku, pti kterém se spusti alarm. Vector automaticky
detekuje pocet Clanki baterie, takZe mizete pouzivat baterie s rliznym poctem ¢lankd, aniz by bylo nutné
pokazdé resetovat alarm.

Pokud pouzivate pro vysilac videa samostatnou baterii, mliZete nastavit alarm, ktery upozorni na nizké
napéti (zde napéti baterie, nikoliv napéti clanku).
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Pokud je alarm aktivovan, spusti se, kdyZ kapacita pohonné baterie klesne pod kapacitu, zadanou v
procentech. Naptiklad: pokud chcete, aby se alarm spustil, kdyZ kapacita baterie je niZsi nez 20%, je tato
poloZka nastavena na '20 ". VSimnéte si, Ze pro spravnou funkci musite spravné nastavit celkovou kapacitu
baterie.

Pokud je alarm aktivovan, spusti se, kdyZ vySka modelu prekracuje zadanou barometrickou vysku.

Tento alarm se spusti, kdyZ vodorovna vzdalenost mezi mistem startu a modelem presahne zadanou
hodnotu. VSimnéte si, Ze tento alarm se vZdy programuje ve stopach nebo metrech (ne v milich nebo
kilometrech).

Je-li volba zapnuta, OSD bude hlasit nazev nazev a velikost parametru, ktery je ve stavu poplachu.

5.15 Konfigurace a kalibrace kompasu

5.15.1 Pouziti kompasu pro plosniky

"= Magneticky kompas, vestavény do GPS/MAG se automaticky vypne pro plosniky a automaticky povoli pro
koptéry.

Pro plos$niky nabizi kompas tyto vyhody:

e Magneticky kompas funguje, i kdyZ model leti vzhledem k zemi pomalu, nebo viibec ne. Pokud je
funkce RTH spusténa béhem letu v oblasti po vétru a vitr je tak silny, Ze model se proti vétru
pohybuje velmi pomalu nebo dokonce couva, odecet sméru podle GPS nemusi byt piresny. To miize
zpusobit, Ze systém RTH nebudete schopen bez kompasu urcit smér letu pro navrat.

e ReZimy loiter a RTH mohou byt presnéjsi.
e (Odecet kompasu lze vyuzit pro snadné urceni sméru” RADAR Up Direction " nebo nastaveni
parametru EagleEyes Tracker "0 degree pan".

Pokud se rozhodnete pouzivat kompas v plo$niku, je velmi dtlezité, aby byly dodrzovany pokyny pro montaz,
instalace a kalibraci pro GPS/MAG. Jinak nebude kompas fungovat spravne!

Chcete-li povolit kompas pro plosnik, piejdéte na "Calibration a Sensor Setup” menu z hlavniho menu a
nastavte " Enable Compass/Magnetometer " na "Yes".

5.15.2 Kalibrovani kompasu

Kalibrace kompasu by mélo byt provedena s modelem, vzdalenym
co co nejdale od elektrickych poli a kovovych predmétt. Nejlepsi
misto pro kalibraci kompasu je v oblasti, kde budete létat.

Jour bo
kina 6-10

Pted kalibraci kompasu se ujistéte, Ze kompas je spravné
nainstalovan a Ze veSkeré c¢asti vybaveni, se kterym hodlate letét,
vCetné kamery, kabiny atd., jsou spravné nainstalovany a zapnuty.
Pozdéjsi pridani nékteré soucasti zatizeni miiZe kalibraci
kompasu porusit!
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5.15.2.2 Kalibrace pomoci menu Fridicich pak
Chcete-li kompas kalibrovat pomoci menu fidicicimi pakami, postupujte nasledovné:

Step 3 Step 4

1) Zvolte kalibraci kompasu pomoci poloZzky
»,Compass Working ok (If used)?“ ktera je pod
poloZkou “Preflight Checklist”.

2)  Musite byt v dostatecné vzdalenosti od kovovych
predmétl. Na vysilaci prepnéte 1x pirepinac Mode.
Tak se na monitoru objevi menu podle obrazku
vySe. LED musi svitit trvale zelené. Pak odlozZte
vysilac.

3)  Pomalu otacejte model ve vSech osach (Klopeni,
klonéni, boceni) dokud kalibrace nedosahne
hodnotu 100% a diode se nerozsvitim Cervené. Na
postupu otaceni podle rizych os nezaleZi, model
by mél byt ale také na zadech.

4)  Podrzte model vodorovné pied sebou, Sipka GPS
miii na télo.

5)  Pomalu se otac¢ejte kolem osy téla, cca 360 stupiili postaci. Cervena dioda zac¢ne blikat. Otaceni trva cca
10 sekund.

6)  Vector analyzuje kalibraci po dobu 5-10 sekund. Pokud kalibrace selZe, rozsviti se znovu zeena diode.
Kalibraci opakujte.

7)  Prekontrolujte funkci kompasu podle odstavce niZe.

5.15.2.3 Kalibrace pomoci prepinace rezimu
Kompas muzete kalibrovat také bez pouziti videodispleje takto:

e Prepnéte prepina¢ Mode 7 krat - LED by méla blikat rychle ¢ervené/zelené.

e Model musi byt vzdalen od kovovych predmétt.

e Postupujte podle krok 2) az 6) vyse.

e Stavova LED by se nyni méla vratit k normalu, coZ znamen4, Ze kalibrace kompasu je kompletni.

e Prekontrolujte funkci kompasu podle odstavce nize.

5.15.3 Testovani kompasu

5.15.3.1 ZatézZovaci test kompasu

Pokud si nejste jisti, Ze vas kompas je namontovan v dostatecné vzdalenosti od kabeld, od regulatorti, nebo
od jinych zdrojd ruseni, mizete model pod zatiZenim otestovat, dokonce i v klidové poloze. Za prvé se
ujistéte, Ze je zobrazen kompas a poznamenejte si jeho odecet. Pak spust'te model na plny plyn s
namontovanou vrtuli (vrtulemi). Model musi byt zajistén tak, aby se nemohl pohybovat. Pokud se béhem
chodu motoru () vyrazné zméni odecet kompasu (vice nez nékolik stupnti), indikuje to, Ze jednotka
GPS/Mag je namontovana pftilis$ blizko zdrojl ruseni.

5.15.3.2 Testovani kompasu na letové plose

Doporucujeme také provést pred kazdym létdnim rychlou kontrolu funkce kompasu. Zobrazte kompas (bud’
v nabidce predletové kontroly, nebo na hlavni obrazovce OSD) a ujistéte se, Ze ukazuje spravnym smérem.
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5 Pokud nevite, jakym smérem je sever a nemate nezavisly kompas, pak pro vétSinu mobilnich telefoni
existuje aplikace, ktera umozni vlozit kompas do telefonu.

Dale otacejte model pomalu o 360 stupnti a ujistéte se, Ze kompas sleduje plynule rotaci.

5.16 Konfigurace stanice FPV EagleEyes ™

Pokyny pro konfiguraci EagleEyes s Vector naleznete v nejnovéjSim manudlu pro EagleEyes.

Kdy?z je stanice FPV EagleEyes spojena s Vectorem, poskytuje nasledujici funkce, které mohou byt
konfigurovany a fizeny primo z menu Vectoru na obrazovce:

e Receiver Diversity - kdyZ pripojite k EagleEye dva A/V ptijimace NTSC
nebo PAL (na libovolné frekvenci), EagleEyes vybere v daném
okamziku lepsi signal, coz miliZe vyrazné snizit poruchy videoprenosu a
zlepsit zaZitek z FPV.

e Antenna Tracking - EagleEyes miiZete ovladat vétSinu sledovacich < Telemety
antén, jako napf. tracker ReadyMadeRC ™. EagleEyes k tomu pouziva
telemetricka data, ziskana z Vectoru jako pozice vysilace na modelu a
prijimace.

® Diversity
® Tracking

e Telemetry - Telemetrie dat z Vectoru je odeslana prostirednictvim
vysilace videa do EagleEyes, takze miizete v redlném case vizualizovat
let modelu na pocitaci pomoci software Vectoru.

N 47 33.483%°
W 122" B86.1974°

e Upozornéni: Sledovaci anténa a telemetrie nejsou k dispozici pti
zapojeni Vectoru bez kamery!

e Four Channel A/V Distribution (¢tyrkanalova distribuce A/V distribuce) - EagleEyes ma ctyri
video/audio vystupy pro soucasné pripojeni vice sad bryli a monitora.

e PowerPanel LCD Display support (podpora displeje LCD PowerPanel) - kdyZ je k EagleEyes
pripojen volitelny LCD displej PowerPanel ™, pomoci telemetrie se automaticky obrazuje soucasna
pozice GPS modelu Tak se mliZe zaznamenat a zobrazit posledni znama pozice GPS v pripadé, ze
ztratite se svym modelem kontakt.

6 Prvni lety

Kdyz jste nyni dokoncili instalaci a konfiguraci Vectoru a ovéfili, ze fidici plochy, motoru(y), vrtule, kompas,
atd., pracuji spravneé, je cas pripravit se na prvni let!

Pti pocCatecnich letech 1étejte velmi opatrné, postupné se seznamujte s vlastnostmi Vectoru a postupné
provadéjte drobné upravy.

6.1 Predletova kontrola

Software Vectoru obsahuje interaktivni predletovou kontrolu,
ktera navrhuje nékteré ¢innosti, které byste méli pied startem

" v v v vz , Wiring a tls) tight?
zkontrolovat nebo udélat. Samoziejmé, Ze zadny obecny LIRSS aharen) :

HodesSubmode Suwitches 0K?

seznam neni kompletni, takze kontrola by méla slouzit pouze FlLight Controls Working OK?

jako doplnék k normalni seznamu. Set Pack milliamp-Hours 3600 "
Clear Lod99in9 Buffer

Predletova kontrola je vyvolana z hlavni nabidky. Rezero Gyros (must ke still!)

Record Flat Level Mounting
Celkovy Cas, ktery stravite prochdzenim seznamu pied startem, [RESEASLULEGEIRIET

Compass far from pouer wires?
GPS~-Mag box pointing forward?
Compass working ok (if used)? Calibrted

je urcité mnohem nizsi, nez je cas, potiebny k jediné opravé
modelu.

Nékteré polozky na seznamu nemusi byt nutné kontrolovany
pred kazdym letem (napiiklad nastaveni kapacity sady mAh,
kalibrace gyr, nastaveni horizontu, ovéreni funkce GPS/MAG.
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Nékteré polozky souvisejici s kompasem/GPS nebudou na seznamu, pokud nepouzivate magneticky kompas.

Jsou zde pro uplnost.

6.1.1 Resetovani pozice startu

V hlavni nabidce predletové kontroly najdete volbu “Reset Home Position”. Tato volba vam umoZni upiesnit
pozici pro navrat na misto startu. Typicky, presnost pozice GPS se priibézné zlepsuje. Resetovani vychozi
polohy tésné pred startem muzZe tuto pozici upresnit. Tato funkce muze byt také pouzita, pokud chcete, aby
misto startu bylo mirné odlisné od nacteni GPS pti prvnim spusténi.

uE Resetovani pozice startu vynuluje vySkomeér, Pitott. snimac rychlosti (pokud se pouZziva), a GPS data
nadmoftské vysky.
wE Pokud pouzivate tracker Eagle Eyes pro smérovani antény, pro dosaZeni nejlepSich vysledkii se

ujistéte, Ze tracker se nachazi v blizkosti mista startu.

6.2 Doporuceni pro prvni let

6.2.1 Pozemni zkouska pred prvnim letem

6.2.1.1 Test vlivu vibraci pro plosniky

Doporucujeme provést pozemni test s béZicim motorem s namontovanou vrtuli v rezimu stabilizace 2D
(pokud je pouzit zisk, nastavte na stied nebo trochu vyse) a sledujte chovani ridicich ploch. To je obzvlasté
duilezité v pripadé, Ze pouzivate spalovaci nebo jiny vibrujici motor.

Q Nestartujte model, pokud vase se ridici plochy béhem testu vibraci pohybuji chaoticky! Budete muset
najit zpisob, jak izolovat Vector nebo drak modelu lépe od vibraci motoru.

6.2.1.2 Kontrola sméru letu pro koptéry
== Po aktivaci pohonu koptéry a po ovéieni, Ze motory se to¢{ ve spravnych smérech, proved'te nasledujici
kroky:

e Vrezimu automatického udrzovani vysky: aktivujte stabilizator rychlym pohybem plynu cca do
poloviny rozsahu a rychle zpét.

e Vrezimu bez automatického udrzovani vysky: aktivujte stabilizator mirnym priddnim plynu a rychle
Zpét.

e Poté s plynem v plné dolni poloze posouvejte ovladaci paku do smért klonéni a klopeni smérech a
potvrdte si tak, Ze koptéra reaguje spravnym zpisobem.

A Nikdy nezapinejte koptéru, kdyz jste vy nebo jina osoba v jeji blizkosti!
6.2.2 Rezim pro vzlety

"= Pro ploSniky doporucujeme, aby prvni starty neprobihaly v rezimu 2D bez stabilizace nebo v rezimu 2D
BEZ Hold s ovladacem zisku v dolni poloze. Startujte v rezZimech 3D, gyro, bez stabilizace. Rezimy 2D
miZete pouzivat po ovéreni spravného zptsobu letu a spravnych hodnot nastaveni zisku. Po odstartovani
miZete prejit do rezimu 2D se stabilizaci, ale bud’te pripraveni pri neocekavaném chovani modelu
prepnout rezim letu zpét.

1= Pokud budete startovat v rezimu 2D Hold, pamatujte, Ze model bude drzet smér do té doby, nez pohnete
ridici pakou kridélek nebo smérovky. Pred startem pohnéte s jednou z téchto ridicich pak, model uz ale
musi byt natoCen ve sméru vzletu!

== Pro koptéry, méli byste vzdy vzlétnout v rezimu non-GPS (2D, 2D s Okruh Hold médu kartézsky, 3D s
Drzet, nebo Center Stick). Poté, co ve vzduchu, miZete se piepnout do rezimu GPS, jak je pozadovano.
Také, alespoii pro prvni lety je doporuceno, Ze non-vyska rezim hold let (rezim 2D, 3D s Heading Hold
nebo Center Stick) musi byt k dispozici na vaSem rezim /podreZim spinaci, v pripadé nadmérné vibrace
zplsobuje problémy s udrzovani vysky.
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6.3 Oprava horizontalni polohy béhem letu

Pokud zjistite, Ze vaS model neleti v dokonalém horizontalnim letu, piestoZe jste provedli proceduru “Record
Flat Level Mounting” popsanou vyse, mizete opravit horizontalni polohu béhem letu. Postup je nasledujici:

6.3.1 Oprava horizontalni pozice pro koptéry

=2 Drobné upravy nepfesného horizontalniho letu opravte takto: Za bezvétti, béhem viseni v letovém
rezimu bez GPS 2D (2D nebo 2D s udrzovani vysky, ale NE rezim Center Stick), upravte trimy kridélek a
vySkovky tak, aby koptéra visela v jednom misté.

Poté pristaiite, vypnéte motory a pirepinac rezimu pirepnéte 5-krat. Nyni jsou hodnoty trimi uloZeny.
Trimy NEVRACE]JTE po provedeni téchto krokii do neutralu.

nF Vyrovnani letu do horizontu nefunguje v reZimu Center Stick.

6.3.2 Oprava horizontalni pozice pro plosniky

Pokud vas model neleti pfimo a vodorovné v rezimu 2D BEZ hold, srovnejte let pomoci ridicich pak vysilace.
Ridici paky podrZte a souc¢asné prepnéte 5x prepinac reZimu mode. Tak se zaznamena letova orientace
modelu.

wE Vector si pamatuje pozice fidicich pak pfi prvnim prepnuti prepinace reZimu. TakZe se nemusite
starat o udrZeni modelu v dokonale vodorovné poloze béhem pétindsobného piepinani. Je tfeba, aby poloha
ridicicich pak byla spravna pouze pii zacatku pirepnani.

6.3.3 Optimalizace horizontalni pozice pro plosniky

"= Pokud chcete jesté lépe vyladit sviij model pro horizontalni let, postupujte podle nasledujicich krokii:

a) Prvni let proved'te s vypnutou stabilizaci (nebo s vypnutym celkovym ziskem) a upravte trimy pro
dosaZeni dokonale vodorovného letu.

b) Proved’te jeden z nasledujicich kroki:

e Po pristani spustte program Receiver Analysis Wizard. Tak se Vector dozvi o novém nastaveni trim.
e Zvolte polozku “Incorporate Radio Trims” v menu stabilizatoru.
c) Podle potieby proved'te je$té znovu postup vyrovnani ve vzduchu, popsany v bodu 6.3.2 vyse.

6.4 Testovani navratu (RTH) a jeho fizeni

6.4.1 Omezeni pro RTH

Uvédomte si nasledujici omezeni pro RTH:

e Pokud jsou mezi aktualni polohou modelu a mistem startu prekazky, rezim RTH neni schopen se jim
vyhnout. Jste zodpovédni za let vaSeho modelu, i kdyZ je v reZimu RTH!

e Je-li rychlost vétru vyssi nez rychlost modelu pro RTH, se model, letici proti vétru, nemiize vratit.

o RTH se nemiize aktivovat, pokud kvalita GPS signalu neni dostacujici. Namisto RTH se bude aktivovat
bezpecnostni rezim "Land".

-]

"= Pro koptéry bude fungovat RTH jen pokud je kompas spravné instalovéan a kalibrovan.

"= Pro plosniky se nebude aktivovat rizeni plynu v pripadé, Ze vyska modelu je mensi, nez 20 metrt, nebo
rychlost letu nizsi, nez 3km/hod. Motor ziistane vypnuty.

6.4.2 Pozemni testovani RTH

Pokud RTH je spravné nakonfigurovan, pak se vypnuti vysilace (NA ZEMI) musi objevit na OSD displeji
zprava "RTH Engaged ...". Pokud tuto zpravu nevidite, RTH se v ptipadé failsafe ptijimace nebude aktivovat.
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Vrat'te se zpét do konfigurac¢ni ¢asti program pro RTH.

U plosniki nezapomeiite, Ze vrtule se mize roztocit kdykoliv se aktivuje RTH, tedy i na zemil!

6.4.3 Testovani RTH v letu

Nejjednodussi zpiisob, jak vyzkouset RTH ve vzduchu, je naprogramovat jednu polohu pirepinace Mode na
"RTH Test". Pokud je zvolena tato poloha prepinace, RTH by se mélo aktivovat a va$ model by mél letét
smérem k mistu startu.

Pro vyzkouseni RTH nikdy nevypinejte dmyslné vysila¢ béhem letu. Je moZné, Ze ptijimac se s
vysilacem uz znovu nesparuje. To by patrné vedlo k havarii!

Kdyz model leti v rezimu testovani RTH, pak kazdy pohyb ridici paky pirepne rezim do 2D Hold.

=2 Pozndmka: Pokud vas$ koptér leti v kartézském nebo polarnim reZimu a RTH test je spu$tén, pamatujte,
Ze se béhem letu piepne do reZimu 2D Hold, takZe rizenf bude fungovat jinak, neZ v reZimu testovani
RTH!

Pokud zjistite, Ze vas model vraci spravné domi, patrné nebude tfeba provadét dalsi upravy. Pokud se
vyskytnou problémy, viz Odstranovani problému dale v manualu.

A Nezapomeiite pred piistdnim reZim RTH Test vypnout!

7 Pokrocilé nastaveni a kalibrovani

Tato ¢ast popisuje nékteré z mnoha dalsich nastaveni Vectoru a funkce, které oslovi pokrocilejsi piloty.

7.1 Pokrocilé nastaveni OSD

Konfiguracni nastroje Advanced OSD umoZni nakonfigurovat mnoho dalsich odectl s dalsSimi moZnostmi
zobrazeni, miiZete nastavit vice obrazovek, nastavit vlastni zpravy pro zobrazeni alarmi, povolit dalsi
hlasové volby a mnoho dal$ich funkci. Viz oddil 10 pro uplny seznam.

5 Obecné je rychlejsi a intuitivnéjsi délat pokrocilé nastaveni OSD pomoci pocitace , ale menu ridicich
pak je zde k dispozici také.

7.1.1 Menu pokrocilych numerickych odectu

DalS$i nastaveni pomoci menu fidicich pak se provadi tak, Ze v menu OSD Setup piejdete na polozku

"Advanced Numeric Readouts....".

5 Pridate-li na displej pokrocilé odecty, které nejsou k dispozici v nabidce zakladnich udaji, pak pokud
budete pozdéji chtit pridat na displej dalsi zakladni data, mizete
se dostat do probléma.

Popis menu:

Readout Name (nazev odectu): Pokud je tato polozka
zvyraznéna, pohybem paky rizeni kridélek kridélek mizete vybrat
odecet, ktery chcete upravit. Po volbé odectu se miiZete pohybem
paky rizeni vysSkovky piresouvat na dalsi polozky v menu. Viz
odstavec 10 pro popis vSech odecta. Suitch 1o Screen If Alara?

on which Column

N }‘w‘ fer '.,,’I‘v
e Trigder Threshold

Feadout f Alarn

Set Up Gauge/Swatch (menu nastaveni) : Vyvold menu ORI AN SIS, Sane

Interval in nd

nastaveni méritka a menu nastaveni barevnych oken, popsané Speak Readout’ s Units?
v play Readout Inite?
nize.

Onscreen Label (nastaveni popisky): Volba vam umoziuje zménit popisek odectu, zobrazeny na obrazovce
OSD. Chcete-li popisek editovat, piesuiite nejprve paku rizeni kridélek doprava. Poté pohybem paky kiidélek
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vlevo nebo vpravo mizete vybrat pozici, kterou chcete upravit, a pohybem paky vyskovky nahoru nebo dolt
miiZete vybrat znak, ktery chcete v této pozici zobrazit. VSimnéte si, Ze nékteré udaje na displeji umoziuji
zobrazit ikony odectl v poloze vlevo.

Display Paremeters As (volba zobrazeni parametru) : Tato polozka umoziuje vybrat rezim zobrazeni
snimani, jako text, stupnici, okénko, nebo okénko s textem. Viz odstavec s popisem niZe.

Show on Scrns (zobrazit): Tato poloZzka umoziiuje zvolit, na které virtualni obrazovce (1 aZ 6, nebo jejich
kombinaci), na které se tento odecet zobrazi.

Displej on which row (volba radKy zobrazeni) : Ciselny displej Vectoru se sklada z 5 sloupci (zleva
doprava) a 4 radki (shora doli ), takZe mizete zobrazit na kazdé virtualni obrazovce celkem 20 ¢iselnych
odeéti. Radky 1 a 2 jsou v horni ¢asti displeje OSD, Fadky 3 a 4 ve spodni ¢asti displeje. Tato polozka menu
umoziuje vybrat fadek, kde bude odecet na displeji zobrazen.

Display on which Column (volba sloupce zobrazeni): Tato poloZka umoziuje vybrat sloupec na displeji
0SD, kde bude odecet na displeji zobrazen.

" Pokud zvolite virtudlni obrazovku, fadek nebo sloupec pro odecet, ktery je v konfliktu s jinym diive

konfigurovanym odectem, chyba se zobrazi v dolni ¢asti obrazovky a text "Show na Scrns " se zméni "None ".

5 Pokud nastavujete mnoho odect na vice obrazovkach , mtzete si predem nakreslit poZadované
obrazovky s raky/sloupci miizky na papir a pouzit jako voditko pro nastaveni, nebo pouzit pro konfiguraci
software.

Alarm Type for Readout (typ alarmu pro odecet) : Pokud chcete nastavit pro néktery odecet zvukovou
signalizaci, musite nejprve rozhodnout, zda chcete, aby se alarm spustil pii dosaZeni vysoké hodnoty
parametru (alarm se spusti, jestlize hodnota odectu je vys$si nez prahova hodnota alarmu, jako napriklad u
vzdalenosti nebo vysky), nebo pti nizké hodnoté parametru (alarm se spusti, jestlize hodnota odectu je pod
nastavenou hodnotu, jako napriklad pro napéti). Podle toho nastavte polozku.

Alarm Trigger Threshold (prah pro spusténi alarmu) : Tato polozka umoziuje nastavit bod, ve kterém se
alarm spusti (viz vyse).

Alarm Msg (zprava alarmu): Tato polozka umoziiuje naprogramovat vlastni textovou zpravu, ktera se
zobrazi v oznamovaci oblasti, kdyZ se pro tento odecet spusti alarm (pokud je nastavena ). Pro zpisob
nastaveni zpravy viz vySe uvedeny navod v odstavci "Onscreen Label".

Switch to Screen if Alarm? (Prepnout se na obrazovku pri alarmu)?: Pokud jste nastavili pro odecty vice
virtudnich obrazovek, nastaveni této polozky na "Yes" zptisobi, Ze OSD zobrazi obrazovku, ve které je alarm
zobrazen.

Speak Readout if Alarm?(hlasovy vystup alarmu): Nastaveni této polozky na "Yes" zpiisobi, Ze odecet
bude pri aktivovani alarmu indikovan hlasovym vystupem.

Periodically Speak Value (periodicky hlasovy vystup) : Nastaveni této polozky na "Yes" zpisobi, Ze
hlasovy vystup bude periodicky (v intervalu, zvoleném niZe).

Speech Interval in Seconds (interval hlasového vystupu) : Tato polozka nastavuje interval hlasového
vystupu (maximalné 107 sekund). Chcete-li, aby tento tento odecet byl ohlasovan jednou za minutu, nastavte
tuto polozku na 60.

Speak Readout's Units? (jednotky pro hlasovy vystup): Pokud jste povolili hlasovy odecet pii alarmu
nebo periodicky, nastaveni této polozky na "Yes" zptisobi ohlaSovani jednotek parametru (je-li to relevantni).
Napiiklad "Altitude 2-8-8-6 Feet ".

Display Readout's Units? (zobrazovani jednotek): Pokud je tato polozka nastavena na "Yes”, pak se
vpravo od odecCtu zobrazi také jednotky (pokud existuji).

7.1.2 Stupnice a barevna okna

VétSina Ciselnych odecti miiZe byt zobrazena v ¢iselném formatu, ve stupnici, nebo v barevném okné.

Gauge format (format stupnice) - v tomto rezimu je mozno definovat barevnou stupnici. Odecet Ize
zobrazit ve formatu sloupcového diagramu, je mozno pouzit az 5 barev.
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Swatch format (format barevnych oken) - v tomto reZimu je odecet definovan jako jednoduchy barevny
Ctverecek s programovatelnymi barvami, takzZe v provozu miiZete snadno identifikovat odecet, ktery
vyZzaduje vasi pozornost. MiiZete také zobrazit ¢iselnou hodnotu odectu vedle policka.

7.1.2.1 Aktivace stupnic a barevnych oken

Barvy stupnic (a barvy oken) se programuji vybérem c¢iselnych prahovych hodnot, pti kterych se barvy méni
a vybérem celkového poctu barev

Naptiklad: pokud chcete naprogramovat parametr jako “prazdny” a pozadujete,
aby stupnice byla ¢ervend, kdyz parametr ma hodnotu 10 nebo mensi na strané
jedné a parametr se povazuje za “plny” a chcete, aby stupnice byla zelena na
strané druhé, nastavte pocCet barev na 2 na nastavte prah, pri kterém se barva
meéni. Vhodn4 velikost parametru pro prah je 15 - uprostied obou krajnich

hodnot.

7.2.2.2 Konfigurace stupnic a oken

Pro spravnou konfiguraci stupnic a oken vyberte nejprve v menu Advanced
Numeric Readouts parameter, ktery chcete zobrazit - viz popis vySe. Pak zvolte
zpisob jeho zobrazeni: nejprve zvolte “Display parameter as” a pak pirejdéte na
menu “Set Up Gauge/Swatch”.

7.1.2.3 Menu stupnic a barevnych oken

Toto menu vam umozni nastavit barvy a prahové hodnoty pro stupnice nebo
barevna okna.

Readout Name (nazev odectu) : Tato polozka oznacuje odecet, ktery se
nastavuje.

Number of Colors in Gauge (pocet barev ve stupnici): Tato
poloZka umoziiuje zvolit pocet barev, které budou pouZity pro
stupnici nebo okénko. Rozsah je od 2 do 5. Pokud zvolite 5 barev,
zobrazi se nasledujici barvy:

PReadout Nams ansnlitter
Number of Colors in Gaude
GaudesSvatch BEST Value

o Zelena (oznacuje nejlepsi hodnotu odectu) Ealen Thbashald'

e Modra Coler Threshald 2
> , Color Thresheld 3
e Zluta Color Threshold 4

GaydesSvatch WORST Value

* Magenta (purpurovd) futofill Thresholds!

e Cervena (oznaluje nejhorsi hodnotu odeétu)

Zvolite-li 4 barvy, pouziji se zelena, modra, zZluta a Cervena. Pokud zvolite 3 barvy, zelen4, Zluta a ¢ervena.
Pokud vyberete dvé barvy, zobrazi se pouze zelena a ¢ervena .

Gauge/ Swatch Best Value (nejlepsi hodnota): Zde miiZete zadat ¢iselnou hodnotu, kterou chcete vzdy
zobrazit zelenou barvu. Pokud povaZzujete za “nejlepsi hodnotu” malé ¢islo (napf. vysku), zadejte nejmensi
Cislo. Pokud je nejlepsi hodnota vysoké Cislo (napr. napéti baterie) zadejte nejveétsi Cislo.

Viz ptiklady na obrazku vpravo. Pro "Transmitter Voltage” (napéti
napajeni vysilace) je nejlepsi hodnota nastavena na 12,60V a nejhorsi

je 10,80 V. Méritko bude zelené a vypise se “full” pro napéti 12,60V a pReadout MName Barometrl

vy$$i, a Cervené s textem “empty” pro napéti 10,80V nebo niZsi. Wumber of Colors in Gause
GaudesSwvatch BEST Value

Pro odecet "barometrické vy$ky " je nejlep$i hodnota nastavena na 0, Color Threshold 1

anejhorsi na 400. Stupnice bude zelena a zobrazi text “empty” na 0 E:: :: ;:::::g{: g

nebo nizsi, a bude cervena a zobrazi “full” pro hodnotu 400 nebo Color Threshold o

vySsi. GaugesSvatch WORST Value

Rutofill Threshalds!

e Dokud nezadate nejhorsi hodnota nizsi, a auto-vyplinovani
prahové hodnoty, bude varovani o prahovych nespravné se objevi ve spodni ¢asti nabidky. To je normalni.
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Color Threshold 1, Color Threshold 2, Color Threshold 3, Color Threshold 4 (Barva Prah 1, Barva Prah
2, Barva Prah 3, Barva Prah 4): barevné prahové hodnoty umoziuji nastavit hodnoty pro odecty, kde
dochazi ke zméné barvy. Nejjednodussi zplisob je nastavit “nejlepsi” a “nejhorsi” hodnoty a zvolit " Autofill
Thresholds" - viz niZe. Tim se rozdéli barvy rovhomérné mezi prahy nejlepsi a nejhorsi hodnoty. Kdyz
poZzadujete jiné rozdéleni barev, mlzZete je zménit rucné.

Gauge/Swatch nejhorsi hodnota: Zde muzete zadat ¢iselnou hodnotu odectu, ktery chcete zobrazit vzdy

vV

vvvvv

Autofill Thresholds! (automatické rozdéleni prahovych hodnoty): Zvolte tento idaj podle pozadavku
rozdeéleni barev, viz vyse.
7.1.3 Pokrocilé menu grafickych indikatoru

Menu je obdobné jako zadkladni menu Graphics/Indicators ale navic umoZni zvolit obrazovky, ve kterych se
zobrazuje grafika a dalsi indikatory. V tomto menu muzete také povolit zobrazeni dalSich stupnic napéti a
tratovych bodu.

7.2 Pouziti volitelnych senzorti otacek a teploty

Vector podporuje pripojeni externiho teplotniho ¢idla (mikro nebo smycka) a snimace otacek pro
bezkomutatorové motory. V soucasnosti je nutné tyto sondy upravit. V budoucnu budou k dispozici
sondy, urcené primo pro Vector.

7.2.1 Senzor teploty

Za predpokladu, Ze port Vectoru Aux2/M6/Temp neni pouzivan pro ovladani serva nebo motoru, mtzZete
k nému pripojit upravené senzory Eagle Tree "Micro Temp Sensor"(P/N TEMP - MICRO) nebo "Motor Loop
Temp Sensor" (P/N TEMP - LOOP ) a zobrazovat resp. logovat teplotu.

Jednoducha modifikace snimace se provede presunutim vodi¢i servokonektoru, viz obrazek.

—B —.

Temp Sensor BEFORE Modification Temp Sensor AFTER Modification

7.2.2 Senzor otacek pro “stridavé” motory

7.2.2.1 Nastaveni senzoru otdacek

Za predpokladu, zeAux1/M5/RPM Vector port neni pouzivan pro ovladani serva nebo motoru, mtzete

k nému pripojit upravenou sondu Eagle Tree “Brushless RPM Sensor” (P/N RPM-BRS-V2) a zobrazovat resp.
logovat otacky. Nepripojujte optické nebo Hallovy (Magnetické) sondy otacek! Mohlo by dojit k poskozeni
Vectoru.

Jednoducha modifikace snimace se provede presunutim vodi¢d v servokonektoru, viz obrazek.

RPM Sensor BEFORE Modification RPM Sensor AFTER Modification
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1) Pri pouziti snimace otacek nikdy napéjete prijimac s napétim vétsim, nez 6V. Mohlo by dojit k poSkozeni
snimace otacek.

Kromé toho je nutno k pouziti snimace otacek s Vectorem dodat:

2 ) Pri vysokych otackach mohou nastat vypadky v méreni.
Pokud naméftite 0 pti vysSich otackach nulovou hodnotuy, je
nutné udélat na snimaci otacek dodate¢né Gpravy: i

a. Obstarat diodu MA2C029TAF

b. Instalovat ji v ¢erném vodici snimace otacek, jak je
znazornéno na obrazku.

7.2.2.2 Pripojeni senzoru otdcek a jeho konfigurace

Pro spravné odecitani otacek je tireba, aby Vector znal pocet p6li vaseho motoru . To se zadava v ¢asti "Num
Brushless Motor Poles " v oddilu Kalibrace a Menu nastaveni snimacti .

Na webu www.eagletreesystems.com v oddile ,manuals” najdete instrukce pro zapojeni senzoru otacek

k motoru a navod na zjisténi poctu pdli motoru.

7.3 Tratové body (Waypoints)

Vector podporuje az 26 waypointl. Vector zobrazuje trasové body graficky na obrazovce 0SD, takze miiZete
podle nich létat snadno “rucné”.

E V soucasné dobé Vector nepodporuje automaticky let podle waypointd.

7.3.1 Konfigurace trasovych bodu

Body na trase jsou konfigurovany v software, vyberete zalozku "GPS Waypoints Setup".

wE Pro konfiguraci tratovych bod je potiebné pripojeni k internetu.

Pod touto zaloZkou muzete pozadovanou oblast priblizit a pouhym kliknutim na mapu tratové body pridat.

Mizete také nakonfigurovat prvni tratovy
bod (Waypoint A) jako misto startu. To vam
umozni nastavit domovsky bod, aniZ byste
museli model do tohoto bodu fyzicky
presunout.

T RACM St P PO St

Pro povoleni této funkce zvolte "User
Waypoint A as Home Position".

nF Aby mohla funkce Home Waypoint

fungovat, musi GPS v modelu dostat svoji e ——— T e
vychozi pozici v okruhu asi 500 stop (152 m) : ] ": 2 | g
od naprogramovaného mista startu. V P mem o 2 g e ;
opatném pripadé se zobrazi v oznamovaci  — —— :
oblasti chybova zprava a pouzije se aktualni s g 15 N |t et e iy S S| | i
pozice GPS.

7.3.2 Zobrazovani tratovych bod na OSD

Chcete-li zobrazit waypointy na obrazovce Vector OSD, prejdéte z nabidky OSD Setup do nabidky "Advanced
Graphics/Indicators".
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Na této strance zménte polozku "Waypoints" na "Scrn 1". Tak se se zobrazi waypointy na hlavni obrazovce
0SD.

Jakmile se dosahne dobré spojeni GPS, waypointy se
zobrazi graficky na obrazovce. Na trase jsou barevné
odliseny, aby se snadno rozpoznalo, ktery waypoint je
dalsi v poradi (od Waypointu A k poslednimu
nakonfigurovanému).

e Dalsi waypoint - Zluta s cernym obrysem
e Navstivené trasové body - zelena s cernym
obrysem
e Nenavstivené waypointy - fialové s cernym
obrysem
Jakmile preletite nad dalsimu waypointem, jeho se zménf

ze Zluté na zelenou, a barva dalsiho waypointu v poradi
se zméni na Zlutou.

vv7

Méritkovani waypointli na obrazovce je zaloZeno na nastaveni "RADAR Maximum Radius", které je
nastavené v menu " Graphics and Indicators Setup ". Je-li naviga¢ni bod ve vétsi vzdalenosti, nez je
maximalni nastavend, barvy se invertuji (napt. dal$i waypoint bude ¢erny se zlutym obrysem).

7.4 Sbér (logovani) dat

Vector ma vykonny vestavény Flight Data Recorder (zapisovace letovych tidaji), ktery loguje velky pocet

parametri letu a zprav. Data letu mdzete pouzit pro
identifikaci problem a pro zachovani parametra letu pro EagleEyes and Data Logging | Google Flight Map |
dal$i zpracovani. Zaznamenané udaje lze stdhnout do

pocitace a zpracovat pomoci naseho software nebo e e e

serverem Google Maps. Download Data from Vector | Clear Logging Buffer |

7 4 1 Konfigurace |og0vén|' dat Display Chart of Logged Da13| | View Flight Notifications I
, ; .. ., Save Logged Data to Disk | Load Data File from Disk |

Ve vychozim nastaveni je logovani v provozu pouze

tehdy, kdyZ model leti (nebo regulatory jsou aktivni). [ Show Advanced Telemetry Viewer (Experimental!)

Kdyz je vyrovnavaci pamét zaplnéna, predchozi data se

vymazou. Toto nastaveni zvySuje pravdépodobnost, Ze - Data Logging Setup

nal na k dispozici pro analyz k

alogovana data budou k dispozici pro analyzu, pokud [ P

dojde béhem letu k néjakému problému.
[” Log Spektrum Flight Log Data ¥ Autoerase log when full

Je mozno zvolit, kdy se maji data logovat, kterd dataa v
jakém intervalu. Tyto moZznosti lze konfigurovat v menu
"Data Logging Setu ".

Logging Data Rate: | 10Hz -

wF Pokud se rozhodnete zastavit logovani dat kdyz je vyrovnavaci pamét plna, nezapomeiite pired letem
uloZena data vymazat (z menu Preflight).

7.4.2 Stahovani, prohlizeni a ukladani dat letu
Pomoci software si mizete z Vectoru stadhnout informace o letu, zobrazit je a ulozit pro pozdéjsi zpracovani.
7.4.2.1 Stahovani dat

Chcete-li stahnout a prohlédnout data, pripojte Vector na USB. Pod "EagleEyes, Data Logging and Flight Map”
vyberte "EagleEyes and Data Logging". Kliknéte na tlacitko "Download from Vector".

7.4.2.2 Prohlizeni dat
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Pro zobrazeni dat, zaznamenanych v grafu, kliknéte na tla¢itka "Display Chart of Logged Data". Chcete-li
zobrazit GPS data v Google Maps ™, prejdéte na zalozku "Google Flight Map".
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7.4.2.3 Zobrazeni hlaseni
Po stazeni dat mtiZete také zobrazit —— — : —
oznameni a varovani, kterd se objevila na MiGaklight Notifications Dizlog
obrazovce 0SD béhem letu. Kliknéte na ~ Notificats
¢itko " View Flight Notificati " —
tlacitko " View Flig ouhcations . 63 : Reboot: Power_Cyde, at 00:00:16.20 d
64 : Status_Message: Quad_¥'_Multi, at 00:00: 16,30
V}'Iznam ZpI‘éV najdete v oddilu 9. 65 : Status_Message: Serial_PPM_Receiver_Inputs, at 00:00: 16,40
66 : Status_Message: 2D_with_Hold, at 00:00:15.50
67 : Status_Message: 2D_with_Hold, at 00:00:16.60
63 : Status_Message: Awaiting_first_fix, at 00:00:15.70
i 69 : Status_Message: 45_Pack_Detected, at 00:00:16.80 =
70 : Status_Message: PostFix_Countdown, at 00:00: 16,50
7.4.2.4 Relace ] 71: Status_Message: Home_Waypoint_too_far_away!, at 00:00:17.00 |
i 72 : Status_Message: Multirotor_is_ ARMED!, at 00:00:17. 10 |
73 : Status Message: Multirotor is DISARMED!, at 00:00:49, 20 j

Pokazdé, kdyz zapnete Vector, v protokolu
dat je vytvorena nové "relace" (session). To [ Cose |
usnadnuje rozlisSovat data jednotlivych letd. -
Relace jsou v grafu oddéleny svislymi

Sedymi pruhy. Jednotlivé relace Ize zvolit jak v grafu, tak v zobrazeni Google Flight Map.

7.4.2.5 UloZeni a nacteni datovych soubori

Chcete-li ulozit soubor protokolu dat pro pozdéjsi pouziti, kliknéte na tlacitko "Save Logged Data To Disk" v
zaloZce " EagleEyes and Data Logging ".

Chcete-li nacist drive ulozeny soubor, klepnéte na tlacitko " Load Data File from Disk ".
7.4.2.6 Poutziti aplikace Excel™ k zobrazeni dat

Soubory protokolu odpovidaji soubortim s formatem tabulkového procesoru Excel ™ a dal$im tabulkovym
procesorim, které podporuji soubory s daty, oddélenymi mezerou.

Chcete-li nacist uloZeny datovy soubor v aplikaci Excel, klepnéte v této aplikaci na tlac¢itko Open option a v
nazvu souboru pole zadejte "*. FDR". Pak piejdéte do adresare, kam jste ulozili soubor .FDR a kliknéte na
soubor.

Excel pak vyvola "Privodce importem textu". Zvolte moznost "Oddélovac” a na dalsi strance zvolte "Mezera".
Tyto Gidaje by pak mély nacist data v aplikaci Excel spravnym zptisobem.

7.4.3 Sbér dalsich dat a telemetrické funkce
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Daéle jsou dostupné dalsi pokrocilé funkce pro ukladani dat a A
ounucoo -

telemetrii. Mezi tyto funkce patfi:

e Exportletovych dat do Google Earth ™ nebo Google

Tracks™
e Prehravani datovych soubori se stupnicemi a dalSimi
nastroji =

e Zobrazeni dat telemetrie z FPV stanice EagleEyes ™ v -l Dl}ﬂ ik ;. L - l 0 EU
realném cCase, a to bud’ ¢iselné, pomoci aplikace Google = ugﬂ - @3 i D 1 ﬂ
Earth ™, nebo v grafu. ~p B88:| Q- ¢-/ OO

Pro ptistup k témto funkcim zaSkrtnéte policko “Show Advanced Bl =
Telemetry Page” na zaloZce “Eagle Eyes and Data Logging”. Pro vice informaci kliknéte na "File" a "Setup".

7.5 Pokrocilé nastaveni RTH

Konfigurace pokrocilého nastaveni RTH se provadi v menu "Mode Safety Advanced", jak je uvedeno niZze.

7.5.1 Vyska mista startu (Home)

Funkce Home RTH Altitude umoziuje nastavit dvé rizné velikosti
vysky pro RTH. To mize byt naptiklad uzitecné, kdyz potrebujete, (N-R)
aby cast letu pri navratu byla ve vétsi vysSce. MliZete pak také nastavit i iy Home Ground-$
vysku, ve které model poleti po ptibliZeni k mistu startu. Také je CN-A)
mozné nastavit vzdalenost od mista startu, ktera bude urcovat let ve

vySce pobliZ mista startu. (N-A)

Desire Jescend~Sinkrate

Home RTH ALtitude Mode
Home RTH RLTITude
. . v . i Home ALtitude Radiu
Chcete-li konfigurovat dvé vysky pro RTH, postupujte takto: (N-R)

Haximum Pitch for RTH- Lol ter
. v . v v . n um Rol for RTH~-Loite
1) Nejprve vyberte poZadovany rezim zménou “Home RTH Altitude B1eaata PCH BLITLR Batecetcas
Mode”v menu Advanced Safety Mode. Mozna nastaveni jsou

nasledujici:

P
. s rw H i adius .

e Disable: Rozdilna vySka RTH L Jome Altiide fadiug > g
pobliZ mista startu se | e o
nenastavuje. To je vychozi 3 = e 7

’ \ g b
nastavenl. 5 - - Fly Home Altitude /\ 7

e Normal: Pokud model prileti
bliZ, neZ je nastavena vzdalenost
"Home Altitude Radius a RTH je
aktivni, bude model klesat nebo '_“"“cb_.’ : 4 )
stoupat na "Home RTH Altitude" S ' :
podle nastaveni.

Home RTH Altitude

Throt Off: (pouze pro ploSniky) Rezim je shodny s rezimem "Normal" vySe, navic se po dosazeni vzdalenosti
"Home Altitude Radius" vypne motor. Model pristane s vypnutym motorem, stabilizace bude drzet klonéni v
horizontalni poloze. To se miiZe hodit v ptipadé, Ze se nedari obnovit RC spojeni. Poznamka: Pokud vas
model s vypnutym motorem houpe, nemusi to byt zrovna bezpec¢na volba!

2) Dale nastavte polozku “Home RTH Altitude” na pozadovanou velikost vnitini RTH vysky (vysky, ve které
model poleti pobliZ mista startu).

3) Nastavte polozku “Home Altitude Radius” na pozadovanou vzdalenost mista startu, pii které model poleti
ve specifikované vysce.

7.5.2 Dalsi pokrocilé nastaveni RTH
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= Polozka “Minimum Ground Spd (0 disable)" je uzite¢né, pokud letite ve vétru a RTH je aktivni v oblasti po
vétru. Pokud vas model se vraci domi rychlosti nizsi, nez je specifikovana tratova rychlost, bude RTH
pouzivat nastaveni otaCek motoru pro stoupani - "Climb" - namisto nastaveni cestovni rychlosti "Cruise".
Tak se zvysi rychlost pro RTH.

= Pokud budete 1état tak, Ze je potiebné, aby motor béZel i pod vySkou mista startu (1étani pod kopcem)
miZete nastavit polozku menu “Permit low alt RTH (Caution!)” na"Yes". Tak se zablokuje zastaveni
motoru pod vySkou cca 60 stop (20 m).

Vzhledem k tomu, Ze zapnuti této volby se zvySuje pravdépodobnost, Ze RTH bude nechténé aktivovat
plyn na zemi, mélo by byt pouZivano s extrémni opatrnosti!

Kromeé kontroly, zda vas prijimac je v rezimu failsafe, dalsi ochrana Vectoru sleduje kvalitu signald, které
prichazeji z vaseho prijimace. Pokud Vector indikuje impulsy ptijimace, které jsou mimo specifikace (prilis
dlouhé nebo prilis kratké), nebo v pripadé, Ze nékteré servo impulsti nedostava viibec, spusti se RTH.

Vector miiZe obcas dostat zpravy z prijimact (obvykle levnych typti), které mohou vysilat neplatné signaly, i
kdyz spojeni je dobré.

Pokud se zobrazi zpravy “RTH Engaged: Too Many Rx Glitches” nebo “RTH Engaged: Bad Rx Pulsewidths” a
jste si jisti, Ze prijimac je neztratit spojeni, miiZete nastavit “Disable PCM Glitch Detection” na “Yes”. Vezméte
prosim na védomi, Ze pokud to udélate, pri nékterych poruchach bude spusténi RTH zablokovano!

7.6 Akusticky variometr

Vector obsahuje vykonny akusticky variometr s kompenzaci energie a s dalsimi pokrocilymi funkcemi.
Zvukova data variometru jsou predavana prostrednictvim audio vystupu Vectoru do vysilace videa.

Variometr produkuje riizny ton, ktery se méni podle rychlosti
stoupani nebo klesani. Pri stoupani bude zvuk v pulzech. Frekvence
tonu a frekvence impulsti roste s rychlosti stoupani.

Cet Voice fAlert Vol ume
Pri klesani, bude tén byt nepierusovany, s klesajici frekvenci jako Nute Variometer
indikaci rychlosti klesani. Set Variometer Volun
Hute External Audio
. / 1 2 .. “ v Vario Averader Second
Kompenzace energie, kterd pomaha eliminovat “vyskovkovou Vario Min Sinkrate (Deadband)
termiku” se provadi elektronicky, pomoci volitelného pitotovy Vario Min Climbrate (Deadbnd)

Varto Auditle Tone Gain

rychloméru snimace (pirednostné) nebo pozemni rychlosti GPS.

Total Enerdy Corp Percent
Vario 0ff when Notor Running

Variometr je konfigurovan pomoci menu "Audio/Variometer Setup”,
popsané nize.

Mute Variometer (potlaceni zvuku): Pro povoleni zvukového signalu variometru nastavte tuto polozku na
"NO.".

Set Variometer Volume (nastaveni hlasitosti): Hlasitost nastavte tak, aby se nerusila s ostatnimi zvuky
(motor, alarmy atd.).

Vario Averager Seconds (nastaveni ¢asové odezvy): Toto nastaveni ovlada rychlost hlaseni dat varia. V
desetinach sekundy. Pro rychlou odezvu je lepsi kratky interval. Pti letu v turbulence se ale kratky interval
miZe projevovat faleSnym hlasenim, takZe mize byt uziteCné nastavit delsi interval.

Vario Minimum Sinkrate (pasmo necitlivosti pfi klesani): Toto nastaveni urcuje minimalni rychlost
klesani. Za normalnich okolnosti mize byt nastavena na standardni rychlost klesani vaseho modelu, tj.
rychlost klesani, pri které model sestupuje v klidném vzduchu bez termiky. Kdyz bude rychlost klesani vétsi,
nez takto definovang, bude ji variometr signalizovat.
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Vario Minimum Climbrate (pasmo necitlivosti pri stoupani): Toto nastaveni urc¢uje minimalni rychlost
stoupani. Kdyz bude rychlost stoupani, nez je takto nastavend, bude ji variometr signalizovat.

Set Vario Audible Tone Gain (nastaveni citlivosti zvuku varia): Nastaveni urcuje zménu vysky tonu.
Nastavte podle potieby.

Total Energy Comp Percent (velikost kompenzace energie) : Tato funkce upravi velikost kompenzace
energie. 100% znamen3, Ze kineticka energie se zcela pfeméni na potencialni energii, takZe jakakoliv zména v
rychlosti letu zcela vylouci jakoukoliv zménu vysky. Méné nez 100% snizZuje miru, kterou zmeéna rychlosti
letu ovliviiuje celkovou energii, vice nez 100% funguje naopak.

Vario Off when Motor Running (vypnuti varia pri chodu motoru): Tato moznost zakaze ton variometru,
kdyz je motor v chodu. To je uzitecné pro "motorové kluzaky." Variometr je vypnuty, kdyz proud motoru je
vétsi nez priblizné 1,5 ampéru.

7.7 Kalibrovani pristroje Vector
Vector je z vyroby kalibrovan a obvykle neni Zzadné dalsi kalibrace nutna. Nicméné, uzivatel mutze kalibraci

kalibrace nékterych senzori provést. Moznosti kalibrace jsou
umistény v menu “Calibration and Sensor Setup”.

7.7.1 Elektricka kalibrace ‘ Ves
Calibrate Compass Calibrted
. . . B . . Rezero Gyros (must be still!)
Je moZno kalibrovat velikost proudu pohonné baterie, velikost Num Brushless Motor Poles
napéti vysilacové baterie, baterie videokamery a prijimacové Use mAH for Motor Batt Gaude
baterie. Re-set minimum RSSI Level

Re-set maximum RSSI Level
Electrical Calibration

Tato kalibrace se provadi v menu "Elektrical Calibration". Pro : .

. . . - Altimeter Cal (read manual!)
vaSe pohodli jsou vS§echna napéti a proudy zobrazeny v (N-f)
realném c¢ase na strance elektrické kalibrace, takze si muzZete Zero Spektrum RSSI oncesminut
porovnat vyhodnoceni z Vectoru s tdaji vaseho mériciho
pristroje napéti a proudu.
Kalibrace napéti: Pri kalibraci napéti zmérite "Voltage Factor”

pro prislusné napéti. Zvyseni faktoru zvysSuje namérené napéti, Transmitter Uoltage Factor
anaopak Camera Voltade Factor

: Receiver Voltage Factor
P . . , .. . . Current Sensor Zero O0ffset
Aktualni Kalibrace: Pro kalibrace proudového cidla postacuje S R IRT I N E AL

jen vhodné zvyseni nebo snizeni "Current Sensor Factor” Restore Factory Volt-Amp Cal
FLight Pack LiPo cell count

Dalsi mozné kalibracni nastaveni pro aktudlni senzor je "Zero
urovni proudu, kterou miiZze sensor Vectoru. Typicky je to cca
300 mA (0,3 Ampér).

Pokud vas sensor proudu vykazuje offset 300mA a v menu je
nastaveno také 0,3A, Vector naméri 0,3 Ampér v kazdém @ 16.5d & 11.95 @ 11.95 (& 5.12 Amp 0.3
pripadé, kdy odbér proudu je mensi nebo roven 0,3 Ampér.

Kdyz je aktualni proud nad 0,3 Ampér, Vector bude ¢ist proud spravné. Pokud vas méric ukazuje, Ze proud je
vétsi nez 0,3 Ampér i kdyZ neni spustén vas motor (diky odbértim videokamery, video vysilac, Vector a
dalsiho prisluSenstvi), ale Vector naméril 0,3 Ampér, mizZete nastaveni zvysit, aby odpovidalo realité.
Nespravné nastaveny offset zptsobi jen velmi malé chyby, takZe jeho zména obvykle neni potfebna.

7.7.2 Kalibrace vyskoméru
VysSkomeér Vectoru je kalibrovan ve vyrobé. Pokud Vector nebyl néjaky cas zapojen, mize dojit k malé zméné

vysky, dokud se Vector neohreje na provozni teplotu. To je normalni. KdyZ vynulujete pozici, vySkomér se
take vynuluje.
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Kdy?z zjistite béhem zahrivani vétsi odchylku v méreni (1-2 m) a zplsobuje vam to problémy, mizete jej
kalibrovat takto:

1. Kalibrujte ve stalém pocasi - zména pocasi miiZe zpisobit znacné rozdily barometrického tlaku v
kratkém ¢asovém obdobi.

Nechte Vector zcela bez pripojeného pohonu po dobu nejméné 30 minut.
Pripravte si vysilac¢ a zapojte Vector (v mistnosti).
Béhem 1 minuty (rychleji, tim 1épe), pfejdéte na menu Calibration and Sensors, zvolte poloZku
“Altimeter cal (read manual)” a pirepnéte pirepinac rezim.
5. Nepohybujte Vectorem, dokud se kalibrac¢ni proces nedokonci (asi 3 minuty).

Vysledek kalibrace (Uspéch (pass) nebo selhani) bude po dokonceni procesu v oznamovaci oblasti
monitoru.

7.8 Konfigurace GPS

K dispozici je nékolik nastaveni GPS, v nabidce Konfigurace GPS.

7.8.1 Format souradnic GPS

GPS pozice mohou byt zobrazeny v 3 formatech,
nastavitelnych pomoci “GPS-On-screen display format”:

— ‘o Always
* Desetinna stupnii (DDD.DDDDD ©) GPS On-screen display format  DDHH. MMM

e Stupné, minuty (DDD ° MM.MMMM ')
e Stupné, minuty, sekundy (DDD ° MM 'SS.S")

Indikace polohy GPS je velmi uZite¢na. Ztraceny model mizZete
snadno najit pomoci naposledy zjisténych souiradnic GPS v
mapovacim programu (napriklad Google Maps ™).

Set Hinimum Satellite Count 6
equire 30 GPS Fi Yes
et MHaximum HDOP 2.0

hou Absolute GPS Altitude?
e First Waypoint as Home?

<
k
S
Seconds to Wait post GPS Fi 2
S
U

Mnoho programt s mapami bude podporovat vSechny tfi formaty, ale podivejte se, ktery z nich vas program
podporuje PRED moZnym budoucim pouZitim!

7.8.2 Zména nastaveni pozadované kvality prijmu GPS

V menu "GPS Configuration” je pro stanoveni kritérii pro minimalni kvalitu prijmu GPS nékolik moZnosti.
Tato kritéria musi byt splnéna pred tim, nez je po nabootovani systému nalezena poloha mista startu GPS.

== Pro koptéry musi byt tato kritéria splnéna vzdy v reZimech GPS letu (loiter, atd.), které mohou byt
povoleny.

Q Povoleni horsiho GPS signalu pro koptéry miize vést k problémim pti rezimech GPS: muze zptisobit
velké odchylky od predpokladaného sméru letu.

Set Minimum Satellite Count (nastaveni minimalniho poctu satelitti): To vam umozni nastavit minimalni
pocet satelitd, které musi byt v dohledu. Obecné plati, Ze ¢im vyssi je pocet satelitd, tim je lepsi spolehlivost
polohy.

Require 3D GPS Fix (pozadavek 3D GPS Fix): Nastavte na Yes, pokud chcete pockat, az je spojeni 3D GPS
optimalni.

Cislo, tim lepsi je spojeni. HDOP miize liSit v zavislosti na celé radé faktord, vcéetné polohy sateliti vzhledem k
sobé navzajem. Podle velmi obecného pravidla postacuje HDOP 2,0. HDOP mensi nez 1,3, je optimalni, ale
nemusi byt vzdy dosazitelné.

Seconds to Wait post GPS Fix (doba po dosaZeni spojeni GPS): Pocet sekund, které musi uplynout po
prijeti GPS signalu, ktery spliiuje vySe uvedend kritéria. V. mnoha ptipadech i po hlaSeni dobrého spojeni GPS
miuZze dalsi vyckani zlepsit presnost polohy.
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8. Reseni problémti

Problém

Reseni

== Multikoptéra nedrzi
v rezimu loiter spravné
horizonalni pozici.

== Jestli pouzivate vysilaC s vysokym vykonem (zejména na frekvenci
1,3GHz), zkuste vysila¢ vypnout. Pozorujte, zda jev zmizi. Pokud je
vysila¢ divodem nespravného chovani, prectéte si odstavec o
odstranovani problému GPS nize v textu.

=*= Ujistéte se, Ze GPS ma neruseny vyhled na oblohu.
== Kompas musi byt spravné zkalibrovan.

="= ZKkuste nastavit zisk “GPS Position Hold” v menu Advanced Stabilizer
Settings. Mérite po malych krocich, cca 10%.

== Multikoptéra nedrZzi

v rezimu attitude hold
spravné vertikaln{ pozici
(vysku).

=*= Zkuste nastavit zisk “Vertical/Altitude Gain” v menu Stabilizer
Settings. Ménte po malych krocich, cca 10%.

“I" RTH: Plo$nik leti v tomto
rezimu prilis pomalu nebo
naopak velmi rychle.

1= Zkuste zmensSit nebo zvétsit velikost parametru “Cruise Throttle
Position” v menu Advanced Safety Mode menu, nebo spustte znovu
Receiver Analysis Wizard a nastavte jinou polzici plynu pro cestovni
rychlost.

= Kdyz je rychlost navratu nizka diky vétru, je mozné naprogramovat
minimalni rychlost modelu vii¢i zemi zménou parametru “Minimum
Ground Spd(0 disable)” v menu Advanced RTH. Kdyz Vector zjisti, Ze
rychlost je mensi neZ nastavena, velikost plynu se zvysi z ,cestovni“ na
»Stoupani®.

== RTH: Multikoptéra leti
v tomto rezimu prili§ pomalu
nebo naopak velmi rychle.

=*» ZvySte nebo zmenSete rychlost “Return Home Ground Speed” v menu
Advanced RTH. Postupujte po malych krocich.

"I RTH/Loiter: Plos$nik se otaci
do sméru pro RTH nebo
v reZimu loiter prili§ pomalu
nebo prilis rychle.

= Increase or decrease the “Maximum Roll for RTH/Loiter” in the
Advanced RTH menu. The angle should be increased if the model is
turning too slowly and vice versa. It's recommended you change this
setting in steps of 5 to 10 degrees.

= Increase or decrease the “Turn Gain” setting in the Advanced RTH
menu. The gain should be increased if the model is turning too slowly,
and vice versa. It's recommended you only change this setting after
failing to fix the problem by adjusting the “Maximum Roll for
RTH/Loiter” or if increasing that setting could create a stall risk for
your airframe. Adjust this setting in about 10% increments.

RTH: Klonéni nebo klopeni je
prili§ velké nebo malé.

Increase or decrease the “Maximum Pitch for RTH/Loiter” and/or
“Maximum Roll for RTH/Loiter” settings in the Advanced RTH menu

RTH: V rezimu RTH model prilis
rychle stoupa nebo klesa

Increase or decrease the “Desired Climbrate” and/or the “Desired
Descend/Sinkrate” settings in the Advanced RTH menu

“I" RTH/Loiter: my fixed wing
model circles too widely or
too tightly around the loiter

“I" Increase or decrease the “RTH/Loiter Circle Radius” setting in the
Advanced RTH menu.

"= See also the steps for troubleshooting if the model turns too fast or too
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or home point

slowly, above.

GPS: I am having trouble getting
a GPS fix. Or, once GPS fix is
acquired, it is periodically lost,
or the GPS position seems to
move around quite a bit when
the model is stationary.

Always keep the GPS/MAG as far away from your video transmitter
antenna, and your video camera, as feasible.

If you are using a 1.3GHz or 900 MHz video transmitter, it is probably
generating spurious noise on the frequencies used by GPS. A good
description of the causes and solutions of this problem is located here:
http://www.dpcav.com/data sheets/whitepaper GPS.pdf.

Try testing the GPS with as many devices powered down as possible and
then add them back one at a time, and look for GPS degradation. Note: You
can connect the video output from the Vector’s "Video Tx" connector
directly to a monitor or goggles to test powering off your video
transmitter.

Audio: I hear static, buzzing or
humming only when the OSD is
showing information on the
video screen.

e Increase your Vector “Black Level” setting in the OSD Setup menu.

e Ifyou don’t have the audio input of your video transmitter connected
to anything, try connecting it to the Vector Audio Harness, and
plugging the harness into the Vector’s audio port, as described earlier.

Audio: I have set up voice
alarms, but am not hearing them,
or they are faint.

o Verify that “Mute Voice Alerts” is set to “No” in the
Audio/Variometer Setup menu.

e Increase “Set Voice Alerts Volume” in the Audio/Variometer Setup
menu if the sound is too low, compared to your microphone
volume.

e Verify that your wiring is correct. Especially, make sure that the
audio channel (left or right) that is coming from the Vector is the
same one you are listening to on the ground.

Video: I am seeing video
“smearing” or lines on the video
screen, that correspond with the
location of text on the screen.

Increase your Vector “Black Level” setting in the OSD Setup menu.

Video: I am having trouble
reading the Vector text through

my goggles.

e Tryincreasing or decreasing the “Black Level” setting in the OSD
Setup menu.

e Increase the “Color Brightness” in the Color Setup menu.

e Ifa particular color is hard to read, either set intensity of that color
to “High”, or change your settings to not use that color, in the Color
Setup menu.

o Select “White” for “Numeric Parameters Color” in the Color Setup
menu. Then, the “White Level” setting in the OSD Setup menu will
let you change the brightness of the white text.

[ am having problems with my
Vector which I haven’t been able
to resolve otherwise.

e Make sure you are running the latest Vector firmware, as
described in the “Firmware Update” section.

e Consider performing a “Factory Reset” on your Vector, which will
restore the Vector to factory defaults. This can be done either
with the “Factory Reset” button in the software (at the bottom of
the screen) or with the option in the Advanced Radio Control stick
menu.
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Software: the configuration does
not launch, or exits shortly after
starting.

e Try running the software in Windows XP Compatibility mode

e Try running the software “As Administrator”

9 Chybova hlaseni

Béhem startu a normalni provozu Vector neustale kontroluje sviij stav a nastaveni a stav pripadnych dalSich
pripojenych zarizeni. Pokud je detekovan problém, Vector zobrazi zprava v oznamovaci oblasti OSD bud’
docasné, nebo do vyreSeni problem. V zavislosti na vyznamu zpravy.

Nize uvedena tabulka popisuje tyto zpravy a jejich vyznam. Je pravdépodobné, Ze vétsinu z nich nikdy

neuvidite.

Hlaseni na obrazovce

Vyznam hlaseni

= 2nd Aileron Input not Detectd

You configured the Vector to receive a mixed 2nd aileron signal from
your transmitter, but that signal is not detected. Check your wiring and
receiver settings.

= 2nd Ailrn Issue:Rerun Wizard!

You configured the Vector to receive a mixed 2nd aileron signal from
your transmitter, but that signal was not correctly detected when you
ran the Receiver Analysis Wizard. Please check correct operation of the
2nd gutput from your transmitter, and rerun the wizard.

“I" 2nd Elevatr Input not Detectd

You configured the Vector to receive a mixed 2nd elevator signal from
your transmitter, but that signal is not detected. Check your wiring and
receiver settings.

= 2nd Elvtr Issue:Rerun Wizard!

You configured the Vector to receive a mixed 2nd elevator signal from
your transmitter, but that signal was not correctly detected when you
ran the Receiver Analysis Wizard. Please check correct operation of the
2nd output from your transmitter, and rerun the wizard.

"I~ 2nd Rudd Issue: Rerun
Wizard!

You configured the Vector to receive a mixed 2n rudder signal from
your transmitter, but that signal was not correctly detected when you
ran the Receiver Analysis Wizard. Please check correct operation of the
2nd gutput from your transmitter, and rerun the wizard.

“I" 2nd Rudder Input not Detected

You configured the Vector to receive a mixed 2n rudder signal from
your transmitter, but that signal is not detected. Check your wiring and
receiver settings.

Aileron Issue: Rerun Wizard!

When you ran the Receiver Analysis Wizard, the Vector did not detect
correct movement of the aileron input. Check your wiring and settings
and run the wizard again.

Ailron or Elevatr undetected!

The Vector did not detect your aileron and/or elevator signal during
boot. Either these wires are not connected correctly, or your receiver or
transmitter was not powered during boot.

Airframe Not Set

You have not yet set the airframe type, which is required to use the
Vector’s flight controller.

Airframe Type Change Detected

This message will appear, along with an image of the presently selected
airframe type, when you first boot the Vector after changing the
airframe type. You must OK the airframe type by clicking the mode
switch once while this message is displayed on the screen.

Altimeter not detected!

If you repeatedly see this message, DON'T FLY and contact support.

"= Alt Hold Failing: Vib too hi!

== The Vector has detected that there is too much vibration for altitude
hold to work correctly.

== Alt Hold Reset: Vib too high!

== The Vector has reset the altitude hold logic, due to continued
excessive vibration.

== Alt Hold Failure: Vib too hi!

== The altitude hold function has failed, due to continued excessive
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vibration.

Calibration error- see manual

This message is displayed if an error has occurred with the optional
altimeter calibration step.

=2 Can'tarm when RTH triggered!

If you try to arm when the Vector is in RTH mode (normally because the
mode/submode switches are set to “RTH Test”), this message will
appear.

== Can't change when knob used!

== The controller gains cannot be changed in the menus when the gain
knob is enabled for that gain.

Can't do that while flying!

You've attempted a menu operation that cannot be done while flying (or
armed).

"= If the altimeter or speed sensor(s) are drifting considerably, the
Vector may think that your fixed wing model is flying, when it is not.
Resetting home or rebooting the Vector should remedy the issue.

Channel not detected!

This message will be displayed when you are running the Serial Rx
Learn wizard and the requested channel was not detected. This is ok if
the requested channel is not needed with your setup.

Compass Needs Recalibraton!

This indicates that the Vector has detected issues with the compass
calibration. Please recalibrate the compass. This can also happen if the
compass is rotated, not mounted firmly or level with the Vector, or is
temporarily near large metal objects.

Compass not Calibrated!

You have enabled the compass, but have not yet run the compass
calibration.

== Control stick not centered!

Your control stick must be centered to arm the multirotor. If your
control stick is centered, please rerun the Receiver Analysis Wizard
again.

Elevator Issue: Rerun Wizard!

When you ran the Receiver Analysis Wizard, the Vector did not detect
correct movement of the elevator input. Check your wiring and settings
and run the wizard again.

Emergency reboot occurred!

If you see this message, DON'T FLY and contact support.

Error: External sensor issue!

This message indicates there was an issue communicating with either
the GPS/MAG, or the pitot speed sensor. If this happens repeatedly, a
cable is loose or damaged, or there’s a power or sensor problem.

Error: Internal sensor issue!

If you repeatedly see this message, DON'T FLY and contact support.

ERROR: Too far from Home

This message will be displayed if you try to reset the home position
more than about 500 feet (150 meters) from the GPS’s first fix location

ERROR: too far off level!

This message will appear if you invoke the “Record Flat Level Mounting”
function, but the Vector is mounted too far off level, or the model is not
presently level enough.

ESC saturation detected!

For multirotors, while trying to respond to your stick movements or
other perturbations, the Vector has driven one or more ESCs to its
maximum output. During high speed forward flight, it’s possible that
the amount of thrust needed to keep the multirotor in the air will exceed
the maximum throttle that can be applied to the ESCs. In this scenario,
the message will be displayed.

This message is informational only and does not necessarily indicate an
error condition, although it can be useful to help diagnose unexpected
flight behavior. It may help to think of it in similar terms as Electronic
Traction Control in a car. When displayed, it means that the motors on
your multirotor are reaching the limits of their capability.

External bus error!

This message indicates there was an issue communicating with either
the GPS/MAG, or the pitot speed sensor. If this happens repeatedly, a
cable is loose or damaged, or there’s a power or sensor problem.
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== Flight Battery Not Detected

== The low battery autoland feature has detected that no battery is
connected.

== Flip crash detected! Disarmed

If the Vector detects that the multirotor has flipped over after a crash, it
will disarm the motors to try to avoid burning them out.

== Flyaway detected-Disarming!

The Vector has detected an uncontrollable flyaway condition due to
miswiring or bad configuration, and is disarming the motors to avoid
loss of the multirotor.

== Freefall detected!!!

This is an informational message that will display if the Vector detects a
freefall. This would normally only occur if total loss of motor power or
thrust has occurred, or if the multirotor has been disarmed during flight.

Gain Knob used but undetected

This message will appear if you configured the gain knob, but the
Vector’s gain receiver input is not detecting a signal during boot.

GPS Status: Awaiting first fix

Indicates that the Vector is waiting for the GPS to acquire a fix.

GPS Status: Awaiting 3D fix

Indicates that the Vector is waiting for the GPS to acquire a 3D fix. See
GPS Configuration menu.

GPS Status: Awaiting Enough Sats

Indicates that the Vector is waiting for the GPS to acquire enough
satellites. See GPS Configuration menu.

GPS Status: Awaiting HDOP
Accuracy

Indicates that the Vector is waiting for the GPS to have a low enough
HDOP (Horizontal Dilution of Precision). See GPS Configuration menu.

GPS Status: Post-Fix Countdown

Indicates that the Vector is waiting for the amount of time specified after
the GPS fix is finalized, in the GPS Configuration menu.

GPS Not Connected! The Vector has detected that the GPS is not connected. Check cabling.
This indicates that the GPS has lost its position fix. All GPS modes,
GPS Fix Lost! including RTH, will be disabled until it regains a fix.

GPS/Compass has old Firmware!

This message indicates that the firmware on the GPS/MAG needs to be
updated. GPS/Mag firmware updates automatically occur when you
update the Vector firmware, as long as you have the GPS/MAG
connected to the Vector at the same time.

Gyro not detected!

If you repeatedly see this message, DON'T FLY and contact support.

Home Waypoint too far away!

You set up a Home Waypoint in the software, but that waypoint is more
than about 500 feet (152 meters) from the GPS'’s first fix location.

== Idle throttle being reduced!

The Vector has detected that you are commanding the multirotor to
descend by throttling down, but the multirotor is not descending,
possibly due to too high of an idle throttle setting. Please land and
reduce your idle throttle.

== Impact Detected!

This message tells you what you probably already knew. :(

== Kill Switch Activated!!

This message appears when you activate the motor kill switch.

Landing - Poor GPS or Mag

This message indicates that the model is landing (normally during RTH)
if the GPS signal or compass calibration is too poor to continue returning
home.

== Lipo cell count incorrect?

This message is displayed at boot when low battery autoland is enabled,
and you have connected either an almost dead battery, or a battery that
is overcharged. If you have manually defined the number of cells in your
battery for the autoland function, this message will also be displayed if
the detected cell count does not match the stated number.

Logging Buffer is Full

This message will appear when the data logging buffer is full, if you have
disabled automatic clearing of the logging buffer.

Loiter Off - Poor GPS or Mag

This message indicates that loiter is being disabled due to poor GPS
signal or compass calibration.

== Low Battery Voltage Detected!

This message is displayed during flight if low battery autoland is
enabled, and if the minimum cell voltage you specified has been reached.

Magnetometer not detected!

This message will appear if the compass is enabled, but not detected
(normally due to the GPS/MAG being unconnected).

Maximum Altitude Exceeded!

The maximum altitude you programmed on the RTH/Safety Mode page
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has been exceeded.

Maximum Distance Exceeded!

The maximum distance from home you programmed on the RTH/Safety
Mode page has been exceeded.

Memory malfunction detected!

If you repeatedly see this message, DON'T FLY and contact support.

Menus disabled during flight!

This message appears if you have not enabled in-flight menu access
(under Advanced Radio Control) and you attempt to enable menu mode
during flight.

Mode Switch not detected

This message will appear during boot-up if the mode switch signal input
is not detected.

== Motor Kill Input not Detected

This message will appear during boot-up if you have configured a motor
kill switch, the switch signal input is not detected.

== Moving or gyro decalibrated!

You have attempted to arm with the multirotor not completely still. Or,
if the multirotor is still, please rezero the gyros.

== Multirotor is ARMED!

This message indicates you have successfully armed the multirotor.

=2 Multi not level enough to arm

During the arm sequence with the Vector in a 2D flight mode, the Vector
has detected that the multirotor is not sitting level on the ground (at too
high of a bank) or that the Vector is not mounted level on the multi.

== Multirotor is DISARMED!

This message indicates you have successfully disarmed the multirotor.

== Multirotor Stability Issue!

This message indicates that the Vector is unable to fully control the
multirotor. This can happen due to thrust loss (broken prop or power
system issue) or the message can appear briefly during very aggressive
piloting, and will go away once the Vector regains control.

Must enable gain knob first!

If you try to enable the gain knob to control one or more of the gains,
this message will appear if you have not configured the gain knob.

Need non-GPS on Mode/Submode

You need to program your mode/submode switches so that at least one
of the positions will enable a non-GPS mode (2D, 2D with hold, 3D, etc.).

New Receiver Mode detected!

This message will appear during boot if the Vector detects that a new
type of receiver (SPPM, etc.) is being used.

No RTH! Mode Sw unprogrammed

This message will appear during boot if the Vector detects that you have
selected “Mode Switch” RTH trigger method, but have not defined a
mode or submode switch that activates RTH.

Outputs Off: Airframe Changed

The Vector’s outputs are disabled because you have changed the
airframe type.

Outputs Off: bad Calibration

If you see this message, contact support.

Outputs Off: Bad Throt Range

The Vector’s outputs are disabled due to a problem with the throttle
settings. Please check your throttle wiring and rerun the Receiver
Analysis Wizard.

Outputs Off: Hardware Issue

If you repeatedly see this message, contact support.

Outputs Off: no Airframe Type

The Vector’s outputs are disabled because you have not yet selected an
airframe type.

Outputs Off: Rerun Wizard

The Vector’s outputs are disabled due to problems detected by the
Receiver Analysis wizard, so please rerun it.

Outputs Off:Airframe not OK'd

The Vector’s outputs are disabled because you did not ok the new
airframe type (by clicking the mode switch) during boot-up.

Outputs Off:bad Configuration

The Vector’s configuration settings are invalid. You will need to fully
reconfigure the Vector. If this message is repeated, please contact
support.

== Please arm in non-GPS mode!

The Vector must be in a non-GPS mode to arm, unless you have enabled
GPS mode arming in the advanced multirotor menu.

Please run RC Wizard!

Please run the Receiver Analysis wizard to continue.

Power Brownout Detected!

The Vector rebooted due to low voltage from the Vector’s power source.
This could be caused by overheating, a loose connection, or low battery.

== RTH Flyaway detected-

If RTH has been activated for some time, and the Vector detects the
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Landing!

multirotor is moving away from home rather than towards home, this
message will appear and the Vector will land the multirotor at its
present location. This condition could be caused by bad compass
calibration, a loose or rotated compass, high wind, or a configuration
problem. Note: You must disarm and rearm the multirotor before RTH
will function again, once this message appears.

RTH Engaged: Move sticks to
cancel

RTH has been triggered by the mode/submode switches, either
intentionally, or due to the receiver commanding this switch
combination during failsafe

RTH Engaged: Too Many Rx
Glitches

RTH has been triggered because the receiver is no longer sending
signals to one or more channels.

RTH Engaged: Bad Rx Pulsewidths

RTH has been triggered because the receiver is sending invalid pulses
(too short or too long) to one or more channels.

RTH Engaged: Rx Failsafe Detected

RTH has been triggered because the Vector has detected that the
receiver is in failsafe

Rudder Issue: Rerun Wizard!

When you ran the Receiver Analysis Wizard, the Vector did not detect
correct movement of the rudder input. Check your wiring and settings
and run the wizard again.

S-BUS Error Detected!

The Vector detected a communication problem with the S-BUS link. This
could be caused by a loose connection, a power problem, or an issue
with your receiver.

Submode Input not Detected!

You configured a submode switch, but the Vector did not detect a signal
at the submode input during boot.

Throttle Failsafe Incorrect!

You have selected “Throttle Failsafe” method of receiver failsafe
detection, but the Vector detected that your receiver’s throttle failsafe
position is either too close to, or higher than, your normal throttle off
position. Please read the section in the manual on throttle failsafe
detection.

Throttle Issue: Rerun Wizard!

When you ran the Receiver Analysis Wizard, the Vector did not detect
correct movement of the throttle input. Check your wiring and settings
and run the wizard again.

Too much movement - aborting!

You invoked the “Record Flat Level Mounting” or “Rezero Gyros”
command, and the Vector detected that the model was moved during the
operation.

USB Mode - Outputs Disabled

The Vector’s outputs are disabled whenever the USB cable is connected,
and they remain disabled until AFTER you disconnect the USB cable
AND reboot the Vector.

=2 Varovani: Vysoké vibrace

== The Vector has detected that the vibration levels are too high, which
can cause control issues.

10 Popis odectu numerickych dat

Na displeji mohou byt zobrazeny nasledujici ¢iselné udaje. Nékteré vyzaduji volitelny hardware.

Nazev odectu

Popis

Main Pack Voltage

Voltage of the pack connected to the current sensor

Transmitter Voltage

Voltage at the "Vid Tx” power connection of the video harness

Camera Voltage

Voltage at the "Cam/Mic” power connection of the video harness
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Receiver Voltage

Voltage at the Vector’s servo outputs

Sensor Temperature

Temperature of the optional temperature sensor

Ambient Temperature

Approximate air temperature, obtained from the GPS/MAG sensor

Barometric Altitude

Zero referenced altitude, from the onboard pressure sensor

Pitot Airspeed

Airspeed from the optional pitot airspeed sensor

RPM

RPM reading from the optional RPM sensor

Main Pack Current

Current flowing through the current sensor

Main Pack Wattage

Voltage X Current at the current sensor

Prop RPM (Headspeed)

Same as RPM reading above

Main Pack mAH Used The milliamp hours through the current sensor since bootup

Mode Rx Input % The measured pulsewidth at the Vector’s mode switch input (0% = 1
millisecond, 100% = 2 milliseconds)

Gain Rx Input % The measured pulsewidth at the Vector’s gain knob input, if used

Aileron Rx Input % The measured pulsewidth at the Vector’s aileron input

Elevator Rx Input % The measured pulsewidth at the Vector’s elevator input

Throttle Rx Input % The measured pulsewidth at the Vector’s throttle input

Rudder Rx Input % The measured pulsewidth at the Vector’s rudder input

Submode Rx Input % The measured pulsewidth at the Vector’s submode switch input, if used

Kill Switch Rx In % The measured pulsewidth at the Vector’s kill switch input, if used

2nd Aileron Rx In % The measured pulsewidth at the Vector’s 2nd Aileron input, if used

2nd Elevator Rx In % The measured pulsewidth at the Vector’s 2nd Elevator input, if used

2nd Rudder Rx In % The measured pulsewidth at the Vector’s 2nd Rudder input, if used

Aileron/M2 Output %

The pulsewidth being sent to the Vector’s Aileron/M2 output (0% =1

millisecond, 100% = 2 milliseconds)

Elevator/M3 Output %

The pulsewidth being sent to the Vector’s Elevator/M3 output

Throttle/M4 Output %

The pulsewidth being sent to the Vector’s Throttle/M4 output

Rudder/M1 Output %

The pulsewidth being sent to the Vector’s Rudder/M1 output

Aux1/M5 Output %

The pulsewidth being sent to the Vector’s Aux1/Mb5 output, if configured

Aux2 /M6 Output %

The pulsewidth being sent to the Vector’s Aux2/M6 output, if configured

G-Force X Axis

Zrychleni ve sméru osy X
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G-Force Y Axis

Zrychleni ve sméru osy X

G-Force Z Axis

Zrychleni ve sméru osy Z (svisla osa)

Pitch Velikost klopeni ve stupnich

Roll Velikost klonéni ve stupnich

Yaw Aktualni smér letu ve stupnich. KdyZ pouzivate kompas a je spravné kalibrovan,
je to odchylka od presného severu.

Climbrate Aktualni rychlost stoupani

Vario(TEC Climbrate)

Aktualni rychlost stoupani se zapoctenim kompenzace celkové energie

GPS Satellite Count

Pocet zachycenych satelitli

Receiver RSSI Aktualni velikost RSSI %

GPS Groundspeed Aktualni rychlost letu vzhledem ke zemi (GPS)

GPS Altitude The zero referenced altitude, as reported by the GPS

GPS Course The present true course heading, as reported by the GPS

GPS HDOP Aktudlni velikost HDOP (kvalita GPS signalu)

Spektrum Rx Holds Receiver health information from the Spektrum™ Flightlog™ data port. Find the

Spektrum™ Flightlog™ manual online for more information

Spektrum Lost Frames

“un

Spektrum Ant A Fades

“un

Spektrum Ant B Fades

“un

Spektrum Ant L Fades

“un

Spektrum Ant R Fades

“un

Distance to Pilot

The present horizontal distance between the home point and the model

Line of Sight Distnc

The present horizontal and vertical distance between the home point and model,
calculated using the Pythagorean theorem

Cumulative Distance

The total distance traveled by the model since boot-up, in either miles or
kilometers

Home Arrow

Indicates the direction the model is traveling, relative to the home point. An up
arrow means you are traveling toward home.

Distance to Waypoint Distance to the active waypoint
Call Sign Displays your amateur radio call sign for 15 seconds every 10 minutes
Logger Buffer % Used Indicates the percentage of the logging buffer that is presently used
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EagleEyes Pan % If the EagleEyes tracker is used, displays the present pan servo % being
commanded to the tracker.

EagleEyes Tilt % If the EagleEyes tracker is used, displays the present tilt % being commanded to
the tracker.

mAH used/Unit Distnc | Calculates the approximate milliamp-hours you are using per mile or per
kilometer, at the model’s present speed and current draw

Flight Time Remainng Estimates the remaining flight time, based on the total pack capacity, the
milliamp-hours used so far, and the present current draw.

Magnetic Compass Displays the reading from the magnetic compass, corrected to true north.

Rx Link Quality Displays the link quality for receivers that provide this information via the SPPM
stream.

Reserved Reserved for future use

11 Predpisy

Vector byl testovan s typickou instalaci a bylo zjisténo, Ze je v souladu s poZzadavky EU EMC. Pti jakékoli
zméné nebo doplnéni R/C systému se diirazné doporucuje provadét kontrolu dosahu a vykonu pred
zahajenim provozu zafizeni.

12. Omezena zaruka

Eagle Tree Systems, LLC, (ET) zarucuje ptivodnimu kupujicimu (Kupujicim), Ze zakoupeny produkt (vyrobek)
bude bez vady materialu a zpracovani po dobu jednoho (1) roku od data ptivodni koupé . Tato omezena
zaruka je nepienosna.

Tato omezena zaruka se nevztahuje na nasledujici problémy:

 Vyssi moc

e Komer¢ni vyuZiti

« Neautorizovany servis

 Produkt nebyl zakoupen u autorizovaného prodejce

* Pouziti, které neni v souladu s ndvodem k obsluze

e Nedodrzeni pokynt produktu

JINE NEZ EXPRESS ZARUKA popséno vyse, ET neposkytuje Zadnou zaruku NEBO PROHLASENT jakéhokoliv
druhu, a timto se ziika veskeré implicitni zaruky, vcetné, bez omezeni, odvozenych zaruk nezasahovani,
PRODEJNOSTI A VHODNOSTI PRO URCITY UCEL.KUPUJICI uzn4, Ze on nebo ona ma rozhodnuto, Ze vyrobek
SPLNUJi POZADAVKY zamysleného pouziti kupujiciho.

Naprava kupujiciho

ET je jedinou povinnosti a jedinym a vyhradnim opravnym prostiedkem kupujictho musi byt, Ze ET bude
vymeénit nebo opravit produkt v nasi volby. OPRAVA NEBO VYMENA, jak stanovi tato zaruka je jedin
kupujiciho 1ékem.
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Omezeni odpovédnosti

ET NEODPOVIDA za zvlastni, neptimé, NAHODNE NEBO NASLEDNE SKODY, ZTRATY ZISKU NEBO vyrobni
nebo obchodni ZTRATY jakymkoli zpGisobem, at’ uz TAKOVY NAROK NA ZAKLADE ZARUKY, SMLOUVY,
nedbalosti, pie¢inu, PLNE ODPOVEDNOSTI NEBO JINE TEORIE ODPOVEDNOST, A TO ANI V PRiPADE, ZE ET
BYLI NA MOZNOST VZNIKU TAKOVYCH SKOD. Déle, v Zadném piipadé odpovédnost ET je vy$si nez
maloobchodni prodejni cenu vyrobku, na kterém je odpovédnost uplatiiuje narok.

Jako ET nema Zadnou kontrolu nad nastavenim, pouzivani, montazi, Gpraveé nebo zneuziti produktu, musi byt
Zadnou odpovédnost predpokladat ani za jakékoliv vzniklé skody nebo zranéni. Aktem o nastaveni, pouZiti
nebo montaz, uZivatel prebira veskerou odpovédnost vyplyvajici.lf the purchaser or user is not prepared to
accept the liability associated with the use of the Product, the purchaser is advised to return the Product
immediately in new condition to the place of purchase.
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