Deska stabilizace CC3D pro MR letadla (koptéry)

Uvod

Deska je soucasti systému ,open source”. Programové vybaveni je oteviené pro kazdého uzivatele, je mozné upravit kod
aplikace i firmware podle vlastnich pozadavku.

Potfebnou kvalifikaci ma ovSem malokdo.

SmyslupIné Upravy mlze posoudit administrator a popfipadé je vzit v ivahu pro Upravu kédg.

V nasSem pfipadé se bude jednat o ,uzivatelsky® pfistup. Kdo si troufa na Upravy, tento manual nepotfebuje.

Veskeré informace o desce je mozno najit na www.openpilot.org . Tam je také mozno stahnout pfislusny soubor, ktery
obsahuje aplikaci i firmware.

Nazev aplikace je Open Pilot GCS (Ground Control Station).
StaZeny soubor s koncovkou EXE spustime, tim se GCS nainstaluje.
Dokumentace je v 7 jazycich, estina chybi.

Aplikaci GCS spustime. Hlavni strana:
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dostanete na Wikipedii, kde jsou veskeré navody — ovSem ve zminénych sedmi jazycich. Navody obsahuji i video-
tutorialy.

Ze zminéné uvodni stranky GCS se mizZeme dostat na jednotlivé stranky aplikace. Zalozky jsou jednak v horni ¢asti
uprostfed, jednak v dolni fadce.

Pomoci zalozek se dostaneme na konfiguraci koptéru, kalibrovani motort, kalibrovani vysilace atd.

Je mozno vlozit velké mnozstvi udajl, o jejichz vyznamu nema zacate€nik nejspis povédomi. Dobrou zpravou je, ze
vétSinu z nich konfigurovat nemusi.

Aplikace se pouziva pro systémy CC3D a REVO.

Montaz a zapojeni desky

Deska CC3D se montuje na MR vodorovné, Sipkou dopredu. To neni nutné, ale jina poloha se pak musi definovat
v aplikaci. Deska musi byt izolovana od podlozky, upeviuje se plastovymi Srouby.



Pfipojeni pfijimace: predpokladejme bézny pfijimac typu PWR - s paralelnimi vystupy (kazdy kanal ma svoje propojeni).
Pouzijeme 8-pinovou propojku, kterou opatrné zasuneme do desky. Opacéné konce se servokonektory zasuneme do
prislusnych kanall pfijimace, podle typu.

Pfiklad: Futaba:

Pfijima¢ ma nasledujici vystupy: 1. Plyn (throttle)
2. Klonéni — kfidélka (roll)
3. Klopeni — vy8kovka (pitch)
4. Ota€eni — smérovka (yaw)
5. Letovy rezim — Flight Mode. KANAL MUSI EXISTOVAT A MUSI BYT
ZAPOJEN.

Deska podporuje i sériové vystupy z pfijimace (S.BUS, Spectrum Satelite) ale znalci, ktefi tyto systémy maji, manual
nepotrebuji.

Vystupy desky se pfipoji k motorGm: Motor &. 1 je na severovychodg, toéi se doleva. Cisla dalSich motor( pfibyvaji ve
sméru hodinovych ruci¢ek, smysl otd€eni se postupné méni.

Jesté PRED zapojenim servokonektortl regulatord je vhodné provést jejich kalibrovani. Postupujeme podle pokyn(i

v navodu k regulatordm. Tak se také motory a regulatory pfekontroluji.

Pfed zapojenim do desky je pak vhodné vyfadit libovolné 3 ze 4 napajecich obvodu BEC. To se provede tak, ze ¢ervené
vodiCe servokabell se vypoji ze servokonektorl a zaizoluji. Pokud by napéti z BEC nebylo zcela shodné, mohlo by pfi
jejich paralelnim zapojeni dojit k jeho neZzadoucimu vyrovnavani.

Naprogramovani RC soupravy

Souprava musi byt v rezimu AERO, zcela bez mixu, (NE vrtulnik!), neutraly uprostfed, max. vychylky 100%. Béhem
parovani se musi naprogramovat rezim ,failsafe“ s VYPNUTYM plynem.

Naprogramovani desky

V KAZDEM PRIPADE ODMONTUJTE Z MOTORU VRTULE !!! | kdyz nejsou velké, mohlo by dojit k vaznému
poranéni !!!

Po spusténi aplikace GCS je mozno pfipojit desku CC3D pomoci bézné USB propojky. Jiz nyni by mohly fungovat umélé
horizonty, i kdyz asi zatim ne zcela spravné.

Firmware — zalozky dole

Zobrazi se aktualné nainstalovana verze firmware (napf. RELEASE-14.06.01) a bootladeru (napf. BL vision 4). Pfed
upgrade firmware je nutno prostudovat postup. Napf. pfed upgrade se musi firmware odinstalovat, mohlo by jinak dojit
k definitivnimu zablokovani CC3D.

Configuration — zalozky dole

- Hardware
Je tfeba nastavit typ propojeni mezi pfijimadem a deskou. Nej€astéji patrné bude RcvrPort nastaven na PWR, to
odpovida béznému paralelnimu propojeni 1 propojka = 1 kanal. Mezi ostatni typy propojeni patfi napf. Futaba
S.Bus

- Vehicle
Definovani typu letadla, po¢et a umisténi motoru, atd.

- Input
RC input
Prifazeni funkci RC soupravy ke vstuptiim desky, definovani stfednich poloh, definovani maximalnich rozsaht
pohybu pak, definovani funkci v rezimech Flight Mode, Postupy jsou podobné tém, které se provadeéji pfi
kalibrovani letovych simulatortd

Arming setting
Definovani gesta pohybu paky pro spusténi motort. Napf. Roll Right: motory se aktivuji pohybem paky ,nulovy
plyn a plna kridélka doprava®“.

Flight Mode Switch setting

Nastaveni stabilizanich rezimu pro rizné polohy prepinace.

Funkce musi byt pfifazena, i kdyZz pfepinani nepouzivate.

Pro koptéry a pro fizeni jejich polohy se nedoporucuji rezimy ,Manual“ — jen pro thrust (motory).



- Output
Pfifazeni motoru k vystupnim kanalim. Ovladani plynu jezdcem. Pokud zaSkrtnete na pravém okraji obrazovky u
motoru okénko ,LINK*, pohybem jezdce jednoho zaskrtnutého motoru se roztaceji vSechny motory se
zaskrtnutim.

- Attitude
Je nutno provést kalibrovani vodorovné pozice letadla. Model musi pevné lezet na vodorovném povrchu a po
celou dobu kalibrace se nesmi pohnout!

-  Stabilization
Jen pro specialisty. Pokud neni deska pouZita pro jiny ram nez Black, neni nutné se zaloZkou zabyvat

- Gimbal
Koeficienty stabilizace pro gimbal. Jen pro specialisty.

-  TxPID
Jen pro specialisty

Po dokoné&eni naprogramovani kazdé stradnky nezapomerite nastaveni ulozit pfikazem SAVE vpravo dole.

Poznamka:
Rychlejsi nastaveni zakladnich dat je mozné po kliknuti na zelenou zalozkou Vehicle Setup Wizzard

Prvni pokusy

Pfipojte baterii. Rozsviti se zelena dioda (signalizace pfipojeni baterie) a rychle blika modra dioda. Provadi se kalibrace.
To trva nékolik sekund. B&hem této doby musi stat model vodorovné a NESMi SE POHNOUT. Pipanim se indikuje
aktivace motor0.

Po ukonéeni kalibrace blikd modra dioda pomalu.

Zvolenym ,gestem” zkuste aktivovat motory. Paku podrzte ve vySe definované poloze. Modra dioda opét rychle blika.
Paku podrzte v aktivacni pozici (cca 1 sekundu), dokud dioda nezacne blikat pomalu. Pak je mozno pfidat opatrné plyn.
Motory by se mély rozbéhnout.

Motory se musi zacit roztacet vSechny sou¢asné a plynule. Pokud tomu tak neni, chyba je patrné v kalibrovani
regulatord. Opakuijte.
Kdyz vse funguje, je mozné namontovat vrtule.

Prvni pokusy s malymi koptérami se mohou s patfi¢nou opatrnosti provadét tak, Ze letadlo se drzi zdola v jedné ruce a
druhou rukou se ovlada plynova paka vysilace.

Tak se snadno zjisti spravné nastaveni motorQ resp. regulator(i. Kyvanim modelu kolem os je dobfe mozno rozeznat
spravnou tendenci stabilizace.

V kazdém pfipadé je vhodné, kdyz jako ,pomoc v nejvy8si nouzi“ je mozné odpojit baterii. K tomu se hodi mit k dispozici
pomocnika.

Poznamka:

Desku CC3D prodavame pouze jako hardware. Program typu ,open source® je volné stazitelny a neni soucasti ceny
desky. Nem(izeme proto nést odpovédnost za pfipadné problémy nebo reklamace, které mohou byt s uzivanim software
spojeny.

Kazdy namét na vylepSeni tohoto navodu uvitame.
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