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1. Ubersicht

JumperTX ist eine Firmware, die auf dem T16 lauft. Sein Hauptzweck ist es, den Empfanger
von mehr Protokollen zu unterstiitzen und so das gesamte Potenzial der Fernbedienung zu
entwickeln. Der Kern der JumperTX-Firmware basiert auf dem modifizierten Er9x-Firmware-
System der Turnigy/Flysky9xTM Remote.

JumperTX verfligt auch Uber eine USB-Dateiverwaltung, die es einfacher macht, die
Fernbedienung Uber eine PC-Software zu verwalten.

Die Anzeige der Hauptschnittstelle von JumperTX kann nach lhren Wiinschen angepasst
werden. Sie konnen jeden Eingang, Schalter, Kanaldaten und Timer auf der Hauptschnittstelle
beliebig anzeigen und jedes Modell separat einstellen.

JumperTX kann sich ber eine DSC-Leitung (PPM) oder ein USB-Kabel (USBHID) mit dem
Flugsimulator verbinden.
JumperTX unterstitzt auch Coaching und FPV-Einstellungen.

JumperTX wurde internationalisiert und ins Englische (EN), Tschechische (CZ), Finnische (FI),
Niederlandische (NL), Niederlandische (NL), Spanische (ES), Franzésische (FR), Deutsche
(DE), Polnische (PL) ), ltalienische (IT), Portugal (PT), Schwedische (SE) Ubersetzt.

1.1. Haftungsausschluss

JumperTX ist eine experimentelle Firmware. Es wird keine Garantie oder stillschweigende
Garantie fir die Qualitat und Zuverlassigkeit dieser Firmware Gbernommen. Das RC-Modell
kann bei unsachgemafer Handhabung schwere Verletzungen oder sogar den Tod
verursachen. Wenn Sie sich fur die JumperTX-Firmware entscheiden, sind Sie allein fir lhr
Modell verantwortlich. Jegliche Verletzung oder Beschadigung, die durch die Verwendung der
JumperTX-Firmware verursacht wird, Der Autor von JumperTX ist nicht dafuir verantwortlich.
Bitte verwenden Sie es mit Vorsicht.

1.2. Rechtsform und Urheberrecht

Dieses Projekt ist freie Software: Sie kénnen es in Ubereinstimmung mit der GNU
General Public License, der V3-Version des Vertrages oder (optional) der aktualisierten
Version des Vertrages der Free Software Foundation weitergeben und/oder andern. Sie
sollten eine Kopie des GNU General Public License Agreement fir das JumperTX-Projekt
erhalten. Wenn nicht, siehe www.gnu.org/licenses

Die JumperTX-Firmware wurde veréffentlicht und wird voraussichtlich der Offentlichkeit
zugute kommen, hat aber keine Garantie; sie beinhaltet nicht einmal eine stillschweigende
kommerzielle Lizenz oder Anwendbarkeit fir einen bestimmten Zweck. Weitere Informationen
finden Sie in der GNU General Public License.

JumperTX Quelldateien, etc. finden Sie unter https://github.com/jumperXYZ.


http://www.gnu.org/licenses

2. Installation

Der Benutzer kann zwischen zwei
JumperTX-Firmware wahlen.

Methoden zur

Installation der

1. Verwenden Sie das JumperTX Firmware-Upgrade-Tool (Companion)
2. Aktualisieren Sie die Firmware der Fernbedienung mit Hilfe der SD-

Karte.

Wenn Sie kein WindowsTM-Betriebssystem haben, wahlen Sie die zweite
Methode "Firmware der Fernbedienung mit SD-Karte aktualisieren". Dies ist
eine BOOTLOADER-Anwendung, die vom JumperTX-Entwicklerteam
entwickelt wurde. Es ist effizient und einfach. Das Upgrade erfordert zwei
Schritte. Zuerst missen Sie die heruntergeladene Firmware in das
FIRMWARE-Verzeichnis der SD-Karte kopieren, dann die horizontale
Feineinstellungstaste dricken und sie wieder einschalten (wie unten gezeigt).

Wahlen Sie nach dem Booten die Option Firmware schreiben und wahlen Sie das

entsprechende Firmware-Upgrade aus.

<1>



JumperTX BOOTLOADER

™) Write Firmare
© Exit

Q7

Current Firmware: JumperTX-t16-2.2.3(7b00024e)

Or plug in a USB cable

for mass storage

Im BOOTLOADER-Modus konnen Sie auch USB verwenden, um eine
Verbindung zu einem Computer herzustellen. Sie kdnnen mit Ihrem Computer auf die
Daten der T16-Festplatte zugreifen. Nach dem Einstecken des USB-Anschlusses sieht
die Anzeige wie folgt aus.

@\ USB Connected



Der Abschnitt Vorbereitung beschreibt, was Sie tun mussen, bevor Sie mit der
Installation der Firmware beginnen. Je nachdem, welches Werkzeug Sie
verwenden, uberschreiben die Installationsschritte dann das ursprungliche
Programm. Diese Schritte gelten flr Versionsupgrades oder Installationen
verschiedener Versionen und Entwicklerversionen.

2.1. Erste Schritte

Stellen Sie zunachst sicher, dass |Ihre Fernbedienung vollstandig aufgeladen
ist, bevor Sie mit der Installation der Firmware beginnen. in

Laden Sie die T16-Firmware (JumperTX 2.2.3 English) unter
https://www.jumper.xyz/downloads herunter, wobei Englisch die Menusprache
fur die Fernbedienung ist. 2.2.3 bezieht sich auf die Versionsnummer der
JumperTX-Firmware. Hinweis: Verwenden Sie nicht das von
STMicroelectronics heruntergeladene DfuSe Tool!

Sie kénnen das Firmware-Upgrade-Tool hier herunterladen:
https://www.jumper.xyz/downloads
Wenn Sie WindowsTM verwenden, mussen Sie den entsprechenden USB-
Treiber installieren. Siehe Abschnitt Installation des Windows-Treibers.

Entpacken und installieren Sie das heruntergeladene Tool.

Wenn Sie eine altere Version der JumperTX-Firmware aktualisieren, wird
dringend empfohlen, die Konfigurationsdatei Ihrer Fernbedienung zu sichern,
um sicherzustellen, dass Sie keine Modell- oder Fernbedienungskonfiguration
verlieren.

Installation des Windows-Treibers.

Die T16 verwendet den STM32 Bootloader-Treiber. Kann hier
heruntergeladen werden: https://zadig.akeo.ie/

Updated 2018.07.26:

- Zadig 2.4 (49 MB)

= Other versions

Schalten Sie das T16 aus und verbinden Sie es Uber das USB-Kabel mit dem
Computer.
Offnen Sie die heruntergeladene Zadig-Software (einige Systeme mussen im


https://www.jumper.xyz/downloads
https://zadig.akeo.ie/

Administratormodus ausgefuhrt werden, Sie kdnnen mit der rechten
Maustaste klicken
und als Administrator

K Zadig - x ausfuhren).
Device Options Help
List All Devi . .
st Al Devces: - Klicken Sie auf
gnore Hubs or Composite Parents ~ Edit . .
+ Create a Catalog File . O_ptlonen Un"d Wahlen
Driver s Sign Catalog & Install Autogenerated Certificate ::I:::Jsgnfi::;atm" S|e A”e Ger.ate
UsB IC Advanced Mode libusb-win32 auﬂISten (W|e Unten
. libusbK .
WCD | Log Verbosity : Wi:USB icrosoft gezelgt)

0 devices found.

Klicken Sie auf die Dropdown-Liste, um STM32 BOOTLOADER auszuwahlen (wie

£l Zadig - X

Device Options Help

STM32 BOOTLOADER v | edit

Qualcomm QCA61x4A Bluetooth

Integrated Webcam (Interface 2)

USoIo DUSD
= Reinstall Driver v libu

WinUSB (Microsoft

unten gezeigt) 5 devices found.

Klicken Sie auf Treiber installieren. (Wenn Sie den STM32-Treiber zuvor installiert
haben, wird auf dieser Schaltflache die Meldung Treiber neu installieren angezeigt,
wie unten gezeigt.)

&1 Zadig _ %

Device Options Help

5TM32 BOOTLOADER v [JEedit
Driver [Winusa (v6.1.7600.16385) | mlp |w|nuss (v6.1.7600. 16385) |: More Information
WinUSB (ibush)
UsB ID lbusb-win32
S Reinstall Driver v libusbk
wapo- @ WinUSB (Microsoft

5 devices found.

Nach Abschluss der Installation zeigen die folgenden Gerate im Computergerate-
Manager an, dass die Installation abgeschlossen ist.

§ BT R
v § BERGREIRE
§ STM32 BOOTLOADER
3 EigieE
P REERE

o =iZo=



2.2. Sicherung der Remote-Firmware

Vor dem Aktualisieren der Firmware der Fernbedienung wird empfohlen, die
Firmware- und Modellkonfigurationsdatei der aktuellen Fernbedienung zu
sichern, um Verluste zu vermeiden.

Offnen Sie die Companion-Software und stellen Sie das Fernsteuerungsmodell
im Setup-Menu auf T16 ein.

Schalten Sie die Fernbedienung aus oder gehen Sie in den BOOTLOADER-
Modus, verbinden Sie den Computer mit einem USB-Kabel. Klicken Sie auf
das Lese-/Schreibmeni und wahlen Sie, um die Firmware von der
Fernbedienung auszulesen (wie unten gezeigt).

N REEOIRE /5 Window  #BEh
: BREREES \ERE
MEIESE TSI EEINE S

BEHBNERSE
EiNEEERUT

BEHSNERSE

Im Popup-Dialogfeld kdnnen Sie wahlen, wo die Backup-Firmware
gespeichert werden soll und welchen Dateinamen Sie speichern mochten.



EEER BRI R R

« o EL > IPERER > AHBRER (C) v U EEREEE () » @
R ~ FrEN{G £ - (7]
= ER ~ o ER [EE=kt] ~
e AppData 2018/12/1419:19
T Intel 2018/12/14 8:53
»ER Keil v5 2018/12/14 12:53
S E=n1] MODELS 2019/1/10 1212
5 ZRHEEER (C) msys32 2018/12/2510:12
AR (DY) OneDriveTemp 2019/3/22 8:25
£ CD 3ahEE (F) PerfLogs 2018/4/12 7:38
Program Files 2019/3/11 12:32
o s Program Files (x86) 2019/3/7 13:13
v
v < T ' >
SHEE(N): [t16 v
{FFF2EEI(T): | FLASH files (*.bin *.hex *.dfu) v
~ R EES | m

Klicken Sie auf Speichern, um die Sicherung der Firmware zu starten.

Yy NEBEPSHEM X

| s Ol amen
Pzl

Nachdem die Sicherung abgeschlossen ist, sehen Sie die Sicherungsdatei unter dem
von lhnen gewahlten Pfad.

2.3. Backup-Modelle und -Einstellungen

Offnen Sie die Companion-Software und stellen Sie das Fernsteuerungsmodell
im Setup-Menu auf T16 ein.

Stellen Sie die Fernbedienung in den BOOTLOADER-Modus und verbinden
Sie den Computer mit einem USB-Kabel.



Klicken Sie auf das Lese-/Schreibmeni und wahlen Sie, um das Modell und
die Konfiguration Uber die Fernbedienung zu lesen (wie unten gezeigt).

M fEE OIRE /5 Window  EED

[y [ & BEERES NERE

0 o (—
ﬂ BEhB ) EEsE

 SHEESERH

% BEHSNERSE
Gy NEZEREIER
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Klicken Sie auf die Datei und wahlen Sie Speichern unter (wie unten gezeigt).

ERE Ctrl+N By vy
FIF-.. Ctrl+O K‘

LM L= 53 Ctrl+S

L OBEA. Ctrl+Shift+S

) X Simulate Radio #) Edit Radio
o {EFRISS A

P 4

Simulate Radio Alt+Shift+5S

7 Edit Radio Settings 0 e —
Copy Radio Settings Ctlaptae [[mm—
Paste Radio Settings Ctrl+Alt+V

= &E Log M. Ctrl+Alt+L
... Ctrl+Alt+D
PR Ctrl+Alt+R

8 EHSDk
IR

B
3

Im Popup-Dialogfeld kdnnen Sie wahlen, wo die Sicherungsdatei gespeichert
werden soll und welchen Dateinamen Sie speichern mdchten.
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Klicken Sie auf Speichern, um das Backup zu starten (wie unten gezeigt).

Bl =5 x
« v E > LEEBER > AMEEE (C) v U | EEARE ) o ) 2
AN SESUEE = @ - :
~ Eg
=R ~ ER &M HER ~E
cEE MODELS 2019/1/10 12:12
& STRY msys32 2018/12/2510:12
R OneDriveTem 2019/3/22 8:25 £
+ TH P _ i
PerfLogs 2018/4/12 7:38 =
1 »EER ) a1 19
Program Files 2019/3/11 12:32
= SE Program Files (x86) 2019/3/7 13:13
(0 L AR (C) ProgramData 2019/3/21 20:00
- AIEER (D) SOLIDWORKS Data 2018/12/16 12:13
2 CD ¥zheE () Windows 2019/2/26 15:19
(s UuBMH FP 2018/12/141918 v
T1& 71N v < >
[ SHE(N): [document2.otx o
{E72E8(T):  OpenTX files (*.otx) v
1
A~ BEETTET FES) BV E_

Hinweis: Bevor Sie die USB-Verbindung trennen, denken Sie daran, das Gerit
auszuwerfen und dann zu trennen, um Schaden am Inhalt der SD-Kartendatei zu
vermeiden.

2.4. Aktualisieren der Remote-Firmware mit der
Companion-Software

2.5. Einfuhrung der Begleitsoftware

2.6. Erster Bootvorgang

Halten Sie den Netzschalter gedriickt, um das Gerat einzuschalten. Vor
dem Betreten der Hauptschnittstelle Uberprift das System die Position von
Gashebel und Schalter sowie andere Startbedingungen. Wenn die
Startbedingung nicht erfllt ist, erscheint eine entsprechende Fehlermeldung,
Sie mussen den Benutzer I6schen oder eine beliebige Taste dricken, um zu
springen. Ende.

12



Drosselklappenwarnung: Dies ist eine Warnung, dass sich die Drosselklappe
beim Start nicht in der niedrigsten Position befindet. Sie konnen den Gashebel
in die unterste Position bringen oder eine beliebige Taste dricken, um zu
Uberspringen, oder Sie kénnen ihn in der Option Drosselklappenzustand im
MODELL-Setup schlieen. Drosselklappenalarm.

N ~
THROTT
WARNING

Throttle not idle
Press any key to skip

Schalterwarnung: Dies ist eine Warnung, dass sich der
Fernbedienungsschalter nicht in der Standardposition befindet. (Die
Standardeinstellung ist, dass alle Schalter standardmaRig rickwarts bis zum
Ende schalten).

i

CONTROL
WARNING

SCtSD1t

Press any key to skip

Failsafe Protection ist keine Warnung eingestelit: Dies ist die Warnung,
dass die Fernbedienung Failsafe protection is not set.

13



Failsafe-Schutz ist nicht gesetzt Warnung: Dies ist eine Warnung, dass der
Ausreildschutz der Fernbedienung nicht eingestellt ist.

.,

FAILSAFE
WARNING

Failsafe not set

Press any key
=

r-.\

Alarm Aus Warnung: Eine ahnliche Warnung erscheint, wenn der Tonmodus
auf der Seite mit den Fernbedienungseinstellungen auf Stumm geschaltet ist.

4

ALARMS
WARNING
Alarms disabled
Press any key

Warnung vor SD-Karten: Diese Warnung erscheint, wenn die Version der
verwendeten SD-Kartendatei nicht mit der Firmware-Version Gbereinstimmt.
(Aktualisieren Sie die Firmware und missen Sie auch den Inhalt der SD-

14



Karte aktualisieren.)

N v

SD CARD
WARNING

Expected version:2.2V

Press any key
_—

2.7. Hauptschnittstelle

Der Standard-Boot-Bildschirm ist wie folgt, der Benutzer kann den anzuzeigenden
Inhalt hinzufiigen, um die Hauptschnittstelle anzupassen.

24 Mar
0906

@ MadelD1

WM

C ||} )

@ g m’hﬁ?

Obere Mentileiste: Die standardmafige obere Mendlleiste zeigt die Lautstarke
der Lautsprecher, den Akkustand der Fernbedienung, die Signalstarke des
Empfangers (RSSI) sowie Uhrzeit und Datum an. Benutzer kénnen auch
andere Anzeigeinformationen hinzuflgen.

15



Modell-Meniileiste: Die Modell-Menlleiste auf der rechten Seite zeigt den
Modellnamen und das aktuell verwendete Modellbild.

Untermenii Modell: Halten Sie die ENT-Taste gedrickt, um in das Modell-
Untermenu zu gelangen.

Model Select
Monitors

Reset...
Statistics
About

Modellauswahl: Das Menu Modellauswahl dient zum Erstellen neuer,
Auswahlen zum Umschalten, Loschen und Kopieren von Modellen.

Monitore: Wird zur Anzeige der Uberwachungsschnittstelle von Kanalausgang,
Mischausgang und Logikschalter verwendet.

&

L
CHANNELS MONITOR 1-8
[[:hm 1500us Chos 15|:mus.]

lt‘-'% ] [ 0%

Cho2 988us Choé 1500us
(- 1 00% ] [ )% ]
e -100%

cho3 1500us cho7 1500us
[ lb% ] [ p% ]
cho4 1500us chos 1500us

[ F% ] [ 0%

[ ]Outputs [ Mixers

Mit der Page-Up-Taste (PAGE) kénnen Sie andere Schnittstellen wechseln.
Die Seite mit den Logikschaltern kann den Status von 64 Logikschaltern anzeigen. Die
Voreinstellung ist, dass der aktive Zustand grau und der schwarze Zustand aktiv ist.

16



&

- 0 LO3 04 LO5s o6 LO7 08
LO9 10 LT L1L Lo L14 L15 L16
L17 L18 L19 20 L2 L22 L23 L24
L25 L26 L27 L28 L2€ 30 L31 L32
L33 L34 L35 L36 L37 L38 L39 L40
L41 L42 L43 L44 L45 L46 L47 L48
L49 L350 L5371 L52 L33 LS54 L55 L5356
L57 L3588 L3¢ 60 L6l Le2 Le3 Le4

Zurucksetzen.......: Wird verwendet, um verschiedene Reset-Optionen
anzuzeigen.

Reset flight
Reset timer1
Reset timer2

Reset timer3
Reset telemetry

Flug zurucksetzen: alle Timer und Digitalwerte zurticksetzen (wenn beim
Booten ein Alarm auftritt, wird er wieder angezeigt).

Reset timer1, 2, 3: Setzt einen einzelnen Timer zurlck.

Telemetrie zurticksetzen: Setzen Sie die Anzahl der Werte zurtick.
Statistik: Zeigen Sie einige Statistiken an.

17



Statistics

sSession 00:00:11 Battery 00:00:27
Throttle 00:00:00 Throttle % 00:00:00
Timers [11 00:00:00 [2] 00:00:00 [3]00:00:00

[ENTER] to reset

Auf dieser Seite werden Flugstatistik und Drosselklappentabellen angezeigt.
Sitzung: Aktuelle Sitzungszeit.

Akku: Zeit seit dem letzten Ladevorgang.

Drosselklappe, Drossel%: Drosselklappenstatistik, Drossel% stellt die Betriebszeit
entsprechend der Drosselklappeneinstellung ein. Die Grafik zeigt den Wert des
Drosselkanals als Funktion der Zeit.

Timer1, 2, 3: Timer-Statistik.

Halten Sie die ENT-Taste gedrickt, um diese Seite zurlickzusetzen, und driicken Sie
die PAGE-Taste, um die Seite umzuschalten.

Free Mem 1000b

Tmix max 2.6Tms

Free Stack [Menus] 0 [Mix] 0 [Audic] O
SD cache hits 0.0%

Lua duration 10ms

Lua interval 80ms

Lua memory [8] 2521 [w] 38538 [BIO
Tlm RX Errs 0

[ENTER] to reset

BRHEERRGERAEE  TEZATITFRARMIAR lua BIZ,

18



01: 0000 O 02: 0000 O

03: FCOO -100 04: 0000 O
05: 0000 O 06: 0332 -20
07: FE17 -47 08: 0000 O
09: 0000 O 10: 0571

11: 0000 O 12: 0000 O

Diese Seite zeigt die Rohdatenwerte der analogen Radioeingabevorrichtung, mit
Rohdaten auf der linken Seite und -100 bis 100 Werten auf der rechten Seite des
Analogeingangs.

2.8. Systemeinstellungen (RADIO SETUP)

Das Menl Systemeinrichtung wird verwendet, um den Bereich der Remote-
Hardware zu konfigurieren und globale Funktionen fir alle Modelle festzulegen.

O (A ) (4]

J
RADIO SETUP

Date
Time 14:02:55
Battery meter range 6.7-8.3V
Sound

Mode NoKey

Volume O

Beep volume e O

Beep length O

Beep pitch +0Hz

RADIO SETUP: Auf der Seite mit den Einstellungen der Fernbedienung
werden die fur alle Modelle gemeinsamen Einstellungen konfiguriert. Halten
Sie die SYS-Taste zur Bestatigung gedruckt.

Datum/Uhrzeit: Das Datum und die Uhrzeit der Fernbedienung.

19



Reichweite des Batteriezahlers: Der Batteriespannungsbereich. Wenn der
Bereich falsch eingestellt ist, wirkt sich dies auf die Anzeige des
Batteriesymbols auf der Hauptschnittstelle aus.

Sound

Modus

Alle: Ein Piepton ertont und die Taste ertont.

NoKey: Piepton, kein Ton, wenn die Taste gedriickt wird.

Alarm: Ein Signalton ertont nur, wenn ein Alarm auftritt, z. B. ein Alarm
bei Batteriespannung.

Leise: Stiller Modus, es wird kein Alarmton ausgegeben (stellen Sie
diesen Modus ein, es wird bei jedem Einschalten eine Warnung
angezeigt).

Lautstarke: Master-Volume.

Signaltonlautstarke: Die Menge des Klangs.

Pieptonlange: Die Dauer des Pieptons.

Piepstonhdhe: Piepton, Bereich 0-300Hz.

Wellenvolumen: Das Volumen der Wav-Datei.
Hintergrundvolumen: Die Lautstarke der Hintergrundmusik.
Variometer

Lautstarke:

Neigung bei Null:

Neigung bei max:

Wiederholen Sie dies bei Null:

Haptisch: Vibrationseinstellungen.

Modus: Ahnlich wie bei der Einstellung des Alarmtons.
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Linge: Ahnlich wie bei der Einstellung des Alarmtons.

Starke: Stellen Sie die Amplitude der Vibration ein.

Alarme
Batterie schwach: Batteriealarmspannung.

Inaktivitat: Lange Zeit kein Aktionsalarm. Wenn auf 0 gesetzt, wird der Alarm
ausgeschaltet.

Ton aus: Uberpriifen Sie, ob der Ton ausgeschaltet ist.

RSSI beim Herunterfahren tiberpriifen: Uberpriifen Sie, ob dieser Alarm
aktiviert ist, der ausgelost wird, wenn die Fernbedienung ausgeschaltet wird,
ohne dass das Flugzeug ausgeschaltet wird.

Hintergrundbeleuchtung

Modus

EIN: Die Hintergrundbeleuchtung ist immer eingeschaltet.

Beide: Die Hintergrundbeleuchtung leuchtet auf, wenn die Fernbedienung in
Betrieb ist.

Kontrollen: Die Hintergrundbeleuchtung leuchtet, wenn die Fernbedienung in
Betrieb ist, aber die Taste leuchtet nicht.

Schliussel: Die Hintergrundbeleuchtung leuchtet auf, wenn eine beliebige
Taste gedruckt wird.

AUS: Die Hintergrundbeleuchtung leuchtet nicht, wenn die Fernbedienung in
Betrieb ist.

Dauer: Dauer der Hintergrundbeleuchtung.

EIN Helligkeit: Regelt die Helligkeit beim Einschalten des Displays.

AUS Helligkeit: Regelt die Helligkeit, wenn das Display ausgeschaltet ist.
Alarm: Die Hintergrundbeleuchtung blinkt, wenn der Alarm aktiviert ist.

GPS

Zeitzone: Stellen Sie die Zeit entsprechend UTC ein, das zwischen -12 und
+12 eingestellt werden kann.
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RTC anpassen: Wenn aktiviert, synchronisiert die Fernzeit die GPS-Zeit auf
dem Modell per Postback.

Koordinatenformat: Koordinatenformat (DMS= Grad, Minuten,
Sekunden=Grad, Minuten, Sekunden, Sekunden)

Landercode: Wenn Sie in den USA, Europa oder Japan leben, miussen Sie |hr
Land auswahlen, um sicherzustellen, dass die Fernbedienung den
Anforderungen Ihrer Region entspricht.
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Sprachliche Sprache: Die Sprache der Alarmstimme.

Einheiten: Die Anzahl der Werte wird je nach Einstellung in metrisch oder z6llig
angezeigt (metrisch, zollig).

FAI-Modus: Deaktiviert alle digitalen Anzeigen mit Ausnahme von RSSI und
RxBt, um den Spielregeln zu entsprechen (erfordert die Checkfunktion der
Begleitsoftware).

Verzogerung der Wiedergabe: Diese Verzdgerung ist die Verzégerung, die
den Mittelpunkt des Schalters nicht meldet, wenn der Mittelpunkt des 3-
Segment-Schalters erreicht ist. Der Standardwert ist 150ms.

USB-Modus: Sie kbnnen den Standardmodus fur das Einstecken von USB
einstellen. Es gibt Optionen fur Kardangelenke und Massenspeicher. Wenn Sie
es auf Fragen einstellen, wenn Sie USB anschliel3en, gibt es ein Popup-Mend,
in dem Sie den zu verwendenden Modus auswahlen kdnnen.

Standard-Kanalreihenfolge: Stellt die Reihenfolge von 4 Basiskanalen ein
(das neue Modell wird nach Abschluss der Einstellung wirksam). Der Standard
ist TAER (Spektrum/JR Kanalreihenfolge), und AETR ist die Kanalreihenfolge
von Futaba/Hitec.

Modus: Stellen Sie den Remote-Gimbal-Modus ein (Modus 1, Modus).

2.9. SD-Karte

Diese Seite hat Zugriff auf den Inhalt der SD-Karte.

SRD@E

SD CARD
[CROSSFIRE]
[FIRMWARE]
[IMAGES]
[LOGS]
[MODELS]
[RADIO]
[SCRIPTS]
[SOUNDS]
[SxR]

CROSSFIRE: LUA-Skript fur das Modul Black Sheep.
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FIRMWARE: Firmware-Upgrade-Verzeichnis der Fernbedienung
(heruntergeladene Firmware der Fernbedienung wird zu diesem Ordner
hinzugefugt, um ein Upgrade durchzufuhren).

BILDER: Modellbildordner.

PROTOKOLLE: Protokollordner.MODELLE: Dieser Ordner enthalt
Modellinformationen.

RADIO:

SCRIPTS: lua Skript-Ordner.

TONE: Sprachordner.

SxR: Frsky SxR Serie Empfanger-Setup-Skript.

THEMEN: Themenordner der Fernbedienung.

WIDGETS: Einige Gadgetskripte.

3.0. Globale Funktionen

Die globalen Funktionen GF1 bis GF64 ermdglichen es lhnen,
standardisierte Funktionen zu definieren, die fur alle Modi verfugbar sind, wie
z.B. spezifische Schalter, Potentiometer, Schieberegler oder Einstellungen, so
dass Sie nicht bei jedem Modell die gleiche Funktion einstellen mussen,
modellspezifische Funktionen unter "Modelleinstellungen (MODEL SETUP)"
auf der Seite "SPEZIFISCHE FUNKTIONEN" des Abschnitts.

SRP a0

L

GLOBAL FUNCTIONS

GF 1 s

GF2 ---

GF3 ---

GF4 ---

GF5 ---

GF6  ---

GF7 ---

GF8 ---

GF9 ---
-]
Das folgende Bild zeigt die Systemlautstarkeanzeige mit dem rechten
Schieberegler (RS):
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N § 0043

L)

GLOBAL FUNCTIONS
ON  Volume ®RS O
GF2 ---

GF3 ---

GF4 ---

GF5 ---

GF6  ---

GF7 ---

GF8 ---

GF9  ---

Quelle: Die Quelle bestimmt den Inhalt, der Sonderfunktionen ermdglicht
(kurzes Dricken der Taste ENT und dann langes Dricken der
Auswabhlquelle).

& Switches
ETrims

Other
Invert

Verwenden Sie das Scrollrad, um Aufwéarts und Abwarts auszuwahlen, driicken
Sie dann die ENT-Taste zur Bestatigung, wahlen Sie dann die einzustellende
Quelle und driicken Sie die ENT-Taste zur Bestatigung (die Vorderseite mit dem
Symbol "I" ist umgekehrt, wie SA und ISA, wobei !SA die umgekehrte SA ist).

Wahlen Sie anschlie3end die Funktion in der Liste der verfigbaren Funktionen
aus (einige Funktionen haben eine zweite Parametereinstellung zur Verfligung).

11X: Spielen Sie diese Funktion einmal ab (nicht beim Booten abspielen).
1X: Diese Funktion einmal abspielen
1s-60er Jahre: Stellen Sie das Intervall ein, um diese Funktion zu wiederholen.

Wenn am Ende ein Kontrollkéstchen angezeigt wird, kdnnen Sie die Funktion
einfach deaktivieren, indem Sie das Kontrollkastchen deaktivieren.
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Halten Sie die ENT-Taste der von Ihnen definierten globalen Funktion gedrickt,
Sie kénnen ein Bearbeitungsmenl zum Kopieren, Einfligen und Léschen der
Funktion anzeigen.

Copy

Insert
Clear

3.1. Trainer-Modus

Auf dieser Seite werden die Einstellungen der Master-Fernbedienung fur den
Coach-Modus konfiguriert, die aktiviert werden, indem der Trainer-Modus auf
der Seite MODEL SETUP auf Master eingestellt wird.

SRD@E

TRAINER

= 100% CH1

#Ele ‘= 100% CH2
@&Thr = 100% CH3

BAil = 100% CH4
Multiplier 1.0

Cal 0.0 00 0.0 0.0

Der Modus kann fur 4 Basiskanale eingestellt werden.

AUS: Kanale, die nicht den Coach-Modus verwenden.

26



+=: Wahlen Sie den Hinzufiigemodus, der Trainer und der Schiler kbnnen den
Kanal bedienen.

:=: Stellen Sie den Modus auf Ersetzen, damit der Schuler die volle Kontrolle hat.
Dies ist der normale Betriebsmodus.

Normalerweise auf 100% eingestellt, kann zur Skalierung des Eingangs des
Slaves verwendet werden, letzteres ist CH die Kanalzuordnung.

Diese Einstellungen sind die flr jedes Modell verfligbaren globalen Einstellungen.
Fir jedes Modell, das die Coaching-Funktion nutzen mdchte, missen Sie auf der
Seite Sonderfunktionen einen Schalter angeben.

Stellen Sie auf der Seite Modell-Setup den Trainermodus auf Master / Jack ein,
und fligen Sie auf der Seite "Sonderfunktionen" eine Sonderfunktion hinzu, wie unten
gezeigt.

@ EOMCEXAKBD S |2

SPECIAL FUNCTIONS

SF1 SAlL  Trainer --- [
SF2  ---

SF3  ---

SF4  ---

SF5  ---

SF6  ---

SF7  ---

SF8  ---

SF9  ---

Stellen Sie einen Freigabeschalter ein, z.B. SA in der Grafik (der Pfeil steht flr
die aktivierte Schalterstellung).

Wahlen Sie Trainer und stellen Sie den Parameter auf "---".
Uberpriifen Sie abschlieRend, ob diese Funktion aktiviert ist.

Flgen Sie dem Slave die folgenden Einstellungen hinzu.

Stellen Sie auf der Seite Modelleinrichtung den Trainermodus auf Slave /
Buchse.

Schalten Sie die internen und externen Tunermodule aus.

Vor der Nutzung der Coaching-Funktion wird empfohlen, zu testen, ob die
Coaching-Funktion am Boden verfugbar ist und die Steuerrichtung korrekt ist.
Vergewissern Sie sich, dass der Cal-Wert am unteren Rand des Bildschirms
nicht nahe bei 100% liegt, und Sie kdnnen ihn um den Multiplikatorwert auf und
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RO @EN

TRAINER

#Rud = 100% CH1
(BEle = 100% CH2
BThr = 100% CH3
GAil = 100% CH4
Multiplier

Cal 0.0 00 00 0.0

ab einsteilen. IEG—

Dann zentriert der Slave den Kardanring, wahlt Cal und drickt die ENT-Taste,
um den Eingang zu kalibrieren. Nach der Kalibrierung sollten die 4 Werte nahe
bei 0,0 liegen.

3.2. Hardware

Diese Seite listet die physikalischen Hardware-Eingabegerattypen auf. Auf der
Setup-Seite kann ein kurzer dreistelliger Name zur Identifizierung angegeben
werden. Die Kalibrierung von Kardangelenk und Drehknopf befindet sich
ebenfalls auf dieser Seite.

a8 F) €1 "talsy

HARDWARE

Sticks

#Rud

@Ele

@Thr

@Al

Pots

351 Pot with detent
6P Multipos Switch
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Kalibrierung: Gimbal-Kalibrierungsschnittstelle.
CALIBRATION

Press [Enter] to start

Dricken Sie die Taste ENT, um den Kalibriervorgang zu starten, dann zentrieren
Sie alle Kardanringe und Potentiometer (physikalischer Neutralpunkt) durch Driicken
der Taste ENT, bewegen Sie das Potentiometer und die Kardanwelle auf das
Maximum und driicken Sie dann die Taste ENT, um die Kalibrierung zu beenden. (Der
6-Gang-Schalter muss ebenfalls von 1 bis 6 gedrickt werden.) Hinweis: Verwenden
Sie wahrend der Kardankalibrierung nicht zu viel Kraft, um zu driicken, was sich auf
den Maximal- und Minimalwert auswirkt.

Stocke: 4 grundlegende Kanal-Steuerungs-Kardanringe.
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Topfe: S1, 6P, S2, kdnnen sie konfiguriert werden:
Keine

Topf

Multipos-Schalter

Pot mit Rastung

Max Bauds: Die maximale Baudrate des externen Moduls kann zwischen
115200 und 400000 eingestellt werden.

Bluetooth: Kann auf Bluetooth-Telemetrie oder Bluetooth-Trainer-Modus
eingestellt werden, die Standardeinstellung ist ausgeschaltet.

Name: Geben Sie den Namen der Bluetooth-Verbindung ein.

ADC-Filter: Mit dieser Einstellung kann der Filter des Analog-Digital-Wandlers
ein- und ausgeschaltet werden.

Akkukalibrierung: Wenn Sie ein Multimeter besitzen, kdnnen Sie die
gemessene Batteriespannung eingeben, um den auf der Fernbedienung
angezeigten Wert zu kalibrieren.

3.3. Versionsinformationen

Auf dieser Seite werden Informationen zur Firmware angezeigt. Auf dem
Bildschirm werden die JumperTX-Versionsnummer, das Datum und die Uhrzeit
der Veroffentlichung sowie die Firmware-Versionsnummer angezeigt.

3.4. Modellauswahl

Das Menu Modellauswahl ermdéglicht die Auswahl eines aktiven Modells und
ermaglicht es Benutzern, Modelle zu erstellen, zu kopieren, zu verschieben oder zu
I6schen. Durch Auswahl der Option "Modell erstellen" wird der "Assistent fir neue
Modelle" gestartet, der den Benutzer durch die Grundlagen fuhrt. Steuereinstellungen,
wenn Sie den Assistenten nicht verwenden mochten, driicken Sie einfach die RTN-
Taste, um das Modell manuell einzustellen. (Da das Modell auf der SD-Karte
gespeichert ist, gibt es keine Begrenzung fur die Anzahl der Modelle, die Sie einstellen
koénnen.)
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Model Select
Monitors

Reset...
Statistics
About

Starten Sie die Hauptschnittstelle Lange Zeit die Taste ENT driicken, um das Men
Modellauswahl auszuwahlen, dann die Taste ENT dricken (wie unten gezeigt)

Model01

(~ STET
T4 00:00

Vi
Models

[=) 0.0GBE "gg=1

£ modell.bin

Dricken Sie die Taste ENT lange, um das neue Modell und andere
Verwaltungsmenus zu 6ffnen (wie unten gezeigt) .

Create model
Duplicate model
Move model

Create category
Rename category
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Wahlen Sie Kategorie umbenennen und driicken Sie ENT, um den Kategorienamen
zu andern (wie unten gezeigt) .

ModelD1

_(*5 o000

) 0.0GE "=l

£ modell.bin

Um den Kategorienamen zu bearbeiten, verwenden Sie das Scrollrad, um
alphanumerische Zeichen und Zeichen auszuwahlen, driicken Sie die ENT-Taste, um
auszuwahlen, wahrend der Cursor zum nachsten Buchstaben bewegt wird, driicken
Sie lange die ENT-Taste, um zwischen Grof3- und Kleinschreibung zu wechseln,
driicken Sie kurz die SYS-Taste, um den Cursor nach links zu bewegen, driicken Sie
kurz TELE Bewegen Sie den Cursor nach rechts und dricken Sie RTN, um den
Bearbeitungsmodus zu verlassen.

Um weitere Kategorien hinzuzufugen, wahlen Sie Kategorie erstellen, um eine neue

Kategorie zu erstellen. .

Wahlen Sie Modell erstellen, um ein neues Modell zu erstellen, und geben Sie den
Modellassistenten ein.

FEN

Glider Plane
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Bei den Optionen Segelflugzeug und Starrfligelflugzeug stellt Ihnen der Assistent
Fragen zur Modellkonfiguration und nimmt Grundeinstellungen fir Sie vor.

Der letzte Schritt des Assistenten bestatigt die Kanalzuordnung des Modells.
Wenn Sie es lieber manuell einstellen mochten, driicken Sie RTN, um den Assistenten
zu verlassen.

Select model
Create model
Duplicate model

Move model
Delete model
Create category
Rename category

Verwenden Sie das Scrollrad, um das gewlnschte Modell auszuwahlen, driicken Sie
lange die Taste ENT, um Modell auswahlen zu wahlen und das Modell zu wechseln.

3.5. Modellaufbau

Die Modelleinstellungen umfassen alle erforderlichen Grundeinstellungen.

Die Seite Model Setup Model Setup enthalt die folgenden Funktionen:

1. Definieren Sie den Modellnamen.

2. Stellen Sie das Modellbild ein.

3. Setzt 3 Timer.

4. Erweiterte Servobegrenzung aktivieren.

5. Aktivieren Sie die erweiterte Feinabstimmung.

6. Stellen Sie die Genauigkeit der Feineinstellung ein.
7. Offnen Sie die Drosselklappe riickwarts.

8. Stellen Sie die Gasquelle so ein, dass die Zeit ausgeldst wird.
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9. Aktivieren Sie die Drosselklappeneinstellung nur flr den Leerlauf.

10. Richten Sie die Vorflugkontrolle ein.

11. Stellen Sie die Checkliste fir die Anzeige ein.

12. Aktivieren Sie den zentralen Signalton flr den ausgewahlten Regler.
13. Richten Sie das interne RF-Modul ein.

14. Richten Sie das externe RF-Modul ein.

15. Stellen Sie den Coach-Modus ein.

Halten Sie die MDL-Taste gedruckt, um zur Seite Model Setup zu gelangen.

® BN NBL e S

»
MODEL SETUP

Model name
Model image

Timer 1 OFF 00:00:00
Name

Persistent OFF

Minute call O

Countdown Silent

Timer 2 OFF 00:00:00
Name

Modellname: Modellname, mit dem Scrollrad Buchstaben oder Zahlen auswahlen,
ENT-Taste lang driicken, um zwischen Grof3- und Kleinschreibung zu wechseln, ENT-
Taste kurz driicken, um die nachste einzustellen, SYS-Taste kurz driicken, um den
Cursor nach links zu bewegen, TELE-Taste kurz dricken, um den Cursor nach rechts
zu bewegen, der langste Name Bis zu 15 Zeichen.

Modellbild: Modell-Symbol, Modell-Symbol-Datei ist im Ordner SD-Karte IMAGES

gespeichert, Sie kdnnen eine Vorschau dieser Bilder in den Systemeinstellungen SD-
Karte Seite, das Bildformat ist 155*100 RGB JPG oder PNG.
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Timer: Es gibt 3 Timer, die so eingestellt werden kdnnen, dass sie aufwarts oder
abwarts zahlen. Wenn sie auf 00:00:00:00:00 gesetzt sind, beginnen sie bei 0,
ansonsten zahlen sie abwarts.

Quelle: Stellen Sie ein, wie der Timer ausgeldst werden soll. Wenn auf EIN gesetzt,
zahlt es immer. Wenn auf THs eingestellt, startet das Gaspedal die Zeitmessung.
Wenn das Gaspedal auf dem niedrigsten Wert steht, stoppen Sie die Zeitmessung.
Auf THt

einstellen, um das Gaspedal zu drucken, um die Zeitmessung zu starten.

Die minimale Zeitsteuerung fur das Gaspedal wird nicht gestoppt, die auf TH%
eingestellt ist, basiert auf dem Prozentsatz des Gaspedals und kann auch so
eingestellt werden, dass sie den Schalt-, Kardan- oder Flugmodus zum Auslésen
verwendet.

Name: Stellen Sie den Timernamen ein.

Hartnackig: Ermdglicht das Speichern des Wertes des Timers im Speicher,
wenn die Fernbedienung abgeschaltet wird oder wenn das Modell geandert
wird, und das erneute Laden bei der nachsten Verwendung des Modells. Wenn
auf Flug eingestellt, wahlen Sie Flug zurlicksetzen und der Timer wird
zurlckgesetzt. Wenn es auf Manuelles Zurlicksetzen eingestellt ist, mussen
Sie die entsprechende Ruckstellzeit manuell auswahlen, um den Timer
zurlckzusetzen (z.B. ist Timer 1 auf Manuelles Zurucksetzen eingestellt, Sie
mussen manuell Zuricksetzen wahlen. Zeit1 zum Zurticksetzen des Timers)

Minutenlanges Gesprach: Wenn Sie es Uberprifen, piepen oder sagen Sie
jede Minute fur jede Minute.

Countdown: Kann auf Lautlos, Piepton, Stimme oder Haptik eingestellt
werden. Wenn auf Stumm gesetzt, bleibt der Timer bis 0 stummgeschaltet, und
eine Sprachausgabe erscheint, sobald er Null erreicht. Wenn auf Pieptone
eingestellt, wird der Piepton angezeigt, wenn noch 30 Sekunden im
Countdown verbleiben (eingestellt auf 10 Sekunden, alle 10 Sekunden, wenn
der Countdown verlassen wird, jede Sekunde, wenn auf 20 Sekunden
eingestellt, werden die restlichen 20 Sekunden alle eine Sekunde gestartet,
wenn auf 30 Sekunden eingestellt, wird er jede Sekunde fir die restlichen 30
Sekunden angezeigt). Wenn auf Stimme eingestellt, ist der Effekt derselbe wie
bei Beeps, nur dass der Beep durch eine Sprachausgabe ersetzt wird. Wenn
auf Haptik eingestellt, ist der Effekt derselbe wie bei Beeps, nur dass der Beep
durch einen Vibrationsalarm ersetzt wird.

Erweiterte Limits: Aktivieren Sie diese Option, um den Kanalweg auf 150% zu
erweitern.

Erweiterte Trimmung: Uberpriifen Sie, um den Feinabstimmungsbereich zu
erweitern. Diese Option muss mit Vorsicht verwendet werden, da ein zu langes
Halten des Spinnschildes zu viel Feinabstimmung bewirken kann, um lhr
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Modell unbrauchbar zu machen. Reset setzt alle Feineinstellungen zurtck (fur
alle Flugmodi).

Display-Beschnitte: Kann auf Nein, Andern oder Ja eingestellt werden. Wenn
auf "Andern" eingestellt, wird der Feineinstellwert nach dem Andern der
Feineinstellung kurz angezeigt und verschwindet dann.

Schritt trimmen: Stellen Sie die Prazision des Feineinstellschrittes ein. Wird
auf Exponentiell gesetzt, um anzuzeigen, dass der Trimmwert in der Nahe des
Neutralpunktes des Kanals sehr fein ist, und je weiter vom Neutralpunkt
entfernt, desto schlechter ist die Schrittgenauigkeit.

Drosselklappenriickwértslauf: Uberpriifen Sie, ob die Drosselklappe
ruckwarts gefahren werden kann.

Drosselklappenquelle: Definiert den Kardanring, der die THx-Option auslost,
die normalerweise auf Drosselklappe eingestellt ist.

Nur Gashebel Trimmung Leerlauf: Verbrennungsmotor-Modus.

Preflight-Checks: Eine Reihe von Sicherheitsfunktionen, die wirksam werden,
wenn die Fernbedienung eingeschaltet wird oder wenn das Modell aus der
Modellliste geladen wird.

Checkliste anzeigen: Wenn eine Textdatei mit dem gleichen Namen wie das
Modell im Ordner MODELLE der SD-Karte abgelegt wird, erkennt die
Fernbedienung sie als Modell-Checkliste. Wenn diese Option aktiviert ist, wird
die Datei automatisch angezeigt.

Gashebelzustand: Uberpriifen Sie, ob der Gashebel im Leerlauf ist.

Schalterpositionen: Definiert die Position des Schalters fiir die Uberpriifung
der Fernbedienung. Sie kdnnen die Einstellungen separat auswahlen, oder Sie
konnen zuerst den Schalter auf die gewlnschte Position schalten, dann alle
Schalter auswahlen und dann die ENT-Taste gedrickt halten.

Pots&Sliders: Dies gilt auch fir die analoge Steuerung. Es gibt 2 Modi, wenn
aktiviert. Wenn Auto und Man. auf Auto eingestellt sind, werden das
Potentiometer und die Schieberstellung automatisch gespeichert, wenn die
Fernbedienung ausgeschaltet oder andere Modelle geladen werden. Wenn Sie
auf Man eingestellt sind, mussen Sie die ENT-Taste am Potentiometer und am
Schiebereglersymbol gedrickt halten, um gespeichert zu werden.
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Mittlerer Signalton: Stellen Sie den Kanal uber die Neutralpunk-
Eingabeaufforderung ein, wahlen Sie den einzustellenden Kanal aus und
dricken und halten Sie die ENT-Taste gedrickt (Standard grau, zeigt keine
Eingabeaufforderung an, schwarz bedeutet aktiviert, es erfolgt eine Ton- und
Vibrations-Eingabeaufforderung, wenn der entsprechende Kanal den
Neutralpunkt passiert).

Globale Funktionen verwenden: Uberprifen Sie, ob die globale Funktion
verwendet wird. Standardmafig wird dies beim Erstellen des Modells
Uberpruft.

Interne RF:

Modus: Der Ubertragungsmodus des internen RF RF RF-Moduls. Es muss mit
dem vom Empfanger unterstitzten Typ Ubereinstimmen, da es sonst nicht in
der Lage ist, die Frequenz anzupassen.

AUS: Schalten Sie das interne RF RF RF-Modul aus.

D16: Fur die aktuelle 16-Kanal bidirektionale Vollduplexubertragung, auch
bekannt als X-Modus. Fur Empfanger der X-Serie.

D8: Gilt fur den alteren 8ch bidirektionalen Modus.
LR12: Gilt fur die aktuelle 12-Kanal-Einweglangstrecke.

Kanalbereich: Stellen Sie den Kanalbereich ein. (D16-Modus sendet Daten
alle 9ms, 8 Kanale gleichzeitig, 16 Kanale mussen alle 18ms einmal senden,
so dass das Entfernen unnétiger Kanale die Verzogerung reduzieren kann.

Empfanger Nr.: Nur fir das D16/LR12 Protokoll. StandardmafRig ist dies die
Modell-Empfangernummer. Sie kann manuell geandert werden und andert sich
nicht, wenn Sie das Modell verschieben oder kopieren. Wenn der Empfanger
mit der gleichen Anzahl von Modellen aufgrund der manuellen Einstellung oder
des Kopier-/Verschiebevorgangs 2 oder mehr Modelle hat, wird ein
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Warnfenster eingeblendet. Vom Benutzer festgelegt

Binden: Die Fernbedienung wechselt in den Frequenzmodusschalter. Das Rad
wahlt Bind und druckt kurz die Taste ENT. Es erscheint ein Menu, in dem Sie
den vom Empfanger verwendeten Modus und die Aktivierung der Telemetrie
auswahlen kénnen. (Diese Funktion erfordert die Unterstlitzung der
Empfanger-Firmware. Wenn die Firmware sie nicht unterstutzt, hat sie keine
Wirkung.) Bei Verwendung von zwei Empfangern Es ist sinnvoll, wenn
redundant oder mit zwei Empfangern mehr als 8 Servos angeschlossen
werden sollen.

Ch1-8 Telem ON
Ch1-8 Telem OFF

Ch9-16 Telem ON
Ch9-16 Telem OFF

Reichweite: Das Rad wahlt den Bereich und drickt kurz die ENT-Taste, um
den Ferndistanztest des eingebauten Moduls zu verwenden. Es wird eine neue
Schnittstelle mit RSSI-Werten gedffnet, um die Qualitat der Verbindung
anzuzeigen. Wenn Sie den Entfernungsmessmodus verwenden, reduziert er
die Sendeleistung der Fernbedienung und verringert die Reichweite. Unter
idealen Bedingungen wird ein Meter uber dem Boden und 30 Meter entfernt
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Alarm ausgelost.

Failsafe-Modus: Fehlersichere Schutzeinstellungen. (nur D16/LR12-Protokoll)

Halten: Halt den letzten Ausgabewert. (Zum Beispiel ist 50% Gashebel
ausfallsicher, die Empfangsmadglichkeit behalt 50% Gashebel, bis das Signal
wiederhergestellt ist).

FAILSAFE
CH1 0.0] | | CH9 0.01 [ |
CH2 0.01 [ | CH10 0.01 | |
CH3 QU ] CH11 0.01 [ |
CH4 0.01 [ | CH12 0.01 | |
CH5 0.01 | | CH13 0.01 | |
CH6 0.01 [ | CH14 0.01 [ |
CH7 0.01 [ | CH15 0.01 [ |
CHB8 0.01 | | CH16 0.01 | |

Outputs == Failsafe

Zoll: Passen Sie den Ausgangswert des Empfangers fiur den Runaway-Schutz an.
Wabhlen Sie Set, um die Seite mit den benutzerdefinierten Einstellungen fir den
Runaway-Schutz aufzurufen, und Sie kénnen den Wert fir den Runaway-Schutz fir
jeden Kanal separat festlegen. Scrollen Sie zu dem Kanal, den Sie einstellen
mochten, dricken Sie kurz ENT, um in den Bearbeitungsmodus zu gelangen, stellen
Sie den Wert ein und driicken Sie die ENT-Taste zum Speichern. Sie kénnen auch die
ENT-Taste gedrickt halten, um die Werte HOLD und NONE einzustellen.

39



Keine Impulse: Schalten Sie den Impuls aus. (Fur die Flugsteuerung mit GPS,
die automatisch zum Flug zurtckkehren kann, wird empfohlen, die
benutzerdefinierten Einstellungen zu verwenden, um den Ruckkehrmodus der
Flugsteuerung auszulosen, anstatt dass die Flugsteuerung automatisch in die
Luft zurtckkehrt, nachdem sie den Verlust der Kontrolle erkannt hat.)

Empfanger: Verwenden Sie die Einstellungen fur den Runaway-Schutz des
Empfangers.

Hinweis: Sie miussen die gewahlten Einstellungen fur den Ausreildschutz vor
dem Start sorgfaltig auf ihre ordnungsgemale Funktion prifen.

Antennenauswahl: Ermoglicht die Auswahl von zwei internen oder externen
Antennen und erinnert Sie daran, dass bei Auswahl dieser Option eine externe
externe Antenne angeschlossen ist.

Really switch?2

Make sure antenna is installed!

[ENTER] [RTN]
IM ‘\tvi””l'ﬁ’r

Externe RF:

Modus: PPM wird flr Universalmodule verwendet, die PPM-Signale
verwenden.

PPM-Rahmen: Ermdglicht es Ihnen, die Rahmenlange und die Impulslange
einzustellen. Wenn sich die Anzahl der Ubertragenen Kanale andert, wird die
Rahmenlange automatisch auf einen sicheren Wert eingestellt.
Fortgeschrittene Benutzer kdnnen es bei Bedarf noch anpassen.

XJT: Gleiche Funktion wie das eingebaute Hochfrequenzmodul.
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DSM2, DSMX und LP45: Horizont-Tuner-Modul.
CRSF: TBS Black Sheep Crossfire Tuner Modul.

MULT: Multi-Protokoll-Tunermodul.

Modulstatus: Zeigt die aktuelle Versionsnummer des Moduls und einige
andere Informationen an.

Binden Sie beim Einschalten: Die Fernbedienung wird beim Einschalten der
Stromversorgung eingeschaltet, und einige Protokolle sind optional.

Energiesparmodus: Einige optionale Funktionen des Protokolls.

R9M: Frsky 900MHZ Tunermodul.

HF-Leistung: Stellen Sie die Sendeleistung des R9M-Moduls ein.

SBUS: Schalten Sie den externen Tuner SBUS-Ausgang ein.

Aktualisierungsrate: Kann zwischen 6 und 40 Millisekunden gewahlt werden,
die Voreinstellung ist 7 Millisekunden. Wird auf normal auf normal oder nicht
invertiert gesetzt.

Warnung: Der Ausgangspegel ist VBAT: Zeigt die Spannung der
Ausgangsbatterie an.

Trainer-Modus: Stellen Sie den Master-Slave-Modus des Coaching-Ports ein.

Master/Jack: Master-Modus, Coach.

Slave/Jack: Aus dem Modus kann der Schuler (mit dem Emulator mit Dongle
auch diese Option einstellen) die Frame-Lange und Pulslange im Slave-Modus
einstellen. (Als erweitertes PPM-Hochfrequenzmodul eingestellt)
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3.6. Hubschrauber-Setup

I e VPR BRI SRR, JEid Swash Ring ¥ & R B HIAR, LA
CCPM idid (T #[H 2] " noheli" a] 45 g ikt LI )

AF T % B BT CCPM (Cyclic/Sammelplatz Mixing)

@® EOMIENAHNBLD S |7

HELI SETUP

Swash Type =]

Swash Ring 0

Long. cyc. source
Weight 0

Lateral cyc. source
Weight 0

Coll. pitch source
Weight 0

, BEE MIXER TH LA EAHIEE , FEE MIXER RE L2 EREHIE

=

Swash-Typ: &} 258 5%E+$% (90, 120.120X, 140). 120X F/x cycl ek
90 J¥,

Taumelring:{i’~ 0-100.

Longitudinal cyc.source:ifi i 2 ¥ N\ (Inputs) #1i%#E ELE. .
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Gewicht:0-100.

Laterale Zyklenquelle: i# ¥ <> Wi\ (Inputs) H1ik#% AlL.
Gewicht:0-100.

Kollektive Tonhdhenquelle: 18 & H — A~ 522 M 28 52 L3I

Gewicht:0-100.

3.7. Flugmodi

Der Flugzeugmodus ermoglicht es Ihnen, ein Modell fur eine bestimmte
Mission oder ein bestimmtes Flugverhalten einzurichten. Flugzeuge mit festem
Flugel kdnnen Flugmodi aufweisen, die normale, prazise Flige und langsame
Roll- und Rollzyklen ermdglichen. Hubschrauber haben einige Modi, wie z.B.
normal fur Aufstieg und Abstieg / Landung, wie z.B. 1 flr Kunstflug und 2 far

3D.
@® BOMCHNINBLE: S %

FLIGHT MODES

N/A :0 :0 :0 :0 :0 :0 0.0 0.0
FM1 --- :0 :0 :0 :0:0:0 0.0 0.0
FM2 --- 0 :0 :0 :0:0:0 0.0 0.0
FM3 --- :0 :0 :0 :0:0:0 00 00
FM4 --- 0 :0 :0 :0:0 :0 00 00
FM5 --- :0 :0 :0 :0:0:0 0.0 0.0
FM6 --- 0 :0 :0 :0:0:0 0.0 0.0
FM7 --- :0 :0 :0 :0:0:0 00 00
FM8 --- :0 :0 :0 :0:0 :0 00 00

Es gibt 8 Flugmodi und den Standard FMO. Der erste Schalter des FM1-8 ist
gultig. Wenn kein Schalter eingeschaltet ist, ist die Standardeinstellung FMO
gultig. Dies erklart, warum FMO keine Schalter hat.

Name: Jeder Flugmodus kann einen 10-stelligen Namen haben.

Wechseln: Jeder Flugmodus verfligt Gber einen optionalen Aktivierungsschalter
(physisch oder logisch).

Auswahlfeld trimmen: Feinabstimmende Arrays haben die folgenden
Eigenschaften.

Feinabstimmung aus (--): Die Feinabstimmung wird in diesem FM nicht
aktiviert. Die Spinnerlasche hat keine Wirkung.
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Verwenden Sie FMx(:x) fur die Feinabstimmung von Einstellungen, z.B. wenn
wir uns auf FM3 befinden, und wahlen Sie dann: 3 bewirkt, dass der
Flugmodus seine eigenen FM3 Trimmeinstellungen fir diesen Kanal
verwendet. Allerdings ist die Auswahl: 5 bewirkt, dass die
Feinabstimmungseinstellungen des FM5 fur den FM3 verwendet werden.

Flgen Sie der Feinabstimmung von FMx (+x) Ihre eigene Feinabstimmung
hinzu: Die Feineinstellungstaste wirkt sich nur auf den aktuellen Modus aus,
aber der aktuelle Modus wird auch beim Andern der FMx-Feineinstellung
beeinflusst.

Einblenden, Ausblenden: Geben Sie die Zeit zwischen den sanften
Ubergangen zwischen den Modi an. Check Flight Mode Trims: Am unteren
Bildschirmrand (unter FM8) wird Sie daran erinnert, die Feinabstimmung der
einzelnen Flugmodi zu Uberprifen. Anhand der aktivierten FM-Nummer werden
Sie in der Erinnerung aufgefordert, die entsprechende Feinabstimmung zu
Uberprifen. Wenn beispielsweise der Flugmodus 2 aktiv ist, wird "FM2-
Trimmungen Uberprifen" angezeigt.

Eingange->Mischer->Ausgange: Dies sind die oberen 3 Seiten der
Fernbedienung.

Da JumperTX sehr flexibel und leistungsstark ist, gibt es keine Standard-Mix-
Einstellungen, und es gibt viele Moglichkeiten, den gleichen Effekt einzustellen.
Aus diesem Grund ist es am besten, die eigentliche Operation direkt zu
beschreiben, damit Sie eine Logik und eine einheitliche Schreibweise fur alle
Modelle entwickeln kdnnen. Dies wird dazu beitragen, dass Sie immer noch
verstehen, wie lhre Modellprogrammierung funktioniert, wenn Sie nach einer
Weile wieder darauf zurtickgreifen.

Diese Methode geht vom physikalischen Modell zum logischen Modell und
dann wieder zurtck zum physikalischen Modell.

Der Abschnitt Eingange definiert die Umwandlung von Logikeingéangen von
physikalischen Eingangen (Kardanringe, Schalter, Potentiometer,
Schieberegler usw.) in Modelle (Querruder, Hohenruder, Ruder, Drosseln,
Klappen, Neigungen, Gyroskope usw.). Zu den Quellen kdnnen auch einfache
Mischungen und erweiterte Funktionen wie Logikschalter gehoren.
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Physische Eingaben konnen durch die Definition von Gewichten/Raten und
das Hinzufugen von Kurven (z.B. Expo) angepasst werden.

Der Mixer-Bereich ermoglicht es, jede beliebige Anzahl von Eingangsquellen
nach Bedarf zu kombinieren und auf jeden der 32 Ausgangskanale abzubilden.
Es gibt keine Standardmischeinstellungen, was bedeutet, dass Sie die volle
Flexibilitat haben, die Mischung von jedem Eingang zu jedem Ausgangskanal
zu steuern. Sie kdnnen neue Mischungen entwerfen, um einzigartige
Modelltypen zu steuern.

Der Abschnitt Outputs ermdglicht reine Logikausgange, um die mechanischen
Eigenschaften des Modells anzupassen. Sie kdnnen die minimalen und
maximalen Ausgange einstellen, den Kanal umkehren und die PPM-
Mitteleinstellung verwenden, um den Servo- oder Kanalmittelpunkt
einzustellen, oder Subtrim verwenden, um den Offset hinzuzufligen. Sie
kénnen auch Kurven definieren, um jede tatsachliche Antwort zu korrigieren
problems.

3.8. Eingaben
w A Y £r S |28 Mz
@® BOMLHIFNEBLE S 2
INPUTS
ICRud  EITEA BRud 012345678
ICEle  100% (BEle 012345678
I€Thr  100% BThr 012345678
ICAIl 100% GBAIl 012345678
[£05
I£06
I£07
I£08
[£09

Halten Sie die ENT-Taste gedrickt, um in das Untermeni zu gelangen.
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Insert Before
Insert After

Copy
Move

Delete

Es wird dringend empfohlen, immer eine letzte Zeile zu erstellen, die nicht
durch den Switch- oder Flugmodus eingeschrankt ist. Damit soll sichergestellt
werden, dass auch bei einem ungultigen Logik- oder Schalterfehler andere
Leitungen ungultig werden, zumindest die Leitung noch aktiv ist und dies
vermieden wird. Ein Kanal kann nicht gesteuert werden.

Die Rate stellt das Verhaltnis von Kardanwellenbewegung zu Kanalbewegung
ein. In jeder der drei Verarbeitungsschichten (Inputs, Mixer und Outputs) hat
jede einen Rate (=Weight) Parameter. Diese Satze werden kumulativ
angewendet, so dass der endglltige Servobefehl das Produkt aller Satze ist:

OutputValue= SourceValue x InputWeight x MixerWeight x OutputRate
(beachten Sie, dass OutputRate eine Funktion der Min/Max- und
Kurveneinstellungen ist).

Behalten Sie zunachst alle Eingangs- (Eingange), Mischpulte (Ausgange) und
Ausgangsraten (Ausgange) als Standard (100%).

Stellen Sie im Menu "Ausgange" Min/Max so ein, dass der maximale Hub
innerhalb der mechanischen Begrenzung erreicht wird, wahrend Sie
sicherstellen, dass die gepaarten Steuerflachen den gleichen Hub aufweisen.
Alternativ kdnnen Sie die Ausgangskurve verwenden, um diese Grenzen
festzulegen.
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Halten Sie die ENT-Taste gedrickt, um Bearbeiten auszuwahlen und die Seite
mit den Eingangseinstellungen aufzurufen.

[}F INPUTS

= Rud

Input name  [{I1E] -
Line name  --- —
Source @Rud -
Weight 100% —
Offset 0% _
Curve Diff 0%
Modes 012345678 —
Switch —
Side -—-- —
Trim ON —

Eingabe-Name: Verwenden Sie das Scrollrad, um Buchstaben oder Zahlen
auszuwahlen, dricken Sie lange die ENT-Taste, um zwischen Grof3- und
Kleinschreibung zu wechseln, dricken Sie kurz die ENT-Taste, um zum
nachsten Zeichen zu wechseln.

Zeilenname: Da es mehrere Zeilen der Konfigurationseingabe geben kann,
bietet die Benennung jeder Zeile eine Bezeichnung, die den Zweck der Zeile
angibt, um Verwechslungen zu vermeiden.

Quelle: Halten Sie die ENT-Taste gedrtickt, um in das Auswahlmenu fur die
Eingangsquelle zu gelangen. Scrollen Sie nach oben und unten zur
gewunschten Kategorie und driicken Sie ENT, es kehrt zur Eingabeseite
zurlck, wobei der Cursor auf dem ersten Element in der ausgewahlten
Kategorie steht. Dann kénnen Sie dort nach oben/unten scrollen und ENT
driicken, um die Quelle auszuwahlen.

@ Sticks
{3Pots
FAMAX
@Cyclic

ElTrims

& Switches
GTrainer
=Channels

47



Gewicht: Der normale Bereich ist -100 / + Der Wert zwischen 100,0 und 100
skaliert das Quellsignal um den Prozentsatz der Quelle. Ein negativer Wert
kehrt die Antwort um. Beachten Sie, dass die Servoumkehrung nicht mit einem
negativen Wert im Eingang durchgeflhrt werden sollte, und dass der
Ruckkanal auf der Seite Ausgange umgekehrt werden sollte.

Offset: Sie kdnnen dem Eingangswert einen Offset hinzufligen, entweder
positiv oder negativ. In der Eingabe ist es Ublich, den Bereich von -100 / +100
in einen Bereich von 0-100 zu konvertieren.

(SrcValue x Gewicht)+Offset =Ergebnis
(100 x -50/100)+50=0
(0 x -50/100)+50=50
(-100 x -50/100)+50=100
Kurve:

Unterschiedlich: Das Differential (in der Regel Uber den Querruderhub) wird
verwendet, um ungunstiges Gieren zu reduzieren und die Kurven-
/Mandvriereigenschaften zu verbessern. (Standard = 0, Bereich -100 bis +100).
Obwohl hier verfugbar, ist es am besten, es auf der Mixing-Seite einzustellen.

Expo: Die Standardkurve ist Expo und die Voreinstellung ist 0, d.h. die Antwort
ist linear (d.h. keine Kurve). Ein positiver Wert schwacht die Antwort um 0,
wahrend ein negativer Wert die Antwort um 0 scharfer macht.

Func: Wenn die Einstellung auf Func. (vordefinierter
Funktionskurventyp):

--- (Ausgang ist immer gleich der Quelle)

X>0 Wenn die Quelle >0 ist, dann geben Sie die Nachfolgerquelle ein.
Wenn die Quelle <0 ist, dann geben Sie=0 ein.

X<0 Wenn die Quelle <0 ist, dann geben Sie die Nachfolgerquelle ein.
Wenn die Quelle > 0 ist, dann geben Sie = 0 ein.

|Input folgt der Quelle, ist aber immer positiv (auch bekannt als
"Absolutwert").

f>0 wenn Quelle >0, dann Eingabe = 100%.
Wenn Quelle <0, dann geben Sie = 0 ein.

f<0 wenn Quelle <0, dann Eingang = -100%.
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Wenn Quelle >0, dann geben Sie = 0 ein.

|Wenn Quelle >0. Dann geben Sie = 100% U155 <0, SR 5 A= -
100% ein.

Cstm: Wahlen Sie die vordefinierten benutzerdefinierten Kurven mit der
Nummer CV1 bis CV32 (oder umgekehrt, d.h. |CV1 bis ICV32). Nachdem Sie
die Kurvennummer ausgewahlt haben, halten Sie die Taste ENT gedruckt, um
die Kurvenseite zu 6ffnen. Nachdem Sie die Kurve konfiguriert haben, dricken
Sie die RTN-Taste, um zurickzukehren.

Modi: Ermdoglicht es Ihnen, den Flugmodus auszuwahlen, den diese
Linie aktivieren kann. StandardmafRig sind alle Flugmodi aktiv, aber wenn die
Flugmodernummer ausgeblendet ist, wird der Flugmodus nicht aktiviert.

Wechseln: Die Schalterstellung (physikalisch oder logisch) kann diese
Eingangsleitung aktivieren/deaktivieren.

Die Seite: Der Seitenparameter begrenzt die Wirkung der Linie auf nur eine
Seite der Quelle:

--- (aktiviert innerhalb des gesamten Quellenbereichs)
x>0 (aktiviert nur bei Quelle > 0)x<0 (aktiviert
nur bei Quelle > 0)

Zuschneiden: Hier wahlen Sie die Spinnvorlage, die Sie der Eingangsquelle
hinzufugen mochten:

Aus (keine Feinabstimmquelle aktiviert)

Ein (Aktivieren der Feinabstimmquelle dieses Kardans) Rud inputAdd
Ruder Trimmen

in Ele inputAdd

Drosseltrimmen in Thr inputAdd

Querruder Trimmen in Ail inputYou

kénnen Sie den Ruder Trimmschalter verwenden, um die Querrudertrimmung
zu steuernFur die

Feinabstimmung mussen sie in den Inputs und Mixer-Seiten aktiviert sein.

3.9 Mischer

Auf der Seite Mix Control kdnnen Sie beliebig viele Eingangsquellen
kombinieren und auf jeden der 32 Ausgangskanale zuordnen. Diese nachsten
logischen Ausgange werden dann Uber die nachste Seite (Outputs) an die
mechanischen Eigenschaften des Modells angepasst.

Sie haben die volle Flexibilitat, den Mix von jedem Eingang zu jedem
Ausgangskanal zu steuern.
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Ein Mix-Regler verbindet einen Eingang mit dem Kanal, in dem er sich
befindet. Der Eingang wird auf der Seite Eingange konfiguriert, die den
Ubergang von der physikalischen Quelle zum logischen Eingang definiert.

Die Mischseite ermdglicht es auch, einige entfernte 32 Kanale als virtuelle
Funktionen fur ein klares Design zu verwenden (z.B. mehrere Eingange zu
einer wiederverwendbaren Funktion zu mischen und sie dann einem oder
mehreren Kanalen zuzuordnen). Die Einstellungen der Seite Ausgange werden
bei diesen Funktionen nicht berucksichtigt.

Alle Eingange reichen von -100% bis + 100%. Der Kardanring, der Drehknopf,
der Schieberegler, der Kanal, die CYC-Quelle und die Couch-Eingabe variieren
proportional in diesem Bereich.

Wenn das Servo des #3-Steckers, den Sie an den Empfanger anschliel3en
mochten, vom Lift (ELE) gesteuert wird, mussen Sie nur einen Mix auf dem
CH3 erstellen und den Ele-Eingang als Quelle verwenden.

Jeder Kanal kann viele Zeilen haben und Sie kdnnen zwischen den einzelnen
Zeilen wahlen. Halten Sie die ENT-Taste gedrickt und wahlen Sie Einfugen
vor/nach, um eine neue Zeile zu erstellen.

Standardmafig werden alle Zeilen desselben Kanals addiert, aber eine Zeile
kann auch davor multipliziert oder ersetzt werden.

Beachten Sie, dass jede Zeile, die gerade aktiv ist und zur Kanalausgabe
beitragt, ihre Quelle fett gedruckt anzeigt. Dies ist nutzlich fur das Debugging,
wenn viele Leitungen auf dem Kanal gesetzt sind und die Schaltfunktion
Uberprift wird.
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@ BOMIENANBLE S |0

CH1
CH2
CH3
CH4
CH5
CH6
CH7Y
CH8
CH9

'€ Rud
100% [EEle
100% [EThr

100% [CAIl

Verwenden Sie das Scrollrad, um die Mix-Liste auszuwéahlen, halten Sie
die Taste ENT gedruckt, um in das Untermenu Edit zu gelangen. Wahlen Sie
Bearbeiten und drticken Sie kurz die Taste ENT.

Insert Before
Insert After

Copy
Move
Delete
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=~ MI|XER 29 Ma
22 £ Ly

CH‘I 13:34
Mix name =
Source [€Rud Delay up 0.0
Weight 100% Delay dn 0.0
Offset 0% Slow up 0.0
Trim (] Slow dn 0.0
Curve Diff 0%
Modes 012345678
Switch
Warning OFF
Multiplex Add

| | ]

Mixname: Verwenden Sie das Scrollrad, um Buchstaben und Zahlen
auszuwahlen, dricken Sie lange die ENT-Taste, um zwischen Grof3- und
Kleinschreibung zu wechseln. Dricken Sie kurz die ENT-Taste, um das
nachste Zeichen einzustellen.

Quelle: Dricken Sie die Taste ENT lange, um das Untermenl zur Auswahl der
Eingangsquelle nach Kategorie zu 6ffnen.
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€ Inputs
#Sticks
{3Pots
[MAX

@Cyclic
ElTrims

& Switches
aaTrainer
=Channels

Wahlen Sie mit dem Scrollrad die gewlinschte Kategorie aus, driicken Sie
dann kurz die Taste ENT und driicken Sie dann mit dem Scrollrad die Taste
ENT, um den Unterpunkt auszuwahlen.

Gewicht: Der Bereich ist -500 / + 500. Der Standardwert ist 100. Ein negativer
Wert kehrt die Antwort um.

Offset: Sie kdnnen dem Eingangswert einen Offset hinzufligen, positiv oder
negativ. Der Bereich ist -500 / + 500.

Zuschneiden: Der Trimmparameter "ON" wirkt wie ein Mix und ermaoglicht es
der Anwendung, den aktuellen Flugmodus speziell fur den angegebenen
Eingangskanal fein abzustimmen. Wenn der Benutzer jedoch die
Feinabstimmung auf der Seite EINGANGE deaktiviert, wird der jeweilige Kanal
nicht feinabstimmt.

Kurve:

Unterschiedlich: Das Differential (normalerweise niedriger als der
Querruderhub) wird verwendet, um unginstiges Gieren zu reduzieren und die
Lenk-/Mandvriereigenschaften zu verbessern. (Standard = 0, Bereich -100 bis
+100) Obwohl Diff auch als Eingang verwendet werden kann, wird es
normalerweise beim Mischen verwendet.

Expo: Die Standardkurve ist Expo, die standardmaRig 0 ist, was bedeutet,
dass die Antwort linear ist (d.h. keine Kurve), positive Werte machen die
Antwort schwacher um 0, wahrend negative Werte die Antwort scharfer
machen. Obwohl hier verfigbar, wird Expo normalerweise auf den Eingang
angewendet, um der Idee der Umwandlung im Eingang zu entsprechen und
die Mischphase zum Kombinieren der Signale zu nutzen.

Func: Wenn die Einstellung auf Func.
(Vordefinierter Funktionskurventyp:)
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--- (Mischleitung immer = Quelle)
X>0 Wenn die Quelle > 0 ist, folgt die Mischleitung der Quelle.
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Wenn Quelle <0, Mischsteuerleitung = 0X<0
Wenn Quelle <0, folgt die Mischleitung der Quelle.
Wenn Quelle >0, Mischsteuerleitung = 0

|Die Mixleitung folgt der Quelle, ist aber immer positiv (auch "Absolutwert"
genannt).

>0 Wenn Quelle >0, Mischsteuerleitung = 100%Wenn
Quelle >0, Mischsteuerleitung = 0f<0 wenn

Quelle <0, Mischsteuerleitung = -100%Wenn Quelle >0,
Mischsteuerleitung = 0|f| Wenn Quelle >0,
Mischsteuerleitung = 100%Wenn Quelle <0,
Mischsteuerleitung = -100%.

Cstm: Wahlen Sie die vordefinierten benutzerdefinierten Kurven mit der
Nummer CV1 bis CV32 (oder umgekehrt, d.h. |CV1 bis ICV32). Nachdem Sie
die Kurvennummer ausgewahlt haben, dricken Sie lange ENT, um die
Kurvenseite zu 6ffnen. Nachdem Sie die Kurve konfiguriert haben, driicken Sie
RTN, um zurtckzukehren.

Modi: Ermdglicht es lhnen, den Flugmodus auszuwahlen, den diese Linie
aktivieren kann. StandardmaRig sind alle Flugmodi aktiv, aber wenn die
Flugmodernummer ausgeblendet ist, wird der Flugmodus nicht aktiviert.

Wechseln: Die Schalterstellung (physikalisch oder logisch) kann konfiguriert
werden, um diese Mischleitung zu aktivieren oder zu deaktivieren.

Warnung: Solange die Leitung aktiv ist, kdnnen Sie eine akustische Warnung
(1, 2 oder 3 Pieptone) einstellen.

Multpx: Die Multpx-Einstellung definiert, wie die aktuelle Mixline mit anderen
Mixlines auf demselben Kanal interagiert.

Hinzufligen: Zur Ausgabe hinzufigen.
Multiplizieren Sie: Multipliziert die Ergebnisse.
Ersetzen: Ersetzen.

Die Kombination dieser Operationen ermoglicht die Erstellung komplexer
mathematischer Operationen und wird oft als einer der grof3ten Vorteile der
Verwendung von JumperTX angesehen.

Verzogerung Up/Dn: Das Ausgangsverhalten kann je nach Eingangsanderung
verzogert werden. (in Sekunden).
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Verlangsamung / Ein: Bezuglich der Eingangsanderung kann die Reaktion des
Ausgangs verlangsamt werden. So kann beispielsweise die langsame
Geschwindigkeit verwendet werden, um den Rickzug zu verlangsamen, der
von einem normalen proportionalen Servo angetrieben wird. Die Ausgabe
umfasst die Zeit in Sekunden (in Sekunden) von 100 bis +100%.

4.0. Ausgange
® EOMCHESINELe S 3y

OUTPUTS

CH e 0.0 -100.0 - 100.0 -» --- 1500 A
CH2 --- 0.0 -100.0 - 100.0 -» --- 1500 A
CH3 --- 0.0 -100.0 « 100.0 -» --- 1500 A
CH4 --- 0.0 -100.0 - 100.0 » --- 1500 A
CHS --- 0.0 -100.0 - 100.0 » --- 1500 A
CH6 --- 0.0 -100.0 - 100.0 » --- 1500 A
CH7 --- 0.0 -100.0 - 100.0 » --- 1500 A
CH8 --- 0.0 -100.0 - 100.0 -» --- 1500 A
CH9 --- 0.0 -100.0 - 100.0 » --- 1500 A

Name: Dieser Name wird auf der Seite Channel Monitoring and Runaway
Protection Settings angezeigt.

Subtrim: Wird verwendet, um einen Offset auf dem Ausgang einzufuhren. Ein
haufiger Anwendungsfall ist die Ubertragung der Feinabstimmung auf Subtrims
Uber die Funktion "Trims => Subtrims" am Ende dieser Seite. Wenn Sie den Offset
auf Subtrim verschieben, kénnen Sie die Taste nach der Feinabstimmung des
Modells erneut feinabstimmen.

@ EOMIHEAMNEDE S |22

OUTPUTS
CH25--- 0.0 -100.0 - 100.0 » — 1500 A
CH26 --- 0.0 -100.0 - 100.0 » -- 1500 A
CH27 --- 0.0 -100.0 - 100.0 —» - 1500 A
CH28 --- 0.0 -100.0 - 100.0 —» — 1500 A
CH29 --- 0.0 -100.0 - 100.0 » — 1500 A
CH30 --- 0.0 -100.0 - 100.0 -» — 1500 A
CH31 --- 0.0 -100.0 - 100.0 » -- 1500 A
CH32--- 0.0 -100.0 - 100.0 —» - 1500 A
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Min- und Max-Limits: Dies sind "harte" Grenzen, d.h. sie werden nie
abgedeckt. Beachten Sie, dass sie als Verstarkungs- oder "Endpunkt"-
Einstellungen verwendet werden, die auf +/- 150% erweitert werden kénnen,
indem Sie die Option "Erweiterte Grenzen" auf der Seite "Modellaufbau"
aktivieren.

Bei Mehrrotor- und Hubschrauber-Fluglotsen mussen in der Regel die
Mindest- und Hochstgrenzen angepasst werden, um lhren
Fernbedienungsflug an den erwarteten Flug des Fluglotsen anzupassen.
Richtung: Wird verwendet, um die Servo- oder Ausgangsrichtung
umzukehren.
Kurve: Ermdglicht die Auswahl vordefinierter benutzerdefinierter Kurven mit
der Nummer CV1 bis CV32 (oder umgekehrt, d.h. !|CV1 bis ICV32). Nach
Auswahl der Kurvennummer dricken Sie lange die Taste ENT, um die Seite
"Kurve" zu 6ffnen. Nachdem Sie die Kurve konfiguriert haben, driicken Sie
RTN, um zurtckzukehren. PPM Mittenverstellung: Ahnlich wie bei einem
symmetrischen Subtrimm, nur dass sich durch die hier vorgenommenen
Einstellungen der gesamte Servobewegungsbereich (einschlie3lich harter
Grenzen) andert. Diese Einstellung ist auf dem Kanalmonitor nicht sichtbar.

Subtrim-Modus: Wenn auf den Standardwert gesetzt, verschiebt das Anpassen
des Untertrimms nur die Mitte des Servers.

4.1. Kurven

Die Kurve kann verwendet werden, um das Regelverhalten auf der Eingangs-,
Misch- oder Ausgangsseite zu andern. Standardkurven mit Expo und
Differential konnen direkt in diesen Abschnitten verwendet werden. Auf dieser
Seite werden alle benutzerdefinierten Kurven definiert, die eventuell bendtigt
werden.

Es stehen 32 Kurven zur Auswabhl.

® EOMIHEIF BB S |4

CURVES

opts

cvz2 --- Spts

Cvi --- Spts

cv4 - Spts

CVvs --- opts ———————————
cve --- Spts

cv7? - Spts

cvg --- Spts

cvo - opts
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Die Kurve kann zwischen 2 und 17 Punkten liegen und kann eine feste oder
benutzerdefinierbare x-Koordinate haben.

Der X-Wert stellt den Eingang und der Y-Wert den Ausgang dar.

r  CURVE 31 Mar
CVv1 09:04

Name -

Type Standard

Count opts

Smooth ]

-100 -50 0 50 100

E

Name: Der Einfachheit halber konnen Sie die Kurve benennen.

Typ:

Standard: Es konnen nur Y-Punkte im Bereich von -100 bis 100 bearbeitet
werden.

Zoll: Sowohl X- als auch Y-Punkte sind editierbar und reichen von -100 bis
100.

Anzahl: Die Anzahl der Punkte auf der Kurve, zwischen 2 und 17.

Glatt: Wenn dieses Kontrollkastchen aktiviert ist, wird aus allen Punkten eine
glatte Kurve erstellt.

Koordinaten bearbeiten: Bewegt den Cursor zu den Koordinaten X und Y.
Je nach dem oben gewahlten Typ kann so die X-Koordinate von

Halten Sie die ENT-Taste am Koordinatenpunkt gedrtickt, um in das
Untermenu zu gelangen:

Voreinstellung: Ermdglicht die Auswahl von voreingestellten Standardlinien mit
Steigungen von -45, -33, -22, -11, 0, 11, 22, 33, 45. Diese kdnnen auch als
Ausgangspunkt fur komplexere Kurven verwendet werden.

Spiegel: Die Kurve wird vertikal gespiegelt.

Loschen: setzt alle points. zurlick.
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4.2. Globale Variablen

Im Idealfall gibt es einen Anpassungswert, der an mehreren Stellen verwendet wird.

So verwendet beispielsweise ein Segelflugzeug bei der Landung Querruder als
Klappen.

Globale Variablen kénnen normale Werte in jeder Gewichts-, Offset-, Differenz- oder
Expo-Einstellung ersetzen.

Es handelt sich auch um spezifische Flugmodi, so dass nicht fir jeden Flugmodus
separate Mischleitungen mit unterschiedlichen Werten verwendet werden missen.
Dies vereinfacht das Mischen der Seiten erheblich und macht sie leichter verstandlich.

Mit der Option "GVx anpassen" in den Sonderfunktionen kdnnen Sie sogar
globale Variablen im Flug anpassen, so dass Sie Einstellungen wie Double
Rate Ratio, Expo, Differential, Klappe zu Aufzugsumformung und vieles mehr
schnell optimieren kdnnen. Wenn ein Popup-Fenster aktiviert ist
(gekennzeichnet durch ! neben dem GV-Tag), wird beim Aktualisieren der
Variable ein Popup-Fenster mit dem Variablennamen und dem neuen Wert auf
der Hauptansicht angezeigt.

Der Begriff global bedeutet, dass globale Variablen verwendet werden koénnen,
um Seiten fir das gesamte Modell festzulegen, aber nicht fir alle Modelle.
Jedes Modell hat seinen eigenen Satz von globalen Variablen.

Es stehen 9 globale Variablen zur Verfugung.

@ EOMIESANBLE: S |

GLOBAL VARIABLES

GV1 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV2 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV3 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV4 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV5 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV6 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV7 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV8 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO
GV9 0 FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO FMO

Halten Sie die ENT-Taste gedrickt, um das Bearbeitungsmenl anzuzeigen,
und dricken Sie dann kurz die ENT-Taste, um das Bearbeitungsfenster zu
offnen.
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GVARS
6V1=0

Name =
Unit -
Precision 0.--
Min -1024
Max 1024
FMO 0
FM1 FMO
FM2 FMO
FM3 FMO
FM4 FMO

Name: Setzt den Namen.
Einheit: Wechseln Sie zwischen normal und %, nur als Referenz.

Prazision: Beim Umschalten auf "0.0" wird der Gvar-Wert fur den
Logikschalter durch 10 geteilt. Dies ist notwendig, weil z.B. Thr: -100 bis 100
und GVars: -1024 bis 1024. Beim Umschalten auf "0.--" wird Gvar nicht
geandert.

Min: FUr Benutzer, die Tasteninkrementierungs- und -dekrementierungswerte
verwenden, kdnnen Sie die Gvar-Grenze festlegen.

Max: Fur Benutzer, die Tasteninkrementierungs- und -dekrementierungswerte
verwenden, kdnnen Sie die Gvar-Grenze festlegen.
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FMO-FM8: Sie konnen fur jeden Flugmodus einen Wert angeben oder ihn auf
den gleichen Wert wie andere Flugmodi einstellen. Halten Sie die ENT-Taste
gedrickt, um den Eingangswert zu andern und wahlen Sie in diesem Feld den
Flugmodus aus. Wenn Sie einen Wert bearbeiten, erhoht/verringert er sich um
1 oder 0,1, abhangig von der obigen Prazisionseinstellung.

4.3. Logische Schalter

Der Logikschalter ist ein benutzerprogrammierter virtueller Schalter. Es sind
keine physischen Schalter, die von einem Ort zum anderen wechseln, aber sie
konnen als Programmausloser verwendet werden, genau wie jeder physische
Schalter. Durch die Auswertung der Eingangsbedingungen flr die
Programmierung der Logikschalter werden diese ein- und ausgeschaltet
(logisch werden sie wahr oder falsch). Sie kdnnen eine Vielzahl von Eingangen
verwenden, wie beispielsweise physikalische Steuerungen und Schalter,
andere Logikschalter und andere Quellen wie Telemetriewerte, Kanalwerte,
Timerwerte oder globale Variablen. Sie kénnen sogar die vom LUA-Modellskript
zurickgegebenen Werte verwenden.

@® BOMCESAN@DE S|y

LOGICAL SWITCHES
Lo1 [
L02 ---
L03 --
L04 --
LO5 ---
LO6 ---
LO7 ---
LO8 ---
L09 ---

oo oo o oo oo
1
1
1
1
1
1
1
1
1

Es gibt bis zu 64 logische Schalter mit jeweils drei Arten von Operatoren:

Arithmetische Operationen vergleichen entweder zwei Variablen "a" und "b" oder
vergleichen eine Variable "a" mit einer Konstanten "x". Variablen kénnen aus
beliebigen Quellen stammen, wie z.B. Hardwarequellen, Logikeingange, gemischte
Kanale, 9 globale Variablen oder Telemetriewerte. Die Konstante "x" ist der Wert, der
verglichen werden soll, wenn der Eingang V2 gesetzt ist.

Logische Operationen kénnen an Binareingangen (z.B. Hardwarequellen oder
Logikeingange) durchgefuhrt werden und beinhalten logische UND-, ODER- und
XOR-Funktionen.

Die Differenzoperation vergleicht die GréRe der Anderung der Variablen "a" mit
einem anderen Wert "x".
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Funktionen
a=x: Wenn der Wert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) "genau" gleich "x" (V2)
(programmierter Wert) ist, ist die Bedingung wahr. Seien Sie vorsichtig, wenn die
Verwendung von "Exact" gleich der Funktion ist. Wenn beispielsweise die
Prifspannung gleich der Einstellung 8,4 V ist, kann der tatsachliche Telemetriewert
von 8,5 V auf 8,35 V springen, so dass der Logikschalter nie 6ffnet, wenn die
Bedingung nie erflillt ist.

a~x: Wenn der Wert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) ungefahr gleich (innerhalb
von etwa 10%) bis "x" (V2) ist, der programmierte Wert, ist die Bedingung wahr. In den
meisten Fallen ist es am besten, eine Annaherung zu verwenden, die gleich einer
Funktion ist, anstatt "genau" gleich einer Funktion.

a>x: Wenn der Wert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) groRer als "x" (V2) ist, ist
die Bedingung True, also der programmierte Wert.

a<x: Wenn der Wert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) kleiner als "x" (V2) ist, ist
die Bedingung True, also der programmierte Wert.

|a|>x: Wenn der Absolutwert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) grofer als "x" (V2)
ist, der programmierte Wert, ist die Bedingung wahr. (Absolut bedeutet, dass "a"
ignoriert wird oder nicht, und nur dieser Wert wird verwendet).

|]a]<x: Wenn der Absolutwert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) kleiner als "x" (V2)
ist, der programmierte Wert, ist die Bedingung wahr. (Absolut bedeutet, dass "a"
ignoriert wird oder nicht, und nur dieser Wert wird verwendet).

UND: Wenn beide in V1 und V2 ausgewahlten Quellen wahr sind (d.h. EIN), ist die
Bedingung wabhr.

ODER: Wenn eine der ausgewahlten Quellen in V1 und V2 wahr ist (d.h. EIN), ist
die Bedingung wahr.

XOR: Wenn die V1-Quelle oder V2 wahr (d.h. EIN) anstelle von beiden ist, ist die
Bedingung wahr.

Edge: ist ein kurzzeitiger Schalter (dauert ca. 30 Millisekunden), der True wird,
wenn seine V1-Quelle ausgeldst wird.

V1: Der Wert der ausgewahlten Triggerquelle.

V2: Unterteilt in zwei Teile[t1:12], ist t1 der Minimalwert und t2 die maximale Dauer
von V1. Der Logikschalter wird erst dann wahr, wenn der Trigger V1 mindestens t1
wahr ist und vor t2 freigegeben wird.

Wenn {2 als "---" reserviert ist, wird nur t1 angewendet. Wenn V1 von True zu
False Ubergeht (d.h. fallende Flanke), wird der Logikschalter ausgel6st und der
Logikschalter ist flir 1 Verarbeitungszyklus (~30ms) TRUE. Wenn t2 auf "<<<<"
gesetzt ist, wird der Logikschalter (d.h. die steigende Flanke) ausgeldst, wenn V1 von
False zu True wechselt.

Wenn der Parameter AND Switch verwendet wird, muss der AND-Schalter True
sein, um die Edge-Funktion auszulésen. Wenn der UND-Schalter bei aktivierter
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Flankenfunktion auf False wechselt, wird der LS nicht zurlickgesetzt, sondern zeitlich
begrenzt.

a=b: Wenn der Wert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) "genau" gleich dem Wert
der zweiten ausgewahlten Quelle "b" (V2) ist, ist die Bedingung wahr. Bei der
Verwendung der Equalizer-Funktion "Exact" ist Vorsicht geboten. Wenn Sie
beispielsweise zwei Spannungen vergleichen, kdnnen die tatsachlichen
Telemetriewerte 4,5V und 4,55V in einem Scan betragen und beim nachsten Scan auf
4,54V und 4,45V springen, so dass die Bedingung nie erflllt ist und der Logikschalter
nie eingeschaltet wird. .

a>b: Wenn der Wert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) groRer ist als der Wert der
zweiten ausgewahlten Quelle "b" (V2), ist die Bedingung wahr.

a<b: Wenn der Wert der ausgewahlten Quelle "a" (V1) kleiner ist als der Wert der
zweiten ausgewahlten Quelle "b" (V2), ist die Bedingung wahr.

Hinweis: Es ist ersichtlich, dass der Hauptunterschied zwischen "b" und "x" in
einer Funktion darin besteht, "a" und "b" zur Definition der Quelle auszuwahlen, und
"x" ist ein programmierter Wert oder eine Konstante.

d>x: Die Bedingung ist erflllt, wenn der Wert der ausgewahlten Quelle (V1) "d"
groRer als der programmierte Wert "x" (V2) ist.

|[d|>x: Wenn der Absolutwert von "| d |" geadndert wird, ist die Bedingung in der
ausgewahlten Quelle (V1) wahr, gréfer als "x" (V2), ein programmierter Wert. (Absolut
bedeutet, zu ignorieren, ob a positiv oder negativ ist.)

Timer: Der Logikschalter wird kontinuierlich ein- und ausgeschaltet. Er schaltet die
Einschaltzeit (V1) und die Ausschaltzeit (V2) ein.

Sticky: Wenn V1 von False auf True wechselt, wird die Sticky-Funktion gesperrt
(d.h. wird True) und ihr Wert bleibt erhalten, bis sie gezwungen wird, False zu wahlen,
wenn V2 von False auf True wechselt. Dies kann durch den optionalen Parameter
AND Switch in der gleichen Zeile erreicht werden. Das bedeutet, dass, wenn die UND-
Schaltbedingung wahr ist, der Logikschaltausgang den Bedingungen der Sticky-
Funktion folgt. Wenn die Bedingung UND-Schalter jedoch falsch ist, bleibt der logische
Schaltausgang Falsch.

Bitte beachten Sie, dass die Sticky-Funktion weiterhin lauft. , Auch wenn sein
Ausgang durch den UND-Schalter angesteuert wird. Sobald die UND-Schaltbedingung
wahr wird, wechselt der Zustand der Sticky-Funktion auf den LS-Ausgang.

UND Umschalten: Der UND-Schalter stellt die letzte logische Bedingung dar, die
erfullt sein muss. Die ausgewahlte Funktion wird zunachst auf V1 und V2 ausgewertet,
dann wird die Bedingung AND Switch auf das Ergebnis angewendet. Wenn die
Bedingung AND Switch falsch ist, wird der Logikschalter nie gedffnet.

Umgekehrt kann der LS nur eingeschaltet werden, wenn die restlichen
Schaltbedingungen wahr sind, und die UND-Schaltbedingung ist ebenfalls wahr. Dies
ist wichtig, insbesondere die Sticky-Funktion.

Far den UND-Schalter kann ein beliebiger physikalischer, Feinabstimmungs- oder
Logikschalter-Flugmodus ausgewahlt werden.
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Beachten Sie, dass, wenn die UND-Schaltbedingung dann falsch wird, sie den LS
nicht zurticksetzt und der LS eingeschaltet bleibt, bis andere Bedingungen ihn
schlief3en.

Dauer:

--- oder 0.0: Der Logikschalter schaltet nicht aus, sondern bleibt gedéffnet, bis die
Bedingung das SchlieRen des Schalters bewirkt.

0.1-25s: Die Zeitspanne, in der der Logikschalter gedffnet bleibt, nach der der
Schalter ausgeschaltet wird, auch wenn die Bedingung noch erflllt ist.

Verzdgerung: Dies ist die Verzdégerungszeit, bevor der Schalter eingeschaltet
wird, nachdem die Bedingung erflllt ist. Der Bereich liegt zwischen 0,0 und 25
Sekunden.

4.4. Sonderfunktionen

Die Kombination von Logikschaltern mit Sonderfunktionen und Telemetrie eroffnet
JumperTX spannende neue Funktionen. So kann beispielsweise eine change in den
Telemetriedaten der aus dem Modell zuriickgegebenen Empfangerakkuspannung
einen Sprachalarm auslésen. Eine der komplexeren Anwendungen, die mit
Luaskripten geschrieben wurden, verwendet GPS-Sensoren als Timer flr
Drohnenrennen, die Spiel- und Kreisdaten zur Analyse auf einem Computer speichern
kénnen.

Zu den besonderen Merkmalen gehoren:
Override - Erzwingt die Ausgabe des Kanals auf einen bestimmten Wert.
Kontrollieren Sie die Coaching-Funktionen.
Einstellen und Zurlcksetzen des Timers.
Setzen Sie den Telemetriewert zurtck.

Globale Variablen anpassen - Ermdglicht ordentliche Funktionen, wie z.B. die
Optimierung von Einstellungen im Flug.

Stellen Sie die Lautstarke ein.

Spielen Sie Sounds, Tracks, Hintergrundmusik und/oder Vibrationen (taktile)
Feedback ab.

Fuhren Sie das Lua-Skript aus.
Stellen Sie die Hintergrundbeleuchtung des Bildschirms ein.

Speichern Sie den Screenshot auf der SD-Karte.
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Kontrolldatenprotokollierung.

Notieren Sie sich die Position des Kardangelenks als
Feinabstimmungseinstellung, um lhre Einstellungen zum Schutz vor
unbeabsichtigtem Zugriff zu speichern.

® BN NBBE: S|k

SPECIAL FUNCTIONS
Nal -
SF2  ---
SF3  ---
SF4  ---
SF5  ---
SF6  ---
SF7  ---
SF8  ---
SF9  ---

Jedes Modell kann 64 Sonderfunktionen aufweisen. Daruber hinaus stehen 64
globale Funktionen fur Standardfunktionen aller Modelle zur Verfigung. Diese
kénnen Uber den Abschnitt "Radio Setup" aufgerufen werden.

Wechseln:

Dies kann ein beliebiger physikalischer Schalter oder eine Feinabstimmung an
beliebiger Stelle sein, 64 Logikschalter, EIN (immer aktiviert), EIN (nur einmal
auslosen) und 9 Flugmodi.

Halten Sie die Taste ENT gedruckt, um in das Untermenu zu gelangen, das die
Quelle nach Kategorien anzeigt. Scrollen Sie nach oben oder unten, um die
gewlnschte Kategorie auszuwahlen, und driicken Sie dann die NT-Taste.

& Switches
ElTrims

Other
Invert

Dann konnen Sie von dort aus nach oben/unten scrollen und ENT drlicken, um
die Quelle auszuwahlen.
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Funktion:

Die folgenden Funktionen werden durch den oben ausgewahlten Schalter
ausgelost.

Uberbriickung: Erzwingt, dass der ausgewéhlte Kanalausgang (CH1 bis
CH32) ein bestimmter Wert zwischen -100 und +100 ist. Dieses
Kontrollkastchen aktiviert oder deaktiviert diese Leitung.

Vorsicht: Diese Funktion berucksichtigt nicht den im Ausgabemenu
angegebenen Minimal-/Maximalwert und die Richtung, so dass das Servo
Ubersteuert werden kann.

Trainer:

--” Aktiviert den Coach-Modus auf allen vier Kanalen.

Rud/Ele/Thr/Ail: Ermdglicht die Aktivierung des Coach-Modus nur flr
ausgewahlte Bedienelemente. Das Kontrollkastchen aktiviert oder deaktiviert
diese Zeile. Fuige einen SF flr jedes Control hinzu.

Inst. Trim: Diese Funktion fugt die aktuelle Kardanposition zum entsprechenden
Trimmwert hinzu, wenn der ausgewahlte Schalter aktiviert wird. Am besten
weisen Sie ihn einem Schalter zu, den Sie leicht erreichen kdnnen, und richten
Sie damit beim Fliegen in gerader Linie und horizontal schnell die
Feinabstimmung ein. Diese Einstellung sollte nach Beendigung des Fluges
entfernt oder deaktiviert werden, um zu vermeiden, dass der Schalter
versehentlich wieder eingeschaltet und die Feinabstimmung vorgenommen
wird. Aktivieren Sie das Kontrollkastchen, um diese Leitung zu aktivieren oder
zu deaktivieren.

Zurucksetzen: Wenn der ausgewahlte Schalter aktiviert ist, wird folgendes
zurtckgesetzt (abhangig von der gewahlten Option):

Timer1,2,3,3: Der ausgewahlte Timerwert wird auf den durch den
Timerparameter im Bildschirm Modelleinstellungen eingestellten Wert
zuruckgesetzt.

Flug: Telemetrie und Timer zurticksetzen.
Telemetrie: Alle Telemetriewerte zuriicksetzen.

Sensor: Ermdglicht die Auswahl aktiver Sensoren, so dass sie z.B. einzeln
zuruckgesetzt werden kdnnen. VSpd, Alt, Cels, RSSI, RxBt, Cmin, Cmax.

Kontrollkastchen: Aktivieren/Deaktivieren dieser Leitung.

Set: Zeit1, 2, 3: Mit dieser Funktion wird der ausgewahlte Timer voreingestellt
(00:00:00:00). Aktivieren Sie das Kontrollkastchen, um diese Leitung zu
aktivieren oder zu deaktivieren.
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Anpassen: Ermdglicht die Anpassung von globalen Variablen (GV1 bis GV9).
Far "---" gibt es vier Moglichkeiten:

Wert (zwischen -500 und +500)
Quelle (normaler Regelbereich)
GVAR, eine weitere globale Variable
Schrittweite (+1 oder -1)

Constant

Global var
Inc/Decrement

Wenn Sie "---" und die ENT-Taste lange drlicken, erscheint ein Popup-Mend, in dem
Sie zwischen Konstant, Global Var und Inkrement / Decrement wahlen konnen.

Wenn Sie die ENT-Taste bei einem der vier Quellentypen Konstant, Mixer Source,
Global Var oder Increment/Decrement driicken, erscheint ein Popup-Mend, in dem Sie
zwischen den anderen drei Typen wahlen kdnnen.

Mixer source

Global var
Inc/Decrement

Wenn Sie die Taste ENT driicken, wahrend die Mischquelle aktiv ist, wird das
Untermenu der Quelle nach Kategorien angezeigt. Scrollen Sie nach
oben/unten zur gewlinschten Kategorie und driicken Sie die ENT-Taste. Sie
gelangen zurlck zu dem Parameter, der beim ersten Element in der
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ausgewahlten Kategorie bearbeitet wird. Dann kénnen Sie von dort aus nach
oben/unten scrollen und ENT dricken, um die Quelle auszuwahlen.

I€Inputs
@Sticks
{3Pots
HAMAX

@Cyclic
ElTrims

& Switches
Trainer
=Channels

Kontrollkastchen: Aktivieren/Deaktivieren dieser Leitung.

Lautstarke: Die ausgewahlte Quelle passt die Lautstarke an. Eine einfache App
verwendet den Drehknopf, um die Lautstarke zu regeln. Aktivieren Sie das
Kontrollkastchen, um diese Leitung zu aktivieren oder zu deaktivieren.

SetFailsafe Int.Module: Ermdglicht die dynamische Einstellung des
Ausreillschutzes am Boden oder in der Luft. Stellen Sie die Steuerschnittstelle auf
Runaway-Schutz und driicken Sie den ausgewahlten Schalter, um den Wert fir
Runaway-Schutz zu speichern. Diese Funktion ist fur interne XJT-Module verfugbar.
Das Kontrollkastchen aktiviert oder deaktiviert diese Zeile.

SetFailsafe Ext.Module: Wie oben erwahnt, aber fliir das externe Modul des
Emitter. Das Kontrollkastchen aktiviert oder deaktiviert diese Zeile.

Sound abspielen: Alle einfachen Sounds, die in der Dropdown-Liste aufgefihrt
sind, werden abgespielt.

11x: Spielen Sie den Sound einmal ab, nicht beim Start.
1x: Spielen Sie einmal einen Sound ab.
1s-60er Jahre: Wiederholt den Ton im angegebenen Intervall.

Track abspielen: Spielen Sie jede beliebige.wav-Sounddatei ab, die auf der SD-
Karte gespeichert ist. Die Liste der verfugbaren Sounds wird in der Parameterspalte
der Dropdown-Liste angezeigt.

11x: Spielen Sie den Sound einmal ab, nicht beim Start.
1x: Spielen Sie einmal einen Sound ab.
1s-60er Jahre: Wiederholt den Sound in bestimmten Abstanden.
Spielwert: Sagen Sie den Wert aller im Parametermeni verfigbaren Regler. Diese
kénnen Schalt- oder Kardanwerte, Telemetriewerte oder Zeitwerte beinhalten.
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Wahlen Sie "---" und halten Sie die Taste ENT gedrickt, um das Menu mit der
Quelle nach Kategorien aufzurufen. Scrollen Sie nach oben/unten zur gewunschten
Kategorie und dricken Sie ENT, wodurch Sie zurtck zur Seite mit den besonderen
Merkmalen gelangen, auf der der Cursor auf dem ersten Element in der ausgewahlten
Kategorie steht. Dann kénnen Sie von dort aus nach oben/unten scrollen und ENT
drucken, um die Quelle auszuwahlen.

I11x: Spielen Sie den Sound einmal ab, nicht beim Start.
1x: Spielen Sie einmal einen Sound ab.
1s-60er Jahre: Wiederholt den Sound in bestimmten Abstanden.

Lua Script: Dieses Feld wird fur Funktionstyp-Skripte verwendet, die bei Bedarf
Uber diese spezielle Funktion ausgefuhrt werden. Das Skript sollte sich im
Ordner /SCRIPTS / FUNCTIONS / folder der SD-Karte befinden.

Hintergrundmusik Pause: Pausieren Sie die Hintergrundmusik. Spielen Sie
Musik ab, wenn die Quelle aktiviert ist, halten Sie sie an, wenn sie deaktiviert
ist. Setzen Sie die Wiedergabe fort, wenn sie wieder aktiviert ist.

Vario: Vario ertdnt nur, wenn der angegebene Schalter aktiviert ist.
Haptisch: Die Vibrationsfunktion muss im RADIO SETUP aktiviert sein.
Intensitat: 0-3
I1x: Einmalige Vibration, schwingt beim Einschalten nicht.
1x: Einmalige Vibration.
1s-60er Jahre: Wiederholen Sie die Vibration zur angegebenen Zeit.

SD-Protokolle: Legt die Haufigkeit (in Sekunden) fest, mit der die
Datensatze abgetastet und auf der SD-Karte gespeichert werden.

---" erstellt kein Protokoll.
0.2-25.5s: Protokollsatze werden in bestimmten Abstanden gespeichert.

Hintergrundbeleuchtung: Dieser Parameter zeigt einen Schieberegler an,
der den Pegel der Bildschirmhintergrundbeleuchtung einstellt. Wird zur
Schonung der Batterie oder zum Ausgleich unterschiedlicher Lichtverhaltnisse
verwendet.
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Halten Sie die ENT-Taste bei einer definierten Sonderfunktion gedrickt, um
ein Menu zum Kopieren, Einflgen oder Loschen der Funktion aufzurufen.

Copy

Insert
Clear

4.5. Benutzerdefinierte Skripte

4.2. Globale Variable
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10. Protokolle

Eine Beschreibung jeder Vereinbarung finden Sie im Folgenden. In der Anzeige auf der
Fernbedienung zeigt das Sternchen an, dass die Abweichungsfirmware das erforderliche Modul
nicht erkannt hat (nicht installiert, oder die Datei hardware.ini ist falsch, oder es gibt andere
Probleme mit der Modulkommunikation). Weitere Informationen finden Sie in der
Modulinstallation.

Leitfaden. :http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware modifications

10.1. Protocol: DEVO

Das DEVO-Protokoll wird verwendet, um den Huakor DEVO Empfanger/Modell zu
unterstitzen. Das Protokoll unterstitzt bis zu 12 Kanale.

Das DEVO-Protokoll unterstiitzt die automatische Frequenz und die manuelle Frequenz. Wenn
die feste ID auf "Keine" eingestellt ist, versucht die Fernbedienung bei jedem Einschalten
automatisch eine Verbindung mit dem Empfanger herzustellen. Wenn die feste ID auf einen
Wert eingestellt ist, muss das Paar manuell mit der Taste "Frequency" angetippt werden, wenn
eine Kopplung des Empféangers erforderlich ist. Es ist zu beachten, dass die feste ID die fur den
Frequenzprozess notwendige Operation ist. Beide Fernbedienungen kénnen nicht das gleiche
Modell mit der gleichen ID steuern.

DEYD
R E] B

Das DEVO-Protokoll unterstitzt auch das Aktivieren/Deaktivieren der Zweiwege-Telemetrie.
Rufen Sie diese Option auf, indem Sie die Taste ENT driicken, wahrend das Auswahlfeld
DEVO ist, und die folgenden Funktionen stehen fir die Devo-Fernbedienung zur Verfligung.
Bitte beachten Sie, dass nicht alle Modelle/Empfangsmaschinen alle Informationen
zurlckgeben und einige Informationen mit zusatzlichen Modulen erganzt werden mussen.
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o Temperatur 1/2/3/4/4: Temperaturmessungen, dies kdnnen Batterie-, Motor- oder
Umgebungswerte sein.

e Spannung 1/2/3: Messwerte der Empfangerbatterie und der externen Batteriespannung

e Anzahl der Umdrehungen 1/2: Motor-/Propellerdrehzahlwert

o GPS-Daten: aktuelle Position, Geschwindigkeit und Héhe des GPS-Moduls

10.2. Protocol: WK2801

Das Protokoll WK2801 wird zur Steuerung alterer Warhols verwendet. Bisher wurde das
Huakor-Modell in drei &hnliche, aber nicht identische Protokolle unterteilt: WK2801, WK2601
und WK2401. Dies entspricht in etwa der Anzahl der unterstiitzten Kanale, aber viele neue 6-
Kanal-Empfanger unterstltzen tatsachlich das Protokoll WK2801. Vorschlage und alte Warhol-
Empfanger

Bevor das WK2601 oder WK2401 gepaart wird, versuchen Sie zuerst das WK2801-Protokoll,
da das WK2801 ein besseres Protokoll ist. Das WK2801-Protokoll unterstitzt bis zu 8 Kanale
und ist sowohl fir die automatische als auch fiir die manuelle Frequenz verfliigbar. Wenn die
feste ID auf "Keine" eingestellt ist, versucht die Fernbedienung bei jedem Einschalten
automatisch eine Verbindung mit dem Empfanger herzustellen. Wenn die feste ID auf einen
Wert eingestellt ist, muss der zu koppelnde Empfanger die Frequenz einmalig mit der Taste
"Frequency" manuell antippen.

10.3. Protokoll: WK2601

Das Protokoll WK2601 wird zur Steuerung alterer Warhols verwendet. Bisher wurde das
Huakor-Modell in drei ahnliche, aber nicht identische Protokolle unterteilt: WK2801, WK2601
und WK2401. Dies entspricht in etwa der Anzahl der unterstiitzten Kanéale, aber viele neue 6-
Kanal-Empfanger unterstitzen tatsachlich das Protokoll WK2801. Vorschlage und alte Warhol-
Empfanger

Bevor das WK2601 oder WK2401 gepaart wird, versuchen Sie zuerst das WK2801-Protokoll,
da das WK2801 ein besseres Protokoll ist. Das Protokoll WK2601 unterstitzt bis zu 7 Kanale
und unterstitzt nur die automatische Frequenzanpassung. Eine feste ID kann verwendet
werden, aber die automatische Frequenz kann beim Einschalten nicht verwendet werden.

WE2E01
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o Das WK2601-Protokoll unterstlitzt auch andere Optionen. Rufen Sie diese Option auf,
wenn Sie die Taste ENT drticken, wahrend die Auswahlliste WK2601: lautet.

e Kanal-Modus: Stellen Sie ein, wie der Kanal funktioniert:

e 5+ 1:AlL, ELE, THR, RUD, GYRO (CH 7) sind proportional. Das Getriebe (CH 5) ist
binar. CH6 ist deaktiviert

e Hubschrauber: AlL, ELE, THR, RUD, GYRO sind proportional. Das Getriebe (CH 5) ist
binar. Die Neigung (CH 6) ist mit dem THR verbunden. Wenn CH6> = 0 ist, stellt der
Empfanger dem THR eine geeignete 3D-Kurve zur Verfiigung. Wenn CHG6 <0, stellt der
Empfanger eine normale Kurve fir den THR zur Verfigung. Der Wert von CH6 definiert
das Neigungsverhalinis des THR-Kanals.

e 6+ 1:AlL, ELE, THR, RUD, COL (CH 6), GYRO (CH 7) sind proportional. Zahnrad

e (CH 5) ist binar. Dieses Modell ist sehr experimentell.

e Pitch-Richtung: Reverse Pitch Servo
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e Pitch: Stellen Sie den maximalen Bereich des Pitch-Servos ein.

10.4.
PrOtOCOI . WK2401 Das Protokoll WK2401 wird zur Steuerung alterer Warhol-

Empfanger verwendet. Bisher wurde das Huakor-Modell in drei ahnliche, aber nicht identische
Protokolle unterteilt: WK2801, WK2601 und WK2401. Dies entspricht in etwa der Anzahl der
unterstitzten Kanale, aber viele neue 6-Kanal-Empfanger unterstitzen tatsachlich das
Protokoll WK2801. Es wird empfohlen, das Protokoll WK2801 auszuprobieren, bevor der alte
Wakker-Empfanger WK2601 oder WK2401 verwendet wird, da das WK2801 ein besseres
Protokoll ist. Das Protokoll WK2401 unterstitzt bis zu 4 Kanale und unterstitzt nur die
automatische Frequenzanpassung. Eine feste ID kann verwendet werden, aber die
automatische Frequenz kann beim Einschalten nicht verwendet werden.

10.5. Protocol: DSM2

Das DSM2-Protokoll wird zur Steuerung von SpektrumTM- und JRTM-Empfangern sowie
anderen Modellen verwendet, die dieses Protokoll verwenden. Das DSM2-Protokoll kann bis zu
12 Kanale unterstitzen. Beachten Sie, dass viele Empfanger weniger als 8 Kanale haben und
eine Fernbedienung bendtigen, um 7 oder weniger Kanale zu senden. Vergewissern Sie sich,
dass die Kanalnummer des Empfangers richtig eingestellt ist. DSM2 unterstitzt keine
automatische Bindung. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch
eine bestimmte ID ersetzt. Sie mussen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell
zum ersten Mal verwenden.

Bitte beachten Sie, dass die Frequenz erst dann abfallt, wenn der AlL- oder ELE-Gimbal
bewegt wird. Daher kdnnen Sie den Wert fur den Ausrei3schutz einstellen, indem Sie die Taste
fur den Ausreillschutz am DSM-Empfanger driicken.

DSM2
Frele] i -

Das DSM2-Protokoll unterstiitzt auch das Aktivieren/Deaktivieren der Zweiwege-
Telemetriefunktion. Rufen Sie diese Option auf, wenn Sie die Taste ENT dricken, wahrend die

Auswahlbox DSM2 ist.
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Die folgenden Funktionen stehen fir die DSM2-Fernbedienung zur Verfligung. Es ist wichtig zu
beachten, dass die Gewinnung dieser Daten ein spezielles Telemetriemodul und zusatzliche
Sensoren erfordert.

FadesA/B/L/R: Die Anzahl der schwachen Signale, die von jeder Antenne empfangen werden.
Im Idealfall sollten diese Zahlen &hnlich sein, was bedeutet, dass jede Antenne ein Signal
empfangt.

¢ \Verloren: Die Anzahl der vollstdndigen Signalverluste (verlorene Bilder).

e Halten: Die Anzahl, wie oft der Empfanger aufgrund eines Signalverlustes in den
Runaway-Schutzmodus wechselt.
Spannung 1/2: Empfanger-Batteriespannung und externe Eingangsspannung
Anzahl der Umdrehungen: Motor / Propellerdrehzahl
Temperatur: Temperatur vom externen Temperatursensor
GPS-Daten: aktuelle Position, Geschwindigkeit und Hohe des GPS-Moduls

10.6. Protocol: DSMX

Das DSMX-Protokoll wird zur Steuerung von SpektrumTM- und JRTM-Empfangern sowie
anderen Modellen verwendet, die dieses Protokoll verwenden. Das DSMX-Protokoll kann bis
zu 12 Kanale unterstiitzen. Beachten Sie, dass viele Empfanger weniger als 8 Kanale haben
und eine Fernbedienung bendtigen, um 7 oder weniger Kanale zu senden. Vergewissern Sie
sich, dass die Kanalnummer des Empfangers richtig eingestellt ist. DSMX unterstitzt keine
automatische Bindung. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch
eine bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell
zum ersten Mal verwenden.

Bitte beachten Sie, dass die Frequenz erst dann abfallt, wenn der AIL- oder ELE-Gimbal
bewegt wird. Daher kdnnen Sie den Wert fiir den Ausrei3schutz einstellen, indem Sie die Taste
fur den Ausreifdschutz am DSM-Empfanger driicken.

Beachten Sie, dass Deviation im Gegensatz zu SpektrumTM oder JRTM oder
Fernbedienungen nicht automatisch zwischen den Protokollen DSM2 und DSMX wahit. Der
Benutzer muss das zu verwendende Protokoll manuell auswahlen.
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Das DSMX-Protokoll unterstitzt das Aktivieren/Deaktivieren der Zweiwege-Telemetriefunktion.
Rufen Sie diese Option auf, indem Sie die Taste ENT driicken, wahrend die Auswahlbox auf
DSMX steht.

Die Liste der Funktionen der DSMX-Telemetrie ist die gleiche wie das DSM2-Protokoll, siehe
Protokoll: DSM2 fiir Details.

10.7. Protocol: J6Pro

Das J6Pro-Protokoll wird im Nine EaglesTM-Modell verwendet. Es kénnen nur Modelle
verwendet werden, die mit dem J6Pro-Fernbedienungstyp gekoppelt werden kénnen. Viele
altere 4-Kanal-Neun-Adler-Modelle verwenden unterschiedliche Protokolle, die nicht unterstutzt
werden. Das J6Pro-Protokoll unterstitzt bis zu 12 Kanale und testet derzeit nur 6 Kanale.
J6Pro unterstitzt keine automatische Frequenzanpassung. Wenn die feste ID auf keine gesetzt
ist, wird die Fernbedienung durch eine bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell
anpassen, bevor Sie das Modell zum ersten Mal verwenden.

10.8. Protocol: Flysky

Das Flysky-Protokoll wird zur Steuerung des Turnigy / Flysky-Empfangers und mehrerer
anderer Modelle verwendet, die das AFHDS-Protokoll verwenden (WL V911, Xieda 9958, etc.).

Das Flysky-Protokoll unterstitzt bis zu 12 Kandle und unterstutzt automatische und manuelle
Frequenzen. Wenn die feste ID auf "Keine" eingestellt ist, versucht die Fernbedienung bei
jedem Einschalten automatisch eine Verbindung mit dem Empfanger herzustellen. Wenn feste
ID

Auf einen Wert eingestellt, muss der zu koppelnde Empfanger manuell mit der Taste
"Frequency" frequenzangepasst werden.

Das Flysky-Protokoll unterstitzt auch das erweiterte WLToys-Protokoll. Rufen Sie diese Option
auf, indem Sie die ENT-Taste driicken, wahrend die Auswahlbox Flysky lautet.

VIx9: WLToys V939, V949, V959, V959, V969 und andere vierachsige Flugzeug-
Erweiterungskanale.

e Das Licht wird Gber Kanal 5 gesteuert.

e Die Kamera wird Uber Kanal 6 gesteuert.
e Die Kamera wird tUber Kanal 7 gesteuert.
e Flip gesteuert durch Kanal 8

V6x6: Erweiterungskanal fiir die WLToys Quadcopter V636 und V686.

e Das Licht wird Gber Kanal 5 gesteuert.

e Flip gesteuert durch Kanal 6

e Die Kamera wird Uber Kanal 7 gesteuert.

e Die Kamera wird Uber Kanal 8 gesteuert.

e Headless-Modus, gesteuert durch Kanal 9

e Der RTH-Modus wird tUber Kanal 10 gesteuert.

e Die X- und Y-Kalibrierung wird separat Uber die Kanale 11 und 12 gesteuert.
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V912: Expansion Kanal fir V912, V913 und V915 Hubschrauber

Beachten Sie, dass, wenn diese Kanale einem Schalter zugeordnet sind, das Drehen des
Schalters auf die seitlichen Ausléser und das Zurlickdrehen des Schalters keine Wirkung hat.
Wenn Sie also das Licht einschalten mdéchten, schalten Sie den dem Kanal 5 zugeordneten
Schalter von AUS auf EIN. Es gibt keinen Effekt, wenn der Schalter wieder auf AUS gestellt
wird. Schalten Sie nun den Schalter auf EIN und das Licht ist aus.

10.9. Protocol: AFHDS-2A

Das AFHDS-2A-Protokoll wird zur Steuerung des AFHDS 2A-Empfangers von Turnigy / Flysky
verwendet.

Das AFHDS-2A-Protokoll unterstitzt bis zu 14 Kanale und erfordert eine manuelle
Frequenzanpassung. Empfanger, die gepaart werden sollen, missen die Frequenz einmalig
manuell mit der Taste "Frequenz" antippen.

Einstellungen auf der AFHDS-2A-Seite:

e Output: Stellen Sie die Ausgangsart des Empfangers ein, PWM + IBUS, PPM + IBUS,
PWM + SBUS oder PPM + SUBS.

¢ Servogeschwindigkeit: Stellen Sie die PWM-Aktualisierungsrate des Empfangers ein,
die Telemetrie zwischen 50 Hz und 400 Hz unterstitzt, nun aber nur noch
Empfangerspannung und RSSI dB.

10.10. Protocol: Hubsan4

Das Hubsan4-Protokoll unterstiitzt Hubsan-X4 Quad und Estes Proto X (aber nicht Proto X
SLT). Es gibt keine anderen Modelle zum Testen dieses Protokolls.

5885 >
HHEHE < FHRB >

Das Hubsan4-Protokoll unterstitzt bis zu 7 Kanale und unterstitzt nur den automatischen
Frequenzabgleich. Eine feste ID kann verwendet werden, aber die automatische Frequenz
kann beim Einschalten nicht verwendet werden. Die vier Kanale reprasentieren Querruder,
Auftrieb, Gashebel und Richtung.

Zusatzliche Kanéale steuern die Sonderfunktionen der vier Achsen:

¢ Kanal 5 Kontroll-LED
o Kanal 6 Verwenden Sie die Funktion "Tumble" Kanal 7 Steuerungsvideo ein/aus

Optionen, die auf der Hubsan-Seite konfiguriert werden kénnen:
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e VvTX MHz: Definiert die Frequenz, die von der Hubsan H107D Videokarte verwendet
wird (erfordert einen 5,8 GHz Empfanger und eine Videoanzeige, die empfangen
werden kann): Die Batteriespannung des Modells wird zurlickgegeben.

10.11. Protocol: Joysway

Das Joysway-Protokoll unterstiitzt das karibische Segelmodell von Joysway und der
verwendete Empfanger J4AC12R.

Joysway Orion, Explorer, Dragon Force 65 Segelmodell und Force2 60 Katamaran-Modell.

Keine anderen Modelle oder Empfanger haben dieses Protokoll getestet, einschliellich der
Luftausfiihrung des J4C12R. Joysway
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Das Protokoll unterstutzt bis zu vier Kanale und unterstitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich, ist aber frequenzabhangig, wenn der Empfanger eine Frequenz anfordert.
Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine bestimmte 1D
ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum ersten Mal
verwenden.

Der erste Kanal steuert typischerweise die Segellinie und der zweite Kanal steuert das Ruder.

10.12. Protocol: Frsky-V8

Das Frsky-V8-Protokoll wird zur Steuerung des alten FrskyTM Einweg-Protokoll-Empfangers
verwendet.

Das Frsky-V8-Protokoll unterstiitzt 8 Kanale und unterstitzt keine Autofrequenz, ist aber
frequenzabhangig, wenn der Empfanger ein Ubersprechen anfordert. Wenn die feste ID auf

keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine bestimmte ID ersetzt. Sie missen die
Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum ersten Mal verwenden.

10.13. Protocol: Frsky

Das Frsky-Protokoll wird verwendet, um die Verwendung neuerer (aktivierter bidirektionaler
Telemetrie) FrskyTM Empfanger mit bidirektionalem Protokoll (D8) zu steuern.

Das Frsky-Protokoll unterstiitzt bis zu 8 Kanale und unterstitzt keine Autofrequenz, aber es ist
frequenzabhangig, wenn der Empfanger ein Ubersprechen anfordert. Wenn die feste ID auf
keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine bestimmte ID ersetzt. Sie mussen die
Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum ersten Mal verwenden.

Das Frsky-Protokoll unterstiitzt die Verwendung/Deaktivierung der Zweiwege-Telemetrie. Rufen
Sie diese Option auf, indem Sie die Taste ENT drlicken, wahrend das Auswahlfeld Frsky lautet.

Der Empfanger unterstitzt die Gbertragenen Werte (RSSI, VOLT1, VOLT2), wenn die
Zweiwege-Telemetrie aktiviert ist.

10.14. Protocol: FrskyX

Das FrskyX-Protokoll unterstitzt das drahtlose Frsky D16-Protokoll, einschlieRlich S.Port und
Telemetrie.

Das Protokoll unterstiitzt bis zu 16 Kanale. Eine feste ID-Paarfrequenz ermdglicht es, die
Fernbedienung an einen speziellen Empfanger anzuschliel3en.

Alle Fernbedienungen unterstitzen den Empfang von Telemetrie (RSSI, VOLT1). Unterstitzung
fur S.Port Busse und Sensoren wie z.B.

GPS-Telemetrie.

Die folgenden Protokolloptionen stehen zur Auswahl.
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Freq-fine: Einstellung des Frequenzoffsets. Der Bereich ist von -127 bis 127 eingestellt, um
verschiedene CC2500-Module aufzunehmen.

Der allgemeine Offset erfordert 0 oder -41, aber wenn es ein Problem mit der Frequenz oder
dem Bereich gibt, ist ein Breitband-Test erforderlich.

Der LQI-Rickgabewert kann als Referenz fur die Einstellung der Frequenz verwendet werden.

AD2GAIN: VOLT2 gibt den Wert (AIN-Eingang von X4R) multipliziert mit diesem Wert zurtick
und wird dann durch 100 dividiert. Ermdglicht die Einstellung des externen Widerstandes. Der
Standardwert ist 100 (in Schritten von 1). Bereich von 1 bis 2000 (Schritte von 0,01 bis 20,00).

Ausfallsicherer Schutz: Die Frsky Failsafe Schutzoption wird vollstandig unterstiitzt. Der Wert,
der nach dem Einschalten des Kanalauslaufschutzes (in der Einstellung fur den Mischkanal)

eingestellt wird, wird alle 9 Sekunden an den Empfanger gesendet. Der Empfanger verwendet
diese Werte im Runaway-Schutzmodus, es sei denn, die Protokolloption ist auf RX eingestellt.

Modus: Stellen Sie den Modus so ein, dass er mit der Empfanger-Firmware Ubereinstimmt. Sie
kdnnen zwischen FCC und EU wahlen. Die EU-Version ist kompatibel mit der Frsky LBT-
Firmware, fiihrt aber keine LBT-Tests durch.

RSSI Chan: Nach der Einstellung von LastChan wird das empfangene RSSI auf dem letzten
Kanal gesendet. Der letzte Kanal wird basierend auf dem Kanal im Modell eingestellt. Der
Kanalwert ist der empfangene RSSI-Wert multipliziert mit 21.

S.Port Out: Wenn aktiviert, antwortet der Empfang des s.port Pakets auf den Coach-Port und
die erweiterte Stimme ist deaktiviert.

Der aul3er Kontrolle geratene Schutz des Kanals ist ausgeschaltet. Die standardmaRige Option
"HALTEN" des aulRer Kontrolle geratenen Schutzprotokolls, die den Empfanger anweist, den
zuletzt empfangenen Kanalwert beizubehalten, wenn der Empfanger in den Runaway-
Schutzmodus wechselt. Die Einstellung "NoPulse" bewirkt, dass der Empfanger keine Signale
an den PPM-Ausgang sendet (X8R-Tests zeigen an, dass der SBUS-Wert minimal wird und
nicht das im Protokoll angegebene SBUS-Verhalten). Die Einstellung "RX" verhindert, dass
Deviation eine Runaway-Schutz-Einstellung sendet, so dass der Empfanger den bereits beim
Empfanger gespeicherten Runaway-Schutz-Wert verwenden kann.

Wenn S.Port Out aktiviert ist, wird PPM In nicht verwendet, und das empfangene S.Port Paket
wird auf dem Coach Port gesendet. Die Bitrate ist 57600 kompatibel mit dem S.Port Decoder,
aber das Signal muss invertiert werden, um einen Standarddecoder anzuschlie3en. Es kann
direkt an den Eingang eines 3,3V FTDI-Adapters angeschlossen werden.
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10.15. Frsky & FrskyX Telemetrie

Erweiterte Telemetrie und S.Port Frsky Telemetrie-Sensor.

Die bidirektionale Telemetrie von FrskyX S.Port unterstitzt den Anschluss von
bis zu 16 Sensoren des gleichen Typs (z.B. Batteriespannung). Die
Abweichung unterstitzt mehrere Sensoren des gleichen Typs, aber es wird nur
ein Ruckgabewert gespeichert. Es werden die neuesten Werte angezeigt, die
von allen Sensoren des gleichen Typs empfangen wurden.

Telemetrie-Testseite
Telemtetry layout,

Devol0
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f&5 RsSI HLHE voLT1 ZELLE1
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T TEMP2 VOLT3 CELL3

A RPM IS MINZELL | CELL4
PREL KRAFT SLEEES ALLCELL CELLS

=% ALTITUDE | VOLTA CELL6
VARIO HLL AKTUELL JF ENTLADUNG
EoiE L | AHE S LRSS

T8sg

Sonsti Fled Signl

RSSI | vOLT1 | LAl

VOLT2 | LRSSI

Der Hohenwert ist der Wert, der tGiber dem Boden gemeldet wird. Der erste empfangene
Hoéhenruckgabewert wird auf den Boden gesetzt.

LQI (Connection Quality) und LRSSI (Local RSSI) zeigen die Qualitat und Signalstarke des
empfangenen Telemetriesignals an.

Der LQI-Rickgabewert kann als Referenz fur die Einstellung der Frequenz verwendet werden.
Je niedriger der LQI, desto besser. Ein Wert unter 50 ist normal.

Die LRSSI-Einheit betragt (ca.) dBm.

Abgeleiteter Wert: Der Wert der Mindestspannung der MINCELL-Batterie. ALLCELL ist der
Gesamtwert aller Zellenspannungen.

ENTLADUNG ist die Gesamtentladung der Batterie in Milliampere pro Stunde.
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10.16. Protocol: Skyartec

Das Skyartec-Protokoll wird zur Steuerung von SkyartecTM-Empfangern und -Modellen
verwendet.

Das Skyartec-Protokoll unterstiitzt bis zu 7 Kanale und unterstiitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum
ersten Mal verwenden.

10.17. Protocol: Futaba S-FHSS

Das Futaba S-FHSS-Protokoll wird zur Steuerung des FutabaTM-Empfangers und -Modells
verwendet. Es kann auch mit bestimmten XK-Modellen sowie mit kompatiblen Empfangern von
Drittanbietern verwendet werden.

Das S-FHSS-Protokoll unterstiitzt bis zu 8 Kanale und unterstiitzt nur den automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum
ersten Mal verwenden.

Das Standard-Futaba-Kanallayout ist: Querruder, Auftrieb, Gas, Richtung, Getriebe, Neigung,
Aux1 und Aux2. Damit ist es fiir die Steuerung des gleichen Pitch-(CP)-Hubschraubers
geeignet.

Die Auflésung des Protokolls betragt 1024 (10 Bit), so dass ein kleiner Bereich verwendet

werden kann (Rickwartsdaten werden von Geraten anderer Hersteller gewonnen). Die
Zeitaufldsung betragt 6,8ms. Es gibt keine Zweiwege-Telemetrie-Unterstiitzung.

10.18. Protocol: Corona

Das Corona-Protokoll unterstitzt CoronaV1- und V2-Empfanger sowie den Flydream V3-
Empfanger.

Alle Protokolle unterstitzen bis zu 8 Kanale. Die Standardreihenfolge der Kanéle ist AETR. Die
Vereinbarung sieht keine gegenseitige Riickgabe vor.

Die folgenden Protokolloptionen stehen zur Auswahl.

Vereinbarung: Wahlen Sie die Vereinbarung aus. Koronarempfanger sind V1 und V2, und
Flydrem V3 ist FDV3.

Freq-fine: Einstellung des Frequenzoffsets. Der Bereich ist von -127 bis 127 eingestellt, um
verschiedene CC2500-Module aufzunehmen.

Der allgemeine Offset erfordert O oder -41, aber wenn es ein Problem mit der Frequenz oder
dem Bereich gibt, ist ein Breitband-Test erforderlich.

Die Voreinstellung ist 0.
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10.19. Protocol: V202

Das V202-Protokoll unterstitzt den WLToys V202 Quadcopter.

Das V202-Protokoll unterstitzt bis zu 12 Kanale und unterstitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum
ersten Mal verwenden.

Die vier Kanéle sind Querruder, Auftrieb, Drosselklappe und Richtung. Hinzufligen einer
Kanalsteuerung fir die Sonderfunktionen der vier Achsen:
Kanal 5 steuert die Blinkgeschwindigkeit.
o Kanal 6 schaltet in den "Roll"-Modus.
e Kanal 7 macht ein Foto
o Kanal 8 Video ein/aus
o Kanal 9 Headless-Modus ein/aus
¢ Kanal 10 Kalibrierung X-Achse
o Kanal 11 Kalibrierung Y-Achse
Wenn das Format JXD-506 ausgewahlt ist, sind die Kanale 10 bis 12 used:
e Kanal 10 Start/Stopp
e Kanal 11 Not-Aus
e Kanal 12 PTZ-Steuerung

Darlber hinaus muss in diesem Kompatibilititsmodus der Gashebel beim Starten in die Mitte
zurlickgefiihrt werden.

10.20. Protocol: SLT

Das SLT-Protokoll wird zur Steuerung des TacticSLT / Anylink-Empfangers verwendet.

Das SLT-Protokoll unterstitzt bis zu 6 Kanale und unterstltzt nur die automatische
Frequenzanpassung. Eine feste ID kann verwendet werden, aber die automatische Frequenz
kann beim Einschalten nicht verwendet werden.

10.21. Protocol: HiSky

Das HiSky-Protokoll wird fiir das HiSky-Markenmodell und das WLToys v922 V955-Modell
verwendet.

Das HiSky-Protokoll unterstitzt bis zu 7 Kanale und unterstitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Vor der ersten Verwendung des Modells muss die Frequenz manuell
eingestellt werden.

10.22. Protocol: YD717

Das YD717-Protokoll unterstiitzt die Miniquadkope YD717 und Skybotz UFO sowie den Sky
Walker. XinXun, die verschiedenen Modelle von Ni Hui und die Syma-Protokolloptionen. Die
vollstédndige Liste der unterstiitzten Modelle finden Sie hier.
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Das YD717-Protokoll unterstiitzt 9 Kandle und unterstitzt nur die automatische
Frequenzanpassung. Das Protokoll bleibt im Frequenzmodus, bis die Frequenz erfolgreich ist.

Die ersten vier Kandle stellen nacheinander Querruder, Heber, Drosselklappen und Richtungen
dar.

e Wenn der Kanal 5 groRRer als Null ist, handelt es sich um eine Rollover-Funktion mit
einem Klick. Um nach links/rechts zu rollen, sollte der Querruderkanalwert 87 oder
hoher sein. Ebenso steuert der Schacht das Stolpern nach vorne/hinten. Wenn Sie die
Rollover-Funktion mit einem Klick aktivieren, schiitteln Sie sie.

Der Kardanring bewegt sich in jede Richtung und beginnt in diese Richtung zu rollen. Die YD717 bendétigt
mindestens vier Sekunden zwischen den einzelnen Tastenwdrfen.

e Schalten Sie das Licht ein, wenn Kanal 6 grofRer als Null ist.

e Kanal 7 macht ein Bild, wenn er eine niedrige bis hohe Anderung empfingt.

e Kanal 8 Starten/Stoppen der Videoaufzeichnung mit jedem Kippschalter.

e DerKanal 9 ist der letzten im Protokoll verfiigbaren Funktion zugeordnet. Dies kann ein
Headless-Modus sein, der ein bestimmtes Modell steuert.

10.23. Protocol: SymaX

Die Vereinbarung gilt fir SymaX-Modelle: X5C-1, X11, X11, X11C, X12, neuer X4 und neuer
X6. Die urspriinglichen Protokolle X5C und X2 sind in den Protokolloptionen enthalten.
(Syma X3, alter X4, alter X6 werden in der SymaX4-Option des YD717-Protokolls

unterstitzt.) Unterstitzte Modelle sind in der vollstandigen elektronischen Liste verflgbar.
Das Symax-Protokoll unterstitzt 9 Kandle und unterstitzt nur die Auto-Frequenz.
Die ersten vier Kanale sind Querruder, Aufziige, Drosseln und Richtungen.

e Kanal 5 wird nicht verwendet.

e Wenn der Kanal 6 gréBer als Null ist, handelt es sich um eine Rollover-Funktion mit
einem Klick.

e Kanal 7 nimmt ein Foto von negativ nach positiv auf.

e Kanal 8 Startet/stoppt die Videoaufzeichnung bei jedem Umschalten des Schalters.

e Kanal 9 befindet sich in einem Headless-Modus.
10.24. Protocol: Hontai

Dieses Protokoll wird in den Modellen Hontai F801 und F803 verwendet.

Die ersten vier Kanale stellen nacheinander Querruder, Heber, Drosselklappen und

Richtungen dar. Zusatzliche Besonderheiten der Kanalsteuerung:

e Kanal 5 nicht benutzt

e Kanal 6 ist eine Rollover-Funktion mit einem Klick.
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e Kanal 7 Fotografiert von positiv auf Null

e Kanal 8 wird zum positiven On/Off-Video.

e Kanal 9 steuert den Headless-Modus ein/aus.
e Kanal 10 ist eine Ein-Tasten-Ricklauffunktion.

e Kanal 11 startet die Kalibrierung

10.25. Protocol: Bayang

Das Protokoll wird in BayangToys X6, X7, X8, X9, X16, Boldclash B03, JIRC / Eachine E011, HS,
H9D v2, H10, Floureon H101, JIRC JJ850, JFH H601 und H606 (konventionelles Format)
verwendet.

Dieses Protokoll kann fiir BayangToys X16 verwendet werden und kann hochgradig gepflegt
werden (X16-AH-Format). Dieses Protokoll kann mit IRDRONE Ghost X5 (IRDRONE-Format)
verwendet werden.

Die ersten vier Kandle sind Querruder, Aufziige, Drosseln und Richtungen. Zusatzliche
Besonderheiten der Kanalsteuerung:

e Kanal 5 aktiviert die LED oder invertiert den Flug (Floureon H101).

e Kanal 6 verwendet die Ein-Klick-Rollover-Funktion.

e Kanal 7 macht ein einzelnes Foto, wenn der Wert positiv ist.

e Der Wert von Kanal 8 wird positiv, um die Videoaufzeichnung zu starten/stoppen.
e Kanal 9 Headless-Modus ein/aus

e Kanal 10 Ein-Tasten-Ricklauffunktion

e Kanal 11 Start/Landung

e Kanal 12 startet Not-Aus-Schalter

10.26. Protocol: FY326

Diese Vereinbarung gilt fiir das Red Board WY326.

Die ersten vier Kandle sind Querruder, Aufziige, Drosseln und Richtungen. Zusatzliche
Besonderheiten der Kanalsteuerung:

e Kanal 5 wird nicht verwendet

e Kanal 6 Ein-Klick-Rollover

e Kanal 7 wird nicht verwendet

e Kanal 8 wird nicht verwendet

e Kanal 9 Headless-Modus ein/aus
e Kanal 10 Ein-Tasten-Rucklauf

e Kanal 11 startet die Kalibrierung
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10.27. Protocol: CFlie

Das CFlie-Protokoll wird in der CrazyFlie Mini Quad verwendet. Es wurde nicht mit
anderen Modellen getestet.

Das CFlie-Protokoll unterstiitzt bis zu 4 Kanale und unterstiitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Muss manuell frequentiert werden, bevor das Modell fiir die erste time,

verwendet wird.
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10.28. Protocol: H377

Das H377-Protokoll unterstitzt den NiHui 6-Kanal-Hubschrauber H377. Es wurde nicht mit
anderen Modellen getestet.

Das H377-Protokoll unterstitzt bis zu 7 Kanale und unterstiitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum
ersten Mal verwenden.

10.29. Protocol: HM830

Das HM830-Protokoll unterstutzt das Faltpapierflugzeug HM830 A4. Es wurde nicht mit
anderen Modellen getestet.

Das HM830-Protokoll unterstitzt 5 Kanale und unterstitzt nur die automatische
Frequenzanpassung. Das Protokoll bleibt im Frequenzmodus, bis die Frequenz erfolgreich ist.

10.30. Protocol: KN

Das KN-Protokoll wird in den WLToys V930, V931, V966, V977 und V988 (WLToys-Modus) und
den Hubschraubern Feilun FX067C, FX070C und FX071C (Feilun-Modus) verwendet. Es wurde
nicht mit anderen Modellen getestet.

Das KN-Protokoll unterstitzt bis zu 11 Kandle und unterstitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Sie miissen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum
ersten Mal verwenden.

e Die Kanéle 1-4 sind Gas, Querruder, Auftrieb und Richtung.

e Kanal 5 steuert die eingebaute Dualrate des Modells.

e Kanal 6 steuert den Gasgriff.

e Kanal 7 Kontrollflammenauslésung (nur WLToys V931, V966 und V977)

e Umschalten zwischen 8G (Standard) und 3G-Stabilmodus.

e Die Kanéle 9-11 sind Feinabstimmungskanile fur Gas/Neigung, Hohen- und
Seitenruder.

10.31. Protocol: ESky150

Das ESky150-Protokoll unterstiitzt das 2014 veroffentlichte Miniaturmodell ESKY (150,
300, 150X). Es wurde nicht mit anderen Modellen getestet.

Das Esky150-Protokoll unterstiitzt bis zu 7 Kanale und unterstiitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine
bestimmte ID ersetzt. Muss manuell frequentiert werden, bevor das Modell fiir die erste time,
verwendet wird.
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¢ Die Kanale 1-4 sind Gas, Querruder, Auftrieb und Richtung.

e Kanal 5 befindet sich im Flugzeugmodus (1-Bit-Schalter hat nur zwei Zustande).
e Das von Kanal 6 getestete Modell hat keine Wirkung.

e Kanal 7 ist ein 2-Wege-Schalter (4 Zustande).

Stellen Sie lhr Modell auf 4 Kanale ein. Wenn Sie ein 4-Kanal-Modell haben, ist dies wichtig, da
sonst der Drosselwert falsch ist.

10.32. Protocol: Esky

Muss perfektioniert werden.
Das ESKY-Protokoll unterstiitzt bis zu 6 Kanale und unterstiitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine

bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum
ersten Mal verwenden.

10.33. Protocol: BlueFly

Das BlueFly-Protokoll wird mit dem BlueFly HP100 verwendet. Es wurde nicht mit anderen
Modellen getestet.

Das BlueFly-Protokoll unterstitzt bis zu 6 Kanale und unterstitzt keinen automatischen
Frequenzabgleich. Wenn die feste ID auf keine gesetzt ist, wird die Fernbedienung durch eine

bestimmte ID ersetzt. Sie missen die Frequenz manuell anpassen, bevor Sie das Modell zum
ersten Mal verwenden.

10.34. Protocol: CX10

Das CX10-Format unterstitzt den Cheerson CX10 Quadcopter.

Das CX10-Protokoll unterstiitzt 9 Kanale und unterstitzt nur den automatischen
Frequenzabgleich. Das Protokoll bleibt im Frequenzmodus, bis die Frequenz erfolgreich ist.

o Die Kanale 1-4 sind Querruder, Aufziige, Drosseln und Richtungen.
e Kanal 5 ist Drehzahl (CX-10A ist Headless-Modus)

e Kanal 6 ist ein Rollover mit einem Kilick.

Der DM007-Modus verwendet auch: Kanal 7 Fotografie.

e Kanal 8 Videokamera.
e Kanal 9 Headless-Modus.

Die Protokollmodusoptionen sind Blau-A, Grun, DM007, Q282, JC3015-1, JC3015-2, MK33041
und Q242 Quadrupter.

10.35. Protocol: CG023

Das CG023-Protokoll unterstiitzt die Eachine Quadcopter CG023 und 3D X4. Andere Modelle
wurden nicht getestet.
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Das CG023-Protokoll unterstiitzt 9 Kanéle und unterstitzt nur die automatische
Frequenzanpassung.

Die Kanale 1-4 sind Querruder, Aufziige, Drosseln und Richtungen.
Kanal 5 steuert die LED an.

Kanal 6 steuert den One-Touch-Rollover-Modus.

Kanal 7 Steuerkamera

Kanal 8 steuert die Kamera.

Kanal 9 steuert den Headless-Modus.

Die Option Protokollmodus ist der Quadcopter YD829.

10.36. Protocol: H8 3D

Das H8_3D-Protokoll unterstitzt die Eachine H8 3D, JJRC H20 und H11D Quadcopter. Andere
Modelle wurden nicht getestet.

Das H8_3D-Protokoll unterstitzt 11 Kanale und unterstiitzt nur die automatische
Frequenzanpassung.

Die Kanale 1-4 sind Querruder, Aufzlige, Drosseln und Richtungen.

Kanal 5 steuert die LED an.

Kanal 6 steuert den One-Touch-Rollover-Modus.

Kanal 7 Steuerkamera

Kanal 8 steuert die Kamera.

Kanal 9 steuert den Headless-Modus.

Kanal 10 steuert den Ein-Tasten-Ricklaufmodus.

Der obere Kanal 11 des H11D steuert den Kamerakopf und hat 3 Positionen.

Zwei Kardanringe treffen auf die linke untere Ecke, um die H8 3D-Beschleunigungssensor-
Kalibrierung oder die kopflose Kalibrierung des H20 zu starten.

Zwei Kardanringe treffen auf die untere rechte Ecke, um die Kalibrierung des
Beschleunigungssensors fiir H20 und H11D, zu starten.
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10.37. Protocol: MJXq

Das MIXg-Protokoll unterstiitzt den MJX-Quadkopter. Modusoptionen sind auch Weilihua
WLHO0S,

EAchine E010 und JJIRC H26D / H26WH.

Das MJXqg-Protokoll unterstiitzt 12 Kanadle und unterstiitzt nur die Auto-Frequenz. Die Kanale
1-4 sind Querruder, Aufziige, Drosseln und Richtungen.

e Kanal 5 steuert die LED, wenn sie sich im H26WH-Modus befindet.

e Kanal 6 steuert den One-Touch-Rollover-Modus.

e Kanal 7 Steuerkamera

e Kanal 8 steuert die Kamera.

e Kanal 9 steuert den Headless-Modus.

¢ Kanal 10 steuert den Ein-Tasten-Ricklaufmodus.

o Kanal 11 steuert die One-Touch-Rolle (X600 & X800-Modus) oder die Kamerarotation.
o Kanal 12 steuert die Neigung der Kamera

10.38. Protocol: PPM

Das PPM-Protokoll wird verwendet, um PPM am Coaching-Port auszugeben. Dadurch werden
alle drahtlosen Ubertragungen deaktiviert. Das PPM ist fiir einen Simulator oder eine andere
Fernbedienung, die an den Busanschluss angeschlossen ist. Eine feste ID hat keine Wirkung,
und dieses Protokoll bendtigt keine Frequenz.

BETL < 400
FHAR < 400
BERE < 22500

Auf der PPM-Seite konfigurierte Optionen:

e Mittelpunkt Impulsbreite: Definiert die Impulszeit (in Mikrosekunden), die die
Fernbedienung des Schiilers abgibt, um die Mitte des Servos darzustellen. Wenn
diese Nummer nicht mit der Fernbedienung des Schiilers libereinstimmt, kehrt das
Servo nicht zuriick.

e Pulsbreitendnderung: Definiert die Impulsbreite (gemessen von der Mitte aus), die
die Fernbedienung des Studenten abgibt, um die maximale Position des Servos
darzustellen. Wenn dieser Wert nicht korrekt ist, ist das Servo nicht voll (oder zu
groR).

e Kanalabstand: Definiert die Verzégerung zwischen den Kanélen.

e Gesamtimpulsbreite: Definiert die Gesamtzeit, in der alle Kanale (ibertragen werden.

]
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Die Abweichung wird nicht automatisch erkannt, wenn die Trainerleitung an die Fernbedienung
angeschlossen ist. Verwenden Sie den Deviation Connection Simulator (z.B. Phoenix), um ein
neues Modell zu erstellen, den entsprechenden Namen zu schreiben und PPM als Protokoll
auszuwahlen. Verwenden Sie die Initialisierungstaste oder aktivieren Sie die Fernbedienung
erneut, um das PPM einzuschalten.

10.39. Protocol: USBHID

Das USBHID-Protokoll konvertiert die Fernbedienung in einen USB-Gimbal. Schlieen Sie die
Fernbedienung Uber das USB-Kabel an den PC an und verwandeln Sie die erkannte
Fernbedienung in einen Computer-Kardanring. Dies ermoglicht es der Fernbedienung, jeden
Simulator zu steuern, der kardanische Eingaben unterstitzt. Eine erste Kalibrierung ist
erforderlich, die Uber das Bedienfeld-Applet des Betriebssystems durchgeflihrt werden kann.

11.1. Einstellung des Trainer-Modus

Die Abweichung kann als Coach (Master) oder Student (Slave) Fernbedienung Uber die
Einstellung des Coach-Modus verwendet werden. In diesem Modus verbinden Coaches und
Schdler ihre Fernbedienungen Uber einen DSC-Anschluss mit einer Coaching-Linie. Die
Fernbedienung des Coaches kommuniziert tatsachlich mit dem Modell, aber der Coach kann
den Schuler das Modell Uber einen Schalter steuern lassen. Wenn der Schalter eingeschaltet
ist, werden die Fernbedienungseingangsinformationen (Kardangelenk) des Schilers Gber die
Busleitung an die Fernbedienung des Trainers gesendet und ersetzen dann die
Kardangelenkinformationen des Trainers. Abweichung

Es kann mit jeder Fernbedienung in den Master- oder Slave-Modus versetzt werden. Die
Abweichung entspricht den Fernbedienungen verschiedener Hersteller und erfordert die
Kenntnis der PPM-Parameter der gekoppelten Fernbedienungen sowie die korrekte
Konfiguration der "Mittelpunktsimpulsbreite" und der

"Pulsbreitenanderung”, sowie die Reihenfolge, in der mehrere Kanale gesendet werden,
die Kanale.

11.1.1. Hauptmodus

Der Hauptmodus wird durch die Auswahl von "Kanal" oder "Stick" im Auswahlfeld "PPM In"
eingestellt. Einzelheiten finden Sie in den Modelleinstellungen (Std & Adv GUI). Durch Driicken
der Taste "ENT" am "Stick" oder "Channel" wird die Seite "Trainer Cfg" angezeigt. Die
Funktionen der beiden Modi sind leicht unterschiedlich:

Trainer Cfg (Stick

MBI < 400 o
Trainer 5w {__Jg_ b
PPM1 < I
PPH2 « HEE o
PPM3 < o
PPi4 < HE s
PPMS T
PPME < I s
PPMT T
PPHE I
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Stick: Im Stick-Modus wird jeder Eingangskanal dem Gimbal auf der Hauptfernbedienung
zugeordnet. In diesem Modus, wenn der Instruktor den Kardanring bewegt, wird der
Kardanring des Schilers vom Coach tibernommen. Normalerweise bestimmt die
Fernbedienung des Schiilers in diesem Modus nur die Position des Kardanringes (kein
Mischen), aber die Fernbedienung des Trainers stellt alle notwendigen Mischvorgédnge ein.

Trainer Cfg (Channel

HET{l <« 400
Trainer Sw
PPML ¢ Chl
PPM2 ¢ Ch2
PPM3 ¢« Ch3
PPM4 ¢ Chd
PPMS ¢  Chs
FPME ¢ Che >
PPM7 ¢« Ch?
PPHA ¢ E )

Kanal: Im Kanalmodus wird jeder Eingangskanal dem Ausgangskanal der Hauptfernbedienung
zugeordnet. In diesem Modus sollte die Fernbedienung des Schiilers alle notwendigen
Mischvorgange einstellen. Es ist darauf zu achten, dass die Fernbedienungen von Lehrer und
Schiiler identisch konfiguriert sind, da das Modell sonst beim Umschalten zwischen Lehrer-
und Schiilersteuerung moglicherweise nicht reagiert.

Zwei Konfigurationsoptionen fir die Trainer-Cfg-Seite:

o Mittelpunkt Impulsbreite: Definiert die Impulszeit (in Mikrosekunden), die die
Fernbedienung des Schiilers abgibt, um die Mitte des Servos darzustellen. Wenn diese
Nummer nicht mit der Fernbedienung des Schulers Ubereinstimmt, kehrt das Servo
nicht zurick.

e Pulsbreitenanderung: Definiert die Impulsbreite (gemessen von der Mitte aus), die die
Fernbedienung des Studenten abgibt, um die maximale Position des Servos
darzustellen. Wenn dieser Wert nicht korrekt ist, ist das Servo nicht voll (oder zu groR3).

e Trainer Sw: Definieren Sie den Schalter, der es dem Schiler ermdglicht, die
Fernbedienung zu steuern.

e PPM1 ... PPMB8: Definieren Sie die Zuordnung (Kanal oder Eingang) von der
Schulerfernbedienung zur Trainerfernbedienung.
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11.1.2. Slave-Modus

Wenn Sie den Modus auswahlen, wahlen Sie als Protokoll "PPM" und konfigurieren Sie es als
Modelleinstellung (Std & Adv GUI). Driicken Sie "ENT" in der Protokollauswahlbox, um die
Ausgabeoptionen einzustellen. Siehe Protokoll: USBHID fiir die Konfiguration. Es ist zu
beachten, dass Deviation Daten liber den PPM-Sendekanal ausgibt. Wenn Sie eine
Fernbedienung fiir den Deviation-Slave-Modus verwenden, die mit einer im "Gimbal"-Modus
(siehe oben) konfigurierten Deviation-Fernbedienung verbunden ist, erfordert die
Fernbedienung fiir den Slave-Modus keine Mischeinstellungen.

11.2. FPV oder einen anderen externen Eingang

einstellen
PPMIn Cfz (Extend

HETE < 400 o

Mum Charnmels 1 »

Die Abweichung hat die Moglichkeit, PPM-Signale von externen Quelleneingédngen (z.B. FPV-
Einstellungen) zu verwenden. Want

Konfigurieren Sie diesen Modus und wahlen Sie dann "Erweitern" im PPM In Modus, wie in
Model Setup (Std & Adv GUI) beschrieben. Driicken Sie nach der Aktivierung die Taste "ENT"
im Auswahlfeld PPM In, um weitere Eingange einzustellen.

Konfigurationsoptionen:

e Mittelpunkt Impulsbreite: Definiert die Impulsbreite (in Mikrosekunden) einer
Eingangszentrale.

e Pulsbreitendnderung: Definieren Sie die Impulsbreite (vom Mittelwert), die die
Differenz zwischen dem Minimum/Maximum des Servos erreicht.

e Anzahl der Kanéle: definiert die Anzahl der Eingangskanale (kann in der Regel nicht
mehr als 8 unterstiitzen).

11.3. Verwenden Sie die Feinabstimmung als
virtuellen Switch.

Deviation kann virtuelle Schalter erstellen, um die mechanischen Schalter der Fernbedienung
zu erganzen. Diese Funktion ist nur tber die GUI-Benutzeroberflache im erweiterten Modus
verfligbar. Es gibt 3 Arten von Schaltern, die verwendet werden kénnen:

e Sofort: Der Schalter wird nur aktiviert, wenn der Drehknopf gedriickt wird.

e Wechseln: Wann immer Sie die Spin-Taste driicken, wird der Schalter ein- oder
ausgeschaltet oder ausgeschaltet.

e Ein/Aus: Mit der Taste "fine tune" wird der Schalter eingeschaltet, mit der Taste "fine
tune" wird er ausgeschaltet.
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e Drei Segmente: Wenn "Feinabstimmung +" gedrickt wird, zeigt der Schalter eine
Position an, und wenn "Feinabstimmung -" gedriickt wird, zeigt der Schalter eine
andere an.

Eine Position, die nicht rechtzeitig in die Mitte zuriickschaltet.

Stellen Sie einen virtuellen Schalter ein, indem Sie die Feinabstimmung des Bildschirms
Feinabstimmungen auswdhlen und die Seite mit den Feinabstimmungseinstellungen aufrufen.

Siehe Feinabstimmung und Virtueller Input (Std&Adv GUI) fiir Details.

z
5
&
i@

Stellen Sie dann die "Feinregulierungsamplitude" auf "sofort", "schalten", "ein/aus" oder "drei
Segmente". Dies geschieht durch Driicken des Pfeils nach links im Auswahlfeld "Feinabstand",
bis der Wert unter 0,1 liegt. Dann wahlen Sie "Input" und wahlen Sie einen virtuellen Kanal als
Schalter (wir verwenden "Virtual 1").

Gehen Sie nun auf die Seite "Mix" und gehen Sie zur eingestellten virtuellen
Kanalkonfiguration (unser Beispiel ist Virtual 1).

Stellen Sie den Mixtyp auf "Multi-Segment", stellen Sie "Input" auf den aktuellen virtuellen
Kanal ("Virtual 1"), stellen Sie die Kurve auf "45-Grad-Kurve" (nicht "Fixed" verwenden) und
stellen Sie die Skala auf "0" ein. Und aktivieren Sie dann die Taste "Feinabstimmung".

Jetzt kdnnen Sie virtuelle Kanale ("virtual 1") wie jeden anderen Schaltereingang verwenden.
Wenn der virtuelle Switch aktiviert ist, hat der virtuelle Kanal einen Wert von 100 oder einen
Wert von -100. Bei "drei Segmenten" ist der Wert des virtuellen Kanals bei Betatigung des
Feinregulierungsschalters in eine Richtung -100 und der Wert in die andere Richtung -100,
ansonsten ist der Wert 0.
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Hinweis: Wenn Sie einen virtuellen Kanal als "Eingang" (anstelle eines "Schalters") verwenden,
stellen Sie sicher, dass "Feinabstimmung" im Mix ausgeschaltet ist, sonst wird die
Feinabstimmung zweimal angewendet.

11.4. Taumelscheibenmischung

Die Taumelscheibe dient zur Steuerung des RC-Hubschrauberfluges. Die Taumelscheibe
steuert die Drehebene des Hauptrotors und die Blattverstellung. Die Taumelscheibe ist in der
Regel mit drei Servosystemen verbunden, die als Hohen-, Quer- und Neigungssysteme
bezeichnet werden, aber aus konstruktiven Griinden gibt es keine Eins-zu-Eins-Korrespondenz
zwischen Kardan- und Lenkbewegung. Daher ist eine gewisse Mischungssteuerung zwischen
der Drosselklappe, dem Hohen- und Querruder und dem Taumelscheibenlenkgetriebe
erforderlich. Diese Mischung wird als Querruderfreie Pitch-Mischregelung (CCMP) bezeichnet.

Traditionell haben RC-Hubschrauber eine Reihe von Verbindungen durch den Unruhwing tber
und unter dem Hauptrotor verwendet, um stabil zu bleiben. In diesen Einstellungen Gbernimmt
die Fernbedienung in der Regel das gesamte Mischen und steuert direkt die drei
Taumelscheibenservos an. Diese Konfiguration wird als Querruderpech-Mischregelungssystem
(mCCPM) bezeichnet. Dariiber hinaus kann der elektronische Mischer in Hubschraubern
eingesetzt werden, entweder als Teil des Empfangers oder zwischen dem Empfanger und dem
Lenkgetriebe, um eine gute Vermischung zu erreichen. Diese Konfiguration wird als Electronic
Pitch Mixing Control System (eCCPM) bezeichnet, wobei die Fernbedienung direkt den
Eingang von Querruder, Héhenruder und Neigung steuert und der elektronische Mischer das

Signal in ein rotierendes Taumelscheibenservo umwandelt.

In letzter Zeit sind Hubschrauber ohne Querruder (FBL) immer haufiger im Einsatz,
insbesondere bei Kleinflugzeugen. Diese Hubschrauber nutzen das eCCPM-System und einen
elektronischen Gyroskop, um die Stabilitdt der Taumelscheibe kontinuierlich und ohne
Querruder einzustellen. Diese Anordnung ist in der Regel kostengunstiger in der Herstellung
und bietet zudem eine bessere Stabilitdt und prazisere Kontrolle.

Deviation bietet mehrere Taumelscheiben-Layouts, die gesteuert werden kdnnen,
einschliel3lich: 120°, 120° Weiche,

140°, 90° und keine. Jede dieser Optionen ist wie folgt:

coL ’ AlL

ELE Front

120 (3 Lenkgetriebe): Das Lenkgetriebe ist in 120°-Schritten gleichmafRlig um die
Taumelscheibe herum verteilt. Wenn das Querruder eingegeben wird, neigen das Querruder
und die Neigungslenkungsmaschine die Taumelscheibe nach links und rechts; die drei Servos
neigen die Taumelscheibe nach vorne und hinten; wenn die Richtung eingegeben wird, stellen
alle drei Servos die Taumelscheibe auf und ab. Die Arbeit des Koordinators erh6ht das
verfigbare Drehmoment sowie die Genauigkeit und Zentrierung erheblich.
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(7%
COL
Front

120X (3 Lenkgetriebe): Das Servo-Layout ist identisch mit 150°. Wenn das Querruder
eingegeben wird, neigen die drei Lenkgetriebe die Taumelscheibe nach links und rechts; wenn
die Eingabe angehoben wird, neigen die Hub- und Neigungsservos die Taumelscheibe nach
vorne und hinten; wenn die Richtung eingegeben wird, stellen alle drei Lenkgetriebe die
Taumelscheibe auf und ab.

COL

Front
140 (3 Lenkgetriebe): Grundsatzlich ist die Servobedienung der 140° Taumelscheibe nahezu
identisch mit der der 120° Taumelscheibe. Die Anordnung der Lenkgetriebe unterscheidet sich
jedoch bis auf den Hebevorgang. Die 140° Taumelscheibe CCPM erreicht durch die
Kombination des Lenkgetriebes und der gleichen Neigung einen ruhigeren Betrieb. 120°
Taumelscheibeneinstellung, die linke/rechte Neigung ist etwas schneller als die

vordere/hintere Neigung.
/\ELE
AlLf—
90° " ‘/
COL

Front
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90 (3 Lenkgetriebe): Wenn das Querruder eingegeben wird, neigen das Querruder und das
Neigungsservo die Taumelscheibe nach links und rechts. Wenn der Eingang angehoben wird,
neigt das Lenkgetriebe die Taumelscheibe nach vorne und hinten. Wenn die Richtung
eingegeben wird, stellen alle drei Servos die Taumelscheibe auf und ab. Das haufigste Layout
flir Elektrohubschrauber.

Keine: Dies ist ein Sonderfall. Alle Mischkontrollen wurden am Hubschrauber durchgefiihrt und
mit einem Gyroskop gesteuert. Lesen Sie die spezifischen Anweisungen des Herstellers, um zu
erfahren, wie Sie den Mischausgang einrichten.

Hinweis: Einige Hubschrauber sind 120 oder 140, drehen sich aber um 180 Grad. In diesem Fall
missen Sie immer noch das passende Taumelscheibenlayout verwenden, aber méglicherweise
mussen Sie den jeweiligen Kanal umkehren.

11.5. Andern des Sounds

Sie kénnen den Sound lhres Devo bearbeiten, aber Sie missen die Fernbedienung an USB
anschlieen und die Datei "sound.ini" im Ordner "media" bearbeiten.

Das Verzeichnis ist wie folgt:
¢ Inbetriebnahme: Boot.
e Abschaltung: Herunterfahren.
¢ Volumen: Stellen Sie die Lautstérke der Fernbedienung ein.
e timer_warnung: timer alarm
o alarm#: Timer # (1 bis 4) ist abgelaufen.
e batt_alarm: Alarm bei niedrigem Akkustand.
o fertig_gebunden: Vervolistandigung der Frequenz.
e Taste_gedriickt: Taste.
o Speichern: Speichern Sie Modelldateien.
e max_len: Die Lange der Tastaturzeichenkette wird liberschritten.
o telem_alarm#: Telemetriealarm # (1 bis 6) wurde ausgel6st.

In jedem Abschnitt kdnnen Sie die "Lautstarke" von 0 (aus) bis 100 (maximal) einstellen.
Notieren Sie sich fir den Rest der Eintrdge den Namen und die Anzahl der Millisekunden, um
die Silbe zu spielen. Jeder Klang ist auf 100 Silben begrenzt.

Wenn der Name des Tons "XX" ist, ist dies eine leere Aufnahme (es wird kein Ton abgespielt).
Du kannst einen Ton wahlen.

("a"-"g"), kénnen Sie in der Mitte "x" hinzufligen, wenn es "a", "c", "d", "f" oder "g" ist.
SchlieBlich kdnnen Sie eine Zahl auswahlen, um eine Oktave von "0" bis "4" hinzuzufligen. Das
erhoht dich von "c0" (Mitte C) auf "b4". Zusatzlich sind "a", "ax" und "b" drei Tdne tiefer als das
mittlere C.

12. Emulator

Der Emulator bietet eine Moglichkeit, die Deviation-Firmware zu testen, die
nicht auf die Fernbedienung lhres Computers geladen wird. Es bietet eine
virtuelle Anzeige, die mit der Fernbedienung identisch ist, und einen
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Seitenbildschirm, der den Status des Gimbal/Switch anzeigt, der Uber die
Tastatur und den Kanalausgang virtualisiert wird.
Laden Sie den deviation-emu_devoXX-vx.y.z.z.zip-Emulator herunter und
entpacken Sie ihn von hier:
http://www.deviationtx.com/downloads-new/category/1-deviation-releases/

Wo XX ist, ist Ihr Devention-Fernbedienungsmodell. XYZ ist die

Versionsnummer der Abweichung. In der Regel sollten Sie die neueste Version

verwenden. Um den Emulator zu starten, missen Sie nur die exe-Datei im
Ordner ausfuhren.

Devo 10
LTPN
CREFFIF% | RIGHT Hl 000 | AIL DRO[100.00%
N EEIED) LEFT_V [-100.00% AlL DR1 [100.00%
IR RDES RIGHT [ 0.00% GEARD [100.00%
* LEFT_H[ 0.00% GEAR1 [F00.00%
MD de“ a.001 AUX4 [0.00% MIX0 [100.00%
B E: R Tami AUX5 [0.00% M1 100 00%
J" * "l' - RUD DRO [100.00% MIX2 [F[100.00%
-166% e
AE: 66 7S =2) |RUDDR1[ooom% | FMODED[G000%
BE: 16 ELE DRO[10000% | FMODE1 [100.00%
¥ ELE DR1 [100.00% FMODE2 [-100.00%
X . -
Chi1 [ 0.00% Ch5 [ 0.00% Ch9 [ 0.00%
- Ch2 [0.00% Che [0.00% Ch10/[ 0.00%
BT[] Ch3[foooox  ch7looo% . Ch11loo0% |
Cha [0.00% Cha [ 0.00% Ch12 /[ 0.00%

Der Emulator wird wie folgt gesteuert (basierend auf der englischen QWERTY -

Tastatur):
Tastatur Merkmale Fernbedienung
12E 10 7E

q/a Linker vertikaler | X X X
Kardanring (in
Modus 2
Drosselklappe)

Q/A Linke vertikale X X X
Feineinstellung

w/s Linker  horizontaler | X X X
Kardanring (in
Richtung Modus 2)

W/S Linke horizontale X X X
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Feineinstellung

el/d Rechter vertikaler | X X X
Kardanring (im
Modus 2 Lift)

E/D Rechte vertikale X X X
Feineinstellung

r/f Rechter horizontaler | X X X
Kardanring (im
Modus 2 Querruder)

R/F Rechte horizontale X X X
Feineinstellung

Tastatur Merkmale Fernbedienung

12E 10 7E

t/g AUX4 X X

T/G Oben links X X
Feinabstimmung

y/ h AUX5 X X

J/H Obere rechte X X
Verkleidung

u/ j AUX6 X

i’k AUX7 X

z Zahnrad X X FMODE

X Ruder Dual-Rate X X HLOD
Schalter

c Aufzug Zwei-Raten- | X X
Schalter/SW A

v Querruder Dual-Rate | X X
Schalter/SW B

b Mix 0/1/2 Schalter X X

n FMODE 0/1/2/2 X X
Schalter

\ Ausschalten X X X

Pfeil nach ubrig geblieben X X X

links
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Pfeil nach rechts
rechts

Aufwartspfeil = auf

Pfeil nach unter
unten

Eingeben Eingeben
Flucht Beenden
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