Krok 1

Zamontuj FC (kontroler lotéw) na ramie z LCD skierowany w przéd z przyciskami skierowanymi w
tyt. Mozesz uzy¢ dotgczonego pojemnika z piankg antystatyczng jako forma ochronnego pudetka
dla kontrolera lotu na statku.

Krok 2

Podtacz wyjscia odbiornika do odpowiednikéw po lewej stronie ptyty sterownika. Szpilki
zdefinowane sg jako: Pomaranczowy - Sygnat ; Czerwony (+) ; Brazowy (-). Upewnij sie, ze
negatyw ( czarny lub brazowy) jest zorientowany, tak ze jest na szpilce, ktéra znajduje sie
najblizej krawedzi ptyty kontroli lotow, tak ze patrzac na ptyte sekwencja koloréw bedzie: Czarny,
Czerwony i Pomaranczowy. Kanaly sg podtgczone nastepujaco, od przodu ptyty w kierunku
przyciskow:

Kanat Odbiornika Kontroler Lotow

Lotka --- Lotka

Ster wysokosci --- Ster wysokosci
Przepustnica --- Przepustnica
Ster kierunku --- Ster kierunku
AUX1 AUX

Typowe potgczenia odbiornik serwo to:

Conrad Grarﬁpner Futaba  Multiplex Robbe Microprop Simprop
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Krok 3

Podiacz Elektroniczne Kontrolery/Regulatory Predkosci do prawej strony ptyty kontroli/sterowania
lotow. M1 jest blizej przodu piyty a M8 jest najblizej przyciskéw. Ujemny (czarny lub brgzowy)
prowadzi w kierunku krawedzi FC (kontrolera lotéw). Ujemny ( czarny lub brgzowy) jest
podtaczony do krawedzi kontrolera lotéw.

NIE MONTOWAC SMIGIEL NATYM ETAPIE - ZE WZGLEDOW BEZPIECZENSTWA
Ukénczone okablowanie odbiornika i silnika (dla QUAD Coptera) wyglada tak:
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Ptyta kontrolera/sterowania lotow musi zawsze mie¢ zrodto +5v z Elektronicznego
Kontorlera/Regulatora Predkosci, albo jednego z silnkow Elektronicznego Kontrolera/Regulatora
Predkosci albo z oddzielnej jednostki zasilajgcej odbiornik. Jesli kazdy Elektroniczny Kontroler/
Regulator Predkosci ma BEC ( normalny chyba, ze jest to typ OPTO) to moze by¢ konieczne, aby
usunac z innego Elektronicznego Kontrolera/Regulatora Predkosci, zazwyczaj poprzez przeciecie
linii zasilania (Czerwony) Kabla na drugim/kolejnym Elektronicznym Kontrolerze/Regulatorze
Predkosci.

Krok 4
Utworz nowy model na swoim nadajniku i uzyj normalnego profilu samolotowego oraz powigz
Odbiornik do Nadajnika.



Krok 5

Wigcz zasilanie i nacisnij przycisk "Menu", nastepnie uzywajgc przyciskow "Goéra" i "Dot",
zaznacz podmenu "test odbiornika" i wcisnij ENTER. Teraz, poruszaj kazdym kanatem na swoim
nadajniku i sprawdz, czy wyswietlany kierunek odpowiada ruchom drgzka na kontrolerze lotow,
jesli jakikolwiek jest odwrécony to przejdz do nadajnika i odwr6¢ ten kanat. Upewnij sie, ze kanat
AUX pokazuje "ON - czyli wlkaczony", gdy aktywujesz wtgcznik AUX na swoim nadajniku, jesli nie,
wtedy odwrd¢ kanat AUX na swoim nadajniku. Uzyj elementéw sterujgcych lub podsterujgcych na
swoim nadajniku, aby dostosowa¢ wartosci kanatéw ukazanych na wyswietlaczu LCD do 0(zera)

Krok 6

Przewin w dot, wejdz w podmenu " Zataduj Uktad Silnikéw" i wybierz wybrana przez siebie
konfiguracje. Jezeli na liscie nie wyswietla sie konfiguracja, ktorej chcesz, uzyj podmenu " Mixer
Editor/ Edytor Mieszanki" aby stworzy¢ swoja konfiguracje. Zobacz p6zniej po wiecej na ten
temat.

Krok 7

Wejdz w podmenu "Show Motor Layout/Pokaz Uktad Silnikow" i potwierdz nastepujace. Czy
konfiguracja jest poprawna? Czy silniki i serwo sg podtgczone do poprawnych wyj$¢? Prawidiowy
kierunek obrotéw? Czy silnik przyspiesza, opuszczajgc ramie do ktérego jest zamontowany?

Krok 8

Wejdz w "test odbiornika" i sprawdz wartosci nominalne na kazdym z kanatéw, przesuwaj drazki
swojego nadajnika w réznych kierunkach, upewniajac sie, ze wszystkie pracuja, w tym rowniez
AUX1.

Krok 9

Wejdz w podmenu " Pl Edytor" i sprawdz jakie Pl uzyskuje wartosci uzywajgc tej opcji do
dostosowania uzyskiwanych ustawien. Uzyj przyciskow "PREV/POPRZEDNI" oraz
"NEXT/NASTEPNY" do wybrania parametru do zmiany, a nastepnie wciénij "CHANGE/ZMIEN".
Aby dostosowaé zaréwno kat przechylenia jak i kat pochylenia w tym samym czasie, zobacz
podmenu " Mode Settings/ Ustawienia Trybu".



Na tym etapie mozna zamontowac¢ Smigta w celu przetestowania plyty sterowania lotem. Trzymaj
statek i ramie z poprawnym sterem kierunku oraz brakiem ciggu przez kilka sekund, ustyszysz
dzwiek i Czerwona lampka LED zaswieci sie. Zazwyczaj nie powinno sie go uzbrajac/startowac
nim do czasu odstawienia na ziemie i odsuniecia sie na odlegtos¢ 5m. Po wylgdowaniu, przetgcz
go na "Safe Mode/Tryb bezpieczny", trzymajac ster kierunku w lewo z przepustnicg na zero tzn.
brakiem ciggu. Ustyszysz dzwiek i Czerwona lampka LED zgasnie. R6b to zawsze przed
podejsciem do statku.

Jesli statek odrazu chce sie wywrécié, sprawdz potgczenia oraz twojg zrobiong tabele mieszanki,
jesli takowa posiadasz. Jesli sie trzesie i wspina po wzbiciu w powietrze, dostosuj wartosci kata
przechylenia oraz kata pochylenia w dot, chyba Ze tatwo sie wywraca po wzbiciu sie w powietrze
wtedy dostosuj wartosci w gore. Jesli dryfuje w dal, uzyj steréw aby zminimalizowa¢ dryft. Z
reguly statek dryfuje pod wptywem wiatru. Jesli potrzebujesz nadmiernej/ wiekszej sterownosci,
sprawdz czy ramiona i silniki maja dobry kat i ze silniki sg w porzadku. Zwigksz przyrost
przechytu i pochytu | (zauwaz réznice od przyrostu P) do momentu gdy statek bedzie latat prosto
bez zwiekszania lub zmniejszania pochytu. Wiacz samopoziomowanie, trzymajgc prawg lotke tym
samym zbrojac ja i rozbrajajgc. Wylgcz je trzymajac lewg lotka. Alternatywnie mozna to przypisac
kanatowi AUX. Patrz nizej po opis podmenu.

Krok 10

Wprowadz "Mode Settings/Ustawienia Trybu" oraz sprawdz i dostosuj: "Self-
Level/Samopoziomowanie": Determinuje jak funkcja samopoziomowania bedzie kontrolowana,
albo przez drazek albo kanat AUX. "Stick Mode/Tryb Drazka": Samopoziomowanie sie jest
wlgczane przez trzymanie lotki w prawo podczas zbrojenia i rozbrajania. Wytgczane gdy lotka jest
w lewo. "AUX": Samopoziomowanie jest wigczane i wytgczane poprzez kanat AUX. "Auto Disarm/
Automatyczne rozbrajanie™: Jesli ustawione na TAK wtedy plyta sterowania lotem automatycznie
rozbroi sie po 10 minutach nieaktywnosci. "CPPM Enabled/CPPM Aktywowane": Determinuje
czy ptyta sterowania lotem ma uzywac¢ danych wprowadzanych w CPPM.

Krok 11

Wejdz w opcje "Stick Scaling/Skalowanie Drazka", gdzie mozesz ustawi¢ czutosé/odpowiedz
drazka wedle swoich potrzeb. Wieksza liczba daje wiekszg reakcje, a nizsza liczba daje mniejsza
reakcje. Jest to podobne do punktu kohcowego lub regulacji natezenia na nadajniku, w ktérych
mozna wyregulowac¢ nadajnik do regulacji odpowiedzi drazka oraz uzy¢ skalowania drazka jesli
chcesz wiecej lub mniej odpowiedzi z wejs¢ drgzka.

"Misc. Settings/R6zne ustawienia”: "Minimum Przepustnicy": Wyreguluj ustawienia tak, ze silniki
nieustannie chodza, gdy przepustnica drgzka nadajnika jest na minimum. "Height
Dampening/Ttumienie wysokosciowe": Ta opcja wykorzystuje akcelerometr Z do ttumienia
pionowych ruchéw spowodowanych przez wiatr lub przy obrotach statkiem. Zalecane ustawienie
wynosi: 30. "Height D. Limit/ Limit wysokosci D": Wyreguluj w celu zlimitowania kontroli Tumienia
wysokosciowego w celu zapobiegniecia nadmiernej kontroli, to stwarza ograniczenie dotyczace
ilosci mocy jaka jest dostepna w celach ttumienia. Zalecane ustawienie wynosi: 10 (10%).

"Alarm 1/10 V": Reguluje napiecie wartosci zadanej baterii alarmu. Gdy ustawiona na 0 to alarm
jest wytaczony. Ustaw te warto$¢ by odpowiadata baterii w uzyciu oraz monitorowana przez dane
wejsciowe czujnika tablicy sterowania lotem. Dla standardowej 3-ogniowej LiPo baterii 11.1 V
uzywac wartosci 3.60 V na ogniwo w celu oznaczenia pustej baterii a nastepnie ustaw te wartos¢
(w 1/10s) do (3.6x3*10)=108 i gdy napiecie zasilajgce spadnie do 10.8V alram sie wigczy.
Uwaga, w przypadku ustawienia tej wartosci powyzej zera, a bateria nie jest
podtgczona/monitorowana alarm sie wigczy. Gdy napiecie jest monitorowane i zblizy sie do
wartosci zadanej to czas pomiedzy dzwiekami skroci sie, tak wiec diugi czas pomiedzy pulsami
gdy napiecie alarmu zbliza sie do bardzo krétkich odstepéw czasowych gdy napiecie znajduje sie
w punkcie wartosci zadanej.

"Servo Filter/Filter Serwo": To ustawienie jest filtrem dolnoprzepustowym, ktdry umozliwia
ignorowanie fluktuacji kanatu, dobre ustawienie aby zaczg¢ to 50(mS). Jesli wystapig fluktuacje
kanatu to zwieksz te wartosé, jesli brak to ustaw na 0.

"Sensor Test/ Test czujnika": Wyswietla informacje z czujnikéw. Zobacz czy wszystko pokazuje



"OK". Poprzesuwaj Sterowaniem/kontrolerem Lotéw i zobacz, ze numery sie zmieniajg. "ACC
Calibration/ Kalibracja ACC": Postepuj zgodnie z instrukcjami na ekranie LCD aby skalibrowac
czujniki przyspieszenia, co jest konieczne aby zrobi¢ tylko raz podczas poczatkowe] konfiguraciji.

"CPPM Settings/Ustawienia CPPM": To menu pozwala ré6znym standardom producentéw
nadajnikéw do kanatéw CPPM by¢ ponownie przypisanym/przeinaczonym, a wiec:
Przechylenie(Ail) 1 do 2 (przyktad)

Pochylenie(Ele) 2 do 1 (przyktad)

Przepustnica 3 do 4 (przyktad)

Odchylenie(Rud) 4 do 5 (przyktad)

AUX: 5 do 3 (przyktad)

To pozwala tablicy sterowania lotem aby dopasowac sie do wszystkich standardéw dostawcow.

"Mixer Editor/ Edytor mieszanki": "Channel/Kanat": Wybierz kanat do regulacji.
"Throttle/Przepustnica"; llos¢ polecen przepustnicy. Zwykle 100%, jesli kanat wyjsciowy jest
podigczony do ESC czyli Elektronicznego Kontrolera Predkosci. "Aileron/Lotka": llos¢ polecen
lotki, przechylenia. Uzywaj dodatniej wartosci dla silnikbw na prawej stronie osi przechylenia i
ujemnych dla lewej strony osi przechylenia.Wartos¢ jest dana przez dystans silnikéw od osi
przechylenia.Podwyzszone wartosci oznaczajg dalszg odlegtosc. "Elevator/ster wysokosci': [lo$¢
polecen steru wysokosci/pochylenia. Uzywaj dodatnich wartosci dla silnikéw na przodzie osi
pochylenia i ujemnych wartosci na tyle osi pochylenia. Warto$¢ jest okreslona przez dystans
silnikdw od osi pochylenia. Wiecej jest dalej. "Rudder/Ster kierunku": l1lo$¢ polecen steru
kierunku/odchylenia. Zwykle 100%. Uzywaj dodatnich wartosci dla CW (chodzi chyba o zgodnie z
kierunkiem zegara) krecacych sie sSmigiet i ujemnych dla CCW (a tutaj w przeciwnym kierunku
zegara) krecacych sie smigiet.

Pozycja "Offset/przesuniecia” : Stosuje stale przesuniecia do kanatu. Nalezy zachowac te
wartos¢ na 0, jesli jest to kanat Elektronicznego Kontrolera predkosci i okoto 50% po podtgczeniu
do serwa lub kanatu AUX. Mozna doktadnie wyregulowac potozenie kanatow, dostosowujac te
wartosc.

Pozycja "Type/typ": Ustaw do typu (serwo lub ESC) podtgczonego kanatu. Dla Elektronicznego
Kontrolera Predkosci: Wyjscie PWM wartosc¢ jest zawsze wysoka. Wyjséa zero gdy rozbrojone
lub przepustnica jest na biegu jatowym. Stosuje pozycje "minimum throttle/Minimum
przepustnicy"z podmenu "Misc. Settings/rézne ustawienia" gdy uzbrojone a przepustnica jest
powyzej 0. Dla ustawienr serwo: Wyjscie PWM warto$¢ moze byc wysoka lub niska. Wyjscie
przesuniecia wartosci gdy rozbrojone lub przepustnica na biegu jatowym.

"Rate/wartos¢": Wysoka wartos¢ (400Hz) dla Elektronicznego Kontrolera Predkosci lub serw
cyfrowych lub niska wartos¢ (80Hz) dla serw analogowych.

PORADNIK STROJENIA
1. Upewnij sie, ze KK2 czyta neutralne drgzka nadajnika. PrzejdZz do menu " Receiver Test/ Test
odbiornika" i sprowadz wartosci do 0.

2. Przejdz do menu "PI Editor/ Edytor PI" i ustaw P na 150 oraz | na 0 dla zaréwno osi
przechylenia jak i pochylenia. Potrzebna jest jedynie edycja osi przechylenia. Zostaw P-limit i |-
limit bez zmian, gdyz zadko potrzebna jest ich zmiana.

3. Unie$ samolot i poréwnaj odpowiedzi do Multicoptera w tym filmiku:

4. Odpowiednio dostosuj sie do odpowiedzi.

Jesli jestes nowym lotnikiem a statek jeszcze nie lata dookota, zostaw po prostu wzrost-I na 0 lub
wartos¢ domysing. Rowniez Wzrost-Pl moze by¢ pozostawiona domyslinie, lecz pamietaj aby je
wyzerowac jesli uzywasz 'sznurka' (statek zawieszony na kawatku sznurka na jednej z jego osi)
metody strojenia.

Rekomendowane/domysine ustawienie Edytora PI:



Os$ przechylenia/pochylenia:
Pwzrost = 50

Plimit = 100

Iwzrost = 25

llimit = 20

Os$ odchylenia:
Pwzrost = 50
Plimit = 20
lwzrost = 25
Ilimit = 10

DomysIne wzrosty sa ustawione na 50/50/50 (Przechylenie/pochylenie/Odchylenie) P-kres, oraz
25, 25, 50 I-kres.

Limity sg uzywane do ustawienia maksymalnej wartosci dostepnej mocy silnika w celu uzycia dla
korekcji, wiec dla przyktadu 100 to jest 100%. Wartos¢ "I-limit" jest rowniez znana jako "anty-
zwijana" w teorii PID. Uzycie limitéw jest najwazniejsze na osi odchylenia oraz aby zapobiec
duzej korekty ochylenia od nasycenia silnikéw (dajac petng moc/przepustnice lub brak
mocy/przepustnicy), powodujac brak kontroli nad osiami przechylenia oraz pochylenia. Wartosci
domysine pozwalajg 30% ("P limit" 20 + "I limit" 10) mocy silnika do wykorzystania w celu
dokonania korekty odchylenia, dzieki czemu dostepne jest 70% dla osi przechylenia i pochylenia,
najwazniejszcyh. Mozesz zwiekszy¢ " P LIMIT Odchylenia" dla szybszego reagowania
odchylenia. Zauwaz, ze odchylenie jest rowniez limitowanie przez dynamike samego statku.

Mozesz rowniesz zwiekszy¢ "Przechylenie/pochylenie/odchylenie | limit" dla zwiekszonego
utrzymania kierunku"pamieci”, to jak daleko moze sie to r6zni¢ i nadal powroci¢ do pierwotnego
podejscia/postawy. Zbyt duza "pamie¢" moze spowodowac problemy jezeli masz "wybuch" jednej
z osi oraz kontroler lotow prébuje to skorygowac z przeciwnym wejsciem sterujgcym i nastepnie
gdy warunku wybuchu znikaja, statek bedzie prébowat powrdci¢ do nieznanego
podejscia/postawy.

Zaleca sie, jesli nie wiesz co robisz, aby zostawi¢ wartosci graniczne jako domys$ine. Domysine
wartosci nie majg wptywu na proces strojenia Pl. Réwniez pozostaw samopoziomowanie "I-
wzrost" oraz "I- limit" na 0.

POLACZENIE GIMBAL - PORADNIK

Wigcz kontrole kamery poprzez wigczenie tego przechodzac do ekranu " Cam Stab Settings/
Ustawienia Kamery" i ustaw wzrosty na niezerowg wartos¢. Zacznij od 500. Ujemna wartos¢
odwraca kierunek serwo. Dostosuj warto$¢, az kamera bedzie stabilna.

1. Przechylenie GIMBAL serwo jest podtgczone do wyjscia Silnika-7.

2. Pochylenie GIMBAL serwo jest podtaczone do wyjscia silnika-8.
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3. Uzyj wartosci przesuniecia w celu nastrojenia pozycji serwa, ale utrzymaj wartosci bliskie 50%
poprzez dostosowanie powigzania serwo najpierw.

4. Stabilizacja kamery zaczyna sie jak tylko poruszysz przepustnica i drgzkiem.

5. Jesli ustawisz przepustnice na minimum/bieg jalowy to stabilizacja kamery zostanie wytaczona.
UWAGA: Jesli uzywasz "OPTO" Elektroniczny Kontroler predkosci mozesz potrzebowaé
zewnetrznego Zrédia zasilania 5V z SBEC.

DOSTEP DO TRYBU SAMOPOZIOMOWANIA
1. Mozesz przej$¢ do trybu samopoziomowania zaréwno z ustawien drazka jak i kanatu AUX.

2. Przy ustawieniu na tryb AUX musiz podigczy¢ zapasowy kanat zwykle CH5 lub CH6 oraz
zmiana pozycji przetgcznika nadajnika spowoduje wigczenie/wytgczenie trybu
samopoziomowania.

3. Po ustawieniu na tryb drazka, aby przejs¢ do trybu samopoziomowania, musisz ustawié
przepustnice na minimum i ustawi¢ ster kierunku maksymalnie w lewo, w tym samym czasie
ustawiajac maksymalnie lewg lotke aby wytgczy¢ SL (samopoziomowanie) lub maksymalnie
prawg lotke by wigczy¢ SL (samopoziomowanie).

DZWIEKI KONTROLERA LOTOW
1. Jeden sygnat (krétki sygnat dzwiekowy, 2 sec opdznienia) jest emitowany gdy tablica jest

uzbrojona a przepustnica zamknieta, to jest ze wzgledéw bezpieczenstwa, wiec wiesz, ze jest
uzbrojona.

2. Jeden dhugi sygnat jest emitowany gdy tablica jest albo uzbrojona albo rozbrojona.

EKRAN STATUSU
1. Wyswietla informacje "Bezpieczny" i KK2 nie uzbroi sie chyba, ze pisze "OK"

PUNKTY OGOLNE



1. Komunikaty o btedach mogg by¢ zresetowane jedynie poprzez zmiany mocy, z wyjatkiem
wiadomosci "czujniki nie skalibrowane", ktéra jest resetowana po udanej kalibracji.

2. Komunikaty o bledach obejmujg utracone potgczenie RX.

3. KK2.1 posiada funkcje automatycznego rozbrojenia i rozbroi sie po 20 sec. jezeli przepustnica
jest na minimum/bieg jatowy. Dla dodatkowego bezpieczenstwa mozna wigczyé/wytaczyc w
menu "Ustawienia trybu".

ALARM UTRACONEGO MODELU
1. KK2.1 ma alarm utraconego samolotu i zaczyna wydawac dzwiek (1 sec na 4 sec. ciszy) po 30
min nieaktywnosci (uzbrojenie/rozbrojennie)

OBSLUGIWANE TYPY MODELI
Dualcopter
Tricopter

Y6

Quadcopter +
Quadcopter X
Hexcopter +
Hexcopter X
Octocopter +
Octocopter X

X8 +

X8 X

H8

H6

V8

V6

Aero 1S Aileron
Aero 2S Aileron
Flying Wing
Singlecopter 2M 2S
Singlecopter 1M 4S



