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UZIVATELSKY NAVOD

Firmware verze 1.04

Servo Expander EX5 je inteligentni manazer sériovych sbérnic, jenz je kompatibilni s mnoha systémy radiového ovladani.
Zatizeni prevadi signal sériové komunikace aZ ze dvou prfijimaci bud na standardni PWM servo vystupy, nebo na
konfigurovatelné datové vystupy sbérnice. Nabizi az pét konfigurovatelnych a vysoce zatizitelnych servo porti s volitelnou

periodou a nastavenim fail-safe.

EX5 umoziiuje stabilizaci letu pomoci integrovaného MEMS gyroskopu/akcelerometru. Lze pouZzit aZ tfi konfigurovatelné
letové rezimy, kazdy s rliznymi zisky a nastavenim stabilizace. Ve spojeni s dal$imi zafrizenimi z nasi produkce, jako jsou
SE4 nebo SE6, mizete vytvorit pomérné komplikovanou instalaci za pouZiti velmi nizkého poctu signalovych/napajecich

kabell.

Podporované protokoly:

Vyrobce prijimace Futaba Graupner JETI Multiplex PowerBox
Podporované vstupni protokoly S.Bus SUMD EX Bus SRXL 12k., SRXL 16k. P2Bus
Vystupni sériovy protokol S.Bus SRXL 16k. EX Bus SRXL 16k. SRXL 16k.
Telemetrie Ne HoTT telemetrie Ano Ne Ano
Nastaveni JETIBOX SMART BOX, JETIBOX, JETIBOX JETIBOX
vysila¢ vysila¢
Letova stabilizace Ano Ano Ano Ano Ano
Pocet stabilizovanych kanali Az 16 Az 16 Az 16 Az 16 A7z 16

VLASTNOSTI

- Malé rozméry a vysoka proudova zatiZitelnost diky zabudovanym napajecim konektoriim MR30.
- 5-kanalovy expandér pro serva ¢i datové sbérnice.

- Stabilizace letu nabiz{ az 3 konfigurovatelné letové rezimy.

- Letova stabilizace pro servo vystupy, EX Bus, SRXL16k. nebo S.Bus.
- Zisky stabilizace laditelné béhem letu.
- Automaticka detekce stabilizovanych kanall - pouziti i s mixy.
- Automaticka detekce instalacni polohy v modelu.

- Telemetrie (zavisla na RC systému): teplota, napéti, poloha (naklonéni/klopeni/smér), pretiZeni.
- Automaticka detekce sériovych dat/telemetrie po spusténi.

- Konfigurace pres vysilac¢ nebo externi terminal (JETIBOX/SMART-BOX).
- Aktualizace firmwaru pres rozhrani USB.

EX5

Rozméry (véetné konektorti)

38x26x12mm

Hmotnost (véetné konektorii/kabeli) l4g
Vystupy pro serva Az 5
Provozni proud 15mA
Provozni teplota -20 - 85°C

Napajeci napéti

4 - 14V (doporuceno 5-8.4V)

Trvaly proud 15A

Spi¢kovy proud 60A (2s)

Podporované protokoly JETI Duplex, Multiplex, Graupner Hott, Futaba S.Bus, PowerBox P2Bus
Stavova LED Ano

Expandér telemetrie EX Bus: aZ 4 senzory

Rozsah gyroskopu +2000dps

Rozsah akcelerometru *+30G

Maximalni délka kabelu 2m




INSTALACE

vviy

nalepce EX5 podélné ve sméru letu: x=doptedu, y=vpravo, z=nahoru. Jestlize potiebujete nainstalovat EX5 v jiné orientaci,
méjte prosim na paméti, ze Sipky na zatizeni musi byt rovnobézné s osami letu. Dale je nutné navolit pouZitou orientaci

v konfiguracnim menu.

Pro instalaci v modelu pouzijte mékkou oboustranné lepici pasku, ktera sniZuje vibrace na citlivém senzoru.

% Osa kfidélek/klonéni

Osa vyskovky/klopeni

AN

0Osa sméru

Ptipojte potrebna serva ¢i dalsi sbérnicové expandéry k EX5 (porty 1-5). Pripojte jeden nebo dva prijimace skrze jejich
datové vystupy. V pripadé jednoho prijimace jej vZdy pripojte k portu Rx1 na EX5. Zapnéte vysilac a pripojte k EX5 vhodny
zdroj napajeni. Stavova LED zacne blikat, jakmile EX5 detekuje signal na sériové lince. Upozoriiujeme, Ze oba prijimace

musi pouZzivat stejny datovy protokol (napft. S.Bus).

Zakladni instalace s pripojenymi servy:

-
m > Radio Control

=3 RECEIVER

= . Radio Control
=: RECEIVER

Serial BUS
BATTERY

BUS EXPANDER
1 GYROSCOPE
G-FORCE

Toto schéma zapojeni pouZijte, pokud potrebujete az 5
primarnich kanald pro serva s (volitelnou) stabilizaci
letu. Mtzete pouzit kabelové redukce pro vystupni
porty 1-3 pro pouziti s konektory MR30.

Dalsi serva lze ptipojit pfimo k prijimaci Rx1 nebo Rx2.
V takovém pripadé prosim vénujte pozornost pouZziti
kabelu sdostatecnym prirezem mezi baterii a
prijimacem (prijimaci), pokud pouzivate vykonna
serva.

Kompatibilita: EX Bus, P2Bus, SUMD, S.Bus, SRXL. EX

Bus umoziuje bezdratovou Kkonfiguraci pomoci
emulatoru JETIBOXu na vysilaci.

Instalace se servy a jednim rozsifujicim portem (expander pro senzory):

inbGaal MAV Sense [ Duplex
MICRO

\V\=l=ll_Telemetry sensor

2 Serial BUS
BUS EXPANDER BATTERY
1 GYROSCOPE
G-FORCE

Battery

1l
m > Radio Control

=3 RECEIVER

-1 :
= Radio Control

m3 RECEIVER

Toto schéma zapojeni pouZijte, jestlize potiebujete az 4
primarni kanaly pro serva s (volitelnou) stabilizaci letu.
Miuzete pouzit kabelové redukce pro vystupni porty 1-3
pro pouziti s konektory MR30.

Dalsi serva mohou byt pripojena pfimo k prijimaci Rx1
nebo Rx2, jak bylo popsano v predchozim prikladu.

Kompatibilita: EX Bus, P2Bus, SUMD, S.Bus, SRXL.

EX Bus: PouZijte port 5 pro senzor, SE4 ¢i JETIBOX.
SUMD: Pouzijte port 5 pro SMART-BOX ¢i bezdratovou
konfiguraci.

S.Bus, P2Bus a SRXL: Pouzijte port 5 pro konfiguraci
pres JETIBOX.
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(e MAV Sense [ Duplex
MICRO
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3 Serial BUS ;

MAV sersefy
BUS EXPANDER
1 GYROSCOPE
G-FORCE

BATTERY -

RX/POWER

Battery

Toto schéma zapojeni je vhodné tehdy, kdyZz chcete vyuzit az 16 servo vystupu s (volitelnou) stabilizaci letu. Mzete pouzit
kabelové redukce pro vystupni porty 1-3 pro pouziti s konektory MR30.

Idealné jako Rx1 nebo Rx2 vyuZijte satelitni pFijimace bez servo vystupt, které jsou zbytecné.

Kompatibilita: EX Bus, P2Bus, SUMD, S.Bus, SRXL.

EX Bus: Obousmérné tizeni spolu s nastavovanim a telemetrii pro vSechna pripojena zatizeni/senzory.

SUMD: Pouzijte port 5 pro SMART-BOX ¢i bezdratovou konfiguraci. Pfipojena zarizeni (SE4 nebo SE6) jsou ovladana
jednosmérné bez mozZnosti telemetrie.

P2Bus, S.Bus a SRXL: Pouzijte port 5 pro konfigucati pomoci JETIBOXu. Pripojena zarizeni (SE4, SE6 i jakékoli S.Bus
kompatibilni) jsou ovladana jednosmérné bez moznosti telemetrie.

g .
Radio Control ;@
RECEIVER ;= ]

z
2 Serial BUS

BATTERY

RX/POWER




PouzZITi

EX5 lze pouzit s aktivovanou stabilizaci letu, ale i bez ni. Zarizeni nainstalujte podle jednoho z doporucenych schémat, jak
je uvedeno v predchozi kapitole.

¢ Nejprve nakonfigurujte typ modelu, koncové body serv, diferenciaci a subtrimy ve vysilaci podle svych preferenci.
Nepouzivejte pokrocilé mixy s kiivkami ani funkci servo balanceru. Jednoduché linedrni mixy bez zpozdéni jsou
povoleny.

¢ Nakonfigurujte dopliitkovy kanal vysilace, ktery bude pouzit jako prepinac letovych rezimd.

e Pokud se v tuto chvili v§echny ridici plochy pohybuji spravné, miizete provést zkusebni let, sefidit model a dale
pokracovat po piistani.

e Vnastaveni EX5 najdéte nabidku Stabilizace a projdéte v ni kazdou polozkou - proved’te detekci orientace,
kalibraci kanali a prifad’te kanal piepinani letového rezimu.

e Provedte let s vychozimi zisky stabilizace. Vzlétnéte s letovym rezimem ,Manualni“ a po dosazeni dostatecné
vysSKy prepnéte na letovy rezim ,Akrobacie” nebo ,Horizont". Pokud zaznamenate jakékoli neo¢ekavané chovani,
jako jsou oscilace ovladacich ploch, prepnéte zpét do rezimu ,Manualni“ a pristante.

e  Zisky stabilizace mizete jemné doladit podle svych preferenci.

Detekce orientace
Pred aktivaci stabilizace letu se prosim ujistéte, ze EX5 spravné zobrazuje kazdou ze 6 dostupnych poloh:
e Horizont - model lezi vodorovné na zemi.
e Vlevo - levé kridlo dold.
e Vpravo - pravé kiidlo dold.
¢ Nos nahoru - ocas sméfuje k zemi.
¢ Nos doli - predni ¢ast letadla sméruje k zemi.
e Obracena - model lezi vzhiiru nohama.

Pokud upevnite EX5 ve vychozi orientaci (x=dopfedu, y=vpravo, z=nahoru), neni tfeba provadét dalsi akce. Pokud vsak
zafizeni nainstalujete jinak, zjiSténa poloha se nebude shodovat s redlnou a reakce stabilizace budou chybné. V takovém
piipadé stisknéte pravou Sipku na JETIBOXu (SET na SMART-BOXu) pro aktivaci ptikazu ,Nauceni pozice EX5 v modelu”.
Budete pozadani, abyste model drzeli ve vodorovné poloze. Stisknéte znovu tlacitko Vpravo (nebo SET) pfi zachovani
vodorovné polohy. Nyni podle pokynd na displeji namifte nos letadla doli a stisknéte tlacitko Vpravo (nebo SET).
Vypocitana orientace se ulozi do paméti a v pripadé uspéchu ¢i chyby se zobrazi stavova zprava.

Kandly stabilizace

Stavovy radek zobrazuje aktualni vychylky vstupnich ovladacich funkci v poradi Kridélka - Vyskovka - Smérovka. Pokud
pakou pohnete, hodnoty by se mély odpovidajicim zplisobem zménit (kridélka a smérovka - kladné hodnoty vpravo,
vys$kovka - kladné hodnoty po ptitazeni). EX5 nepouZziva Zadnou pevnou kombinaci kanalg, takZe je nutné letové kanaly
naucit, aby EX5 spravné reagovalo.

Kalibrace stabiliza¢nich kanald je primocara:
1. Vypnéte funkci Dual-Rate, abyste EX5 naucili maximalni vychylky.
Aktivujte prikaz ,Naucit kiidélka“ stisknutim pravého tlacitka v menu ,Stabi kanaly“.
Umistéte paky doprostied (kromé plynu, ten stahnéte) a stisknéte Sipku vpravo.
Presuiite paku kridélek do pravé koncové polohy a poté do levé koncové polohy.
Presunte paku kiidélek zpét do stredu. Nyni je kalibrace kridélek dokoncena.
Podobné pokracujte k dalsi ¢asti aktivaci prikazu ,Naucit vyskovku“.
Obdobné prejdéte do posledni sekce aktivaci prikazu ,Naucit smérovku®.
Nyni jsou stabiliza¢ni kanaly zkalibrovany a miiZete ovérit, Ze procentualni hodnoty odpovidaji poloham pak.

NN



ReZimy stabilizace a prepindni mezi nimi
Mizete vyuZit az tii reZimy letové stabilizace, mezi nimiZ se bude prepinat vyhrazenym kanalem vysilace.

Manualni - stabilizace letu je deaktivovana a EX5 pouze preposila sériova data kanalt z prijimace (pfijimaci).
Akrobacie - standardni stabilizace letu s konfigurovatelnymi zisky stabilizace/drzeni sméru. MiiZete zvolit, které
osy budou Fizeny pouze zakladnimi zisky (tzv. reZim Normal ¢i tlumeni vétrnych poryvi) s deaktivovanym ziskem
drzeni sméru. S dodate¢nym ziskem drzeni sméru bude aktivni funkce Heading-Hold.

Horizont - funkce stabilizace je obdobna jako v rezimu Akrobacie, navic se model vrati do vodorovné polohy,
jakmile uvolnite paky kridélek/smeérovky.

Chcete-li nastavit prepinac¢ letovych reziml na kanal, stisknéte tlacitka Vievo+Vpravo v nabidce ,ReZim Stabi“ (nebo
tlacitko SET za pouziti SMART-BOXu). Nyni na vysilaci pohnéte prepinacem, ktery ovlada kanal letového rezimu - zména
polohy bude detekovana automaticky a ¢islo kanalu bude uloZeno do paméti EX5.

Zisky stabilizace
Stabiliza¢ni zisky lze nastavit nezavisle pro kazdou osu a kazdy letovy reZzim. Parametrl je celkem Sest, pfiCemzZ v
konfiguratnim menu upravujete hodnoty pro aktualné zvoleny letovy rezim (M1-3):

Zisk urcuje pomérnou uroven stabilizace modelu za letu. Pokud je model nedostatec¢né stabilizovany, naptiklad
pii poryvech vétru, zvyste zisk pokazdé cca o 10 %, dokud model nezac¢ne oscilovat. Poté snizte hodnotu o 10 %.
VyzkousSejte nova nastaveni pii riznych rychlostech letu a ujistéte se, Ze ani pri vysokych rychlostech nedochazi k
oscilacim.
Smér urcuje, jak silné si model zachovava svou orientaci a smér v rezimu ,Akrobacie”. Pokud nastavite tuto
hodnotu na nuluy, stabilizace drzeni sméru bude deaktivovana. Stabilizace drzeni sméru (Heading-Hold) je vhodna
napf. pro piimy let, nozovy let nebo vertikalni obraty.
Ladéni zisku umoziuje priradit az 3 volné kandaly pro ovladani zisk stabilizace kazdé osy modelu béhem letu. Po
prirazeni kanalu, ovlddaného napt. pomoci potenciometru, je chovani podobné jako u standardniho gyra:
e Potenciometr uprostied (0% ~ 1,5ms) prakticky
deaktivuje stabilizaci, protoze vSechny zisky budou
nastaveny na nulu.

4 Actual gain

100%
|

e Potenciometr doleva (< 1,5ms) aktivuje rezim
»+Heading Hold"“.

e Potenciometr napravo (> 1,5ms) aktivuje rezim
»,Normal®.

—
Gain channel

Heading-Hold mode Normal mode

Pozndmky ke stabilizaci

Kalibrace gyroskopu/akcelerometru po kazdém zapnuti neni nutna, takze doba inicializace je velmi rychla.
Zotaveni z mozného neoCekavaného restartu béhem letu je okamzité.

EX5 aktualizuje stiedové pozice pak (subtrimy) po kazdém spusténi. Nové subtrimy se ulozi do paméti priblizné 2
sekundy po spusténi EX5, zatimco ovladaci paky zlstavaji ve stiedové poloze.

Vychozi konfigurace letovych rezim@: Manudlni, Akrobacie (pouze tlumeni poryvii), Akrobacie (Heading hold).
Stabilizace drzeni sméru se pouzije pouze v piipadé, kdy se ovladaci paka nachazi blizko stredu.

Po uUspésné kalibraci kanald mizete nastavit Dvojité vychylky / Expo na vysilaci podle svych potreb. Vezméte
prosim na védomi, Ze byste neméli zvySovat dvojité vychylky nad hodnoty, které byly pouzity pti kalibraci kanald.
Pokud zménite subtrimy, drahy serv, mixy nebo jiné parametry serv, méli byste znovu projit procesem kalibrace
kanald.

Stabiliza¢ni zisk se linearné snizuje s vychylkou kniplu. To znamena, Ze v obou koncovych vychylkach je
stabilizace zcela deaktivovana. Zisk drZeni sméru je okamzité sniZen, jakmile pohnete ovladacem ze stredové
polohy, a po prekroceni vice nez 15 % vychylky se drzeni sméru vypne.

Stabilizace je deaktivovana, pokud nenf z ptijimace detekovan zadny signal.



TELEMETRIE A NASTAVEN{

EX5 miiZete nastavovat pomoci JETIBOXu. Nabidka je rozdélena do Cty¥ sekci:

e AKktualni hodnoty - zobrazi se aktualni telemetrické hodnoty (otaceni gyroskopu, akcelerace, orientace, napéti,
teplota, stav systému) spolu s minimy a maximy.

o Poloha R/P/Y - zobrazi se aktualni orientace zarizeni - naklonéni, klopeni a smér.

o Acc <Cal> X.XG - zobrazuje zrychleni namérené na kazdé ose. Celkové zrychleni (soucet vsech hodnot) je
zobrazeno vpravo. Soucasnym stisknutim tlacitek Vlevo a Vpravo muzete zahajit proces kalibrace
akcelerometru. Umistéte zarizeni na nékterou stranu a nehybejte jim, dokud se pocitadlo zbyvajicich
pozic nesniZi o jednicku. Otocte zatizeni na jinou stranu a opakujte. Pro spravnou kalibraci akcelerometru
je nutné zadat celkem Sest poloh.

o Gyro - zobrazuje aktudlni rychlosti otac¢eni gyroskopu pro osy X, Y, Z.

o Systém - zobrazuje detekovany sériovy protokol a primérnou ¢etnost datovych pakett z kazdého
prijimace. Aktivni pfijimac je oznacen R1 nebo R2.

o VypadKky/FS - pocet ztracenych paketl a Cas straveny v rezimu fail-safe. PoCet ztracenych paketi se zvysi
pokazdé, kdyz interval mezi dvéma po sobé jdoucimi pakety s vychylkami serv znatelné prekroci
primérnou periodu.

o Reset Min/Max - stisknéte soucasné tlacitka doleva a doprava pro resetovani vSech minim a maxim.

¢ Nastaveni - zakladni konfigurace senzoru.

o Jazyk - mizZete si zvolit jazyk obrazovky JETIBOXu.

o Perioda - je mozZné zvolit bud’ pevnou vystupni periodu pro serva (5ms - 30ms), nebo automatickou
periodu synchronné se sériovym vstupem. Toto nastaveni také ovliviiuje vystupni periody S.Bus,P2Bus a
SRXL.

o ReZim zarizeni - zadejte funkci rozsirujicich porta:

= K.1-K.5: Servo - vSechny rozsitujici porty jsou nakonfigurovany jako servo vystupy.

= K.5:Senzor EX - porty 1-4 jsou nakonfigurovany jako servo vystupy, zatimco port 5 funguje jako
expandér pro dalsi senzory (Duplex EX, EX Bus). Alternativné mtzete ptipojit Hott SMART-BOX
pro nastavovani v piipadé SUMD.

= K., 2, 3, 5: Bus - vSechny rozsirujici porty jsou nakonfigurovany na sbérnicovy vystup (stejny
protokol jako vstupy Rx1/Rx2), takze k EX5 miiZete jednoduse pripojit az Cty¥i zarizeni
kompatibilni s danou sbérnici. Tento rezim je kompatibilni s ptfijimaci Duplex, SUMD,PZBus a
S.Bus.

o Zpozdéni Fail-Safe - nastavte dobu, ktera musi uplynout pred prechodem do rezimu fail-safe, jestlize na
sériové lince neni Zadny signal.

o K.1-K.5 - zde miiZete nastavit vlastnosti kazdého vystupniho kanalu. Mlizete upravit prirazeni kanald
prijimace k vystuptim EX5. Stisknutim obou tladitek Vlevo+Vpravo mizZete zménit chovani vystupu,
pokud na sériové lince neni zadny signal:

= <Opak.> (vychozi) - opakovani posledni znamé polohy serva.
= <FS XX> - poloha serva se nastavi na pevnou hodnotu XX%.

o Nastavit Fail-Safe nyni - stisknutim obou tlacitek Vlevo+Vpravo budou aktualni polohy serv uloZeny jako
pozice pti aktivovani reZimu fail-safe.

e Stabilizace - nastaveni souvisejici se stabilizaci letu.

o Pozice: XXX - zde miizete ovérit spravnou orientaci EX5 v modelu. V piipadé, Ze orientace neodpovida
realité, proved'te potiebné kroky podle kapitoly ,Detekce orientace”.

o Stabi kanaly - zobrazi se aktudlni hodnoty stabiliza¢nich funkci. Kanaly miiZete zkalibrovat podle
kapitoly , Kanaly stabilizace”.

o Rezim Stabi - je mozné urcit typ letového rezimu (Manualni, Akrobacie, Horizont) a také prepinac
rezimu. Dal$i podrobnosti naleznete v kapitole ,ReZimy stabilizace a prepinani mezi nimi“.

o Zisk/Smér - parametry stabilizace pro kazdou osu letu.

o Ladéni zisku- umoziuje prifadit zvlastni kanaly pro ladéni kazdé stabilizované osy a tim ovladat zisky
stabilizace pomoci libovolného prepinace ¢i potenciometru na vysilaci. Chovani ladiciho kanalu je
podobné jako u standardniho gyra:

= Vlevo od neutralni polohy (<1,5 ms, zdporna procenta) se pouZije reZim stabilizace ,Heading-
lock", tzn. uzamknuti sméru letu.
= Vpravo od neutralni polohy (>1,5 ms, kladna procenta) je aktivni reZim ,Normal®.
o Resetovat stabilizaci - resetuje menu Stabilizace do vychoziho stavu.
e Servis - Vtomto menu miiZete zobrazit verzi zatizeni a resetovat jej do vychoziho tovarniho nastaveni.



Zapojeni JETIBOXu nebo SMART BOXu

Zapoijte EX5 do slotu pro senzory na JETIBOXu/SMART-BOXu. Jako napajeni pouZijte baterii s odpovidajicim napétim (4,5 -
8,4V). Nyni mizete zarizeni konfigurovat pomoci Sipek na JETIBOXu/SMART-BOXu.

Battery

Rx1 (EX Bus/S.Bus/SRXL)
5™~ Rx2 (Identical protocol)

Battery

Volitelné zapojeni. Port ¢. 5 musi byt nakonfigurovan pro vstup

Vychozi univerzalni zapojeni JETIBOXu/SMART- senzoru (moZnosti,K.5: Senzor EX“ nebo ,K.1,2,3+5: Bus“).
BOXu.

-
Rx1 (SUMD)
. Rx2 (SUMD) MAY e

Rx2 (SUMD)
IR ] Rx1 (SUMD) (111

Battery Battery

Volitelr'lé zapc')jeni SMART-BOXu. Port ¢. 5 musi by’f Volitelné pripojeni dvou pfijimacd s telemetrii a nastavovanim
nalfon’flgurovan pro vstup senzoru ,K.5: Senzor EX"  (Hott), Vystup ¢ 5 musi byt nakonfigurovan na ,K.5: Senzor EX"
a signal SUMD musi byt detekovan na portu Rx1. a signal SUMD musi byt detekovan na portech Rx1/Rx2.

Struktura menu Graupner Hott:

EX5 nabizi textovou telemetrii jako standardni telemetricky modul EAM.

EX5 VX. XX EX5 VX. XX EX5 VX. XX EX5 VX. XX
NAPETI 5.0V >JAZYK Cesky >1) VSTUP 1 <FS-100> |>GFORCE ABS 1.0G
4.5/5.5V PERIODA Auto 2) VSTUP 2 <Opak.> AXYZ 0.0 0.1 -1.6G
TEPLOTA 24°C ZPOZDENI FS 1500ms 3) VSTUP 3 <Opak.> R/P/Y © 10 18e°
VYPADKY / FS R1 REZIM ZARIZENI: 4) VSTUP 4 <FS ©> GYRO (4] 1 -1°/s
7] e/ as K1-K5: Servo 5) VSTUP 5 <Opak.> Stabi kanaly
>RESET MIN/MAX KANAL REZIMU N/A Nastav Fail-Safe % ex 0%
(M1) 1/7 (M1) 2/7 (M1) 3/7 (M1) 4/7
EX5 VX. XX EX5 VX. XX EX5 VX. XX
>POZICE: HORIZ >Zisk Krid 20 >LADENI ZISKU KRI 9
Pozice v modelu> Zisk Vysk 20 LADENI ZISKU VYS 9
STABI KANALY: Zisk Smer 20 LADENI ZISKU SME N/A
Naucit kridelka> Smer Krid Vypnuto M1 100% 100% -100%
REZIM STABI: Smer Vysk Vypnuto RESET STABI
M1 Manualni Smer Smer Vypnuto VYCHOZI NAST.
(M1) 5/7 (M1) 6/7 (M1) 7/7




EX5 Rx1 5.0ev
SUMD  100.0Hz

Kompletni struktura menu JETIBOXu:

Expander 1).....

pro senzory

2 tieieiianienes

EX5 MENU
AKT. HODNOTY >

EX5 MENU

< NASTAVENI >

EX5 MENU
< STABILIZACE >

EX5 MENU
< SERVIS

[

Poloha (R/P/Y)
167° -20° 18°

Jazyk
< Cesky >

Poloha: Horiz
Pozice v modelu >

Predvolby < >
Vychozi nast.

Acc. <Cal> 1.00G
-9.9/ -0.1/ 9.1

Perioda
< 10ms >

Stabi kanaly
0% 0% 0%

EX5 V. X. XX
ID XOXXXXX : XXXXX

Gyro Deg/s Rezim zarizeni Stabi kanaly
e/ 2/ 120 K1-K5: Servo > Naucit kridelka>
| | |
Napeti: 5.01V Zpozd. Fail-Safe Rezim stabi<K.8>
3.5V ¢<=» 5,05V < 1.5s > <M2 Akrobacie >
[ T T
Teplota 23°C K.1 <FS-100> Zisk Krid
17°C <=» 25°C <Vstup 1 32%> <M2 20 >
[ 1 T
System HOTT K.2 <Opak.> Zisk Vysk
R1 100.0 100.0Hz <Vstup 2 @%> <M2 20 >
I [ I
Vypadky / FS v Zisk Smer
e 3 0.0s K.5 <Opak. > <M2 20 >
I <Vstup 5 0%> I
Reset Min/Max [ Smer Krid
i i <M2 20 >
SR S 2 Nastav Fail-Safe |
Stiskni < > R —
<M2 20 >
I
Smer Smer

<M2 Vyphuto >

Ladeni zisku M2
Krid <K.9> 100%

Ladeni zisku M2
Vysk <K.9> 100%

Ladeni zisku M2
Smer <N/A> -100%

Reset Stabi
Stiskni < >




BEZPECNOSTNI INFORMACE

PouZivejte SE4 vZdy v suchém prostfedi a neptekracujte limity pro dané zatizeni, které jsou uvedeny v tomto
navodu. Nikdy nevystavujte zarizeni priliSnému horku ani chladu.

Neodstranujte smrstovaci buzirku ze zarizeni a nesnazte se jej fyzicky upravovat. Mohlo by timto dojit k destrukci
zatizeni a jakékoli naroky na reklamaci budou zamitnuty.

Vzdy zkontrolujte polaritu pripojenych kabell. Nikdy polaritu neobracejte - mohlo by tim dojit k destrukci
zarizeni.

Vzdy pouzivejte dostatecné dimenzovany zdroj energie podle spotfeby ptripojenych serv. Nikdy nepiekracujte
maximalni povolené provozni napéti serv.

Pokud pouzivate analogova serva, ujistéte se, Ze vystupni perioda neni kratsi nez 15 ms, jinak se serva mohou
chovat nepredvidatelné.

Ujistéte se, Ze je zarizeni v letadle pevné zabudovano bez moznosti ndhodného pohybu zptGsobeného vibracemi
nebo vysokym pretizenim béhem letovych manévri. Doporucujeme pouzit kvalitni pénovou oboustrannou lepici
pasku.

Nevystavujte zatizeni nadmérnym vibracim. Pokud je roven vibraci vysok3, zhorsi se kvalita stabilizace.

Vzdy se ujistéte, Ze je zarizeni nainstalovano rovnobézné s osami modelu, co nejblize tézisti.

Pred kazdym letem se ujistéte, Ze prislusna serva spravné reaguji na pohyby modelu. Reakce musi byt ve sméru
proti pohybu modelu.

Pro dosazeni nejlepsi odezvy stabilizace béhem letu doporucujeme pouzivat vysokorychlostni digitalni serva.
Vzdy zapojujte primarni p¥ijimac¢ do portu Rx1, protoze EX5 autodetekuje protokol signdlu na vstupnim portu
Rx1.

Ujistéte se, Ze béhem letu pri zaplé stabilizaci neni dosahovano az k fyzickym limitim serv. To je dllezité zejména
pri pouziti mixd (jako jsou Delta, motylkové ocasni plochy nebo spoilerony).

Zkontrolujte smér Fidicich ploch pii ota¢eni modelu podle obrazku:




AKTUALIZACE FIRMWARE
Aktualizace firmwaru pro EX5 Ize nahrat z PC pomoci USB interface. PoZadované programy a soubory jsou k dispozici na
strankach www.mavsense.com.

Nainstalujte do pocitace software MAV Manager, ovladace pro USB interface a zkontrolujte systémové pozadavky.
1) Odpojte vSechna serva z EX5.
2) Pripojte USB interface k pocitaci, spustte MAV Manager - Updater a vyberte spravny COM port.
3) Pripojte EX5 podle obrazku nizZe - pouzijte port . 5.
4) Vyberte odpovidajici soubor *.BIN a stisknéte tlacitko Aktualizovat.

MAV

MANAGER

INTERFACE SENSE

ToP

1EXSTH JR/SERVO MINI USB
=2 CONNECTOR

BUS EXPANDER
1 GYROSCOPE

G-FORCE

Poznamka: EX5 bude automaticky detekovano MAV Managerem pouze v pripadé, Ze na portech Rx1/Rx2 neni pfritomen
signal z zadného prijimace.

ZARUKA

Na vyrobek se poskytuje zaruka 24 mésici ode dne prodeje za predpokladu, Ze byl provozovan v souladu s timto navodem,
na predepsané napéti a neni mechanicky poskozen. Pri reklamaci vyrobku vzdy prilozte doklad o zakoupeni vyrobku.

Zarucni i pozarucni servis poskytuje vyrobce.
C € —=

Distributor

CZ: KAVAN Europe s.r.o., Doubravice 110, 533 53 Pardubice, Czech Republic.
E-mail: info@kavanrc.com | Web: www.kavanrc.com | Tel: +420 466 260 133

Vyrobce

MAV Sense s.r.o., Czech Republic
E-mail: info@mavsense.com | Web: www.mavsense.com

Elektricka zarizeni opatfena symbolem pieskrtnuté popelnice nesméji byt vyhazovana do
bézného domaciho odpadu, namisto toho je nutno je odevzdat ve specializovaném zarizeni pro
sbér a recyklaci. V zemich EU (Evropské unie) nesméji byt elektricka zarizeni vyhazovana do
bézného domaciho odpadu (WEEE - Waste of Electrical and Electronic Equipment - Likvidace
elektrickych a elektronickych zarizeni, smérnice 2002/96/EG). Nezadouci zafizeni miZete
dopravit do nejbliZz§tho zatizeni pro sbér nebo recykla¢niho strediska. Zatizeni poté budou
likvidovana nebo recyklovana bezpecnym zplisobem zdarma. Odevzdanim nezadouciho zarizeni
miuZete ucinit dalezity prispévek k ochrané zZivotniho prostredi. _
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