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1. fejezet

Bevezetés

Deviation egy a Walkera Devention™ (Devo) tavirdnyitokhoz irt, az gydrit helyettesité szoftver. Az el-
s6dleges célja tobbféle taviranyité protokoll tdimogatdsa, megnyitva ezzel az eszkozben rejld lehetéségek
tarhdzat. A Deviation magja a mixer rendszer, ami a Turnigy/Flysky9x™ tédvirdnyitokhoz irt Er9X szoftver
alapjan késziilt.

Ezen feliil a Deviation USB féjlrendszert is nydjt, megkonnyitve ezzel a tdvirdnyito kezelését kiilon speciélis
fel- és letoltd alkalmazasok haszndlata nélkiil.

A Deviation szoftver tervezése sordn kulcsfontossdgu volt a konfigurdlhat6sdg. Minden modell és tavira-
nyit6 konfiguracié szovegfajlok altal vezérelt, melyeket a szoftver (vagy a felhasznald) képes irni/olvasni.
A konfiguricié konnyen érthet6, és modosithatd akdr a tdvirdnyité feliiletén keresztiil, akar kdzvetleniil egy
szovegszerkesztovel. A f6képernyd jelentds mértékben testre szabhatd; a bemenetek, kapcsoldk, csatorna
adatok vagy 1d6zit6k tetsz6leges kombinacidja megjelenithetd, és modellenként konfiguralhatdan.

A Deviation tobbféle protokollt timogat a taviranyité mindenféle médositasa nélkiil:
* Walkera Devo 6/7/8/10/12
* Walkera WK2401 / WK2601 / WK2801
* DSM2/DSMX
* Nine Eagles J6 Pro (telemetria képes modul sziikséges)

Tovéabbd a Deviation, néhdny konnyd tdvirdnyité modositdssal (megfelelé adé modul beépitésével), sok
egyéb tavirdnyitd protokollt is tdimogat. A legnépszeriibbek ezek koziil:

* Flysky (valamint WLToys V911, V9x9, és Xieda 9938)
* Hubsan-X4 és Estes Proto X

* V202

o SLT

* FrSky

A Deviation haszndlhat6 (repiilés-) szimulatorral a DSC csatlakozén keresztiil csatlakoztatva (PPM proto-
koll) vagy USB-ne keresztiil (USBHID protokoll). Oktatd/tanulé valamint FPV konfigurdcidk is lehetsége-
sek.
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A Deviation kb. 255 modell konfigurciét tud tdrolni, melyekhez olyan hordozhaté leirét haszndl, ami
lehet6vé teszi azok felhaszndldsat barmilyen Deviation éltal tdmogatott tavirdnyiton.

A Deviation kezel6i feliilete tobbféle nyelvre le lett forditva, tobbek kozott angol, afrikai, hagyomdnyos
kinai, holland, spanyol, francia, német, magyar, olasz, roman, orosz és kinai nyelvre. Tovéabbi 4j nyelvek
hozzadadasa is lehetséges a megfeleld forditas szovegfajl hozzaadasaval.

1.1 Figyelmeztetés

A Deviation egy kisérleti szoftver. Semminem( garancidt nem nyujt vagy véllal a szoftver mindségére vagy
megbizhatésdgara nézve. Az RC modellek silyos sériilést vagy akar haldlt is okozhatnak nem megfele-
16 haszndlat mellett. A Deviation szoftver haszndlata melletti dontéssel teljes és kizardlagos felelGsséget
véllalsz a modelljeid irdnyitdsaért. A Deviation szoftver szerz6i semmilyen felelsséget nem vallalnak sem-
minem( sériilésre, kdresetre, vagy barmi mdsra, amit a Deviation szoftver haszndlata okozott. Légy dvatos

és el6vigyazatos.

1.2 Kdézlemények

A Deviation szoftver fiiggetlen munka. A Deviation projekt nincs semmilyen kapcsolatban, nincs timogatva
vagy akdarcsak elismerve a gyart6 Walkera® altal. A szerz6k sohasem voltak kapcsolatban a Walkeraval, és
nem ismerik a Walkera alldspontjat a projekttel kapcsolatban. A Deviation csapat nem vallal garanciat
arra nézve, hogy a Deviatin szoftver nem drt a tdvirdnyitddnak (annak ellenére, hogy ez nem lehetséges).
Tovabba arra sincs garancia, hogy a Walkera® nem fog olyan valtoztatdsokat eszk6zolni a jovdbeli hardver
verziokon, vagy a DfuSe eszk6zon, ami inkompatibilissé tenné azokat a Deviation szoftverrel.

1.3 Jogallas és szerzoi jogok

Ez a projekt egy szabad felhaszndldsi szoftver: szabadon terjesztheted és/vagy mddosithatod a Free Soft-
ware Foundation altal publikdlt GNU General Public License leirds 3. licensz verzidja, vagy (t6led fiiggden)
barmely kés6bbi verzio szerint. A Deviation szoftverrel megkaptad a GNU General Public License egy ma-
solatdt is. Ha mégsem, akkor itt megtaldlhatod azt: www.gnu.org/licenses.

A Deviation-t azzal a reménnyel terjesztjiik, hogy az hasznos lesz szdmodra, de MINDENNEMU GA-
RANCIA NELKUL, még vélelmezett vagy célnak valé megfelelGségre vonatkozé garancidkkal sem. A
részletekért 14sd a GNU General Public License leirdsat.

A Deviation projekt honlapja a www.deviationtx.com cimen taldlhatd, a forraskdd pedig itt: https://github.
com/DeviationTX/deviation.
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2. fejezet

Telepités

A Windows™ felhasznalok kétféle telepitési modszer koziil valaszthatnak.
1) A Deviation Uploader eszkozzel
2) A Walkera DfuSe USB Upgrade eszkozzel (csak Windows™)

Ha nincs Windows™-os géped, akkor csak az els6 opciot, a Deviation Upgrade eszkozt tudod haszndlni. Ez
egy Java alkalmazds, melyet a Deviation fejleszt6i csapata tervezett, hogy egyszerlien hasznalhat6 legyen
barmely Devo radi6hoz és barmely Deviation, vagy akar Devention szoftver verziéhoz, ha vissza szeretnél
allni az eredeti Walkera szoftverre. A Walkera eszkoz kétlépcsdsen miikodik, melyben el6szor telepiteni
kell a szoftvert, majd kiilon a fajlrendszer konyvtarat. A Deviation Uploader egyetlen kényelmes 1épésben
teszi meg ugyanezt, a ZIP formatumu tomoritett deviation szoftver féjl felhasznéldsdval.

Ha Devo F4, F7, vagy F12E taviranyit6d van, akkor a Deviation Uploader-t kell hasznélnod.

A Elokeészités fejezet irja le a telepités eldtti sziikséges 1épéseket, majd a két telepitési fejezet részletezi a
tényleges telepitést, attél fiiggden, hogy melyik mddszert valasztottad. Az utdna kovetkez fejezetek olyan

sz 2

specidlis eseteket targyalnak, mint a bizonyos verzidkrol, vagy verzidkra torténd frissités.

2.1 Elokészités

El8szor is a telepités eldtt gy6z6dj meg rdla, hogy a Devo tavirdnyitdd teljesen fel van-e toltve. Toltsd
le a deviation-devoXX-x.y.z.zip telepitési csomagot a http://deviationtx.com/downloads-new/category/
I-deviation-releases cimrél, ahol XX a Walkera Devo™ tdvirdnyitdd tipusszdma, x.y.z pedig a deviation
szoftver verzidja.

MEGJEGYZES: Ne hasznéld az STMicroelectronics altal kiadott DfuSe eszkdzt, hanem csakis a Walkera
altal kiadottat!

A Walkera eszkozt az aldbbi linkr6l toltheted le: https://drive.google.com/drive/u/0O/folders/0B6SupsT8-3_
BYXNQM1dOUIRYcGM

A Deviation Uloader eszkozt az alabbi linkrdl toltheted le: http://deviationtx.com/downloads-new/category/
161-dfu-usb-tool



http://deviationtx.com/downloads-new/category/1-deviation-releases
http://deviationtx.com/downloads-new/category/1-deviation-releases
https://drive.google.com/drive/u/0/folders/0B6SupsT8-3_BYXNQM1dOUlRYcGM
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Ha Windows™-t haszndlsz, telepitened kell a megfelel6 USB eszkozkezelket. Bévebben lasd a Windows
eszkozkezeld telepitése fejezetben.

Csomagold ki az eszkozoket, €s telepitsd a szamitégépedre. Ha a Deviation Uploader eszkozt hasznalod,
akkor a deviation telepitési csomagot nem kell kicsomagolni. Ajanlatos el6szor kiprobdlni a DFU eszkozt
egy eltérd verzioju Walkera szoftver telepitésével.

Ha egy régebbi verzi6ji Deviation verzidérdl akarsz frissiteni, akkor eldtte erdsen ajanlott a tdvirdnyiton
levé ,,models” konyvtar tartalmardl biztonsagi masolatot késziteni, valamint elmenteni a ,,tx.ini” és a ,,hard-
ware.ini” fjlokat is, hogy ne veszhessen el semmilyen modell vagy tavirdnyitd bedllitas.

2.1.1 Windows eszk6zkezelo telepitése

A Walkera DfuSe eszkoz, és a Deviation Uploader eszkoz kiilonb6z6 eszkozkezel6t haszndl. MindkettSt
a Deviation USBDrv Installer-rel lehet telepiteni, ami az alabbi linkrd] tolthet6 le: http://www.deviationtx.
com/downloads-new/category/161-dfu-usb-tool

Csomagold ki a Deviation USBDrv Installer-t, és futtasd a ,,DFU USBDrv Installer-x.y.exe” programot.
Ezutan eltdvolithatod mindkét eszkozkezel6t, vagy telepitheted a Deviation USB Driver-t a Deviation
Uploader-hez, vagy a Walkera eszkozkezel6t a Walkera DfuSe haszndlatdhoz attdl fiiggéen, hogy melyi-
ket akarod hasznélni.

2.2 DFU telepités a Walkera DfuSe hasznalataval

A Deviation telepitése a Walkera DfuSe eszkodzzel ugyanigy torténik, ahogy az eredeti Walkera Devention
szoftver frissitése is. Rdaddsul a Deviation nem firja feliil a tadvirdnyiton levé eredeti Walkera modell kon-
figurdcidkat. Ugyan haszndlni nem lehet 6ket a Deviation szoftverrel, de megdrzddnek arra az esetre, ha
mégis vissza szeretnéd allitani a Walkera szoftvert.

MEGJEGYZES: A Devo 7E, F4, F7 és F12E limitalt méretd memoaridja miatt, ezen tavirdnyitok esetén az
eredeti modell konfiguracidk elvesznek a Deviation telepitése soran.
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Avwailable DFU Devices

=TH Device in DFLI Mode v] DFH‘B"‘:ES?ID Product D Wersion
Supports Upload M anifestation Tolerant 0483 DF11 0200
Suppartz Download Accelerated Upload [ST)
Firmare Canfig Libramy |
Upgrade File

File: C:hdevol. diu G’

File Information

Yendor D 0483 T argets in File
Firmware: 5T...

Product [D DF11

Yersion oaoa
Upload Action Uparade or Werify Action
Upload Werify after Upgrade 2 Werify
Transfered Data Size Time Duration
148 KB[151872 Butes) of 148 KB[151872 Bytez) 00:00:31

File correctly loaded. |
Abort devention DEVO-8 transmitter

Unzip the firmware file that you downloaded earlier. Plug the transmitter into the PC via USB, and turn on
the transmitter while holding ‘EXT’ to enter programming mode.

J6 par felhasznald jelzett kompatibilitasi problémakat a Windows™-zal és/vagy az USB portokkal ezen
program hasznélata kozben. Ha a DfuSe nem ismeri fel a tdvirdnyitddat, probald meg eltdvolitani az &sszes
USB eszkozt, és inditsd tjra a PC-t Gigy, hogy csak a taviranyit6 csatlakozik rda USB-n keresztiil.

Ha a taviranyitéd megfeleléen csatlakozott, akkor az ,,Available DFU Devices” mezdben az ,,STM Device
in DFU Mode” felirat jelenik meg, egyébként a mez§ iiresen marad.

1) Nyomd meg a ,,...” nyomégombot, és valaszd ki a deviation-devoXX-vx.y.z.dfu fajlt a telepitéshez.

2) Nyomd meg az ,,Upgrade” nyomdégombot a szoftver telepitéséhez. A gomb le lesz tiltva, ha a tavira-
nyit6t nem sikeriilt felismerni. Ne az ,,Upload” gombot hasznald, mert az tonkreteszi a gépeden
levé kivalasztott DFU fajlt.

Kapcsold ki a tadvirdnyitot, és kapcsold vissza mikdzben nyomva tartod az ,,EXT” nyomégombot. Egy USB
logénak kell megjelennie a képernyén. Ha ez az elsé telepitése a Deviation szoftvernek, akkor a PC fel
fogja kindlni a meghajté formazasat. Formazd meg az alapértelmezett bedllitdsokkal. Ezutan toltsd fel a
fajlrendszert az USB-n keresztiil.

Tartalomjegyzék 5
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2.3 A fajlrendszer feltoltése USB-n keresztil

A Devo F4, F7 és F12E esetén ne kapcsold be az USB médot, mert a fijlrendszer tigysem érhetd el USB-n
keresztiil, hanem csak a Deviaion Uploader program File Manager fiilén tudod a fajlokat kezelni. Ha mégis
bekapcsolod, csak formazni tudod a meghajtét, ami tonkreteszi a telepitett fajlrendszert.

s

Nyisd meg a telepitési csomagbdl kitomoritett konyvtarat, €s a ,,zip” és ,,dfu” kiterjesztésti fajlok kivételével
az 0sszes fajlt és konyvtarat masold 4t a tdvirdnyité USB meghajtéjanak gyokér konyvtardba. A fijlrendszer
részleteiért 1asd a USB és fdjlrendszer fejezetet.

x Mame
([} Desktop # | [language
3 E [hlayout
|[hmedia
|[hmaodelico
[hmodels
[Chpratocol —— DevoTe only
F 5 languange Itemplate
+ [ lavouk datalog.bin
+ | media L debug-devars-vrryizzin
+ [ modelico —@-dewahm—devaﬁ%—ww—z—dﬁu—
+ ) models errors.txt
4 ) protocol tX-ini
+ () template
£ e |

Ha egy régebbi verziot frissitesz, akkor ne ird feliil a ,,tx.ini” és ,,hardware.ini” f4jlokat, valamint a ,,models”
konyvtérat. Igazdbdl csak a mar konfigurdlt modelljeidet ne ird feliil, a tobbit, elsGsorban a ,,default.ini”-
t felil lehet, igy az djonnan létrehozott modelljeid a legfrissebb alapértékekkel rendelkeznek majd. Ha a
»tx.ini”-t feliilirtad, Gjra kell kalibrdlnod a botkormédnyokat, valamint djra bedllitani a tdvirdnyitd bedllit4sait.

2.4 DFU telepités a Deviation Uploader hasznalataval

A ,,Deviation Uploader” egy Java (jar) f4jl. Az elinditdsdhoz vagy parancssori paraméterként atadod a jar
fajlt a Java futtaténak, vagy a Java alkalmazds grafikus feliiletét haszndlva megnyitod bel6le a jar fajl. A
gépedre telepitve kell legyen a Java futtaté kornyezet, amit innen tudsz letolteni: http://www.java.com/

Amikor a ,,Deviation Uploader” megnyilt, csatlakoztasd a tdvirdnyitédat USB-n keresztiil, és kapcsold be,
mikézben nyomva tartod az ,,EXT” nyomégombot.

Ha minden j6l miikodik, akkor a ,,Transmitter” felirat atvalt a csatlakoztatott tdvirdnyité tipusdra. Ha nem a
megfeleld taviranyitd tipus jelenik meg, akkor ne folytasd, hanem kérj segitséget a férumban. Ha egyaltalan
nem vdalt 4t, nézd meg a rendszer informaciok kozott, hogy az eszkodz egydltaldn szerepel-e. Ha ismeretlen
eszkozként latszik a Windows-ban, akkor ellendrizd az eszkozkezeld telepitését, és probald lecsatlakoztatni
az 6sszes tobbi USB eszkozt.

1) Nyomd meg a,,...” nyom6gombot, és valaszd ki a letoltott telepité csomag zip fajljat. Nem sziikséges
elére kicsomagolni a zip féjlt, mert azt a Deviation Uploader majd megteszi.

2) Ha ez egy elsd telepités, akkor az Gsszes ,,Replace” kijelolénégyzet a ,,Format” opcidval egyiitt elore
be lesz jelolve. A Devo F4, F7 és F12E els6 telepitése esetén jelold be a ,,Format” opciét is, ha az
még nincs kivélasztva.
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3) Kattints az ,,Install/Upgrade” nyomégombra. A telepités eltarthat par percig, igyhogy légy tiirelmes.
Egy felugré tizenetablak fog értesiteni a telepités befejezésérdl. Készen vagy.

4) Kapcsold ki a tavirdnyitédat. Amikor majd tjra bekapcsolod, mar a Deviation kezd6képerny6je fog
idv6zolni.

Devo F4, F7 és F12E esetén ne kapcsold be az USB médot, mert a fajlrendszer igysem érheté el USB-n
keresztiil, hanem csak a Deviation Uploader program File Manager fiilén lehet a fajlokat kezelni.

Az F4, F7 és F12E t4virdnyitokat kivéve az Osszes tobbi esetén kapcsold vissza a tdvirdnyitét, mikozben
nyomva tartod az ,,ENT” nyomégombot. Egy USB logénak kell megjelennie a képernyén. Ha ez az els6
telepitése a Deviation szoftvernek, akkor a PC fel fogja kindlni a meghajté formézasit. Formédzd meg az
alapértelmezett bedllitdsokkal. Ezutédn toltsd fel a fajlrendszert az USB-n keresztiil.

2.5 A fajlrendszer feltéltése a Deviation Uploader-rel

A Devo F4, F7 és F12E nem tdamogatja az USB meghajté iizemmodot. Ne kapcsold be, mert a meghajté
formdzdasa tonkreteszi a telepitett fajlrendszert.

Ha eddig a fentiek szerint kovetted a leirdst a deviation ZIP fajl Deviation Uploader programmal torténd
telepitésére vonatkozdan, akkor a telepitésed kész, és tovabbi telepitési 1épés nem sziikséges. Viszont ha
magad tomoritetted ki a telepitési csomagot, és eddig csak a dfu fajlt telepitetted belSle, akkor folytatnod
kell a telepitést a szintén a csomagban taldlhaté library dfu f4jl telepitésével. Semmi értelme igy csindlni a
telepitést, de lehetséges.

2.6 Deviation 5.0

A régota vart frissités a 4.0.1-es verziérdl az 5.0-s verziora 2016.04.30-an érkezett meg, €s lett bejelentve a
DeviationTX honlapon. A Deviation 5.0 a jelenlegi verzid, ami tartalmazza az el6z6 verzidk Osszes javitasat,
fejlesztéseit, és protokolljait. Viszont a fejlesztés folytatddik, igy a jov6ben 1j tavirdnyitok szerepelhetnek
majd a tdmogatottak list4jdn, valamint (j protokollok és funkcidk jelenhetnek meg.

2.7 Nightly Builds, azaz napi forditasok

A napi forditdsok olyan Deviation verzidk, amik a kod aktudlis dllapotdnak felelnek meg, minden éjszaka
keletkeznek, ha volt aznap kédvéltozds. Ezek tartalmazzdk a legdjabb funkcidkat, melyeket a ,hivatalos”
5.0 verziéban még nem voltak meg. A napi forditasok teszik lehet6vé a Deviation kézosségnek, hogy
megismerkedhessenek az dj funkcidkkal, és igy visszajelzéseikkel és javaslataikkal hozzdjarulhassanak a
szoftver fejlesztéséhez. A napi forditasokat innen toltheted le: http://www.deviationtx.com/downloads-new/
category/13-nightly-builds

Ezek a forditdsok akkor keletkeznek, ha uj funkcié keriilt hozzdaddsra, ha valamilyen hiba lett javitva,
vagy valamilyen 4j hardware tdmogatds keriilt bele a szoftverbe. A napi forditasokat is teszteljiilk, de nem
olyan alaposan, mint a hivatalos verzidkat. Tovdbbi informécidékért olvasd el ezt a férum bejegyzést: http:
/Iwww.deviationtx.com/forum/5-news-announcements/1416-nightly-builds
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Az online Deviation felhasznél6i kézikonyv rendszeresen frissiil az 1j funkcidk lefrasaval, de bar a Deviati-
on kozosség mindent téle telhetSt megtesz, ez a dokumentacié nem feltétleniil tartalmazza a napi forditasok
Ujdonsagait. Barmely Deviation felhaszndld, akinek médositasi, vagy kiegészitési javaslata van, megtehe-
ti azt a Deviation-manual Github gy{jtemény probléma bejelentjében: https://github.com/DeviationTX/
deviation-manual/issues , vagy akar kdzevetleniil médosithatja a dokumentéacié forrasaban.

Szoéval, akkor most a hivatalos Deviation 5.0-s verzi6 telepitsd, vagy a legfrissebb napi forditdst? A vélaszt
a kérdésre a sajat igényeid alapjan lehet megadni. Ha csak az 5.0-ban mar meglevé protokollokat akarod
hasznélni, mint amilyen pl. a Walkera, Spectrum és Flysky, vagy pl. WLToys V2x2 quad-od van, akkor az
5.0-s verzié a megfeleld, de ha van egy csomd djabb jaték quad-od, akkor lehet, hogy azokhoz csak a napi
forditasban taldlhat6 meg a sziikséges protokoll.

Tovabb4 ha példaul a napi forditds djabb hardver médositasokat is timogat, akkor el6szor érdemes telepiteni
az adott napi forditast, és ellendrizni a gyakran hasznalt funkcionalitast, €s csak utana végrehajtani a hardver
valtoztatasokat, hogy kés6bb egyszeriibb legyen meghatdrozni az esetleges problémak forrasat.

2.8 Teszt forditasok

A teszt forditdsok csak haladé felhaszndléknak valdok. A Deviation teszt forditdsokat a fejleszték az 4j
funkcidk vagy hardver opcidk teszteléséhez készitik, és a haszndlatuk magasabb felkésziiltséget igényel.
Ezeknek a forditdsoknak a hasznalatdhoz gyakran specidlis tavirdnyité konfiguracié vagy hardver médosi-
tasok sziikségesek.

Egyes teszt forditisokhoz el6z6leg a napi forditdsok telepitése sziikséges. NE TELEPITS TESZT FORDI-
TAST, amig nem vagy tisztdban azzal, hogy az milyen célra késziilt, hogyan kell hasznalni, és miért is kéne
azt hasznalnod.

Ha mégis kiprobdlsz egy teszt forditést, irj egy bejegyzést a megfelel6 forumba, hogy a fejleszt6 értesiilhes-
sen réla, hogy ment a dolog! Ezért késziilnek, hogy a fejleszt6k visszajelzést kapjanak, akkor is, ha az csak
annyi, hogy miikodott.

2.9 USB és fajlrendszer

A Deviation minden konfiguriciot, képet, és modellt hagyomanyos fajlként tarol az USB meghajtoként el-
érhet6 fajlrendszerben. Az USB moddot legegyszertibben a bekapcsolas kozben benyomva tartott ,,ENT”
nyomdgomb segitségével aktivdlhatjuk. Innentdl a fijlok egyszerlien médsolhatdk a tdvirdnyitéra, vagy for-
ditva.

A konyvtarszerkezet a kdvetkez6:
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\tx.ini

A tavirdnyité konfiguricié. Ez tartalmazza a trim értékeket, a kalibraldsi adatokat,
és az utoljara hasznalt modell sorszamat.

\hardware.ini

A taviranyité hardverének konfiguracidja, mely a tdimogatott hardver
modositdsokat tartalmazza.

\errors.txt Ha a szoftver 6sszeomlik, vagy jraindul, akkor ez a f4jl tartalmazza a
hibakereséshez sziikséges informacidkat.
\datalog.bin A telemetria adatok f4jlja.

\media\config.ini

A tavirdnyito felhaszndléi feliilete 4ltal haszndlt szinek és betiitipusok definicidi.

\media\sound.ini

A kiilonboz6 riasztasok altal hasznalt dallamok definicioi.

\media\*.bmp

A tavirdnyité aktudlis megjelenéséhez hasznalt képek.

\media\*.fon

Fontok

\models\default.ini

Az alapértelmezett iires modell f4jl. Ez lesz betoltve, ha torolsz egy modellt.

\models\model*.ini

A modellek konfiguracidi. A szoftver korldtai miatt a deviation nem tud uj
fajlokat Iétrehozni, ezért kell, hogy elére 1étezzen egy-egy modelxx.ini minden
egyes betdltheté modellhez, attdl fiiggetleniil, hogy az adott sorszamud modell
haszndlatban van-e.

\modelico\*.bmp

A felhasznélhat6 modell ikonok képei (96x96 pixel az ajanlott méret, de nem
kotelez8). A modell ikonok 16 bites BMP képek RGB565 (nem 4tlatsz6) vagy
ARGB1555 (atlatszo) formatumban.

\templates\*.ini

Elére definidlt sablonok dj modellek 1étrehozdsdhoz. Ezek majdnem teljesen
megegyeznek a modell fajlokkal, de nem feltétleniil tartalmazzak az dsszes
paramétert.

\language\lang*.*

Nyelvi forditas fajlok. Ezek UTF-8 formatumu szovegfijlok, melyek
tartalmazzak az eredeti angol széveget, és a hozza tartozo leforditott szoveget.

MEGIJEGYZES: A Deviation csak 8.3 stilust fdjlneveket timogat, azaz a fijlnevek nem lehetnek hosszab-
bak, mint ,, XXXXXXXX.yyy’.
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3. fejezet

Hibak bejelentése

Senki sem tokéletes.

Ezt a szoftvert vildgszerte sok ember gondosan fejlesztette, és sikeresen tesztelte. Ugyanakkor bizonyos
koriilmények kozott eléfordulhat, hogy a taviranyité nem gy miikodik, ahogy szeretnéd. Néha ez csak
kezelési-, de néha tényleges program hiba. Ha ilyet taldlsz, ne habozz megkérdezni a kozosségtdl: http:
/lwww.deviationtx.com/forum. Ne feledd, hogy ez a szoftver csak a segitségeddel fejleszthetd.

Ha hibat talalsz, 1égy szives jelentsd itt: https://github.com/DeviationTX/deviation/issues

Regisztrdlnod kell, hogy a Deviation férumban jelenteni tudj egy hibat. A regisztracio teszi lehetdvé, hogy
kommunikdlj a Deviation kozosséggel, €s email értesitést kaphass, amikor a hiba javitva lett.

Légy szives, lehetbleg minél tobb informdaciét adj meg a hibajelentésben. Tobbek kozott add meg:
* A verziészdmot (ezt a tdvirdnyito ,,USB” meniijében taldlhatod meg)
* Magad forditottad, vagy csak letoltotted a DFU-t?
* A tavirdnyité tipusat (Devo8, Devo7e, Devo8-emulitor, . .. )

* Prébéltad-e reprodukdlni a hibat az emulatorban?

Reprodukalhaté-e a hiba? Ha igen, ird le 1épésrdl 1épésre, hogy hogyan.
* Milyen protokollt hasznalsz?

* Ha a tdvirdnyitdd djraindult, csatold a tdvirdnyité gyokér konyvtardban taldlhato ,.errors.txt” f4jlt, és
a telepitd csomagban taldlhaté ,.debug-devo???.zip” f4jlt is.

Minél tobb részletet megadsz, anndl gyorsabb lehet a hiba javitisa.
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4. fejezet

Megjegyzés a kezelési utmutatoval
kapcsolatban

Jelen kezelési utmutatdban szerepl6 képek dltaldban a Devo7E/10/12E képernydit mutatjak. Bizonyos funk-
cidkat a Devo7E nem tartalmaz, ezért a tényleges képernyd eltérhet a kezelési itmutatéban szerepl6tél. Ahol
a Devo7E, 10, vagy 12E mégis masképp miikodik, azt a kezelési dtmutaté is megemliti.
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5. fejezet

Foképernyo

Az altalanos f6képerny6 elrendezés a kovetkezd:

Aktualis model] Telep
Kapcsol6 jelzés Fiigglleges trim Ad6 teljesitmény
G Nioget Y
pozicio
1d6zit6
Stopper Modell ikon

Vizszintes trim

»~Aktudlis modell”: Az aktudlisan kivélasztott modell neve. A cimkére kattintva megnyilik a ,,Modell betol-
tése” képernyd. A modell konfigurdldsa a Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI) szerint torténik.

»lelep”: Az aktudlis tdvirdnyito telepfesziiltség szdmszert kijelzése.

»Ix telj.”: Az aktualisan kivalasztott adé teljesitmény kifrasa. Konfigurdldsa a Modell konfigurdlds (Szokd-
sos és Halado GUI) fejezet szerint torténik.

Modell ikon: Az aktualis modell képe, ha lett ilyen konfigurdlva a Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado
GUI) fejezet szerint, egyébként egy alapértelmezett kép.

Trim: 10 féle kiillonboz6 vizszintes és fiiggbleges trim megjelenitése konfiguralhaté.

Kijelzok: Ezek az elemek lehetnek: bemeneti értéket, csatorna kimeneti értéket, telemetria adatot, vagy id6-
zit6 értéket tartalmazo szovegdobozok; kimeneti értéket megjelenitd oszlopdiagramok; vagy dllapot megje-
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lenitd ikonok (pl. futém, fékszarny, stb...).

Gyors meniik: A gyors meniik hosszi UP/DN nyomégomb megnyomadssal érhetdk el. Konfigurdldsuk a
Féablak konfigurdcio (Szokdsos és Halado GUI) fejezet alapjan.

Alapértelmezés szerint a csatorna kimenetek [-100, 100]%-ként jelennek meg. Ezt az aldbbi értékek médo-
sitasaval lehet mddositani a megfelelé model.ini szekcidban:

[channell]
display-scale=100
display-format=%3d%%

Megjelenités el6tt a kimenetek nyers értékei a [-10000, 10000] tartomdnyba esnek. A megjelenitett szoveg
a sprintf (s, display_format, raw/display_scale) paranccsal general6dik.

Ha a display-scale nincs megadva, akkor az értéke alapértelmezés szerint 100 lesz.

Ha a display-format nincs megadva, akkor alapértelmezés szerint az értéke %3d%% lesz. A formézis
tovabbi részleteit 1asd a Wikipédidban.

5.1 Biztonsagi rendszer

a bizt, ert, = -100%

A Deviation egy biztonsagi rendszerrel rendelkezik arra, hogy ne lehessen veszélyes allapotban bekapcsolni
a tavirdnyitét (példaul ne poroghessen fel véletleniil a helikopter rotorja). A biztonsdgi rendszer ellendri,
hogy bizonyos feltételek teljesiilnek-e, miel6tt elkezdi vezérelni a modellt. Alapesetben a gdzkarhoz rendelt
kimeneti csatorna értéke a minimumon kell legyen. A Deviation szoftver nem rendelkezik a feltételeket
konfigurdl6 feliilettel, de ezek a model.ini f4jl kozvetlen szerkesztésével hozzdadhatok. Amig a biztonsa-
gi figyelmeztet6 iizenet megjelenik, a tavirdnyité nem kommunikdl a modellel. Az iizenet megjelenhet a
taviranyité bekapcsoldsakor, vagy modell valtaskor. Az iizenet magatdl eltlinik, ha a biztonségi feltételek
teljesiilnek, vagy ha az OK gombot megnyomjuk. Mindkét esetben elkezd6dik a vezérlés, amint az iizenet
ablak elttinik.

A biztonségi feltételek a ,,[safety]” szekcidban szerepelnek, és alapesetben igy néznek ki:

[safety]
Auto=min

Az ,,Auto” érték helyett szerepelhet barmelyik bemenet vagy csatorna neve, pl. ,,Ch1”, stb. Az ,,Auto” érték
megprdbdlja kitaldlni a gdz csatorna szdmét az aktudlis protokoll alapjan. Ha ez mégsem sikeriil, és igy
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hamis biztonsagi {izeneteket kapsz, akkor ,,Ch1”-re (pl. DSMx protokoll) vagy ,,Ch3”-ra (a legtobb egyéb
protokoll) cserélése megoldhatja a problémat. A ,,min” érték helyett szerepelhet ,,max” vagy ,,zero” is, ha
az adott csatorna maximum vagy 0 értékét akarjuk vizsgalni.
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6. fejezet
Navigalas

A taviranyité meniiiben a fizikai nyomégombokat megnyomva lehet navigdlni. A tovabbiakban ebben a
dokumentumban a nyomégombokon feltiintetett feliratokat fogjuk haszndlni: UP (fel), DN (le), L- (balra),
R+ (jobbra), ENT (belépés), EXT (kilépés).

A tavirdnyité bedllitdsainak konfigurdldsat az aldbbi feliileti elemekkel végezziik

Nyomégombok: Nyomégombokkal atvalthatjuk egy kapcsolhat6 beallitds dllapotat, vagy megnyithatunk
egy Uj meniit vagy képernydt.

Kivalaszté dobozok: Kivélaszté dobozokkal lehet tobb lehetséges érték koziil egyet kivalasztani.
Kétféle kivélaszté doboz 1étezik:

1. Azok a kivélaszté dobozok, melyek két nyilbdl, és egy 3D-s nyomdégombbdl dllnak, egyszerre funk-
ciondlnak kivélaszté dobozként (egy érték kivalasztdsdra), és nyomégombként (ami sokféle dolgot
végezhet).

2. Azok a kivélaszté dobozok, melyek csak a két nyilbél, és egy fehér szovegdobozbdl dllnak, nem
miikodnek nyomégombként, hanem csak egy érték kivalasztdsara szolgdlnak.

Egy kivdlaszt6é doboz tipusa véltozhat a kivalasztott érték fiiggvényében.

A fémenii a f6képerny6rdl az ENT nyomégomb megnyomadsaval érhetd el.

) Alap Kivalasztott
Gomb: ENT megnyomas —
Nyombhat6 kivalaszté doboz: \[ Detault ] Default
ENT megnyomas — {[ HE].I ]> Hela

L/R valtoztatas lﬂmw -

Kivalaszté doboz: L/R valtoztatas

6.1 Navigalas

7~ 7z

* Minden meniiben az ,,UP” (fel) és ,,DN” (le) nyomégombok haszndlatosak az el6z6 vagy a kovetkezd
meniipontra lépéshez.
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* Az ,R+” és,L-” nyomdégombok haszndlataval lehet a kivalaszté dobozok értékét novelni vagy csok-
kenteni. Bizonyos esetekben a nyomégomb hosszabb idejii megnyomdsdval lehetdség van nagyobb
1épésekben valtoztatni, hogy hamarabb elérhessiik a kivant értéket.

* A nyomégombokat és a nyomégombbal rendelkezé kivalaszté dobozokat az ,,ENT” megnyomdsaval
lehet megnyomni.

* Az ,EXT” megnyomdsa egy meniivel kijjebb 1ép, hosszan megnyomva pedig a fé6képernydre.
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7. fejezet

Fomenii

Fomeni

. Taviranvito menil
LSE

. Hiba nafplo

. Deviation nevjegve

A fOémenii a jobb oldalon alul taldlhat6 ENT nyomdégomb révid megnyomdsdval érhetd el. A f6menii a
kovetkezé meniipontokbdl 4ll: Modell menii, Tavirdnyité menii, USB és Deviation névjegye.

LA = L0 [

A tavirdnyit6 haszndlatdval kapcsolatos 0sszes bedllitds elérhet6 a fémeniin keresztiil, tébbek k6zott a mo-
dell beallitasok, a nyelvvalasztas, a kijelz6 beallitasok, a hangok és a rezgés, botkormany mddjai és kalibra-
lasa, az USB kapcsolat, vagy akdr a verzié informdcio.

7.1 Modell menu

A modell menii a Deviation azon teriilete, ahol be tudod konfigurédlni a modelled vezérlését. Minden modell
adat ezen a meniin beliil keriil beéllitdsra és mentésre. Részletesen az aldbbi fejezet targyalja: Modell menii.

7.2 Taviranyitéo meni

A tavirdnyité6 menii tartalmazza a taviranyité specifikus bedllitdsokat, valamint monitorozasi lehet6séget
biztosit a csatorndk kimeneti-, és a vezérld elemek bemeneti adataihoz, valamint a visszakapott telemetria
értékekhez (ha azok rendelkezésre dllnak). Részletesen az alabbi fejezet targyalja: Tdvirdnyito menii.
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7.3 USB

Az USB képernyét a fémenii ,,USB” meniipontjaval lehet megnyitni. Az USB kapcsolat ki/be kapcsolhato,
hogy a taviranyité féjlrendszeréhez hozza lehessen férni egy USB-vel ellatott szamitégépr6l. Ebben az
tizemmodban A Deviation fajlrendszere egy cserélhetd USB tarhelyként latszik, ami lehetdséget ad fajlok
mozgatdsdra a Deviation f4jlrendszere és a PC kozott. Minden konfigurécids fajl elérhetd igy.

MEGIJEGYZES: Soha ne kapcsold be az USB iizemmédot, ha épp kapcsolédva vagy egy modellhez, mert
az USB haszndlat megszakithatja a vezérlést!

7.4 Deviation névjegye

A telepitett Deviation szoftver verzdja a fémenii ,,Deviation névjegye” meniipontjaban tekintheté meg.
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8. fejezet
Taviranyito menii

8.1 Taviranyitoé konfiguracio

Tavirdnylto ment

1. Taviranvito konfiz,
&,
3. Telemetria adatok
4, Hatotaw teszt

A konfiguraciés képernyd kiillonboz6 tavirdnyité funkcidkat definidl. A f6meniibdl a taviranyité meniin
keresztiil érhetd el. Az ebben a fejezetben szereplé képerny6kon a Deviation alapértelmezett bedllitdsai
lathatok.
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8.1.1 Altalanos beallitasok

konfizuralas

sltalinos I:neallltaﬂcnh:

Myl LAs
Mod £ I'-1|:u:| E s
Botkormany PFalibralis
Audio beallita=ok

Hangerd SO [
Audic hangerds 10 =
Fezgés : K1 s
Bekapcs, r. <« K1
Fesz riaszt, <« Q.00Y :
Flazzt, ink, <« Q050 :
kikapcs, . ¢ kK1 o=

LCD bedllitazok

Fenverd ¢ b
kontraszt ¢ L o=
Alva mod ideje < QEN20 :
Ava fenverd < K1 o
[da=1td beallitisok

Elgjelz. 1dd £ QA0 =
Elajelz interw, « 100
[zmetles interv: 10 =
Telemetria bedllitazok

Himerseklet <« =0 =
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Nyelv: Kivélaszthatod a megjelend szovegek nyelvét.
MEGIJEGYZES: Ez a funkci6 Devo 7e esetén nem érhet el.
Moéd: Négyféle botkormany méd koziil vélaszthatsz: Méd 1-4.

* A Mdd 1 Eurépéban elterjedt. A magassagi- és oldalkorméany van a bal oldalon, a giz és a csiirés a
jobb oldalon.

« A Mdd 2 Eszak-Amerikdban elterjedt. Gaz és oldalkormany a bal oldalon, magassagi kormany és
cslirés a jobbon.

* Mdd 3 esetén a magassdgi kormdny €s a csiirés van a bal oldalon, a géz és az oldalkormény a jobbon.
* Mdd 4 esetén a gaz és a csiirés van a bal oldalon, a magassagi- és az oldalkormény a jobbon.
Botkormany: A botkormanyok és potméterek kalibréaldsa.

A botkormany kalibracidhoz valaszd ki a Kalibralds gombot, és nyomj ENT-t. Kévesd a képernyén megje-
lend utasitdsokat a botkormanyok mozgatdsara, és hagyd jéovd az ENT gomb megnyomdsaval.

8.1.2 Hang beallitasok
Bekapcsolasi riasztas: Valassz egy intervallumot, ami utdn a tavirdnyité jelzést ad, ha be van kapcsolva,
de nincs haszndlva. A megadhaté tartomany 0 — 60 percig terjed, 1 perces 1épésekben.

Fesziiltség riasztas: Az alacsony telepfesziiltség riasztasi szintje. A beallithato fesziiltség tartomany 3.30V
—12.00V 0.01V-os 1épésekben.

Riasztasi intervallum: Az alacsony telepfesziiltség riasztas gyakorisdgat allitja. A riasztdsi intervallum
bedllithato tartomdnya 5 mésodperctdl 1 percig lehetséges 5 masodperces felbontdssal. Ki is kapcsolhato.

Hangero6: A ziimmer hangerejének bedllitdsa. A bedllithaté hangerd tartomany 1 — 10. Ki is kapcsolhat6.
Rezgés: Rezgés funkcid engedélyezése a riasztasokhoz, amennyiben elérhetd.

Kikapcsolasi riasztas: Kikapcsolaskori hangjelzés engedélyezése.

8.1.3 LCD beallitasok

Fényero: Bedllitja a kijelzd fényerejét. Lehetséges értékei 1-t61 10-ig, de a hattérvilagitast ki is lehet kap-
csolni.

Kontraszt: Bedllitja a kijelz6 kontrasztjit. Lehetséges értékei 1-t61 10-ig, de ki is lehet kapcsolni.

Alvé mod ideje: A képernyd altatdsanak késleltetése. 5 masodperctSl 2 percig éllithaté 5 masodperces
Iépésekben. Kikapcsolt dllapotban a hittérvilagitas a bedllitott marad a tdvirdnyitd kikapcsolasdig.

Alvé fényerd: Az alvé tizemmodban levd kijelzé hattérvilagitdasanak értéke. A bedllithat6 tartomany 1 —
10. Ki is kapcsolhatd, ilyenkor egyéaltaldn nincs hattérvilagitas.
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8.1.4 1dozit6 beallitasok
ElGjelzési id6: Az az id6, amennyivel az id6zitd lejarta el6tt elkezd csipogni. A bedllithaté tartomany 5
mdsodperctdl 1 percig tart, de ki is kapcsolhat6.

Elojelzési intervallum: Az id6zitG lejarta elStt milyen strlin csipogjon. A bedllithaté tartomany 1 — 60
madsodpercig terjed, de ki is lehet kapcsolni.

7

Ismétlés intervallum: Az id6zit$ lejarta utan milyen stirin ismételje meg a riasztast. A bedllithaté tarto-
many 1 — 60 masodpercig terjed, de ki is kapcsolhato.

8.1.5 Telemetria beallitasok

Homérséklet: A hGmérséklet kijelzésének mértékegysége. Lehetséges értékei a Celsius és a Fahrenheit.

Hossz: A hosszusdg/tdvolsdg/magassdg kijelzésének mértékegysége. Lehetséges értékei a Méter és a Lab.

8.2 Csatorna monitor

Mixer Kimenet -

£zl . 0 L=z . 0
== -100 (=4 . [
T 0 CzE [
= X — X —
IYikt.1 0 Uirt.z 0
= X = X -

A csatorna monitor képerny6n lehet a kimeneti csatorndk aktudlis értékeit megtekinteni. Csak azok a csa-
tornak szerepelnek rajta, melyekhez van mixer definidlva. A kimeneti értékek az adott csatorndhoz definidlt
minimum / maximum értékek, valamint a megadott skdldzas alapjan szdmitédnak.

Példaul: Ha egy csatorna -60-t61 +60-ig van skédlazva, akkor a kimeneti értéke is csak -60-t6l +60-ig fog
véltakozni a botkorméany pozicidjanak fiiggvényében.
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8.3 Bemenet monitor

Bemenetek

ML oFIE
THR___ -0 FLD

[T CY TG
RUD DRO “:”. ﬁun DRI 190
ELE DRO oo ELE DRI o
AIL DRY oo AL DR 190
GEARD 100 .G!E"!"Hl 160
MIHD 100 .“!I}“ 100
HIHZ__ -wo FHODED 100
FHODET 100 FHIII[:IEE Y

A bemenetek képernydn lehet a bemenetek aktudlis dllapotainak megfeleld értékeket megtekinteni. Az
értékek szdzalékos formaban jelennek meg, ahol a teljes tartomdny -100%-t61 +100%-ig terjed.

MEGJEGYZES: Devo7E esetén csak AIL, ELE, THR, RUD, HOLDO/1, és FMODO/1 bemenetek léteznek.
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8.4 Telemetria monitor

Hom. Fe=sz,  Ford.-
11 A ALl

z[ |c U | TEIN
=l HC Al
41 HEC
Telemetria adatok GPE{
Szelessow

Hagaﬂﬂég.

Eehe&&egl

Bizonyos protokollok haszndlat kézben képesek telemetria adatokat kiildeni vissza a taviranyiténak. Ezek
tobbek kozott lehetnek hdmérséklet értékek, fesziiltségek, motor fordulatszdm, vagy akar GPS koordinétdk
is.

A telemetria adatok vétele alapdllapotban az 6sszes tdmogatott protokoll esetén ki van kapcsolva, kivéve a
DAVO és FrSky protokollokat. Lasd a 9. Protokollok fejezetet, hogy mely protokollok képesek telemetria
adatokat fogadni, és melyik milyen adatokat.

Mivel minden protokoll eltérd tipusd adatokat képes visszakiildeni, lasd az eredeti késziilékgyarté dokumen-
tacigjat, hogy esetlegesen milyen tovdbbi hardver eszk6zokre van sziikség a megfeleld adatok begytjtéséhez
és tovéabbitdsahoz.

A valds adatok vételéig az értékek invertaltak lesznek.
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DEVO Telemetria

Temp Yolt  EPM -*
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DSM2/DSMX Telemetric
DSH -

B
L“R“
Temp =F! G

X A, @l
Bat |EHEEERTH
PS £

i.atitde: i

30

Tartalomjegyzék



Deviation User Manual for Devo 7e/10/12E, Kiadas 5.1-dev

8.5 Hatotav teszt

Melegen ajdnlott, hogy egy-egy dj modell elsd reptetése elbtt ellendrizd a hatétavolsagot,
hogy képes leszel-e irdnyitani a modellt a megfelels tavolsdgbol. Néhany modellezé klub-
ban ez kotelezd biztonsagi intézkedés. A hat6tav teszt segit ebben.

A hatétav teszt képerny6n a ,, Teszt start” gombbal lehet inditani a tesztelést. A képerny6n
megjelenik az eredeti és az 1j ad6 teljesitmény. A normadl eljarés ilyenkor, hogy elsétalsz 30
métert, és ellenérzod, hogy még mindig tudod-e vezérelni a modellt. A ,, Teszt stop” gomb
ledllitja a tesztelést, és visszadllitja az eredeti adé teljesitményt, akarcsak az ,,EXT” gomb
megnyomasa.

A t4virdnyit6 hatétdvolsdga az adé teljesitményének négyzetgyokével ardnyosan csokken,
azaz a 100mW-rdl 100uW-ra csokkentés 1000-szeres kiillonbség, ami kb. 30-szoros hat6tav
csokkenést jelent. fgy ha a hat6tav teszt 30 méterig miikodik, akkor teljes teljesitménnyel
akdr 900 méterig is tudod irdnyitani a modellt.

Csak a teljesitmény erdsitével ellatott RF modulok alkalmasak a tesztelésre. Ha a modul
nem ilyen, vagy a kivdlasztott teljesitmény eleve a minimumon van, akkor erre egy iizenet
figyelmeztet.

Hatotdv teszt

ENT: Indit

Hatotdy teszt

Tel) c=dkkent:

-Fa. errals 100y
ENT: Leallitas,

Hatotdv teszt

Mincs hataotdy
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9. fejezet

Modell menti

A modell menii segitségével lehet modellt betolteni és konfiguralni, azon beliil is példaul riasztasokat, nap-
16z4st, és képernyd elrendezést bedllitani. A fémeniibe egy ,,ENT” nyomdégomb megnyomadsdval lehet jutni,
onnan pedig a ,,Modell menii”-t kivdlasztva egy Gjabb ,,ENT” megnyomadsdval lehet belépni a modell me-
niibe.

A Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI) fejezet szerint, a modell konfiguralé ablak , Feliilet”
mezbjében kivélasztott értéktdl fiiggben, a modell menii teljesen mdshogy néz ki.

A Haladé «2. Mixer» lap (Mixer (Halado GUI)) rendelkezik a Szokdsos menii minden funkcidjaval (s6t
még tobbel).
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Haladé modell menii Szokasos modell menii

MEGJEGYZES: Ujonnan létrehozott modellek esetén a haladé GUI az alapértelmezett.
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9.1 Modell konfiguralas (Szokasos és Halad6é GUI)

Model setup

File f Load. X

Model name |

Modell

]

[zom [ Default |

Model tvpe 4 Hela

Tx power <«
FEPM In £

4

10mY
Mome

>

4 DEVO b |

Bind

Fixed ID |

(25456

# Channels «

Mixer GUI  <Advanced

o

A modell konfiguracié képernyd szamos modell beallitast tesz lehetSvé.

Betaltes ENT

>
]
J
>
>

& Mode] 2
4 MNONE
4. MONE

Fajl: A f4jl kivalaszté doboz teszi lehetGvé egy masik modell betoltését, a modell konfigurdcié masoldsat
egy masik modell helyre, az aktudlis modell alapallapotra torténd visszadllitdsat (melynek sordn annak min-
den bedllitdsa elvész), és sablonok betdltését (1asd Eldre definidlt modell sablonok). Egy Gj modell betdltése
a biztonsdagi iizenet megjelenitésével jarhat (1asd Biztonsdgi rendszer).
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Mazolas ENT Model]l konfiz,

|Fl . e
» Model 2 Modell nev [ Modell |
MOMNE Ikom [ Detault |

: MOWE Modell tipusd_ Heli  F

o= L [

Model needs reset
for standard mxer

Feliilet: Meghatarozza, hogy az adott modell konfigurdldsa melyik felhaszndl6i feliilet (Graphical User
Interface - GUI) segitségével torténik. A ,Haladé” GUI az alapértelmezett a Deviation szoftverben. A
,»3zokésos” GUI csak helikopter tipusnal 1étezik, és jobban hasonlit a gyari felhasznal6i feliiletre.

A szokdsos mixer GUI elsdsorban a flybar-ral rendelkezd kollektiv allasszog vezérlést helikopterekhez
késziilt, az ezekre jellemzd funkcidkat tartalmazza, melyek nem sziikségesek a tobbi tipust repiilé eszko-
z0khoz, s6t lehet, hogy bizonyos azokhoz sziikséges funkcidkat viszont nem is tartalmaz. Egy flybarless
kollektiv allasszog vezérlésii helikopter konfigurdldsdhoz ugyan jol johet a szokdsos GUI néhéany funkcidja,
de nincs rajuk sziiksége, ugyanakkor a vele nem megval6sithat6 funkciok hidnyozhatnak. Erdsen ajanlott a
haladé GUI hasznalata minden repiil6 szerkezethez, maximum a flybar-ral ellatott kollektiv allasszog
vezérlésii helikoptereket Kivéve.

MEGJEGYZES: Ha a haladé mixer GUI-rél a szokdsosra valtdskor minden bedllitds elvész. Forditott eset-
ben, a szokdsos GUI-rdl a haladéra véltva a teljes konfiguracié megérzédik, bar az valdsziniileg tilsdgosan
komplex lesz.

[Modell I

=+ A5 o A Y Y
[z(= 1) = ik L L
[zl e s ]

[. 712 IDOHE]|

Modell név: Megadja a modell nevét. A balra, jobbra, le és fel gombokkal kivalasztva, majd az ENT
nyomégomb megnyomadsdval lehet beirni egy karaktert.
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Betaltes ENT

helibmp

multl.bmp
Flane.bmp

Ikon: A modell ikon kivalasztasa. Tovabbi modell ikonok telepithet6k (lasd USB és fdjlrendszer).

Helih:cnpger
Imbolv=o

Magaz inv. 4 Mormal b
Cziires inv, 4 Normal b
Koll, inv, 4 Normal b
Mazas, mix < G
Cziires mix < B
koll, mix < G

Modell tipus: A modell tipusanak beallitdsa. A lehetséges értékei: Heli, Repiil6, Multirotor. A helikopte-
reknek van egy tovabbi konfigurdl6 ablaka, melyet a modell tipusra kattintva lehet megnyitni. Az imbolygd
tipus konfigurdldson taldlhaté opcidk megegyeznek a Imbolygo konfigurdcio oldalon leirtakkal.

R .

Ha a helikopter tipusrél mdsa véltasz, akkor az a feliiletet is atallitja a szokdsosrdl haladéra, mert a szokdsos
GUI csak helikoptereknél értelmezett.

Transmitter Power: Specify the radio output power (when applicable). The valid power settings depend
on the radio used by the selected protocol.

CYRF6936, CC2500, MULTIMOD | 100uW, 300uW, 1mW, 3mW, 10mW, 30mW, 100mW, 150mW
A7105 100uW, 300uW, ImW, 3mW, 10mW, 30mW, 100mW
NRF24L01 ImW, 6mW, 25mW, 100mW

ROM (PXX protocol) 10/25mW, 100/25mW, 500/500, Auto/200 (FCC/EU)

When changing the protocol in a model the power level will be set to the maximum for the radio used by the
new protocol. Best to choose protocol first, then set Tx power.

MEGIJEGYZES: A gyiri Devo7E médositas nélkiili RF moduljanak maximalis kimend teljesitménye 7mW,
de a szoftver ilyenkor a maximaélis kimend teljesitményhez tartozé értéket fogja megjeleniteni, ami 150mW.
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PPM be: A DSC csatlakozén, pl. a head-tracker eszkoztdl érkezd jeleket fogadja, amit aztan tovabbitani
lehet pl. az FPV kamerdt mozgaté motorokhoz. Ezen kiviil ezt kell hasznélni az oktatd iizemmddhoz is. A
beallithat6 értékek: Csatorna, Bot és Kiterjesztett.

A Bot és Csatorna médok az oktaté iizemmodd esetén haszndlatosak, és a Okrato iizemmod konfigurdld-
sa fejezetben vannak dokumentédlva. A Kiterjesztett mod haszndlhaté FPV-hez, vagy mas kiils6 bemenet
fogaddsara, és a FPV és egyéb kiilsé bemenetek konfigurdldsa fejezet irja le.

Protokoll: A vevének megfelel6 protokoll kivalasztasa. Egyes protokollok tovdbbi opcidkat tartalmazhat-
nak, melyeket a protokoll kivélaszté doboz megnyomdsdval lehet megnyitni. Lasd a Prorokollok fejezetet
a protokollokkal kapcsolatos részletekért. A protokoll megvaltoztatdsa letiltja az aktudlis protokollt, igy
hatdssal van az aktudlisan csatlakoztatott modellre is! Az Gjonnan kivdlasztott protokoll engedélyezéséhez
haszndld a ,,Csatol” gombot az aldbbiak szerint.

Kapcsolodas Modell..
ENT mezdllitani

9 = van hatra

Csatol: A kivalasztott protokoll és a ,,Fix ID” bedllitas fiiggvényében a tavirdnyité vagy automatikusan
csatolédik a modellhez inditdskor, vagy manudlisan kell azt egyszer csatolni hozzd. Ldasd a Protokollok
fejezetet a protokollokkal kapcsolatos részletekért. A ,,Csatol” gomb hasznalhat6 akkor is, ha a taviranyito
kikapcsoldsa nélkiil akarunk protokollt véltani.

1234565 |

[£]
El

LOHE

Fix ID: Bizonyos protokollok esetén a fix ID mez&ben bedllithat6 egy egyedi kéd, ami garantdlja, hogy a
tavirdnyito csak az adott modellhez tud csatlakozni. Ez hasznos lehet annak biztositdsara, hogy a tdvirdnyité
véletleniil se csatlakozhasson rossz modellhez.

[~
L]

o] | 0

Csatornak: Megadja a tovabbitandé csatorndk szamat (de a csatorndk maximadlis szamat a kivalasztott
protokoll hatdrozza meg).
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9.1.1 Elore definialt modell sablonok

Press ENT to load

1. Bimple 4 Channmel
2 dChH wi Dual-Hates
2 BCh farplane

4. 6BCh Helicopter

A Deviation szoftverben lehet6ség van elére definidlt, de testre szabhat6 sablonok hasznélatara, melyek a
modell konfigurécids ablak ,,F4jl” kivalaszté dobozdnak ,,Sablon...” értékének kivélasztdsaval tolthetdk be.

Tovabbi sablonok tolthetk fel USB-n keresztiil a ,,\template” konyvtarba. A sablonok a betoltéskor nem
irjék feliil teljesen a létez6 modell konfigurdcidt, hanem annak csak egy részét. Az alapértelmezett sablonok
példaul lecserélik a mixer és trim definicidkat, de nem érintik a kijelzé konfiguraciot.

9.2 Mixer (Haladé GUI)

Mixer SorrendHosszi R
ELE fi
[Z-AIL N Eowsz. ] AIL
(3-THRI Ezvsz. ) THR
(L-EODN Egvs=.1 RUD
E-GEAR] MNincs |
[ C=E I Mincs |
[Virt.l)l_ Mincs |
Virt.2l Nincs |

A ,,Halad6” GUI teszi lehetvé a Deviation szoftver képességeinek teljes kihaszndldsat, de a kezelése nem
hasonlit egyetlen kereskedelemben kaphat6 tdvirdnyitéra sem. E mellett a Deviation rendelkezik egy hagyo-
manyosabb beallité feliilettel is a helikopterek konfiguralasdhoz, ha valakinek az jobban tetszene (lasd Szo-
kdsos menii elemei). A Haladé GUI-n minden kimeneti csatorna egy vagy tobb mixer kombinalt eredményé-
bdl 41l 6ssze, melyek mindegyike egy bemenetbdl, egy opciondlis kapcsoldbdl, és egy fiiggvénybdl/gorbébsl
all, amik meghatarozzak az adott mixer kimenetét. Ez egy nagyon hatékony mdédszer, de teljesen méas kon-
figuréldsi mddszert igényel. A gyors bedllitdshoz néhany elére definidlt konfigurdcié nyujt segitséget (lasd
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Elore definidlt modell sablonok), de a modellek médositasanak és konfigurdlasanak elsajatitdsdhoz olvasd
el figyelmesen az egész fejezetet.

A mixer lista hatdrozza meg, hogy a bemenetek (botok/kapcsolok) hogyan vannak hozzarendelve a kimeneti
csatorndkhoz. A mixer lista a modell meniibdl érhet6 el.

Az elérhet6 kimeneti csatorndk szama a Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI) képernyén kiva-
lasztott csatornaszdmtdl fiigg. Ehhez jon plusz 10 virtudlis csatorna, melyeket a bonyolult kifejezésekhez
tudunk koztes 1épésként felhasznalni.

9.2.1 Csatorna sorbarendezés

IE( T ) [-ELE I
1-ELE =+ 2-A1L
oFy To | 3-THR
avel  4-RUD

=

A csatorna sorrend ablakon tudjuk az egyes csatorndkhoz definidlt mixereket dtmozgatni egy masik kimeneti
csatorndra, valamint csatorna konfiguraciokat duplikdlni. A értékek az eredeti csatorna hozzarendelések
szerint vannak megjelenitve. Ahdnyszor csak betoltédik a képernyd, a csatorndk az aktuédlis sorrendjiik
szerint lesznek sorszamozva.
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9.2.2 Csatorna konfiguralas

1-ELE [ Mezxzen |
Invertalas 4 Mormal b
Hibaertek 4 K1 b
Biztonsaz <« Mincs -
Bizt. ertek )
Min korlat -150)
Max korlat 1500
Skala- 100)
Skala+ 100)
Subtrim (0]
Sebezseg )

A csatorna konfigurdlds segitségével lehet bedllitani a végleges csatorna kimeneteket. Itt lehet megadni
példaul a hibaértékeket, és a csatorna invertdldsat. Bedllithatok tovdbbd a kimenet skdldzdsa és korldtozdsa,
a sub-trim érték, és a biztonsagi kapcsold (ami példaul arra is hasznalhatd, hogy a motor ne tudjon felporogni
bekapcsoldskor, vagy amig a modellt konfiguréljuk).

T L L T 8
. . . . o

Az ezen az oldalon levé mezdk mdédositasa azonnal érvényesiil a kimeneti csatornan. A ,,Mégsem” gomb
megnyomdsdra visszadllnak a legutébb mentett értékek.

Invertalas: Invertdlja a szervo forgdsi irdnyat.

Hibaérték: Azt az értéket adhatjuk meg, amit a vevs fog az adott csatornan kiadni, ha valamilyen hiba
folytdn a tdvirdnyitéval val6 kapcsolat megszakad. A megadhaté érték -125 és +125 kozott lehet, vagy
Nincs. Nem minden vevd rendelkezik ilyen funkcidval.

Biztonsag: Megadhat6 egy kapcsold, ami feliilbirdlja az 6sszes mixert, €s bedllitja a csatorna kimenetét a
,»Biztonsagi érték”’-re, ha be van kapcsolva.

Biztonsagi érték: Ha a biztonsagi kapcsolé meg van adva, akkor a biztonsagi érték is megadhatd. A
megadhat6 tartomdny: -150 és +150 kozott.

Min korlat/Max korlat: Ezek az értékek allitjak be azt a minimum és maximum értéket, amit a taviranyitd
valaha is kikiild a vevének az adott csatorndra (a mixerek, a trim-ek, és a skdldzas utan). Ha egy szamitott
érték kiviil esik a min/max tartomanyon, akkor helyette le lesz korldtozva a megfelel6 minimum vagy maxi-
mum értékre. Alapesetben a minimum korlét -150, a maximum korlat pedig +150. A beéllithat6 tartomany
-250..0 a minimum korlatra, és 0..250 a maximum korlatra.

Skala-/Skala+: Ezek az értékek allitjdk be a végsd szdzalékos szorzéfaktort a szervout allitdsahoz. A
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megadhat6 tartomdny: 1..250. Ha valtoztatod a Skéala+ értékét, a Skdla- automatikusan allitédik vele egyiitt.

/////

egyformdra nem allitod.

Subtrim: A szervé nulla pozicidjanak bedllitasa. A megadhaté tartomany -50.0-t61 +50.0-ig 0.1-es 1épések-
ben.

Sebesség: A maximalis szervo sebesség beallitdsa. Nulla esetén nem korlatoz (ilyenkor a leggyorsabb). A
beallithat6 tartomany 1-t61 (leglassabb) 250-ig (leggyorsabb) lehetséges. A szervé sebesség mértékegysége
fok/100ms (120 fok teljes kitarast feltételezve).

Példa: A 60-as érték azt jelenti, hogy a szervékar 60 fokot fog elfordulni 100ms alatt, az-
az 100ms alatt teszi meg az utat a kozépallastdl az egyik végkitérésig. A legtobb szervo kb.
60fok/0.1s sebességti, széval a 60-ndl nagyobb sebességek semmilyen hatdssal nem lesznek
ezekre. A 30-as értékkel egy tipikus szervo sebessége kb. a felére csokken.

9.2.3 Virtualis csatorna konfiguralas

Jirt.1 |

= [MEY R AR
(== AN NI Lk
[zl ]l e

[. 71Z]| IOHE]

If you press ENT on a virtual channel a keyboard screen is shown where you may edit the default name.
You can use L/R/UP/DN buttons followed by «<ENT» to select.
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9.2.4 Egyszerii mixer tipus

7z

Egy csatorna definidldsdnak legegyszer(ibb médja az Egyszer(i mixer tipus. Ez lehet6vé teszi egy els6dleges
bemenet bedllitasat (botkormany, kapcsold, vagy masik csatorna), és egy gorbe vagy fliggvény hozzarende-
1ését az adott bemenethez. Az eredményt lehet skaldzni vagy fiigg6legesen el lehet tolni. Ezt a fajta mixert
nem lehet kapcsoléval ki-be kapcsolni.

Az ENT gomb hosszi megnyomdsdval a bedllitdsok érvényre jutnak, igy lehetdvé valik az 4j értékek tesz-
telése.

Forras: Az adott mixer bemenetének forrasa.

7z

Gorbe: A bemenethez rendelt fiiggvény, amely abbdl elGallitja a kimenetet. Tovabbi informacidkért 1asd
a Fiiggvény gorbe tipusok fejezetet. A gorbe tipustdl fiiggben, a gorbére kattintva megnyilhat a gorbe
szerkesztd képernyd (lasd Fiiggvény gorbe szerkesztése).

7 2

Skala: A gorbe altal eldallitott kimeneti érték szorzétényezdje, amivel a kimeneti tartomdny nagysagat lehet
beallitani, azaz a gorbe fiiggbleges irdnyu nyujtasat vagy 0sszenyomasat.

Eltolas: A skalazas utdn hozzdadott eltolds érték, amellyel fiigg6leges irdnyban lehet a gorbét eltolni.

Tartalomjegyzék 43



Deviation User Manual for Devo 7e/10/12E, Kiadas 5.1-dev

9.2.5 Exp6 és Dual-Rate mixer tipus

A ,Kapcs.1” vagy ,,Kapcs.2” megadasaval aktivalodik az adott szekcid. Mindkét plusz szekcié miikddhet
,Csatolt” iizemmodban (ilyenkor a gorbe ugyanaz, mint a ,,Magas” fokozathoz megadott gorbe), amikor is
csak a skdlazas valtoztathatd, vagy lehet egymastdl fiiggetlen gorbéket haszndlni a kiilonb6z6 fokozatokban.
A ,Kozepes” vagy ,,Alacsony” gombot megnyomva vélthatunk az adott fokozatban a ,,Csatolt” tizemmod
és a fiiggetlen gorbe kozott.

Az ENT gomb hosszi megnyomdasaval a bedllitasok érvényre jutnak, igy lehetdvé valik az 4j értékek tesz-
telése.
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Forras: Az adott mixer bemenetének forrasa.

Gorbe: A bemenethez rendelt fliggvény, amely abbdl el6allitja a kimenetet. Tovabbi informacidkért 1asd
a Fiiggvény gorbe tipusok fejezetet. A gorbe tipustdl fiiggben, a gorbére kattintva megnyilhat a gorbe
szerkesztd képernyd (lasd Fiiggvény gorbe szerkesztése).

Kapecs.1 vagy Kapes.2: Ezekkel lehet megadni a kozepes vagy alacsony fokozat kapcsoldit.

7z

Skala: A gorbe altal eldallitott kimeneti érték szorzétényezdje, amivel a kimeneti tartomany nagysdgat lehet
beallitani, azaz a gorbe fiiggbleges irdnyu nyujtasat vagy 0sszenyomasat.

9.2.6 Komplex mixer tipus
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A komplex mixer tipussal lehet kihaszndlni a mixer rendszer teljes képességét. Egy adott csatorndhoz akar-
hany mixer tartozhat, melyek sorban befolydsoljak a végsé eredményt. Minden mixer attél fiiggden keriil
alkalmazasra, hogy a hozz4 rendelt kapcsold aktiv-e, és az dltala bedllitott érték feliilirhatja az el6z6 mixerek
eredményét, hozzaadédhat azokhoz, vagy megszorozhatja 6ket. Ezzel a mddszerrel egy kimeneti csatorna
értéke akarhany bemenet kombinacidjaként dllithato eld.

Az ENT gomb hosszi megnyomdsdval a bedllitidsok érvényre jutnak, igy lehetdvé vilik az 4j értékek tesz-
telése.

A komplex mixer képerny$ az aldbbi opcidkat tartalmazza:

Mixerek: Megadja az adott csatornahoz tartozé mixerek szamat. Ha megnoveled az értékét, akkor egy j
mixer adédik hozza az eddigi utolsé mixer oldal utdn.

Oldal: Az aktudlisan szerkeszthetd mixer oldal kivdlasztdsa. A kivalaszté dobozt megnyomva a mixer
oldalak sorrendjének megvaltoztatidsara szolgalé képernyd nyilik meg.

Kapcsolé: Meg lehet adni egy opciondlis kapcsoldt, ami meghatdrozza, hogy az adott mixer aktiv-e.

P

Miivelet: Meghatirozza, hogy az adott mixer milyen miivelettel kapcsolddik az el6z6 mixerekhez. Az
alabbi lehetéségek vannak:

P

* Cserél: Ha a mixer aktiv, akkor az 9sszes el6z6 mixert figyelmen hagyva ennek a mixernek az értéke
hatdrozza meg a kimenetet.

2

» Hozzaad: Hozzaadja az adott mixer értékét az el6z6 eredményéhez.

* Szoroz: Megszorozza az e¢l6z6 mixerek eredményét ennek a mixernek az értékével. Az értékek sza-
zalékban értenddk, igy példaul az 50-el val6 szorzds valgjaban 0.5-el szoroz.

* Max: A kimenet értéke az adott mixer és az el6z6 mixerek eredménye koziil a nagyobb értéki lesz.
* Min: A kimenet értéke az adott mixer és az el6z6 mixerek eredménye koziil a kisebb érték lesz.

» Késleltetés: Késlelteti az adott mixer kimenetének bedlldsat. A fix gorbével lehet hasznalni, mely-
nek skdla vagy eltolds értékével lehet a késleltetést megadni. A 100-as skéla érték 5 mdsodperces
késleltetést jelent.

Forras: Az adott mixer bemenetének forrésa.

7 2

Gorbe: A bemenethez rendelt fiiggvény, amely abbdl el6allitja a kimenetet. Tovabbi informéaciokért 1asd
a Fiiggvény gorbe tipusok fejezetet. A gorbe tipustdl fiiggden, a gorbére kattintva megnyilhat a gorbe
szerkeszt6 képernyd (lasd Fiiggvény gorbe szerkesztése).

Skala: A gorbe altal eldallitott kimeneti érték szorzétényezdje, amivel a kimeneti tartomény nagysagat lehet
beallitani, azaz a gorbe fiiggbleges irdnyt nyujtasat vagy 0sszenyomasat.

Ugyan a skdla érték maximaélis értéke 100% lehet, a mixer 100%-ndl nagyobb kimeneti értéket is felvehet,
ha példaul eltolds is be van allitva, vagy a hozzaadott trim érték nem nulla.

Eltolas: A skaldzas utdni hozzdadds, ami a gorbe fiiggbleges irdnyu eltolasat eredményezi.
Trim/Nincs Trim: Megadja, hogy a végén hozza legyen-e adva az adott input-hoz tartozé trim érték.
Egy adott mixer kimeneti értéke az aldbbi mddon szamitddik:

M(x) = if(Switch) { Src * Curve * Scale + Offset} else {0} + Trim
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Egy adott kimeneti csatorna értéke tobb mixer kombinaciéjaként ll el6 a Mivelet fiiggvényében:
A ,,Cserél” miivelet esetén:
Cx = if(Switchn) {Mn} else if (Switchn-1) {Mn-1} ... else if (SwitchQ) {MO}
A ,,Szoroz” mivelet esetén:

Cx = if(Switchn) {Mn} else {1} *if (Switchn-1) {Mn-1} else {1} *... *if (SwitchO)
{MO} else {1}

A , Hozzaad” mivelet esetén:

Cx = if(Switchn) {Mn} else {0} + if (Switchn-1) {Mn-1} else {0} +... +if (SwitchO)
{MO} else {0}

A ,,Max” miivelet esetén:

Cx = MAX(if(Switchn) {Mn} else {0}, if (Switchn-1) {Mn-1} else {0}, ..., if
(Switch0) {MO} else {0})

A ,,Min” mivelet esetén:

Cx = MIN(if(Switchn) {Mn} else {0}, if (Switchn-1) {Mn-1} else {0}, ..., if
(Switch0) {MO} else {0})

9.2.7 Ciklikus

Ciklikus1, Ciklikus2, Ciklikus3: A helikopter imbolygé tircsdjanak 3 kimenete. Ezek vezérlik az imboly-
g6 tarcsat mozgato 3 szervot (1asd: Imbolygo konfigurdcio).
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9.2.8 Mixerek sorrendezése

BRI Do) [Mixer1 R
¢ Mixer 1 » Mixer 2
[ Copy To | Mixer 3
[+ I - | Mixerd

A megfelel6 mixert kivdlasztva, a le/fel gombokkal lehet annak sorrendjét megvaltoztatni. A mixerek nevei
a megnyitaskori allapotnak felelnek meg. A képerny$ bezarasa és Gjra megnyitdsa utdn az 6sszes mixer Ujra
megfelelden lesz sorszdmozva.

A mixer sorrend képernydjén a ,,+” gombban 1j mixert lehet hozzdadni, a ,,-” gombbal pedig 1étezé mixert

£

lehet torolni. Egy mixert rd is lehet masolni egy 1étezd mixerre (feliilirva azt) a ,,M4asolds” gombbal.

9.2.9 Fliggvény gérbe tipusok

A kovetkezd fliiggvény gorbék hasznalhatok:

1 az 1: A kimenet egyenld a bemenettel (nem szerkeszthetd).

Fix: A kimenet értéke a bemenett6l fiiggetleniil konstans (az eltoldssal allithato).

Min/Max: A kimenet -100, ha a bemenet kisebb, mint a megadott érték, egyébként 100.
Nulla/Max: A kimenet 0, ha a bemenet kisebb, mint a megadott érték, egyébként 100.

>0: A kimenet megegyezik a bemenettel, ha az nagyobb, mint a megadott érték, egyébként 0.
<0: A kimenet megegyezik a bemenettel, ha az kisebb, mint a megadott érték, egyébként 0.

ABSZ.E.: A kimenet egyenld a bemenet abszolut értékével (a megadott érték befolydsolja az abszolut
érték fiiggvény minimum pontjanak helyét).

EXP.: Exponencidlis gorbe hozzarendelése a bemenethez a nem linedris vezérlés érdekében (szer-
keszthetd, lasd Fiiggvény gorbe szerkesztése).

Holtsav: A kimenet nem reagdl a bemenetre a nulla kornyékén (szerkeszthetd, 1asd Fiiggvény gorbe
szerkesztése).

3,5,7,9,11, 13 pont: A felhaszndlé 4altal tetsz6legesen megadhaté 3, 5, 7, 9, 11 vagy 13 pontbdl 4116
gorbe.

Az eltolas alapértéke az Osszes fent emlitett gorbén O (nulla). Ha egy bemenetnél megvaltoztatjuk a gorbét,
az el6zbleg bedllitott eltolds értékét az j gorbe is 6rokolni fogja, ha ez lehetséges.
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9.2.10 Fliggvény gorbe szerkesztése

A gorbe szerkeszt6 a gorbe kivalaszté doboz megnyomadsaval nyithaté meg, amikor az lehetséges. Az ,,1 az
17 és a,,Fix” gorbék példaul nem szerkeszthetSk, ilyenkor a gorbe kivédlaszté doboz nem lesz megnyomhato.

A gorbe szerkeszt6 ablak kinézete a kivalasztott gorbétdl fiigg. A gorbe tipusét a szerkesztd képernyén mar
nem lehet megvéltoztatni (kivéve, ha valamelyik tobb pontos gorbe lett kivdlasztva). Az értékeket a valaszto
dobozzal, vagy a grafikon érintésével lehet megadni.

A Min/Max, Nulla/Max, >0, <0 és ABSZ.E. esetén azt lehet beallitani, hogy a a gorbe hol metssze/érintse
az X tengelyt. A «O0» érték esetén ez az Y tengelynél van, pozitiv vagy negativ érékek esetén a kdzéppont az
eléjelnek megfeleld iranyba eltolédik.

Az Exp6 gorbe esetén lehet6ség van aszimmetrikus gorbe bedllitasara kiilon a pozitiv, €s kiilon a negativ
félre, de a szimmetrikus médban egyiitt is lehet allitani Gket.

A Holtsav gorbe esetén lehetéség van aszimmetrikus gorbe bedllitasara kiilon a pozitiv, és kiilon a negativ
félre, de a szimmetrikus médban egyiitt is lehet 4llitani Sket.
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A tobb pontos gorbék esetén minden pontot kiilon be lehet allitani. Ehhez ki kell valasztani az adott pont
szamat, és meg kell adni az értékét. Egy gorbe minimum 3, maximum 13 pontbdl dllhat. A «Simitds»
engedélyezésével a pontok Osszekotése egyenes vonalak helyett folyamatos gorbékkel torténik.

9.3 Idozitok (Szokasos és Halado GUI)
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Az 1d6zit6k képernydjén 4 id6zit6t lehet bedllitani. Az id6zit6k szamolhatnak le- vagy felfelé, és indithatok
a f6képernydrdl manudlisan, vagy egy bemenet (bot vagy kapcsold) értéke altal.

Az aldbbi 1d6zitd tipusok dllnak rendelkezésre: stopper, 1d6zitd, gazfiiggd stopper, gazfiiggd 1dozitd, és
tizemidd.

Az id6zit6k nullazasat is lehet egy opciondlisan megadhatd kapcsoléval konfigurdlni (csak a Haladé GUI-n).

)

A gazzal ardnyos id6zit6k forrasaul egy 0 és 100 kozotti bemeneti értékre van szitkség. Ha ez a gazkar
értéke kell legyen, akkor annak -100 és 100 kozotti értékét eloszor egy virtudlis mixerrel at kell alakitani O
és 100 kozotti értékekre.

set permanent timer 4
CICLE)

¢ Hour > <0 =

4 Add o Q000
CICLE)

Az ,,Uzemid6” id6zité hasonlé az autékban hasznalt kilométer 4llashoz, és az aktudlis értéke a model.ini
fajlba van mentve, ami a taviranyité inditasakor djra betoltédik a memoéridba. Az aktudlis értékét a ,,Bedllit”
gombbal lehet megadni, mig nulldzni a ,, T6rlés” gombbal lehet.

9.4 Telemetria konfiguracio (Szokasos és Halad6é GUI)

Telemetry confl
1< Ynoltl }c{{_=:|;:- SHE. T

z¢ Templ »4x pd_28c |
¢ RPMl o <=pq =50 }
+ ST |

A telemetria konfiguracié képerny6n bizonyos telemetria adatokra alapuld riasztasokat lehet megadni.

* Telemetria: Megadja a riasztashoz figyelt telemetria adatot. Az elérhetd opciok listdja a kivdlasztott
protokolltdl fiigg.

* Relacio: Lehet ,,>” vagy ,<=", igy a megadott értékénél kisebb és nagyobb értékekre is kérhetd
riasztds. Az ENT megnyomdsdara egyszer lejatssza a risztést.

o Cél: A riasztas célértéke. A mezOn allva az ENT gomb megnyomasaval kivalaszthat egy késleltetést
(0 és 9 masodperc kozott), amennyi ideig folyamatosan el kell érni kell a célértéket a risztashoz.
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9.5 Trim-ek és virtualis bemenetek (Szokasos és Halado GUI)

Trim +

(Y o Y s e T o Y Y o Y
— =t =k bk et bk b

L L o 8

=
—

KR

> TRIMLY+
> TRIMEY+
> TRIMLH+
> TRIMEH+
x> Miomne
= Mione
= Mone
x> Miomne
= Mione
= Mone

A trim képernyd lehetvé teszi a trim gombok és a trim 1épés csatorndhoz rendelését, valamint a trim gombok
felhasznalasat virtualis bemenetként (1asd 7Trim haszndlata virtudlis kapcsoloként). A f6meniibdl a ,,Modell
menii”-n keresztiil a ,,Trim-ek” kivélasztdsdval lehet megnyitni.

Ha a ,,.Bemenet” mez6 értéke egy botkormany bemenet, akkor az adott trim a mixer-en hozzdadhaté a mixer
kimenethez, és hagyomdanyos trim-két funkcidndl. Ha a ,,Bemenet” mez6 egy valds, vagy virtudlis csatornat
tartalmaz, akkor a trim értéke kozvetleniil az adott csatorna kimenetéhez adddik hozza. Ebben az esetben
a kivélasztott ,,Trim+” és ,,Trim-" gombok, mint egy virtudlis botként lizemelve vezérlik az adott csatorna

kimenetét.

Input

Trim Step <
Trim - £
Trim + £
awit.ch £

Save

(1]
TRIMLY-
TRIMLY+

Maome

. . . o

A trim 1épés hatdrozza meg, hogy a trim milyen finoman éllithat6. A 1épések maximdlis szdma +/-100, tehét

példaul a 0.1-es 1épés +/-10% trimmelést tesz lehetdvé.
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A trim 1épés a trim-ek listdjan is megadhatd, de a tobbi bedllitds megvaltoztatisdhoz meg kell nyitni az
adott trim szerkesztését a megfeleld ,,Bemenet” gombra kattintva. Ott lehet az adott trim-hez opcionélisan
egy kapcsol6t is rendelni, aminek hatdsara az adott kapcsolé mindegyik alldsahoz kiilon-kiilon trim értékek
lesznek térolva.

9.6 Adatnaplé (Szokasos és Haladé GUI)

MEGJEGYZES: Ez a funkci6é Devo7E esetén nem elérhetd.

Az adatnaplé funkcidval rogziteni lehet a bemeneti és kimeneti adatok torténetét a telemetria adatokkal
egylitt egy bizonyos iddintervallumra vonatkozéan. Ez a repiilés Ujrajatszdsdhoz, valamint a telemetria

P

adatok utélagos vizsgalatdhoz hasznos. A naplé adatai meg6rz&dnek, és a Deviation az el6z6 adatok utan
folytatni fogja az Gjabbak irdsat.

16354 bat maradt
Enzedelvez « Mincs i

[ Tarles |
Fok ¢ lmp
Kivalaszt 4 Mincs F
[da=zital | il |
[da=zita? | 1 |
[dd=itas

LPS =ebes, | 1 ]
LPS 1dd | 1 |

* # bajt maradt: Megmutatja, hogy hany bajt adat irhaté még a napléba, miel6tt az megtelik.

* Engedélyez: Az a bemenet, ami engedélyezi a naplozast.

» Torlés: Torli az aktualis naplot.

* Mintavétel: Megadja, hogy milyen gyakran ir6djanak ki az aktualis adatok a napléba.
» Kivalaszt: Az 6sszes elem naplézasra jelolésének kivalasztasa/torlése.

» Adatok: A , Kivdlaszt” alatt szerepelnek a napl6zhaté adatok kijelol6 négyzetei. Ezek lehetnek id6-

zit6 értékek, bemenetek, kimenetek, virtudlis csatorndk, €s telemetria adatok. Minél tobb adat naplé-
z6dik, anndl hamarabb telik be a naplé.
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Tobb adat naplézasa Alapesetben a naplofdjl csak 16kB adatot tartalmazhat. Ez a méret megnovelhetd
a tavirdnyiton taldlhaté datalog.bin f4jl méretének novelésével. A Deviation nem tudja ennek a fijlnak a
méretét megnovelni, igy annak mérete meghatarozza, hogy mennyi adatot lehet bele naplézni.

MEGJEGYZES: Ez a funkcié csak haladé felhasznaléknak ajanlott. Jelenleg semmilyen szoftver timo-
gatds nem létezik a napléfajlok elemzésére, és a tavirdnyito segitségével sem lehet megtekinteni az adatokat.
A www.deviationtx.com Downloads lapjan lehet konvertdld eszkdzoket taldlni.
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9.7 Foablak konfiguracié (Szokasos és Halado GUI)
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A f6ablak konfiguraciéval lehet a f6képerny6 elrendezését testre szabni. Ezen az oldalon lehet megadni,
hogy milyen elemek latsszanak a f6képernydn.

A kovetkezd objektum tipusokat lehet megjeleniteni:

* Doboz: Egy szamértéket jelez ki. Az értéke lehet 1d6zit8, csatorna érték, bot bemenet, stb. Kétféle
doboz tipus létezik: kicsi és nagy. Az egyetlen kiilonbség a doboznak €s a benne megjelend szovegnek
a mérete.

* Trim: Grafikusan megjelenit egy trim értéket, melynek aktualis értékét a trim gombokkal lehet bedl-
litani. Kétféle trim létezik. A ,,Fiigg. trim” egy fiiggbleges csuszkét jelenit meg, a ,,Vsz. trim” pedig
egy vizszinteset. A képernyShoz hozzaadott trim-ek egy sorszimmal vannak azonositva a tervezd
képerny6n.

* Modell (ikon): Megjeleniti a kivalasztott modellhez tartoz6 ikont.
* Telep: Megjeleniti a telepfesziiltség értékét.
* Tx teljesitmény: Megjeleniti az aktudlisan kivalasztott adé teljesitményt.

* Oszlopdiagram: Megjelenit egy fliggdleges oszlopdiagramot, melynek az értéke egy kivélasztott
csatorna kimeneti értéke.

» Kapcsolé: Megjelenit egy kapcsol6 dllapotaihoz rendelt képet. 1, 2, vagy 3 féle kép jelenithetd meg
egy adott kapcsol6 kiilonboz6 allapotaihoz. A kétallapotd kapcsolékhoz 2 féle képet lehet megadni, a
harom allapotiakhoz 3 pedig képet.

* (Gyors) Menii: A gyors meniikkel megadhatunk néhdny lapot, amit az UP/DN gombok hosszi meg-
nyomdsdval kézvetleniil elérhetiink.

9.7.1 Az objektum pozicidk beallitasa

MEGJEGYZES: Ez a funkci6é Devo7E esetén nem elérhetd.

:maiﬂ:aiﬁ - B

c = Model

=

. = T d -

Az ENT gomb megnyomadsdval és nyomva tartdsdval a képernyd a modell konfiguracids oldalrél az objektum
poziciondlds képerny§jére valt. A vizuélis objektumok az UP/DN gombokkal vélaszthatok ki. Az ENT djra
megnyomasa lehet&vé teszi a kijelolt objektum pozicidjanak megvaltoztatasat. Az UP/DN/L/R gombokkal

lehet a kijelolt objektumot a képerny6n mozgatni. Nyomja meg az EXT gombot egyszer a pozicionéldsi
ma6dbol valo kilépéshez, majd imég egyszer a féoldal konfiguraciés meniijéhez vald visszatéréshez.
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9.7.2 Objektumok létrehozasa

MEGJEGYZES: Ez a funkci6é Devo7E esetén nem elérhetd.

Vilassza ki az objektumtipust a bal oldalon taldlhaté mezdben, majd az objektum létrehozdsdhoz nyomja
meg az ,,Uj” gombot. Ezzel hozzdadja az adott objektumtipust a menii megfelels részéhez «Nincs» tipussal
(ahol értelmezett). Ezutin az dj objektumra keriil a kivdlasztds, igy poziciondlhatja és konfigurédlhatja azt.

9.7.3 Objektumok betéltése

Betdltes ENT
1} Default f
2 Empty

= Modell(H)
4, ModelZ(M)

A «Betoltés» gombbal betdlthet kiilonbdz6 féablak elrendezés sablonokat.

If you select «Default» the layout will be set to the standard layout as shown in section Foképernyo.
Selecting «<Empty» will clear all objects. You may start from scratch.

If you want to use a layout from another model select the model whose layout you wish to use. The object
positions (see Az objektum poziciok bedllitasa) will be transferred when selecting from an existing template
or model. Templates based on existing models have an (M) designation within the file list.

Additionally these templates can be created in the emulator or downloaded from the forums or even done by
manual edit of the modelxx.ini file.

9.7.4 Objektumok konfiguralasa

* Box: Select timer, telemetry, channel, or input from scroll-box

» Trim: Select trim channel from scroll-box

* Model: Not configurable

* Battery: Not configurable

* TxPower: Not configurable

* Bargraph: Select channel from scroll box

* Toggle: Select channel or input from scroll-box. Press related “Toggle’ button to choose icon
* Menu: Choose page to display for each of 4 quick-page slots

You can delete any object but a Menu page by selecting the ‘Delete’ option and pressing the «<ENT» button.
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9.7.5 Choosing toggle icons

ALL [ [_Hegsen |

By ;eeduAEt f

T RN
AEBDASL R
FRERAEAEE

Pressing the “Toggle’ button on a toggle object allows selecting the related icons. Channels, sticks, and
2-position sticks can have 2 icons. 3 position sticks (if any) can have 3 icons. Each of the 2 (or 3) icon states
can be set to empty, defining that no icon is shown for this state. The Deviation firmware comes with several
predefined icons to choose from.

-n
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9.8 Szokasos meni elemei

The Standard GUI is an alternative interface from the Advanced GUI’. Which interface is used is chosen
by the ‘Mixer GUI setting in section Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI). The Standard GUI is
only available for Helicopter-type models at this time. The pages of the Standard GUI are as follows:

1. Model setup: Model configuration page (See section Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI))
2. Reverse: Servo reverse
3. D/R & Exp: Dual-rates setup

4. Subtrim: Servo sub-trim
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Y ® 2w

10.
11.
12.
13.
14.

15.
16.

Travel adjust: Servo travel-adjust

Throttle curves: Throttle curve setup

Pitch curves: Pitch curve setup

Throttle hold: Throttle-hold configuration

Gyro sense: Gyro-sense configuration

Swash: Swash Setup

Fail safe: Fail-Safe configuration

Switch assignment: Assign switch controls

Timers: Timer configuration (See section /ddzitdk (Szokdsos és Halado GUI))

Telemetry config: Configure telemetry alarms (See section Telemetria konfigurdcio (Szokdsos és
Halado GUI))

Datalog: Configure telemetry logging (See section Adatnaplo (Szokdsos és Halado GUI))

Main page config: Configure main page display (See section Fdablak konfigurdcio (Szokdsos és
Halado GUI))

9.8.1 Szervo invertalas

Eeverse
I-ELE E Normal 3
A-s1L ¢ Mormal =
2-THE ¢ Mormal =
A-RLD ¢ Mormal =

The servo reverse page allows quickly setting each channel to work in either normal or reversed mode.
These settings are equivalent to the ‘Reverse’ setting on the Channel Configuration sub-page of the Mixer
menu when using the Advanced GUI (see section Csatorna konfigurdlds)
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9.8.2 Dual-Rate/Expo setting

The dual-rate and expo page allows configuration of curves for the Aileron, Rudder, and Elevator channels.
Up-to 3 rates can be configured for each channel, and either a scaled-linear or exponential curve can be
selected for each. The number of settings depends on the switch assigned to the dual-rates function on the
Switch Assignment page (see Kapcsolo dsszerendelés)

9.8.3 Sub-trim beallitas

The sub-trim adjust page allows setting the zero-point of the servos for each channel. This is equivalent to
the ‘Subtrim’ setting on the Channel Configuration sub-page of the Mixer menu when using the Advanced
GUI (see Csatorna konfigurdlds). Acceptable values range from -50 to +50 in 0.1 increments.
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9.8.4 Szervo ut allitas

Down  Up
1-ELE IR < +100 :J
A-AIL £ =100 =< +100) =
3-THE £ =100 =< +100 =
4-RLID £ =100) =« +100) 2|

The servo-travel adjust page configures the maximum positive/negative travel of each servo. This is equiva-
lent to the ‘Scale+’ and ‘Scale-’ settings on the Channel Configuration sub-page of the Mixer menu when
using the Advanced GUI (see Csatorna konfigurdlds). Acceptable values for Down are from -175 to -1 and
Up values range from +1 to +175. The default values are -100 and +100 respectively.

9.8.5 Imbolygod konfiguracié

The Swash configuration page configures the swash type. More information about swash-types can be found
in section Imbolygo bedllitdsok. The settings on this page are equivalent to those on the model configuration
page (see Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI)), and configuration for both pages is provided
below.

Helikopter konfiguraci6
a "Modell konfig." laprél

Imbolygé konfiguracio
a Szokasos GUI-rél

Helicopter Swashlvee! JENEISEINE
SwazhType ELE Mix: Mone
ELE Inv AIL Mix: None
AIL Tnv PIT Hix: Nane

COL Iny

ELE Mix < B0
AIL Mix ¢ BO
COL Mix ¢ BO

A viélaszthaté imbolyg6 tipusok a kovetkezdk:

W W W
I

* None/1Servo: Used For FBL. Mixing occurs in receiver

120/3Servo 120: 120-degree swash

140/3Servo 140: 140 degree swash

90/3Servo 90: 90 degrees swash

120x/3Servo 120x: 120 degrees swash (alternate config)
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The ELE Mix, AIL Mix, and PIT Mix are scaling factors applied to the input sticks before mixing is done.
These can be used to adjust for different linkage lengths or different servo throws. The allowed range is -100
to 100 with a default of 60. Note that setting these values too large can result in too much servo throw and
make the model unresponsive to stick control.

9.8.6 Gaz gorbe

Mode Mormal
L<—1@@>H 1@E =

Mi_B8 )
2 (=ra) (=5
4 =20 & 20 )
rd == R=1 i

The throttle curve page allows defining a piece-wise linear curve for the throttle channel. Different curves
can be selected for each flight-mode. Each point value can be enabled to be interpolated from the points
surrounding it.

9.8.7 Allasszog gorbe

Mode Mormal
L<—1@@>H 1@E =

Mi_B8 )
2 (=ra) (=5
4 =20 & 20 )
rd == R=1 i

The pitch curve allows defining a piece-wise linear curve for the collective/pitch channel. Different curves
can be selected for each flight-mode as well as for throttle-hold. Each point value can be enabled to be
interpolated from the points surrounding it.
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9.8.8 Giro érzékenység

The gyro-sensitivity page enables configuring up-to 3 sensitivity values for the gyro as well as which channel
to use for sending the gyro value. Acceptable values range from 0 to 100%.

9.8.9 Kapcsol6 6sszerendelés

The switch assignment page enables configuring which switches to use for each capability in the standard-
GUI. The same switch may be assigned to multiple capabilities.

9.8.10 Gaz kapcsolo
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The throttle-hold page is used to enable/disable the throttle-hold capability. Specifying ‘Hold position’
defines the throttle value when the Throttle-hold switch is set. Hold position can be set from -200 to 200.

9.8.11 Hibaérték konfiguracio

Hibaertek

1-ELE
2-AlL
3-THE
4-ELD

4 k1 F
I

E ki X
4 El -

The fail-safe page is used to configure the fail-safe value for each channel (if the protocol supports this

feature)
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10. fejezet

Protokollok

Some protocols have additional customization or limits. Each of the protocols is described below. An
asterisk (“*’) before the protocol name in the section header means a hardware module must be added to the
transmitter to support the protocol. On the transmitter display the asterisk means Deviation does not detect
the required module (not installed, hardware.ini not correct, or other issue communicating with the module.)
More information can be found in the Module installation guide:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

10.1 DEVO protokoll

The DEVO protocol is used to maintain compatibility with the Walkera DEVO receivers/models. This
protocol supports up to 12 channels. The DEVO protocol supports both auto-binding and manual-binding.
If Fixed ID is set to ‘None’ the transmitter will attempt to auto-bind with the receiver every time it is powered
on. If a value is set for Fixed ID, the receiver must be bound manually one-time using the ‘Bind’ button, after
which it should stay bound. Note that the Fixed ID is only part of the binding procedure. Two transmitters
with the Same ID cannot control the same model.

DEYD
Telemetria N

The DEVO protocol also supports enabling/disabling the telemetry capability. This option is accessed by
pressing the Protocol spin-box when DEVO is shown. The options are Std (standard format), X350 (Walkera
QR-X350 format), and Off.

The following fields are available in Devo Telemetry. Note that not all models/receivers report all fields, and
that some fields require extra modules to enable.
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Temp1/2/3/4: Temperature readings. These can be battery, motor, or ambient values

Volt1/2/3: Voltage readings for receiver battery, and external batteries

RPM1/2: Motor/Engine RPM values

GPS Data: Current position, speed and altitude from GPS module

10.2 WK2801 protokoll

The WK2801 protocol is used to control older Walkera models. The previous Walkera models were segmen-
ted into 3 similar but not identical protocols: WK2801, WK2601, WK2401. This roughly corresponds to
the number of channels supported, but many of the newer 6-channel receivers actually support the WK2801
protocol. It is recommended to try the WK2801 protocol 1st when working with older Walkera models
before attempting the WK2601 or WK2401 mode, as the WK2801 is a superior protocol. The WK2801
protocol supports up to 8 channels, and both auto-binding and manual-binding. If Fixed ID is set to ‘None’
the transmitter will attempt to auto-bind with the receiver every time it is powered on. If a value is set for
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Fixed ID, the receiver must be bound manually one-time using the ‘Bind’ button, after which it should stay
bound.

10.3 WK2601 protokoll

The WK2601 protocol is used to control older Walkera models. The previous Walkera models were segmen-
ted into 3 similar but not identical protocols: WK2801, WK2601, WK2401. This roughly corresponds to
the number of channels supported, but many of the newer 6-channel receivers actually support the WK2801
protocol. It is recommended to try the WK2801 protocol 1st when working with older Walkera models
before attempting the WK2601 or WK2401 mode, as the WK2801 is a superior protocol. The WK2601
protocol supports up to 7 channels, and only supports auto-binding. The fixed ID can be used, but does not
prevent auto-binding during power-on.

Wk 2E01
Chan mode

koll, 1nvw. < MNormal =
koll, limt <« ] >

The WK2601 protocol also supports additional options. These are accessed by pressing the Protocol spin-
box when Wk2601 is shown:

Chan mode: Sets how channels are processed:
* 5+1: AIL, ELE, THR, RUD, GYRO (ch 7) are proportional. Gear (ch 5) is binary. Ch 6 is disabled

* Heli: AIL, ELE, THR, RUD, GYRO are proportional. Gear (ch 5) is binary. COL (ch 6) is linked to
Thr. If Ch6 >= 0, the receiver will apply a 3D curve to the Thr. If Ch6 < 0, the receiver will apply
normal curves to the Thr. The value of Ch6 defines the ratio of COL to THR.

* 6+1: AIL, ELE, THR, RUD, COL (ch 6), GYRO (ch 7) are proportional. Gear (ch 5) is binary. This
mode is highly experimental.

e COL Inv: Invert COL servo

* COL Limit: Set maximum range of COL servo

10.4 WK2401 protokoll

The WK2401 protocol is used to control older Walkera models. The previous Walkera models were segmen-
ted into 3 similar but not identical protocols: WK2801, WK2601, WK2401. This roughly corresponds to
the number of channels supported, but many of the newer 6-channel receivers actually support the WK2801
protocol. It is recommended to try the WK2801 protocol 1st when working with older Walkera models
before attempting the WK2601 or WK2401 mode, as the WK2801 is a superior protocol. The WK2401
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protocol supports up to 4 channels, and only supports auto-binding. The fixed ID can be used, but does not
prevent auto-binding during power-on.

10.5 DSM2 protokoll

The DSM2 protocol is used to control many Spektrum™ and JR™, as well as other models using this
protocol. The DSM2 protocol can support up to 12 channels. Note that many receivers with less than 8
channels require the Transmitter to send 7 or fewer channels. Make sure the # of channels is set appropriately
for the receiver. DSM2 does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a transmitter-specific ID
is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

Note that binding does not exit until you move the AIL or ELE controls. This is so you can press the Failsafe
button on some DSM receivers to set the failsafe value.

L] P
Telemetria JETE:

UranzeRx < MNem =
Lyors £ k1 >
Maplo z=ziires K1 >

The DSM?2 protocol also supports enabling/disabling the telemetry capability. This option is accessed by
pressing the Protocol spin-box when DSM2 is shown.

70 Tartalomjegyzék



Deviation User Manual for Devo 7e/10/12E, Kiadas 5.1-dev

Telemetria adatok DSM-
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The following fields are available in DSM2 Telemetry. Note that a dedicated telemetry module and additio-
nal sensors are needed to capture this data

* FadesA/B/L/R: The number of times each antenna has received a weak signal. Ideally these numbers
should all be similar, indicating even reception to each antenna

* Loss: The number of times complete signal loss (dropped frame) occurred

Holds: The number of times the receiver entered fail-safe mode due to loss of signal

Volt1/2: Battery voltage for receiver and an external source
* RPM: Engine/Motor speed

* Temp: Temperature from external temperature sensor

GPS Data: Current position, speed and altitude from GPS module
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10.6 DSMX protokoll

The DSMX protocol is used to control many Spektrum™ and JR™, as well as other models using this
protocol. The DSMX protocol can support up to 12 channels. Note that many receivers with less than 8
channels require the Transmitter to send 7 or less channels. Make sure the # of channels is set appropriately
for the receiver. DSMX does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a transmitter-specific ID
is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

Note that binding does not exit until you move the AIL or ELE controls. This is so you can press the Failsafe
button on some DSM receivers to set the failsafe value.

Note that unlike Spektrum™ or JR™ transmitters, Deviation will not automatically select between DSM?2
and DSMX. The user must select which protocol to use.

DSHE
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UranzekRx < MNem =
Lyors £ k1 :
Maplo z=iiree K1 >

The DSMX protocol also supports enabling/disabling the telemetry capability. This option is accessed by
pressing the Protocol spin-box when DSMX is shown.

The list of DSMX telemetry fields is identical to those in the DSM2 Protocol, and are documented in section
DSM?2 protokoll.

10.7 J6Pro protokoll

The J6Pro protocol is used to support Nine Eagles™ models. Only models compatible with the J6Pro trans-
mitter can be used. Many older 4-channel Nine Eagles models used a different protocol that is unsupported.
The J6Pro protocol supports up to 12 channels, although only models with 6 channels have been tested.
J6Pro does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a transmitter-specific ID is used instead. It
is necessary to manually bind each model before the first use.

10.8 Protocol: WFLY

The WFLY protocol supports WFLY receivers such as WFR04S, WFR0O7S and WFR09S.

The protocol supports up to 9 channels. Default channel order is AETR.
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10.9 *Flysky protokoll

The Flysky protocol is used to control Turnigy/Flysky receivers as well as a few other models using the
same AFHDS protocol (WL V911, Xieda 9958, etc). NOTE: This protocol requires the addition of an
‘A7105’ hardware module to function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The Flysky protocol supports up to 12 channels, and both auto-binding and manual-binding. If Fixed ID is
set to ‘None’ the transmitter will attempt to auto-bind with the receiver every time it is powered on. If a
value is set for Fixed ID, the receiver must be bound manually one-time using the ‘Bind’ button, after which
it should stay bound.

The Flysky protocol also supports WLToys extensions to the protocol. These are accessed by pressing the
Protocol spin-box when Flysky is shown:

V9x9: Enables the extensions for the WLToys V939, V949, V959, v969, etc quadcopters.
* Lights are controlled by Channel 5
* Video is controlled by Channel 6
* Camera is controlled by Channel 7
* Flip is controlled by Channel 8
V6x6: Enables the extensions for the WLToys V636 and V686 quadcopters.
* Lights are controlled by Channel 5
* Flip is controlled by Channel 6
* Camera is controlled by Channel 7
* Video is controlled by Channel 8
» Headless mode is controlled by Channel 9
* RTH mode is controlled by Channel 10
* X and Y calibration are controlled by channels 11 and 12, respectively.
V912: Enables the extensions for the V912, V913 and V915 helicopters

Note that if these channels are assigned to a switch, turning the switch on toggles the state, and turning the
switch off has no effect. Thus to turn the lights on, flip the switch assigned to Channel 5 from off to on.
Flipping the switch back to off has no effect. Flipping the switch back on now turns the lights back off.

10.10 *AFHDS-2A protokoll

The AFHDS-2A protocol is used to control Turnigy/Flysky AFHDS 2A receivers. NOTE: This protocol
requires the addition of an ‘A7105° hardware module to function. See the following document for
more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
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The AFHDS-2A protocol supports up to 14 channels, and requires manual-binding. The receiver must be
bound manually one-time using the ‘Bind’ button, after which it should stay bound.

Options configurable on the AFHDS-2A page:

* Outputs: Sets desired outputs type on the receiver, PWM+IBUS, PPM+IBUS, PWM+SBUS or
PPM+SUBS

e Servo Hz: Sets receiver PWM refresh rate between 50 Hz and 400 Hz
* LQI output: Output LQI to an optional channel

* Freq-fine: Frequency offset adjustment. Range -300 to 300. Adjusts for variances betweeen A7105
modules. Default 0. The LQI telemetry value can be used as a guide for adjusting the fine frequency
protocol option.

Telemetry is supported.

10.11 *Hubsan4 protokoll

This protocol is used on the Hubsan-X4 quadracopters of the H107 series, H111, H101, H102, H201, H202
helicopters and the Estes Proto X (but not the Proto X SLT). (regular format).

This protocol is used on Hubsan H301F, H302F, H303F and H304F (H301 format)
This protocol is used on Hubsan H501S, H122D and H123D (H501 format)

NOTE: This protocol requires the addition of an ‘A7105’ hardware module to function. See the
following document for more information: http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
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The Hubsan4 protocol supports up to 13 channels, regular format only supports auto-binding. The fixed
ID can be used, but does not prevent auto-binding during power-on. The 1 st 4 channels represent Aileron,
Elevator, Throttle, and Rudder. Additional channels control the quadracopter special functions:

With H301 and H501 format it is necessary to manually bind each model before the first use.
* Channel 5 Controls the LEDs
* Channel 6 Enables ‘flip’ mode or altitude hold or stabilized mode, depending on format.
* Channel 7 Turns video on/off (H102) or takes a snapshot

* Channel 8 Takes a snapshot

74 Tartalomjegyzék


http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

Deviation User Manual for Devo 7e/10/12E, Kiadas 5.1-dev

Channel 9 Enables headless mode

Channel 10 Enables return to home
* Channel 11 Enables GPS hold
* Channel 12 Sets Sport 1, Sport 2 or Acro mode (H123D)
* Channel 13 Enables ‘flip’ mode (H122D)

Options configurable on the Hubsan page:

» vI'X MHz: Defines the frequency used by the Hubsan H107D video transmitter (Requires a 5.8GHz
receiver capable of receiving and displaying video).

* Telemetry: Enable receiving of model battery voltage.

* Freq-fine: Frequency offset adjustment. Range -300 to 300. Adjusts for variances betweeen A7105
modules. Default 0.

10.12 *Joysway protokoll

The Joysway protocol supports the Joysway Caribbean model yacht, and the J4C12R receiver used in the
Joysway Orion, Explorer, Dragon Force 65 model yachts and Force2 60 model catamaran. No other models
or receivers have been tested with this protocol, including air versions of the J4AC12R. NOTE: This protocol
requires the addition of an ‘A7105° hardware module to function. See the following document for
more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The Joysway protocol supports up to four channels, does not support auto-binding, but will bind whenever a
receiver requests binding. If Fixed ID is set to None, a transmitter-specific ID is used instead. It is necessary
to bind each model before the first use.

The first channel normally controls the sheets and the second channel the rudder, but this may vary from
model to model.

10.13 Protocol: *Bugs3

The Bugs3 protocol is used to control MJX Bugs3 and Bugs8 aircraft. NOTE: This protocol requires the
addition of an ‘A7105° hardware module to function. See the following document for more informati-
on: http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

To bind first choose the bugs3 protocol and click Bind. Then apply power to the aircraft. The bind dialog
will disappear if bind is successful. The aircraft’s radio id is stored in the model Fixed ID field. Do not
change this value.

Channels used for controlling functions. Set channel value greater than zero to activate.
* Arming is controlled by Channel 5

* Lights are controlled by Channel 6
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* Flip is controlled by Channel 7

* Camera is controlled by Channel 8

* Video is controlled by Channel 9

* Angle/Acro mode is controlled by Channel 10 (>0 is Angle)

Telemetry is supported for RSSI and voltage alarm. It uses the Frsky telemetry display with signal strength
reported in the RSSI field and battery voltage in VOLT1. The bugs3 receiver only reports good/bad voltage.
This is translated to VOLT1 values of 8.4V for good and 6.0V for low voltage.

10.14 *Frsky-V8 protokoll

The Frsky-V8 protocol is used to control older Frsky™ receivers using the one-way protocol. NOTE:
This protocol requires the addition of an ‘CC2500° hardware module to function. See the following
document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The Frsky-V8 protocol supports 8 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a
transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

10.15 *Frsky protokoll

The Frsky protocol is used to control newer (telemetry enabled) Frsky™ receivers using the two-way pro-
tocol (D8). NOTE: This protocol requires the addition of an ‘CC2500’ hardware module to function.
See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The Frsky protocol supports up to 8 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a
transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

The Frsky protocol also supports enabling/disabling telemetry. This option is accessed by pressing the
Protocol spin-box when Frsky is shown.

When telemetry is enabled the values sent by the receiver (RSSI, VOLT1, VOLT2) are supported.

Additional Hub telemetry values are supported in common with the FrskyX protocol on transmitters except
the 7e and f7. See the Frsky Telemetry section below.

10.16 *FrskyX protokoll

The FryskyX protocol implements the Frsky D16 radio protocol, including S.Port and hub telemetry.

NOTE: This protocol requires the addition of an ‘CC2500° hardware module to function. See the
following document for more information: http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
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This protocol supports up to 16 channels. Fixed ID binding is supported to link the transmitter with specific
receivers. Supports receiver telemetry (RSSI, VOLT1) on all transmitters. Supports S.Port and hub telemetry
sensors as well as GPS telemetry (except on memory-limited 7e and f-series) as described in the next section.

The following protocol options are available.

Freq-fine: Frequency offset adjustment. Range -127 to 127. Adjusts for variances betweeen CC2500
modules. Usually offset of O or -41 is required, but full range should be tested if there are problems with
binding or range. Default 0. The LQI telemetry value can be used as a guide for adjusting the fine frequency
protocol option.

AD2GAIN: The VOLT?2 telemetry value (AIN input on X4R) is multiplied by this value divided by 100.
Allows adjustment for external resistor divider network. Default 100 (gain of 1). Range is 1 to 2000 (gain
of 0.01 to 20.00).

Failsafe: The Frsky failsafe options are fully supported. If the channel failsafe (in mixer channel config)
is set this value is sent to the receiver every 9 seconds. The receiver will use these values in failsafe mode
unless the protocol option is set to RX.

Format: Set the format to match the firmware in the receiver. Both FCC and EU. The EU version is
compatible with the Frsky LBT firmware, but does not actually perform the LBT test.

RSSIChan: When set to LastChan the received RSSI will be transmitted on the last radio channel. The last
channel is based on the # of Channels setting in the model. The channel value is the received RSSI value
multiplied by 21.

S.Port Out: When enabled received s.port packets are echoed to the trainer port and extended voice is
disabled.

Bind Mode: The bind mode will control which channels will be connected to the receiver PWM outputs
and allow to enable or disable the receivers telemetry during bind.

Version: This will switch between FrSkyX V1.x.x and V2.1.x protocol version.

For channels with failsafe set to off, the default Failsafe protocol option ,,Hold” commands the receiver
to hold the last received channel values when the receiver enters failsafe mode. The ,,NoPulse” setting
causes the receiver to not send any signal on PPM outputs (Testing on X8R showed SBUS values went to
minimum, but SBUS behavior is not specified by the protocol). The ,,RX” setting prevents Deviation from
sending failsafe settings so the receiver will use whatever failsafe values have been stored in the receiver.

When S.Port Out is enabled and PPMIn is not used, received S.Port packets are sent out the trainer port.
The bit rate is 57600 for compatibility with S.Port decoders, but the signal must be inverted to connect to a
standard decoder. It can be connected directly to the input of a 3.3V ftdi adapter.

10.17 Frsky and FrskyX Extended Telemetry

Extended telemetry refers to the hub and S.Port Frsky telemetry sensors. These sensors are supported in all
transmitters except the 7e. They are available on the telemetry test pages and main page boxes.

The FrskyX S.Port telemetry provides for connecting up to 16 sensors of the same type (e.g. battery voltage).
Deviation supports multiple sensors of the same type, but only one telemetry value is saved. The value most
recently received from all the sensors of the same type is reported.
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Telemetry values are reset on long press of the Up button while displaying the telemetry monitor page.
For Frsky telemetry this resets the vario altitude ,,ground level” to the next received telemetry value, which
zeroes the vario altitude telemetry value. It also resets the battery discharge accumulator and minimum cell
voltage. The ground level value is saved in the model file to save the setting through power cycles - the value
is fairly constant during a single day of flying in stable air.

Telemetry test page

The following tables show the layout of the telemetry test page display.

Devo10
Misc Bat Cells
RSSI VOLT1 CELL1
TEMP1 VOLT?2 CELL2
TEMP2 VOLT3 CELL3
RPM MINCELL | CELL4
FUEL ALLCELL | CELLS5S
ALTITUDE | VOLTA CELL6
VARIO CURRENT | DISCHARGE
LQI LRSSI

Devo7e

Misc | Bat Signl
RSSI | VOLT1 | LQI
VOLT2 | LRSSI

The ALTITUDE value is reported as Above Ground Level. The ground level is set to the first altitude
telemetry value received.

The LQI (Link Quality Indicator) and LRSSI (Local RSSI) indicate the quality and signal strength of the
telemetry signal from the receiver. The LQI can be used as a guide for adjusting the fine frequency protocol
option. Lower LQI is better and values under 50 are typical. The LRSSI units is (approximately) dBm.

Derived values: MINCELL is the lowest reported CELL value. ALLCELL is the total of all reported CELL
values. Discharge is total battery discharge amount in milliAmp-hours.

10.18 *Skyartec protokoll

The Skyartec protocol is used to control Skyartec™ receivers and models. NOTE: This protocol requires
the addition of an ‘CC2500° hardware module to function. See the following document for more
information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The Skyartec protocol supports up to 7 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None,
a transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.
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10.19 *Futaba S-FHSS protokoll

The Futaba S-FHSS protocol is used to control Futaba™ receivers and models. It also used by some models
of XK Innovations and has third party compatible receivers available. NOTE: This protocol requires
the addition of an ‘CC2500° hardware module to function. See the following document for more
information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The S-FHSS protocol supports up to 8 channels, and only supports auto-binding. If Fixed ID is set to None,
a transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

Traditional Futaba channel layout is following: Aileron, Elevator, Throttle, Rudder, Gear, Pitch, Aux1, and
Aux2. So it is suitable for control of Collective Pitch (CP) helicopters.

Protocol resolution is 1024 steps (10 bits) out of which a bit smaller range is actually used (data by reverse
engineering using third party equipment). Temporal resolution is 6.8ms. No telemetry supported.

10.20 Protocol: *Corona

The Corona protocol supports Corona V1 and V2 receivers, and Flydream V3 receivers. NOTE: This pro-
tocol requires the addition of an ‘CC2500’ hardware module to function. See the following document
for more information: http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

All the protocols support up to 8 channels. Default channel order is AETR. No telemetry in the protocols.
The following protocol options are available.
Format: Protocol selection. Use V1 and V2 with Corona receivers. Use FDV3 for Flydream V3.

Freq-fine: Frequency offset adjustment. Range -127 to 127. Adjusts for variances betweeen CC2500
modules. Usually offset of 0 or -41 is required, but full range should be tested if there are problems with
binding or range. Default 0.

10.21 Protocol: *Hitec

The Hitec protocol supports Optima and Minima receivers. NOTE: This protocol requires the addition
of an ‘CC2500° hardware module to function. See the following document for more information:
http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The protocol supports up to 9 channels. Default channel order is AETR. Telemetry is supported using
the Frsky telemetry layout. The following values are supported: VOLT1, VOLT2, CURRENT, TEMPI,
TEMP2, FUEL, RPM, LRSSI, LQI, and GPS (latitude, longitude, altitude, speed, heading). Receiver RSSI
is not available in this protocol.

The following protocol options are available.

Format: Receiver selection for Optima or Minima.
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Freq-fine: Frequency offset adjustment. Range -127 to 127. Adjusts for variances betweeen CC2500
modules. Usually offset of 0 or -41 is required, but full range should be tested if there are problems with
binding or range. Default 0.

10.22 *V202 protokoll

The V202 protocol supports the WLToys V202 quadracopter. NOTE: This protocol requires the addition
of an ‘NRF241.01’ hardware module to function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The V202 protocol supports up to 12 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a
transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

The 1 st 4 channels represent Aileron, Elevator, Throttle, and Rudder. Additional channels control the
quadracopter special functions:

* Channel 5 controls the blink speed

* Channel 6 enables ‘flip” mode

* Channel 7 takes still pictures

* Channel 8 turns video on/off

* Channel 9 turns headless mode on/off

* Channel 10 causes the x axis to calibrate

e Channel 11 causes the y axis to calibrate
If JXD-506 format is selected, channels 10-12 are used for:

* Channel 10 start/stop

* Channel 11 emergency stop

* Channel 12 gimbal control

Also, models compatible with this format require the throttle stick to be centered before arming.

10.23 *SLT protokoll

The SLT protocol is used to control TacticSLT/Anylink receivers. NOTE: This protocol requires the
addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function. See the following document for more infor-
mation:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The SLT protocol supports up to 6 channels, and only supports auto-binding. The fixed ID can be used, but
does not prevent auto-binding during power-on.
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10.24 *HiSky protokoll

The HiSky protocol is used to control HiSky brand models along with the WLToys v922 v955 models.
NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function. See the
following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The HiSky protocol supports up to 7 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a
transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

10.25 *YD717 protokoll

The YD717 protocol supports the YD717 and Skybotz UFO Mini quadcopters, plus several models from
Sky Walker, XinXun, Ni Hui”), and Syma through protocol options. See the Supported Modules spreadsheet
for a complete list. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to
function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The YD717 protocol supports 9 channels and only supports auto-binding. The protocol stays in bind mode
until successful.

The first four channels represent Aileron, Elevator, Throttle, and Rudder.

The fifth channel enables the auto-flip function when greater than zero. Additionally to enable auto-flips left
and right the aileron channel scale must be 87 or greater. Likewise for the elevator channel and front/back
flips. When auto-flip is enabled, moving the cyclic all the way in any direction initiates a flip in that direction.
The YD717 requires at least four seconds between each auto-flip.

The sixth channel turns on lights when greater than zero.
The seventh channel takes a picture on transition from negative to positive.
The eighth channel starts/stops video recording on each positive transition.

The ninth channel is assigned to last feature flag available in the protocol. This may control headless mode
on models that have the feature.

10.26 *SymaX protokoll

This protocol is used on Syma models: X5C-1, X11, X11C, X12, new X4, and new X6. A variant supporting
the original X5C and the X2 is included as a protocol option. (The Syma X3, old X4, and old X6 are
supported with the SymaX4 option in the YD717 protocol. ) See the Supported Modules spreadsheet for
a complete list. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01+’ hardware module to
function. Note the ,,plus” version of the nRF device is required to support the 250kbits/s data rate.
See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
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The SymaX protocol supports 9 channels and only supports auto-binding.

The first four channels represent Aileron, Elevator, Throttle, and Rudder.

The fifth channel is unused.

The sixth channel enables the auto-flip function when greater than zero.

The seventh channel takes a picture when the channel moves from negative to positive.
The eighth channel starts/stops video recording on each positive transition.

The ninth channel enables headless mode when positive.

10.27 *Hontai protokoll

This protocol is used on Hontai models F801 and F803.

NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF24L.01+’ hardware module to function. Note
the ,,plus” version of the nRF device is required to support the 250kbits/s data rate. See the following
document for more information: http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The first four channels represent Aileron, Elevator, Throttle, and Rudder. Additional channels control special
functions:

* Channel 5 is unused

* Channel 6 enables the flip function

* Channel 7 takes a picture on positive transition through zero
* Channel 8 turns video on/off on positive transition

e Channel 9 turns headless mode on/off

Channel 10 engages the return-to-home feature

Channel 11 initiates calibration

10.28 *Bayang protokoll

This protocol is used on BayangToys X6, X7, X8, X9, X16, Boldclash B03, JJRC/Eachine E011, H8, HOD
v2, H10, Floureon H101, JJRC JJ850, JFH H601, and H606 (regular format).

This protocol is used on BayangToys X16 with altitude hold (X16-AH format).
This protocol is used on IRDRONE Ghost X5 (IRDRONE format).

NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01+’ hardware module to function. Note
the ,,plus” version of the nRF device is required to support the 250kbits/s data rate. See the following
document for more information: http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The first four channels represent Aileron, Elevator, Throttle, and Rudder. Additional channels control special
functions:
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* Channel 5 activates LEDs or inverted flight (Floureon H101)
* Channel 6 enables the flip function

* Channel 7 captures single photo on positive transition

* Channel 8 starts/stops video recording on positive transition
* Channel 9 turns headless mode on/off

* Channel 10 engages the return-to-home feature

* Channel 11 enables Take Off/Landing

* Channel 12 activates emergency stop

* Channel 13 analog aux channel #1

* Channel 14 analog aux channel #2

NOTE: Channels 13 and 14 are only active when using NFE Silverware firmware (and some other
Silverware forks). Two otherwise static bytes in the protocol overridden to add two «analog» (non-
binary) auxiliary channels. The ,,Analog Aux’’ Bayang protocol option must be enabled on the TX
and the Silverware firmware must have the Analog Aux feature enabled. Mismatches betwen TX and
RX settings will prevent binding.

10.29 Protocol: *FY326

This protocol is used on FY326 red board.

NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01+’ hardware module to function. Note
the ,,plus” version of the nRF device is required to support the 250kbits/s data rate. See the following
document for more information: http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The first four channels represent Aileron, Elevator, Throttle, and Rudder. Additional channels control special
functions:

* Channel 5 is unused
* Channel 6 enables the flip function
* Channel 7 is unused
* Channel 8 is unused

¢ Channel 9 turns headless mode on/off

Channel 10 engages the return-to-home feature

e Channel 11 initiates calibration
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10.30 *CFlie protokoll

The CFlie protocol is used on the CrazyFlie nano quad. It has not been tested with any other models. NOTE:
This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01+’ hardware module to function. Note the ,,plus”
version of the nRF device is required to support the 250kbits/s data rate. See the following document
for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The CFlie protocol supports up to 4 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a
transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

10.31 *H377 protokoll

The H377 protocol supports the NiHui H377 6 channel helicopter. It has not been tested with any other
models. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function.
See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The H377 protocol supports up to 7 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a
transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

10.32 *HM830 protokoll

The HMS830 protocol supports the HM830 Folding A4 Paper airplane. It has not been tested with any other
models. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function.
See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The HM830 protocol supports 5 channels and only supports auto-binding. The protocol stays in bind mode
until successful.

10.33 *KN protokoll

The KN protocol is used on the WLToys V930, V931, V966, V977 and V988 (WLToys format) as well as
the Feilun FX067C, FX070C and FX071C (Feilun format) helicopters. It has not been tested with other
models. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF24L.01+’ hardware module to function.
Note the ,,plus” version of the nRF device is required to support the 250kbits/s data rate. See the
following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The KN protocol supports up to 11 channels and does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None,
a transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.
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Channels 1-4 are throttle, aileron, elevator and rudder. Channel 5 activates the model’s built-in dual rate.
Channel 6 activates throttle hold. Channel 7 activates idle up (WL Toys V931, V966 and V977 only). Chan-
nel 8 toggles between 6G (default) and 3G stabilization. Channel 9-11 are trim channels for throttle/pitch,
elevator and rudder.

10.34 *ESky150 protokoll

The ESky150 protocol supports the smaller ESky models from 2014 onwards (150, 300, 150X). It has
not been tested with any other models. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01’
hardware module to function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The Esky150 protocol supports up to 7 channels, and does not support auto-binding. If Fixed ID is set to
None, a transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first
use.

Channels 1-4 are throttle, aileron, elevator and rudder. Channel 5 is flight mode (1 bit switch with only two
states). Channel 6 is not yet used on any of the tested models. Channel 7 is a 2 bit switch (4 states).

It is important if you have a 4 channel model, to configure that your model only has 4 channels, otherwise
the throttle values can go crazy.

10.35 *ESky protokoll

Needs to be completed. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01° hardware mo-
dule to function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The Esky protocol supports up to 6 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None, a
transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.

10.36 *BlueFly protokoll

The BlueFly protocol is used with the Blue-Fly HP100. It has not been tested with any other models. NOTE:
This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01+’ hardware module to function. Note the ,,plus”
version of the nRF device is required to support the 250kbits/s data rate. See the following document
for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The BlueFly protocol supports up to 6 channels, does not support auto-binding. If Fixed ID is set to None,
a transmitter-specific ID is used instead. It is necessary to manually bind each model before the first use.
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10.37 *CX10 protokoll

The CX10 format supports the Cheerson CX10 quadcopter. NOTE: This protocol requires the addition
of an ‘NRF24L01° hardware module to function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The CX10 protocol supports 9 channels and only supports auto-binding. The protocol stays in bind mode
until successful. The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.

Channel 5 is Rate except on the CX-10A, where it is headless mode.
Channel 6 is flip mode.

The DMO0O07 format also uses channel 7 for the still camera, channel 8 for the video camera and channel 9
for headless mode.

The protocol has a Format option for the Blue-A, Green, DM007, Q282, JC3015-1, JC3015-2, MK33041
and Q242 quadcopters.

10.38 *CG023 protokoll

The CGO023 protocol supports the Eachine CG023 and 3D X4 quadcopters. It has not been tested on other
models. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function.
See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The CG023 protocol supports 9 channels and only supports auto-binding.
The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.
Channel 5 controls the LEDs.

Channel 6 controls Flip mode.

Channel 7 controls the still camera

Channel 8 controls the video camera.

Channel 9 controls headless mode.

The protocol has a Format option for the YD829 quadcopter.

10.39 *H8_3D protokoll

The H8_3D protocol supports the Eachine H8 3D, JJRC H20 and H11D quadcopters. It has not been tested
on other models. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF24L.01° hardware module to
function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The H8_3D protocol supports 11 channels and only supports auto-binding.
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The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.

Channel 5 controls the LEDs.

Channel 6 controls Flip mode.

Channel 7 controls the still camera

Channel 8 controls the video camera.

Channel 9 controls headless mode.

Channel 10 controls RTH mode.

Channel 11 controls camera gimball on H11D and has 3 positions.

Both sticks bottom left starts accelerometer calibration on H8 3D, or headless calibration on H20.

Both sticks bottom right starts accelerometer calibration on H20 and H11D.

10.40 *MJXq protokoll

The MJX(q protocol supports the MJX quadcopters. It also has format options for Weilihua WLHOS, EA-
chine EO10 and JJRC H26D / H26WH. NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF24L.01’
hardware module to function. See the following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The MJXq protocol supports 12 channels and only supports auto-binding.
The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.
Channel 5 controls LEDs, or arm if H26WH format is selected.

Channel 6 controls Flip mode.

Channel 7 controls the still camera

Channel 8 controls the video camera.

Channel 9 controls headless mode.

Channel 10 controls RTH mode

Channel 11 controls autoflip (X600 & X800 formats) or camera pan

Channel 12 controls camera tilt

10.41 Protocol: *Bugs3Mini

The Bugs3Mini protocol is used to control MJX Bugs3 Mini and Bugs 3H aircraft. NOTE: This protocol
requires the addition of an ‘NRF24L.01° hardware module to function. See the following document
for more information:
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To bind first choose the Bugs3Mini protocol and click Bind. Then apply power to the aircraft. The bind
dialog will disappear if bind is successful.

Channels used for controlling functions. Set channel value greater than zero to activate.
* Arming is controlled by Channel 5
* Lights are controlled by Channel 6
* Flip is controlled by Channel 7
* Camera is controlled by Channel 8
* Video is controlled by Channel 9
* Angle/Acro mode is controlled by Channel 10 (>0 is Angle)

Telemetry is supported for RSSI and voltage alarm. It uses the Frsky telemetry display with signal
strength reported in the RSSI field and battery voltage in VOLT1. The Bugs3 Mini receiver only reports
good/warning/low voltage. This is translated to VOLT1 values of 8.40V for good, 7.10V for warning and
6.40V for low voltage.

10.42 Protocol: *E012

The E012 protocol is used to control the Eachine EO12 quadcopter. NOTE: This protocol requires the
addition of an ‘NRF241.01’ hardware module to function. See the following document for more infor-
mation:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
The E012 protocol supports 10 channels and only supports auto-binding.
The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.

* Flip is controlled by Channel 6

* Headless mode is controlled by Channel 9

* RTH mode is controlled by Channel 10

10.43 Protocol: *E015

The EO015 protocol is used to control the Eachine E015 quad/car/boat. NOTE: This protocol requires
the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function. See the following document for more
information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
The EO15 protocol supports 10 channels and only supports auto-binding.
The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.

* Arming is controlled by Channel 5
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* Led light is controlled by Channel 6
* Flip is controlled by Channel 7
» Headless mode is controlled by Channel 9

* RTH mode is controlled by Channel 10

10.44 Protocol: *“NCC1701

The NCC1701 protocol is used to control the Air Hog Star Strek NCC-1701 quadcopter. NOTE: This
protocol requires the addition of an ‘NRF24L.01° hardware module to function. See the following
document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
The NCC1701 protocol supports 5 channels and only supports auto binding.
The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.

* Warp is controlled by Channel 5

10.45 Protocol: *V911S

The V9118 protocol is used to control the WL Toys V911-S helicopter. NOTE: This protocol requires
the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function. See the following document for more
information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The V9118 protocol supports 5 channels. The receiver must be bound manually one-time using the ‘Bind’
button, after which it should stay bound.

The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.

* Calibration is controlled by Channel 5

10.46 Protocol: *GD00X

The GD0OOX protocol is used to control the C17 C-17 Transport and GD006 Diamond DA62 fixed wings.
NOTE: This protocol requires the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function. See the
following document for more information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
The GDO0X protocol supports 5 channels and only supports auto binding.

The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder. Only throttle and aileron channels are
used by the model.

 Lights are controlled by Channel 5
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10.47 Protocol: *LOLI

The LOLI protocol is used to control popular DIY nRF24L01 receivers. NOTE: This protocol requires
the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function. See the following document for more
information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications

The LOLI protocol supports 8 channels. The receiver must be bound manually one-time using the ‘Bind’
button, after which it should stay bound.

Receiver output modes are configurable via protocol options.
The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.
Failsafe settings are supported.

Telemetry is supported.

10.48 Protocol: *E016H

The EO16H protocol is used to control the Eachine EO16H quadcopter. NOTE: This protocol requires
the addition of an ‘NRF241.01° hardware module to function. See the following document for more
information:

http://www.deviationtx.com/wiki/#hardware_modifications
The EO16H protocol supports 8 channels and only supports auto binding.
The first four channels are Aileron, Elevator, Throttle and Rudder.

* Flips are controlled by Channel 5

* Headless mode is controlled by Channel 6

* RTH mode (One Key Return) is controlled by Channel 7

* Emergency stop is controlled by Channel 8

10.49 PPM protokoll

The PPM protocol is used to output PPM on the trainer port. It will disable all radio transmission. PPM is
useful for connecting to simulators, or other radio-modules that plug into the trainer port. The Fixed ID has
no effect, and there is no binding associated with this protocol.
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Options configurable on the PPM page:

* Center PW: Defines the time (in psec) of the pulse that the transmitter transmits to represent to
represent centered servo position. If this number doesn’t match the master transmitter, the servos will
not be centered.

* Delta PW: Defines the width of the pulse (measured from center) sent by the transmitter to define
max servo throw. If this value is incorrect, the servos will not achieve full range (or will travel too
much)

* Notch PW: Defines the delay between the channels.
* Frame Size: Defines the total time for all channels to be transferred.
* Polarity: Defines the polarity of the signal, Normal is active low.

Deviation does not auto-detect when a trainer cord is plugged into the transmitter. To use Deviation with
a simulator (such as Phoenix), create a new model, name it appropriately, and select PPM as the protocol.
Use the Re-Init button or power-cycle to enable PPM.

10.50 USBHID protokoll

The USBHID protocol will convert he transmitter into a USB joystick. Connecting the transmitter to a PC
via the USB cable will enable the transmitter to be detected as a joystick by the computer. This may be used
to enable the transmitter to control any simulators that support joystick input. Some initial calibration may
be necessary and is accomplished via the control panel applet of your operating system.

10.51 Protocol: SBUS

The SBUS protocol sends serial data on the transmitter’s trainer port (tip connector). The trainer port ring is
ground. On the T8SG PLUS transmitter the serial data also appears on the top pin in the JR module bay. The
serial data is not inverted so an adapter may be needed for some SBUS equipment. Up to sixteen channels
are supported. Data rate is 100kbps. Format is 8 data bits, even parity, two stop bits.
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10.52 Protocol: CRSF (Crossfire)

The CRSF protocol sends Crossfire protocol serial data on the transmitter’s trainer port (tip connector). The
trainer port ring is ground. On the T8SG PLUS transmitter the serial data also appears on the top pin in
the JR module bay. To enable telemetry the serial input must be tied to serial output. For the trainer port
tie tip to ringl. In the T8SG module bay tie the top and bottom pins together. Up to sixteen channels are
supported.

The CRSF bind and configuration operations are not yet supported. Use a PC to bind the Crossfire module
and receiver before using with Deviation.

Telemetry is not available on limited memory transmitters (7e, F4, F12).
Telemetry test page

The following tables show the layout of the telemetry test page display.

Devo10

RX X Bat
RxRSSI TxRSSI VBATT
RSSI2 TxPOWER | CURRENT

RxSNR | TxSNR CAPACITY
RxQUAL | TXQUAL | FMODE kapcsolé
PITCH ROLL YAW

RFMODE

10.53 Protocol: PXX

The PXX protocol is an Frsky serial interface to their transmitter modules. Primarily useful for ROM and
XJT modules in the JR bay of the T8SG Plus, but protocol is available on the serial port of other transmitters.

Up to 16 channels are supported. Telemetry (S.Port) is supported in the Frsky format for most transmitters.
Due to memory constraints telemetry is not available in modular builds. Range check operation is supported.
Module power setting is displayed as FCC/EU (e.g. 100/25mW).

Fixed ID is supported to link the transmitter with specific receivers. The Fixed ID corresponds to the receiver
number in OpenTX to make sharing easier. Values 0 to 63 are valid. Fixed IDs above 63 are truncated to the
valid range.

The following protocol options are available.

Failsafe: If the channel failsafe (in mixer channel config) is set this value is sent to the receiver every 9
seconds. The receiver will use these values in failsafe mode unless the protocol option is set to RX. For
channels with failsafe set to off, the default Failsafe protocol option ,,Hold” commands the receiver to hold
the last received channel values when the receiver enters failsafe mode. The ,,NoPulse” setting causes the
receiver to not send any signal on PPM outputs (Testing on X8R showed SBUS values went to minimum,
but SBUS behavior is not specified by the protocol). The ,,RX” setting prevents Deviation from sending
failsafe settings so the receiver will use whatever failsafe values have been stored in the receiver.

Country: Set the country to match the firmware in the receiver. Options are US, JP, EU.

92 Tartalomjegyzék



Deviation User Manual for Devo 7e/10/12E, Kiadas 5.1-dev

Rx PWM out: Choose whether PWM outputs of receiver are channels 1-8 or 9-16.
Rx Telem: Turn receiver telemetry on or off.

For transmitters without JR module the PXX signal is available on the serial port output. This is normally
the trainer jack except for the Devol2. Use a stereo plug. Tip will be the PXX output, and ring is the s.port
input. Sleeve is ground.

The T8SG V2 Plus requires a hardware modification to receive telemetry from a module in the JR bay. The
trainer port ring must be connected to the bottom JR pin (see picture).
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11. fejezet

Témak haladoknak

11.1 Oktaté lizemmod konfiguralasa

Deviation haszndlhat6 oktaté (master) vagy tanuld (slave) tavirdnyitoként is két tdviranyités konfiguracio-
ban. Ilyenkor az oktaté és a tanul6 tdvirdnyitéinak DSC csatlakozéit 6sszekotik egy oktatéd kabellel. Igazdbol
csak az oktat6 tavirdnyitéja kommunikal a modellel, de az oktaté egy kapcsoléval dtengedheti a vezérlést a
tanulénak. Amikor a kapcsol6 be van kapcsolva, a tanul6 tavirdnyitdja az oktatd kdbelen keresztiil elkiildi a
bemeneti adatokat (botkormany) az oktaté tdvirdnyitdjanak, és az ezeket a bemeneti adatokat fogja hasznélni
az oktat6é helyett.

Deviation egyiitt tud miikodni gyakorlatilag barmilyen tavirdnyitéval, ami akar oktat6, akdr tanulé mdédban
képes lizemelni. Ahhoz, hogy Deviation-t illeszteni tudjuk mds gyartd tdvirdnyitéihoz, ismerni kell a csat-
lakoztatott tavirdnyité PPM paramétereit, €s megfelel6en be kell allitani a kozép impulzus hosszit, és az
impulzus kitérés mértékét, tovabba tudni kell, hogy hdny csatorna keriil 4taddsra, valamint ismerni kell azok
sorrendjét. Ezeket az informdcidkat legegyszer(ibben a www.deviationtx.com oldalon taldlhaté férumban
lehet megtudni.

11.1.1 Oktaté mod - Master

Az oktaté médot a ,,PPM be” kivalaszté doboz ,,Csatorna” vagy ,,Bot” értékével lehet bedllitani a Modell
konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI) fejezet alapjan. A kivélasztott ,,Csatorna” vagy ,,Bot” érték esetén
az ,,ENT” nyomégomb megnyomdsara megnyilik az oktat6 konfigurdcié képernyd. A 2 méd kicsit eltéréen
viselkedik:
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Bot: A bot médban minden bemeneti csatorna meg lesz feleltetve az oktaté tavirdnyité egy-egy botkormé-
nydnak. Ebben a mddban, ha a tanulé mozdit valamelyik botkormanyon, az pont ugyantigy fog viselkedni,
mint ha az oktaté mozgatta volna az adott botkormanyt. Altaldban elmondhat6, hogy ilyenkor a tanulé tév-
irdnyitdja egy az egyben tovabbitja a botok poziciéit (mindenféle mixelés nélkiil), és az oktato tavirdnyitdja
végzi el az Osszes sziikséges mixelést.
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Csatorna: A csatorna médban minden bemeneti csatorna meg lesz feleltetve az oktatd tavirdnyitdjanak
egy-egy kimeneti csatorndjanak. Ebben a médban a tanulé tavirdnyitdjanak kell gondoskodni a modell
irdnyitasdhoz sziikséges mixelésekrSl. Gondosan iigyelni kell r4, hogy az oktatd és a tanuld konfigurécidja
teljesen megegyezzen, egyébként a modell furcsan viselkedhet az oktaté és tanul6 kozotti valtasokkor.

L L L

Az alabbi opcidkat lehet konfigurdlni mindkét oktat6 konfigurdciés képerny6n:

» Kozép impulzus hossz: Megadja a tanulé tavirdnyit6ja dltal kiadott, kozép szervé dllashoz tartozd
impulzus hosszét (us). Ha ez az érték nem egyezik a tanulé tavirdnyitdja altal ténylegesen kiadott
impulzus hosszal, akkor a szervok alapbdl nem kdzépen fognak éllni.

* Impulzus kitérés: Megadja a tanul6 tavirdnyitdja ltal kiadott, a maximalis szervé kitéréshez tartozd
impulzus szélességét (a kozép 4llastol mérve). Ha ez az érték nem megfeleld, akkor a szervok esetleg
nem érik el a maximalis kitérésiiket (vagy tilsdgosan is kitérnek).

» Oktaté kapcsold: Megadja, hogy mely kapcsoldval lehet dtadni az irdnyitast a tanulénak.

* PPML1...PPMS8: Meghatarozza a tanul6 €s az oktaté taviranyitéja kozotti (akar csatorna, akar beme-
net) megfeleltetést.

11.1.2 Tanulé mod - Slave

A tanulé médot a ,,PPM” protokoll kivdlasztasdval lehet bedllitani a Modell konfigurdlds (Szokdsos és Ha-
lado GUI) fejezetben leirtak szerint. Ilyenkor a protokoll kivalaszté dobozon allva az ,,ENT” nyomégomb
megnyomdsara megnyilik a PPM kimenet konfigurdlé képernydje, a konfigurdldshoz ldsd a USBHID proto-
koll fejezetben leirtakat. A Deviation ilyenkor a kimeneti csatorndk értékeit PPM formdaban kiildi ki a DSC
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csatlakozéra. Ha a Deviation tanulé tavirdnyitét egy ,,Bot” mddban (lasd fent) konfigurdlt Deviation oktatd
tavirdnyitoval haszndlod, akkor a tanulé tdvirdnyitén semmilyen mixelést nem érdemes bedllitani.

11.2 FPV és egyéb kiils6 bemenetek konfiguralasa

PPM be konf, (kiter
Kézep 1mp,
Kiteres ¢« 400 =
Ceat, ==ama < 1 s

A Deviation képes egy kiilsd eszkdzrdl (mint pl. egy FPV head tracker) beérkez6 PPM jeleket fogadni és
felhasznélni. Ennek konfigurdldsdhoz a ,,PPM be” kivdlaszté dobozban a , Kiterjesztett” opciét kell kiva-
lasztani, a Modell konfigurdlds (Szokdsos és Halado GUI) fejezetnek megfelelden.

A kivdlasztds utdn az ,,ENT” nyomdgomb megnyomdsdval lehet a plusz bemeneteket konfiguralni.
A konfiguralhat6 opcidk a kovetkezdk:

//////

» Impulzus Kitérés: Megadja a minimdlis/maximalis szervé Kitéréshez tartoz6 impulzus szélesség el-
térést (a kozép allastdl mérve).

» Csatornak szama: Megadja a fogadott bemeneti csatorndk szamat (éltaldban max. 8 csatorna lehet-
séges).

11.3 Trim hasznalata virtualis kapcsoloként

A Deviation képes, a fizikai kapcsolok mellett, a trim gombokat haszndlni virtuldlis kapcsolokként, de ez a
lehetdség csak a haladé feliileten érhetd el. 3 féle kapcsol6t tudunk a trim gombokkal szimuldlni:

« Pillanat kapcsold: A kapcsol6 csak addig lesz aktiv, amig a trim gombot nyomva tartjuk.

» Kapcsolé: A trim gomb megnyomadsara a kapcsol6 dllapota be- vagy kikapcsol, mindig az ellenkezd
éllasba.

* Ki/Be: A Trim+ gomb bekapcsolja, a Trim- gomb pedig kikapcsolja a kapcsolot.

» 3 allasu: A kapcsol6 egyik irdnyban aktiv lesz mindaddig, amig a Trim+ gomb meg van nyomva, €s
a masik irdnyba, amig a Trim- gomb meg van nyomva, majd visszadll kozépre, ha elengedik.

A virtudlis kapcsold létrehozdsdhoz elészor valassz ki egy trim-et a ,,Trim” képerny6n, és nyisd meg a
konfigurdlé képerny6t. Lasd Trim-ek és virtudlis bemenetek (Szokdsos és Halado GUI).
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2 299

Utéana éllitsd a ,,Trim 1épés” mez6t ,,Pillanat kapcsolé”, ,,Kapcsol6”, ,,Ki/Be”, vagy ,,3 allast” értékdire.
Ezt a ,,Trim 1€pés” kivélaszté doboz bal oldali nyildval érheted el, ha a 0.1 érték alatt. Utdna add meg a
~Bemenet” mez&ben a kapcsoloként felhaszndlt virtudlis csatorndt (példankban ez legyen a Virtl).
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Most menj a ,,Mixer” képernydre, és nyisd meg az adott virtudlis csatorna (példankban a Virtl) konfigura-
ciojat.

A mixer tipust dllitsd ,,Komplex”-re, allitsd a ,,Forrds”-t az adott virtudlis csatormdra (Virtl), allitsd a gorbét
,»1 az 1”-re (NE hasznald a ,,Fix”-et), alitsd a skélat ,,0”-ra, és végiil engedélyezd a ,,Trim” gombot.

Most mér haszndlhatod a virtudlis csatornat (Virtl), mint barmely més kapcsolé bemenetet. Amikor a
virtudlis kapcsold aktiv, a virtudlis csatorna értéke 100 lesz, egyébként az értéke -100 lesz. ,,3 dllast” esetén
a virtudlis csatorna értéke -100 lesz az egyik irdnyban és +100 a mésikban, egyébként elengedve az értéke O
lesz.

MEGJEGYZES: Ha egy mixerben a virtudlis kapcsoloként bedllitott virtualis csatornat forrasként hasznalod
(nem pedig kapcsoldként), akkor tiltsd le az adott lapon a ,,Nincs Trim” gombbal, kiilonben az adott trim
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érték duplan lesz hozzdadva.

11.4 Imbolygo beallitasok

Az imbolyg6 tarcsa az RC helikopterek irdnyitdsara szolgél, ez szabalyozza a férotor forgési sikjat, és a
rotorlapatok 4llasszogét. Az imbolygd tarcsa normdl esetben 3 szervéhoz csatlakozik a magassagi kormany,
a csiirés, és kollektiv allasszog vezérléséhez, de a miikodése miatt nem egy az egyes a megfeleltetés az
egyes botkormanyok és a szervok mozgdsa kozott. E helyett a kollektiv, a magassdg és a csiird egyfajta
mixelése sziikséges az imbolygd tarcsa szervoinak vezérléséhez. Ezt a mixelést ciklikus kollektiv alldsszog
mixelésnek (Cyclic Collective Pitch Mixing - CCPM) hivjuk.

Régebben az RC helikopterek kisegitd lapatokat, dgynevezett flybar-okat hasznaltak a férotor folott vagy
alatt, melyek Osszekotdkkel csatlakoztattak hozzd a stabilitds novelése érdekében. Ilyenkor a tdvirdnyitd
végezte el a szervok vezérléséhez sziikséges jelek mixelését, és igy direktben vezérelte az imbolygé tarcsa 3
szervéjat. Ez a konfigurdcié manudlis-CCPM (mCCPM) néven ismert. A masik megoldds egy elektronikus
mixer haszndlata a helikopteren, amely akdr a vevd részeként, vagy kiilon a vevd és a szervok kozott is
lehet, és ami elvégzi a sziikséges mixelést. Az a konfigurici6 az elektronikus CCPM (eCCPM), és ebben
az esetben a tdvirdnyité direktben a botkormadny bemenetek jeleit kiildi, és az elektronikus mixer fogja
atalakitani azokat a megfeleld imbolygé szervo jelekké.

Ujabban a flybar nélkiili (flybarless - FBL) helikopterek terjedtek el, f6leg a mikré méret tartomanyban.
Ezek a helikopterek eCCPM rendszert haszndlnak egy elektronikus giroszkdppal egyiitt, igy folyamatosan
stabilizalni tudjék a repiilést fizikai flybar nélkiil. Ez a felépités olcsébban eldallithatd, egyszeriibben szer-
vizelhetd, rdaddsul nagyobb stabilitast és pontosabb irdnyitast tesz lehetové.

A Deviation tobbféle imbolyg6 tarcsa szervo elrendezést tdimogat, mint pl. a 120°, 120° forditott, 140°, 90°,
és a mixelés nélkiili, melyek igy néznek ki:

COL AlL

ELE Front

120 (3 szervé): A szervok az imbolygd tarcsa koriil 120°-os szogben helyezkednek el. A csiirés bot hatdsara
a cslirés és a kollektiv szervok dontik az imbolygét jobbra és balra; a magassdgi bot mindhdrom szervét
mozgatva donti az imbolygé6t elre és hatra; mig a kollektiv bot mindhdrom szervét egy irdnyba mozgatva
emeli és siillyeszti az imbolygoét. Az 6sszhangban miikodé szervok drasztikusan megnovelik a rendelkezésre
all6 nyomatékot, valamint a precizitast.
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ELE A

AlL

COL

Front

120X (3 szervd): Ugyan az, mint a fenti, csak az elrendezés el van forgatva 150°-kal. A csiirés bot mind-
harom szervot mozgatva donti az imbolygdt jobbra €s balra; a magassagi bot hatdsara a magassagi és a
kollektiv szervék dontik az imbolygét elére és hatra; mig a kollektiv bot mindhdrom szervét egy irdnyba

mozgatva emeli és siillyeszti az imbolygot.

AIL A

Front

140 (3 szervé): Tulajdonképpen a 140°-os imbolygé elrendezés szervéi ugyanigy miikodnek, mint a 120°-
osé, csak a magassagi vezérlés elrendezése tér el. A 140°-os elrendezés simabb miikodést tesz lehetdvé,
minden irdnyban egyforma ciklikus sebességgel. A 120°-os elrendezésben a bal/jobb dontés kicsit gyorsabb,

ELE A

AIL
COL

90 (3 szervo): A csiirés bot hatdsara a csiirés és a kollektiv szervok dontik az imbolygét jobbra és balra;
a magassagi bot eldre és hatra donti az imbolygoét; mig a kollektiv bot mindharom szervét egy irdnyba

mint az elGre/hatra.

Front
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mozgatva emeli és siillyeszti az imbolygét. Ez a leggyakoribb elrendezés az elektronikus helikoptereken.

Nincs: Ebben a specidlis esetben a mixelést a helikopter sajét repiilésirdnyit6 rendszere végzi. A kimenetek
konfigurdldsdhoz annak gyartdja altal kiadott utasitasokat kell kdvetni.

MEGJEGYZES: Néhany helikopter 120 vagy 140 fokos elrendezéssel rendelkezik, de azok el vannak for-
gatva 180 fokkal. Ebben az esetben hasznélhatod a 120 vagy 140 fokos elrendezést, de lehet, hogy egyes
csatorndkat invertalnod kell.

11.5 Hangok modositasa

At lehet szerkeszteni a tdviranyité altal kiadott hangjelzéseket, de ehhez csatlakoztatni kell a tdviranyit6t a
PC-hez USB meghajtoként, és at kell irni a ,,media” konyvtarban taldlhaté ,,sound.ini” f4jl tartalmat.

A féjlban talalhat6 szekcidk egy-egy hangot irnak le, és az aldbbi események valtjak ki Sket:
* startup: Bekapcsolds.
* shutdown: Kikapcsolds.
* volume: A tiviranyité hangerejének valtoztatasa.
* timer_warning: Az id6zit6 le fog jarni.
 alarm#: 1dozit6 # (1.. . 4) lejart.
* batt_alarm: Alacsony telepfesziiltség riasztas.
* done_binding: A pérositis befejezddott.
* key_pressing: Gombnyomads hangja.
 saving: A modell fijl mentésekor.
* max_len: Ha meghaladtad a maximadlisan beirhat6 szoveg hosszat.
* telem_alarm#: Telemetria riasztas # (1...6).

Minden szekciéban bedllithatod az adott hangjelzés hangerejét a ,,volume” bedllitassal 0-t6] (nincs hang)
100-ig (max. hanger6). A tobbi bejegyzés egy-egy hangjegy neve, a hozzdjuk tartozé értékek pedig az adott
hangjegy hossza milliszekundumban. Egy hangjelzés maximum 100 hangjegybdl allhat.

A hangjegy neve lehet ,,xx”, ami a sziinet (ilyenkor nem ad hangot), vagy a hangjegy neve (a...g), esetleg
X -el jelolve a fél hang emelést ,,a”, ,.c”, ,,d”, ,,f” vagy ,,g” esetén, majd kiegészitve az adott oktav szaméaval
0-t61 4-ig. Igy ,,c0”-t6l (kozép C) egészen b4 -ig vilaszthaték hangok.
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12. fejezet

Emulator

Az emulator lehetdséget nytjt a Deviation tesztelésére a PC-den, még miel6tt a tényleges szoftvert telepi-
tenéd a tdvirdnyitédra. Az emuldtor megjelenit egy a tdvirdnyité kijelz&jének megfeleld ablakot, mellette
pedig mezbkben az aktudlis botkormény €s kapcsolé dllapotokat, valamint a kimeneti csatorndk értékeit

Toltsd le, és csomagold ki a deviation-emu_devoXX-vx.y.z.zip emuldtor csomagot innen:
http://www.deviationtx.com/downloads-new/category/1-deviation-releases/

ahol XX a tavirdnyit tipusszdma, x.y.z pedig a deviation verziészdma. Altaliban az utolsé verziét célszeri
hasznélni. Az emulétor a kicsomagolt konyvtarban taldlhaté exe kiterjesztésii fajl futtatdsaval indul.

Bemenetek RIGHT_H[0o0o% | AJL DRO[100.00% |
(bot/kapcs. > LEFT V[10000% | AlL DR1 [100.00% |
| Tavirdnyité ablak | | értékek) RIGHT v[ooos | GEARO[000%
* LEFT Hlooo%x | GEAR1[10000% |
Model .00 AUxX4[000% | MIX0 [100.00% |
RJ.EJ.F'J. AUX5[000% MIX1 [-100.00% |
R RUD DRO [1oo.00% | MIX2 [100.00% |
FE: BE. RUD DR1 [10000% | FMODED [100.00% |
AE: 18 ELE DRO[10000% | FMODE1 [[100.00% |
ELE DR1 [10000% | FMODE2[100.00% |
X

Ch1 [ 0.00% Chs [ 0.00% Ch9[o00% |

Ch2 [ 0.00% Ché [ 0.00% Ch10[0.00% |

Csatorna kimenet ért. |—) Chs[0000%  Ch7[oo0% Ch11[ooo% |

Cha [ 0.00% Chg [ 0.00% Ch12[0.00% |

Az emulétor vezérlése az aldbbi billenty(ikkel lehetséges (az angol QWERTY billentytizet alapjan):
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Billentyl | Funkcié Taviranyito
12E| 10 | 7E
g/a Bal oldali fiigg6leges bot (a gdzkar Mdd 2 esetén) X X X
Q/A Bal oldali fiiggbleges trim X X X
w/s Bal oldali vizszintes bot (az oldalkormany Méd 2 esetén) | X X X
Wi/S Bal oldali vizszintes trim X X X
e/d Jobb oldali fiiggbleges bot (a magassagi kormany Méd 2 | X X X
esetén)
E/D Jobb oldali fiiggbleges trim X X X
r/f Jobb oldali vizszintes bot (a cslirés Mod 2 esetén) X X X
R/F Jobb oldali vizszintes trim X X X
t/g AUX4 X X
T/G Bal felsd trim X X
y/h AUXS X X
Y/H Jobb fels6 trim X X
u/j AUX6 X
i’k AUX7 X
z GEAR kapcsol6 X X FMODE kap-
csolé
X RUDD D/R kapcsold X X HOLD kapcsol6
c ELEV D/R kapcsol6 X X
v AIL D/R kapcsol6 X X
b MIX 0/1/2 kapcsold X X
n FMOD 0/1/2 kapcsol6 X X
\ Kikapcsolas X X X
Balra nyil | L- nyom6gomb X X X
Jobbra R+ nyomé6gomb X X X
nyil
Fel nyil UP nyomégomb X X X
Le nyil DN nyomégomb X X X
Enter ENT nyomd6gomb X X X
Escape EXT nyomé6gomb X X X
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