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duplEx:

duplex

REX ReCEiverS with Assist Functions
(1) Einleitung DEUTSCH

FW. ver. 1.05

Die REX A(Assist) Empfanger erweitern die REX Baureihe um
Empfanger mit eingebautem Stabilisationssystem fur
Flachenmodelle und Multicopter. Diese Stabilisierung funktioniert
auf allen drei Achsen des Modells und erleichtert das Fliegen in
windigen oder schwierigen Bedingungen. Kunstflugmanéver sind
ohne aufwendiges Setzen von Mischern genauer und damit
einfacher zu fliegen. Mit Hilfe mehrerer voreingestellter Flugmodi,
die auch fur Anfangerpiloten geeignet sind, wird das Fliegen in der
Praxisinsgesamt deutlich vereinfacht.

Die REX A Empféanger sind mit allem 2.4GHz Duplex Sendemodulen
und den JETI DC/DS Sendern kompatibel. Die Einstellungen der
REX AEmpfanger kénnen Sie bequem Uber die Geratelibersichtder
JETI DC/DS Sender oder uber das frei downloadbare JETI Studio
Programm (Download. www.jetimodel.com) vornehmen.

Sie bieten auBerdem interne Telemetriedaten (wie Empfangs-
qualitat, interner Status, G-Kraft) und AnschluBmaglichleiten fiir
externe Sensoren Uber EXTelemetrie oder EX Bus.

Um das Flugzeugmodell effektiv im Flug zu stabilisieren, ist es
sinnvoll, das Modell mit schnellen Digital-Servos auszustatten. Die
Stabilisierung im REX A eignet sich auch fir Modelle mit

Verbrennungsmotoren.
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@ Technische Daten

Basic Data REX6A REX7A REX10A  REX12A*

Abmessungen [mm] 38x25x11 42x28x11 51x28x11 51x28x11
Gewicht [g] " 13 16 24
Antennenlange [mm] 2100 2x200 2x200 2x400
Anzahl der Ausgangskanile 6 7 10 12
Betriebstemperatur [°C] -10bis+85 | -10bis+85 | -10bis+85 | -10bis+85
Versorgungsspannung [V] 35-84 35-84 35-84 35-84
Mittlerer Stromverbrauch [mA] 80 80 80 80
EZ:Ez?tgung von Telemetriedaten in Ja Ja Ja Ja
Programmierung Tx-DC/DS Tx-DC/DS Tx-DC/DS Tx-DC/DS
AnschluBmaglichkeit fiir Satellit RSat Ja Ja Ja Ja
Maximale Ausgangsleistung [dBm] 15 15 15 15
Empfindlichkeit des Empfangers [dBm] -106 -106 -106 -106
Frequenz [MHz] 2400-2483 | 2400-2483 | 2400-2483 | 2400-2483
Interne Sensoren 3-achsen G pe, 3-achsen Beschl
Genauigkeit der Hohenmessung 0,1m
Gyroscope Messhereich +2000°/s
Messhereich der beschleuni +16G

6600Hz

* External Power Connector
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2.1Eigenschaften

* Biszu 16 stabilisierte Kanéleim Flachenmodellmodus.

¢ Unterstltzt verschiedene Copterkonfigurationen, vom
Tricopterbiszum Octocopter.

¢ Bis zu 3 einstellbare Flugmodi mit Optionen fiir Horizontsta-
bilisierung und Flughdhe.

¢ Feineinstellung der Stabilisierungseinstellungen im Flug Gber
einen separaten Kanal.

¢ Nutzung neuester 3-achsen Gyroskope und 3-achsen
Beschleunigungssensoren.

¢ Unterstuitzung fur LED Leuchtstreifen basierend auf WS2812
Chips.

¢ Unterstlitzung furexterne Kameragimbals mit Servos.

* IntelligentesFail-Safe.

 Vibrationsanalyse.

* Einstellung Uber Geratelibersicht der JETI DC/DS Sender oder
iber das frei downloadbare JETI Studio Programm.

¢ Telemetriedaten ohne zusatzliche Sensoren: Empfanger-
spannung, Empfangsqualitdt/Antennenstarke, G-Kraft...

¢ Anschlussmaglichkeit fiir bis zu drei externe Sensoren direkt am
REX AEmpfanger.

2.2 Wichtige Informationen

¢ Nutzen Sie immer die aktuellste Firmware auf Ihrem JETI DC/DS
Sender und dem Empfanger. Zur Einstellung benotigt der REX A
die Sender- Firmware 4.24 oder hoher.

¢ Vor Inbetriebnahme die Polaritat des gesamten Kabelbaums im
Modell prifen.

¢ Setzen Sie dem Empfanger keiner Warme und plotzlichen
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Temperaturdnderungen aus. Die Genauigkeit der Sensoren
koénnte dadurch beeintrachtigt werden.

¢ Verwenden Sie niemals einen sichtbar beschadigten
Empfanger. Uberpriifen Sie regelméaBig insbesondere den
Zustand der Antennen. Niemals die Empfangerelektronik aus
dem mitgelieferten Gehduse herausnehmen oder das Gehause
modifizieren.

e Bei der Installation in einem Verbrennungsmotormodell mit
vorhandener Motorziindung ist zu beachten, dass alle RC-
Elektronikteile durch Optokopplerisoliert sind und idealerweise
so weit wie moglich vom Motor/Ziindung entfernt montiert
wurden.

e Setzen Sie den Empfanger keinen tGbermafBigen Vibrationen
aus. Sensoren im Empfanger sind sehr empfindlich und
Vibrationen kénnen das Steuerverhalten beeintrachtigen. Es
empfiehlt sich, den Vibrationspegel mit der eingebauten
Vibrationsanalyse vor dem Flug zu Uberprifen. Immer
geeignete MaBnahmen ergreifen, um Vibrationen zu reduzieren
(z. B. den REX A Empfanger im Modell mit einem weichen
doppelseitigen Klebeband befestigen).

e Setzen Sie den Empfanger keinem direkten Luftstrom aus.
Verschiedene Fluggeschwindigkeiten mit unterschiedlichem
Luftdurchsatz haben starken Einfluss auf den sensiblen
barometrischen Sensor.

e Setzen Sie immer eine ausreichend dimensionierte
Stromversorgung fiir den Empfanger und die Servos ein.
Beachten Sie, dass bei eingeschalteter Stabilisation die Servos
standig in Bewegung sind, was Auswirkungen auf deren
Stromverbrauch und eine einhergehende Erwarmung dieser
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Komponenten mit sich bringt.

* Jede Anderung der Programmierung (speziell im Initiierung-
Modus) sollte mit demontiertem Propeller vorgenommen
werden.

e Zum Betrieb wird empfohlen, erst den Sender und anschlieend
den Empfanger einzuschalten. Der Sender bestatigt mit einem
Akustik-Signal, dass der Empfanger betriebsbereit ist. Zum
Ausschalten erst den Empfanger und anschliefend den Sender
ausschalten.

e REX A Empfanger unterstiitzen keinen Clone Modus. Der
(stabilisierende) REX A- Empfanger muss stets der Hauptem-
pfanger in dem Modell sein. Bei weiteren Empfangern, die als
Satelliten dienen, darf die Stabilisation nicht aktiviert oder
vorhanden sein.




@ Installation

3.1 Installationim Modell

Platzieren Sie den Empfanger im Modell immer parallel zu den
Flugachsen und idealerweise so nahe wie moglich dem
Schwerpunkt (speziell bei Multicoptern). Dies ist wichtig fiir das
reibungslose Funktionieren der Stabilisierung und deren korrekte
Reaktion.

Es ist wichtig, dass der Empfanger so befestigt wird, dass
Vibrationen minimiert aber dennoch der Empfanger ausreichend
fixiert ist. Wir empfehlen zur Befestigung weiches doppelseitiges
Klebeband.
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Es gibt mehrere Méglichkeiten den Empfanger im Modell zu
platzieren. Wichtig!! Fir seine richtige Wirkweise missen Sie die
gewdhlte Einbauposition im Setup Wizard entsprechend der
Pfeilrichtung auf dem Empfanger aktivieren
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3.2 Stromversorgung

Bei der Auslegung der Stromversorgung im Modell ist immer
darauf zu achten, dass sie in Bezug auf den Kabeldurchmesser, die
Kapazitdt und ihre Ausgangsspannung so ausgelegt ist, dass sie
mit dem Empfanger, den Servos und anderer Elektronik
kompatibelist.

Es empfiehlt sich, die REX A-Empfanger mit niederohmigen Li-XX-
Batterien oder einer stabilisierten BEC-Spannungsquelle
(entweder als separates Gerat oder im Drehzahlregler) zu
versorgen.

Verbinden Sie niemals zwei verschiedene Spannungsquellen
parallel, auch wenn sie die gleichen Parameter haben.
Verwenden Sie stattdessen eine zusdtzliche Elektronik wie das
JetiDSM 10, um beide Quellen zu trennen.

Die Stromversorgung kann mit dem Empfinger wie folgt

verbunden werden:

« Uberden Drosselkanal (bei Verwendung eines BEC-Reglers).

« Uberjeden freien (nicht belegten/genutzten) Empféngereingang.

 Uber MPX Stecker bei den EPC Empféngern beiliegend (Extended
Power Connector).

Beim Einsatz mehrerer Antriebsmotoren verwenden Sie
entweder eine einzige BEC-Ausgabe von einem der Regler oder
bei Opto-Reglern eine externe stabilisierte BEC-Quelle.
SchlieBen Sie niemals Spannungen von mehreren BEC-
Schaltungen parallel an!
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3.3Betrieb

Wir empfehlen, zuerst den Sender und danach den Empfanger
einzuschalten. Der Sender bestatigt die Inbetriebnahme des
Empfdngers mit einem akustischem Signal. Als
Ausschaltreihenfolge empfehlen wir zuerst den Empfanger und
danach den Senderauszuschalten.

3.4Bindevorgang

Der Datentransfer zwischen dem Empfanger und dem Sender ist
voll digital. Somit ist es notwendig, einzelne Gerate zu adressieren
damit sie miteinander auf einem gemeinsamen 2,4 GHz
Frequenzband kommunizieren konnen. Jeder Empfanger und
jeder Sender haben eindeutige Adressen und der Bindevorgang
bestimmt, welche zwei Gerdte miteinander kommunizieren
konnen. Wird ein neuer Empfanger oder Sender genutzt, ist dieses
“Binden”immer ein notwendiger Schritt.

Bindevorgang unter Nutzung eines Bindesteckers

1. Stecken Sie den Bindestecker (Bestandteil des Lieferumfanges) in
den Empfdngeraufden Steckplatz “Ext’.

2. Schalter Sie den Empfinger ein bzw. verbinden Sie diesen mit
einer geeigneten Stromversorgung. Der Bindevorgang erfolgt
innerhalb von 60 Sekunden. Schlagt der Bindevorgang fehl,
kehrt der Empfanger nach 60 Sekunden in den Einstellmodus
zurlick und derVorgang muss wiederholt werden.

3. Schalter Sie den Sender ein - der Sender bestdtigt die
Verbindung mit dem neuen Empfanger akustisch.
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Der Bindevorgang kann auch ohne Bindestecker mit Hilfe der
JETIBOX durchgefiihrt werden

1. Verbinden Sie die JETIBOX (iber Kabel mit dem Empféinger-
steckplatz “Ext’”.

2. Schalten Sie den Empfinger ein bzw. verbinden Sie diesen mit
einergeeigneten Stromversorgung.

3. Wadhlen Sie an der JETIBOX den Menlipunkt “Pairing” (aus dem
Hauptmendi einmal Taste “rechts” und dann “aufwadirts” driicken).
Der Empfédnger wartet nun auf den zu bindenden Sender, der
dazu einzuschalten ist. Spétestens nach 60 Sekunden beendet der
Empfinger den Pairing-Modus. Schldgt der Bindevorgang fehl,
kehrt der Empfédnger nach 60 Sekunden in den Einstellmodus
zuriickund der Vorgang muss wiederholt werden.

An jeden Sender kann eine beliebige Anzahl von Empfdngern
gebunden werden.

Ein Empfanger kann zu einem Zeitpunkt nur mit einem Sender
gebunden sein, d.h. die aktuelle Bindung besteht jeweils nur zum
letzten Sender,an den ergebunden wurde.

3.5 Reichweitentest

Im Reichweitentest berpriifen Sie den korrekten Betrieb des
Senders und Empféngers. Sie sollten vor dem ersten Flug eines
jeden Flugtags einen Funktionstest durchfiihren, oder wenn
Zweifel an der Funktion des Senders oder Empfangers bestehen.lm
Testmodus wird die Sendeleistung auf 10% reduziert. Platzieren Sie
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hierzu Modellund Sender in einer H6he von mindestens 80 cmvom
Boden. Ein einwandfrei funktionierender Empfang sollte im
Testmodus mindestens 50 Meter weit gewahrleistet sein. Sollte das
nicht der Fall sein, kontrollieren Sie die korrekte Verlegung der
Empfangsantennen. st der Test dann immer noch nicht erfolgreich
benutzen Sie die Teile nicht und kontaktieren Sie ihren Handler
oder eines unserer Servicecenter,

Aufrufendes Testmodus:

*Stecken Sie den Bindestecker (BIND PLUG) in den Empfénger-
ausgang“Ext”. Schalten Sie dann den Empfanger und anschlieBend
den Sender ein. Der Testmodus ist solange aktiviert, wie der
Bindestecker eingesteckt bleibt.

¢ Alternativkdnnen Sie den Testmodus in den DC/DS-Sendern tiber
Systemfunktionen - Reichweiten-/Servotest aktivieren.




@ Quick Setup

4.1Flugzeug

Die REX-A Empféanger werden mit deaktivierter Stabilisation
ausgeliefert und funktionieren wie normale Empfénger. Die
Stabilisation kann wie folgtinitiiert werden:

1. Bauen Sie den Empfénger in das Flugmodell wie im Kapitel
“Installationim Modell” beschrieben.

2. Legen Sie ein neues Modell wie gewohnt im Sender an. Die
Kanalzuordnung im Sender muss mit der Servobelegung der
Empfangerausgange ibereinstimmen. Wenn Sie fir die
Einstellung des Stabilisationsgrades oder verschiedene
Flugzustande zusatzliche Kanale nutzen mdchten, sollte Sie
diese jetzt anlegen. Dadurch mussen Sie nicht mehr auf die
Kanaleinstellungen zuriickgreifen, wahrend Sie den
Empfanger iber das Menu "Einstellassistent” konfigurieren.
Mehr Informationen (iber diese Zusatzkandle finden Sie im
Abschnitt “Kanalzuordnung “. Siehe7.11

3. Binden Sie den Sender mitdem Empfanger.

4. Setzen sie die Timmungen, DualRate und Expo-Funktionen
entsprechend den vorgeschlagenen oder bereits erflogenen
Werte. Setzen Sie keine Mischer oder Servowegangleich-
ungen mitdem Servo-Ballancer.

5. Nun beginnt die Konfiguration des Empfangers, entweder
liber das DC/DS Sendermenu (Modellwahl/-modifikation -
Gerdtelibersicht a)) oder Gber den PC (siehe Kapitel
Konfigurieren des Empfangers mitdem PC).

15



Tl foeta  m]

Duplex REX12A

B4t

Konfiguration
Telemetrie
Telemetrie Min/Max
vibrationsanalysis

a)

/modifikation —> Gerditelibersicht

Tl foeta  m]

REX12A Konfi
<< Zuriick
| Einstellassistent ____________>>_]

Erweiterte Einstellungen
Fail-safe
Alternative Funktionen

B4%

>
>
>>
>

Empfanger Ausginge
Reset in den Lieferzustand...

6. StartenSieden ,Einstellassistent” b) (Menii->Modellwahl

-> Empfinger anklicken)

und wahlen Sie anschlieBend die Option ,Flugmodell Assist”

c). Mit Driicken der Taste
Folgeanzeige.

Tl foeta m]

REX12A Assistent (1/8)

<< Zuriick
Fluggeritetyp

Flugmodell A

Weiter >>

d)

7. Spezifizieren Sie in der Folge ihr

Modell aus einem der zur Verfu-
gung stehenden Oberbegriffen zu
den Flugcharakteristiken, die am
besten dazu passtd), e).
Verschiedene Typen von Segelflug-
modellen, Kunstflugmodellen und
andere sind verfiigbar.

Jeder Modelltyp verfigt tber
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Tl foeta  m]

REX12A i
<< Zuriick

(278)

Modelldetails

Eigenschaften: standardmodell [7]

Weiter >>

Waihlen die Option

Standardmodell

Segler (langsam)

segler (dynamisch)
Trainer

Schaummodell
Kunstflugmodell (klein)
Kunstflugmodell (prazise)
Kunstflugmodell (30)

JET
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entsprechend vorkonfigurierte und
optimierte Voreinstellung der REX12A Asaistent (3/8)
Stabilisierung, so dass sich bereits
in den ersten Fliigen ein angeneh-
mes Gefihl einstellt und die
zusdtzliche Abstimmung auf ein Malter, .

Minimum beschrankt.
8. Imndchsten Schritt wéhlen Sie die [Zuilfoetaut & Be%
Empfanger-Einbauposition im REX12A Assistent (4/8)

Modell, so dass die angezeigte | rumw anetingen
Graphik mit der Einbausituation | VerendeLuftgescw korekur X

[E =gl
2 4

;

Gimbal verwenden x
Ubereinstimmt f). Insgesamt | Aleservos digital x
stehen 8 Optionen zur Verfligung
(siehe Kapitel Installation im E&S o |ghiwd| ok

Modell). Die Illustrationen zeigen g)
die Flugrichtungan.

9. Dannerfolgtdie Festlegung weiterer Funktionen g):
* Nutzung der Geschwindigkeitskorrektur wenn Ihr Modell
Uber einen groBen Geschwindigkeitsbereich verfugt, ist es
ratsam die Stabilisation mit dem MSPEED-Sensor oder MGPS
zur Messung der Fluggeschwindigkeiten zu ergénzen.
Durch Aktivierung dieses Punktes berlcksichtigt der
Empfénger die aktuelle Geschwindigkeit wéahrend der
Stabilisierung.
* Nutzung eines Kamera-Gimbals Durch Aktivieren erhalten
Sie die Funktion einer externen Servosteuerung fir ein
Kamera Gimbal.
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* Alle Servos digital diese Option legt die Ansteuerfrequenz
flr die Servos fest. Beim Aktivieren dieser Option werden alle
Servos mit 7.5ms Signalimpulszeit angesteuert; bei
deaktivierter Option sind es 17,5ms. Nur Digitalservos sind in
der Lage, die in kiirzeren Zeitabstanden ausgegebenen
Stabilsationssignale auch umzusetzen.

10. Weisen Sie die einzelnen Kandle [jffoeur  m] B
fur die Stabilisierung zu, damit der REX12A Assi (5/8)
Empfanger die Neutralpositionen e Euordung

i » Kalibri Ll ll)...
und Steuerwege der einzelnen ki iR

Servos einlernt h). Das Modell | »¥afibriere Seitenruder trav..

Roll pitch Yaw
Gebar

kann dabei belleblg platziert
werden, da Sie zu diesem o

Zeitpunkt nur die Stabilisierung- h)

sfunktionen kalibrieren.

Gehen Sie Schritt fiir Schritt entsprechend dem Assistenten vor
und kalibrieren Sie nur die Achsen, die wahrend der
Stabilisierung verwendet werden. Uberpriifen Sie die korrekte
Ausschlagrichtung der Ruder auf die Bewegung der
Steuerelemente, indem Sie die in der Zeile "Geber" angezeig-
ten Werte betrachten. Es ist normal, dass sich die Servos im
Modell nicht bewegen, weil der Empfanger keine Impulse an
die Servosausgibt, bis die Konfiguration abgeschlosseniist.

11. Weisen Sie einen Kanal zum Wechseln der Flugstabilisie-
rungsmodi zu i). Dieser Kanal sollte durch einen
Dreipositionsschalter angesteuert werden, so dass alle drei
Flugmodiverfligbar sind.
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In Position 1 ist die Stabilisierung [Pulllfoetaur u] B %
standardmaBig deaktiviert. REX12A Assistent (6/8)

<< Zuriick

Durch Umschalten auf Position 2 | zusatzkansle zuordnen
Flugmoduskanal N/A 0 Edit Losch

(Mitte) wird der Modus "Normal" |......
aktiviert.

Durch Umschalten auf Position 3
wird der Modus "Heading Hold" *
aktiviert.

Hinweis: Fiigen Sie zundchst einen Kanal/Funktion im Menii
“Modellwahl/-modifikation -> Funktions+Gerberzuordnung”
mit einen Dreiwegeschalter des DC / DS - Senders hinzu. Weisen
Sie dieser Option dann einem freien Kanal im Menii "
Modellwahl/-modifikation -> Servozuordnung" zu.
Anschlie3end kann dieser Dreiwegeschalter im ,Empfinger ->
Setup -> Assistenten verwendet werden.

12. Wenn Sie in den vorherigen Schritten die Option "Gimbal
verwenden" gewahlt haben, ordnen Sie die einzelnen Kanale
der Gimbalsteuerung zu. Sie kdnnen diesen Punkt tibersprin-
gen und die Gimbalsteuerung spéter in der Konfiguration ->
Kanalzuweisung ->
Gimbalkandle konfigurieren. s =

REX12A Assistent (8/8)

<< Zuriick
Anderungen anwenden

13. Beenden Sie die Assistenten- | “sece servo mpulsrate optimal

und Anwendungseinstellungen, | Rt fugmed auf standard
\ -
Wenn Sie den Befehl "Einstel-

lungen anwenden und




beenden" ausfiihren j), speichern Sie die Parameter im
Empfanger und die Stabilisierung wird gemaf den von Ihnen
eingegebenen Daten gesetzt.

Achtung: An diesem Punkt werden die Einstellungen der
einzelnen Servoausgdnge, der Konfiguration der Flugmodi
undder PID-Reglerverstirkung zuriickgesetzt.

14. Platzieren Sie das Modell vor jedem Flug auf dem Boden und
bewegen Sie es nicht wahrend des Initiierungsvorganges.
Sobald die Initialisierung abgeschlossen ist, kommen
Steuersignalean den Servosan.

15. Uberpriifen Sie die korrekte Reaktion der Ruder auf
Steuersignale und die Stabilisierungsrichtung, indem Sie das
Modell um alle Axen bewegen. Wenn Sie das Modell zum
Beispiel nach links drehen, sollten sich die Steuerflachen
tendenziellin die entgegengesetzte Richtung bewegen.

16. Fiihren Sie den ersten Flug entweder mit deaktiviert
Stabilisierung (manueller Modus) oder im Modus "Normal"
aus. Wenn das Modell nicht geradeaus fliegt, trimmen Sie es
und landen Sie dann. Ordnen Sie die Hauptkanale dann erneut
zu (Kanalzuordnung - Hauptlandle zuordnen).

Optimieren Sie Einstellungen in nachfolgenden Fliigen so, dass
die Flugcharakteristik des Modells hren Vorlieben entspricht.




4.1.1 Optimierung der Modellabstimmung
Im “Flugmodell Einstellungen” Menu der REX A Konfiguration
konnen Sie die stabilisierten Achsen einzeln fein abstimmen.

Empfindlichkeit - Dieser Parameter REX12A Flugmodell
bestimmt die proportionale Wirkung (&= — =
der Modellstabilisierung im Flug.Wenn | querruder 0 10E
. . Hihenruder 203 wH
das Modell nicht ausreichend | seitenrudger xE 53

stabilisiert ist, z. B. bei Windbden, | 3°Aerobatikfaktor

erhohen Sie den Gain —Wert in | Querderknippel briotit  6o% [

. A Hhenruderkniippel Prioritat 60% [7]
Schritten zu 20%, bis das Modell zu | seienruderknippei prioritse ~ so% =1
schwingen beginnt. Reduzieren Sie
dann den Wert wieder um 20%.
Probieren Sie die neuen Einstellungen bei unterschiedlichen
Fluggeschwindigkeiten aus und stellen Sie sicher, dass auch bei
hohen Geschwindigkeiten keine Schwingungen auftreten.

Halten - Bestimmt, wie intensiv das Modell im Modus "Heading
Hold" seine Orientierung und Richtung beibehélt. Im Modus
"Normal" wird dieser Parameter nicht verwendet. Sie konnen die
Funktion beispielsweise im Messerflug testen.

3D Aerobatikfaktor - Bestimmt, in wie weit sich die Stabilisierung
verringert, wenn der Steuerknippel auBerhalb der Mittelposition
bewegt wird. Zum Beispiel bedeutet eine Prioritat des
Querrudergebers von 60%, dass die Querruderstabilisierung bei
maximalem Knippelausschlag links oder rechts auf 40% reduziert
wird und die Stabilisierung ab einer Geberposition von 60%
einsetzt.
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4.1.2 Wahl der Flugmodi

Je nach lhren Vorlieben kénnen Sie auswahlen, welche Flugmodi
wahrend des Fluges verwendet werden sollen. Es steheninsgesamt
funf Modi zur Verfiigung, von denen Sie zwischen drei Flugmodiim
Flug wechseln kénnen (siehe Abschnitt: “Beschreibung der
Flugmodi”).

Fail-Safe: legen Sie hier den [Efociour _ m] Bev
gewdlinschten Fail-Safe-Modus fest: REX12A Stabilisierung
Im“intelligenten”Modus stabilisiert der | e st iungen
Empfanger das Modell in horizontaler | Mt manuel rssistausi ] edit >

- . . L. M2 Normal (Dimpfung) F]  Edit >>

Position. Wenn Sie "Assist deaktiviert" | ws: Heading Hold [¥]  Edit >
. . il-Safe: {I[f - il

wiahlen, werden die vorgegebenen | ™ gl ey

Servopositionen libernommen oder
die letzte bekannte Position bleibt
) h Tl oetat ]
erhalten (weitere Informationen
finden Sie im Konfigurationsmen
. Einstellungen: Flugmodus 1
“Fail Safe”). standardempfindlichkeit so% [7]

Verwende Empf.-tuning Kanale v

Stabilisierung: Modus 1

Fir jeden Flugmodus kdnnen Sie die | ™rowerm

Querruder 1(2)

v v v
v

Wirkung der Stabilisierung einstellen
(dies umfasst die Stabilisierung und die
Kurshalte-fahigkeit in allen Achsen). Sie kdnnen auch festlegen, ob
die Stabilisierungsgroe Uber gesondert zugewiesene Kanale
verwendet werden soll (siehe Konfiguration “Kanalzuordnung -
Zusditzliche Kandile zuweisen”).

Fir jeden Flugmodus kann auch festgelegt werden, welche Servos
bei welcher Steuerfunktion stabilisiert werden. Standardmafig
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sind alle zugeordneten Servos freigegeben. Wenn Sie z. B. ein
stabilisiertes Seitenruder nicht in allen Flugmodi benétigen,
deaktivieren Sie es einfach im gewiinschten Mode in der
entsprechenden Zeile.




4.2 Multicopter

Bevor Sie den REX A Empféanger erstmalig in einem Multicopter
anschlieBen und konfigurieren, empfehlen wir, die Motorregler mit
den Motoren vom Empfanger abzuklemmen, um ein versehentli-
ches Anlaufen zu verhindern.

1. Demontieren Sie die Propeller von den Motoren.

2. Montieren Sie den Empfanger gemaR dem Kapitel Installation
imModell.

3. Erstellen Sie ein neues Multicopter Modell im Empfanger.
Achten Sie beim Anlegen darauf, dass Throttle, Roll, Pitch, Yaw
und die Flugmodus-Umschaltung je auf einem eigenen Kanal
arbeiten.

4. Binden Sie den Sender mitdem Empfanger.

5. Navigieren Sie entweder Uber das DC/DS-Menu (Modell —>
Gerditeiibersicht a)) oder Giber einen USB-Adapter mitdem JETI
Studio zu den Empfanger-Einstellungen.

6. Starten Sie den Einstellassistenten (Konfiguration ->
Einstellassistent b)). Wahlen Sie auf dem ersten Bildschirm die
Option "Multicopter Assist" aus.

Tl oeteutt ] B Tl oetaue ] B
Duplex REX12A REX12A Konfiguration
Konfiguration >> << Zuriick
Telemetrie > | Einstellassistent ___________>>_|
Iﬂ-rr:rn-llnrﬂ;ln :: Erweiterte Einstellungen >
rationsanalysis Fail-Safe .
Alternative Funktionen >
Empfinger Ausginge >
Reset in den Lieferzustand..




duplEx:

7. Wahlen Sie Ihren Multicopter Rahmen-Typ aus ¢) und driicken
Sie auf "Weiter", um zum néachsten Punkt zu gelangen.
Folgende Rahmen-Typen werden unterstiitzt (Drehrichtung
und Motornummer missen grundsatzlich beachtet werden):

TricopterY Quadcopter +
Quadcopter X Hexacopter +

Hexacopter X

Hexacopter Y

Octocopter + (REX10 A oder
REX12A)

Octocopter X
(REX10 A oder REX12 A)
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Tl oetoutt W[r2221 (TN

REX12A Assi (1/8)

<< Zuriick
Fluggeritetyp
Rahmentyp

Multicopter Assist [F]
Quadcopter (x) 7]

Qo
oa

Weiter >>

d)

Im néchsten Bildschirm wéhlen Sie
die Multicopter-Charakteristik aus
e), die am besten auf lhr Modell
zutrifft. Jeder Typ beinhaltet
vorkonfigurierte und optimierte
Einstellungen zur Stabilisierung,
so dass die ersten Fllige e)
angenehm sind und eine

Select Option
T
Quadcopter (+)
Quadcopter (X)
Hexacopter [¥)
Hexacopter (+)

Hexacopter (X}

Octocopter (+)
Octacopter (X)
Tillfoetautt  m[r2225: (0
REX12A Assistent (2/8)
<< Zuriick
Modelldetails

Coptertyp: standardmodell 7]

weitere Konfiguration auf ein Minimum beschrankt wird.

Im nachsten Schritt f) wéhlen Sie
die Empfanger-Position so, dass
die Grafik der tatsachlichen
Situation entspricht. Es stehen
insgesamt 8 Optionen zur
Verfliigung (siehe Kapitel f)
Installation im Modell). Die
Abbildung zeigt die
Flugrichtungan.
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% T 7
REX12A Assi (3/8)
<< Zuriick
Empfangerplatzierung
Position: Standard - Horizontal [F]
IE -;ulnw
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10. Uberpriifen Sie nun die weiteren Funktionen g):
¢ Verwendung eines Kamera-
Gimbals - durch Anhaken dieser REX12A Assistant (4/8)
Option aktivieren Sie die Funktion | << zuricx
eines externen servogesteuerten | tmse vemenier
Kamera-Gimbals. ety A

* AlleServosdigital - diese Option | wororen immer stabitisieren
bestimmt die Ansteuer- )
frequenz von Servos, die an
zusatzlichen Kanélen betrieben werden. Wenn alle Servos im
Modell digital sind, wird die Impulszeit automatisch auf 7,5 ms
eingestellt. Ansonsten sind es 17,5 ms. Die Impulszeit fir
Motoren betragt 2,5 ms, was 400 Hz entspricht.

e OneShot125 verwenden - durch Anhaken dieser Option
aktivieren Sie OneShot125 zur Steuerung der Motorregler.
Dies ist ein spezieller Modus, bei dem die Impulse vom
Empfanger achtmal kirzer sind als die Standard-
Servoimpulse. OneShot125 muss vom Motor-Regler
unterstitzt werden und im Motor-Regler aktiviert sein.

* Motoren immer stabilisieren - nach Aktivierung dieser
Option wird der Multicopter ab dem Zeitpunkt der
Scharfstellung und der ersten Bewegung des Gaskniippels bis
zum Abschalten der Motoren stabilisiert. Die Stabilisierung
bleibt auch erhalten, wenn die Motoren im Leerlauf drehen.
Diese Option wird nicht fir die ersten Flige mit einem
Multicopterempfohlen.

11. Weisen Sie die einzelnen Kanéle der Steuerung zu h), um dem
Empfanger die Neutralstellungen und Endstellungen
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12.

13.

anzulernen. Folgen Sie der Schritt-
fur-Schritt-Anleitung. Kalibrieren
Sie alle Achsen nacheinander.
Uberpriifen Sie die korrekte
Reaktion auf die jeweiligen
Knuppel anhand der angezeigten
Werteinder Zeile "Geber".

Weisen Sie einen Kanal zum
Umschalten der Flugstabilisie-
rungsmodi zu i). Der Kanal sollte
auf einen Dreistufen-Schalter
gelegt werden, damit alle drei
Flugmodi zur Verfigung stehen.
In Position 1 ist die Hohen-und
Horizontalstabilisierung
standardmaBig aktiviert.

B4%

Tlloctack ]

REX12A Assistent (5/8)

<< Zuriick
Hauptkanalzuordnung

» Kalibriere Querruder (Roll)...

» Kalibriere Hohenruder (Pitch)...
» Kalibriere Seitenruder (Yaw)...

Roll pitch Yaw

Gebar o o%

o
Weiter >>
ey

Tholloeta ]

REX12A Assi:

(678)

<< Zuriick

Zusatzkanile zuordnen
Flugmoduskanal N/A 0
Drosselkanal

Lésch
Lésch

Edit

N/A 0% Edit

Hlinwwsis: Stsllen Sie sicher, dass jeder Kanal
in Ihrem Sender kv ist

Umschalten auf Position 2 (Mitte) aktiviert eine einfache
Horizontalstabilisierung ohne Héhenstabilisierung (manuelle
Gaskontrolle). Umschalten auf Position 3 aktiviert den
Kunstflugmodus. Weisen Sie den Gaskanal zu und vergewis-
sern Sie sich, dass der Kanal im Bereich von 0-100 % (1-2 ms)

arbeitet.

Wenn Sie in den vorherigen
Schritten "Verwendung eines
Kamera -> Gimbals" gewahlt
haben, weisen Sie die einzelnen

Kandle zur Steuerung zu j). Sie j)
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Tholloeta ]

REX12A Assi

(7/8)

<< Zuriick
Gimbalkanile zuordnen
Gimbal Roll N/A

Gimbal Pitch
Gimbal Yaw

Losch
Lisch
Losch

Edit
Edit
Edit

N/A
N/A




kénnen diesen Schritt auch Uberspringen und den Kamera-
Gimbal spater im Men ,,Konfiguration -> Kanalzuordnung -
> Gimbalkandle zuordnen“konfigurieren.

14. Beenden Sie den Assistenten und [Fgif{ocku ] 4%
die Anwendungseinstellungen k). REX12A Assistent (8/8)
Nach dem Ausfiihren des Befehls | i . wenden

"Einstellungen anwenden und | e e mposete sooe!
beenden" werden die Parameter | -3t g faraoraiuns

im Empfanger gespeichert und
die Stabilisierung wird k)
entsprechend der eingegebe-
nen Datenin den jeweiligen Modus zurlickgesetzt.

Achtung: An diesem Punkt werden die Einstellungen fiir die
einzelnen Motoren/Servoausgdinge Flugmodus-
Konfigurationen und PID-Regelungs-Werte zuriickgesetzt.

15. Prifen Sie im MenU Konfiguration -> Multicopter
Einstellungen die korrekte Drehrichtung der Motoren
entsprechend dem oben auf dem Bildschirm angezeigten
Diagramm.

16. Stellen Sie das Modell nun auf eine ebene Flache. Sobald die
Stabilisierung initialisiert ist, reagieren die Motor-Regler in der
Regel durch Piepen. Versuchen Sie, die Motoren zu starten
(noch ohne montierter Propeller): Bewegen Sie beide Knlippel
nach unten und in die Mitte aufeinander zu (Gasknuppel in
Leerlaufstellung und Yaw nach rechts, Pitch voll gezogen und
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duplEx:

Roll nach links):

Die Motoren sollten anlaufen und nach 3 Sekunden ohne
Gasgeben wieder stoppen. Wenn sich die Motoren nicht
drehen, Uberprifen Sie den Parameter "Leerlaufdrehzahl" im
Men Konfiguration - >Multicopter Einstellungen.

17. Vor dem ersten Flug ist es notwendig, die Lageregelung mit
den Propellern zu testen. Idealerweise ist das Modell dazu auf
einem Prifstand montiert, der eine Drehung in nur jeweils
eine Achse erlaubt. Es ist notwendig, sicherzugehen, dass das
Modell im Kunstflug- oder Sport-Modus in der Lage ist, eine
konstante Richtung bei Neutraler Kniippelstellung aufrecht-
zuerhalten und keine unerwiinschten Schwingungen
auftreten.

18. Machen Sie ihren ersten Flug bei windstillem Wetter auf einer
Wiese oder einer anderen weichen Flache mit viel Platz.
Beginnen Sie mit dem Scharfstellen der Motoren und geben
Sie etwas Gas. Stellen Sie mit leichten Knlippelbewegungen
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sicher, dass der Empfanger auf allen Achsen in die jeweils
richtige Richtung steuert und das Modell stabilisiert. Seien Sie
bereit bei einem unerwarteten Verhalten das Gas umgehend
rauszunehmen und zu landen. Schweben Sie weiter in
geringer Hohe. Wenn das Flugverhalten instabil ist oder
Oszillationen auf einer Achse auftreten, landen Sie und stellen
Siedie PID-Regelung ein (siehe nachstes Kapitel). Wiederholen
Sieden Flug mitden neuen Einstellungen.

4.2.1 Optimierung der Multicopter Einstellungen
Prufen Sie vor dem ersten Flug mit einem Multicopter Modell
immer die Drehrichtung der einzelnen Motoren. Gehen Sie in der
Empfanger-Konfiguration zum Meni Multicopter Einstellungen.
Hier wahlen Sie die Leerlaufdrehzahl, damit die Motoren langsam
drehen, sobald sie scharfgestellt sind. T o w]

Ba%e

Multicopter Einstell

Stellen Sie die Minimum- und |EFFT

Maximum-Gaswerte entsprechend Qo
[o)el
der vom Hersteller Ihrer Motorregler |
R | Minimale Laufdrossel 1.150ms [7]
empfohlenen Einstellungen ein. Drossel Aus 1.000ms 7]
Maximum Drossel 1.900ms 7]

Motortest

. . . i » Test Motor 1...
Testen Sie die Drehrichtung jedes | »retwowrt..

Motors, indem Sie den Befehl "Test | »TestMotors.

» Test Motor 4...

Motor N" aktivieren. Der entsprechen- | »Uberschreibe totoren  1.000ms 7]
. . . OneShot125 verwenden x
de MOtorregIer empfangt ein S'Qnalr Matoren immer stabilisieren x

. . 0 Servoausgange
um bei minimalen Umdrehungen fur | *peawsinee = meon
ca. 1 Sekunde zu laufen. Die | oxws oxwe owwon  o% e
0% [09] 0% [10] 0% [11] 0% [12]

Drehrichtung muss dem Diagramm im |z S It Ok
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Menu auf dem Senderdisplay entsprechen. Wenn sich der Motor in
die entgegengesetzte Richtung dreht, vertauschen Sie zwei der
drei Motorleitungen miteinander.

Uberschreiben aller Motoren - Sie kénnen jeden Wert von 0,8 bis
2,2 ms eingeben, der an alle Motoren gleichzeitig gesendet wird,
nachdemdie F4"Anwenden"Taste am Sender gedriickt wurde.
OneShot125 verwenden - aktivieren Sie diese Option, um den
OneShot125-Modus fiir die Ansteuerung der Motorregler zu
verwenden. Dies ist ein spezieller Modus, bei dem die Impulse vom
Empfanger 8 mal kiirzer sind als Standard-Servopulse. OneShot125
muss auch von den Motorreglern in lhrem Modell unterstiitzt und
in den Motorreglern aktiviert werden.

Motoren immer stabilisieren - nach Aktivierung dieser Option
wird der Multicopter ab dem Zeitpunkt der Scharfstellung und der
ersten Bewegung des Gasknuppels bis
zum Abschalten der Motoren
stabilisiert. Die Stabilisierung bleibt
auch erhalten, wenn die Motoren im - e
Leerlauf drehen. Diese Option wird
nicht fir die ersten Fllige mit einem | Drenrateseite 251 15F1 - o[
vertikalgesch. 20[F]  20[7 o[®
Multicopter empfohlen.

Wenn der Multicopter fliegen kann aber sein Verhalten nicht
einwandfreiist, ist es notwendig, eine Feinabstimmung an den PID-
Werten der Regelschleife vorzunehmen - siehe das Meni
Konfiguration - Erweiterte Eigenschaften. Hier kdnnen Sie die
einzelnen Koeffizienten fiir jede Achse separat bearbeiten.
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Proportionalkoeffizient - dies ist ein Grundparameter der
Stabilisierung. Die Reaktion der Regeleinheit ist direkt proportional
zur gewiinschten Drehzahl. Wenn der Multicopter auf einer Achse
nicht ausreichend stabilisiert, der Pilot zum Beispiel immer mit der
Steuerung eingreifen muss, um das Modell in der Luft zu halten, ist
dieser Faktor zu erh6hen (zum Beispiel bei jedem Schritt um 20 %).
Sobald Oszillationen auftreten, reduzieren Sie den
Proportionalfaktor um 20 %.

Integralkoeffizient — bestimmt die Starke des Winkelfehlers tiber
die Zeit. Dank der Integration kann der Empfanger das Modell in
seine Ursprungslage ausrichten, wenn es zu einer Abweichung
gekommen ist. Setzen Sie den Faktor so, dass das Modell in der Luft
auf keiner Achse schwingt und ein stabiles Verhalten im Sport- und
Kunstflug-Modus zeigt. Wenn der Koeffizient zu hoch ist, kdnnen
langsame aber starke Schwingungen auftreten.

Derivativer Koeffizient - die derivative Komponente der
Regelschleife reagiert auf rasche Lageanderung des Modells und
kann beispielsweise die Auswirkungen von Windbden unterdri-
cken. Bearbeiten Sie den Wert der derivativen Komponente sehr
sorgféltig in kleinen Schritten, da das Modell sonst anfangen kann,
mithoher Frequenzzu schwingen.

Beim Testen der modifizierten Koeffizienten, heben Sie ab und
fuhren Sie kleine aber schnelle Kniippelbewegungen durch. Priifen
Sie, ob der Multicopter schnell reagiert, ohne zu Ubersteuern. Die
Yaw-Achse ist nicht so entscheidend fiir die Feinabstimmung der
Regelung. Nach dem Bewegen des Yaw-Kniippels sollte der
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Multicopter nicht instabil werden und keine signifikante
Hohenanderung erfahren. Lassen Sie den derivaten Koeffizienten
aufnull stehen.

Bei Multicopter-Modellen kann auch die Steig- und
Sinkgeschwindigkeit abgestimmt werden. Wenn das Modell
heftiger, als erwartet auf das Aufstiegs-Kommando reagiert,
senken Sie den Proportionalkoeffizienten in der entsprechenden
Zeile (vertikale Geschwindigkeit). Umgekehrt erhéhen Sie den
Koeffizientwert, wenn das Modell nicht auf Héhendnderungen
reagiert.

4.2.2 Flugmodus auswahlen

Wéhlen Sie abhédngig von lhren [Fgifoelaic  w] Ba%
Vorlieben aus, welche Flugmodi REX12A Stabil
<< Zuriick

wahrend des Fluges verwendet | jiers insteiiungen
werden sollen. Insgesamt stehen 5

g [F] Edit >»

. 2 i mz: Stabilize [ Edit >
Modi zur Verfliigung, eine | ms sport [ Eaie >
Umschaltung ist zwischen drei Modi | ™" et s

moglich. (siehe Beschreibung der
Flugmodi).

Fir jeden Flugmodus kdonnen Sie die Standard-Verstérkung
einstellen (dies multipliziert die Proportional-, Integral- und
Derivativen Koeffizienten auf allen Achsen) und Sie kénnen
festlegen, ob Sie die Abstimmung der Verstarkung Uber spezielle
Kandle verwenden mochten (siehe Konfiguration ->
Kanalzuweisung-> Zusditzliche Kandle zuordnen).
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Bestimmen Sie den Failsafe-Modus: Im intelligenten Modus
stabilisiert der Empfanger den Horizont (beim letzten bekannten
Stand des Gaskniippels). Auf der anderen Seite werden alle Motoren
abgeschaltet, wenn "Assist deaktiviert" ausgewdhlt ist.

4.3 Beschreibung der Flugmodi

Beim REX A Empfénger, konnen Sie zwischen sieben
vorabgestimmten Flugmodi wahlen, wobei man in einem Flug
zwischen dreiausgewdhlten Flugmodi hin-und herschalten kann.

4.3.1 Manuell (Assistaus): Flugmodelle
Hieristdie Stabilisierung komplett deaktiviert; der Pilot tibernimmt
komplett die manuelle Kontrolle Giber das Modell.

4.3.2 Training: Flugmodelle

Dieser Modus wird verwendet, um sich an das Verhalten des
Modells zu gewdéhnen. Es ist auch fiir Anfdnger geeignet.
Grundsatzlich beeinflusst die Stabilisierung die Steuerung des
Modells nicht, solange es horizontal fliegt. Sobald Sie jedoch ein
Manover durchfiihren méchten, wirkt die Stabilisierung so auf die
Langsachse (Hohenruder) und Querachse (Querruder) des
Modells, dass ein Uberziehen. Kunstflug in diesem Modus ist nicht
mdglich.

4.3.3 Normal (Dampfung): Flugmodelle
Dies ist der Grundmodus fir den Flug im Wind, geeignet fiir Starts
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und Landungen. Die Stabilisierung arbeitetin 3 Achsen und gleicht
die Auswirkungen von duf3eren Kraften wie Windturbulenzen oder
Boen auf das Modell aus. Kunstflug ist unbegrenzt maglich. In
diesem Modus kdnnen Sie auch die stabilisierten Achsen trimmen.

4.3.4Heading Hold: Flugmodelle

Dieser Modus ist so voreingestellt, dass die eingeleitete
Flugrichtung so weit wie moglich eingehalten wird, z.B. im
Schwebeflug eines Hubschraubers oder im Messerflug eines
Kunstflugmodells. Verwenden Sie den Heading Hold-Modus bei
Flachenmodellen nicht bei Starts oder Landungen, da bei
niedrigen Geschwindigkeiten die Gefahr eines Uberziehens
besteht und die Stabilisierung den Effekt noch verstarken wirde,
was zum Absturz fiihren kénnte. Verwenden Sie in diesem Modus
keine Trimmungen, da jede Verschiebung der
Servoausgangsposition von der Elektronik als Anweisung zur
Gegenstabilisierungempfunden wird.

Der Heading Hold Modus ist auch nicht fir Segelflugmodelle
geeignet, die Stabilisation wird jeglicher Modellreaktion auf
Thermikeinfluss unterbinden. Da Segelflugmodelle (iblicherweise
beim Thermikkreisen nahe ihrer Uberziehgeschwindigkeit fliegen,
kann es von Fall zu Fall vorkommen, dass die Stabilisation tGber die
Einwirkungsmaoglichkeit auf die Ruder nicht in der Lage ist, das
Modellin die urspriingliche Ausrichtung zurlickzufiihren.

4.3.5 Horizontale Stabilisierung: Flugzeuge und

Multicopter

Die horizontale Stabilisierung eignet sich auch fiir Anfanger. In

diesem Fall ermd&glichst der Stabilisierungsalgorithmus das Fliegen
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von Kunstflug-Figuren, richtet das Modell jedoch horizontal aus,
sobald der Pilot die Kniippel in Mittelstellung zurtickgehen ldsst.
Bei Flugzeugmodellen ist zu beachten, dass es notwendig ist, eine
ausreichende Geschwindigkeit zu erhalten, da gleichzeitig der
Heading-Hold-Modus aktivist.

4.3.6 Stabilisierung: Multicopter

Dies ist die Grundfunktionen des REX A Empfangers zur
Stabilisierung des Multicopters. Das Modell wird wahrend des
Flugs in einer horizontalen Position gehalten. Die Pitch- und Roll-
Kniippel geben den jeweiligen Anstellwinkel des Multicopters vor.
Die maximalen Neigungswinkel kénnen im Meni Konfiguration -
Erweiterte Einstellungen angegeben werden. Standardmafig sind
diese auf + 45 ° eingestellt. In diesem Modus ist die
Hohenstabilisierung nicht aktiv, und es gibt keine Mdglichkeit,
Kunstflug-Figuren zu fliegen.

4.3.7 Sport: Multicopter

Dieser Modus erlaubt auch fiir Multicopter grundlegenden
Kunstflug, da der Empfanger nur Drehraten der jeweiligen Achsen
stabilisiert, das Modell jedoch nicht horizontal ausrichtet. Die
Hohenstabilisierung ist ebenfalls deaktiviert. Die Steuerknuippel
steuern die Drehrate jeder Achse. Die maximale Rate kannim Meni
Konfiguration - Erweiterte Einstellungen (Max. Roll / Pitch / Yaw
Rate) eingestellt werden.

4.3.8 Acro: Multicopter

Dieser Modus ist dem Sport-Modus &hnlich, bietet zusatzlich

jedoch einen direkten Knilippel-Eingang (einstellbar in
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Konfiguration - Erweiterte Einstellungen- Kunstflug Faktor/Stick
Prioritat). Eine Roll-Prioritdt von 60 % bedeutet zum Beispiel, dass
bei einem maximalen linken oder rechten Kniippelausschlag die
Roll-Stabilisierung auf 40 % reduziert und 60 % direkter
Knuppelausschlagangewendet werden.

4.3.9 Hohenstabilisierung: Multicopter

Dieser Modus dhnelt dem Stabilisierungsmodus, wobei die Steig-
und Sinkrate stabilisiert werden. Die Stellung des Gaskniippels gibt
die vertikale Geschwindigkeit vor. In der Neutralstellung des
Knuppels (ca. 1,5 ms) wird die Hohe konstant gehalten. Das Modell
beginntzu steigen, wenn Sie mehr Gas geben.

Achtung: Wenn Sie den Gaskniippel vollstdndig in
Leerlaufstellung ziehen, um die maximale Sinkgeschwindigkeit
zu erreichen, denke Sie daran, dass die Stabilisierung deaktiviert
wird und das Modell abstiirzen kann, wenn Sie die Option
Motoren immer stabilisieren nicht aktiviert haben, Wir
empfehlen, das Gas beim Sinken nicht vollstédndig rauszuziehen
oder die Gaskurveinlhrem Sender etwas anzuheben.

Voreingestellte Flugmodi bei Flaichenmodellen
Position 1 Position 2 Position 3
Manuell Normal .
(Assist aus) (Dampfung) Itz el
Voreing lite Flugmodi bei Multicoptern
Hohenstabilisierung Stabilisierung Sport
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@ Zusitzliche Stabilisierungsfunktionen

Die zusatzlichen Funktionen des REX A Empfangers konnen zur
Feinabstimmung oder Erweiterung der Grundstabilisierungs-
funktion genutzt werden.

5.1Drossel-PID Dampfung
(Throttle-PID Attenuation, TPA)

Diese Funktion steht fur Multicopter-Modelle zur Verfligung, um
Oszillationen bei hoher Beschleunigung zu unterdriicken. Wenn
das Modell mit wenig Gas gut fliegt, bei viel Gas jedoch
aufschwingt, stellen Sie im Menl Konfiguration - Erweiterte
Einstellungen den "TPA Haltepunkt" und "TPA Wert" ein. Setzen
Sie den Haltepunkt unterhalb des Pegels, ab dem die Oszillationen
beginnen und erhéhen Sie den TPA-Wert in Schritten von 10 %, bis
dasModell auch beiVollgas einwandfreifliegt.

Beispiel fiir TPA-Einstellungen in einem Graphen: “TPA
Haltepunkt” = 50%, “TPA Wert (PID Reduktion)” = 50%. Wenn Sie
mehrals 50 % Gas geben, beginnt der Stabilisierungswert auf einen
Endwertvon 50 % beiVollgas abzufallen.




5.2 Geschwindigkeitskompensation

Diese Funktion steht fiir Flugzeugmodelle zur Verfligung und hilft,
Schwingungen im stabilisierten Flug mit hohen
Geschwindigkeiten zu unterdriicken. Da die Wirkung der
Ruderflachen gleichzeitig mit steigender Geschwindigkeit
zunimmt, sollte die Stabilisierungsverstarkung in den einzelnen
Achsen entsprechend der tatsachlichen Geschwindigkeit
angepasst werden, so dass der resultierende Stabilisierungseffekt
wahrend des gesamten Fluges konstant ist und keine unangemes-
senen Reaktionen auftreten.

Die Fluggeschwindigkeitsausgleichsfunktion kann z.B. in
Turbinenmodellen eingesetzt werden, die sich in einem grof3en
Geschwindigkeitsbereich bewegen kédnnen. Um die
Geschwindigkeitskompensation korrekt zu bestimmen, muss das
Modell mit dem MSpeed EX Sensor (Sensor fir tatsdchliche
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Fluggeschwindigkeit gegentiber der Luft) oder MGPS EX (Messung
der Geschwindigkeit in Bezug auf die Erdoberflache) ausgestattet
sein. Wir empfehlen die Verwendung eines
Fluggeschwindigkeitssensors, der flr das Verhalten des Modells
und die Flugcharakteristik wichtig ist, zum Beispiel bei
Stallgeschwindigkeiten. Der MGPS-Sensor ist einfacher zu
installieren, aber dieser Sensor berticksichtigt nicht die
Windgeschwindigkeit, so dass die Funktion der Kompensation bei
starkem Wind und bei niedrigen Geschwindigkeiten nicht so genau
ist.

Einstellung der Fluggeschwindigkeitskompensation: In der
Empfangerkonfiguration sehen Sie das Menu "Erweiterte
Einstellungen" und den Abschnitt "Geschwindigkeits-PID
Dampfung". Stellen Sie den Parameter "Optimieren fur
Geschwindigkeit " auf eine Ubliche Fluggeschwindigkeit ein, bei
der keine Schwingungen auftreten. Ab dieser Geschwindigkeit
wird der Stabilisierungsgewinn dann allmahlich reduziert.

5.3 Zusatzkanaile

Um die Zusatzkanal zuzuordnen gehen Sie zu Konfiguration ->
Kanalzuordnung -> Zusatzkandle zuordnen. Dafiir muss jeder
Zusatzkanal zuerst am Sender angelegt werden: bei Verwendung
des DC / DS-Senders fligen Sie zunéchst einen Kanal/Funktion im
Meni “Modellwahl/ -> modifikation ->
Funktions+Gerberzuordnung” mit dem gewtlinschten Geber des
DC/DS-Senders hinzu. Weisen Sie dieser Option dann einem freien
Kanal im Meni "Modellwahl/ -> modifikation ->
Servozuordnung"zu.
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Flugmoduskanal - Hier kénnen Sie einen Kanal zuweisen, um
zwischen den Flugmodi zu wechseln. Dieser Kanal sollte
idealerweise Uber einen Dreiwege-Schalter am Sender betétigt
werden.

Drosselkanal - ist wichtig fiir Multicopter-Modelle. Hier wird ein
Proportional-Drosselkanal angezeigt.

Fail-Safe Kanal - Hier kdnnen Sie einen eigenen Kanal zuordnen,
der von einem Zwei-Positionsschalter betatigt wird. Nach dem
Umschalten in die aktive Position wird ein Signalverlust/Failsafe
simuliert. Die Servos bewegen sich in ihre vordefinierten
Positionen.

Assist-AUS Kanal - Hier konnen Sie einen eigenen Kanal zuordnen,
der die Assiststabilisierung komplett ausschaltet. Beim
Flachenmodelleinsatz ist das Modell dann ganz normal mit den
Knlppeln/Gebern steuerbar. Bei einem Multicopter stoppen die
Motoren sofort.

Empfindlichkeitskandle: Querruder/Roll, Hohenruder/Pitch
und Seitenruder/Yaw - Zuordnen von

proportionalen Kandlen, welche die REX12A Zusatzkanle

Stabilisierungs-% fir jede Achse (BT
. . . . Flugmoduskanal N/A 0 Edit
einzeln beeinflussen. Ein positiver Wert | prosseikanai Edit

Fail-Safe Kanal Edit

erhoht die Stabilisierungswerte bis zur | 2557 ¢ il
Verdoppelung des voreingestellten | empfindiichkeitskanste

. . Roll Tuning N/A 0% Edit
Wertes, wahrend negative | pinmmm  wa o et

Prozentwerte die Stabilisierung auf bis [ vawtuning  wa % ear
=
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minimum 10% senken. Der Wert von 0% entspricht dem unveran-
derten Standardverstarkungswert.

5.4 Kameragimbal

REX A-Empfinger unterstiitzen den [Fgffocase  m] 4%
Anschluss von bis zu dreiachsigem REX12A Gimbalkan
Kameragimbals, dessen einzelne |prr s

. Maximum Roll: [
Achsen (Roll, Tilt und Pan) von Servos e G e e

gesteuert werden, die an einzelne | Maimumpich: — o: 5

Kanale angeschlossen sind. Wenn Sie | maimmrae 25 mmams.
diese Funktion verwenden mochten,
aktivieren Sie im Assist
Einstellassistenten "Gimbal verwenden". Sie konnen die
einzelnen Ausgénge fiir die Gimbal-Servos entweder durch den
Assistenten (Schritt 7) oder unter Konfiguration ->

Kanalzuordnung -> Gimbalkanile zuordnen:

Gimbal Roll - Zeigt denim Sender zugeordneten Kanal an, um die
Kamera nach links und rechts zu kippen. Der gleiche Kanal wird auf
der Empfangerseite fiir die Ausgabe der Gimbalachse verwendet.

Maximum Roll - Gibt den Winkel an, bei dem sich der
Neigungsservo bei maximaler Verschiebung befindet. Setzen Sie
diesen Wert so, dass das Bild beim Bewegen des Modells stabil
bleibt und nicht nach links oder rechts kippt.
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Gimbal Pitch - Zeigt den im Sender zugeordneten Kanal an, um
die Kamera nach oben und unten zu kippen. Der gleiche Kanal wird
auf der Empfangerseite verwendet, um die gegebene Gimbalachse
der Kameraauszugeben.

Maximum Pitch - Gibt den Winkel an, bei dem das Servo auf
seine maximale Auslenkung gekippt wird. Setzen Sie diesen Wert
so, dass das Bild beim Bewegen des Modells stabil ist und nicht
nach oben oder nach untenkippt.

Camera Yaw (pan) - Zeigt den zugeordneten Kanal auf dem
Sender an, um die Kamera zu drehen. Der gleiche Kanal wird auf der
Empféngerseite verwendet, um die Gimbalachse der Kamera
auszugeben.

Maximum Yaw - Gibt den Winkel an, bei dem das Servo bis zur
maximalen Auslenkung bei maximaler Dampfung gedreht wird.
Setzen Sie diesen Wert so, dass das Bild stabil ist, wenn sich das
Modell bewegt.

Dampfung (dmp.) - Déampfungsfaktor in der Drehachse. Je
hoher der Wert, desto langer bleibt die Kamera in der urspriingli-
chen Richtung, und es dauert ldngere Zeit, bis sie sich der neuen
Richtung zuwendet. Bei 100% wird der Kamera-Gimbal immer
versuchen, die urspriingliche Orientierung zu behalten.




5.5 AnschluB3 eines externen LED Streifens

Die REX A Empfanger unterstiitzen den  [#{oefau m[1z220
Anschluss eines externen LED- REX12A Steckplatzfunktionen

Streifens mit bis zu 32 programmierba- | &~ sl oW 0%
ren RGB-LEDs des Typs WS2812. Ein | ™ senol] 0% 0%

1. ServoF] 0% 0%
einziger Empfanger-Port ist fir die

E1 EX Bus [7]
JETIBOX/Sensor (]

Steuerung des LED-Streifen zustandig | g
und dieser muss zuerst konfiguriert
werden. Wéahlen Sie im Men
Konfiguration - Alternative Funktionen
den gewlinschten Ausgangspin aus
und schalten Sie ihn auf "LED-Streifen"

LED Einstellungen

-Konfiguration. Der Link "LED Streifen [Say ol links 1
Einstellungen" erscheint dann in der | _ Ralllinks ]
. . . B LED 3: Aktivierungsstatus 7]
Empfanger-Konfiguration, so dass Sie | e Aktivierungsstatus (7]
LED 5: Roll rechts [F]

die Farben und Funktionen der
einzelnen LED-Chips dandern kénnen.

1FN A Roll rechis 71

Aus LED-Streifen AUS

Aktivierungsstat
us - Assist aktiv
oder inaktiv

Die Farbe zeigt den “aktiv” oder “inaktiv”
Zustand.

Die Farbe zeigt welcher der 3 Flugmodi aktiv

Flugmodus ist

Blinkt in orange zeigt die Neigung in der

Roll links Querruderachse nach links an.
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Blinkt in orange zeigt die Neigung in der
Querruderachse nach rechts an.

Roll rechts

Diese Farben sind verfligbar: weiss, rot,
Farbe orange, geld, limettengriin, griin, minzgrin,
cyan, hellblau, blau, dunkelviolett, magenta,

Der Anschluss des LED-Streifens selbst ist einfach, man kann das 3-
adrige Kabel mit dem JR-Stecker auf der Eingangsseite des
Streifens (mit dem Pad mit Din) anschlie3en. Dieser Anschluss wird
danninden gewdhlten Steckplatz des Empfangers gesteckt




5.6 Sensor-Datenfilter

REX A verwendet digitale Algorithmen zum Filtern von
Sensordaten. Die Algorithmen sind so ausgelegt, dass sie
unerwiinschte Effekte durch Vibrationen im Modell unterdriicken.
Eswerden zwei Arten von Filtern verwendet:

Low Pass Filter - Diese Art von Filter tibertrigt Frequenzen
unterhalb der eingestellten Grenze und alle hoheren Frequenzen
werden unterdriickt. Seine grundlegende Aufgabe besteht darin,
die gewiinschten Daten mit Anderungen der Modelllage/-
bewegung (Niederfrequenz) von unerwiinschten Vibrationen
(hohe Frequenzen) zu trennen.

Bandfilter (Kerbfilter) - Wird verwendet, um bestimmte
Frequenzen, die durch Motorvibrationen verursacht werden,
herauszufiltern. Sie kénnen diesen Filter zusatzlich aktivieren,
wenn die durch den Motor verursachten Vibrationen relativ hoch
sind. Uberpriifen Sie den Vibrationspegel regelmiBig iiber das
Meni "Vibrationsanalyse" mit laufendem Motor. Der Motor sollte
bei solchen Umdrehungen laufen, wie sie am haufigsten im Flug
genutztwerden.

Beispiel fiir die Bandfiltereinstellung:

Die Abbildung zeigt Vibrationen eines Motors, der sich mit 12000 U
/ min (200Hz) dreht. Wir wahlen die durchschnittliche
Filterfrequenz von 200Hz, da es einen Hohepunkt in diesem
Bereich gibt. Wir setzen die Filterbandbreite irgendwo zwischen
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50-150Hz. Je schmaler die
Filterbandbreite ist, desto genauer
kann der Filter die Signale mit der
vorgegebenen Frequenz reduzieren.
Da sich jedoch die Motordrehzahl und
damit die Vibrationsfrequenz wahrend
des Fluges andern, wird eine hohere
Bandbreite empfohlen (ca. 100 Hz).

Vibrationsanalyse

Ausgewshite Achse: X-achse [7]

100%
0%

Diese Filter kénnen unter Konfiguration -> Erweiterte
Einstellungen-> Filtern eingestellt werden.

5.7 Sensorkalibrierung

Die Sensorkalibrierung ist wichtig fiir die korrekte und genaue
Funktion der Stabilisierung. Der Empfanger kalibriert die Offsets
eines internen Gyroskops automatisch, immer nach dem
Einschalten des Empfangers. Ungefahr fiir 2 Sekunden nach dem
Einschalten halten Sie das Modell in stationarer Position. Es ist nicht
erforderlich, das Modell waagerecht zu halten, aber der
Neigungswinkel sollte 30 ° nicht Uberschreiten. Sobald das
Gyroskop kalibriert ist, ist die Stabilisierung bewaffnet und bereit
firdenFlug.

Das interne Barometer wird zur gleichen Zeit wie das Gyroskop
kalibriert, um einen Referenznullpunkt fiir die Berechnung der
relativen Hohe zu erzeugen.

Die Kalibrierung des Beschleunigungsmessers ist ein komplexerer
Prozess. Der Empfanger ist bereits aus der Fabrik kalibriert, aber
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aufgrund des Erdgravitationsfeldes, [Fioetaut w22z
welches nicht lber den ganzen REX12A Sensorkalibrierung
Planeten konstant ist, kann der | I 2urick

Beschleunigungssensor kalibrieren

Beschleunigungsmesser ungenaue
Messungen zeigen. Wir empfehlen
Ilhnen, den Beschleunigungsmesser
auch zu kalibrieren, wenn Sie den
Receiver zum ersten Mal in einem
neuen Modell konfigurieren:

Im Empfangerment sehen Sie den Bildschirm Telemetrie - Sensor-
Kalibrierung. Aktivieren Sie den Befehl "Kalibrierung starten" und
folgen den Anweisungen. Der Empfanger muss auf einer
waagerechten Platte mit einer seiner sechs Seiten platziert werden
und bleibt fiir ca. 2 Sekunden still. Sobald die Position korrekt
aufgezeichnet ist, wird die Zeile "Verbleibende Positionen"
dekrementiert - zu diesem Zeitpunkt den Empfanger drehen und
auf eine andere Seite auf die Platte stellen. Wiederholen, bis die
Anzahl derverbleibenden Positionen groBerals Null ist.

Nach Abschluss der Kalibrierung ist darauf zu achten, dass die auf
dem Telemetrie-Bildschirm angezeigte Gesamt-G-Force im Bereich
von 0,99-1,01Gliegt (gemessenin Ruhe).

5.8 Vibrationsanalyse

Vibrationsanalyse

<< Zuriick
Ausgewihlte Achse: X-Achse [F]

100%
0%

Vibrationen sind ein unerwiinschtes
Phdnomen fur jedes
Stabilisierungssystem, da es
unerwinschtes Rauschen in die
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Messung hinzufligt. Im Empfangermenii konnen Sie einen
Graphen anzeigen, der den aktuellen Vibrationspegel anzeigt. Es
wird mit der Frequenzanalyse in der gewdhlten
Beschleunigungsmesserachse angezeigt.

Der Empfanger selbst enthdlt wirksame Algorithmen zur
Unterdrlickung der Vibrationen (siehe Konfiguration - Erweiterte
Eigenschaften), aber auf Kosten einer relativen Verringerung der
Genauigkeit und Verzicht auf maximal mogliche
Stabilisierungsraten.

Wenn die Vibrationen zu hoch sind (in der Grafik ca. Gber die Halfte
der Y-Achse), empfehlen wir folgende MaBnahmen zu ergreifen,
um sie zu reduzieren:

¢ Fixieren Sie den Empfanger im Modell mit einem weichen
doppelseitigen Klebeband.

* Sichern Sie die Kabel die zum Empfanger flihren damit sie sich
nicht frei im Modell bewegen kdnnen, was die Vibrationen
verstarken konnte.

* Verwenden Sie einen ausgewuchteten Propeller.




@ Erweiterte Einstellungen

Impulsgeschwindigkeit - Einstellung der Ausgangssignalperiode
(Auto-Einstellung kann verwendet werden, um die Ausgange mit
dem Sender zu synchronisieren). Dieser Parameter beeinflusst
grundsatzlich das Verhalten der Servos. Die Einstellung der unteren
Ausgangsdauer fiihrt zu den analogen Servos, um eine schnellere
Reaktion zu erzielen und den Stromverbrauch zu erhéhen. Einige
Arten von analogen Servos kénnen sich unregelméafig verhalten,
wenn derWert zu niedrig eingestelltist.

Anzahl des PPM Kanile - Legen Sie die Anzahl der im PPM-
seriellen Stream ausgegebenen Kanéle fest. Wenn der Empfanger
weniger Kandle erhdlt als diese Einstellung, werden die
verbleibenden Kandle (im Computed-Modus) durch einen
Standardwert ersetzt, der in der Fail-Safe-Position fir jeden Kanal
angegeben ist. Andernfalls wird die Anzahl der Ausgangskanale
aufden eingestellten Wert reduziert.

PPM/UDI Modus - Definiert wie die Daten im Empfanger
verarbeitet werden. Sie kdnnen zwischen zwei Moglichkeiten
wahlen:
* Direkt
- Das PPM and UDI Signal wird unverdndert vom
Empfanger ausgebeben, also genau so wie es von
Sender ankommt. Wird nichts empfangen, wird kein
PPM/UDI Signal ausgegeben.
-Servokanale/-reihenfolge werden im PPM/UDI direkt, wie
vom Sender kommend, ausgegeben.
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* Berechnet/Computed
- Servosteckpldtze und die Kanalreihenfolge im PPM oder
UDI Signals werden intern nochmal bearbeitet und
kénnenverandert werden. Failsafe istmoglich.
- Ausgangsimpulse fiir Servos und PPM/ UDI enthalten die
gleichen Informationen/Kanalreihenfolge..., aber weder
PPM noch UDIwerden Assist-stabilisiert.

Achtung: Diese Einstelloptionen gelten nicht fiir EX Bus-
Ausgdnge. Diese sind immer direkt ohne Empfanger-
Neuberechnung (wenn die Funktion "Stabilisiere EX-Bus
Ausgang" nichtaktiviertist).

Stabilisiere EX Bus Ausgang - wird hier der Haken gesetzt, wird
das EX Bus Signal auch Assist-stabilisiert ausgegeben. Diese
Auswahl eignet sich um z.B. die JETI Central Boxen 100/200/400 mit
den Assist-stabilisierten Signal zu betreiben.

Unterspannungsalarm - Hier kann die minimale Spannung fir
den Empfanger-Unterspannungsalarm gesetzt werden.

6.1 PID-ReglerEinstellungen

Roll-Rate, Pitch-Rate, Yaw-Rate - in diesem Abschnitt stellen Sie
die einzelnen PID-Regel-Koeffizienten separat fiir jede Achse des
Multicopter-Modells ein.
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Vertikale Geschwindigkeit - PID-Koeffizient zur Stabilisierung der
Steig-und Sinkrate.

Roll-Winkel, Pitch-Winkel, Yaw-Winkel - hier konnen Sie die
Proportionalverstarkung der Stabilisierung @ndern, zum Beispiel
horizontal. Je hoher der Koeffizient, desto schneller reagiert das
Modell auf die Lagednderung.

6.2 “Stabilisierung”Modus Einstellung

Maximaler Roll-Winkel - definiert den maximal moglichen
Anstellwinkel nach links und rechts im horizontal stabilisierten
Modus (gesteuert durch den Roll-Eingang).

Maximaler Pitch-Winkel - definiert den maximal mdéglichen
Anstellwinkel nach vorne und hinten im horizontal stabilisierten
Modus (gesteuert durch den Pitch-Eingang).

Minimaler Pitch-Winkel - definiert den minimal moglichen
Anstellwinkel nach vorne und hinten im horizontal stabilisierten
Modus (gesteuert durch den Pitch-Eingang).

PID Ubergangsverzégerung - wird verwendet, um zwischen
Flugmodi mit unterschiedlichen Verstarkungen der PID-
Koeffizienten umzuschalten. Diese Funktion stellt sicher, dass
durch die Veranderung der Koeffizienten kein unberechenbares
Verhalten im Flug auftritt.
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Sensor trim (Roll/Pitch) — Mit diesen Parametern konnen Sie die
Empfangerposition im Modell fein abstimmen, wenn diese
Position nicht absolut parallel zur Achse Roll und Pitch ist.
Sensortrim werden in den Flugmodi angewendet, wo der Horizont
stabilisiertistund man kann z.B. mit Flugzeugmodellen einen leicht
gezogenen Flug erreichen.

Setze Sensortrimmung jetzt: Legen Sie das Modell auf eine
flache, feste horizontale Flache, so dass seine Position genau dem
horizontalen Flug entspricht (ein Multicopter sollte genau
waagerecht positioniert werden). Jetzt in der
Empfangerkonfiguration - Erweiterte Einstellungen - Aktivieren Sie
den Befehl "Setze Sensortrimmung jetzt". Die berechneten Werte
werden im Empfangerspeicherabgelegt.

6.3 Acro Modus Einstellungen

Maximum Drehrate Quer, Maximum Drehrate Hohe, Maximum
Drehrate Seite — Gibt die maximale Winkeldrehrate der einzelnen
Achsen (in Grad pro Sekunde) an, die vom Modell sicher erreicht
werden konnen. Bei akrobatischen Modellen kann dieser Wert bis
zu zwei Umdrehungen pro Sekunde (720 ° / s) betragen, fiir
Segelflugzeuge jedoch deutlich kleiner (z.B.90°/s).

Aerobatik Faktor (Kniippelvorrang vor Stabilisierung) -
Bestimmt, wie sich die Stabilisierung verringert, je nachdem wie
sich der Steuerkniippel von der Mittelposition wegbewegt. Zum
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Beispiel bedeutet eine 60% Querruder-Knlppelprioritat, dass bei
maximaler linker oder rechter Knlppelposition die
Querruderstabilisierung auf 40% reduziert wird und die direkte
Position des Kntippels ca. 60% direkten EinfluB hat.

Drossel-PID Dampfung - Eine Funktion fiir Multicopter , siehe
Kapitel 10,"zusé&tzliche Stabilisierungsfunktionen”.

Geschw.-PID Dampfung - Eine Funktion fiir Flachenmodelle,
siehe Kapitel 10, “ zusatzliche Stabilisierungsfunktionen-
Geschwindigkeitskompensation”.

Totzone - Der Totzone-Parameter gibt den Bereich des Kniippels
um die Mittelposition an, in dem keine Steuerreaktion erfolgt.

6.4 Filtern

Low-Pass Filterfrequenz - Hier geben Sie die Frequenz des
digitalen Filters (in Hertz = Hz) ein, um Vibrationsgerausche am
Gyrosensor zu unterdriicken. Beachten Sie, dass je niedriger die
eingestellte Frequenz ist, desto schwéacher wird der Einfluss der
Vibration auf das Modell. Die Genauigkeit und Geschwindigkeit der
Flugstabilisierung sind dann aber eingeschrankt. Der empfohlene
Wert betrdgt 10-20 Hz fir Flachenmodelle und 20-60 Hz fir
Multicopter.

PID Derivative Low-Pass Filterfrequenz - Hier geben Sie die
Frequenz des digitalen Filters (in Hertz = Hz) ein, um das Rauschen
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des Stabilisierungsregelkreises zu unterdriicken. Der empfohlene
Wertvon 20Hz sollte nur mitVorsicht gedndert werden.

Kerbfilter - Wenn Sie diese Option aktivieren, aktivieren Sie die
erweiterte Filterung. So kénnen Sie bestimmte Vibrationen
ausblenden, die durch den z.B. laufenden Motor verursacht
werden. Passen Sie die durchschnittliche Filterfrequenz und die
Filterbandbreite entsprechend dem Schwingungsanalyse-
Diagramman.

Aktivierungsschalter

Der Assist-Aktivierungsvorgang erfolgt fiir Flachenmodelle
automatisch nach der Initialisierung des Empfangers. Fur
Multicopter missen Sie die Bedienelemente/Kniippel in die oben
gezeigten Positionen bewegen um die Motoren zu starten.
Alternativ konnen Sie dem DC / DS-Sender einen Zwei-Punkt-
Schalter zuordnen, um diesen Startvorgang auszuldsen. Dieser
Schalter muss keinem Kanal auf dem Sender zugewiesen werden -
der Scharfschaltbefehl wird separat gesendet, sobald Sie das nach
dem Aktivieren des Schalters angezeigte Dialogfeld bestatigen.

6.5 Fail-Safe

Fail-Safe -
« Fail-Safe - Ist die Failsafe-Funktion REX12A Fail-Safe
inaktiv, wird im Falle des [faae g
Signalverlustes vom Sender zum | Failsafe verzbgerung 155 7]

» Fail-5afe Positionen jetzt setzen...

Empfanger kein Signal an den | swckpiatz  Modus wert Geschw
Servosteckpldtzen ausgegeben. Ist | te'?
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Failsafe aktiv, so konnen Sie aus folgenden Optionen separat
wahlen, was an den einzelnden Servosteckpldtzen ausgegeben
wird sobald der Failsafe-Fall eintritt:
* Hold - der Steckplatz gibt die letzte noch giltige Position
weiterhinaus
e AUS - derSteckplatzgibtkein Signal aus
Fail-Safe - der Steckplatz gibt die Position aus, welche unter
“Wert” eingegeben wurde. Dieser Wert/diese Werte kdnnen
auch durch“Fail-Safe Position jetzt setzen”fir alle Kanaéle direkt
gesetzt werden. Der Punkt “Geschwindigkeit” gibt die Zeit fur
diese Ausfiihrung vor.

Fail-Safe Verzégerung - Wird ein Signalverlust erkannt, werden
nach dieser eingestellten Zeit die obengenannten Positionen fiir
den Failsafe-Fallausgegeben.




@ Alternative Funktionen

Hier kénnen Sie die Modi der |uill]eetautt W [1222:47

Em pféngerpins andern. REX12A Steckplatzfunktionen
Motor 1 7]
Motor 2 [7]
Motor 3[F]
Motor 4 7]
Servo [F]  125% 125%

Servoausgange kénnen zB im Digital-
oder Digitalausgangsmodus umkon-
figuriertwerden.

s

Servo - Ausgabe der Standartimpulse
fur Servobetrieb (-100% ~ 1ms, 0% ~
1.5ms,+100% ~ 2ms).

Ist der Steckplatz auf ,Servo” eingestellt, konnen Sie hier die
maximal moglichen Wege angeben. Diese Grenzwerte sollten
gewahlt werden, dass einzelne Servos niemals mechanisch
anlaufen kénnen.

Digitaleingang - Zur Uberwachung von Funktionen kénnen z.B.
Taster bestimmte Bewegungen Uberwachen (z.B.
Fahrwerksklappen). Dieser Taster schaltet zwischen Masse und
Signal und der Logikwert eines gewdhlen Steckplatzes (0 oder 1)
wird in Form eines EX-Telemetriewertes an den Sender (ibertragen
(sokann eram Sender angezeigt und auch verarbeitet werden). Die
Steckpldtze sind mit internen Pull-up-Widerstdnden ausgestattet,
so dass Sie die Signalleitung zur Logikpegelerkennung problemlos
mit Minus/Masse Uber einen Taster verbinden kdnnen. KEINE
externe Spannungandiesen Pin anschliefen!

Digitalausgang - Der Steckplatz wird direkt als Schaltausgang fir
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einen Schaltkanal genutzt. Wenn der Vorgabewert aus diesem
Schaltkanal gréBer als 1,5ms (> 0%) ist, ist der Ausgangspinwert
logisch "1". Andernfalls ist der Ausgangswert logisch "0". Mit diesem
Ansatz konnen Sie z.B. einfache Modellbeleuchtung aus LEDs
realisieren. In diesem Modus werden auch die Fail-Safe-
Einstellungen fiirden Pinangewendet.

Motor 1- 8 - fiir Multicoptermodelle, mit diesem Parameter
werden einzelne Motoren identifiziert (die Zuordnung erfolgt
automatisch Gber den Quick Wizard). Die Auffrischungsrate der
Motorausgange betragt standardmaBig 400Hz und es konnen
herkémmliche Servopulse oder das OneShot125-Protokoll zur
Steuerung verwendet werden.

Kamera/Gimbalkontrol (roll, tilting/pitch, und pan/yaw) -
Steckplatze fiir die Achsen des Kameragimbals (Servos)

PPM Ausgang Positiv - standard PPM signal mit positiver Logik des
PPM Datenstream. Der Ruhezustand st logisch 0.

PPM Ausgang Negativ - standard PPM signal mitinvertierter Logik
des PPM Datenstream. Der Ruhezustand istlogisch 1.

PPM Eingang - Steckplatz arbeitet als PPM Eingang, ein PPM
Signalkommt also z.B. von einem RSAT-Empfanger.

JETIBOX/Sensor EX - AnschluBmdglichkeit fiir einen Sensor oder
die JETIBOX.
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EX Bus - digitale und bidirektionale Datenbuskommunikation fir
Steuersignale und Telemetriewerte zwischen Empfangern und z.B.
Central Boxen oder EX Bus-tauglichen Sensoren.

Serial UDI12/16 - Seriel Ausgang des UDI Signals mit 12 oder 16
Steuerkandlen an z.B. ein Universal Data Interface wie dem FBL
System Vbar/VStabi oder Servomanagementboxen anderer
Hersteller.

LED Streifen - Steckplatz fir den oben beschriebenen LED-
Strip/LED-Streifen.

Tabelle der méglichen Funktia auf den einzelnen Steckplitzen des Empfingers

REX 6A REX7A REX 10A REX 12A
Pin1 Y1 Y1 Y1 Y1
Pin2 Y2 Y2 Y2 Y2
Pin3 Y3 Y3 Y3 Y3
Pin4 Y4 Y4 Y4 Y4
Pin5 | Y5/E1 | Y5,LED Strip | Y5, LED Strip Y5
Pin6 | Y6/E2 Y6/E1 Y6 Y6
Pin7 Ext. Y7/E2 Y7 Y7
Pin8 Ext. Y8/E2 Y8/E2
Pin9 Y9 Y9
Pin10 Y10 Y10
Pin11 Bat. Y11
Pin12 Bat. Y12, LED Strip
Pin13 E1 E1
Pin14 Ext. Ext.
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Verfiigbare Steckplatzoptionen (Y = Steckplatz):

*Y1-Y12: Servo, digitaler Ausgang, digitaler Eingang, Motor 1-8 (bei
Multicoptern), Kamera roll, pitch, und yaw.

*E1, E2: JETIBOX/EX S , PPM A g, PPM Eingang, EX Bus
Ausgang, UDI Ausgang

* Ext: JETIBOX/EX Sensor

9

7.1 Empfangerausgange
Mit dem Bildschirm fiir die Ausgabe der Empfdangerausgange
kénnen Sie die Senderkandle auf jeden beliebigen
Empfangersteckplatz umleiten. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit
werden die Senderkanale durch ihren numerischen Wert (Kanal 1-
xx) und ihre Bedeutung beschrieben.

REX12A Ausginge
Als letzter Parameter konnen Sie die
I Steckplatz Servo Nr. Gruppe
Ausgabegruppe (A-H) fiir jedes Servo | secpi1  quermiger1mm AR

separat einstellen. Die Zuordnung von | Steckel2 Kappe 12 61
- Steckpl 3 Klappe2(3F] 8[]
Servoausgdngen zu derselben Gruppe | stecpia  querruger2i® Al
. . okl - =
bedeutet, dass ihre Steuerimpulse |pesme ;
gleichzeitig erzeugt werden. Fiir den
100Hz-Modus empfehlen wir, nur A-C-Gruppen zu verwenden.
Beachten Sie auRerdem, dass die Servos, die zu derselben Funktion

gehoren, idealerweise in derselben Gruppe sein sollten.

Hinweis: Die Kanalumleitung wird vor der
Stabilisierungsverarbeitung auf die empfangenen Daten
angewendet. Daher empfehlen wir lhnen, die Assist-Kandle im
Menii Konfiguration -> Kanalzuordnung nach einer Anderung
derAusgabe->Pin->Zuordnung neu zu kalibrieren.
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Telemetrie

Standardmafig stellt der Empfanger
Telemetriedaten wie Batterie-

spannung und Signalstdrke auf einer | sensorkalibrierung =
Skala von 0 bis 9 zur Verfligung. Mit | ==
. . 0.0° (R) 0.0° (P) 0.0° (¥)
integrierten Sensoren kann er auch | s s oo
. . . . . 0.00G (%) 0.00G (Y) 0.006G (7)
seine Orientierung in den einzelnen | -
/s (X) 0°s () 0°I5 (2)

Achsen (Roll, Pitch und Gier) oder G-
Kraft bereitstellen.

Bis zu 3 zusatzliche Duplex-Sensoren

REX12A Telemetrie

Emafanger
Emptangerspannung

K d 5 Tl [oetoutt ] B

onnéh an en Em pta n_g ern REX12A Telemetrie Min/Max

angeschlossen werden. Zu diesem |
Resetschalter Min/Max -M

Zweck konnen Sie die mit ,Ext, E1 und
E2” markierten Ports verwenden (E1
und E2 bei entsprechend konfigu-
rieren).

Sie konnen die aktuellen Werte und

» Jetzt Ischen...

Maximum G
Maximale Roll Rate
Maximale Pitch Rate
Maximale Yaw Rate

deren Extreme (Minimum und Maximum) tiber das Sendermeni
oder die JETI Studio Software anzeigen. Im Telemetrie-Min / Max-
Bildschirm konnen die Extremwerte zuriickgesetzt werden. Die
gemessenen Maximal- und Minimalwerte gelten bis zum nachsten
manuellen Léschen.




@ Probleml6osungen
9.1Allgemein

1. Nach dem Binden des Empféangers ist es nicht moglich, ihn
mit dem DC / DS-Sender zu konfigurieren. Der
Geratelibersicht-Bildschirm zeigt jedoch den korrekten
Namen (z.B.REX12A)an.

Uberpriifen Sie die Sender-Version (Mindestversion, die den REX A-
Empfanger unterstitzt, ist 4.24). Stellen Sie auBBerdem sicher, dass
im ,Devices“-Ordner lhres Senders folgende Dateien enthalten
sind: "REX12A.BIN", "RX12AEN.BIN", "RX12ADE.BIN" usw. Wenn sich
diese Dateien nicht in dem Ordner ,Devices” befinden, laden Sie
bitte die neuesten Konfigurationsdateien fiir die Empfanger von
www.jetimodel.com herunter. Diese Dateien sind immer auch ein
Bestandteil der neuesten Sender-Updates.

9.2 Flachenmodelle

1. Bei hoher Geschwindigkeit und geradem Flug schwingt das
Modellin einerder Achsen (z.B.Querruder).

Verringern Sie den Stabilisierungsswert fiir diese Achse in den
Empfangereinstellungen (Konfiguration - Flugzeug
Einstellungen).

2. Im Heading-Hold-Modus hélt das Modell seine Richtung
nicht.
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Erhohen Sie den Haltung-Wert fiir die Hohenruder- oder
Seitenruderachse in den Empfangereinstellungen (Konfiguration -
> Flugzeugeinstellungen).

3. Im Heading-Hold-Modus fliegt das Modell nicht geradeaus
und legtsich standig auf eine Seite.

In diesem Modus ist es nicht moglich die Timmung zu verwenden,
da sie die Eingangsinformationen zur Stabilisierung verzerren.
Wechseln Sie in den Normal-Modus (oder deaktivieren Sie
gegebenenfalls die Stabilisierung), trimmen Sie das Modell fuir einen
geradem Flug aus und landen. Im Menu Konfiguration ->
Kanalzuordnung kdnnen Sie nun die Hauptkandle neu
zuordnen/kalibrieren neuzu.

4. Wenn die Stabilisierung aktiviert ist, kehren die
Ruderflachen nicht wieder in die Mittelstellung zuriick, auch
wenndas Modelllangere Zeitin Ruheist.

Im Heading-Hold-Modus erinnert sich das Modell an seine
urspriingliche Richtung vor der Bewegung und versucht zu dieser
Position zuriickzukehren. Daher konnen die Ruderflachen auch bei
stillstehendem Modell auBerhalb der Neutralstellung sein.
Schalten Sie die Stabilisierung in einen anderen Modus (z. B.
Normal oder Manuell).

5. Empfinglichkeitskanal fiir Stabilisierung der Querruder-
oder andere Achsen kann nichtzugeordnet werden.

Bitte Uberprifen Sie, ob der Kanal fir die
Empfindlichkeitsbeeinflussung korrekt im Sender angelegt wurde
(mit einem Drehgeber oder 3-stufen Schalter z.B.) und dieser Kanal
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auch im Servozuordnungsmeni im Sender erscheint (z.B.
EmpfindlichkeitaufKanal 8).

9.3 Multicoptermodelle

1. Der Sender gibt "Assist aktiv” aus, aber die Motoren drehen
sichnicht.

Im Men "Konfiguration -> Multikopter-Einstellungen" achten Sie
darauf, dass der Punkt ,Minimale Laufdrossel” beachtet wird.
Erhohen Sie den Wert in kleinen Schritten, um die Motoren nach
dem Scharfschaltenzu drehen.

2. Wenn bei Vollgas, der Multicopter schnell oszilliert /
schwingt, aber wennbeiDrosselin der Mitte der Flug ruhigist.
Wir empfehlen, die Funktion "Drossel-PID Dampfung (TPA)" im
Meni Konfiguration -> Erweiterte Einstellungen zu aktivieren.
Setzen Sie den "TPA-Haltepunkt" auf einen Wert, bevor die
Schwingungen erscheinen (z. B. 50%) und erhdhen Sie den "TPA-
Wert"um 10%.

3. Empfindlichkeitskanéle fiir einzelne Achsen kénnen nicht
zugeordnet werden.

Bitte Uberprifen Sie, ob der Kanal/die Kandle fir die
Empfindlichkeitsbeeinflussung korrekt im Sender angelegt wurde
(mit einem Drehgeber oder 3-stufen Schalter z.B.) und dieser
Kanal/die Kandle auch im Servozuordnungsmenii im Sender
erscheint (z.B.Empfindlichkeit auf Kanal 8).
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Konfiguration iiber den PC

Die Duplex REX Empfénger
kénnen tber den PC unter
Verwendung des JETI USB
Adapters aktualisiert werden.
Eine detaillierte Beschreibung
des Updateablaufs finden Sie
in der Anleitung des USB
Adapters

USB adapter

10.1 Update des Empfangers

REX A Empfanger konnen per PC tiber JETI USB Adapter aktualisiert

und konfiguriert werden. Die JETI Studio Software kann fir auch

Updates verwendet werden - Sie konnen die JETI Studio SW von der

Website des Herstellers herunterladen:

www.jetimodel.com

1. Alle Gerdte vom Empfanger abstecken (Servos und Sensors)
bevor mitdem Updatevorgang begonnen wird.

2. Verbinden Sie den JETIUSBa Adapter mitlhrem Computer.

3. Starten Sie das Programm “ JETI Studio” und wahlen den
richtigen COM Port fiir die [fimsmas
Verbindung (siehe auf dem | Fie tayout Playbeck Help

Bildschirm untenrechts) Bl = | & Device Updates
| )Ml DC/DS-24 Emulator

4. Klicken Sie auf “Werkzeug” |[PUEESE—— = .
und dann auf “Gerate Sensorparam  Info | 5 Model selection
aktualisieren”. Chart
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http://www.jetimodel.com/

5. Den “Ext” Steckplatz des Empfangers mit dem USBa Adapter
verbinden.

6. Das Programm erkennt den angeschlossenen Empfangertyp
und bietet das passende Update an. Das Update markieren und
den Button“aktualisieen”anklicken.

7. Ist das Update beendet, den Empfanger vom USBa Adapter
abstecken.

10.2 Konfiguration des REX A iiber den PC

Uber das Programm “JETI Studio” kdnnen auch Nutzer der

Nachriistmodule, ohne JETI DC/DS Sender, die REX A Empfanger

konfigurieren.

1. Keine Servos oder Sensoren...am Empfangerangesteckt lassen.
Den “Ext.” Steckplatz des Empfangers mit dem USBa Adapter
verbinden.

2. Im JETI Studio den MenUpunkt “Gerateiibersicht” anwahlen.
Dann wie hier beschrieben die Konfiguration durchfiihren.

G = v -—

- - - a
File Layout Plagback Help
piiE U Device Updater

Ml DC/os-24 Emulator
Deviee Explorer B JETBOX profi
Device  Info % Model selection
» REXI2A ID: 43921 Chart
@ oPsmap

| B Available telemetry
| TE Device Exploser




A EMPFINDLICHE BAUELEMENTE, VOR
Aiad ELEKTROSTISCHE AUFLADUNGEN SCHUTZEN

Fiir unsere Empfanger gewdhren wir eine Garantie von 24
Monaten ab dem Tag des Kaufes in der Annahme, dass diese
Empfinger in Ubereinstimmung mit der in dieser Anleitung
empfohlenen Spannung betrieben wurden und nicht
mechanisch beschadigtsind.

Garantie und nach Garantie-Service nur durch den Hersteller
und seinen Servicestellen.

Wir wiinschen lhnen viel SpaB3 bei Betreiben unserer Produkte:
JETI model s.r.o. Pribor, www.jetimodel.com




plEx

DEUTSCH

Benutzerinformationen zur Entsorgung von elektrischen
und elektronischen Geréten (private Haushalte)

Entsprechend der grundlegenden Firmengrundsitzen

der -Gruppe wurde ihr Produkt aus

hochwertigen Materialien und Komponenten

entwickelt und hergestellt, die recycelbar und wieder

verwendbar sind.

Dieses Symbol auf Produkten und/oder begleitenden

Dokumenten bedeutet, dass elekirische und

elektranische Produkte am Ende ihrer Lebensdauer
.

vom Hausmill getrennt entsorgt werden mussen.
Bringen Sie bitte diese Produkte fir die Behandlung,
Rohstoffriickgewinnung und Recycling zu den
eingerichteten kommunalen Sammeistellen bzw.
Wertstoflsammelhéfen, die diese Geréte kostenlos
entgegennehmen.

Die ordnungsgeméfie Entsorgung dieses Produkts
dient dem Umwaeltschutz und verhindert mbgliche
schadliche Auswirkungen auf Mensch und Umwelt,
die sich aus einer unsachgemsen Handhabung der
Geréte am Ende lhrer Lebensdauer ergeben kannten.
Genauere Informationen zur néchstgelegenen
Sammelstelle bzw. Recyclinghof erhalten Sie bei Ihrer
Gemeindeverwaltung.

Fir Geschiftskunden in der Européischen Union

Bitte treten Sie mit hrem Héndler oder Lisferanten in Kontakt, wenn Sie
elektrische und elekironische Gerate entaorgen méchten. Er hélt weitere
Infermationen fir sie bereit.

Informationen zur Entsorgung in Landern auBerhalb der

Europidischen Union
Dieses Symbol ist nur in der Européischen Union gliltig.
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Duplex-System EX:
« Sendermodule

« Empféanger

» Telemetrische Sensoren

« Kompatibles Zubehor

» Abbildungseinheiten

Serial number:

Carefully save this serial number!

JETI model s.r.0.
Lomena 1530, 742 58 Pribor
Czech Republic - EU

www. jetimodel.com
www. jetimodel.de
info@jetimodel.cz
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