RC spinac v4.1

Popis prace s osmi kanalovym spinacem,
ktery muze slouzit jako svételny modul,
pipak ztraceného modelu nebo hlidac
prepeti a podpeti palubniho napajeni.

Od verze firmware v3.5 a novéjsi




ZAKLADNI POPIS

RC spina¢ v4.1 (dale pouze modul) slouzi k nezavislému ovladani osvétleni osazeného na RC modelu. MUze pracovat v
nékolika riznych rezimech, které jsou prepinatelné pomoci uzivatelského software. Modul mize byt napajeny pfimo z RC
pfijimace nebo externé z pohonného akumulatoru, pokud uzivatel potfebuje pro osvétleni pouzit vy$Si napéti nez dodava
palubni elektronika pomoci pfijimace.

Novinkou verze v4.1 oproti predeslé verzi je, ze modul ma vySSi napajeci rozsah a optimalizovany firmware. Modul, jako
predeslé verze, umozniuje nepretrzité sledovat velikost napajeciho napéti (SBEC, BEC, pfijimacové aku, atd.) a v pfipadé, ze
dojde k poklesu sledovaného napéti pod uzivatelsky nastavenou mez, vSechny vystupy se rozblikaji v pravidelném intervalu
pro indikaci tohoto poklesu. Dalsi pfednosti je moznost pouzit modul jako velmi rychly Voltmetr s paméti Min/Max hodnot,
ktery dokaze detekovat velmi rychlé poklesy napéti (napétové Spicky v milisekundach), které standardni Voltmetr neni
schopen zachytit a tim odhalit slabinu v palubnim napéti a predejit pfipadné ztraté modelu. Pomoci vysilace Ize za urCitych
podminek regulovat jas vystupu €.1 a €.2 pomoci druhého pomocného kanalu. V neposledni fadé ma RC spinac
propracovany rezim zaméfreny na osvétleni automobilt, kde jsou ovladany hlavni svétlomety, smérova svétla, pfisvit do
zataCek Corner, varovné smérovky, brzdova a zpateCkova svétla s pipakem. Toto vSe je ovladané najednou s moznosti
uzivatelskych nastaveni ¢asu pro aktivaci.

1. kompletné programovatelny pomoci PC — 3 nezavislé, pevné dané programy, viz. Programova tabulka

2. je odolny proti kratkodobému zkratu na vystupu

3. je napajeny pfimo z pfijimace, nepotfebuje zadné dalsi pfidavné napajeci ¢lanky (Uspora hmotnosti)

4. osm ,nezavislych® vystupnich kanalt - LED indikaci nutno doobjednat

5. neutral 1.5ms, vychylenim kniplu z neutralu na libovolnou stranu dojde ke zméné stavu daného vystupu spinace

6. implementovana bezpecnostni funkce FailSafe, v pfipadé ztraty signalu z pfijimace dojde k aktivaci vystupu ¢.3 az ¢.8



SCHEMA ZAPOJENI

Pohonny akumulator Regulatordmotor Z&kladni schématické zapojeni nam
znazornuje pfipojeni modulu k palubni
elektronice. Napajeni musi byt v
uvedeném rozmezi 4 az 8,4V.

Délka pripojovacich vodi¢u na strané
prijimaée by neméla presahnout
50cm z ddvodu mozného ruseni.

BEC 3 - 8.4V

Na schématu je ¢arkované vyobrazeno
pfipojeni  osvétlovaciho modulu v
RC piijimaé RC spinaé v4.1 rezimu AUTO, kterym muUzeme ovladat
vSechny potiebné svétlomety ->
Brzdova svétla, zpateckova svétla,
smérovky, varovné smérovky, pfFisvit do

Signal ovladani efektl

HIHTTE

2 T T zatacek CORNER, hlavni svétlomety a
g EoRERmee v neposledni fadé zpatetkovy pipak.
L}
R Pro pfipojeni PC odpojime konektory z

pfijimace a pfipojime je dle barevnosti
vodi¢l do prevodniku RC_USBCOM.
Nicméné konfiguraci zvukového modulu
Ize snadno zmeénit pomoci souboru
uloZzeného na SD karté.
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INSTALACE DO MODELU

Pred instalaci modulu si vybereme dva kanaly na pfijimaci (viz ndvod k pouziti vysilace), do kterych modul pfipojime. Modul je mozné ovladat jak proporcionalnim kanalem, tak i libovolnym
pomocnym kanalem na vysilaci. V procesoru spinace je naprogramovana hystereze, tzn. Ze neni stejny bod sepnuti jako vypnuti, tim se eliminuje mozné problikavani RCs v nerozhodném
stavu vstupnich impulsl. Zapojeni modulu do elektroniky modelu nebude ¢init Zadné potize, protoZze se zapojuje obdobné jako elektronicky regulator otacek, tzn. oba servo konektory RC
spinace pfipojime do pfijimace na kanaly, které budou uréeny pro ovladani modulu (vhodny je kanal s pfepinaCem, ktery ma dvé krajni a jednu stfedovou polohu), a na druhém konci se k
jednotlivym vystuptm do pfipravenych konektord zapoji LED diody uréené k osvétleni modelu. Neni podminkou mit zapojené vSechny vystupy modulu, je mozné libovolny z vystup( nechat
nezapojen. Pred uvedenim do provozu si z programové tabulky vybereme funkci, kterou budeme pozadovat a dle toho spina¢ naprogramujeme. Pro spravnou funkci je Zadouci, aby na
vysilaci daného kanalu byly EPA, Trimy i SubTrimy nastaveny do vychozich pozic. Po pfipojeni napajeni dojde k dvojitému probliknuti indika¢nich LED, ale pouze v pfipadé, Zze vstupni
impulsy jsou v Grovni 1.5ms, coz je pomysina stfedova poloha kniplu vysilace. Je zvolen mirné $ir$i rozsah z dtivodu pokryti ostatnich vysilacl, které nemaji rozsah umistén presné v pozici
1.5ms, jinak by modul nemusel spravné pracovat.

Funkénost vyzkousime tak, ze ovladaci prvek kanalu pro modul pfesuneme do jiné pozice a sledujeme odezvu dle zvoleného programu, ktera je indikovana kontrolnimi LED diodami
(LED1-8) umisténych na externim optickém indikatoru. Konkrétni pfipojeni obou vstupll RC spinace pro zvoleny program je popsan v programové tabulce na nasledujici strané.

Zapojeni a pripojeni LED k jednotlivym vystuptim:

Na kazdou vétev je mozno pfipojit ,libovolny” poCet svitivych LED v serio-paralelnim fazeni. Spinac je mozné ovladat jak proporcionalnim kanalem, tak i libovolnym pomocnym kanalem na
vysilagi. Spina¢ vydrzi kratkodoby zkrat na vSech vystupech, ale pouze pfi dodrzeni pfedepsaného mezniho napajeciho napéti. Dale na kazdém z vystupu je indikacni nizkopfikonova LED,
indikujici stav sepnuti nezavisle na pfipojené zatézi.
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% A T T Na obrazku 1 je vyobrazeno mozné pfipojeni LED k jednomu z vystupu. Jelikoz samotnou LED diodu nelze

5 s 2 pfipojit pfimo k vystupu modulu, je nutné k LED diodé v sériovém zapojeni pfidat omezovaci rezistor, ktery

. . . vypocitame z nasledujiciho vztahu: R1 = (Uvys - Ud1) / Idmax , kde Uvys je napéti na vystupni svorce modulu

&+ LEDx &  + LEDx -LEDx (toto napéti je téméF rovno napajecimu celého spinace), Ud1 je ubytek napéti na LED1 diodé (pro obycejné LED

se P Ley—p—p— vétSinou udava cca 2V, pro vysocesvitivé, modré, bilé LED cca 3V), pokud to chceme prfesné, je nutné Udaj vycist

W W W z katalogového listu dané LED. Idmax je maximalni povoleny proud protékajici LED diodou, typicky 20mA, pro

Obrazek 1 Obrazek 2 nizkopfikonové LED diody je povoleny proud pouze 2mA.

Priklad: Uvys = 5V, Ud = 2V, ldmax = 20mA = 0.02A. R1 = (5 - 2) / 0.02 = 1500hmu, pro nizkopfikonovou LED je velikost omezovaciho rezistoru 1k5. Kdyz budeme pocitat s proudem
10mA protékajicim kazdou LED, mdzeme na kazdy z vystupu pfipojit 2x vice LED.

Na obrazku 2 je zapojeni, které Ize vyuzit, pokud pozadujeme mnohem vice LED pfi plném proudu na jednom vystupu. Omezovaci rezistor nyni vypocitame ze vztahu R1 = (Uvys - (Ud1 -
Ud2)) / Idmax. Nyni je potfeba davat pozor na jednotlivé ubytky LED diod, protoze pfi podmince Uvys < (Ud1 + Ud2) se LED diody nerozsviti.

Pro osvétleni modell je nejvyhodnéjSi pouzivat vysoce svitivé LED diody, bohuzel jejich menSi nevyhodou je nizSi Uhel svételného vyzarovani. DalSim ddlezitym aspektem je dodrzeni
polarity pfipojovanych LED diod. Kratsi dratovy vyvod byva vétsinou jako Katoda (zaporny pdl), delSi Anoda (kladny pol), ktera je ve schématu vyobrazena jako trojdhelnik a pfipojuje se na
+ pdl vystupu. Jednotlivé kontakty konektord ke kabelazi zakontaktujeme vhodnymi klestémi nebo pomoci pajky kontakty zapajime. Kabelaz vedeme co nejdale od ostatnich RC prvkd
(prijimac, regulatory, serva, atd.) a snazime se vyvarovat soubézného vedeni kabelaze osvétleni s ostatnimi RC zafizenimi.



OVLADANI MODULU

1. Knipl v krajni poloze 2. Knipl ve stfedové poloze 3. Knipl v krajni poloze

e -

Na vySe uvedenych obrazcich jsou vyobrazeny aktivni polohy kniplu, které jsou potfebné pro uspésné oviadani modulu. Je také mozné pouziti
3.polohového prepinace, ktery kopiruje skokové drahu kniplu jako je vyobrazeno na obrazcich a mdze byt zvolen jako jeden z moznych
zpusobl ovladani.

Stavy sepnuti jsou vyobrazeny na obrazku €.1 a €.3. Hranice sepnuti Ize zvolit ze 3 pfednastavenych mezi nebo pomoci kalibrace si mize

uzivatel nadefinovat svoje hranice sepnuti. Hranice pro stav vypnuto jsou automaticky s hysterezi dopocitany a uzivatel nem& moznost tyto
ménit. Divodem je maximalni zjednoduseni celkového nastavovani modulu.

Pozor na situaci, kdy jsou hranice sepnuti nastaveny ke krajni poloze kniplu, ale na vysilaéi je nastaveno EPA na nizsi hodnoty nez
100%. V této situaci by mohl nastat stav, kdy modul nebude efekty spinat, protoze vysila¢ nebude schopen vygenerovat signal o
potrebné Sifce k uspéSnému ovladani modulu.

Modul pfi zapnuti napajeni vzdy provadi kalibraci ovladani dle aktualni polohy kniplu. Proto je dtlezité, aby kniply vysilace, které jsou
pouzity pro ovladani modulu byly ve vychozi poloze.



PROGRAMOVANI MODULU VYSILACEM 1/3

Programovy méd: o . . . - s . .
Drive, nez zacneme modul pouzivat, je nutné jej naprogramovat pokud nam nevyhovuje zvolené nastaveni z vyroby. V pfipadé, Ze nam nastaveni nevyhovuje, fidime se dle nize

uvedenym postupem a programovou tabulkou nebo modul pfipojime k pfevodniku RC_USBCOM a vSe pohodiné nastavime pomoci PC. Pfi programovani modulu pomoci vysilace je nutné
na vystup pfipojit LED indikator. Pomoci vysilace Ize navolit pouze zakladni program.

Vstup do programového médu:

1. pfipojime RC spinac k libovolnému proporcionalnimu kanalu, ktery ma EPA, STR a Trimy ve vychozich polohach. Spravné nastaveni pro uspé$né naprogramovani spinae pozname
tak, ze ponechame knipl kanalu kde je spina€ pfipojen ve stfedové poloze a zapneme palubni elektroniku. RC spina¢ musi 2x za sebou probliknout vSemi indikaénim LED. Pokud tomu tak
neni, pravdépodobné se nasledné nepodafi spina¢ uvést do programového moédu !

2. vychylime knipl vysilace jednim ze smér(i a opét zapneme palubni elektroniku modelu, ke které je spina¢ pfipojen a knipl je stale ve stejné pozici

3. po zapnuti elektroniky RC spina¢ vyhodnoti pozici kniplu pro programovaci méd a dojde k postupnému probliknuti kazdé druhé indikacnich LED
(pozn. pokud k probliknuti indikacnich LED nedojde, zkusime opét bod 1 az 3, ale s kniplem v opa¢né pozici nez pfi prvnim pokusu)

4. po probliknuti indikanich LED presuneme knipl ihned do opaéné polohy a pockame opét na postupné probliknuti indikacnich LED. Jesté nez dojde k druhému probliknuti, tak RC spinaé
nas informuje o verzi firmware pomoci svitu indikacnich LED. Verze fw je uvedena v binarnim kodu.

5. jakmile dojde k druhému probliknuti, vratime knipl do stfedové polohy. Nyni se nachazime v programovém mdédu a ind. LED sviti dle aktualniho programu

6. pro vybér programu pohybujeme kniplem ze stfedové polohy na jednu ze stran a zpét (pro vybér je nastavena pozice kniplu jako v bodu 2, pro ukonceni
programového madu je pozice kniplu jako v bodu 4)

7. zvoleny program je vyobrazen pomoci indikacnich LED ve stylu binarniho koédu, viz nize uvedend tabulka

8. jestli médme zvoleny pozadovany program, pfesuneme knipl do opacné polohy a tim nastaveni ulozime a ukonéime

2,3,6 4 5,6 8

Na obrazku jsou z vySe uvedeného popisu vyobrazeny jednotlivé kroky prace s kniplem vysilace.



PROGRAMOVANI MODULU VYSILACEM
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rezim PC - tento specialni méd je uréen pro moznost vlastni editace blikajiciho rezimu. Pro
kazdy vystup je k dispozici 20 predvoleb, 5 volitelnych rychlosti blikani a 10 zplsobU
ovladani tohoto programu. Pro pfipojeni RC spinace k PC je potrebny prevodnik
RC_USBCOM.

rezim Auto — specialné vyvinuty rezim pro osvétleni modeld aut.

Smérovky / Corner - vychyleni kniplu ze stfedové polohy dojde k aktivaci danych vystupu
spinace. V kazdé sekci jeden vystup spina / zhasina pozvolna.

Brzda + zpatecka - jakmile je detekovana zména signalu pfipominajici brzdéni RC vozu
kdy se knipl prudce vratil do neutralu, dojde k aktivaci prvni sekce vystupu a pak svétla
automaticky pohasnou. P¥i jizdé vozu vzad se rozsviti jeden vystup jako zpateckova svétla,
druhy vystup pracuje v rezimu simulace akustické signalizace couvajiciho vozu (je potfebny
Piezo modul)

rezim Méreni Ucc — v tomto rezimu pracuje RCs jako jednoduchy Voltmetr s paméti MIN /
MAX. RCs kazdych cca 10ms mefi vstupni napajeci napéti s presnosti +-0.1V a v pripade,
Ze méfena hodnota prekrocila hodnotu Min nebo Max, tak si ji ulozi do své vnitini paméti a
Vv pfipadé, Ze se knipl vysilace pfesune do krajni polohy dojde k zobrazeni Min nebo Max
hodnoty dle zvolené krajni polohy kniplu. Tento rezim nalezne vyuziti napriklad v situaci,
kdy bychom radi védéli na jakou pfibliznou minimalni hodnotu mize palubni napéti
poklesnout pfi pohybu vSech osazenych servo jednotek v modelu najednou. Méfené napéti
je vyobrazeno pomoci BINarniho kédu a hodnotu vypocitame tak, Ze jednoduse secteme
Cisla, u kterych sviti LED na programovacim pfipravku a tento soucet podélime 10.

009000V

1% B4 32 W 8 4 7 1
LED indiks&tor pro
RC spinad vl
VWL ITE pinac o2

Priklad: Na obrazku vpravo vidime svitit LED u &isel 32, 8, 4,2 a 1.
Vypocet konkrétniho napéti provedeme dle nasledujiciho vzorce:
Napéti ve V = (LED1 + ... + LED8) / 10 , kde do vzorce dosadime:
V=0B32+8+4+2+1)/10=47/10=4.7V

2/3

3 vodi¢ — hlavni ovladani modely aut, heli,

2 vodi¢ — pomocna funkce (regulace letadel, lodi,
jasu) drone, atd.
3 vodi¢ — pfipojime pomoci Y kabelu na

kanal v pfijimaci pro ovladani sméru

2 vodi¢ — pfipojime pomoci Y kabelu na

kanal v pfijimaci pro ovladani jizdy

vpred a vzad modely aut

Nikdy vodic¢e nestiihame a
nepripojujeme primo na motor
modelu. Tento zpUsob pripojeni vede
spolehlivé ke zni¢eni RC spinace !!!

3 vodi¢ — ovlada zobrazeni hodnot
MIN/MAX
2 vodi¢ — bez funkce

modely aut, heli,
letadel, lodi



PROGRAMOVANI MODULU VYSILACEM 3/3

f1:3' ? ? ? '%3' '%3' '? '%" Revers vypnut na obou vstupech (Vychozi hodnota)
f1:3' ? ? ? '%3' 'CE:' '? ? Revers vstupu &.1 zapnut, na vstupu &.2 vypnut

{1:3’ ? ? {E’ {;r,} '%’ ? '%} Revers vstupu .2 zapnut, na vstupu &.1 vypnut
00000000



UKAZKA ZAPOJENI V REZIMU -> AUTO

Pomoci reZimu Auto Ize ovladat témér vSechny typy svétlometl — hlavni svétlomety, smérovky, varovné
smerovky, mlhovky v rezimu Corner, zadni svétlomety, brzdova svétla a svétla couvaci. Hlavni svétlomety se
automaticky rozsviti po rozjeti modelu a k jejich zhasnuti dojde po uplynuti nastaveného ¢asu pro zapnuti
varovnych smérovek. U mlhovych svétel |ze nastavit rychlost rozsvécovani a zhasinani. U svétel smérovych
si muzeme nastavit zpozdéni jejich rozsviceni, aby nam smérovky neblikaly pfi kazdém natocCeni kol. U
varovnych smérovek (soubézné blikani levych, pravych vpfedu i vzadu) Ize nastavit ¢as, ktery se bude
odpocitavat od zastaveni v neutralu po jejich aktivaci. Pokud nemate k dispozici vlastni piezoménic, Ize jej
doobjednat a pfi couvani vozidla bude slySet typicky pferuSovany couvaci tén.

RLonDDUAD b ioner . f— 2x predni smérovka L/P

WA LOAPINCET Outpat 1 -

Outpat 2 -
Outpat 3 - - ~
Outpat 4 - - 2x zadni smeérovka L/P

< RyIN1

U cut +

"2:\2‘ || +Extout +
Outpat & - AR
It ¢[L . Outpaté - 2x zpatecka
.y Outpm7. & =
Outpat $ - -

*2x hrzdové svétlo ., 2xpredni svétla

I: Piezo modul M

2x zadni svétla




PRIPOJENI EXTERNIHO NAPETI

Jestlize nam z né&jakého dlvodu nedostacuje velikost dostupného napéti z palubni sité (toto napéti je
vyvedené na svorce ,Rx. Ucc out”) nebo BEC neni dostate¢né vykonny, muzeme na svorku Ext.Ucc pfivést
napéti z pohonného nebo externiho akumulatoru. Levy obrazek ndm znazorfiuje situaci s pohonnym
akumulatorem, ktery sou€astné napaji i BEC a zbytek palubni elektroniky. V tomto pfipadé pfipojime pouze
kladnou vétev na svorku ,Ext.Ucc +“, kde toto pfivedené napéti je odvedeno na spole¢nou svorku s vystupy
,Ext. Ucc out +, z které se nasledné napaji vystupni zatézové prvky (LED, Reproduktory, Relé, atd.).

Druhym pfipadem, ktery znazorriuje obrdzek napravo muze byt pouziti externiho akumulatoru, ktery neni
galvanicky spojeny s palubni elektronikou. V tomto pfipadé je nutné nejenom pfivézt kladnou ¢ast napéti,
ale také hlavné zapornou, ktera se propoji s RC spinacem a palubni elektronikou skrz svorku ,Ext.Ucc -“.
Proudové limity v obou pfipadech zustavaji zachovany, maximalni pfipojitelné napéti nesmi prekrocit
hodnotu 20V. Pozor na zkrat a polaritu !!!

| ) Aku max 20V | ) Aku

T Piijimaé BEC;[— . 7 Prijimaé BECT "

Aku max 20V

max 20V - . o =R o max 20V -=
Spinané
zarizeni

Spinané
zalizeni




PRIPOJENI K RC_USBCOM MODULU

RC gplnns wa, |
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ZAKLADNI OVLADACI PRVKY

| © programu | RC telemetry 1.0 [ RC spinac v5.0 [ RC spina¢ v4.x |RC spinaé v3.x [ RC sound v2.x

# RC modul konfigurator

Konfigurace AC sound: Komunikaéni rozhrani:

Spalovaci motor + efekty v~ | Cas inicializ. - Automat. | | Stavové LED - zapnuty v | Inicializad.zvuk - vypnut v

FailSafe - zapnut v
Nazev: RC_USBCOM

Start mot. - Automaticky v | | Cas zhasnuti po-10s v |[MIN rychlost mot.:0 % ‘ 2 IMAX rychlost mot.: 100 % |- Verze: 2.0

Protirovani - povoleno | | Akcelerace - nomalni v

SOUND=WAY prehrdt ve smyéce: Driver: 21236

Sériové €.: 19110001

Typ chipu: FT232R

Library: 3.02.16

9 100N 0120130101508 | O1 O2 @3 O4 O5 Os O7 Os
Nehlidat palubnapéti v | Sound ALARM pod 45 2 |se zpoddénim 1000ms 5 | Alatmovat nepretizité
Modul:
\;- Pozice neutralu - stfed v ‘ Knipl - wichozi v | Kédove sepni-> [1.8] v ‘
vsTupt > sl Neutral - stfedni v vsturz > =] HW verze: --- FW verze: ---
-
(W Autodetekce

R - it % - = R - it
SeE e = lBVycnstz SDI I Ulozit na SD| SeEl

Konfigurace ~Definice 2vuku

Po pfipojeni pfevodniku RC_USBCOM
do USB vstupu PC se prevodnik
automaticky v aplikaci detekuje a jeho
zakladni parametry se vypisi do okna
.Komunikacni rozhrani“ na pravé horni

strané aplikace.

Pomoci zalozek na levé strané, které
nam ukazuje leva Zluta Sipka, mizeme
ménit typ modulu, ktery budeme chtit
konfigurovat.

Jestlize mame pfipojeny k prfevodniku
néktery z modull, tak mizeme take
vyuzit tlagitko ,Autodetekce®, které
nalezneme na pravé spodni strané
aplikace a pomoci néj se leva zalozka
pro vybér modulu automaticky pfepne dle
detekovaného modulu.

Jakmile mame zvolenu spravnou zalozku
konfigurovaného modulu, tak mizeme
pfepinat jednotlivé konfiguracni zalozky,
které nam znazorfiuje spodni velka Zluta
Sipka.
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z: Konfigurace AC spinace:

E> Prog. &.0-PC

Konf. vysilagem - zap.

“Comer"” + smérovky

pinac v5.0 [ RC spina¢ vd.x RC spinaé v3.x

Revers - vwpnut

[0 programu IRC telemetry v1

{Konfiguiage| Program &.0

v Cas inicializ. - Automat.

“Comer" - normal

~ | |RxLED - zapnuta v

~ | |Inicializag. blik - zapnut

Prodleva smérov. - vy

Komunikaéni rozhrani:

v FailSafe - zapnut v

Nazev: RC_USBCOM

War.smérovky - 10 s Verze: 2.0

Hlidat palub.napéti -->  ~ iFIashALAHM pod45Y |2 :sa zpoZdénim 5000 ms i =

vsTupt > sl

v

Knipl - wchozi v

Neutral - stredni v
-8l Vyéist konfiguraci
-8 Zapsat konfiguraci

Driver: 21236

Modul:

Sériové €.: 19110001

Typ chipu: FT232R

Library: 3.02.16

VSTUP2 > —- HW verze: --- FW verze: ---
=
(( W Autodetekce
Revers - vypnut v

1/5

Horni leva Sipka sméfuje ke globalnim
volbam, které definuji zadkladni chovani
svételného modulu. VSechny ovladaci
prvky jsou interaktivni, takze se ostatni
ovladaci prvky uvolfiuji, popfipadé blokuji
dle aktualné nastavenych voleb. Uzivatel
tak nemusi davat pozor co nastavuje,
aplikace nastaveni po kazdé zméné
obnovi svUj visualni aktualni stav.

Spodni leva Sipka sméfuje na nastaveni
obou vstupt. Tyto vstupy jsou pfipojeny k
pfijimadi a neustale vyhodnocuiji aktualni
stav ovladacich prvki, které do pfijimace
odesila vysilag. Jestlize ndm napfiklad z
néjakého divodu nevyhovuje mez
sepnuti, tak Ize velice snadno tuto mez
uzivatelsky nastavit.

Ve stfedové Casti, kterou znazorfiuje
spodni Sipka se nachazi tla¢itka pro &teni
a zapis konfigurace. Mzeme Cist a
zapisovat pouze pomoci pfevodniku
RC_USBCOM_v2.0.
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® RC modul konfigurator = x
Kenfigurace RC spinade: Komurikagn rozhvan:
Prog. £0-PC | |Basinicializ. - Automat. | [Inicializa?, blk - zaprut | |FaiSafe - zapnut v
Konf. vysilagem - zap. v | | LED - zapnuta v

Nazev: RC_USBCOM  Sériové &.: 19110001

“Comner’ + smétavky “Comer' - nomal Prodle:

e, Ver.smétavky - 105 Verze: 2.0 Typ chipu: FT232R

Hidet palubnapéti ~> | [Flash ALARM pod 45V |21 [se zpozdénim 5000 ms

Driver: 21236 Library: 3.02.16

Modut

VSTUP1 - —- A = VSTUP2 —> _- HW verze: - FW verze: ---

- Neur - stredni v -

~ @ Vyist konfiguiaci (W Autodetekee
Revers - vppnut v <8l Zapsat konfigurac Revers - vppnut v

[ 0 programu [ RC telemetry v1 0 | RC spinat: 5.0 | RC spinaé vx RC spinaé va.x | RC sound v2.x

{Kenfiquace. Program &0

Program €.0 — vybér pevné daného rezimu, ve kterém bude RC spinac¢ pracovat.

Cas inicializ. — volba zpozdéni inicializace. Je vhodné, aby svételny modul pi
svém zapnuti ,dostaval® platné vstupni impulzy z pfijimace. Toho dosdhneme
pravé vhodné zvolenym zpozdénim, kdy digitalni pfijimace jsou pfi své inicializaci
pomalejsi nez prijimace analogové.

Inicializa€. blik — po inicializaci, ktera probéhla v naprostém pofadku svételny
modul vygeneruje dvojité bliknuti vS§ech vystupl. Funkci Ize libovolné zapnout /
vypnout.

FailSafe — svételny modul m& implementovan vlastni systém ochrany proti
vypadku signalu. Lze zvolit zapnuti, vypnuti nebo rezim HOLD, kdy si zvukovy
modul stale ,drzi* posledni platny impulz.

Konf. vysilaéem — volba povoluje nebo zakazuje RC spinaci vyhodnocovat dle
pozice kniplu poZzadavek na programovaci méd pfi inicializaci RC spinace.

Rx LED - tato modra LED na svételném modulu nam rychlosti svych zablesku indikuje pfitomnost vstupnich impulst. V pfipadé
pfipojeni jednoho vstupu je blikani pomalej$i oproti pfipojeni obou vstupnich konektort do piijimace. Blikani této LED v Gtrobach
modelu by nékterym uzivateldm mohlo vadit, proto je zde moznost tuto indika¢ni LED touto volbou vypnout.

Corner + smérovky — spina¢ pfi vychyleni kniplu uréeného pro zataceni modelu ze stfedové polohy bude imitovat svétla typu
Corner na vystupech ¢.1 a ¢.2, na vystupech ¢.3 a €.4 bude blikat smérovymi svétly.
Pouze “Corner”- smérova svétla trvale vypnuta, pracuji pouze Corner svétla
Svétla/Var.smér.-Manudl. — pomoci dvoukliku kanalu pro ovladani zmény sméru jizdy Ize libovolné aktivovat varovné smérovky a hlavni svétlomety
On/Off/Var.smér.-Manuél.— pomoci dvoukliku kanalu zmény sméru jizdy Ize libovolné aktivovat varovné smérovky a vechny ostatni vystupy

Corner — vybér rychlosti pozvolného svitu pro prisvit do zata¢ek pomoci mlhovych svétel. Volba je dostupnd pouze v rezimu
~Corner*.

Pomaly — pozvolné rozsviceni i zhasnuti

Normal — vychozi volba

Rychly — urychlené rozsviceni i zhasnuti

Prodleva smérov. — svételny modul, ktery je nastaveny na blikani smérovek muze tyto zablesky generovat ihned po vychyleni
kniplu nebo s ¢asovou prodlevou, kterou Ize vybrat v tomto nastaveni. Volba je dostupna pouze v rezimu ,Smérovky*.
Vyp.—neni aktivni zadna asovéa prodleva. lhned po vychyleni kniplu nebo ovladaciho prvku na vysilaci dojde k aktivaci vystupu.
2s — po vychyleni kniplu nebo ovladaciho prvku na vysiladi se zapocne pogitani nastavené prodlevy a az po jejim uplynuti se aktivuje vystup na
svételném modulu.
4s — po vychyleni kniplu nebo ovladaciho prvku na vysilaci se zapocne pocitani nastavené prodlevy a az po jejim uplynuti se aktivuje vystup na
svételném modulu.
6s — po vychyleni kniplu nebo ovladaciho prvku na vysiladi se zapoc¢ne pogitani nastavené prodlevy a az po jejim uplynuti se aktivuje vystup na
svételném modulu.

Var. Smérovky — nastaveni ¢asové prodlevy po zastaveni vozu pro zapnuti varovnych smérovek.

Hlidat palub.napéti — RC spina¢ nepfetrzité hlida velikost palubniho napéti a v pfipadé, Ze toto napéti prekro¢i smérem dolu
nastavenou mez a zaroveri ubéhne nastavené zpozdéni, tak se varovné rozblikaji vystupy ¢.3 az ¢.8. Napétovou mez Ize nastavit
v rozmezi 3.0 — 7.5V.

Knipl — nastaveni, zda se budou pfi ovladani uplatriovat pevné prednastavené hodnoty mezi pro ovladani svételného modulu nebo
se pouziji meze uzivatelsky kalibrované.

Neutral — volba pomysiné $itky, kterd udava neutralni pozici kniplu.

Revers — reverzace vstupniho kanalu na strané svételného modulu.
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-0ooo
Viswp2: [0 [
Vjstup 3: oag
Vistup 4: [0 [
viswps: [ O O O
viswpe: O O O O
Visup7: M M M 4
Vistup 8; [~ ~]

Antikolzni - letadla, heli, apd.

[Easové osa-50ms / soupec

Pohyben kniplu -> Zap / Vyp

[ programu [ RC telemetry v1 0 [ RC spinaé 5.0 [ RC spinac va.xRC spinaé vax |

Konfigurace  Program &0

e 250 s o

ROOoDoooo

R PRo—

KOO
KOO

oa
oa
oa
oa
oa
oa
=l

[SEmNE]

JROO

]

ROOOOooOoo

Ooooow
KRR OOOOE
oooo;

ROOOOO0OX
<
HRERE

&

~
&

<1 | Neregulovatjas wstupu 81 3 &2

o] [MIN PuM: 0%

x
S

MAX PwM: 100% | 5

s 1000 s ]

oooo
oooo

BR

ROOoOoooo
RROODOOooOO

%]

2 2 2 A

[m]
a
a
a
O
a

)

~ @ Vyéist predvolby
~8 Zapsat piedvolby

Reakee AC spinage na akiudn nastavens predvolby:

98000080

Spustit ukézku simulace na modelu >>>

Sipka ukazuje na &asovou osu, ktera nepretrzité b&zi v nekoneéné
smyc&ce po zapnuti prvniho libovolného vystupu. Kazdy vystup ma
na definici stavu vyClenény jeden samostatny fadek zaskrtavacich

voleb a kliknutim si definujeme kdy chceme v Easové ose, aby
svitil nebo nesvitil.

Predvolené efekty — vybér napevno predvolenych efektd.
Antikolizni — letadla, lode, heli, atd.
Pozicni — letadla, lode, heli, atd.
Heli — prednastaveni vhodné pro osvétleni helikoptér
Atd.

Casova osa — vybér dasu &asové osy. lhned po zméné se celkova dasova osa prepoéita na
aktualné nastavenou hodnotu.

Spusit program po zapnuti napajeni — vybér zpusobu ovladani jednotlivych vystupl svételného

modulu. Na vybér jsou nasledujici moznosti:
Spustit program po zapnuti napajeni — modul nelze ovladat pomoci vysilace, i kdyZ neustéle muze vyhodnocovat
vstupni impulsy a zachovava se funkéni FailSafe. Nastaveny blikaci rezim se spusti automaticky po pfivedeni napajeni do
RC spinace.
Aktivovat jen v krajni poloze kniplu — v8echny vystupy se aktivuji, pokud je knipl v libovolné krajni poloze.
Pohybem kniplu -> Zap / Vyp — pohybem kniplu do libovolné krajni polohy dojde k zapnuti v§ech vystupud, opakovanym
pohybem k jejich vypnuti.
2 polohovy spinac -> Zap / Vyp — v jedné poloze spinace v§echny vystupy zapnuty, v opacné poloze vypnuty.
3 polohovy spina¢ -> OFF, S2, S1 — v krajni poloze vSechny vystupy vypnuty, ve stfedni poloze spinace zapnuta sekce
€.2 a ve druhé krajni poloze zapnuta také sekce ¢€.1
Sekce ovladany nezavisle — v jedné krajni poloze je aktivovana sekce ¢.1, v opacné sekce ¢.2
Sekce nezavisle -> Zap / Vyp — pohybem kniplu do krajni polohy aktivujeme danou sekci, opakovanym pohybem kniplu
do krajni polohy sekci vypneme.
Postupné sepni -> [1..8] — pohybem kniplu ze stfedové polohy do jedné z krajnich poloh aktivujeme postupné jednotlivé
vystupy, pohybem do opaéné krajni polohy dany vystup deaktivujeme
Kédové sepni ->[1..8] — pro aktivaci patfiéného vystupu je nutné kniplem pfejit ze stfedové polohy do krajni tolikrat dle
toho, ktery Giselny vystup chceme aktivovat. Potvrzeni volby je ponechanim kniplu v krajni poloze.
Sepni kratce / dlouze — kratky pohyb kniplu ze stfedové polohy do krajni aktivuje vystupy blizké k pomysinému stfedu RC
spinace, dlouhy pohyb aktivuje vystupy, které jsou osazeny blize k vnéjsku RC spinace.
Sepni ve smyéce [0..8..0] — zpusob spinani je vhodny pro dvoupolohovy prepinag, ktery kazdym cvaknutim sepne dalsi
vystup. Jakmile jsou vSechny vystupy sepnuty, tak dal$i cvaknuti pfepinace v8echny vystupy vypne. Nasledné se spinaci
cyklus opakuje.
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Spustit ukézku simulace na modelu >>>

Sipka ukazuje na tlagitko, které nam vyobrazi samostatné okno
pro jednoduchy nahled, na kterém je vyobrazeny model letadla,
quatrocoptéry, lodi nebo automobilu, kde jiz jednotlivé vystupy

blikaji dle nami nastavené Casove osy.

Pfiklady osazeni osvétleni na riznych typech RC modeld

tModel letadla:
simulace povolena

Vystup 1
L
Vystup 7 Vystup 8
Vystup § Vystup 6
O
&
Vystup 4 15 Vystup2
-]
Vystup 3
Model lodi:
simulace povolena
Ty 5 -
o ¥ is“}? - ‘smgs Vystup 4

i PO i - P
<@g =S am 0B
\'ysmku‘ 8

Vystup 6 Vystup 3
Vystup 7

Model QuadroCoptéry:
simulace povolena

8

Vystup 5
Vystup 6
Vystup 7

Model auta:
simulace povolena

0000

Vystup 1
Vystup 2
Vystup 3
Vystup 4




PRIKLAD NASTAVENI - AUTO 5/5

® RC modul kenfigurator = X
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Priklad pouziti RC spinace v4.1 do modelu
auta, které bude dynamicky podsvicené.

Prvni a druhy vystup slouzi k pfipojeni LED
pasku, ktery bude automaticky podsvétlovat
pozvolnym ,dychanim® cely prostor pod
podvozkem modelu jako u tuningovych vozu.
Zbyvaijici vystupy budou slouZit k zableskim a
k hlavnimu osvétleni.

1. tlaCitkem aktivujeme veSkeré nastavené predvolby

2. nadefinujeme pozadované zablesky z vyfuku

3. na ¢asové ose nastavime 75ms

4. pro ovladani vybereme 3.polohovy prepinac

5. v rozbalovaci nabidce vybereme ,Soubézna regulace
jasu vystupu €1. a €.2°

6. nové nastaveni ulozime do RC spinace v4.1

Takto nastaveny RC spinac pfipojime do volného kanalu
prijimace, ktery je ovladan 3.polohovym pfepinaéem.

Na vystupy €.1 a ¢&.2 pfipojime LED pasky, které
nasledné umistime do modelu tak, aby sméfovaly svym
svitem na vozovku. Vystupy €.3 a ¢.4 mohou slouzit jako
potkavaci svétla. Vystupy €.5 a €.6 jako svétla dalkova.
Pro zablesky vyfuku pouzijeme vystupy €.7 a €.8.

V prvni poloze pfepinace jsou vSechny vystupy vypnuty.
Ve druhé poloze se aktivuji vystup €.1 - 4. V posledni
poloze se aktivuji vystupy €.5 - 6.



PRIKLAD NASTAVENI PRO EDGETX

Pfiklad nastaveni vysilae pro pomocny dvouklik v rezimu AUTO k aktivovani varovnych smérovek a
hlavnich svétlometd. Nebude tedy nutné kniplem zataceni tento pohyb aplikovat. Vysila¢ jej automaticky
vygeneruje pomoci zvoleného 3 polohového prepinaCe. Je potfeba vSe nastavit naprosto pfesné jako je
uvedeno na nize vyobrazenych obrazcich. Jediné co je nutné zvolit jinak na strané uzivatele je Cislo kanalu,
ktery ovlada na strané pfijimace zataceni modelu v sekci ,Special functions®.

Verze EdgeTx 2.8.2 FlyingDutchman

LOGICAL SWITCHES

30 Mar

®EOMLHIANEBDS
_— e —

07:25

LO1 | Edge SC1t [0.0:<<] |
L02 Edae LO1 [0.0:<<]
LO3 Edge L02 [0.0:<<]
LO4 Edae L03 [0.0: <<|
LO5 Edge scd [0.0:<<]
LO6 Edge L05 [0.0:<<]
Lo7 Edae L06 [0.0: <<]
L08 Edge L07 [0.0:<<]

@ E®IneC

SPECIAL FUNCTIONS

SF1

SF2

SF3

SF4

orc

”
-

SHNNBBDS

LO1 Override
CH6 100

L02 Override
CH6 0

LO3 Override
CH6 100
L04 Override
CH6 0

® E®neC

S N@Be v

SPECIAL FUNCTIONS
Hb

SF5 LO5 Override
CH6 -100

SFé LO6 Override
CH6 0

SF7 Lo7 Override
CH6 -100

SF8 LO8 Override
CH6 0




VYZNAMOVA TABULKA INDIKACNI LED

Prekroceno maximalni povolené napéti (napéti na strané
Blikani v pevném intervalu 0,5s prijimace snizte na povolené rozmezi 3 az 8.5V a RC
spinac opétovné zapnéte)

Blikani v intervalu 50ms Pripojen do prijimace jeden vstupni vodic¢
Blikani v intervalu 25ms Pripojeny do prijimace oba vstupni vodice
Trvaly svit Indikace vstupu do programovaciho PC modu

- chybi napajeni
LED nesviti - indikacni LED je programové vypnuta
- chybi vstupni impulzy z prijimace



RESENi PROBLEMU

Na RC spinaci sviti pouze krajni vystupy a nereaguje na povely z vysilace — tento stav nastane, kdyz vnitfni kontrolni
algoritmus po zapnuti napdjeni zjisti poSkozenou datovou strukturu konfigurace v hlavni EEPROM spinace. Kontaktujte
servisni podporu.

RC spina¢ neindikuje dvoublikem vystupd vychozi polohu kniplu vysilaCe, ikdyZ je funkce v nastaveni povolena — tento
problém byva nejCastéji zpusoben tim, Zze na vysiladi jsou pfednastaveny vychozi polohy trimu a subtrimd na kanélu, ke
kterému je RC spinac pfipojen.

Piezo modul pripojeny k RC spinac¢i nevydava zadny zvuk — jsou dvé moznosti, které mohou zpuUsobit tento stav. Bud je
vystup RC spinace neaktivni nebo je Piezo modul pfipojen k vystupu RC spinace s obracenou polaritou. Pfekontrolujte + a —
na obou zafizenich, zda jsou skute¢né spravné pfipojeny.

RC spinac¢ ma kratké pripojovaci vodice do prijimace — vodi€¢e mlzete prodlouzit pomoci klasickych prodluzovacich Y kabeld.
Nikdy vodi¢e neprodluzujte odstfizenim konektord a pfipajenim vodi¢a s konektorem. Neprotahujte délku na vice nez 50 cm.

RC spina¢ nekomunikuje s PC — pfekontrolujte spravnost pfipojeni vodi¢a k pfevodniku RC_USBCOM. VSechny barvy vodicl
se musi na sebe napojovat. Vodi¢ nesmi byt barevné prekfizen.



OBSAH BALENI

1x RC spinac v4.1

8x LED dle viastniho vyberu

8x rezistory k LED

1x konektor pro pripojeni LED

1x konektor pro privedeni externiho napajeni
12x piny ke konektorum

1x DUAL-LOCK pro snadné uchyceni v modelu




TECHNICKE PARAMETRY

Provozni napajeci napéti: 3-85V

Odbér proudu samotného modulu bez zatéze / ind. LED sviti: 2mA@5V

Odbér proudu spinace se zatézi na vSech vystupech — 48x LED: 982 mMA @ 20 mA / ks

Zkratovy proud jednotlivého vystupu: cca 500 mA

Rozméry DxSxV: 50 x 32 x 7

Hmotnost modulu véetné Rx kabelu a konektoru: 209

Teplota provozniho okoli: -10°C az +60°C

Typ a délka pfipojovaciho vodice: 2x krouceny servokabel / 200 mm

Webové stranky:

Autor konstrukce neruci za zadné skody zplsobené pouzivanim tohoto spinace !!! Provozovani na vlastni riziko !!!

Pokyny pro provoz a bezpeénostni pravidla:

Je zakazano na vystupy pfipojovat jakoukoliv indukéni zatéz (el.motorky, relé...), protoze vystupy nejsou na tyto prvky
pfizplsobeny a hrozi poskozeni RC spinace! Taktéz neni vhodné RC spina¢ nechéavat pfili§ dlouho ve zkratovém stavu, hrozi
poskozeni vystupnich FET tranzistord! Pro napajeni je mozno pouzit napéti o velikosti 3 az 8.5V.

DOPORUCENI: Po instalaci RC spinace do létajiciho modelu doporuéuji absolvovat nékolik lett se spinaéem za denniho svétla
nebo Sera pro jeho provéreni. Kdyby pfi letu doSlo k potizim a spina¢ byl ruSen elektronikou modelu (ne¢ekané zhasnuti
modelu v letu), zabezpedi to jeho bezproblémovy ndvrat na startovaci plochu. Pro maximalni bezpecénost letu v minimalni no¢ni
viditelnosti doporucuji osvitit kiidla pomoci LED, které budou trvale napajeny z volného kanalu v pfijimaci.

POZOR! Elektrostaticky citlivé zafizeni! Zachovavejte zasady pfi praci s elektrostaticky citlivym zafizenim. Nepouzivejte pro
pajeni na strané RC spinaCe klasickou transformatorovou pajecku, protoze hrozi zniceni vstupné/vystupnich obvodi RC
spinace!


http://www.rcspinac.cz/
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