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Die REX Empféinger mit Assist Funktionen

[} Einleitung Deutsch

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 Empfanger sind mitallem 2.4GHz Duplex Sendemodulen
und den JETI DC/DS Sendern kompatibel. Die Einstellungen der
REX A Empfanger kdnnen Sie bequem Uber die Gerdtelbersicht
der JETI DC/DS Sender oder Uber das frei downloadbare JETI
Studio Programm (Download www.jetimodel.com) vornehmen.
Sie bieten auBerdem interne Telemetriedaten (wie
Empfangsqualitdt, interner Status, G-Kraft) und
Anschlussmoglichkeiten fiir externe Sensoren tiber EX Telemetrie
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 mitVerbrennungsmotoren.

1




7A 7SA**  9SA**  10A 12A*%

b [mm] 38x25x11 | 42x28x11 | 60x16x13 | 60x16x13 | 51x28x11 [ 51x28x11
Gewicht[g] n 13 13 13 16 24
lange [mm] 2x100 2x200 2x200 2x200 2x200 2x400
Kanalanzahl/Steckplatze 6 7 7 9 10 12
Temperaturbereich [°C] -10 biz +85|-10 biz +85|-10 biz +85|-10 biz +85 10 biz +85|-10 biz +85
vl 35-84 | 35-84 | 35-84|35-84|35-84|35-84
hme [mA] 80 80 80 80 80 80
Telemetrie Dateniibertragung Ja Ja Ja Ja Ja Ja
P i Tx-DC/DS | Tx-DC/DS | Tx-DC/DS | Tx-DC/DS | Tx-DC/DS | Tx-DC/DS
Satellit ] (Rsat) Ja Ja Ja Ja Ja Ja
Ausgangsleistung[dBm] 15 15 15 15 15 15
Empf: dlichkeit [dBm] -106 -106 -106 -106 -106 -106
Frequenz [MHz] 2400 - 2483 2400 - 2483| 2400 - 2483 2400 - 2483| 2400 - 2483|2400 - 2483]
i e S Integrierte Sensoren 3-A(hser!_G_yro, 3-Achsen Beschleunigssensoren,
atmospharischer Drucksensor
M igkeit Hohe 0,1m
Gyro Messhereich +2000°/s
Frequenz 6600Hz

* EPC-External Power Connector - der Empfanger bietet die Mdglichkeit zur
Stromversorgung iiber einen externen MPX Stecker
**5-Slim- extra schlanker Empfanger fiir enge Riimpfe
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2.1 Eigenschaften

» Biszu 16stabilisierte Steuerkandle.

e Unterstlitzung fiir verschiedene Multicopter-Typen - vom
Tricopter bis zum Oktokopter.

e Bis zu 3 einstellbare Flugmodi, Optionen zur

Horizontstabilisierung und Hohe.

Einpfindlichkeits-Einstellung wéhrend des Fluges mit freien

Kandlen.

» Verwendung des neuesten 3-Achsen-Gyroskops und 3-Achsen-

Beschleunigungsmessers.

Unterstltzung fur LED-Streifen bestehend aus WS2812-Chips.

Unterstlitzung fir externen Kamera-Gimbal, der von Servos

angetrieben wird.

IntelligentesFailsafe.

« Schwingungsanalyse.

Vollstéandige Einrichtung tiber die DC/DS-Sender oder tiber PC.

Verfligbare Telemetrie: Empfangerspannung, Signalqualitat, G-

Force, Haltung Orientierung.

e Unterstiitzung von Telemetrie und bis zu 3 direkt
angeschlossenen Sensoren.

.

2.2 Wichtige Informationen

« Nutzen Sie immer die aktuellste Firmware auf lhrem JETi DC/DS
Sender und dem Empfanger nutzen. Zur Einstellung benotigt
der REX A die Sender - Firmware 4.28 oder hoher.

= Vor Inbetriebnahme die Polaritdt des gesamten Kabelbaums im
Modell priifen.

« Setzen Sie dem Empfanger keiner Warme und plétzlichen
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Temperaturdanderungen aus. Die Genauigkeit der Sensoren
kénnte dadurch beeintrachtigt werden.

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

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

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

« Setzen Sie den Empfdnger keinem direkten Luftstrom aus.
Verschiedene Fluggeschwindigkeiten mit unterschiedlichem
Luftdurchsatz haben starken Einfluss auf den sensiblen
barometrischen Sensor, was die Hohenstabilisierung negativ
beeinflussen kann.

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
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Stromverbrauch und eine einhergehende Erwdrmung dieser
Komponenten mit sich bringt.

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

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

.

« REX A Empfanger unterstltzen keinen Clone Modus. Der
(stabilisierende) REX A- Empfdanger muss stets der
Hauptempfanger in dem Modell sein. Bei weiteren Empfangern,
dieals Satelliten dienen, darf die Stabilisation nicht aktiviert oder
vorhanden sein.




E] Installation

3.1Installationim 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 das beiliegende, weiche
doppelseitige Klebeband.

Es gibt mehrere Moglichkeiten den Empfanger im Modell zu




platzieren. Wichtig!! Fur 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 ausgelegtist, dass sie mit
dem Empfanger, den Servos und anderer Elektronik kompatibel ist.
Es empfiehlt sich, die REX A-Empfanger mit niederohmigen Li-XX-
Batterien oder einer stabilisierten BEC-Spannungsquelle
(entweder als separates Gerdat oder im Drehzahlregler) zu
versorgen.

Hinweis: verbinden Sie niemals zwei verschiedene
Spannungsquellen parallel, auch wenn sie die gleichen Parameter
haben.

Die Stromversorgung kann mit dem Empfianger wie folgt

verbundenwerden:

« Uberden Drosselkanal (beiVerwendung eines BEC-Reglers)

« Uber jeden freien (nicht belegten/genutzten)
Empfangsteckplatz

» Uber MPX Stecker bei den EPC Empfiangern (Extended Power
Connector).

Beim Einsatz mehrerer Antriebsmotoren verwenden Sie
entweder eine einzige BEC-Versorgung 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

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

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 Gerdate 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 Empfénger aufden Steckplatz “Ext”

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

3. Schalter Sie den Sender ein - der Sender bestditigt die Verbindung
mitdem neuen Empfinger akustisch.

Hinweis: vor dem Einschalten des Senders fiir den Bindevorgang
der gewiinschten Modellspeicherim Sender wdhlen.
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Hinweis: schldgt das Binden fehl, dann den gesamten Vorgang
wiederholen.

Es konnen beliebig viele Empfanger an einem Sender gebunden
werden (verschiedene Modellspeicher), die Empfanger sind aus
Sicherheitsgriindenimmer nuran einem Sender gebunden.

3.5Reichweitentest

Im Reichweitentest Uberprifen Sie den korrekten Betrieb des
Senders und Empfangers. 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
hierzu Modell und Sender in einer Hohe von mindestens 80 cm
liber dem 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 Gerate nicht und kontaktieren Sie ihren Handler
odereines unserer Servicecenter.

Aufrufen des Reichweitentest Modus:

Stecken Sie den Bindestecker (BIND PLUG) in den
Empfangerausgang “EXT” Schalten Sie dann den Empfanger und
anschlieBend den Sender ein. Der Testmodus ist so lange aktiviert,
wie der Bindestecker eingesteckt bleibt.

Alternativ kdnnen Sie den Testmodus in den DC/DS-Sendern tiber
Systemfunktionen - Reichweiten-/Servotest aktivieren.
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1 Quick setup

4.1Flugzeug

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

1. Bauen Sie den Empfanger 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 lbereinstimmen. Wenn Sie fur die
Einstellung des Stabilisationsgrades oder verschiedene
Flugzustande zusétzliche Kandle nutzen méchten, sollte Sie
diese jetzt anlegen. Dadurch missen Sie nicht mehr auf die
Kanaleinstellungen zurtickgreifen, wahrend Sie den Empfanger
Uber das Menu "Einstellassistent” konfigurieren. Mehr
Informationen Uber diese Zusatzkanale finden Sie im Abschnitt
“Kanalzuordnung". Siehe7.11

. Binden Sie den Sender mitdem Empfanger.

. Setzen sie die Trimmungen, DualRate und Expo-Funktionen
entsprechend den vorgeschlagenen oder bereits erflogenen
Werte. Setzen Sie keine Mischer oder Servowegangleichungen
mitdem Servo-Ballancer.

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

W
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6.

8.

Starten Sie den ,Einstellassistent”
(Menu - Modellwahl/-modifikation —
Gerdtelibersicht — Empfdnger
anklicken) und wahlen Sie
anschlieBend die Option ,Flugmo-
dell Assist”. Mit Driicken der Taste
“weiter” wechseln Sie zur
Folgeanzeige.

Spezifizieren Sie in der Folge ihr
Modell aus einem der zur
Verfligung stehenden
Oberbegriffen zu den
Flugcharakteristiken, die am besten
dazu passt. Verschiedene Typen von
Segelflugmodellen,
Kunstflugmodellen und andere sind
verfligbar. Jeder Modelltyp verfligt
Uber entsprechend vorkonfigurier-
te und optimierte Voreinstellung
der Stabilisierung, so dass sich
bereits in den ersten Fliigen ein
angenehmes Gefiihl einstellt und
die zusatzliche Abstimmung auf ein
Minimum beschrankt.

Im néchsten Schritt wéhlen Sie die
Empfanger-Einbauposition im
Modell, so dass die angezeigte
Graphik mit der Einbausituation
Ubereinstimmt. Insgesamt stehen 8
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Konfiguration
Telemetrie
Telemetrie Min/Max
Vibrationsanalyse
Informationen

REX12A Konfiguration
<< Zuriick

| Einstellassistent ___________>> |
Erweiterte Einstellungen
LED Streifen Einstellungen
Fail-safe
Alternative Funktionen
Empfanger Ausgange
Reset in den Lieferzustand...

B0%

ol

REX12A Assistent (1/8)

<< Zuriick

Fluggeritetyp Flugmodell Assist [F]
%
W,
Weiter >»
| << B © [ ok

Option wéhlen

Segler (langsam)

Segler (dynamisch)

Trainer
Schaummodell
Kunstflugmodell {klein)
Kunstflugmodell (prazise)
Kunstflugmodell (30)
JET




Optionen zur Verfiigung (sieche [Pamlfstandars  W[stss0 20
Kapitel Installation im Modell). Die REX12A Assistent (3/8)
Illustrationen zeigen die | emptangerplatrierung
= ug richtung an Paosition: Standard - Harizontal [5]
Lo ]E =g

9. Dann erfolgt die Festlegung g 1

weiterer Funktionen: site.
[ < WSO o lwooclmekn

* Nutzung eines Kamera-Gimbals - ool
ull -

durch A.kt|V|erejn erhalten Sie die Fr— “n
Funktion einer externen

. . Assist Einstellungen
Servosteuerung fiir ein Kamera | . .~ " x
Gimbal. Alle servos digital x

Weiter >

* Alle Servos digital - diese Option
legt die Ansteuerfrequenz fir die M~ BEMEER |
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 Kanale fir die Stabilisierung zu, damit
der Empfanger die Neutralpositionen und Steuerwege der
einzelnen Servos einlernt. Das Modell kann dabei beliebig
platziert werden, da Sie zu diesem Zeitpunkt nur die
Stabilisierungsfunktionen kalibrieren. Gehen Sie Schritt fir
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
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11.

der Zeile "Geber" angezeigten
Werte betrachten. Es ist normal,
dass sich die Servos im Modell
nicht bewegen, weil der
Empfénger keine Impulse an die
Servos ausgibt, bis die
Konfigurationabgeschlosseniist.

Weisen Sie einen Kanal zum
Wechseln der Flugstabilisier-
ungsmodi zu. Dieser Kanal sollte
durch einen Dreipositionsschalter
angesteuert werden, so dass alle
drei Flugmodi verfugbar sind. In
Position 1 ist die Stabilisierung

Tx

s W]

REX12A Assistent (5/8)

S8

| << zuriick ]
Hauptkanalzuordnung
» Kalibriere Querruder (Roll)...
» Kalibriere Hohenruder (Pitchj..
» Kalibriere Seitenruder (Yaw)...
Roil bk Vaw

Geber o o o
Weiter >
<< B o [0 ok

ol

REX12A Assistent (6/8)

S8

Zusatzkandle zuordnen

Flugmoduskanal N/A 1 Edit Lésch
Himweis: Statien Sie sichar, dazs jeser Kanal
in lrem Sender akiiv ist
Weiter >>
<< B o |05 ok

standardmaBig deaktiviert. Durch Umschalten auf Position 2
(Mitte) wird der Modus "Normal" aktiviert. Durch Umschalten
aufPosition 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. AnschlieBend kann dieser
Dreiwegeschalter im Empfédnger-Setup-Assistenten verwendet
werden.

12. Wenn Sie in den vorherigen Schritten die Option "Gimbal
verwenden" gewdhlt haben, ordnen Sie die einzelnen Kandle
der Gimbalsteuerung zu. Sie kdnnen diesen Punkt tibersprin-
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gen und die Gimbalsteuerung [Fal]sandard  W[sstss
spater in der Konfiguration - REX12A Assistent (7/8)
Kanalzuweisung - Gimbal [ L ruordnen
konfigurieren. Gimbal Roll N/A Edit  Losch
. . . Gimbal Pitch NIA Edit  Losch
13. Beenden Sie die Assistenten- und | cimbaivaw — wm_ edair  Losen
Anwendungseinstellungen. Wenn Weiter >>

Sie den Befehl "Assistent Bl BEMEER |
anwenden und beenden" [Cllsantard  w[es2a0 {3
ausfiihren, speichern Sie die REX12A Assistent (8/8)
Parameter im Empfanger und die | Anderungen anwenden

- Setze Servo Impulsrate optimal

Stabilisierung wird gemaB den | -Reset Fugmodi aut standara

- Setze Gimbal Kanalzuordnung

von lhnen eingegebenen Daten | .. einstetiungen anwenden und beenden...
gesetzt.

14. Platzieren Sie das Modell vor KN EECED
jedem Flug auf dem Boden und
bewegen Sie es nicht wahrend des Initiilerungsvorganges.
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 in die
entgegengesetzte Richtung bewegen.

16. Fiihren Sie den ersten Flug entweder mit deaktiviert
Stabilisierung (manueller Modus) oderim Modus "Normal"aus.
Wenn das Modell nicht geradeaus fliegt, trimmen Sie es und
landen Sie dann. Ordnen Sie die Hauptkanéle dann erneut zu
(Kanalzuordnung - Hauptkandile zuordnen).
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Hinweis: nach jeder Trimmung die Steuerkandle neu einlernen
(Kanalzuordnung-Hauptkandile zuordnen).

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

Empfindlichkeit - Dieser Parameter bestimmt die proportionale
Wirkung der Modellstabilisierung im Flug (Dampfungsmode).
Wenn das Modell nicht ausreichend stabilisiert ist, z. B. bei
Windboen, erhéhen Sie den diesen Wert in Schritten zu 20%, bis
das Modell zu schwingen beginnt. Reduzieren Sie dann den Wert
wieder in kleinen Schritten. 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 beibehdlt. Im Modus
"Normal" wird dieser Parameter nicht verwendet. Sie kénnen die

Funktion beispielsweise im Messerflug Fall i W[oos 00

testen. REX12A Flugmodell
3D Aerobatic Factor (Stick Priority) -

€ - ¢ T e -

Bestimmt, in wie weit sich die | aquerudger 2F 103
TN . B il A

Stabilisierung verringert, wenn der | s o

Steuerkniippel auBerhalb der | iAercbatiktaktor .

. eee . Querruderkniippel Prioritat 60% [
MltteIPOSItlon beWegt erd' ZUm Hohenruderknippel Prioritat 65% [

Beispiel bedeutet eine Prioritat des | seitenruderimippeiprioritat  s0% =1
. Weit Einstells
Querrudergebers von 60%, dass die | mackenractor som Horizont  so% [

Querruderstabilisierung bei [furensitent
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maximalem Kniippelausschlag links oder rechts auf 60% reduziert
wird und die Stabilisierung ab einer Geberposition von 40%
einsetzt.

4.1.2 Wahl der Flugmodi

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

Fir jeden Flugmodus kénnen Sie die Wirkung der Stabilisierung
einstellen (dies umfasst die Stabilisierung und die
Kurshaltefahigkeit in allen Achsen). Sie konnen auch festlegen, ob
die Stabilisierung tiber gesondert zugewiesene Kanéle beeinflusst
werden kann (siehe Konfiguration “Kanalzuordnung - Zusdtzliche
Kandle zuweisen”).

Kurvenassistent - erleichtert das Kurvenfliegen, wenn das
Seitenruder nichtausreichend gesteuert wird.

Nur Dampfung - ermdglicht die
Nutzung der Trimmung und von
Mischerim Dampfungsmode

REX12A Stabilisierung

Flugmoduseinstellungen

Fail-Safe - legen Sie hier den |y ereelvsssns = s >

gewiinschten Fail-Safe-Modus fest. M3: Heading Hold [7]  Edit E”
. . TR} Fail-safe: Intelligent - stabiliziert

Im “intelligenten” Modus stabilisiert der [

Empfanger das Modell in horizontaler
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Position. Wenn Sie "Assist Off" wahlen,
werden die vorgegebenen
Servopositionen Gbernommen oder : Flu

die letzte bekannte Position bleibt | s cot coie xansie
erhalten (weitere Informationen | Muree kurenassistent

) L. ) . . A Nur Dampfung
finden Sie im Konfigurationsmeni “Fail (Ermegtan e g Soerty
Safe”). Drossel 1 (1) v

Querruder 1(2) v

Héhe 1(3) v

Seite 1(4) v
—

(Ermaglicht Trimemung und Butcerfiy)

CMD




4.2 Quick Setup - Multicopter

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

1. Demontieren Sie die Propeller von den Motoren.

2. Montieren Sie den Empfanger gemall dem Kapitel Installation
im Modell.

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 Empféanger.

5. Navigieren Sie entweder Uber das DC/DS-Menu (Modell -
Gerdtelibersicht) oder Uber einen USB-Adapter mit dem Jeti
Studio zu den Empféanger-Einstellungen.

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

Duplex REX12A REX12A Konfiguration

Cionriguration————————] << zurick

Telemetrie » | Einstellassistent ____________>>_]
Telemetrie Min/Max = Erweiterte Einstellungen >
vibrationsanalyse > Fail-safe >
Informationen > Alternative Funktionen e

Empfanger Ausginge -
Reset in den Lieferzustand...




7. Wahlen Sie lhren Multicopter Rahmen-Typ aus und drlicken Sie
auf "Weiter; um zum ndchsten Punkt zu gelangen. Folgende
Rahmen-Typen werden unterstiitzt (Drehrichtung und
Motornummer miissen grundsatzlich beachtet werden)

@,0 o

o CEg)

TricopterY Quadcopter +
QO of%0)
0@ @@@

Quadcopter X

O gycy
s o

Hexacopter +

Hexacopter X Hexacopter Y
@0 @G)@
©+0B o15
Op® 619)

Octocopter + Octocopter X

(REX10 A a REX12 A) (REX10 A a REX12 A)
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8. Im néchsten Bildschirm wahlen Sie e
die Multicopter-Charakteristik aus,

die am besten auf lhr Modell zutrifft.
JederTyp beinhaltet vorkonfigurier- | <« zuricx

10. Uberpriifen Sie nun die weiteren | < zurick

* Verwendung eines Kamera- | oneshot12s verwenden
Gimbals - durch Anhaken dieser
Option aktivieren Sie die Funktion

REX12A Assistent (1/8)

<< Zuriick
Fluggeritetyp Multicopter Assist [¥]
X

te und optimierte Einstellungen zur
Stabilisierung, so dass die ersten

Flige angenehm sind und eine
weitere Konfiguration auf ein

Minimum beschrankt wird.

Im ndchsten Schritt wahlen Sie die REX12A Assistent (3/8)
Empfanger-Position so, dass die
Grafik der tatsachlichen Situation | eosition: standard - Horizontal ]
entspricht. Es stehen insgesamt 8 lg -u‘tu-
Optionen zur Verfligung (siehe N

Kapitel Installation im Modell). Die gz BEEFER |
Abbildung zeigt die Flugrichtung [Ag[sanird  m |13 50

an.

Funktionen:

Option wahlen
Quadcopter [+)
‘Quadcopter (X)
Hexacopter (¥)
Hexacopter (+)
Hexacopter (X)
Octocopter (+)
Octocopter (X)
Octocopter (X8)

REX12A Assistent (2/8)

Modelldetails

Weiter >>

Empfangerplatzierung

Weiter >>

REX12A Assistent (4/8)

Assist Einstellungen
Gimbal verwenden
Alle Servos digital

Motoren immer stabilisieren
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eines externen servogesteuerten Kamera-Gimbals.

* Alle Servos digital - diese Option bestimmt die
Ansteuerfrequenz von Servos, die an zusdtzlichen Kanalen
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 Hzentspricht.

¢ 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 kirrzer sind als die Standard-Servoimpulse. OneShot125
muss vom Motor-Regler unterstiitzt werden und im Motor-Regler
aktiviertsein.

* 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
fur die ersten Fliige mit einem Multicopter empfohlen.

11. Weisen Sie die einzelnen Kandle der Steuerung zu, um dem
Empfanger die Neutralstellungen
und Endstellungen anzulernen.

Folgen Sie der Schritt-flir-Schritt- REX12A Assistent (5/8)
Anleitung. Kalibrieren Sie alle

Achsen nacheinander. Uberpriifen | fbrer dueruder it
Sie die korrekte Reaktion auf die | *Xelibriere Seitenruder fa..
jeweiligen Kniippel anhand der weiter
angezeigten Werte in der Zeile 4

"Geber".
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12. Weisen Sie einen Kanal zum

Umschalten der Flugstabilisierung-
smodi zu. Der Kanal sollte auf einen
Dreistufen-Schalter gelegt werden,
damit alle drei Flugmodi zur
Verfligung stehen. In Position 1 ist
die Hohen- und Horizontal-
stabilisierung standardmaBig

REX12A Assistent (6/8)

Zusatzkanale zuordnen
Flugmoduskanal N/A 1 Edit
Drosselkanal N/A 0% Edit

Hinweis: Stallen Sis sicher, dass jedoe Kanal
in Irem Sender aktly ist

Lossch
Lésch

Weiter >>

aktiviert. Umschalten auf Position 2 (Mitte) aktiviert eine
einfache Horizontalstabilisierung ohne Hohenstabilisierung
(manuelle Gaskontrolle). Umschalten auf Position 3 aktiviertden
Kunstflugmodus. Weisen Sie den Gaskanal zu und vergewissern
Sie sich, dass der Kanalim Bereich von 0-100 % (1-2 ms) arbeitet.

Hinweis: fiigen Sie zundchst einen Kanal/Funktion im Menti
“Modellwahl/-modifikation-Funktions+Gerberzuordnung” mit
einen Dreiwegeschalter des DC / DS-Senders hinzu. Weisen Sie
dieser Option dann einem freien Kanal im Meni " Modellwahl/-
modifikation-Servozuordnung" zu. AnschlieSend kann dieser
Dreiwegeschalter im Empfdnger-Setup-Assistenten verwendet

werden.

13. Wenn Sie in den vorherigen
Schritten "Verwendung eines
Kamera-Gimbals" gewdhlt haben,
weisen Sie die einzelnen Kandle zur
Steuerung zu. Sie kénnen diesen
Schritt auch tberspringen und den
Kamera-Gimbal spater im Meni
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REX12A Assistent (7/8)

| << zuriick ]
Gimbalkanile zuordnen
Gimbal Roll N/A Edit  Losch
Gimbal Pitch  N/A Edit  Losch
Gimbal Yaw NiA Edit  Losch

Weiter >




»Konfiguration - Kanalzuordnung - Zuordnung Gimbal
Kandle“konfiguieren.

14.Beenden Sie den Assistenten und [“l|standard W |1410:28
die Anwendungseinstellungen. REX12A Assistent (8/8)
. lick
Nach dem Ausfilhren des Befehls | inderungen smwenden
P - Setze Servo Impulsrate optimal
Einstellungen anwenden und | ~Reset flugmodi auf standard
. . - lzuords
beenden" werden die Parameter im | secre cimbal kanaizoordnang
Empfanger gespeichert und die
Stabilisierung wird entsprechend £
der eingegebenen Daten in den
jeweiligen Modus zuriickgesetzt. Achtung: An diesem Punkt
werden die Einstellungen fiir die einzelnen
Motoren/Servoausgange Flugmodus-Konfigurationen und

PID-Regelungs-Werte zurlickgesetzt.

15. Priifen Sie im Menii Konfiguration - Multicopter Einstellungen die
korrekte Drehrichtung der Motoren entsprechend dem oben
aufdem 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 Kniippel nach
unten und in die Mitte aufeinander zu (Gaskniippel in
Leerlaufstellung und Yaw nach rechts, Pitch voll gezogen und
Roll nach links): Die Motoren sollten anlaufen und nach 3
Sekunden ohne Gasgeben wieder stoppen. Wenn sich die
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duplEx

Motoren nicht drehen, Gberpriifen
Sie den Parameter "Leerlaufdreh-
zahl" im Menu Konfiguration -
MulticopterEinstellungen.

17. Vor dem ersten Flug ist es
notwendig, die Lageregelung mit
den Propellern zu testen. Idealerweise ist das Modell dazu auf
einem Priifstand 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 Knuippelstellung aufrechtzuerhalten
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 Kniippelbewegungen 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 rauszu-
nehmen und zu landen. Schweben Sie weiter in geringer Hohe.
Wenn das Flugverhalten instabil ist oder Oszillationen auf einer
Achse auftreten, landen Sie und stellen Sie die PID-Regelung ein
(siehe nachstes Kapitel). Wiederholen Sie den Flug mit den
neuen Einstellungen.




4.2.1 Optimierung der Multicopter Einstellungen

Prifen 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 wédhlen Sie die
Leerlaufdrehzahl, damit die Motoren
langsam drehen, sobald sie scharfge-
stellt sind. Stellen Sie die Minimum-
und Maximum-Gaswerte entsprechend
der vom Hersteller lhrer Motorregler
empfohlenen Einstellungen ein.

Testen Sie die Drehrichtung jedes
Motors, indem Sie den Befehl "Test
Motor N" aktivieren. Der entspre-
chende Motorregler empfangt einen

Minimale Laufdrossel 1.185ms [
Drossel Aus 1.000ms [F]
Maximum Drossel 1.900ms 5]
Motortest

» Test Motor 1...

» Test Motor 2...

» Test Motor 3...

» Test Motor 4...

» Uberschreibe Motoren 1.000ms [7

» ESC nach dem Neustart kalibrieren...
Ruglorwege kalibrioran - Luftschrauben demontiersn!

OneShot125 verwenden X

Motoren immer stabilisieren x

Servoausginge

-75%(01]) 0% [02] 0% [03] 0% [04)
0%[05] O0%[06] O0%([07] 0% [08]
0%[09] O%[10] O%[11] 0%[12]
<< S |t ok

Signal, um bei minimalen Umdrehungen fiir ca. 1 Sekunde zu
laufen. Die Drehrichtung muss dem Diagramm im Men( auf dem
Senderdisplay entsprechen. Wenn sich der Motor in die entgegen-
gesetzte Richtung dreht, vertauschen Sie zwei der drei

Motorleitungen miteinander.

Uberschreiben aller Motoren - Sie kdnnen 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
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OneShot125-Modus fir 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 Ihrem Modell untersttitzt 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 Gaskniippels bis zum Abschalten der
Motoren stabilisiert. Die Stabilisierung bleibt auch erhalten, wenn
die Motoren im Leerlauf drehen. Diese Option wird nicht fiir die
ersten Flige mit einem Multicopterempfohlen.

PIDkoeffizient - wenn der Multicopter fliegen kann aber sein
Verhalten nicht einwandfrei ist, ist es notwendig, eine
Feinabstimmung an den PID-Werten der Regelschleife vorzu-
nehmen - siehe das Menii Konfiguration - Erweiterte Eigenschaften.
Hier kénnen Sie die einzelnen Koeffizienten fiir jede Achse separat
bearbeiten.

P e v

Proportionalkoeffizient - dies ist ein REX12A Ei

Grundparameter der Stabilisierung. | P Regter instellungen

rn® | properontt kgt B
Die Reaktion der Regeleinheit ist direkt | ISR SIS
. . Drehrate Hohe 20 [ 10 E [ 3]
proportional zur gewilnschten | prehatesete 237 0E om
Drehzahl. Wenn der Multicopter auf | Vertielsesch. 20 20F o0

Drehwinkel Quer 2.500 7]

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 erhéhen (zum Beispiel bei jedem
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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, kénnen
langsame aber starke Schwingungen auftreten.

Derivativer Koeffizient - die derivative Komponente der
Regelschleife reagiert auf rasche Lagednderung des Modells und
kann beispielsweise die Auswirkungen von Windbden unterdri-
cken. Bearbeiten Sie den Wert der derivativen Komponente sehr
sorgfaltig 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 Kntippelbewegungen durch. Priifen
Sie, ob der Multicopter schnell reagiert, ohne zu tbersteuern. Die
Yaw-Achse ist nicht so entscheidend fiir die Feinabstimmung der
Regelung. Nach dem Bewegen des Yaw-Knippels sollte der
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
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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 Hohendnderungen
reagiert.

4.2.2 Flugmodus auswédhlen

Wahlen Sie abhédngig von Ihren Vorlieben aus, welche Flugmodi
wahrend des Fluges verwendet werden sollen. Insgesamt stehen 5
Modi zur Verfligung, eine Umschaltung ist zwischen drei Modi
moglich. (siehe Beschreibung der Flugmodi).

Fir jeden Flugmodus kdnnen Sie die Standard-Verstarkung
einstellen (dies multipliziert die Proportional-, Integral- und
Derivativen Koeffizienten auf allen Achsen) und Sie kénnen
festlegen, ob Sie die Abstimmung der Verstéarkung tiber spezielle
Kanéle verwenden mochten (siehe Konfiguration - Kanalzuweisung
-Zusdtzliche Kandile zuordnen).

Bestimmen Sie den Failsafe-Modus: Im intelligenten Modus
stabilisiert der Empfanger den Horizont (beim letzten bekannten
Stand des Gasknuppels). Auf der anderen Seite werden alle
Motoren abgeschaltet, wenn "AssistOff"ausgewahltist.

4.3 Erlauterungder Flug Modi

Beim REX Assist, kdnnen Sie zwischen verschiedenen Flug Modi
wahlen, wobei im Flug zwischen drei ausgewahlten Flug Modi
gewechselt werdenkann.
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4.3.1 Manuell (Assist aus):
Flugmodelle

Hier ist die Stabilisierung komplett | fuemedsehstelinzen e o

deaktiviert; der Pilot Gbernimmt | mz Horizont 7] Edit >>
M3: sport[¥]  Edit >>

komplett die manuelle Kontrolle Uber | raitsate:  intetigent - stabiliziert =
P
das Modell.

4.3.2 Training: Flugmodelle

Dieser Modus wird verwendet, um sich an das Verhalten des
Modells zu gewohnen. Es ist auch fiir Anfanger 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
Langsache (Querruder) und Querachse (Hohenruder)des Modells,
dass ein Uberziehen unméglich wird. Kunstflug in diesem Modus
istnicht moglich.

4.3.3 Normal (Da@mpfung): Flugmodelle

Dies ist der Grundmodus flir den Flug im Wind, geeignet flr Starts
und Landungen. Die Stabilisierung arbeitet in 3 Achsen und gleicht
die Auswirkungen von duf3eren Kraften wie Windturbulenzen oder
Boen auf das Modell aus. Kunstflug ist unbegrenzt moglich. In
diesem Modus kdnnen Sie auch die stabilisierten Achsen trimmen.

4.3.4 HeadingHold:Flugmodelle
Dieser Modus ist so voreingestellt, dass die eingeleitete
Flugrichtung so weit wie mdglich eingehalten wird, z.B. im
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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 wiirde,
was zum Absturz fiihren kdnnte. Verwenden Sie in diesem Modus
keine Trimmungen, da jede Verschiebung der
Servoausgangsposition von der Elektronik als Anweisung zur
Gegenstabilisierung empfunden 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 tiber 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 ermdglichst der Stabilisierungsalgorithmus das Fliegen
von Kunstflug-Figuren, richtet das Modell jedoch horizontal aus,
sobald der Pilot die Knlippel in Mittelstellung zurlickgehen lasst.
Bei Flugzeugmodellen ist zu beachten, dass es notwendig ist, eine
ausreichende Geschwindigkeit zu erhalten, da gleichzeitig der
Heading-Hold-Modus aktivist.
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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 Eigenschaften 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 fur Multicopter grundlegenden
Kunstflug, da der Empfanger nur Drehraten der jeweiligen Achsen
stabilisiert, das Modell jedoch nicht horizontal ausrichtet. Die
Hohenstabilisierung ist ebenfalls deaktiviert. Die Steuerknippel
steuern die Drehrate jeder Achse. Die maximale Rate kann im Men
Konfiguration - Erweiterte Eigenschaften (Max. Roll / Pitch / Yaw Rate)
eingestelltwerden.

4.3.8 Acro: Multicopter

Dieser Modus ist dem Port-Modus dhnlich, bietet zusatzlich jedoch
einen direkten Knlppel-Eingang (einstellbar in Konfiguration -
Erweiterte Eigenschaften - Kunstflug Faktor/Stick Prioritct). Eine Roll-
Prioritdt von 60 % bedeutet zum Beispiel. dass bei einem
maximalen linken oder rechten Kniippelausschlag die Roll-
Stabilisierung auf 60 % reduziert und 40 % direkter
Knuppelausschlagangewendet werden.
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4.3.9 Hohenstabilisierung: Multicopter

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

Hinweis: 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 absttirzen kann, wenn Sie die Option Motoren
immer stabilisieren nicht aktiviert haben, Wir empfehlen, das
Gas beim Sinken nicht vollstindig rauszuziehen oder die
Gaskurveinlhrem Sender etwas anzuheben.

Voreingestellt Flug Modi fiir Flugzeuge

Position 1 Position 2 Position 3

Assist aus

(Stabilisierung aus) DEImIAE Heading Hold

Voreingestellt Flug Modi fiir Multicopter

Héhen- /Horizontale Horizontale

Stabilisierung Stabilisierung Sport




B Zusitzliche Stabilisierungsfunktionen

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

5.1 Throttle to PID attenuation (TPA)

Diese Funktion steht fir 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 Menu Konfiguration - erweiterte
Eigenschaften den "TPA-Haltepunkt" und "TPA-Wert" ein. Setzen Sie
den Haltepunkt unterhalb des Pegels, ab dem die Oszillationen
beginnen und erhohen Sie den TPA-Wert in Schritten von 10 %, bis
dasModellauch 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.

PID
100%

25%




5.2 Zusatzkanaéle
Um die Zusatzkanal zuzuordnen gehen Sie zu Konfiguration -
Kanalzuordnung - Zusatzkanale zuordnen.

Daflir muss jeder Zusatzkanal zuerst [Egifsandaa ™ T
wall

am Sender angelegt werden: Funktions+Geberzuordnung =
1. Bei Verwendung des DC / DS- PR o= i SR
. A . ) 1 uer@@ P LF
Senders fligen Sie zundchst einen [z = wsne@& WE NG
. . oo |3 seite @ P3 -
Kanal/Funktion im Menl |, g mE .5
“Modellwahl/-modifikation - |*> Vvesuk&@ vl .3
6 modus skl .7

Funktions+Gerberzuordnung” mit
dem gewtinschten Geber des DC / T T |

DS-Senders hinzu.

. . ) . Servozuordnung L2
2. Weisen Sie dieser neuen Funktion |7 pose1® 2 queruder®
. R + oo 3 Héhe 7] 4 Seite [F]
dann einem freien Kanal im Meni s Moesml
Modellwahl/-modifikation - | 7 E 8 E
9 - 10 [T
Servozuordnung"zu. " LE B
|| JAuo| | Ok |

Flugmodi Schalter - Hier kdnnen Sie
einen Kanal zuweisen, um zwischen den Flugmodi zu wechseln.
Dieser Kanal sollte idealerweise iber einen Dreiwege-Schalter am
Sender betatigt 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 betdtigt wird. Nach dem
Umschalten in die aktive Position wird ein Signalverlust/Failsafe
simuliert. Die Servos bewegen sich in ihre vordefinierten
Positionen.
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Assist-AUS Kanal - Hier konnen Sie

einen eigenen Kanal zuordnen, der die
Assist Stabilisierung komplett [ rugmoduskanat & 1 e

A Drosselkanal N/A 0% Edit
aussc h a I t e t : B eilm Fail-Safe Kanal N/A X Edit
Flachenmodelleinsatz ist das Modell | Assistaus A ¥ Edit

dann normal mit den | e .

Kniippeln/Gebern steuerbar. Bei :‘:‘“n‘]‘r“j‘r“;" 5 e Eale
einem Multicopter stoppen die
Motoren sofort.

Empfindlichkeitskanale - Querruder/Roll, Hohenruder/Pitch und
Seitenruder/Yaw - Zuordnen von proportionalen Kandlen, welche
die Stabilisierungs-% fur jede Achse einzeln beeinflussen. Ein
positiver Wert erhoht die Stabilisierungswerte bis zur
Verdoppelung des voreingestellten Wertes, wahrend negative
Prozentwerte die Stabilisierung auf bis Minimum 10% senken. Der
Wert von 0% entspricht dem unverdanderten
Standardverstarkungswert.

5.3 Cameragimbal
REX A-Empfanger unterstlitzen den [Pgglsendara  m|1e2638 (20
Anschluss von bis zu dreiachsigem REX12A Gir s
Kameragimbals, dessen einzelne |E e Lo
Achsen (Roll, Tilt und Pan) von Servos | Maximumeoll: 300 =1

o o Gimbal Pitch N/A Edit  Losch
gesteuert werden, die an einzelne | waximumepicch: 30 =
Kanale angeschlossen sind. Wenn Sie | SimbalYaw — N___ Edic Losch

. ) . Maximum Yaw: 90° 5] 50% dmp[=]

diese Funktion verwenden modchten, =
aktivieren Sie im Assist
Einstellassistenten "Gimbal verwenden". Sie konnen die einzelnen
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Ausgénge fiir die Gimbal-Servos entweder durch den Assistenten
(Schritt 7) oder unter Konfiguration-Kanalzuordnung - Gimbalkandile
konfigurieren:

Gimbal Roll - Zeigt den im 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.

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
odernach untenkippt.

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

Damping (dmp.) - Dampfungsfaktor in der Drehachse. Je hoher
der Wert, desto langer bleibt die Kamera in der urspriinglichen
Richtung, und es dauert ldngere Zeit, bis sie sich der neuen
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Richtung zuwendet. Bei 100% wird der Kardanal immer versuchen,
dieurspriingliche Orientierung zu behalten.

5.4 AnschluB eines externen LED Streifens

Die REX A Empfanger unterstiitzen den Anschluss eines externen
LED-Streifens mit bis zu 32 programmierbaren RGB-LEDs des Typs
WS2812. Ein einziger Empfanger-Port ist fiir die Steuerung des
LED-Streifen zustandig und dieser muss zuerst konfiguriert
werden. Wahlen Sie im Menu Konfiguration - Alternative Funktionen
den gewiinschten Ausgangspin aus und schalten Sie ihn auf "LED-
Strip" -Konfiguration. Der Link "LED-Strip-Einstellungen" erscheint
dann in der Empfanger-Konfiguration, so dass Sie die Farben und
Funktionen der einzelnen LED-Chips @dndern konnen.

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) anschlieBen. Dieser Anschluss wird
danninden gewahlten Steckplatz des Empfangers gesteckt.

Tl | standard M |16:58:37

x50l | standara M 143305 {2200

REX12A Steckplatzfunktionen LED Einstellungen

e = << Zuriick

9. Servo [F]  125% 125% LED 1: Roll links ]
10. servo 5] 125% 125% LED 2 Roll rechts [F]
. Servo 7] 125% 125% LED 3: Aktivierungsstatus [F]
12. LED Streifen [¥] LED 4: Farbe/Limettengriin 7]

E1 Ex Bus ]

LED 5: Farberrot [7]
JETIBOX/Sensor [¥]

Farhamaor 1



Verfiigbare Funktionen und Farben

Off LED-Streifen AUS

Arming State
- Assist aktive | Die Farbe zeigt den “aktiv” oder “inaktiv” Zustand
oder inaktiv

Flug Modus |Die Farbe zeigt welcher der 3 Flugmodi aktiv ist

Roll Links Blinkt in orange zeigt dlle Neigung in der
Querruderachse nach links an.

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

Diese Farben sind verfligbar: weis, rot, orange,
Farbe geld, lime griin, griin, mint griin, cyan, hell blau,
blau, dunkel violet, magenta, dunkel pink.




5.5 Vibrationsanalyse

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 Ubertrdgt 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.

- Band Filter (Notch Filter) - Wird verwendet, um bestimmte
Frequenzen, die durch Motorvibrationen verursacht werden,
herauszufiltern. Sie konnen diesen Filter zusatzlich aktivieren,
wenn die durch den Motor verursachten Vibrationen relativ
hoch sind. Uberpriifen Sie den
Vibration“spegel r.egelméBig l'jbefr Vibratlonsanalyse
das Menu "Vibrationsanalyse" mit | < zuriex
laufendem Motor. Der Motor sollte | f==altiEs L

bei solchen Umdrehungen laufen, | uirationen

wie sie am hdufigsten im Flug o

o 200 400Hz
genutzt werden. oo c o] ok

x50l | standara M |14:3810

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,
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da es einen Hohepunkt in diesem Bereich gibt. Wir setzen die
Filterbandbreite irgendwo zwischen 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 andert, wird eine hdhere Bandbreite empfohlen (ca. 100 Hz).
Diese Filter kdnnen unter Konfiguration - erweiterte Einstellungen -
Filtern eingestellt werden.

5.6 Sensorkalibrierung

Die Sensorkalibrierung ist wichtig fur

die korrekte und genaue Funktion der [ iTsandars  m[iasei0 11202

Stabilisierung. Der Empfénger REX12A Sensorkalibrierung

kalibriert die Offsets eines internen | =< zurick

Beschleunigungssensor kalibrieren

Gyroskops automatisch, immer nach

dem Einschalten des Empfangers.

Ungefdhr fir 2 Sekunden nach dem

Einschalten halten Sie das Modell in

stationdrer 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
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kalibriert, aber aufgrund des Erdgravitationsfel des, welches
nicht Gber den ganzen Planeten konstant ist, kann der
Beschleunigungsmesser ungenaue Messungen zeigen. Wir
empfehlen Ihnen, den Beschleunigungsmesser auch zu
kalibrieren, wenn Sie den Receiver zum ersten Mal in einem
neuen Modell konfigurieren:

1. Im Empfangermeni sehen Sie den |Mull{standard W |1439:0

Bildschirm Telemetrie - Sensor- REX12A Sensorkalibrierung

Kalibrierung. Aktivieren Sie den | s cweegmgsensor kaiibriaren

ibri
Befehl "Kalibrierung starten" und |FSEEdEes

folgen den Anweisungen.

2. Der Empfanger muss auf einer
waagerechten Platte mit einer seiner
sechs Seiten platziert werden und
bleibtfiir ca.2 Sekunden still.

3. Sobald die Position korrekt
aufgezeichnet ist, wird die Zeile sevsorkalbrieruns
"Verbleibende Positionen" |,...

dekrementiert - zu diesem Zeitpunkt |, r® 0@
den Empfanger drehen und auf eine |, o0e™  00wm
andere Seite auf die Platte stellen. " 0°7s )
4. Wiederholen, bis die Anzahl der 06m  vario
verbleibenden Positionen grofer als | empangerspannung

Nullist.

5. Nach Abschluss der Kalibrierung ist
darauf zu achten, dass die auf dem Telemetrie-Bildschirm
angezeigte Gesamt-G-Force im Bereich von 0,99 - 1,01G liegt
(gemesseninRuhe).
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E 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 unregelmafig verhalten,
wenn derWert zu niedrig eingestelltist.

Impulsgeschwindigkeit - ist die Ansteuerfrequenz der Servos im
Millisekunden. Niedrige Werte ergeben eine schnelle Reaktion der
Servos. Flr analoge oder édltere Servos empfehlen wir die
Einstellung 20ms, flir digitale Servos z.B. "Auto" oder einen Wert um
10ms.

Anzahl der Kanile - nur wirksam bei Nutzung des PPM Signals.

PPM/UDI (S.BUS) Modus - die Art der Datenverarbeitung im
Empfangerin diesen Modi.

*Direkt - alle Steuereingaben werden 1:1 vom Sender
durchgeben, kein Failsafe im Empfanger. Hat der Empfanger
keinen Empfang, dann gibterauch kein PPM/UDI/S.Bus Signal aus.

* Berechnet/Computed - alle Steuereingaben werden den
Empfanger-Einstellungen entsprechend auf dem PPM/UDI/S.Bus
ausgegeben. Failsafeist moglich.

Hinweis: die obengenannten Einstellungen haben keinen Einfluss
aufdie EXBus Ausgabe des Empfingers.
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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 fiir
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.

Vertikale Geschwindigkeit - PID-Koeffizient zur Stabilisierung der
Steig-und Sinkrate.

Roll-Winkel, Pitch-Winkel, Yaw-Winkel - hier kénnen Sie die
Proportionalverstarkung der Stabilisierung andern, 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 mdglichen
Anstellwinkel nach links und rechts im horizontal stabilisierten
Modus (gesteuert durch den Roll-Eingang).

Maximaler Pitch-Winkel - definiert den maximal méglichen
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).

44



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
Verhaltenim Flug auftritt.

Sensor trim (Roll/Pitch) - Mit diesen Parametern kénnen 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
stabilisiertist und 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 AcroModusEinstellungen

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) -
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Bestimmt, wie sich die Stabilisierung verringert, je nachdem wie
sich der Steuerknlippel von der Mittelposition wegbewegt. Zum
Beispiel bedeutet eine 60% Querruder-Knilippelprioritdt, dass bei
maximaler linker oder rechter Knlippelposition die
Querruderstabilisierung auf 60% reduziert wird und die direkte
Position des Knlippel ca.40% direkten Einfluf hat.

Throttle-PID Dampfung - Ein Funktion fir Multicopter , siehe
Kapitel 10,“zusatzliche Stabilisierungsfunktionen”.

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

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

6.4 Aktivierungsschalter
Der Assist-Aktivierungsvorgang [Fulfsandard  m|ieazss [0
erfolgt fur Flachenmodelle REX12A Ei

automatisch nach der Initialisierung | weromientrequenz somz 1
des Empfdangers. Fir Multicopter | Kerbshnitirequenz el

Unterdriscit Matrvibr atisnn

mussen Sie d i e | ativierungseinstellungen

Bedienelemente/Knulippel in die oben | wur mit dem schaiter aktivieren %
gezeigte Positionen bewegen um die
Motoren zu starten. Alternativ kénnen
Siedem DC/ DS-Sender einen zwei stufigen Schalter zuordnen, um
diesen Startvorgang auszuldsen. Dieser Schalter muss keinem
Kanal auf dem Sender zugewiesen werden - der Aktivierungs-
Befehl wird separat gesendet, sobald Sie das nach dem Aktivieren
des Schaltersangezeigte Dialogfeld bestatigen.
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Hinweis: beim DS-12 Sender wird das zusdtzliche SW-Feature
,Direkteingaben”bendtigt.

6.5 Fail-Safe

Fail-Safe - Ist die Failsafe-Funktion REX12A Fail-Safe
inaktiv, wird im Falle des
. . Fail-Safe Aktiv 7]
Signalverlustes zwischen Sender und | raisate verzsgerung 1559
. . . » Fail-Safe Positionen jetzt setzen...
Empfangerﬂ kein Signal an den | (o L wert coschw
Servosteckplatzen ausgegeben. steckpl 1 told [F]

Ist Failsafe aktiv, so konnen Sie aus
folgenden Optionen separat wahlen,
was an den einzelnen Servosteckpldtzen ausgegeben wird, sobald
der Failsafe-Fall eintritt:

Hold - der Steckplatz gibt die letzte noch giltige Position
weiterhinaus

AUS - der Steckplatz gibt kein 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” fiir alle Kanale direkt gesetzt werden.
Der Punkt“Geschwindigkeit”gibt die Zeit fur diese Ausfihrung vor.
Wenn Sie die Einstellung ,Failsafe intelligent / stabilisiert” nutzen,
dann wird auch im Failsafe Falle weiterhin die Lage des Modells
stabilisiert.

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

Hier konnen Sie die Funktion der Empfangersteckplatze andern.
Servosteckpldtze konnen z.B. in Digital- oder
Digitalausgangsmodus umkonfiguriert werden.

Servo - Ausgabe der Standart |Tull|stndard  Wjreasss
Servoimpulse (_100% ~ 1ms, 0% ~ REX12A Steckplatzfunktionen
<< Zuriick
1.5ms,+100% ~ 2ms). steckplatz Funktion Max. limit -7+
Digitaleingang - Zur Uberwachung | ; el
von Funktionen kdnnen z.B. Taster
. . ' Servo [T 125% 125%

bestimmte Bewegungen lberwachen | s Corn [T 125% 175%

(z.B. Fahrwerksklappen). Dieser Taster
schaltet zwischen Masse und Signal
(Logikwert eines gewahlten Steckplatzes 0 oder 1) wird in Form
eines EX-Telemetriewertes an den Sender Ubertragen (so kann er
am Sender angezeigt und auch verarbeitet werden). Die
Steckplatze sind mit internen Pull-up-Widerstdnden ausgestattet,
so dass Sie die Signalleitung zur Logikpegelerkennung problemlos
mit Minus/Masse Uber einen Taster verbinden kénnen. KEINE
externe Spannung andiesen Pinanschlieen!

Digitalausgang - Der Steckplatz wird direkt als Schaltausgang fuir
einen Schaltkanal genutzt. Wenn der Vorgabewert aus diesem
Schaltkanal groBer als 1,5ms (> 0%) ist, ist der Ausgangspinwert
logisch"1". Andernfallsist 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 fiir den Pinangewendet.
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Motor 1-8 - fiir Multicoptermodelle, mit diesem Parameter
werden einzelne Motoren identifiziert (die Zuordnung erfolgt
automatisch Uber den Quick Wizard). Die Auffrischungsrate der
Motorausgange betrégt standardméBig 400Hz und es kdénnen
herkdmmliche Servopulse oder das OneShot125-Protokoll zur
Steuerung verwendet werden.

Camera/Gimbal control (roll, tilting/pitch, and pan/yaw) -
Steckplatze fuir die Achsen des Kameragimbals (Servos)

PPM Ausgang Positiv - Standard PPM Signal mit positiver Logik
des PPM Steuerprotokolls. Der Ruhezustand st logisch 0.

PPM Ausgang Negativ - Standard PPM Signal mit invertierter
Logik des PPM Steuerprotokolls. Der Ruhezustand istlogisch 1.

PPM Eingang - Steckplatz arbeitet als PPM Eingang, ein PPM
Signal kommtalso z.B.von einem RSAT-Empfanger.

JETIBOX/Sensor EX - AnschluBmdglichkeit fiir einen Sensor
oderdie JETIBOX.

EX Bus - digitale und bidirektionale Datenbuskommunikation fiir
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.

S.Bus - Serielles Steuerprotokoll fiir Gerate mit S.Bus Eingang

LED Strip - Steckplatz fir den oben beschriebenen LED-
Strip/LED-Streifen
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7.1 Servozuordnung

Mit dem Bildschirm fiir die Ausgabe der [ sanara m[vei30
Empfangerausgange koénnen Sie die
Senderkanédle auf jeden beliebigen e —
Empfangersteckplatz umleiten. Aus | sedpi1  sererw® am -

0 N B B . Steckpl 2 Querruder 12[F] B[]
Grinden der Ubersichtlichkeit werden | g=# % e 0o Te

REX12A Ausgange

7

I EEE]

die Senderkanédle durch ihren | sweckpa  sete1@®@ cF

Srocknl & Werstirk 51 71 & 7]

numerischen Wert (Kanal 1- xx) und
ihre Bedeutung beschrieben.

Gruppe: Als letzter Parameter konnen Sie die Ausgabegruppe (A-
H) fir jedes Servo separat einstellen. Die Zuordnung von
Servoausgédngen zu derselben Gruppe bedeutet, dass ihre
Steuerimpulse gleichzeitig erzeugt werden. Fiir den 100Hz-Modus
empfehlen wir, nur A-C-Gruppen zu verwenden. Beachten Sie
auBerdem, 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
Meni Konfiguration - Kanalzuordnung nach einer Anderung der
Ausgabe-Pin-Zuordnung neu zu kalibrieren.




Tabelle der moglichen Funktionen auf den einzelnen
Steckpldtzen des Empfingers

REX6A REX7A REX7SA REX9SA REX10A REX12A

Pin1 Y1 Y1 Y1 Y1 Y1 Y1
Pin2 Y2 Y2 Y2 Y2 Y2 Y2
Pin3 Y3 Y3 Y3 Y3 Y3 Y3
Pin4 Y4 Y4 Y4 Y4 Y4 Y4
Pin5| Y5/E1 |Y5,LED| Y5,E2 | Y5,E2 |Y5,LED Y5
Pin6 | Y6/E2 | Y6/E1 Y6 Y6 Y6 Y6
Pin7 | Ext. Y7/E2 Y7 Y7 Y7 Y7
Pin8 Ext. Batt. Y8 Y8/E2 | YS8/E2
Pin9 E1 Y9, E1 Y9 Y9
Pin10 Ext. Ext. Y10 Y10
Pin11 Bat. Y11
Pin12 Bat. |Y12,LED
Pin13 E1 E1
Pin14 Ext. Ext.

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 Sensor, PPM Ausgang, PPM Eingang, EX Bus
Ausgang, UDI Ausgang, S.Bus

Ext: JETIBOX/EX Sensor

Batt:  Anschliisse fiir Stromversorgung
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E] Telemetrie

StandardmaBig stellt der Empfanger
Telemetriedaten wie
Batteriespannung und Signalstérke auf
einer Skala von 0 bis 9 zur Verfigung.
Mitintegrierten Sensoren kann er auch
seine Orientierung in den einzelnen
Achsen (Roll, Pitch und Gier) oder G-
Kraft bereitstellen.

Bis zu 3 zusatzliche Duplex-Sensoren
kénnen an den Empfangern
angeschlossen werden. Zu diesem
Zweck konnen Sie die mit ,Ext, E1 und
E2" markierten Ports verwenden (E1
und E2 bei entsprechend
konfigurieren).

Sie konnen die aktuellen Werte und
deren Extreme (Minimum und
Maximum) Uber das Senderment oder

el | standard
REX12A Telemetrie

W |1aa810 (208

<< Zi

Sensorkalibrierung
Telemetrieeinstellungen

Position
1.1°(R) 2.2°(P) 86.8° (V)
Baschleunigungssansor Totst 1006

-0.046G (%) -0.02G (Y) -1.006G (2)
Gyro.

00/s () 0°/s [¥) 0°/s (Z)
0.0m Vario

EmpFangerspannung

REX12A Telemetrie Min/Max
Resetschalter Min/Max
» Jetzt loschen...
Max. Hohe
Vario Min/Max
Maximum G
Maximale Roll Rate
Maximale Pitch Rate
Maximale Yaw Rate

die JETI Studio Software anzeigen. Im Telemetrie-Min / Max-
Bildschirm kénnen die Extremwerte zurlickgesetzt werden. Die
gemessenen Maximal- und Minimalwerte gelten bis zum nachsten

manuellen Loschen.
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E] Problemlésungen

9.1 Allgemein

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

Uberpriifen Sie die Sender-Version (Mindestversion, die den REX A-
Empfanger untersttzt, ist 4.28). Stellen Sie auBerdem sicher, dass
im, Device”-Ordner Ihres Senders folgende Dateien enthalten sind:
"REX12A.BIN", "RX12AEN.BIN", "RX12ACZ.BIN" usw. Wenn sich
diese Dateien nicht in dem Ordner ,Device” befinden, fiihren Sie
bitte das neueste Senderupdate Uber das JETI Studio
(www.jetimodel.com) durch. Diese Device Dateien sind immer ein
Bestandteil der aktuellsten Sender-Updates.

9.2 Flaichenmodelle

1. Bei hoher Geschwindigkeit und geradem Flug schwingt das
Modellin einer der 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.
Erhéhen Sie den Hold-Wert fir die Héhenruder- oder
Seitenruderachse in den Empfangereinstellungen
(Konfiguration - Flugzeugeinstellungen).
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9.3 Multicoptermodelle

1. Der Sender gibt "Assist aktiv” aus, aber die Motoren drehen
sichnicht.
Im Menu "Konfiguration - Multikopter-Einstellungen" achten Sie
darauf, dass der Punkt ,Minimale Drossel6ffnung” 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 wenn bei Drossel in der Mitte der
Flugruhigist.
Wir empfehlen, die Funktion "Throttle-PID Ddmpfung (TPA)" im
Menu Konfiguration - Erweiterte Eigenschaften 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. Empfindlichkeitskandle fiir einzelne Achsen konnen nicht
zugeordnetwerden.
Bitte Uberprifen Sie, ob der Kanal/die Kanale fir die
Empfindlichkeitsbeeinflussung korrekt im Sender angelegt
wurde (mit einem Drehgeber oder 3-stufen Schalter z.B.) und
dieser Kanal/die Kandle auch im Menl Servozuordnung des
Senders ausgegeben wird (z.B. Empfindlichkeit auf Kanal 8).




3. Im Heading-Hold-Modus fliegt das Modell nicht geradeaus
und legtsich standig auf eine Seite.
In diesem Modus ist es nicht moglich die Trimmung 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 fiir einen geradem Flug aus und landen. Im Meni
Konfiguration - Kanalzuordnung kénnen Sie nun die Hauptkanale
neuzuordnen bzw. kalibrieren.

4.Wenn die Stabilisierung aktiviert ist, kehren die
Ruderflachen nicht wieder in die Mittelstellung zuriick, auch
wenndas Modell langere Zeitin Ruheist.
Im Heading-Hold-Modus erinnert sich das Modell an seine
urspriingliche Richtung vor der Bewegung und versucht zu
dieser Position zurlickzukehren. Daher kénnen die Ruderfléachen
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 anderer Achsen kann nichtzugeordnet werden.
Bitte Uberprifen Sie, ob der Kanal fur die
Empfindlichkeitsbeeinflussung korrekt im Sender angelegt
wurde (mit einem Drehgeber oder 3-Stufen Schalter z.B.) und
dieser Kanal auch im Menu Servozuordnung des Senders
ausgegeben wird (z.B. Empfindlichkeit auf Kanal 8).




m Empfanger updaten und Konfiguration

uber das JETI Studio

10.1 Update des Empfiangers

REX A Empfanger kénnen per
Computer Gber den JETI USBa Adapter
aktualisiert und konfiguriert werden.
Die JETI Studio Software kann fiir auch
Updates verwendet werden - Sie
kénnen die kostenlose Jeti Studio SW
von unserer Homepage herunterla-

den: www.jetimodel.com USE adapten
Updatevorgang
1. Alle Gerate vom Empfanger abstecken (Servos und Sensoren)

2,
3.

. Das Programm erkennt den .. s wiesegsse weresge sife

bevor mitdem Updatevorgang begonnen wird.

Verbinden Sieden JETIUSBa Adapter mit lhrem Computer.
Starten Sie das Programm “JET/ Studio” und wéhlen den
richtigen COM Port fiir die Verbindung (siehe auf dem
Bildschirm untenrechts)

. Klicken Sie auf “Werkzeug”und dann auf “Gerdte aktualisieren”.
. Den “Ext” Steckplatz des Empfangers mit dem USBa Adapter

verbinden.

A1 JETI Studic

Gerate aktualisieren
DC/D5-24 Emulator

angeschlossenen l‘[k"
®  APP Generator
&
L

Empfangertyp und bietet
das passende Update an. |[... e
Das gewiinschte Update I tensmamonan .
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Be:




markieren und den Button “aktualisieren” anklicken.
7. Ist das Update beendet, den Empfanger vom USBa Adapter
abstecken.

10.2 Konfiguration des REX Assist iiber den PC

Uber das Programm “Jeti Studio” kénnen auch Nutzer der
Nachriistmodule, ohne JETI DC/DS Sender, die REX A Empfanger
konfigurieren.

1. Keine Servos oder Sensoren... am Empfanger angesteckt lassen.
Den “Ext! Steckplatz des Empfangers mit dem USBa Adapter
verbinden.

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

X1 JET Studio
Datei Ansicht Wiedergabe Werlzeuge Hilfe

[ 2] - -
B. = W Gerate aktualisieren
Ml DC/DS-24 Emulator

Gerateiibersicht ©  4PP Generator
B Sender Assistent

e ot B JETBOX Profi
» REXIZA I0: MBSZUIASELY o e

. Modellwahl
Diagramm

@ GPSKarte

BY Verfugbare Telemetrie

TE  Gerateibersicht
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m Aktivierung der optionalen Funktionen

Alle Empfanger der REX Assist Serie bieten ein integriertes
Variometer und einen Hohenmesser mit allen Moglichkeiten der
Sprach-/Tonausgabe und er Nutzen dieser Telemetrie Werte.

Diese Softwaremodule sind standardmagBig nicht aktiv. Sie kénnen
diese optionalen Funktionen jederzeit nach dem Kauf des REX
Assist selbst einkaufen und aktivieren. Dazu gehen Sie folgender-
mafenvor:

11.1 Registrierung des REX Assist und Bestellung
deroptionalen Features

-

. Uberpriifen Sie, ob Ihr Rex Assist die neueste Firmware-Version
hat. Wenn nicht, aktualisieren Sie den REX Assist wie oben
beschrieben (Kapitel 10.1.).

2. Gehen Sie zu swshop.jetimodel.com. Dort melden Sie sich an
oder, falls noch kein personlicher Account erstellt wurde,
erstellen Sie einen neuen Account. Registrieren Sie den

S¥(JETT fradel

Anmeldung




Standard | 144918 |z

Informationen

Empfanger in dem Sie den richtigen
Empfagertyp unter ,Registrierung |— e
ohne Seriennummer” auswahlen. W
Den erforderlichen ,Registrierungs | “-t" “
Code” des REX Assist finden Sie Uber | v vario
das Ment im Sender Menii > |~ '"& ™
Gerdteiibersicht > Empfdnger
anklicken > Informationen >
Registrierungs Code

3. Waéhlen Sie nun die gewlinschte Erweiterung ,Vario fiir REX
Assist” Jetzt den Bestellvorgang abschlieBen und Sie die
Bezahlung vornehmen.

4. Sie bekommen dann eine E-Mail mit der Aktivierungsdatei mit
Namen ,,Act-xxxxxxxxxxxx.bin” im Zip Format zu gesendet.
Diese Dateientpacken und auflhrem Computer abspeichern.

11.2 Aktivierung derVariometer und

Hohenmesser Funktionim REX Assist

1. Uberpriifen Sie, ob Ihr Rex Assist die neueste Firmware-Version
hat. Wenn nicht, aktualisieren Sie den REX Assist wie oben
beschrieben (Kapitel 10.1.).

2. Keine Sensorenam Empfanger

3. Den REX Assist mit dem Sender binden (mit passendem
Modellspeicher)

4. Empfangerund Senderausschalten

5. Den Sender () per USB mit lhrem Computer verbinden.
Kopieren Sie nun die entpackte Datei direkt in das
Hauptverzeichnis der Speicherkarte des Senders.
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Hinweis: Die Aktivierungsdatei nur direktin das Haupt Verzeichnis
des Senderspeichers kopieren, NICHT in irgendeinen Ordner.

6. Schalten Sie nun erst den Empfanger ein, dann den Sender. Im
Sendermenti > Meni > Modellwahl/-modifikationen >
Gerditelibersicht > den REX Assistanklicken

Hinweis: wihrend des Aktivierungsvorganges keinerlei Sensoren
am REX Assist und eine stabile Stromversorgung nutzen.

7. Nun wird der Aktivierungsvorgang [Tailfswndard i [1a:20:04 (§<
angeboten. Sie kdnnen die
Aktivierung nun durchfiihren. Das
Sende”jiSp'ay zeigt den REX12A ww  IActivation.bin
Aktivierungsvorgang. [

8. Dann wird die erfolgreiche
Aktivierung des Variometers und
der Héhenmesser Funktion unter
Informationen > installierte Module angezeigt.

0.1KB / 0.5KB
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9. Jetzt sind dann alle neuen [Falfsanders — Wliesir G2

Telemetriewerte verfligbar. Im m'"f‘"m“iﬂnen
<< Zul

Menli > Stoppuhren/Sensoren > Vario | resistrienungscode:
kann die Varioton Ausgabe aktiviert | **000x2000000x e
Installierte Module:

und eingestellt werden. v Varlo
«  Luftgeschw.-korrektur

10. Sie kdnnen diese Telemetriedaten

nun auch fir die Alarme,

Vario L2

Sprachausgaben, Anzeigefenster
im Display, Telemetriegeber usw. [‘gua @ =)
verwenden Parameter EX varia [mJs] =
: Totzane 0.05 0.06 m/s

Weite -0.55 0.00 1.00 m/s

ceee w 3333
00m/s. ]

11. Die im Sender aufgezeichneten

Telemetriedaten stehen nach denn I NN NN BT
Flug auch fiir die Auswertung tiber

die Daten Analyse des Senders oder Sensoren und Ei ingen B
sensor wdh. Trigger Wichtigk.

Uberdas JETI Studio zurVerfligung. | vario X X Hoch[l
Abs. Hoehe x Niedrig [F1

Luftdruck




A EMPFINDLICHE BAUELEMENTE, VOR
ALaN F|EKTROSTISCHE 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 Hausmilll getrennt entsorgt werden missen.
Bringen Sie bitte diese Produkte fir die Behandlung,
Rohstoffriickgewinnung und Recycling zu den
eingerichteten kommunalen Sammeistellen bzw.
Wertstofflsammelhéfen, 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 Geréate entaorgen méchten. Er hélt weitere
Informationen 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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Declaration of Conformity

in accordance with the regulations of EU Directive
RED 2014/53/EU and RoHS 2011/65/EU.
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

Producer: JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 Pribor, Ceska republika
1€ 26825147

declares, that the product

Type designation: receiver DUPLEX EX
Model number: REX6A
Frequency band: 2400,0 — 2483,5 MHz

Max power: 100 mW e.i.r.p.

The stated product
RED Directive 2014/53/EU and RoHS Directlve 2011IGSIEU

Harmonised standards applies:

Measures for the efficient use of the radio frequency spectrum [3.2]
EN 300328V 222

Protection requirements concerning electromagnetic compatibility [3.1(b)]
EN 301 489-1 V211
EN 301 489-3 V211
EN 301 489-17 V3.1.1

Electrical Safety and Health [3.1(a)]

EN 62368-1:2015
EN 62479:2010

RoHS

EN 50581:2012

Pfibor, 11.5.2021 Ing. Sénlslav Jelen,

Managing Director



JETI 53]

Declaration of Conformity

in accordance with the regulations of EU Directive
RED 2014/53/EU and RoHS 2011/65/EU.
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

Producer: JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 PFibor, Ceska republika
IC 26825147

declares, that the product

Type designation: receiver DUPLEX EX
Model number: REX7A, REX10A, REX12A
Frequency band: 2400,0 — 2483,5 MHz
Max power: 100 mW e.i.r.p.

The stated product ies with

RED Directive 2014/53/EU and RoHS Dlrectlve 2011/65/EU. i
Harmonised standards applies:
Measures for the efficient use of the radio frequency spectrum [3.2]
EN 300328V 222
Protection requirements concerning electromagnetic compatibility [3.1(b)]
EN 301 489-1 V211
EN 301 489-3 V211
EN 301 489-17 V3.1.1
Electrical Safety and Health [3.1(a)]

EN 62368-1:2015
EN 62479:2010

RoHS

EN 50581:2012

Pfibor, 11.5.2021 Ing. Séruslav Jelen,

Managing Director



JETI 53]

Declaration of Conformity

in accordance with the regulations of EU Directive
RED 2014/53/EU and RoHS 2011/65/EU.
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

Producer: JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 Pfibor, Ceska republika
IC 26825147

declares, that the product

Type designation: receiver DUPLEX EX
Model number: REX7S, REX7SA, REX9S, REX9SA
Frequency band: 2400,0 — 2483,5 MHz
Max power: 100 mW e.i.r.p.
The stated product ies with

RED Directive 2014/53/EU and RoHS Dlrechve 2011/65/EU. iy
Harmonised standards applies:
Measures for the efficient use of the radio frequency spectrum [3.2]
EN 300328V 222
Protection requirements concerning electromagnetic compatibility [3.1(b)]
EN 301 489-1 V211
EN 301 489-3 V211
EN 301 489-17 V3.1.1
Electrical Safety and Health [3.1(a)]

EN 62368-1:2015
EN 62479:2010

RoHS

EN 50581:2012

Pfibor, 05.01.2023 Ing. Séruslav Jelen,

Managing Director



Duplex-System EX:

« Sendermodule

« Empfanger

» Telemetrische Sensoren

» Kompatibles Zubehor

« Abbildungseinheiten p—

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

www. jetimodel.com
info@jetimodel.cz

ZC€
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