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&- Parametersatz 3 : Easy EI@
Easy Setup

Kanéale
Kamera Name der Konfiguration: |Easy
CamCtrl
Ausgénge [~ Hohenregelung aktiv Modus:
Konfiguration Salbwert Chs - || VerioHohe
Stick Stick Neutral ’07 - automatisch «E GAS:
Héhe Punkt: 127 - Mittelposition =127
Navi-Ctrl Auto StarfLand Channel:  |Inaktiv | |
Navi-Ctrl 2
Verschiedenes W GP3
Gyro GPS Maodus Steuerung: ChE - l
Benutzer ¥ DywhamicPaostionHald
AFhSKODplunQ ComingHome Hihe: 0 [m] 0- deakiivier
Mixer-SETUP

Carefree Steuerung: Iriaktiv - l

¥ Teachable Carefree
Mixer-SETUP  |Cuadro-+
Y Laden...
Er1ion 510 Erzich 0 Brzch 70 Bracheeo Ersich a0 Ersich10:=0 Errich11=0 Braich 120
2%, N
? Hilfe W [ Speichem.. ® *® Schreiben




t Parametersatz 3 : Easy

b o]

o —

Kamera Furktion k.anal Funktion Fanal
CamCtrl cas: Hf ~|PoTi3: [ch7 -
Ausgange

Konfiguration GIER: 4 ~|POTIA: |Chg v
Stick NIicK: B3 ~|PoTIs: [cha ~
Héhe =

Navi-Ctrl ROLL: Z ~ | POTI6: |Ch10 hd
Naw—CiI:rl 2 FOTIN: Chb ~|POTI?: |Ch11 hd
Verschiedenes

Gyro FOTIZ: Chi ~ | POTI&: |Ch1Z hd
Benutzer _ _

Achskopplung Motor-Sicherheitschalte |Inaktiv A
Mixer-SETUP [~ Motor startfstop -> Gas 0 & Motor-Schalter ANSALS

[~ Erweiterte Empfangssignalpriifung

B

¥ Telemetrie: Alle Ereignisse sprechen

Empfanger wahlen:
Graupner HaTT

lP1 [Ch5)=0 l P2 [Ch B]=0 lF'3 [Ch 7]=0

|
I [ Speichemn..

l P4 [Ch 8]=0 l F5 [Ch 9]=0

Experte

? Hilfe

lPE [Ch10j=0

Channel 1 -16:

=

234567890123456
Serieller Kanal 1-12

123456789012

l F7 [Ch11]=0 lps [Ch12]=0

"0 Schraiben

& Parametersatz 3 : Easy EI@
Easy Setup
Kandle Nick Rl
= 2
CamCtrl Servo Ansteuerung: |128 j |1 28 j
Ausgdnge Kompensation: |ED j |85 j
Konfiguration Failsafe value: |U i‘ |U il
Stick 0-AUS [ Richtung umkehren v Richtung urnkehren
EOh'eCt | Servo min: |24 = |?D =

avi-Ctr - =

. Servo max: 230 220 =

Navi-Ctrl 2 L | z | =
Verschiedenes Servo fiter: L e =
Gyro [~ Compensation OFF
Benutzer [ Servorelativ
Achskopplung
Mixer-SETUP Ansteuergeschwindigkeit: |3 2-schnellstes

-
-
-
-

man. Geschwindigkeit: |60 1-schnellstes

Failsafe value:

Servo 3: |125 j |D i‘
[res <] P i‘
125 =P o
0-ALS
Servo 3: [ ->0utl [ ->0ut2 on 140
Servo 4. [ ->0utl [~ ->0ut? on: (140
EFt chen Eroitneen Erzicn 70 Ereichaeo Ersichae-n

Experte

]
D [ Speichem..

7 Hili

lPB [Ch 100

lP? [Ch11]=0

lPS [Ch12)=0




& Parametersatz 3 : Easy

Easy Setup
Kanale
Kamera

Ausgéange
Konfiguration
Stick

Héhe
Navi-Ctrl
Navi-Ctrl 2
Verschiedenes
Gyro
Benutzer
Achskopplung
Mixer-SETUP

l F1 [Ch 5]=0

Experte

2 Hilfe

l P2 [Ch B]=0

[E=N ECR ==

Konfiguration externer Hardware (CamCirl) zur Steuerung von Sormy Kamera und Camcoarder.

CamCtrl

kode Kanal:

Zoom Kanal

l F3[Ch 7]=0

l P4 [Ch 8]=0

e [ Speichem..

Ch1 v

Inaktin -

lP5 [Ch9j=0 lPE [Ch10]=0 lP? [Ch11]=0

'0 Schraiben

l P [Ch12]=0

& Parametersatz 3 : Easy

J1B & N7 [FCW1.x

l FS[Ch12]=0

Easy Setup
Kandle
Kamera Setup of Outl, Out2: CaM B EXTI[FCw30] SWZ1 & SW2h [FCWEx]
Camtrl Idle  Klicken fur Sequenzanderung
Ausgangl Bitmaske: [ [[HRRREEE [
Konfiguration
Stick Ausgang1 Timing: 40 ~| [in10ms]
Hohe ¥ nur nach Start der Motoren aktiv
mav?_g?: ) [~ mit WP-Event verkniipfen
dawvi-LIr I
. AutoTri lle: n « | [meter] in Distance
Verschiedenes waingger afle [ ]
Gyro AutoTrigger alle: n « | [metar] in Altitude
Benutzer
AFhSkOpplung Ausgang? Bitmaske: [HH [N [
Mixer-SETUP
Ausgang? Timing: 40 +| [in10ms]
l¥ nur nach Start der Motoren aktiv
Unterspannung I aktiv
:jr'am. Bitmask (Ausgl) festes Timing 0.1s
nterspannung (O i
Warn. Bitmask (Ausg2) ] ) v aktiv
Gehe zur Servo Konfigquration...
Erichse0 Erzitne-n Eraich7i0 Er:ihaen Ersichal-n Ereichioen Er7ichii-n

Experte

? Hilfe

- E Speichern...

“6 Schraiban




& Parametersatz 3 : Easy EI@
Easy Setup Konfiguration

Kandle
Kamera Name der Konfiguration: |Easy
CamCtrl
Ausgénge Aktive Komponenten f Funktionen
Konfiguration I Hohenregelung
Stick
. » GPS
Héhe
Navi-Ctrl F
Naw—CFrl 2 [~ Feste Ausrichtung
Verschiedenes
Gyro I~ Erweiterte Empfangssignalpriifung
Benutzer
Achskopplung
Mixer-SETUP I Drehratenbegrenzung

-

Heading Hold (Nick{/Roll)

Erioha-0 Erzichee-o Ersion 70 Br:(cn -0 Ersicha-o Erecn 010 Erricnino Erzichi1210

? Hilfa e [ Speichern...

&ParametersatE:Easy EI@
Fasy Setup
Kanédle
Kamera
CamCtrl

Ausgédnge - . Ii =
Konfiguration Nick/Roll P- ’ Z‘

Nick/Roll D: 0 4

Hohe

Navi-Ctrl

Navi-Ctrl 2 Gier P: 4 =

Verschiedenes

Gyro Externe Kontrolle: 0 + | O-aus, Dubwise: Werstarkung

Benutzer Riddim »128-gin

Achskopplung
Mixer-SETUP

lP1 [Ch5)=0 lP2 [ChE)=0 lP3 [Ch7]=0 lP4 [Ch3]=0 lP5 [Ch9]=0 lPE [Ch10j=0 lP? [Ch11]=0 lPS [Ch12]=0

? Hilte o [ Speichem .




& Parametersatz 3 : Easy EI@
Easy Sefup

Kanéle

Kamera ¥ Hihenregelung aktiv

CamCtrl

Ausgange

Keonfiguration " Hohenbegrenzung 7

Stick ¥ akustisches Yariometer

Navi-Ctrl

Navi-Ctrl 2 Sollwert: Chs - verstarkung/Rate: [15 i‘
Verschiedenes

Gyro Min. Gas: 30 i‘ Schwebe-Gas +/-: |B i‘ 12.6 %
Benutzer
Achskopplung

Mixer-SETUP Luftdruck D- [0 ] Stick Neutral 0 :‘
] -

Hohe P: 16 - Tilt compensation: |110 | %

Punki: {1 - automatisch

Z-ACC: 127 - Mittelposition

Max. Hohe: 150 | [m]

Auto Start/Land Channel: Inaktin -
Landing speed: 12 i‘ [0.1m/s]
ACC Z Landing puls: 960 i‘ 0 - deakfiviert

Eri(chae=0 Erz(che=0 Eraichr=0 Era(chai=n Ersicha=n Ersichioi0 Errichiigo Ersichizi0

= E Y Laden —r— arametersatz - © Lesen

? Hitfe ) [ Speichem.. e @ Schreiben

% Parametersatz 3 : Easy EI@
Easy Setup
Kandle
Kamera ¥ GPS aktiv
CamCtrl
Ausgange
Konfiguration
Stick GPS Modus Steuerung:  |Chg -

Hohe .
GPS VYerstarkung: 100 | [#]
Navi-Ctrl 2 GPS Stick-Schwelle: 8 i‘ 0- PostiohHold akbhdngig von

Verschiedenes

Gyro Min. Sat. B =

GFS Modus Steuerung

Benutzer GPS-P: 100 +]  Limit 75 -
Achskopplung
Mixer-SETUP GPS-: a0 ~| Limit: g5 hd
GPS-D: 120 ~| Limit 75 -
GPS Acc: 40 4
l F1 [Ch 5]=0 l F2 [ChE]=0 l F3[Ch 7]=0 l P4 [Ch 8]0 l F5 [Ch 9]=0 l FE [Ch10]=0 l F7[Ch11]=0 l Fg [Ch12]=0

7 Hitte =l [ Speichern.. e "® Schreiben




& Parametersatz 3 : Easy EI@
Easy Setup Navi-Ctrl 2

Kanéle

Kamera ¥ GPS aktiv

CamCtrl

Ausgénge GPS Windkorrektur: 50 - [%]

anﬁguratlon ACC Kompensation: 42
Stick
Héhe Max. Flugradius: :‘ ] 0- deakiiviert

Navi-Ctrl

Navi-Ctrl 2 GPS Winkel Limit: 140 -

Verschiedenes PositionHold ’Eii‘
Gyro Login time: -

Benutzer v Dynamic PostionHold {dPH)
Achskopplung

Mixer-sETUP ComingHome Hohe: :‘ ] 0-deaktiviert

ComingHome Ausrichtung_|Ke|ne Anderung j

¥ Gewinne Hohe (bis 20m) vor 1. Wegpunkt

Single WP Control Channel: Inaktiv - | benutzt Single WP#1 als Speicher

Nachster WP Channel: Inakdiv -
Single WP Geschw.: 50 ~| [0.1m/s]

Spezielle Grenze - nur mit komrmerzieller Lizenz (z.B. fur Frankreich)

Fail Sink-Radius: n i‘ [m] 0-deaktivier

l F1 [Ch 5]=0 l F2 [Ch B0 l F3[Ch 7]=0 l F4 [Ch8]=0 l F5 [Ch 9]=0 l F§ [Ch 10]=0 l F7 [Ch11]=0 l FS[Ch12]=0

= E E4 Laden o v o arametersatz - © Lesen

2 Hite prom—~all [ Speichem.. & : '® Schreiben

% Parametersatz 3: Easy EI@
Easy Setup
Kanéle
Kamera Min. Gas: g i‘
CamCtrl Max. Gas: 230 H
AUSg,ange . Kompasswirkung: G4 *| [ Teachable Carefree
Konfiguration -
Stick Compass offset [] 0 z‘ [~ Disable declination calc.
Héhe Carefree Steuerung: Inaktin -
Navi-Ctrl Unterspannung [0.1V]: H Sell60v 6o 190y
Hilte je LiPo Zelle ader Gesamtspannung
aerscniedenes 35 =93V 4: =124V
Gyro CH voltage [01V]: Al :‘ 53 = 15.5¥ 65 = 18.6Y
s =90V 4: =120V
Benutzer Autoland. voltage [0.1V]: |30 :‘ 5: —15.0v zs —18.0v
Achskopplung 0 - DISABLED
Mixer-SETUP Voltage reference: @ 3.0V CRex (Standard)
FC21-IC? " 33 CBxx
hei Empfangsv_'erlust: - Fehlersignal Summer:
NOT-Gas Zeit [0.1s]: 0 H o Kein Signalton
NOT-Gas- k5 i‘ ohne aktiven Sender
Failsafe CH time: lgii‘ ~ I?I_ut.ze 'Variu.—Hijhe'
[s] 0 - OFF, 285 - no lirnit hd fur "Mot-Gas
Failsafe channel 0 i‘ 0-4U35
Kompass Fehler: [ Kompassfehler beim Start ignorieren
SD Karte fehlt: ¥ Start ohne 3D Kare werhindem
GPX fix missing: [v Start ohne GPS Fixwverthindern
Erich5e0 Er2icheln Erachr=n Eracharn Ersichaen Erschioo Berichrio Braichizio

= E Q Laden —~E arametersatz: - o Lesen

P Hille =l [ Speicher.. ® : "® Schreiben




& Parametersatz 3 : Easy EI@
Easy Setup
Kanéle

Kamera

CamCtrl Gyro P 100 ~| Gier P 100 -
Ausgénge Gyro I: 120 | Gierl: 120 -

Konfiguration

Stick Gyro D: 10 -

HOhle Dynamische Stabilitat: 70 »| [ Drehratenbegrenzung
Navi-Ctrl
Navi-Ctrl 2 ACC / Gyro - Faktor: 27 i‘
Verschiedenes ACC / Gyro - Komp: 32 =l i
Benutzer
Hauptregler I: 16 -

Achskopplung

Mixer-SETUP Drift-Kompensation: 0 i‘
Gyro stab. 6 i‘
Motor-Glattung 0 i‘

Ericharn Ereichern Erachrio Ertcha-n Ersicnarn Ercchirn Errichiio Ersichizo

? Hilfe I [ Speichem..

&- Parametersatz 3 : Easy EIIEI
Easy Setup
Kandle
Kamera
CamCtrl

Ausgéange Parameter 1: m
Konfiguration

Stick Parameter 2: 0 -
Héhle Parameter 3: i -
Navi-Ctrl

Navi-Ctrl 2 Parameter 4: 1] -

Verschiedenes Parameter 5- m
Gyro

Parameter &: 1 ¥ | Redundance master test Motor 1 off
Achskopplung
Mixer-SETUP Parameter 7: a ¥ | Redundance master test: |2C bus failure

Parameter §: ] -

Erichse0 Erzicheln Erachro Erecha-o Erscha-o Ersichioro Erricniin Erachizio

? Hilfe R [l Speichem .




& Parametersatz 3 : Easy

Easy Setup
Kanéle
Kamera
CamCtrl
Ausgange
Konfiguration
Stick

Hohe
Navi-Ctrl
Navi-Ctrl 2
Verschiedenes
Gyro
Benutzer

Achskopplung

Mixer-SETUP

EriichE=0 Br2icheln

Experte

lP3 [Ch 710

= -E s

Gier 175 =
pos. Rickkopplung:
Nick f Roll = -
Riickkopplung:
Gier-Korrektur: 70 -
lP4 [Ch &]=0 lF'5 [Ch 9]0 lPB [Ch 101=0 lP? [Ch11]=0 lPB [Ch 1210

2 Hilte

% Parametersatz 3 : Easy

B [ Speichem...

*® Schreiben

Easy Setup Mixer-SETUP
Kandle
Kamera ?;Inu:llz‘;h_dg:a)r (GLOBAL fur alle Settings) Name: ’W
Cam(.:trl Gas Nick Roll Yaw ;
Ausgange Motor 1 | CEN [ N G Laden..
Konfiguration Mowor2 N I N  Speicher..
H;f:]e :utur i m m m m Orientierung muss in jedem
Navi-Ctrl MD:Dr 5' O O O Setting eingestellt werden
otor a: _
Navi-Ctrl 2 )
: Motors: (NN NN CHENN CHEN

Verschiedenes Motor 7: [ O (O O
ggﬁltzer moors: (NN CHEN CHEN CHEN

Motor 9: _ _ _ _
Achskopplung Motor10: (NI NN NN CHE
S Motor 11: (NN NN OO OO

Motor12: [N CHENN CHENN CHEN

Motor13: (NN CNEEN NN CHEN

Motor14: [N N NN CHE

Motor 15: (NN O NN OO

Motor 16: (NI NN CHEN CHENN

L2

ErichsR0 Er2iheln Erachrio Ersoharo Ersicharo Ersichioro Errichio Erachizio

Experte

? Hilfe

el
) [ Speichem..

'0 Schreiben




