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PITLAB

Szanowny uzytkowniku
Dzigkujemy za zakup i gratulujemy wyboru zaawansowanego rozwigzania.

W celu petnego wykorzystania mozliwo$ci OSD, dostosowania do indywidualnych
preferencji oraz zachowania bezpieczenstwa, prosimy zapozna¢ sig z informacjami
zawartymi w instrukcji.

OSD (On Screen Display) jest przeznaczone do stosowania w modelach zdalnie
sterowanych, wyposazonych w uktad przekazywania obrazu wideo z poktadu modelu.

Wstep

Nasze OSD jest instrumentem poktadowym dostarczajacym pilotowi informacii
nawigacyjnych wspierajacych pilota w bezpiecznym i $wiadomym wykonaniu
lotu. Informacje nakltadane sg na obraz z kamery poktadowej, dajac wiekszg
kontrole nad modelem i utatwiajace bezpieczny powrét do bazy.

UWAGA:
Najswiezsze informacje, uaktualnienia oprogramowania, nowe jezyki znajdziesz
na stronie internetowej urzadzania podanej w stopce tej instrukcji.
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Cechy OSD

Urzadzenie, ktére zakupite$ zawiera wiele innowacyjnych rozwigzan, ktére
stworzyliSmy aby jego eksploatacja byta maksymalnie prosta oraz intuicyjna, a
jednoczesnie oferowato ono maksymalng funkcjonalno$¢ i uzytecznosg:

Czytelna forma wizualizacji - prezentacja graficzna elementéw
nawigacyjnych pozwala na jednoznaczne zobrazowanie parametréw lotu
(np. potozenia horyzontu, predkosci, potozenia geograficznego) w
atrakcyjny i przejrzysty sposéb, zblizony do tej, ktéra prezentowana jest
w profesjonalnych urzadzeniach lotnictwa cywilnego lub wojskowego.

4 kompozycje ekranéw — w petni konfigurowalne przez uzytkownika
zgodnie z jego preferencjami, z mozliwo$cig ukrycia/prezentacji cze$ci
informacji w czasie lotu. Kazdy element moze prezentowaC dane przy
uzyciu dwoéch wielkosci czcionek.

Standard obrazu - OSD wspiera standardy PAL oraz NTSC. Uktad
automatycznie rozpoznaje standard transmisji z kamery pokiadowej i
dostosowuje uktad informacji. Po zaniku sygnatu z kamery (odtaczenie
lub roztadowanie bateri), OSD nadal generuje obraz wideo w
standardzie w jakim pracowata kamera, umozliwiajac dokonczenie lotu
,na przyrzady’.

Wielojezyczno$¢ menu - Whudowane menu ekranowe do konfiguracji i
ustawien OSD. OSD wyposazone zostato w mozliwo$¢ wyboru jednego z
4 podstawowych jezykdw: polski, niemiecki, angielski oraz francuski a
takze mozliwos¢ wgrania wiasnej, dowolnej wersji jezykowej menu.

Pomoc - Menu OSD posiada unikalng mozliwos¢ wiaczenia systemu
podpowiedzi dla wybranej w menu funkcji, eliminujagc do minimum
mozliwos¢ nieprawidtowego wyboru ustawien, oraz czynigc obstuge OSD
prosta i intuicyjna.

Sterowanie menu — Obstuga opcji menu w OSD odbywa sie za pomocq
kanatu odbiornika RC (w trakcie lotu) lub za posrednictwem
trzyprzyciskowej klawiatury.

Jednostki miary - Informacje na ekranie mogg byC prezentowane
zarbwno w jednostkach SI (metrycznych), jak réwniez imperialnych
(stopy, jardy, mile).
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e Dane telemetryczne - OSD przekazuje dane telemetryczne
zakodowane w sygnale wideo, umozZliwiajgc monitorowanie na ziemi
stanu podstawowych elementéw systemu FPV, oraz sterowanie
kierunkowa anteng odbiorczg (antena tracker).

o Konfiguracja i aktualizacja z PC - Konfiguracja uktadow ekranow oraz
aktualizacja oprogramowania OSD moze byé wykonana z poziomu
komputera PC z systemem Windows, za po$rednictwem portu USB.
Oprogramowanie nie wymaga instalacji ani specjalnych sterownikow.

e DEMO - Funkcja demonstracji cech OSD pozwala na szybkie
sprawdzenie zastosowanych modyfikacji oraz zapoznanie si¢ z
funkcjonalnoscig ukfadu.

e Otwartos¢ uktadu — Port komunikacyjny UART wraz z APl OSD
umozliwia fatwa integracje z urzadzeniami innych producentéw.

e Autopilot — OSD przewidziane jest do wspotpracy z dedykowanym
Autopilotem (dedykowany port komunikacyjny) oraz zawiera wbudowane
opcje w menu, tworzac z nim jednolity system nawigacii.

e Urzadzenia dodatkowe — OSD wyposazone jest w zestaw dodatkowych
ztaczy, umozliwiajacych podigczenie i skonfigurowanie dodatkowych
czujnikdw, np. temperatury oraz predkosci wzgledem powietrza.

e MavLink — OSD obstuguje protokdt MavLink i wspdipracuje natywnie z
kontrolerami lotu opartymi na kodzie ArduPilot, takimi jak APM czy
Pixhawk, oferujac rozbudowane funkcje prezentacji danych oraz
sterowania kontrolerem, realizujac cze$¢ funkcjonalnosci GCS (stacii
bazowej), minimalizujgc  potrzebe  uzywania  komputera z
oprogramowaniem APM w trakcie lotow.

e BuddyFlight — dodatkowy radiomodem podtgczony do OSD pozwala na
monitorowanie potozenia innych modeli latajgcych wyposazonych w
system Pitlab. Dzieki temu mozliwe jest unikniecie kolizji, jak tez
wykonywanie wspoinych lotow i nagran wideo z lotéw synchronicznych.

Skompletuj zestaw FPV zgodnie ze swoimi potrzebami

Kompletna instalacja do podgladu obrazu z modelu wymaga obecnosci
elementow tworzacych tor przesytania i odbioru sygnatu wizyjnego z poktadowej
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PITLAB

kamery, oraz dodatkowych urzadzen pomiarowych. W sktad kompletnego
zestawu wchodza;

osD Urzadzenie przetwarzajace informacje
telemetryczne z czujnikdw wstawiajgce je w czasie
rzeczywistym do obrazu z kamery.

Kamera wideo Kolorowa lub czarno-biata, w standardzie PAL lub
NTSC (OSD nie obstuguje sygnatu HD oraz
SECAM). Rozdzielczo$¢ przetwornika kamery (TVL
- ilos¢ linii obrazu) nie ma znaczenia dla pracy
samego OSD, jednakze zalecane jest stosowanie
kamer o rozdzielczosci 480 TVL lub wiecej,
wyposazone w kompensacie tylnego $wiatta,
zapewniajace wiasciwg ekspozycje obrazu przy
locie pod stonce.

Nadajnik AV do przesytania wizji i fonii. Na rynku dostepne sg
nadajniki na czestotliwosci 1,2GHz, 2,4GHz oraz
5,8GHz. Im wyzsza czestotliwo$¢é tym mniejsze sq
anteny jednak facze jest mniej odporne na zjawiska
zaktdcajace transmisje radiowa. Pasmo 2,4GHz jest
czesto wykorzystywane do sterowania modeli i
moze zaistnie¢ konflikt miedzy nadajnikiem
wizyjnym a odbiornikiem RC, czego rezultatem
bedzie niewielki zasieg sterowania i zaktocenia w
torze wizyjnym.

Antena nadawcza Dostarczana z nadajnikiem dookélna antena
AV pretowa. Wystarczajaca do niezbyt odlegtych lotow
jednak czesto jest ciezka. Alternatywg sg anteny
typu "inverted V" albo "groundplane”, mozliwe do
samodzielnego wykonania.

Odbiornik AV Zwykle jest w komplecie razem z nadajnikiem AV i
antenami. Wielokanatowy zestaw AV umozliwia na
wybranie najlepszego kanatu w danych warunkach i
loty kilka 0s6b jednoczes$nie.

Antena odbiorcza Dostarczana z odbiornikiem AV jako dookdlna
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AV

antena pretowa. W celu zwigkszenia zasiegu fgcza
wideo uzywa sie kierunkowych anten panelowych
albo ‘"biquad" o znacznie wigkszym zysku.
Przewaga anteny kierunkowej nad dookolna
przejawia si¢ w znacznie wiekszej czutosci. Taka
antena musi celowa¢ w model z tym wiekszg
dokfadno$cig im wigkszy ma zysk.

Urzadzenie
obrazujace

Ekran monitora lub gogle z wbudowanymi
wysSwietlaczami. Im wigksze jest pole widzenia i
rozdzielczo$¢ wyswietlacza tym lepszej jakosci
obraz. Wazne sg rowniez takie aspekty jak
widoczno$¢ w warunkach silnego nastonecznienia,
pob6r pradu, odporno$¢ na sygnat o stabej jakosci
(wiaczanie sie niebieskiego ekranu przy stabym
sygnale).

Odbiornik GPS

0 szybkosci odSwiezania 1Hz Ilub 5Hz oraz
szybkosci transmisji 4800, 9600, 19200 Iub
38400bps. Odbiornik GPS dostarcza danych o
pozycji modelu. Na ich podstawie obliczane sg kurs,
wysokosci oraz szybkosci modelu. Bez odbiornika
GPS te informacje nie bedg wyswietlane na ekranie
OSD.

Bateria zasilajaca

OSD wymaga zasilania napieciem statym o wartosci
pomiedzy 6,5V a 15V. Napiecie to dystrybuowane
jest do ukladéw wewnetrznych OSD, nadajnika
wideo, kamery oraz GPS (w zaleznosci od
konfiguracji). Zalecane jest zasilanie z osobnego
zrodta niz pakiet napedowy silnika, ze wzgledu na
mozliwo$¢ przenikania zakiocen od pracujgcego
silnika na tor wideo.

Czujnik pradu i
napiecia

Pozwala na kontrole stanu baterii napedowej w
modelach  elektrycznych  (napiecia,  stanu
roztadowania oraz aktualnie pobieranego pradu).

Autopilot

Opcjonalne urzadzenie, umozliwiajace okreslenie
potozenia modelu w przestrzeni (sztuczny horyzont),
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stabilizacje lotu modelu, lot autonomiczny po
okre$lonych punktach trasy oraz powrét modelu do
punktu startu.

Stacja naziemna Zawierajaca odbiornik sygnatu telemetrii, sterownik

anteny Sledzacej, video diversity wybierajace
najlepszy sygnat z jednego z dwoch wejs¢ video,
rozdzielacz wyjéciowego sygnatu video oraz logger
danych telemetrycznych z lotu.

Uzytkownik musi samodzielnie zestawic tgcze radiowe przekazujgce wizje i fonie.
Musi takze pofaczyc wszystkie elementy instalacji OSD w modelu. Ptytke OSD
wigcza sie miedzy kamere a nadajnik wideo.

Bezpieczenstwo

Bezpieczenstwo lotéw FPV zalezy w duzej mierze od niezawodno$ci uzytego
sprzetu oraz od jako$ci i niezawodno$ci potaczen pomiedzy nimi. taczac
elektrycznie elementy swojego zestawu FPV stosuj ponizsze zasady:

Tam, gdzie to mozliwe stosuj potgczenia lutowane a nie zigcza.

Stosuj ztacza wysokiej jakosci gwarantujace pewny styk oraz trudne do
przypadkowego rozitgczenia.

Stosuj elastyczne przewody z odpowiednim zapasem diugosci, aby nie
roztaczyly sie pod wptywem naprezen czy wstrzasow w czasie lotu.

Nie uzywaj ztaczy zuzytych lub skorodowanych.

Nie uzywaj przewodow z przerwang izolacjg ani przewoddw fgczonych
przez skrecenie ze sobg przewodow.

Stosuj kolorowe przewody, stosujac jednolity kod koloréw (np. masa -
czarny, +zasilania - czerwony itd.), stosuj ztgcza uniemozliwiajace
odwrotne pofgczenie przewodow.

Zapewnij chtodzenie elementéw wydzielajacych znaczne iloci ciepta
(regulator  silnika, nadajnik wideo). Stosuj elementy o wigksze
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obcigzalno$ci niz spodziewane wartosci podczas lotu (regulatory,
stabilizatory BEC, serwomechanizmy).

Bezwzglednie stosuj zasade ograniczonego zaufania. Kontroluj przed lotem
sprawnos¢ wszystkich uktaddw elektronicznych i mechanicznych.

UWAGA: Pamietaj, ze odwrotne podfaczenie przewodow zasilajgcych Ilub
faczacych urzadzenia moze spowodowac nieodwracalne uszkodzenie tych
elementdw, nie bedace podstawg do reklamacji.
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Skiad zestawu

I Klawiatura do wygodnej naziemnej obstugi OSD

Kabel do potaczenia OSD z odbiornikiem RC o
dtugosci 20 cm

Kabel o dtugosci 15 cm do podigczenia kamery

Kabel taczacy OSD z nadajnikiem Audio Video o
dtugosci 20cm
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Przewdd o dlugosci 45cm 1taczacy OSD z
modutem GPS.

Modut z odbiornikiem GPS lub GPS-GLONASS
z opcjonalng obudowa,

Czujnik pradu do OSD z przewodem 20cm.
Dostepne czujniki:

e 26,6A

e 33A

e 50A - standardowy.

Opcjonalne wyposazenie

Komplet wtyczek JST do samodzielnego
zarobienia
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Autopilot

Stacja naziemna z odbiornikiem telemetrii,
uktadem diversity z rozgateziaczem sygnatu AV
oraz sterownikiem anteny Sledzace;j.

Radiomodem BuddyFlight, pozwalajacy na
$ledzenie potozenia innych modeli w powietrzu.

Czujnik predkosci wzgledem powietrza z rurka

o= —— Pitota i przewodami.
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Informacje nawigacyjne

OSD jest nowoczesnym urzadzeniem nawigacyjnym, wspierajgcym pilota w
czasie lotu FPV. NatozZenie informacji na obraz z kamery, pozwala na szybka i
jednoznaczng orientacie w przestrzeni, oraz okreSlenie podstawowych
parametréw lotu oraz stanu urzadzen poktadowych. Zapewnia komfortowy lot,
zwieksza jego bezpieczenstwo, utatwia powrdt do punktu startu oraz pomaga w
odnalezieniu zagubionego modelu (np. w przypadku utraty sterowania lub awarii
podczas lotu).

Odlegtos¢ od bazy Punkt trasy Kierunek lotu Napiecie baterii
- - napedowei
Czas lotu J

RC RSSI

Kierunek
.na punkt”

Predkos¢ lotu

Liczba satelit
GPS

llustracja 2: Rozmieszczenie na ekranie i znaczenie przyktadowych informaciji
nawigacyjnych.

Wariometr

Pozycja GPS

Wysokosciomierz J

¥/ NSZ¥1%°' 5%.09" E0Z21Y0% 06:17° 12-02-06

Zestawienie i opis mozliwosci prezentacji danych telemetrycznych prezentuje
ponizsza tabela:

Sygnat GPS Podczas startu i inicjalizacji GPS (tzw tapanie FIX-a”, ktére
trwa zwykle okoto jednej minuty) na ekranie prezentowana
jest ilos¢ oraz sita sygnatu poszczegolnych satelitow GPS. Ta
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funkcja pozwala roéwniez na diagnostyke ewentualnych
problemdw z zaktdceniami sygnatu GPS np. przez pracujacy
nadajnik wideo lub kamere poktadowa.

Pozycja GPS

Aktualna pozycja GPS modelu (wspdtrzedne geograficzne)
moze by¢ prezentowana na ekranie w jednym z trzech
powszechnie stosowanych formatéw, wybieranych z menu
urzadzenia. Pozwala zardwno na lokalizacje zagubionego
modelu a takze na identyfikacje interesujacych punktéw na
trasie lotu, gdyz urzadzenia pozwala na zapamietanie
podczas lotu do 9 pozycji GPS.

Wysokos¢ i
wariometr

Informacja o0 wysokosci lotu jest niezbedna dla zapewnienia
elementarnego bezpieczenstwa lotu. Piloci FPV powinni
zapozna¢ sie z mapami stref kontrolowanych lotnictwa i
przestrzega¢  dopuszczalnych  putapdw  lotu  w
poszczegolnych strefach. Dla modeli szybowcéw kontrola
wysoko$ci pozwala na efektywne wykorzystywanie pradéw
termicznych, co przeklada sie na diugi czas lotdw. OSD
wspiera dodatkowo wykorzystywanie pradow termicznych
poprzez prezentacje aktualnej szybkoSci wznoszenia lub
opadania  modelu,  sygnalizowanego  generowanym
dzwiekiem. OSD umozliwia korzystanie z dwéch rodzajow
pomiaru wysokosci:

» Wysokos¢ bazujgca na danych GPS, ktorej
doktadnos¢ zalezy od ilosci satelitbw w polu
widzenia i warunkow pogodowych. Moze waha¢ sie
od kilku do nawet kilkudziesieciu metrow w
niesprzyjajacych warunkach, ale zapewnia statos¢
wskazan  wraz ze  zmianami  ciSnienia
atmosferycznego.

UWAGA: GPS jako zrodfo informacji o wysokosci posiada
zbyt matq dokfadnosc do pracy wariometru.

> Wysoko$¢ bazujgca na pomiarze ci$nienia
zapewnia duzg doktadno$¢ i rozdzielczo$¢ pomiaru,
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idealnie nadajacq sie do lotbw na malych
wysokoSciach, oraz lotbw w termice z
wykorzystaniem wariometru. Ze wzgledu na rodzaj
pomiaru, wskazanie wysokoSci zmienia si¢ wraz ze
zmiang cisnienia atmosferycznego lub temperatury i
moze by¢ obarczone relatywnie duzym btedem
procentowym na duzych wysoko$ciach. Naturalnym
zjawiskiem jest kilkumetrowy bigd wskazywanej
wysokosci  w frakcie lub po zakonczonym
diugotrwatym locie.

UWAGA: OSD nie posiada wbudowanego czujnika
cisnieniowego w zwigzku z powyzszym wskazania
wariometru sq moZliwe tylko przy wspdfpracy z
autopilotem lub innym urzadzeniem zewnetrznym,
wyposazonym w taki czujnik.

Predkos¢

Aktualna predko$¢ modelu w odniesieniu do powierzchni
ziemi. Wraz z innymi informacjami jak odlegtos¢, wysokos¢ i
stan baterii zasilajgcych pozwala podejmowaé wiasciwe
decyzje odno$nie kontynuacii lotu lub awaryjnego ladowania.

Odlegtos¢

Urzadzenie prezentuje na ekranie aktualng odlegtos¢ modelu
od punktu startu, liczong na powierzchni ziemi (bez
uwzglednienia wysokosci modelu). Kontrola odlegtosci
pozwala na wlasciwe zaplanowanie i przeprowadzenie lotu,
oraz ufrzymanie stabilnego zasiegu sterowania. Odlegto$¢
podawana jest w metrach (lub jardach), do maksymalnej
wartosci 60 kilometréw. Doktadnos¢ jest bezposrednio
zalezna od wskazan GPS i przecietnie wynosi kilka metrow.

Wskaznik
odbieranego
sygnatu RSSI

W przypadku korzystania z odbiornikéw zdalnego sterowania
wyposazonych w analogowe wyjScie sygnatu poziomu
odbieranego sygnatu (RSSI), OSD moze prezentowa¢ na
ekranie graficzny wskaznik odbieranego sygnatu. Jest to
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bardzo przydatna informacja, pozwalajgca oceni¢ jako$¢
linku RC i oszacowa¢ maksymalny bezpieczny dystans lotu
bez zanikow sterowania. Nalezy pamigta¢, ze jakos¢ linku
RC zalezy nie tylko od odlegtosci, ale rowniez od
wzajemnego potozenia anten nadawczej i odbiorczej, oraz
warunkéw pogodowych i lokalnych zaktoceh. Sita
odbieranego sygnatu moze ulec gwattownej zmianie po
zakrecie lub przechyleniu modelu.

Czas lotu

Uptyw czasu jest mierzony od chwili wigczenia zasilania
OSD. Dodatkowo wskazanie uptywu czasu jest zerowane po
wybraniu z menu polecenia ,zapisz pozycje bazy”. Nalezy o
tym pamietaé, jesli OSD jest wigczone na diugo przed
startem i ponownie wymuszamy zapamigtanie pozycji bazy —
bateria OSD pozwala wéwczas na krétszy lot niz wynikatoby
to ze wskazania czasomierza.

Kierunek lotu

Kierunek lotu lub inaczej kurs modelu moze bazowa¢ na
wskazaniach GPS, lub w przypadku korzystania z autopilota
moze to by¢ kurs magnetyczny. Kazdy z nich posiada swojg
specyfike:

» Kurs GPS, zwany takze CMG (ang. Course Made
Good) jest to rzeczywisty kurs modelu wyliczony na
podstawie rzeczywiscie przebytej drogi przez model,
Z uwzglednieniem np. spychania modelu z kursu
przez silny boczny wiatr. Wskazanie CMG jest
zupetnie czym$ innym niz kierunek w ktorym
zwrocony jest dziéb modelu i przy manewrach kurs
CMG jest opdzniony w stosunku do skretu modelu,
a przy bocznym wietrze kurs CMG jest odchylony w
stosunku do kierunku wskazywanego przez dziob
modelu (przeciwnie do kierunku wiatru). W
ekstremalnych warunkach (czotowy wiatr silniejszy
niz predko$¢ modelu — model cofa sie pod wiatr)
CMG moze skazywac przeciwny kierunek niz dziob
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modelu. Nalezy o tym pamieta¢ podczas lotow przy
siinym wietrze, aby nie straci¢ wiasciwej orientacji.
Ten rodzaj kursu pozwala na utrzymanie
rzeczywistego kursu w warunkach silnego wiatru i
dotarcie do celu najkrotszg droga.

» Kurs magnetyczny, dostepny jest tylko przy
wspdipracy z autopilotem lub innym urzadzeniem
wyposazonym w czujnik pola magnetycznego.
Pokazuje zawsze kierunek, w ktdrym zwrdcony jest
dziob modelu, niezaleznie od wiatru i szybkosci
modelu. Lot na kierunek magnetyczny na duze
odlegtosci moze powodowac znaczace znoszenie
modelu przez boczny wiatr.

Informacije o
wykonanym locie

Po zakonczeniu lotu na ekranie prezentowana jest
syntetyczna informacja podsumowujaca gtéwne parametry
odbytego lotu.

L = (track lenght) — dlugos¢ przebytej drogi podczas lotu.
Diugos¢ ta obliczana jest na podstawie chwilowej predkosci
podawanej przez GPS i jest obarczona btedem pomiaru i
zaokraglen tej predkosci.

H = (maximum height ) — maksymalna wysoko$¢ (putap lotu)
osiggnieta przez model.

D = (maximum distance) — maksymalna odlegto$¢ modelu od
punktu startu, liczona po ziemi (bez uwzglednienia
wysokosci).

V = (maximum velocity) — maksymalna predko$¢ modelu
wzgledem ziemi, osiagnieta podczas lotu.

Statystyka w trakcie
lotu

W trakcie lotu obliczane sg i prezentowane dane
statystyczne o przebytej drodze, mozliwej do przebycia
drodze do wyczerpania baterii napedowej oraz $rednim oraz
chwilowym zuzyciu pradu na kazdy kilometr pokonywanej
trasy.
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Stan baterii
zasilajacych

Urzadzenie monitoruje stan napiecia baterii zasilajgcej OSD,

oraz po podiaczeniu dodatkowego czujnika pradu, rowniez

stan baterii napgedowej w modelu z napedem elektrycznym.

> Bateria OSD - na ekranie prezentowane jest
aktualne napiecie baterii z doktadnoscig 0.1V. Po
ustawieniu w menu wartodci napiecia alarmowego
wskazywany jest rowniez  graficzny  stan
natadowania baterii, ktéry nalezy traktowaé
orientacyjnie, gdyz napiecie baterii nie zmienia sie
liniowo wraz ze stanem jej roziadowania. Po
osiggnieciu przez baterie napigcia alarmowego,
wskaznik napiecia bedzie pokazywat symbol pustej
bateri a dodatkowo napis zacznie migac,
sygnalizujgc roztadowanie baterii. Zawsze nalezy
ustawia¢ prog alarmowy tak, aby pozostata cze$¢
energii  byta wystarczajagca do bezpiecznego
dokonczenia lotu.
> Bateria napedowa (PWR) - na ekranie

prezentowane jest napiecie baterii z doktadno$cigq
0,1V, a takze aktualny pobor pradu oraz ilo$¢ energii
pobranej z bateri - w amperogodzinach, z
doktadnoscig do 0,01Ah. Pozwala to na precyzyjne
kontrolowanie stanu baterii napedowej i powrét do
punktu startu bez ryzyka utraty napedu modelu.
Pozwala to rowniez na eksperymenty z doborem
optymalnego napedu (silnika, $migta) oraz np.
optymalnego  poboru  pradu, zapewniajgcego
najdiuzszy lot.

Punkt trasy

Wyswietla numer waypointa wzgledem ktérego okreslany jest
kierunek ,na punkt” (powrotny, albo kierunek gdzie poleci
autopilot w trybie ,auto”). Domys$inie jest to ,Base” — czyli
punktem odniesienia jest baza (punkt startu), natomiast po
wybraniu w menu waypointw lotu po waypointach, wowczas
punktem odniesienia jest kolejny waypoint na trasie (o
numerze N pokazywanym jako ,Wp N”).
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Jesli wySwietlane jest ,Base” oznacza to, ze kierunek lotu
oraz  odlegto$¢ okre$lana jest wzgledem bazy, a
automatyczny lot bedzie po prostu powrotem do bazy,

Jesli wyswietlane jest Wp 1” do ,Wp 9” oznacza to, ze
kierunek lotu oraz odlegtos¢ okre$lana jest wzgledem
danego waypointa a automatyczny lot bedzie wtaénie do tego
waypointa (i potem kolejnych waypointéw). Po zblizeniu sie
do waypointa na odlegto$¢ ponizej 50m i gdy zaczniemy sie
od niego oddala¢ (lub bedziemy przez minute krazyé w jego
okolicy ~100m), woéwczas waypoint zostanie zaliczony i w
ramce radaru lub w polu punktu trasy zostanie pokazany
kolejny waypoint. Waypointy nie muszg by¢ definiowane pod
kolejnymi numerami, puste pozycje sg pomijane.

UWAGA: Po ostatnim waypoincie nie jest wskazywana baza
jako punkt docelowy, wiec jeli misja miataby obejmowac
powrét do bazy, nalezy ustawic ostatni waypoint na
wspotrzedne bazy.

Kierunek ,,na
punkt”

Wskazanie kierunku (na punkt) umozliwia lot po punktach
trasy niezaleznie od warunkoéw widocznosci (mgta, problemy
z kamera) lub utraty orientacji w terenie. Gdy kreska kierunku
powrotnego jest pionowo u gory, wdwczas model leci
dokfadnie w kierunku punktu, a przyktadowo odchylenie
kreski w prawo oznacza, ze nalezy skreci¢ w prawo aby
odzyskac kurs na punkt. Kurs na punkt wyznaczany jest na
podstawie potozenia modelu wzgledem punktu trasy oraz
aktualnego kursu modelu, wiec wszystkie uwagi odnoszace
sie do kierunku lotu, maja réwniez zastosowanie dla kierunku
powrotnego.

Radar

Po zdefiniowaniu punktéw trasy mozna OSD przefaczy¢ w
tryb radaru, w ktorym potozenie wszystkich punktow trasy
jest prezentowane réwnoczesnie na ekranie, podobnie jak na
ekranie radaru, z zachowaniem ich wzajemnego potozenia
oraz zgodnie z aktualnym kursem modelu. PotoZenie punkiu
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startowego oznaczone jest literg ,H” a kolejne punkty trasy
cyframi od ,1” do ,9". Odlegto$¢ punktu od znacznika na
$rodku ekranu jest zalezna od faktycznej odlegto$ci modelu
od tego punktu, ale nie jest to zalezno$¢ liniowa, tylko
logarytmiczna, dzieki czemu mozliwe jest pokazanie na
ekranie  wigkszej rozpietosci  odlegtosci i lepsze
zobrazowanie réwnoczesnie mniejszych jak tez wiekszych
odlegtosci. Odpowiada to bardziej naturalnemu postrzeganiu
odlegtosci. Obszar radaru prezentuje réwniez linie trasy (3
kolejne odcinki), oraz wizualizacje $ciezki podejécia oraz
pasa lotniska w ftrybie recznego lub automatycznego
ladowania.

ILS

ILS oferuje analogiczng funkcjonalno$¢ jak w samolotach
rejsowych, zapewniajac prawidlowe podejécie do ladowania.
W odréznieniu od oryginalnego systemu ILS nie wymaga
zadnego dodatkowego wyposazenia na lotnisku.

Monitor kanatow RC

Wyswietla informacje o stanie wysterowania wybranych
kanatéw sterujacych (RC). Umozliwia prezentacie do 5
kanatbw oferujgc 11 trybdw wizualizacji w postaci
numerycznej i graficznej, réwniez z prezentacjg warunkowq
(np. wypuszczone klapy lub hamulce)

Mini mapa

Pozwala na szybkie okre$lenie potozenia i kierunku lotu
modelu wzgledem bazy. Mini mapa pracuje w dwéch trybach:
1. Baza w punkcie centralnym i kierunkiem pétnoc do
géry prezentuje pofozenie i kierunek modelu
relatywnie do bazy, podobnie jak na papierowej
mapie.
2. Samolot w punkcie centralnym pokazuje potozenie i
kurs na baze (lotnisko) z punktu widzenia pilota na
pokfadzie samolotu.
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Funkcje dostepne tylko z autopilotem

Podtaczenie autopilota Pitlab lub innego kontrolera lotu (obstugujacego
protokét MavLink) pozwala na prezentowanie na ekranie dodatkowych
informaciji o locie, oraz uzyskanie dodatkowych funkciji wpierajacych pilota w
czasie lotu FPV.

Sztuczny horyzont  Prezentacja sztucznego horyzontu zbliza wyglad ekranu do
tego, ktéry stosowany jest w profesjonalnych urzadzeniach
HUD, np. w my$liwcu F16. Poza walorami estetycznymi
sztuczny horyzont umozliwia bezpieczny lot w warunkach
ograniczonej widocznosci (mgta, niski putap chmur,
zmierzch), a takze w przypadku awarii kamery - mozliwe
jest wodwczas kontrolowanie potozenia modelu ,na

przyrzady”.

Status autopilota Prezentacja informaciji o trybie pracy autopilota:
o  Off — autopilot wytgczony
e STAB - lot w trybie stabilizacji
e AUTO - lot w ftrybie autonomicznym. Punkt
docelowy lotu opisany jest przez ,Punkt trasy”
Zmiany trybu pracy autopilota dokonuje sie poziomem
sygnatu kanatu RC (przetacznik tréjpozycyjny).

Stabilizacja lotu Autopilot wyposazony jest w uklad stabilizacji lotu
ograniczajacy nieoczekiwane przechyty modelu wynikajgce
np. z podmuchéw wiatru, turbulencji, pradéw termicznych
itd. Stabilizacja lotu pomaga w nauce pilotazu oraz
poprawia komfort sterowania modelem w kazdych
warunkach atmosferycznych. W wielu przypadkach pomaga
rowniez wychodzi¢ z trudnych sytuacji oraz w pewnym
stopniu  eliminowa¢  niedoskonatosci  modelu  (np.
nieprawidtowe wywazenie lub trymowanie). Jest réwniez
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bardzo przydatna podczas nagrywania fimoéw i
wykonywania zdje¢ z poktadu modelu.

Powrét do bazy oraz  Autopilot  wyposazony jest funkcje samodzielnego
lot autonomiczny sterowania modelem, bez udziatu pilota. Po wiasciwym
zaprogramowaniu funkcji ,fail safe” w odbiorniku, umozliwia
ona automatyczny i bezpieczny powro6t do punktu startu w
przypadku zaniku sterowania RC, np. w przypadku
zaktécen, roztadowania baterii nadajnika czy tez
przekroczenia zasiegu aparatury. Wigczenie tej funkcii
przetacznikiem w nadajniku zdalnego sterowania umozliwia
rowniez bezpieczny powrdt w sytuacji probleméw z
zestawem nadawczo-odbiorczym wideo. Funkcja ta moze
by¢ rowniez uzyta w celu odbycia samodzielnego lotu (lot
autonomiczny) po wczes$niej zdefiniowanych punktach trasy.

Praktyczne rady

Przystepujac do instalacji i uruchomienia OSD w modelu w pierwszej kolejnoci
nalezy przeczyta¢ instrukcje uzytkownika. W przypadku watpliwosci, ktérych nie
rozwiewa niniejsza dokumentacja prosze o kontakt z producentem.
Nieocenionym zrédtem wymiany informacji sg fora internetowe poswiecone
tematyce lotow FPV takie jak: htip:/rc-fov.pl/ czy https://www.rcgroups.com
skupiajgce osoby z duzym doswiadczeniem w tej dziedzinie.

Po wykonaniu instalacji systemu wizyjnego w modelu konieczne jest
przeprowadzenie naziemnych testdbw poprawno$ci dziatania wszystkich
sktadnikoéw systemu oraz wykonanie testow zasiegu. Jest to szczegdlnie wazne
gdyz zerwana faczno$¢ z modelem w czasie lotu poza zasiegiem wzroku
0znacza jego utrate.

Przy wykonywaniu pierwszych lotow nalezy mie¢ osobe towarzyszaca, najlepiej z
doswiadczeniem modelarskim, ktéra utrzymuje kontakt wzrokowy z modelem i w
razie wystapienia problemoéw z taczem wideo potrafi pomdéc w odzyskaniu
modelu.
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Sprawdz na jaki czas lotu pozwalajq zastosowane zrédta zasilania, oraz do
jakiego spadku napiecia pracuje kamera oraz nadajnik wideo. Ustaw
odpowiednie warto$ci napiecia alarmowego w OSD oraz oszacuj bezpieczny
czasu lotu.

Przystepujac do lotu okre$l jego plan uwzgledniajacy kierunek i predko$¢ wiatru,
potencjalne miejsca awaryjnego ladowania i orientacyjng odlegtos¢ na jakg
mozna odlecie¢ przy aktualnych warunkach pogodowych.

Jak uruchomié OSD
Prawidtowe uruchomienie OSD proponujemy przeprowadzic w ponizsze;
kolejnosci:
1. Konfiguracja zasilania
2. Podpiecie urzadzen zewnetrznych: kamera, nadajnik video, czujniki
3. Dostosowanie poziomu czerni
4. Konfiguracja kompozycji ekrandw
5. Kalibracja czujnikdw napiecia i pradu
6. Montaz w modelu

Kazdy z punktow zostat opisany w dalszych rozdziatach.
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Konfiguracja zasilania

UWAGA: Fabryczne ustawienia OSD odpowiadajg najbardziej typowe;
konfiguraciji stosowanej przez pilotéw FPV:

-zasilanie OSD, kamery i nadajnika video z pakietu litowo —polimerowego 3S
(11.1V) lub stabilizatora 12V,

-zasilanie GPS z napiecia 5V (GPS firmy Pitlab lub zgodny)

OSD umozliwia dostosowanie napie¢ zasilajacych takich komponentow
zewnetrznych jak: kamera, nadajnik video, odbiornik GPS oraz wewngtrzne
obwody. W tym celu na spodniej stronie ptytki przewidziano nastepujace zworki:

» Zwora "POW 12V" - umozliwia zasilenie OSD z jednego zrodia
napiecia - pakietu wideo. Gdy zwora jest zwarta (kroplg cyny), z
napiecia zrédlowego 12V zasilane sg pozostate komponenty.
Aby rozewrze¢ zwore, nalezy usuna¢ krople cyny. Domy$inie zwora
jest zwarta.

» Zwora "CAM" - umozliwia zasilenie kamery z napiecia wejsciowego
pakietu wideo. Domy$inie jest zwarta kroplg cyny. W przypadku
kamer zasilanych z napiecia 5V nalezy jg roziaczy¢ i kamera musi
byC zasilona z zewnetrznego zrédta napiecia 5V. Przewdd z
zasilaniem dla kamery moze by¢ przylutowany do spodniej strony
Ztacza, lub do czesci zworki potaczonej ze szpilkg zasilania w
gniezdzie kamery. Ewentualnie mozna wypig¢ czerwony przewod z
wtyczki i podigczy¢é go do zewnetrznego Zrodia SV
UWAGA: Wewnetrzny stabilizator 5V ma zbyt matg wydajno$c
pradowg do zasilenia kamery.

» Zwora "GPS" - umozliwia wybdr zasilania modutu odbiornika GPS.
Mozna wybra¢ zasilanie z 3,3V lub 5V. Moduty odbiornikéw dostepne
w Pit.Lab.Sklepie sq zasilane napieciem 5V (majg wewnetrzny
stabilizator 3,3V), dlatego zwora domysinie ustawia napiecie
zasilania na 5V. Cze$¢ odbiornikbw GPS nie posiadajacych
stabilizatora i wymaga zasilania 3,3V. W takim przypadku nalezy
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przy uzyciu lutownicy przenies¢ krople cyny faczaca gorny i
$rodkowy pad zwory oznaczone jako "5V" na dolny i $rodkowy
oznaczone jako "3,3V".

- — 5VzUsB ‘ Zwora zasilania
kamery «12V
Rozewrzet dia
kamer 5V

M 12V z pakiety
video

.
" .
o
°
o
L
.
P

llustracja 3: Uktad zworek konfigurujgcych zasilanie OSD.

Zasilanie OSD z jednego pakietu 12V jest wygodne lecz nieekonomiczne, gdyz
wiekszo$¢ pradu jest pobierana przez obwody 3,3V i mocy jest wytracona w
postaci ciepta. Efektywniejszym energetycznie rozwigzaniem jest dodatkowe
zasilenie OSD napigciem 5V - 6V z odbiornika RC zasilanego zewnetrznym

stabilizatorem impulsowym.
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Na ponizszym diagramie schematycznie przedstawiono mozliwosci konfiguracii
zasilania:

I Zasilanis nadajnika video (6 5V - 15V) (

Zasilanie WES [ zasitanie kamery (6,57 -15V)
6,5V-15V)

® " " == == == == —>\ Zowngtrzne zasilarve kamary

POW GPS
> E—

° . ‘ GPS Zasilanie 3.3V

- ‘ o
|

Na schemacie przedstawiono zrédta zasilania OSD Zasilanie WEJ (6,6V-15V),
Zasilanie ze zlacza RC (4V-6V) oraz zwory CAM, POW, GPS, wraz ze
wskazaniem przeptywu pradu do ztacz urzadzen zewnetrznych.

Stan zworek oznaczono:
e zielong kropkg zwarcie zworki lub wybranie opcji 1 (dot. GPS)

e czerwong rozwarcie zworki lub opcja 2 (dot. GPS)
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Schemat elektryczny uktadu zasilania

“

J

|
144

E

1. Kamera moze by¢ zasilana z +12V lub nie zasilana w ogdle ze ztacza OSD - zwora
SJ2

2. Mikser video i nadajnik video jest zawsze zasilany z 12V baterii OSD

3. Procesor i GPS (o ile wpiety w OSD):

- jesli zwora SJ3 jest rozwarta, sg zasilane tylko ze ztacza autopilota/odbiornika RC.

- jesli zwora SJ3 jest zwarta, to z tego napiecia, ktdre aktualnie bedzie wyzsze (5V ze
stabilizatora OSD lub napiecie z AP/odbiornika RC)

3a. jesli GPS jest wpiety w ptytke OSD, to moze by¢ zasilany z 5V lub 3,3V, w
zalezno$ci od zwory SJ1
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Zlacza urzadzen zewnetrznych

llustracja 4: Ztgcza OSD.

Na spodniej stronie piytki drukowanej znajduje sie opis gniazd oraz
poszczegolnych sygnatow w gniazdach.
Kazde gniazdo jest oznakowane innym kolorem lub ma inng ilo$¢ szpilek.
Gniazda sq spolaryzowane i nie ma mozliwosci niewtasciwego ich podtgczenia.
Na kazdej wtyczce szpilka nr 1 oznaczona jest strzatka.
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Kamera

Kamerg podigcza sie do biatego, 3-szpilkowego gniazdka na plytce OSD
opisanego "CAM". Kabel do kamery zakonczony jest z jednej strony biatg
wtyczka. Z drugiej strony ma luzne przewody, ktére nalezy potaczy¢ z kablem
dostarczonym przez producenta kamery. Kamery pracujgace przy napigciu innym
niz 12V musza mie¢ wiasne zrodto zasilania.

Nr Nazwa Kolor Znaczenie

1 +12V czerwony Zasilanie kamery 12V

2 GND czarny Masa sygnatowa i zasilania kamery
3 \Y 20ty Wejscie wideo z kamery

Nadajnik wideo

Nadajnik wideo taczy sie do biatego, 4- szpilkowego gniazda opisanego "AV
OUT". Podobnie jak kabel do kamery z drugiej strony ma wolne przewody, ktére
nalezy  potaczy¢ z  przewodem  wychodzacym z  nadajnika.
Nadajnik wideo jest zasilany z napigcia 12V zasilajacego OSD.

Nr Nazwa Kolor Znaczenie

1 +12V czerwony Zasilanie nadajnika 12V

2 A biaty Wyjécie audio z OSD

3 GND czamy Masa sygnatowa i zasilania nadajnika

4 \ 26ty Wyjécie wideo z OSD
Czujnik pradu

Podtacza sie go do czerwonego, 3-szpilkowego gniazda. Czujniki dostepne sg
dla kilku zakreséw pradu. Z tego wzgledu kazdy z nich wymaga kalibracji.

Nr Nazwa Kolor Znaczenie

1 | z6lty Wejscie pradowe z czujnika pradu
2 U biaty Wejscie napieciowe z czujnika pradu
3 GND czamy Masa sygnatowa czujnika

UART

Jest wyprowadzony na biate, 4-szpilkowe gniazdo. Stuzy do podigczania
radiomodemu BuddyFlight, Bluetooth, komunikacji OSD z urzadzeniami
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zewnetrznymi za pomocg protokotu AP oraz jako dodatkowe wyjScie telemetrii w
formacie MavLink dla LRS lub dodatkowego radiomodemu. Wybér predko$ci
UART-a wykonuije sie poprzez menu ekranowe OSD.

Nr Nazwa Kolor Znaczenie

1 X biaty Wysytanie danych z OSD

2 RX zielony Odbior danych przez OSD

3 +5V Czerwony Zasilanie +5V urzadzen dodatkowych
4 GND czarny Masa sygnatowa

Odbiornik GPS

Odbiornik GPS podiacza sie do niebieskiego, 4-szpilkowego gniazda. OSD
wymaga odbiornika z wyjsciem TTL 3,3V lub 5V, wysylajagcego komunikaty
NMEA na predkosci 4800, 9600 19200 lub 38400 bps. Mozliwe jest uzycie GPS
o predkosci odswiezania 1Hz lub 5Hz.

Dedykowany odbiornik zasila sie napieciem 5V. Za pomocg zwory opisanej
"GPS" mozna przetaczy¢ zasilanie na warto$¢ 3,3V.

Nr Nazwa Kolor Znaczenie

1 X biaty Wysytanie danych z OSD, wejscie RXD GPS
2 RX zielony Odbidr danych przez OSD, wyjscie TXD GPS
3 Vv czerwony Zasilanie +5V lub 3,3V dla GPS

4 GND czamy Masa sygnatowa i zasilania GPS

Autopiloti IMU

Dwa zigcza szpilkowe stuzg do podigczania modutu autopilota, ktory w niedtugim
czasie bedzie dostepny jako modut rozszerzajacy mozliwosci OSD.

Do zlgcza mozna tez podiaczy¢ modut autopilota dedykowanego do OSD M644.
Autopilot ten wymaga do pracy dodatkowego modutu IMU, podigczanego do
ztacza 12C.

Gorne 3-szpilkowe ztacze autopilota przekazuje sygnat RC z autopilota do OSD.

Dolne 6-szpilkowe ztacze autopilota zapewnia komunikacie z GPS oraz
wewnetrzng komunikacje pomigdzy OSD i autopilotem.

Nr Nazwa Znaczenie
1 RC Sygnat RC do sterowania menu OSD z aparatury
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2 +5V Zasilanie +5V przychodzace z autopilota
3 GND Masa
Nr Nazwa Znaczenie
1 GND Masa
2 GPS_TX Wysytanie danych do GPS-u
3 GPS_RX Odbiér danych z GPS
4 RXAP_TXOSD Odbiér danych przez autopilota, wysytanie przez OSD
5 TXAP_RXOSD Wysytanie danych przez autopilota, odbior przez OSD
6 GND Masa
PC USB

Ztacze mini USB stuzy do konfiguracji i aktualizacji oprogramowania. Przekazuje
tez zasilanie do czesci procesorowej urzadzenia. Z USB nie jest zasilana cze$¢
wizyjna. Pozostate Zzrédta zasilania mogg by¢ podiaczone niezaleznie od
zasilania z USB.

Klawiatura

Klawiatura jest jedynym elementem posiadajgcym niespolaryzowane ztgcze
(sposdb podtaczenia klawiatury jest dowolny). Klawiature zwykle podiacza sie
tylko na ziemi do celéw konfiguracji OSD, chociaz nie ma przeszkéd aby byta
zamontowana na state w modelu.

Odbiornik RC

Odbiornik RC taczy sie kablem z 4-szpilkowa, czerwong wtyczka. Z drugiej
strony kabla jest standardowa wtyczka serwa. Dodatkowy czwarty, biaty przewdd
stuzy do pomiaru napiecia z wyjscia RSSI w odbiorniku. OSD obstuguje
analogowy sygnat RSSI o dowolnej polaryzacji (zardwno rosnace jak tez
malejace napiecie wraz ze wzrostem sygnatu) i zakresie napie¢ od 0 do +3,3V.
Jesli zakres napie¢ RSSI odbiornika jest wiekszy niz +3,3V, nalezy zastosowaé
stosowny dzielnik napiecia.

Nr Nazwa Kolor Znaczenie

1 RSSI biaty Wejscie napiecia RSSI z odbiornika

2 RC Z0ity Sygnat RC do sterowania menu OSD z
aparatury
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czerwony Zasilanie +5V przychodzace z odbiornika RC
czarmy Masa sygnatowa i zasilania OSD

UWAGA! Oznaczenia nadrukowane na dolnej warstwie ptytki w wersji 2.1 sg
niewtasciwe dla tego ztacza.

Zigcze I12C

Ztacze wyposazone w pomaranczowe, 4-szpilkowe gniazdo umozliwia
rozszerzenie mozliwosci urzadzenia o komunikacje z dodatkowymi czujnikami
np. czujnikiem predko$ci wzgledem powietrza. OSD wspétpracuje z czujnikiem
Pitlab Airspeed Sensor, lub ze starszym EagleTree Airspeed Microsensor v3

Nr
1

2
3
4

Wejscia USER A1, A2

Nazwa
GND

\
CL
DA

Kolor Znaczenie
czarny Masa sygnatowa i zasilania czujnikow
czerwony Zasilanie +3,3V dla zewnetrznych czujnikow
zielony Linia zegarowa CKL magistrali 12C
biaty Linia danych SDA magistrali 12C

Czarne, 4-szpilkowe ztacze umozliwia podpiecie dwu wejs¢ analogowych np.
zewnetrznego czujnika temperatury, a takze sygnatu PWM np. z sensora

odlegtosci LIDAR.

Nr Nazwa
1 GND
2 v

3 A1

4 A2

Kolor Znaczenie
czamy Masa sygnatowa i zasilania czujnikow
czerwony Zasilanie +5V dla zewnetrznych czujnikéw
zielony Wejscie analogowe 1
biaty Wejscie analogowe/PWM 2
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Dostosowanie poziomu czerni

Po podpieciu kamery i uruchomieniu OSD, mozna dostosowaC widoczno$é
czarnych obramowan wokdt znakéw generowanych przez OSD, stosownie do
wiasnych potrzeb zapewniajac komfortowy odbiér informacii.

Do ustawienia poziomu czerni obramowan stuzy potencjometr umieszczony przy
ztaczu GPS. Regulacje nalezy przeprowadzi¢ na mozliwie kontrastowym obrazie
zrodtowym, tak aby znaki byty widoczne zaréwno na ciemnym jak i jasnym tle.

UWAGA: w wy$wietlaczach o niskiej rozdzielczo$ci lub ogélnie stabego sygnatu
video (np. zaszumionego przy dalekich lotach) warto rozwazyé zastosowanie
ciemnego tta w poszczegdlnych polach. Zapewnia to wéwczas wigkszg
czytelnos¢ napiséw na jasnym tle.

Montaz mechaniczny
Urzadzenie posiada dwa zestawy otworéw montazowych:
> wewnetrzny o rozstawie 44,5x33mm

» zewnetrzny o rozstawie 44,5x44,5mm zgodny z rozstawem otworéw
wielu sterownikéw lotu wielowirnikowcow.

Otwory wewnetrzne stuzg do montazu modutu autopilota na kotkach
dystansowych. Plytka moze byC przymocowana do podtoza za pomocg tych
kotkow. Otwory zewnetrzne wykonane sg na uszach wystajgcych poza obrys
plytki. W przypadku montazu OSD w klasycznym samolocie uszy mozna
odtama¢ wzdtuz perforowanych linii.

Zaleca sie wykonanie montazu w sposob elastyczny, eliminujacy drgania od
uktadu napedowego.

Menu OSD

Urzadzenie wyposazone jest w petnoekranowe menu konfiguracyjne, sterowane
za pomocg klawiatury albo za pomocg wybranego kanatu odbiornika RC.
Sterowanie za pomocg kanatu RC pozwala na zmiane ustawien réwniez podczas
lotu modelu.

Prosimy zapoznac sig ze strukturg menu i mozliwymi opcjami konfiguracyjnymi.
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PHY SC1E

Ustaw haze
Punkty trasy
Autopilot
Wuglad ekranu

fAlarm baterii napedowey 7V
Alarm baterii 0SD &V

Jezyk 1 jJednostk

Ustawienia GPS HTK SHz 328400

Przechyl! horvyzontu
Ustawienia serwisowe

Opusc menu bez wykonvyuwania zadney
ZYNnosci

llustracja 5: Menu gtéwne OSD.

Aktualna pozycja menu wskazywana jest przez wskaznik po lewej stronie
pozycji. Pierwszg pozycjg kazdego menu jest zawsze ,Wyjscie” powodujace
opuszczenie wybranego menu bez zmiany parametréw.

W zaleznosci od rodzaju pozycji menu, po jej wykonaniu, moze zosta¢ otwarte
menu nizszego poziomu, lub wykonana akcja zwigzana z menu (np. zmiana
wiacz-wytacz, albo ustawienie wybranego parametru). Po wykonaniu akcji menu
zostaje automatycznie zamkniete.

Na dole ekranu (ponizej menu) prezentowany jest tekst pomocy objasniajacy
znaczenie aktualnej pozycji menu.

UWAGA: Ze wzgledéw bezpieczeristwa, podczas sterowania menu z aparatury
RC, czes¢ ustawien serwisowych nie jest dostepna (dostepna jest tylko za
pomoca klawiatury).

Obstuga menu za pomocq klawiatury
Klawiatura wyposazona jest w 3 przyciski: ,w gére”, ,w d&t” oraz ,Enter”.

Wywolanie menu - nastepuje po nacisnigciu dowolnego klawisza.
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Zmiana pozycji menu - dokonujemy za pomocg przyciskéw ,w gore” lub ,w dét’.
Wybranie/wykonanie polecenia - nastepuje po nacisnieciu klawisza ,Enter”.

Zamkniecie menu — po wybraniu polecenia menu.

Obstfuga menu z aparatury RC

Menu moze byé sterowane za pomocg trzypozycyjnego przetacznika w
aparaturze RC:

e Pozycja ,minimum” - czas impulsu PPM ponizej 1250 ms

e Pozycja ,neutralna” - czas impulsu PPM w zakresie 1250-1750 ms

e Pozycja ,maksimum” - czas impulsu PPM powyzej 1750 ms
Wywotanie menu - przetacznika w pozycje ,minimum”.

Zmiana pozycji menu - na nastepna nastepuije po cofnieciu przetacznika do
pozycji ,neutralnej” i ponowne przestawienie do pozycji ,minimum”.

Wybranie/wykonanie polecenia — nastepuje po przestawieniu przetacznika w
pozycji maksimum” lub pozostawienie przetacznika w pozyciji minimum” przez 5
sekund.

Zamkniecie menu - bez wykonywania operacji menu nastepuje samoczynnie po
pozostawieniu przetacznika w pozycji ,neutralnej” przez ok 5 sekund lub
wybraniu polecenia menu.

Awaryjna obstuga menu

OSD posada funkcije awaryjnej obstugi menu bez uzycia klawiatury
trzyprzyciskowej lub aparatury RC.

Polega ona na bezposrednim zwarciu pinow ztacza klawiatury. Kazde kolejne
zwarcie pinow powoduje przestawienie menu na kolejng pozycje. Wykonanie
wybranego polecenia menu nastepuje samoczynnie po ok 3 sekundach od
ostatniej zmiany pozyciji.

Szybka zmiana zawartoS$ci ekranu

Szybka zmiana zawarto$ci ekranu z przefacznika aparatury RC (nadajnika)
sterujgcego menu OSD ma miejsce wéwczas, gdy podczas wySwietlania ekranu
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OSD, trojpozycyjny przetacznik menu zostanie przetaczony z pozycji neutralnej w
pozycie przeciwng do wywotania menu (impuls PPM powyzej 1750
mikrosekund).

MozZliwe sg 3 tryby pracy tego przetacznika, wybierane ustawieniem w menu
OSD Wyglad ekranu i dalej Szybka zmiana z RC:

Nieaktywne przetacznik jest nieaktywny
Ukfady ekranu przetacznik zmienia cyklicznie kolejne uktady ekranu
Wylt/min/max przetaczenie zawarto$ci ekranu w sekwencii:

-ukrycie tych elementow, ktdre maja ustawiony (w edytorze layoutow)
znacznik [x] Hide min

-Ukrycie wszystkich elementow (czysty ekran)
-Pokazanie wszystkich elementdw.
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Struktura menu

A

Ustaw baze — polecenie ustawienia pozycji GPS bazy jest konieczne do
prawidtowego okre$lania kierunku powrotnego oraz odlegtosci od bazy.
Pozycja bazy jest zapamietywana automatycznie po 6 sekundach od
rozpoczecia nawigacji przez GPS (po ztapaniu fix'a), jednakze przez
pierwsze minuty nawigacji pozycja moze byé wskazywana ze
zmniejszong doktadnoscig i wowczas nalezy recznie wywota¢ ponowne
zapamigtanie pozyciji bazy.

Punkty trasy — jest to zestaw menu nizszego poziomu oraz polecen
umozliwiajgcych definiowanie punktéw trasy, zapamigtywanie punktow
na ftrasie lotu oraz nawigacje (lub lot automatyczny z autopilotem) po
zdefiniowanych punktach trasy.

Autopilot - jest to zestaw menu nizszego poziomu oraz polecen
sterujacych pracq dodatkowego autopilota. Umozliwia konfiguracje
parametrow autopilota takich jak ustawienia steréw (miksery, rewersy),
parametry  stabilizacji oraz parametry sterowania dla lotu
autonomicznego.

Wyglad ekranu — umozliwia wybér jednego z 4 uktadéw ekranu, a takze
wytaczenie naktadki wideo OSD z zachowaniem pracy w tle wszystkich
funkcji urzadzenia.

Alarmy baterii — funkcje pozwalajg na ustawienie warto$ci alarmowej
napiecia baterii napedowej oraz baterii OSD. Ponizej podanej wartosci
napiecia, OSD prezentuje symbol roztadowanej baterii. OSD pozwala na
ustawienie wartosci alarmowej z doktadnos$cig 1V.

Jezyk i jednostki — Menu oraz informacje na ekranie OSD mogg by¢
prezentowane w jednym z wbudowanych jezykéw: polskim, angielskim,
niemieckim, francuskim. Niezaleznie od wyboru jezyka mozliwe jest
wybranie jednostek w ktérych prezentowane sg dane liczbowe. Do
wyboru jest uktad metryczny albo imperialny (stopy, jardy, mile).

Ustawienia GPS - Menu zawiera operacje wyboru rodzaju GPS
(szybkos¢ transmisji, szybko$¢ od$wiezania informaciji), oraz wybdr
jednego z trzech sposobdw prezentowania pozycji GPS na ekranie.
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A Przechyt horyzontu - jest to zestaw polecen, pozwalajacych na
skompensowanie niedoktadnego mocowania autopilota (lub czujnika
IMU) w modelu. Zalecane jest zamontowanie tych urzadzen poziomo,
jednak OSD pozwala na skompensowanie niedoskonato$ci mocowania
w zakresie +/-10° w osiach: pitch oraz roll. W osi yaw kompensacji nie
przewidziano.

A Ustawienia serwisowe - jest to zestaw polecen do kalibracji oraz
konfiguracji zaréwno OSD, jak tez autopilota. Polecenia z tego menu nie
powinny by¢ wykonywane w czasie lotu, gdyz podczas ich
przeprowadzania inne funkcje urzadzenia moga zosta¢ zablokowane. W
tym menu znajduje sie réwniez polecenie demonstracji dziatania
urzadzenia, emulujgce dane z GPS oraz autopilota.

Kalibracja czujnikéw napiecia i pradu

Po wyposazeniu w dodatkowy czujnik pradu, OSD moze prezentowaé na ekranie
dodatkowe informacje dla modeli z napedem elektrycznym, takie jak aktualnie
pobierany prad, warto$¢ napiecia oraz dotychczasowo zuzyta pojemno$é
pakietu. Poniewaz czujniki wystepujq w réznych wersjach o odmiennych
parametrach granicznych, konieczna jest prawidlowa kalibracja wskazan OSD
(kalibracja zakresu).

Kalibracja poboru pradu pakietu napedowego

Po wybraniu z menu polecenia ,ustawienia serwisowe->kalibracja pragdu” na
ekranie prezentowana bedzie aktualna warto$¢ pradu ptynacego przez czujnik,
oraz informacyjnie wspdtczynnik kalibracji.

Dla zapewnienia optymalnej kalibracji czujnik powinien by¢ obcigzony statym
pradem o wartosci od 1/3 do 1/2 maksymalnego zakresu czujnika.

Réwnoczesnie nalezy mierzy¢ pobierany prad za pomocg multimetru
(amperomierz). Przyciskami ,w gore” oraz w dof" zmieniamy warto$¢
wspotczynnika kalibracji tak, aby wskazanie OSD zgadzato sie ze wskazaniem
miernika.
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Wszystkie egzemplarze OSD sprzedawane jako zestawy majg fabrycznie
skalibrowany czujnik pradu.

Kalibracja napiecia pakietu napedowego

Po wybraniu z menu polecenia ,ustawienia serwisowe->kalibracja napiecia
silnika” na ekranie prezentowana bedzie aktualna warto$¢ napiecia pakietu
napgdowego, oraz informacyjnie wspotczynnik kalibracji.

Réwnocze$nie nalezy mierzy¢ napiecie pakietu za pomocg multimetru
(woltomierz).  Przyciskami ,w gore” oraz w dot" zmieniamy warto$¢
wspotczynnika kalibracji tak, aby wskazanie OSD zgadzato si¢ ze wskazaniem
miernika.

Kalibracja napiecia zasilania OSD

W analogiczny sposob do ,Kalibracja napiecia pakietu napedowego”
kalibrujemy wskazania napiecia zasilajgcego OSD. Z menu wybieramy opcje
,ustawienia serwisowe->kalibracja napiecia OSD” przy czym pomiar napiecia
woltomierzem dokonujemy na zrédle zasilania OSD.

Konfigurator OSD

OSD moze by¢ konfigurowane i aktualizowane z poziomu oprogramowania
uruchamianego na komputerze z systemem operacyjnym Windows w wersjach
32 oraz 64 bitowych.

Aplikacja umoZzliwia:
¢ Konfiguracje wygladu wszystkich czterech kompozycji ekrandw;
o Aktualizacje oprogramowania OSD (firmware);
e Wczytanie dodatkowej wersji jezykowej menu oraz komunikatow;
o Definiowanie punktdw trasy

e Zachowanie kopii bezpieczenstwa oraz odtworzenie wszystkich
ustawien OSD

e Kalibracje dodatkowych wejs¢ OSD

e  Ustanowienie znaku rozpoznawczego (callsign) na ekranie OSD
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Wymagania aplikacji

Aplikacja konfiguracyjna (plik wykonywalny FPV_manager.exe) wymaga:

e Komputer PC z zainstalowanym systemem z rodziny MS Windows
(XP, Vista, Win7, Win8, Win8.1 lub nowszy)

e Zainstalowanego srodowiska uruchomieniowego .NET Framework
w wersji 3.5.

.NET Framework jest dostarczany z nowymi wersjami Windows i nie wymaga
dodatkowej instalacji. W starszych wersjach systemu Windows tj. XP, .NET
Framework nalezy pobrac¢ ze strony Microsoft
(http://www.microsoft.com/downloads) i zainstalowa¢ w systemie, o ile nie
zrobiono tego wczesniej.

Aktualng wersje aplikacji konfiguracyjnej zawsze znajdziesz na stronie
producenta: http://www.pitlab.com/osd-software.html.

Aplikacja konfiguracyjna jest gotowa do pracy bezposrednio po Sciggnieciu na
dysk lokalny lub dysk wymienny. Aplikacja moze by¢ uruchomiona z dowolnego
nosnika, réwniez z nosnikow przenosnych (pendrive).
Aplikacja nie wymaga instalacji w systemie Windows, jak réwniez nie wymaga
zadnych dodatkowych sterownikow.

UWAGA: Aplikacja komunikuje sie z OSD poprzez port USB w PC i typowy kabel
mini-USB.

Podfaczenie OSD do komputera PC

Po podigczeniu urzadzenia do komputera, system Windows automatycznie
rozpoznaje OSD. Jest ono widziane jako urzadzenie Pitlab&Zbig OSD.
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FlsbBlbeg OSD Freb A 0D

llustracja 6: OSD wykryte przez system Windows.

Po podtaczeniu OSD do komputera i uruchomieniu aplikacji konfiguracyjnej,
cato$¢ jest gotowa do pracy.

OSD moze by¢ podtaczone do komputera w nastepujacych konfiguracjach:

» Tylko port USB - =zasilany jest tylko procesor urzadzenia,
zapewniajac dostep do petnej konfiguracji, ale bez mozliwosci
podgladu pracy OSD na wyjsciu wideo.

» Port USB oraz zasilanie 12V OSD - w tej konfiguracji dodatkowo
mozliwy jest podglad pracy OSD na wyjsciu wideo - ukiad
automatycznie generuje obraz w systemie PAL (biate znaki na
czarnym tle).

» Port USB oraz zasilanie 12V OSD oraz kamera — w tej konfiguracii
mozliwy jest podglad pracy OSD na wyj$ciu wideo, z informacjami
OSD natozonymi na obraz przekazywany z kamery.
Program konfiguracyjny

Ekran roboczy konfiguratora przedstawia ponizszy obrazek.
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Wybor urzadzenia - zakladki dedykowane do obstugi poszczegéinych
urzadzen:

>
>
>
>

OSD - wybor funkcji obstugi OSD
Autopilot — wybor funkcji obstugi Autopilota
Ground Station — wybér obstugi urzadzenia $ledzacego anteny

Pitlab — przydatne fgcza w tym do materiatéw dotyczacych urzadzen

Opcje urzadzenia — opcje obstugi wybranego urzadzenia. Dla OSD s3 to:

Firmware — informacje o urzadzeniu oraz aktualizacja oprogramowania i
wgranie dodatkowej wersji jezykowej

Layout — konfiguracja uktadéw ekranu
Waypoints — obstuga punktéw lotu

Settings — kalibracja czujnikow i identyfikacji
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Opcja Firmware

Po podigczeniu OSD do PC oraz wybraniu urzadzenia OSD w opcji Firmware
zaprezentowane zostang informacje o urzadzeniu:

Q5D Device

Status 05D detected

Present fimware version |2_62-c‘la

|
|
it [10129 |
Device D [F261FF30-3038563143198531 |
Hardware version 2 |
Bootloader version 12 |

E Upload fimware E Backup settings

-
@ Upload language . Restore settings

e Status - stan potaczenia miedzy OSD i PC

e Present firmware version — wersja oprogramowania w OSD
e Serial numer — numer seryjny OSD

e Device ID - identyfikator OSD

e Hardware version — wersja sprzetowa OSD

Powyzsze informacje umozliwiajg identyfikacie urzadzenia w komunikacji z
producentem oraz informujg o wersji oprogramowania w OSD.
Z poziomu opcji Firmware mozliwa jest rowniez aktualizacja oprogramowania

OSD, wgranie dodatkowej wersji jezykowej menu OSD, oraz zarchiwizowanie i
odtworzenie ustawient OSD.
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Aktualizacja oprogramowania

Na stronie producenta sg publikowane nowe wersje oraz poprawki
oprogramowania OSD. Nowe wersje mogg eliminowa¢ problemy zgtoszone
przez uzytkownikdw, albo zawiera¢ nowe funkcjonalnosci i dodatkowe funkcje.
Zalecana jest aktualizacja oprogramowania OSD do najnowszej wersji. Dzieki
zastosowanym najnowszym technologiom, aktualizacja oprogramowania jest
bardzo prosta. Wystarczy $ciggna plik z ostatnig aktualizacjg na dysk, a
nastepnie wybrac polecenie ,Firmware” i w standardowym oknie wyszukiwania
plikow wskaza¢ Sciggniety plik. Aktualizacja trwa kilkanascie sekund, w czasie
ktérych prezentowany jest pasek postepu procesu. W trakcie aktualizacji OSD
nie wy$wietla zadnych informacji na obrazie wideo, a po zakofczeniu aktualizacji
nastepuje automatyczny restart urzadzenia.

Aktualizacja oprogramowania zachowuje wszystkie dotychczasowe ustawienia i
uktady ekranéw OSD.

Wgranie wiasnej wersji jezykowej

Na stronie producenta sg publikowane pliki z dodatkowymi wersjami jezykowymi
menu.

Konfigurator umozliwia na wgranie jednej dodatkowej wersji jezykowej,
przygotowanej przez producenta lub przez samego uzytkownika. Wgranie
dodatkowej wersji jezykowej polega na $ciggnieciu pliku z wersjg jezykowg na
dysk, a nastepnie wybraniu polecenie JLanguage” i w standardowym oknie
wyszukiwania plikéw wskazaniu Sciggnietego pliku. Aktualizacja trwa kilka
sekund, w czasie ktdrych prezentowany jest pasek postepu procesu. W trakcie
aktualizacji OSD nie wy$wietla zadnych informacji na obrazie wideo, a po
zakoniczeniu aktualizacji nastepuje automatyczny restart urzadzenia.

Osoby zainteresowane stworzeniem wiasnej wersji jezykowej proszone sg o
kontakt z producentem.
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Opcja Layout
Funkcjonalno$¢ modyfikacii i opracowania wiasnych kompozycji ekrandw.

Zarzadzanie y 1
ukfadem . | ’ lgontiassl

Wykaz komponentow
“._  Wizualizacji

arte

Panel kompozycji
obiektow na

ekranie Wiasciwosci

komponentu

Zarzadzanie uktadem — zawiera komendy

» Read form OSD - funkcja wczytanie do panelu kompozycji uktadu
obiektéw z OSD

> Write to OSD - funkcja zapisywania kompozycji uktadu do OSD

» Open from file — funkcja wczytanie do panelu kompozycji uktadu
obiektow z pliku

» Save to file — funkcja zapisywania kompozycji uktadu obiektéw do
pliku

Panel kompozycji obiektow — obszar wizualizacji i dostosowania potozenia
obiektow na ekranie.

Wykaz komponentow wizualizacji - katalog komponentow/obiektow
wizualizowany przez OSD

Wiasciwosci komponentu — szczegotowe wiasciwosci wybranego komponentu

Sposob konfiguracii uktadu obiektdw zostat opisany w dalszej czesci instrukciji.
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Opcja Waypoints
Funkcjonalno$¢ zarzadzania i wizualizacji pojedynczych punktéw trasy (lotu).

O Wew (0

e Ay Saen 0 e

Ao mappus  Diwen sappos  Sud nwy

Tubete W

Funkcjonalno$¢ OSD umozliwia:

e nawigacje na wczesniej zdefiniowany punkt trasy

e zapamietanie pozycji modelu w trakcie lotu i pdzniejszg wizualizacje

pokonanej trasy

Do wizualizacji jak i wskazania konkretnych punktow wykorzystana zostata

ustuga gogle maps, co wymaga dostepu do internetu.

Opcja Routes

Jest to funkcjonalno$¢ zarzadzania ztozonymi trasami lotu. Definowane ztozonej
trasy polega na wskazaniu na mapie kolejnych weztéw trasy, miedzy ktorymi
rysowana jest linia lotu modelu. Dodatkowo prezentowana jest tabela z opisem
wszystkich punktow weztowych trasy, pozwalajgca réwniez na edycje dowolnego
punktu, zmiane kolejnosci punktdéw, usuniecie lub dodanie nowego punktu.
Potozenie punktu moze by¢ zmieniane wygodnie poprzez przeciggniecie myszka

znacznika wezta bezposrednio na mapie.
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Kazdy punkt trasy posiada niezaleznie ustawiang wysoko$¢. Do wyboru sa 3
sposoby zarzadzania wysokoscig podczas definiowania trasy:

1. Altitudes above base — w tym trybie wysokos¢ kazdego wezta trasy jest
okreslana wzgledem punktu startu.

2. Altitudes above sae level — w tym trybie wysoko$¢ kazdego wezla jest
okreslona wzgledem poziomu morza (AMSL).

3. Alttudes above ground - w tym trybie wysokoS¢ kazdego punkiu jest
okreslona wzgledem aktualnej wysoko$ci terenu.

Lista weztow trasy prezentuje dodatkowo wysoko$¢ terenu nad poziomem morza
oraz wysokos$¢ punktu nad poziomem gruntu (AGL), informujac kolorem o zbyt
matej wysokosci nad poziomem gruntu.

UWAGA: Podczas zapisu tras do OSD wysokoSci sa przeliczane zawsze
wzgledem poziomu bazy, dlatego dla trybdw AMSL i AGL wazne jest prawidtowe
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ustawienie potozenia punktu bazy. Wysokos¢ punktu bazy nad poziomem morza
mozna sprawdzi¢ zawieszajac kursor myszy nad ikong z literg ,H” (home)

——— 0

Gdansk by

Szczecin B :
I Bydgoszcz S Biatystok:

POISka \\\“ t

Poznan 7’
. \\EF£\E]

Wysokosci punktdw trasy mozna zmieni¢ grupowo na nowa warto$¢,
zaznaczajac wybrane pola wysokosci (Klawisz Ctrl + klikniecie myszka) lub
zaznaczajac catg kolumne wysokosci i wpisujac nowa warto$¢ wysokosci z
klawiatury i naciskajg klawisz Enter. Nowa wartos¢ zostanie przepisana do
wszystkich zaznaczonych pol wysokosci.

Do wizualizacji jak i wskazania konkretnych punktow wykorzystana zostata
ustuga gogle maps, co wymaga dostepu do internetu.

Konfiguracja kompozycji ekranu
Krok po kroku:
1. Uruchom program konfiguracyjny
2. Podtacz OSD z PC (przewéd USB)
3. Podglad zmian wymaga zasilenia toru video przez zasilenia 12V
4. Kliknij zaktadke OSD (jesli nie jest wybrana). Program wysSwietli
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informacje identyfikacyjne OSD

5. Wybierz ukfad ekranu ktory chcesz modyfikowa¢c w jeden z
ponizszych sposobow:

a. Wczytaj istniejacy uktad z OSD poleceniem Read from
0SD

b . Uzyjopcji menu programu Layout / Open from file
c. Uzyj predefiniowanego uktadu (template)
6. Wprowadz zmiany w konfiguracji ekranu.

7. Wprowadz zmiany do OSD - uzyj opcji menu Layout / Write to OSD
- wprowadzone zmiany sg natychmiast widoczne w obrazie
generowanym przez OSD bez potrzeby ponownego uruchamiania
OSD.

8. Po osiggnieciu pozadanego efektu odtacz OSD od PC.

Komponowanie uktadu ekranu

Konfiguracja wygladu ekranu polega na kliknieciu na wybranym elemencie,
przeciggnieciu go w nowe miejsce, oraz ustawieniu dodatkowych parametréw
decydujacych o jego wygladzie. Ponadto kazdy obiekt moze by¢ pokazany na
ekranie albo ukryty.

Uwaga: Niektére obiekty sg automatycznie centrowane (np. horyzont, linijki,
kompas) i mozliwo$¢ zmiany ich pofozenia jest ograniczona.

Wezytywany i zapisywany jest zawsze aktualnie wybrany w OSD uktad ekranu.
Uktady ,Wtasny 1" oraz ,Wtasny 2” sg zapamietywane w pamieci nieulotnej OSD
i sg zachowane réwniez po wyltgczeniu zasilania, natomiast zmiany w ukfadach
,F16” i ,M644” sg przechowywane tylko do momentu wytaczenia zasilania OSD.
Pozwala to na bezpieczne, wygodne i szybkie testowanie wygladu oraz
zachowania nowego uktadu, w sytuacji gdy do OSD podtaczone jest zewnetrzne
zasilanie i podglad generowanego obrazu OSD np. na ekranie telewizora.
Komponowany uktad ekranu moze by¢ rowniez zapisany do pliku na dysku oraz
wczytany z takiego pliku.
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llustracja 7:

Ekran gtéwny aplikacji konfigurujgcej OSD.
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Wazne informacje

Gwarancja

Producent doktada wszelkich staran, aby praca z OSD byta komfortowa a jego
dziatanie bezbtedne. Zobowigzuje sig nieodptatnie usuwac wszelkie ewentualne
usterki techniczne powstate na wskutek btedéw produkcyjnych lub wad
materiatowych w ciggu 14 dni roboczych od daty dostarczenia do serwisu, przez
okres dwéch lat, poczawszy od daty sprzedazy. Urzadzenia do naprawy
gwarancyjnej i pogwarancyjnej prosze wysta¢ na adres producenta:

Pit Lab, Piotr Laskowski
ul. Jana Olbrachta 58a/164
01-111 Warszawa

Gwarancji nie podlegajg uszkodzenia mechaniczne, oraz usterki powstate
wskutek uzytkowania niezgodnego z instrukcjga. Zabrania sie samodzielnego
dokonywania modyfikacji urzadzenia bez zgody producenta. W przypadku
watpliwosci czy nietypowe uzytkowanie nie spowoduje uszkodzenia, prosze
korzysta¢ ze wsparcia technicznego.

Ograniczenia

OSD jest zaprojektowane wytgcznie do uzytku hobbystycznego. Nie moze by¢
wykorzystywane nigdzie tam gdzie bedzie od niego zalezato bezpieczenstwo
ludzi lub zwierzat.

Za ewentualne szkody spowodowane podczas pilotowania modelu odpowiada
wytgcznie uzytkownik. Loty muszg by¢ tak zaplanowane, aby w przypadku
uszkodzenia jakiegokolwiek elementu w tancuchu przekazywania obrazu z
modelu a w rezultacie utraty kontroli nad modelem nie spowodowa¢ zagrozenia
dla zdrowia i mienia 0s6b postronnych.

Postepowanie ze sprzetem zuzytym

Zgodnie z Dyrektywa Nr 2002/96/WE w sprawie zuzytego sprzetu elektrycznego i
elektronicznego (WEEE) niniejszego produktu elektrycznego nie wolno usuwaé
jako nieposortowanego odpadu komunalnego. Prosimy o usuniecie niniejszego
produktu poprzez jego zwrot do producenta, punktu zakupu lub oddanie do
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miejscowego komunalnego punktu zbidrki odpadéw przeznaczonych do

recyklingu.
Parametry techniczne
Parametr Wartos¢ Jednostka

min. typ. maks.

Napiecie zasilania 12V 6,5 12 15 V
Napiecie zasilania ze zlagcza RC 4 5 6 V
Pobér pradu ze zrédta 12V 26,5 mA
(zwora "POW 12V" roztaczona)
Pobér pradu ze zrédta 12V mA
(zwora "POW 12V" zwarta, brak zasilania 80
5V)
Pobér pradu przez modut GPS 60 mA
Masa plytki OSD 18 g
Masa modutu GPS z przewodem 20 g
Masa klawiatury z przewodem 8 g
Masa czujnika pradu z przewodem 3 g
Masa przewodow: RC, kamery i nadajnika 7 g

© Pit Lab 2018 www.pitlab.pl/osd-by-zbig.html Strona 50 z 50



http://www.pitlab.pl/osd-by-zbig.html

