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Benvenuti al software di configurazione FBL Gyro 

Se siete andati flybarless e si utilizza il 3GYS ALZRC, CopterX 3X1000, Helicox 

TG-1, Hobby re ZYX o Tarot ZYX allora questo software può essere utile a voi. Sulla base 

la programmazione Tarot ZYX software, questo programma vi permetterà di utilizzare la stessa 

funzionalità software, anche se non si utilizza il giroscopio Tarot ZYX. 

Questo software è fornito su tutte le cure alcun fondamento responsabilità. Il software è ancora in beta 

software e si possono pagare a ricontrollare la configurazione utilizzando una scatola di programmazione. 

Per visualizzare le schermate effettive del software FBL potete vedere al seguente indirizzo: 

http://fbl.net.nz/screenshots 

Per iniziare: 

Oltre al software e giroscopio ti serve un Tarocchi XYZ USB o un cavo compatibile. Questo 

vi permetterà di collegare il giroscopio al software. È possibile cercare nel web per "Tarot 

Cavo adattatore USB ". Ci sono molti posti per l'acquisto di questo cavo on-line. 

Letto e compreso completamente il manuale del giroscopio farà la configurazione del giroscopio 

meno tempo. 

Menu File 

Config Apri file - Si apre un file precedentemente salvato. 

Salva file di configurazione - Ciò salverà il file corrente sullo schermo. 

Trasmettere File di configurazione - Questo invierà l'attuale impostazione schermo per il giroscopio. Il 

FORCE UPDATE farà la stessa funzione. 

Proprietà - Qui è possibile modificare la combinazione di colori del software. 

Exit - questo modo si chiude il software FBL. Assicurarsi di aver salvato le impostazioni o 

per il giroscopio o in un file o saranno persi. 

COLLEGAMENTO 

Collegare il giroscopio al ricevitore per il manuale di istruzioni del giroscopio. 

***** NON COLLEGARE i servi alla GYRO appena ancora! ***** 

Avviare il software FBL 

Power ON Radio (TX) 

Accensione Ricevitore con Gyro allegato (RX) 
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Aspetta che inizializza Gyro (Red costante per la modalità HH o blu costante per la modalità Norm) 

Collegare il cavo USB al PC 

Collegare il cavo in Gyro 

Fare clic su Connetti e selezionare la porta COM dal menu a discesa 

USB lampeggerà lentamente una luce blu fino a quando collegato 

I tre cerchi rossi in alto a destra diventa verde. 

Per i sistemi di radio programmabili: 

Collegare il giroscopio al ricevitore per il manuale di istruzioni del giroscopio. Avviare il software FBL. 

Accendere il trasmettitore e creare un nuovo modello, impostare i trim e sub-trim di tutti i 

canali a zero. Impostare la modalità di piatto oscillante per non miscelazione modalità (tipo di modello Heli 90). 

Assicurarsi che tutte le funzioni relative alla miscelazione del piatto oscillante e la coda sono spenti. Non 

regolare la curva del passo ora, lascia come una linea retta. Collegare una batteria al 

ESC / BEC. In questo modo l'alimentazione al ricevitore e giroscopio. Attendere che il giroscopio 

inizializzare. Collegare il cavo USB al PC e nel giroscopio. Quindi fare clic sul 

CONNECT e selezionare la porta com dal menu a discesa. Una volta che il giroscopio è 

collegato i tre cerchi rossi nell'angolo in alto a destra diventa verde. Ora sei 

pronto per iniziare a programmare il giroscopio. 

Impostazione del giroscopio: 

Seleziona il tuo stile preferito di volare, una volta selezionato l'icona diventa rossa. Noterete 

che i parametri preimpostati vengono caricate per lo stile selezionato. Si potrebbe desiderare di iniziare a 

livello più basso fino a che non avete configurato tutto e stanno bene con la configurazione e FBL 

poi avanzare la selezione stile. Noi tutti vogliamo arrivare a quel pulsante EXTREME. 

PRINCIPIANTI - FC3 - 3D SOFT - HARD CORE - EXTREME 

Rotore principale 

Rotolo agilità 

È equivalente alla massima velocità di rollio. 

Più grande è il valore più velocemente l'elicottero fa rotoli. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "30" a estremo "60". 

Rotolo di guadagno 

Aumentando il guadagno aumenta la sensibilità e velocità di risposta e l'asse di rollio 

diminuendo il guadagno diminuisce la sensibilità e velocità di risposta del rollio. 

Passo agilità 
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È pari al tasso di passo massimo 

Più grande è il valore più velocemente l'elicottero fa loop. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "30" a estremo "60". 

Passo guadagno 

Aumentando il guadagno aumenta la sensibilità e velocità di risposta e l'asse di beccheggio 

diminuendo il guadagno diminuisce la sensibilità e velocità di risposta del all'asse di beccheggio. 

Rotore di coda 

Imbardata L 

La velocità massima pirouette sinistra. Velocità di rotazione del timone quando è a sinistra. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "30" a estremo "45". 

Imbardata R 

La velocità massima piroetta a destra. Velocità di rotazione del timone quando è a destra. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "30" a estremo "45". 

Yaw guadagno 

Aumentando il guadagno aumenta la sensibilità e velocità di risposta all'asse di imbardata e 

diminuendo il guadagno diminuisce la sensibilità e velocità di risposta del all'asse di imbardata. 

TUTTI I DATI RESET: Fare clic sul pulsante Tutti i dati possono RESET per cancellare tutti i valori e 

ritornare ai parametri di default (Default.ini). 

Nome modello: Questo è dove si inserire il nome del modello. Potrebbe essere un buon 

idea di salvare il file con il nome del modello di mantenere traccia delle impostazioni. 

FORCE UPDATE: Cliccando sul pulsante UPDATE FORCE invierà la corrente 

impostazione per il giroscopio. 

SETUP 

Fare clic sul pulsante SETUP. Si aprirà la schermata di impostazione. 

Monitor: Questo è dove si impostare i controlli del trasmettitore. Seguire le istruzioni su 

passi. Al termine, fare clic sul pulsante Avanti nella parte inferiore dello schermo o la 

Scheda installazione nella parte superiore dello schermo. 

Installazione: Selezionare lo stile della vostra installazione. Al termine, fare clic sul seguente 

nella parte inferiore dello schermo o la scheda Tipo Servo nella parte superiore dello schermo. 

Tipo Servo: Questo è dove si seleziona il tipo di servi installati. Se avete un po 'di 
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dubbi circa il tipo di servi che hai, vai a http://www.servodatabase.com e guardare 

il tuo servo marca e modello. Nella modulazione informazioni si trovano sia analogica o 

Digital. Sotto le Specifiche supplementari si trova il Pulse Width. Questo è l' 

numero è necessario far corrispondere il più vicino possibile per il tipo di servo elencati. 

Se non si sa se ​​i tuoi servi sono analogici o digitali selezionare il Tutto e la coda oscillante 

servi piatto sono analogici 1520us. 

Esempio di inserimento di database Servo. 

Hitec HS-55 - Feather Servo standard 

Informazioni di base 

Modulazione: 

Analogico 

Tipo di motore: 

Coreless 

Gear Tipo: 

Plastica 

Rotazione / Assistenza: 

Boccola 

Specifiche supplementari 

Intervallo di rotazione: 

? (Aggiungere) 

Impulso di ciclo: 

20 ms 

Durata impulso: 

900-2100 ms 

Al termine, fare clic sul pulsante Avanti nella parte inferiore dello schermo o del piatto ciclico 

Scheda Tipo nella parte superiore dello schermo. 

Il prossimo passo è dove si collegano i servi al giroscopio. 

Adesso hai la possibilità di provare l'opzione Salva file di configurazione. Fare clic sul pulsante Fine nella 

in basso a destra, questo si chiude la schermata di installazione. Andare su File - Salva file di configurazione e 

immettere un nome di file quando richiesto e Salva. Scollegare la batteria e quindi collegare il 

servi per il giroscopio per manuale di installazione. Ricollegare la batteria e attendere che il giroscopio 

inizializzare. Fare clic sul pulsante CONNECT di nuovo per riconnettersi. Andare su File - Apri Config 

File e immettere il nome immesso al momento del salvataggio o scegliere dalla lista. Fare clic su SETUP 

per continuare il processo di installazione. Passando a Piatto tipo. È possibile fare clic sul 

Piatto oscillante scheda Tipo nella parte superiore della schermata oppure fare clic su Avanti fino a quando la scheda Tipo di piatto oscillante 

è evidenziato. 

Swash Type: Selezionare il tipo di piatto ciclico si sta utilizzando. Al termine, fare clic sul 

Pulsante accanto alla parte inferiore dello schermo o la scheda Servo Reverse in alto dello schermo. 

Servo Verso: Questo è dove si invertire il servo (s), se necessario. Se il tuo servo (s) sono 

muovendo nella direzione sbagliata fare clic sulla scheda accanto al canale che si desidera invertire. 

Al termine, fare clic sul pulsante Avanti nella parte inferiore dello schermo o del Trim Servo 

nella parte superiore dello schermo. 

Trim del servo: Questo è dove si impostare le braccia del servo a 90 gradi (questo vi darà 
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movimento simmetrico su e giù), è quindi regolare la lunghezza del braccio di Servo 

Swash link per ottenere il livello oscillante. 

Swash Viaggio: Questo è dove si impostare la corsa del piatto oscillante di garantire il 

non vincolante. Seguire le istruzioni sullo schermo passi. Al termine, fare clic sul pulsante Avanti nella 

inferiore dello schermo o la scheda pitch nella parte superiore dello schermo. 

Collective Pitch: Questo è dove si impostare la direzione e il movimento globale per il 

collettiva. Se la direzione del collettivo è invertita, utilizzare un numero negativo rispetto 

un numero positivo. È inoltre possibile aumentare o diminuire la corsa totale del collettivo 

qui. Al termine, fare clic sul pulsante Avanti nella parte inferiore dello schermo o la coda 

Sezione setup nella parte superiore dello schermo. 

Setup Coda: Questo è dove si impostare la direzione, assetto e limiti del servo di coda. 

Verificare le mosse servo timone nella direzione giusta, se non fare clic sul pulsante Normale 

per invertire il servo di coda. È inoltre possibile impostare l'HH (Limite coda A) e Normal (Limite di coda 

B) coda modalità di viaggio limiti. Seguire le istruzioni sullo schermo passi. Al termine, fare clic sul seguente 

nella parte inferiore dello schermo o la scheda Gyro Dir nella parte superiore dello schermo. 

Gyro Dir: Questo è dove si impostare la direzione del campo rollio, imbardata e il giroscopio. 

Inclinare l'elicottero in direzione di un rullo e il piatto oscillante deve correggere per il rotolo (l' 

piatto oscillante si cerca di rimanere il livello come nella foto). Se si sposta nella direzione sbagliata clicca su 

il pulsante Normale per invertire la direzione e ripetere verificare si muove nella corretta 

direzione. Ripetere questa procedura per il Pitch e l'asse di imbardata. Al termine, fare clic sul seguente 

nella parte inferiore dello schermo o la scheda Opt Piro nella parte superiore dello schermo. 

Piro Opt: Questo è dove si verificherà l'ottimizzazione direzione piro. Seguire le 

istruzioni a video. Al termine, fare clic sul pulsante Fine nell'angolo in basso a destra. Il 

Schermata di configurazione avanzate si chiude e sarà al schermata principale. Questo è un 

buon momento per salvare il lavoro. Andare su File - Save Config File e selezionare il file che hai usato 

prima o dare un nuovo nome se si sceglie e fare clic sul pulsante Salva. 

ADVANCED 

Tali informazioni sono state fornite dal avanzato Jaakko Haavisto. 

Fare clic sul pulsante Avanzate. Si aprirà la schermata Avanzate. 

Rotore principale: 

Rotolo guadagno P 

Guadagno proporzionale produce un'azione regolatrice sul disco oscillante che è 

proporzionale all'errore tasso misurato sul piatto oscillante e così proporzionale 

guadagno rende il tasso di alettoni alla velocità comandato sui bastoni oscillanti. 
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Fermate brusche di lanci dovrebbero essere liberi di alta frequenza agitazione. Se questo non è il 

caso il guadagno proporzionale è troppo elevato. Anche se questo è troppo alto, instabilità e 

caccia tenderà a verificarsi. 

Predefinito "80" in tutte le configurazioni. 

Con servi ciclici veloci può essere aumentata. 

(In tutti e cinque profili predefiniti "Roll guadagno P" valore è identico al "Pitch guadagno P" 

valore.) 

Rotolo Guadagno 

Il guadagno integrale è responsabile del fatto che l'elicottero mantiene la direzione in tutte le 

circostanze. Quando il vento costringe l'elicottero su sua direzione, l'integrale 

guadagno è correggere questo. Veloce fuga in avanti è anche stabilizzato il guadagno integrale. 

Guadagno integrale deve essere impostato in modo che l'elicottero rimane stabile durante il caricamento 

modifiche sul piatto oscillante. Quando guadagno integrale è impostato su alto, il comportamento di arresto 

il disco oscillante è influenzata negativamente: l'elicottero ha la tendenza a lento 

deriva indietro dopo un arresto duro. A per un elevato guadagno integrale ha anche cattiva influenza sul veloce 

avanti volo: La sensazione di controllo ascensore diventa pastosa e in condizioni di estrema 

situazioni anche le oscillazioni lente (circa 1 Hz) può apparire. 

Con servi ciclici veloci guadagno integrale può essere aumentata dopo i primi voli in ordine 

per ottenere la stabilità sui voli. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "120" a estremo "60". 

(In tutti e cinque profili predefiniti "Roll mi giova" valore è identico a "Pitch mi giova" valore.) 

Guadagno Rotolo D 

Il derivativo (D) Guadagno influisce sul comportamento elicotteri, dopo un ingresso di controllo è 

improvvisamente rilasciato. Questo guadagno permette attenuazione del tremore corpo elicottero 

che viene generato quando l'elicottero è stato fermato da un movimento improvviso 

del bastone di comando. Nella situazione in cui il guadagno P e io guadagno sono stati fatti 

troppo grande, il corpo elicottero può oscillare se i bastoncini sono gestiti da flicking 

con le dita. Aumentando il guadagno D, l'oscillazione nel suddetto 

situazione sarà ridotto, e sarà possibile aumentare ulteriormente il guadagno I. 

Cura sarà necessario, perché se il guadagno D è troppo grande, piccole oscillazioni possono 

continuare, o la vibrazione dell'elicottero può causare caccia improvvisa e grave 

a verificarsi. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante ad hardcore "0" e in condizioni di estrema "30". 

(In tutti e cinque profili predefiniti "Roll guadagno D" valore è identico al "guadagno Pitch D" 

valore.) 

Guadagno Passo P 

Guadagno proporzionale produce un'azione regolatrice sul disco oscillante che è 

proporzionale all'errore tasso misurato sul piatto oscillante e così proporzionale 

guadagno rende il tasso di ascensore alla velocità comandato sui bastoni oscillanti. Troppo 

alto guadagno proporzionale può causare una tendenza oscillante su ascensore in veloce 

fuga in avanti e anche un comportamento cattivo arresto sulle modifiche ai tassi ascensore. Anche se 

questa è troppo elevata, l'instabilità e la caccia tenderà a verificarsi. 



	Page 7 


Predefinito "80" in tutte le configurazioni. 

Con servi ciclici veloci può essere aumentata. 

(In tutti e cinque profili predefiniti "Roll guadagno P" valore è identico al "Pitch guadagno P" 

valore.) 

Pitch Guadagno 

Il guadagno integrale è responsabile del fatto che l'elicottero mantiene la direzione in tutte le 

circostanze. Quando il vento costringe l'elicottero su sua direzione, l'integrale 

guadagno è correggere questo. Veloce fuga in avanti è anche stabilizzato il guadagno integrale. 

Guadagno integrale deve essere impostato in modo che l'elicottero stabile nei cambi di carico su 

piatto inclinato. Quando guadagno integrale è impostato su alto, il comportamento di arresto su oscillante 

piastra è influenzata negativamente: l'elicottero arriva una tendenza alla deriva lentamente 

dopo un arresto fisso. A per un elevato guadagno integrale ha anche cattiva influenza su di avanzamento veloce 

volo: La sensazione di controllo ascensore diventa pastosa e in situazioni estreme 

anche oscillazioni lente (circa 1 Hz) può apparire. 

Con servi ciclici veloci guadagno integrale può essere aumentata dopo i primi voli in ordine 

per ottenere la stabilità sui voli. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "120" a estremo "60". 

(In tutti e cinque profili predefiniti "Roll mi giova" valore è identico a "Pitch mi giova" valore.) 

Guadagno di densità D 

Il derivativo (D) Guadagno influisce sul comportamento elicotteri, dopo un ingresso di controllo è 

improvvisamente rilasciato. Questo guadagno permette attenuazione del tremore corpo elicottero 

che viene generato quando l'elicottero è stato fermato da un movimento improvviso 

del bastone di comando. Nella situazione in cui il guadagno P e io guadagno sono stati fatti 

troppo grande, il corpo elicottero può oscillare se i bastoncini sono gestiti da flicking 

con le dita. Aumentando il guadagno D, l'oscillazione nel suddetto 

situazione sarà ridotto, e sarà possibile aumentare ulteriormente il guadagno I. 

Cura sarà necessario, perché se il guadagno D è troppo grande, piccole oscillazioni possono 

continuare, o la vibrazione dell'elicottero può causare caccia improvvisa e grave 

a verificarsi. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante ad hardcore "0" e in condizioni di estrema "30". 

(In tutti e cinque profili predefiniti "Roll guadagno D" valore è identico al "guadagno Pitch D" 

valore.) 

Accelerazione 

Accelerazione del rullo e movimento di beccheggio. 

Rollio e beccheggio accelerazione alla velocità desiderata. Quando questo valore è alto 

piatto ciclico si inclina veloce quando bastone viene spostato. 

Default "125" in tutte le configurazioni. 

Decelerazione 

Decelerazione del rullo e movimento di beccheggio. 

Roll e decelerazione passo fino alla velocità desiderata o di arresto. Quando bastone viene restituito 

centro ci vorrà un po 'di tempo (ritardo) per swash per tornare. E 'normale FBL 
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elicotteri e che la velocità di ritorno può essere controllato con queste impostazioni. Abbassare 

il valore significa più facile da volare, ma perde un po 'di "bordo" dai controlli. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "40" a estremo "55". 

RC Banda morta 

La zona morta dei bastoni Roll e Nick 

La banda morta RC è ignorare ingresso da bastoni che non restituiscono a zero e 

rimuovere trasversali modifiche bastone canale quando i bastoncini sono spostati al limite sul 

due assi. Un valore troppo piccolo renderà difficile fare manovre monoasse senza 

un cambiamento nell'altro asse (cioè un flip finisce per laminazione a sinistra oa destra durante il flip ...). 

Più grande valore indica che si deve spostare stick di più prima di tutto 

accade. 

Questo modo si evita deriva da pentole bastone e rumore servo. 

Predefinito "40" in tutte le configurazioni. 

Gyro Banda morta 

La banda morta del rullo e sensori passo. 

La banda morta Gyro è il valore utilizzato per ignorare piccole modifiche provenienti dal 

giroscopio MEMS sensori. 

Questo modo si evita deriva dal rumore giroscopio e servo. Risultati numerici Grandi poveri 

stabilità e deriva. Un numero troppo piccolo può superlavoro i tuoi servi. 

Default "4" in tutte le configurazioni. 

Rotore di coda: 

Yaw guadagno P 

Guadagno proporzionale genera un segnale di direzione del servo di coda, che è 

proporzionale al tasso di errore. Più alto è il guadagno proporzionale è il più diretto 

la coda segue il bastone. Per impostare il guadagno proporzionale uno dovrebbe aumentare fino al 

la coda ha una frequenza elevata tendenza agitazione e poi diminuire. Il valore predefinito 

valore è "80". Il guadagno proporzionale dipende fortemente l'impostazione della coda individuale. 

Soprattutto nei grandi elicotteri con potenza coda bassa che può essere aumentata di un fattore 

di due. 

YAW Guadagno 

Il guadagno integrale corrisponde al guadagno presa titolo di un giroscopio normale. È 

utilizzato per produrre un controllo angolare della coda. Un valore troppo alto si tradurrà in un 

cattivo comportamento all'arresto con una tendenza che rimbalza indietro. Quando guadagno integrale è quello di 

bassa, la coda è instabile su ingressi campo pesante e non può tenere la posizione. Il 

fattore integrale è quasi indipendente sulla configurazione coda dell'elicottero. In difetto 

valori delle impostazioni sono da principiante "25" a estremo "50". 

Yaw D guadagno 

Arresto guadagnare. Durante una sosta di coda (da Piros) sarà utile per utilizzare la coda un po 'più 
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guadagno per ottenere un arresto croccante. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante ad hardcore "0" e in condizioni di estrema "30". 

Accelerazione L 

Accelerazione della piroetta sinistra 

Questo limita il servo gettare cambio a telaio calcolo su servo di coda. Per 

esempio con elicotteri 3D con rotori di coda super-si sarà in grado di ottenere elevate 

accelerazioni senza effetti stallo o rimbalzare su una fermata. Con un ablatore e una debole 

coda avrà stallo e superamento con troppo buttare cambiare ogni calcolo 

ciclo. Quindi dovrebbe essere abbassata fino ad arrivare una fermata senza rimbalzare. Si fermerà 

più liscia, ma senza sovraccaricare la coda. 

Anche se questo valore è troppo alto potrebbe causare strippaggio di ingranaggi TorgueTube coda. 

Accelerazione R 

Accelerazione della piroetta a destra 

Questo limita il servo gettare cambio a telaio calcolo su servo di coda. Per 

esempio con elicotteri 3D con rotori di coda super-si sarà in grado di ottenere elevate 

accelerazioni senza effetti stallo o rimbalzare su una fermata. Con un ablatore e una debole 

coda avrà stallo e superamento con troppo buttare cambiare ogni calcolo 

ciclo. Quindi dovrebbe essere abbassata fino ad arrivare una fermata senza rimbalzare. Si fermerà 

più liscia, ma senza sovraccaricare la coda. 

Anche se questo valore è troppo alto potrebbe causare strippaggio di ingranaggi TorqueTube coda. 

Decelerazione L 

La decelerazione del piroetta sinistra. 

Se la coda dell'elicottero non decelerare veloce come il giroscopio che anticipa 

superamento della posizione di arresto previsto, quindi il giroscopio porta la coda posteriore. Fine 

risultato è bouncy fermarsi. Poiché la coppia del rotore principale assistere le fermate in una direzione, 

rimbalzo è spesso osservato nella direzione opposta solo. Per eliminare rimbalzo è possibile 

o migliorare la configurazione meccanica per mantenere il giroscopio felice in linea con le impostazioni predefinite 

configurazione giroscopio su misura per elicotteri ad alte prestazioni 3D. Oppure, più basso del giroscopio 

decelerazione in base al heli particolare. 

Tuttavia notare che arresti può iniziare a sentirsi molto morbido, se la decelerazione è caduto 

troppo lontano. 

Anche se questo valore è troppo alto potrebbe causare strippaggio di ingranaggi TorgueTube coda. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "20" a estremo "35". 

Decelerazione R 

La decelerazione del piroetta a destra 

Se la coda dell'elicottero non decelerare veloce come il giroscopio che anticipa 

superamento della posizione di arresto previsto, quindi il giroscopio porta la coda posteriore. Fine 

risultato è bouncy fermarsi. Poiché la coppia del rotore principale assistere le fermate in una direzione, 

rimbalzo è spesso osservato nella direzione opposta solo. Per eliminare rimbalzo è possibile 

o migliorare la configurazione meccanica per mantenere il giroscopio felice in linea con le impostazioni predefinite 

configurazione giroscopio su misura per elicotteri ad alte prestazioni 3D. Oppure, più basso del giroscopio 
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decelerazione in base al heli particolare. 

Tuttavia notare che arresti può iniziare a sentirsi molto morbido, se la decelerazione è caduto 

troppo lontano. 

Anche se questo valore è troppo alto potrebbe causare strippaggio di ingranaggi TorgueTube coda. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "20" a estremo "35". 

RC Banda morta 

La banda morta della coda (timone) bastone. 

La banda morta RC è ignorare ingresso da bastoni che non restituiscono a zero e 

rimuovere trasversali modifiche bastone canale quando i bastoncini sono spostati al limite sul 

due assi. Un valore troppo piccolo renderà difficile fare manovre monoasse senza 

un cambiamento nell'altro asse (cioè un flip finisce per laminazione a sinistra oa destra durante il flip ...). 

Più grande valore indica che si deve spostare stick di più prima di tutto 

accade. 

Questo modo si evita deriva da pentole bastone e rumore servo. 

Impostazioni di default i valori sono da principiante "80" a estremo "40". 

Gyro Banda morta 

La banda morta del giroscopio imbardata 

La banda morta Gyro è il valore utilizzato per ignorare piccole modifiche provenienti dal 

giroscopio MEMS sensori. 

Questo modo si evita deriva dal rumore giroscopio e servo. Risultati numerici Grandi poveri 

stabilità e deriva. Un numero troppo piccolo può superlavoro tuo servo di coda. 

Default "4" in tutte le configurazioni. 

"Coda compensare ciclico di coda" e "coda compensare Collettivo di coda" vengono utilizzati 

per mettere a punto la coda dell'elicottero in modo che la coda sarà perfettamente stabile quando si fa per 

esempio tic-TOC. Se questi non vengono utilizzati coda tiene ancora, ma lo farà muovere un po 'quando giroscopio è 

apportare le correzioni. Con queste impostazioni è possibile dare un po 'di anticipo per la coda in modo che 

giroscopio non ha bisogno di fare correzioni per la coda. 

Coda compensare ciclico alla coda 

Il rapporto di miscelazione passo ciclico a passo coda. 

Fattore di correzione per la coda quando si utilizza ciclico (facendo rotoli stretti e loop). 

Predefinito "0" in tutte le configurazioni. 

Coda compensare collettiva alla coda 

Il rapporto di miscelazione del passo a passo coda. 

Fattore di compensazione per il passo di coda quando si utilizza altamente positivo e negativo 

passo collettivo. 

Predefinito "0" in tutte le configurazioni. 

Zero Pitch 

La quantità di pitch coda per compensare la coppia del rotore principale. 
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Quando avete finito con le impostazioni della configurazione avanzata, fare clic su OK 

pulsante. La schermata di configurazione avanzata si chiude. Questo sarebbe un buon momento per 

salvare il lavoro (File - Salva file di configurazione - inserire il nome del file - Salva). Si consiglia di 

Forza aggiornamento per accertarsi che le impostazioni vengono trasmessi al giroscopio. 

Quando si è soddisfatti con il vostro giroscopio impostare e dati sono stati inviati al giroscopio, 

scollegare il cavo dal giroscopio e si è pronti a volare. 

La sequenza corretta per l'invio di un file al giroscopio: 

a) Avviare il software 

b) Premere il collegamento e attendere che il giroscopio per la connessione 

c) Caricare il file di configurazione che si desidera mettere in il giroscopio (File - Apri File di configurazione) 

d) Trasmettere il file (Forza aggiornamento o File - Trasmettere file di configurazione) 

Fatto. Ma assicuratevi di farlo nel modo di cui sopra. 

Molto grazie a tutte le persone che inviare sul filo FBL, se vedi qualcosa di familiare 

in questo documento, è perché ho ​​usato un sacco di buone informazioni da quel thread qui. 
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