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Vorwort

Vorwort zur Version 3 (April 2014)

Die erste Version meiner Jeti Programmieranleitung schrieb ich im Mai 2013 als Nachschlagwerk fir den
Eigengebrauch. Mit zunehmender Verbreitung der Jeti Sender Anlagen wuchs das Interesse an dieser Anleitung
weshalb es im Juli 2013 eine umfangreiche Aktualisierung gab, unter anderem wurde die Programmierung eines Acht
Klappenseglers hinzugefugt. Ende Marz 2014 habe ich dann damit begonnen, die Anleitung komplett zu tberarbeiten
und neu zu strukturieren. Zusammen mit dem originalen Jeti Handbuch sollten nun alle Neueinsteiger in der Lage sein,
die ersten Modelle erfolgreich programmieren zu kénnen.

Die Jeti Sender Software ist sehr flexibel und fir das meiste gibt es mehrere Wege der Problemlésung. So kann man
zum Beispiel die Flachenverw6lbung bei Flugphasen tber die Flugphasentrimmung oder den Butterfly Mischer
realisieren. Beide Anséatze sind richtig und fihren zum Ziel, letztendlich solltest ihr euch fir den Weg entschieden, der
besser passt.

Da ich selbst hauptsachlich Seglermodelle fliege kann ich auf die Besonderheiten von Motormodellen nur bedingt
eingehen, Helikopter und Funktionsmodelle sucht ihr in diesem Dokument vergeblich. Wer sich in einem dieser
Bereiche an diesem Projekt beteiligen méchte darf mich gerne kontaktieren.

Mit Veréffentlichung der Version 3 werde ich keine spezielle PDF-Version zum Download mehr anbieten da ich nicht
zwei Versionen parallel pflegen méchte und so auch leichter aktuell halten kann. Damit die Anleitung leichter
ausgedruckt werden kann habe ich auf allen Unterseiten die Kommentarfunktion deaktiviert. Kritik, Fragen,
Anregungen bitte hier als Kommentar hinterlassen oder mir eine Email schreiben.

Manuel, 06.04.2014

<— Startseite | Kapitel 01 —>
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Einleitung

Geber

Als Geber werden alle Eingabeelemente des Senders bezeichnet. Am offensichtlichsten sind hier die zwei
Kreuzknippel (P1 bis P4) sowie die vier Proportionalgeber (P5 bis P8). Auch zahlen alle Schalter (Sa, Sb, ...) und die
logischen Schalter (L1, L2, ...) zu den Gebern.

Funktion
Als Funktion wird ganz allgemein eine Steuerfunktion bezeichnet, zum Beispiel Seitenruder, Motor, Fahrwerk,
Querruder, usw. Dabei ist es unerheblich ob und wenn ja wie viele Servos fur diese Steuerfunktion benétigt werden.

Servo/Kanal

Als Kanal wird letztlich der physikalische Ausgang am Empfénger bezeichnet. Bei der DC/DS16 stehen bis zu 16
Kanale zur Verfigung.

Ich empfehle hier immer nach einem einheitlichen Schema vorzugehen, zum Beispiel: Hohe, Seite, alle Querruder, alle
Klappen, Sonderfunktionen (Fahrwerk, Bremse, Schleppkupplung, ...), Motor(en).

Die drei beschriebenen Komponenten kénnen im Sender nahezu beliebig verbunden werden, generell gilt hier aber
immer:

- Ein Geber wird einer oder mehreren Funktionen zugeordnet (Menii Funktions+Geberzuordnung)

- Eine Funktion wird einem oder mehreren Kanalen (=Servoausgénge) zugeordnet (Menii Servozuordnung)

Servoeinstellungen

Die Mittenverstellung dient zur Korrektur von kleinen Abweichungen, es sollte aber immer versucht werden die
Senomitten beim Bau mechanisch korrekt einzustellen. Zu groRe Werte bei der Mittenverstellung schranken den
verfligbaren Servoweg ein. Auch wenn mit dieser Funktion so manches korrigiert werden kann: Anlenkungen missen
passend, spielfrei, streif und stabil sein.

Mittels Max. positiv / negativ wird der maximale Servoweg eingestellt, welcher durch eine Steuerfunktion (+100% bz
-100% Weg) erreicht werden kann. Dieser Wert kann durch einige Mischer und Funktionen Giberschritten werden.

Das Limit positiv / negativ ist der maximal mechanisch erreichbare Servoweg. Dieses Limit kann nie vom Sender
Uberschritten werden. Damit kann eine mechanische Beschadigung der Servos oder Ruderklappen verhindert werden.

Mit der Option Umkehr kann die Laufrichtung eines Servos angepal’t werden.

Die Verzégerung positiv / negativ veréndert die Stellgeschwindigkeit des Servos (die Bezeichnung kann etwas
irrefihrend sein, diese Funktion definiert nicht eine Startverzégerung sondern bezieht sich auf die Drehgeschwindigkeit

Flugphasen

Wenn Flugphasen verwendet werden sollen missen die gewiinschten Mischer und Funktionen entsprechend von Glob:
(gruin) auf Separat (rot) umgestellt werden. In diesem Beispiel werden die Funktionen Quer und Hohe pro Flugphase
einzeln eingestellt, Seite und Klappen sind in allen Flugphasen gleich. Im Standard sind alle Werte auf Global gestellt.



l‘19:44:12
Dual Rate/Expo
Funktion Dual-Rate Exponential

Tﬁunﬂ” | Standard

Quer 1005 100% 203 204 S|
Hohe 100% 100% 20% 20% =%

Seite 100% 100% 208 2048DG
K| appen 100% 100% 0% @G

| N B
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4 Klappen Segler

Neues Modell anlegen

Tragflache: 2 QR | 2 WK ; Leitwerk: Kreuz- oder T-LW: 1HR1SR ; Antriebe: 0 ; Stérklappen: 0

™% 0l | normat .‘ 7:46:03 | R4 T’jnnﬂﬂ‘smnuﬁru .‘l!]:l]l:l]l]
Modellwahl/-modifikation Neues Modell anlegen
Modell auswahlen TEA— 7
Neues Modell anlegen

Grundeinstellungen Modelltyp:
Funktions+Geberzuordnung Flugzeug Hel i Truck8Boat
Servozuordnung

Servoeinstellungen

Geradteilbersicht

Bei der Funktions+Geberzuordnung “Klappen” wird der vorgeschlagene Geber geléscht da wir die Klappen spater nicht
separat sondern Uber den Mischer Butterfly ansteuern wollen. Im Konfliktfall gewinnt die Funktionszuordnung, d.h. die
Klappen werden sich tUber den Butterfly Mischer nicht bewegen lassen.

T il ‘Standurd .‘19:05:42 (38 "ull ‘Standard .‘19:03:49

Grundeinstellungen Funktions+Geberzuordnung
Traaf lache: ZOR | 2 W® Funktion Geber Trim MaxTrim
1 Quer P11 H ...®
m 2 Hﬂheg P4 E @
, T (i a Seite B (@
Leitwerk:  Kreuz— od. T-LW: THRISK —=
_— = ! ® 4 |Klappend ... .®| ... @

<1 [ [ [ >> W << Jauto] +

Danach folgen die Servozuordnungen und -Einstellungen. Hier werden gleich die Laufrichtungen und mechanischen
Limits eingestellt.



LEI ‘Standurd l‘23:39:24 % il ‘Standard .‘19:2?:54 2 |

Servozuordnung Servoeinstellungen

1 Hohe 1® 2 Hohe 2 @) Klappe 1| == | . 53x
3 Querruder 1) 4 Klappe 1@ Servo Nr. Klappe 1 (3) (¥ I
S Querruder 2@ B Klapee 2 @ Mittenverstellung [ I | -110%
7 o E ® Max. positiv 100%
g ® 10 ® Max. negativ ~100%
1 @ 12 . ® Limit: positiv 125%

Limit! neaatiwv [ —-125%

~ ] lauto] | Ok | »>

Hiermit ist das Modell grundséatzlich angelegt, die folgenden Punkte befinden sich alle im Untermeni Feineinstellunger

Querruderdifferenzierung

Den Querrudergeber zuweisen und die gewiinschte Differenzierung positiv oder negativ einstellen. Die beiden Werte S1
und S2 beziehen sich hier auf die zwei Querruder Servos. Beide Servos werden symetrisch eingestellt, dies kann mit
“Sym.” abgeschalten werden.

=il |Standard l‘23:52:53

Querruderdifferenzierung

Geber Wirkung Mche
g1 $2
pos. a0% 50%
{ 50) { 50)
neg. 100% 100%
{100) {100)

| Ok |

Sym.

Woélbklappen auf Querruder mischen

Um die Wdlbklappen mit dem Querruder mitzunehmen kann man einen freien Mischer anlegen: Freier Mischer von Qu
zu Klappen. Wenn man allerdings mit Querruder Differenzierung arbeitet wird man feststellen, dass die Wélbklappen
nicht differenziert werden. Dazu kann unter “Fortgeschritten” die Mischerkurve angepasst werden, in meinem Beispiel
ist habe ich so eine Differenzierung von 50% auf die Wdlbklappen.



=il ‘Standurd .‘II]:IE:I]E Bl :all ‘Standard .‘10:15:53 | 100 |

Freie Mischer Mischerkurve
".,." i Q QLIEF
on uer (@) s e
Kl appen Ei
Zu: Klappen @) . DD?L’H 4
Kurventyp il
Master—Hert 0% @ IFunkt®  fus

ol
--- ¥ | 4 | Ok

Dual Rate / Expo

In diesem Menl kann pro Funktion eine Wegbegrenzung (Dual Rate) und/oder Wegkurve (Expo) eingestellt werden. Ei
Expo Wert von 20-30% hat sich in der Praxis meist bewahrt. Diese Einstellungen kénnen natirlich auch pro Flugphast
eingestellt werden.

=il |Standard l‘23:54: 17
Dual Rate/Expo

Funktion DualRate BExponential

Quer 1005 10085 20%5 205 DG
Hhe 1005 10085 20%5 205 DG
Seite 1005 10085 20%5 205 DG

K| appen 100% 1003 0x @G

I

Butterfly

Butterfly Mixer 6ffnen und den Geber zuweisen. Wichtig ist hier, dass den Klappen beim Modell anlegen kein Geber
zugewiesen wurde!
Im Untermeni “Quer.-/Flap Einstellung” werden danach die Werte fur die Querruder und Wélbklappen eingestellt.

=il ‘Standurd .‘23:45:53 L | ‘Standard .‘23:43:0?

Butterfly Quer.-/Flap Einstellung
Geber Offset - Verzog + Mode 81 82
3 | 0% 0.0s 0.0s (DG | Quer m{ ] { St:tlﬁil
Quer .—/Flap Einstel lung >> Dif. Einst. 0% 0%
Hohenruder Einstel lung 53 { ) ( )
Feineinstel lung >> Klappen 0% %

BG :

& | | o MSTY

Sym.




Im Untermeni Hhenruder Einstellung wird die Hohenruderkompensation eingestellt, falls nétig kann dies auch tber
eine Mischerkurve realisiert werden. In diesem Beispiel wére es eine Beimischung von 40% Ho&he in einer flachen 5-
Punkt Kurve.

% il |Standard [ ‘ 19:56: 07

Hohenruder Einstellung

S1 A% g
Kurventyp Punkt,_
5-Punkt@®) Ein
o
Aus

| Ok |

Im Unterment Feinstellung kann man fur die einzelnen Funktionen einen weiteren Geber zuweisen. Mit diesem Geber
kann dann der Mischeranteil im Flug veréndert werden. In diesem Beispiel kann Gber den Geber P6 der
Hoéhenruderanteil um bis zu 100% vergroRert werden. Damit kénnen im Flug sehr einfach Feineinstellungen
wvorgenommen werden. Nach der Landung kann der erflogene Wert mit der “Appl.” Taste fest in den Mischer
Ubernommen werden.

Sym.

T ol |Standard l‘zu:na:za

Butterfly
Feineinstel lung s
Geber PE []
Bit. Einsk; 0% (%)

Quer K. | appen Hihe

Flugphasen

Im ersten Schritt werden die gewlinschten Flugphasen erstellt und einem Schalter zugeordnet. Wer méchte kann auct
eine Verzdgerung einstellen. Ich nehme hier meistens 0.5 Sekunden damit die Runder etwas sanfter auf die neue
Position laufen. Mit der Reihenfolge kann eingestellt werden, welche Flugphase héher priorisiert ist. In diesem Beispiel
kann die Flugphase “Start” die anderen zwei Flugphasen “Speed” und “Thermik” Uberschreiben.



Tf..“ | Standard

l‘23:57:1u

Flugphasen
Titel: Yerz0g. Switch
1 Speed A 0.5 Sa X
2 Thermik 4 0.5 Sa X
3 Start @ 0.55 5Sb X
4 Standard @ 0.5s

Danach wechseln wir in das “Flugphasentrimmung” Meni und passen dort pro Flugphase die gewiinschten Ruder an.
Das “G” Symbol bedeutet, dass dieses Ruder Global wirkt, “S” bedeutet dass es Flugphasenabhangig ist. In diesem
Beispiel sind es bei “Speed” 20% positivund bei “Thermik” 10% negativ verwdlben.

Tf.“”smndurd l‘ 0:00:37 | 37 T’j.“”smmu l‘ 0:00:45 | 37!
Flugphasentrimmung Flugphasentrimmung
Funktion 51 32 53 54 Funktion 51 32 353 54
Quer 0¥ 0¥ o Quer 208 20% = G
Hohe 0¥ 0% HG Hihe oy 0% @G
Seite 0¥ 0% HG Seite oy 0% @G
K | appen (% 053 s K lappen 0% 20% T
Sym; EEETE G T ok

=il ‘Thermik .‘ 0:00:54

37! =4l ‘Sturt

I‘ 0:01:06

a7

Flugphasentrimmung Flugphasentrimmung
Funktion 51 32 53 54 Funktion 51 32 353 54
Huer —-10% -10% sy (uer =40%  —40% s
Hehe 0% 0% DG Hohe 0F 0% BG
Seite 0¥ 0% HG Seite oy 0% @G
Kl appen —10% —10% el K | appen —-30% -30% G
Sym: T ok ST T ok |

Alternative: Verwdlbung Uber den Butterfly-Mischer

Die Flachenverwdlbung kann auch einfach Uber den Butterfly Mischer realsiert werden. Hierzu wird der Mischer
Flugphasenspezifisch definiert. Danach kann im Untermeni Quer.-/Flap Einstellung die Verwolbung pro Flugphase

eingestellt werden.



Ul [hernik M |20c0000 (R “ll[seeed]  m|20ia:i (RN

Butterfly Quer.-/Flap Einstellung

Geb Offset - Verzig +

Sa 0% 0.0s 0.0s |=

Quer .—/Flap Einstel lung = Oif. Einst. 0% 0%
Hohenruder Einstel lung 5 ( ) { )
Feineinstel lung o Klappen —2 0% —20%

=g C ) C

Sym.

ao | | ok G
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8 Klappen Segler

Achtklappenflligel

Jeti hat sich dafiir entschieden wenig vordefinierte Mischer einzubauen weshalb man nicht ohne weiteres eine
Wélbklappen-Differenzierung programmieren kann. Dem Sender fehlt hierzu ein vorgefertigter Mischer, vergleichbar mit
dem Querruder-Differenzierungs Mischer. Dieses Problem lasst sich jedoch mit Freien Mischern relativ einfach 16sen.

Schritt 1: Grundeinstellungen

Als erstes legen wir ein neues Modell an, in den Grundeinstellungen wahlen wir dazu 4 QR | 4 WK aus. Bei den Gebel
weisen wir den Klappen keine Geber zu, dies erledigen wir spéter alles in den Mischern. Bei der Servozuordnung hat e
sich bewahrt, wenn die Querruder und die Wélbklappen aufsteigend sortiert sind da diese in den Mischern spéter nur
noch als S1 bis S4 bezeichnet sind.

Danach werden die mechanischen Limits der Servos sowie die Drehrichtungen eingestellt.

Schritt 2: Flugphasen / Logischer Schalter

Bei meinem Modell (Vortex Mach 1) méchte ich spater die Flugphasen “Standard”, “Thermik” und “Strecke” haben.
Desweiteren mochte ich bei gezogenem Butterfly keine Ruderdifferenzierung haben weshalb noch die Flugphase
“Butterfly” hinzu kommt. Die drei Flugphasen legen wir entsprechend an, der FP Butterfly weisen wir einen Logischen
Schalter zu welcher bei 20% gezogenem Butterfly Geber schaltet.

%ol ‘Stﬂndﬂrd .‘21:33:13 =l ‘Butterfly ‘21:33:23 B

Flugphasen Logische Schalter
Titel: Yerzig. Switch [L1] Titel: Diff. aus @ Aktiv v
T Thermik @ 0.0s  5a X
2 Strecke (A 0.0z S35 X Geber 1 Zustand Geber 2
3 Butterfly @& 0.0s LI X P2 L ® L ®
4 Standard @ 0.0s @ 20%

v
] Ok

Schritt 3: Wolbklappen als Querruder mit Differenzierung

Damit die Flaps zusammen mit den Querruder laufen brauchen wir jeweils zwei oder vier Freie Mischer “Quer >
Klappen”. Hier kann man entweder die Ruder paarweise zusammenfassen oder jedes Ruder einzeln per Mischer
ansteuern was ich gemacht habe weil es etwas mehr Flexibilitat bringt.

In meinem Beispiel gibt es dann pro Servo einen Mischer jeweils mit Ausgabe 100% auf dem entsprechenden Servo
(Mix-Ausgabe). Die Differenzierung definiere ich tber eine 3-Punkt Kurve. Fir die Flugphase “Butterfly” setze ich alle
Mischerausgaben auf 0% (die Klappen sollen da ja nicht als Querruder arbeiten).



Xl Jﬂtﬂndtrd .|2|:3?:3? B = ol Jsmnmru ‘2|:37:54 B |

Freie Mischer Freie Mischer
Yon: fu: Wert Master—Wert Switch Kurwve '
Quer (¥ Klappen® 100% =S 100% @) @ = |
Quer®  Klappen® 100% == R A e e

Quer®  Klappen(® 100% =S Verzog.  0.0s 0.0s  0.0s 0.0s|
Quer (#] Klappen(®) 100% == :

Schritt 4: Querruder Differenzierung

Nach den Wélbklappen stellen wir im Querruder-Differenzierungsmischer entsprechend die Endausschlage positiv und
negativ fir die Querruder ein. Bei der Flugphase “Butterfly” setzen wir die Querruder auf 0% und nur Servo S3 und S4
(die auBeren Querruder) auf jeweils pos./neg. 100% Weg. (bei gezogenem Butterfly sollen nur die zwei Querruder
arbeiten, hier jedoch komplett ohne Differenzierung und mit dem Maximalweg).

=il Jsmnmru |2|:37: 15 | sgl = ol JButterfty .‘2“3?:25 B |

Querruderdifferenzierung Querruderdifferenzierung
Geber Wirkung Made eber Wirkung Maode
B T
pos. a0k 55% 50% T0% pos. 0% 0% 100% 100%
( 80) ( 55) ( 50) ( 70) ( o) ¢ 0) (1w00) ({100}
neg. ob% BO% TO% b0% neg. 0% % 100% 100%
( 55) ( 80) ( 70) ( 50) ( o) ¢ o) (1w00) (100)

STH &

Schritt 5: Flugphasen

Jeweils fur die Flugphasen “Strecke” und “Thermik” stellen wir den Ruderausschlag entsprechend mit der
Flugphasentrimmung ein.



il }Strecke & | 21:38:57 | sgl  “unlll }Thermik |2| :38:50 | Sg

Flugphasentrimmung Flugphasentrimmung
Funktion 51 82 & > Funktion 51
Quer -20% 20% 25% -75% TS Quer 15% -15% -10% 10¥ =S
Hohe 0% &G Hohe 0% &G
Seite 0% &G Seite 0% BG
K lappen =20k 208 19k ﬂﬁ%ﬁs Klappen Jo¥ -30% -20% 26%@5
Kupe lung 0% Kupe lung 0%

BTN & -m BTN & -m

Schritt 6: Butterfly

Butterfly wird im entsprechenden Mischer entsprechend eingesellt. Nicht vergessen: Geber zuweisen.

":uu[lmﬂtnndtrd .|2I=39=43 B “;DD[[[”Stanmru .|2|:3g:53 B
Butterfly Quer.-/Flap Einstellung

81 82 83 54
100% —-100% |-

Quer .—/Flap Einstel lung S Dif. Einst. 0y 4 0% 0% 0%

Hohenruder Einstel lung »> { 3 M 3 )
Feineinstel lung > K'@PEI'I 100% —1:][11% 10[:]% —] E[]%
bR

BN &~ [ | 0k IEI“ -m

Schritt 7: Kleinzeugs

Was man nicht vergessen sollte ist ein Expo auf die Ruder (Dual Rate/Expo Mischer) und die Digitaltrimmung von
Global auf Seperat zu stellen damit man pro Flugphase trimmen kann. Ich trimme das Seitenruder nur global, den Res
pro Flugphase. Fertig. :-)

=il jStanmru |2|:3g: 12 [ gl "ull jStanmru .|2|:3g:2? B |

Dual Rate/Expo Digitaltrimmung
Funktion DualRate Exponential i Funktion rt Speich I
Quer 1005 100%  30% 303 DG a8 uer® =§ 0% 0% |
Hohe 100% 100% 308 30 @G 8] . ®® 0 0%
Seite 1005 1003 0% 03@®G a@ Seite® @G OX 0% |
Klappen 10085 100% 0% 0r @G we Hohe® =S 0% U%
Kupplung  100% 100% 0% 03 DG L@ B ®c 0% '

| P ok --m
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Zusatzfunktionen

Snap-Flap

Besonders bei F3B wird gern ein Snap-Flap Mischer verwendet. Damit werden die Flachenklappen auf das Hohenruder
gemischt, beim ziehen fahren dann die WK und QR nach unten. Dadurch kann mit weniger HR-Einsatz eine Wende
geflogen werden was, bei idealer Einstellung, deutlich weniger Geschwindigkeitsverlust bedeutet.

Snap-Flap realisiere ich Uber zwei Freie Mischer. Zuerst wird ein Mischer von Héhe zu Klappen angelegt. In meinem
Beispiel habe ich den noch auf den Schalter Sf gelegt und die Kurve so angepasst, dass es nur beim ziehen wirkt, auf
Tief brauche ich kein Snap-Flap. Danach wird der Mischer einfach kopiert, Héhe wird mit Querruder getauscht und ggf.
die Werte etwas anpassen.

Tf..ll ‘Stundurd | ‘ 10:29:24 m Tf..“ ‘ Standard n | 10:29: 46 m

Freie Mischer Mischerkurve
Hohe —=> Klappen &HG I Hohe
; 2 Punkt -
Master—Wert Switch Kurwe K lappen .
5% @) 5 X =1 S g
Kurventyp te T
- Basis + - Schalter 3—Punkt®) Aus
Yerz0g. 0.0z 0.0s 0.0 0.0
| ok

il |Standard - ‘ 10:20:07 IR A

Freie Mischer

Yon: fu: Wert
Quer (#) Klappen®  30% @DG

Hihe(®) K lappen(®) 6% DG
Hihe(®) Quer (®) E% @G

copy |+ | - ledit]| Ok

V-Leitwerk Differenzierung

Ahnlich wie bei den Querrudern kann man auch das V-Leitwerk etwas differenzieren um ein Schieben des Modelles zu
verhindern. Entgegen der Querruder muss dieser Mischer jedoch anders herum laufen, d.h. das Seitenruder hat nach
unten mehr Ausschlag als nach oben. Realisieren kann man das (iber einen Freien Mischer Seite zu Héhe mit deiner .
Punkt Kurve in V-Form.



Tf.“”sundnrd l‘n:uu:ms Tf.“”sunmm .In:m:u?

Freie Mischer Mischerkurve
Yon: Zu: Wert Seite
Quer(® Klappen® -50% @G g;h Punkt —'\
Klappen(® uer@® 30% BG > Ein | |

Hhe® 50% @G

Kurventvp
3-Punkt(®)

copy | + | - ledit]| Ok

F3K Spielerei: Bei Butterfly Funktion Quer und Seite tauschen

Im Landeanflug soll, bei gezogenem Butterfly, auf dem Querruder Geber die Funktion Seite aktiviert werden damit da
F3K Modell im Landeanflug (nur eine Hand am Sender, die andere fangt das Modell) besser gesteuert werden kann.

Zuerst wird das Modell ganz regulér programmiert. Danach bendétigen wir einen Logischen Schalter welcher bei 10%
Butterfly Geberweg aktiviert wird. Zusatzlich legen wir eine weitere Flugphase "Landing" an welche durch den Logische
Schalter (L1) aktiviert wird:

T’:DDUH ‘Standurd | ‘21:29:33 Em Tﬁunﬂﬂ ‘Landing [ ‘21:49:::_"] m

Logische Schalter Flugphasen
[L1] Titel: Erake <tiv Titel: Yerz0a. Switch
1 Landing @& 0.0z L1
Geber 1 Zustand Geber 2 2 Staﬂdardﬂ 0.0=
P2 [] @ !
H=(#) 10%

X
] Ok | Ok

In der Flugphase "Landing" wird nun das Seitenruder zur Funktion Querruder gemischt. Damit nun die Querruder sich
nicht mehr bewegen, also in der Bremsposition bleiben, wird in der Querruderdifferenzierung der Ruderweg auf 0%
gedreht:



T’:DDUH Landing .‘21:3!]:3!] Em Tﬁunﬂﬂ ‘Landing .‘21:::_"]:49 Em
Freie Mischer Querruderdifferenzierung

Yon: fu: Wert Geber Wirkung Mode
Quer (#) Seite(®) '

copy |+ | - ledit]| ok QTR

Im Sernvomonitor schaut das dann wie folgt aus:

LESI ‘Standurd .‘21:35:!]? (BBl ™l ‘Landing .‘21:35:1? ] 5ex |

Servomonitor Servomonitor
Hohe 1 ox Seite 1 nx Hahe 1 ox Seite 1 410X
Querruder 79X Querruder 79X Querruder -76% Querruder -T6%
0x Frr 0x e ox Ayl 0x
1} e 0x - o0x e 0x
ox - 0x - ox - 0x
0x g, 0x . 0x Sy 0x
o0x i 0x — o0x — 0x

0x [1}4 1}4 0x
| | e o< | | 2| | Ok

Links: Ohne Butterfly schlagen die Querruder ganz normal aus.
Rechts: Sobald Butterfly gezogen wird aktiviert sich die Flugphase "Landing", das Querruder ist stillgelegt und
stattdessen springt das Seitenruder ein.

Funktion Motor und Butterfly Uber eine Flugphase austauschen

Ich finde so eine Programmierung geféhrlich da ich nichts davon halte, Geberbelegungen wéhrend des Fluges zu
verdndern. Ich hétte hier Bedenken, dass genau dies in einer Stre8situation schiefgehen wird... Diesen Lésungsantz
beschreibe ich auf mehrfachen Wunsch hier... ;-)

Wunsch: In der Flugphase "Landung" soll der Geber P2 nicht mehr den Motor sondern den Butterfly Mischer
ansprechen. D.h. die zu steuernde Funktion soll "getauscht" werden.

Zuerst wird das Modell ganz normal angelegt, in der Funktionszuordnung wird die Drossel reguldr dem Geber P2 (oder
einem anderen) zugewiesen, die Klappen bekommen an dieser Stelle keinen Geber (siehe Butterfly Anleitung).
Zuséatzlich werden auch gleich alle Flugphasen angelegt.



T’:DDUH Landung .‘2!]:22:39 m Tﬁunﬂﬂ ‘Standard .‘20:22:52 m

Funktions+Geberzuordnung Flugphasen

Funktion Geber Trim MaxTrim Titel: YerzOo. Switch J

1 uer P1H ...® 1 Landung (@ 0.0s Sa %X I
2 Hohe# P4 H ...@® 2 Speed A 0.0s Sa %X Ix
3 Seited P3 H ...@® 3 Standard@  0.0s Ix
4 Drossel @ P2 @ ...
5  Klappen@ ... @ @

____|Auto] +

Als nachstes wird in der Flugphase "Landung" der Motor abgestellt, dies wird Uber eine flugphasenspezifische
Funktionskurve erledigt wo der Geberweg einfach auf 0 gesetzt wird. Dies stellt den Motor unabhangig von der
Geberstellung ab, sobald die Flugphase Landung aktiv wird.

Der Butterfly Mischer wird auch auf Mode S umgestellt und nur in der Flugphase "Landung" wird der Geber P2 dem
Mischer zugeordnet. Danach werden in den erweiterten Einstellungen des Mischers die Ruderwege eingestellt. Durch
die Zuordnung zur der Flugphase wird sicher gestellt, dass der Mischer nur in der Flugphase "Landung" aktiv wird.

"% a0l [Landung .‘20=23=13 | 92x | T’:DDD”‘Lundung I‘zu:za:au | 92x |
Funktionskurven Butterfly

Funktion Kurve - Yerzdg +|FPYerzig Geber Offset - Yerzig + Mode
Quer ] 0.0s 0.03| v |@DG Pz [] 0¥ 0.0z 0.0z =8
Hihe L] 0.0s 0.0z v @G

0.0z v Quer .—/Flap Einstel lung B

' = Hohenruder Einstel lung >

ot Feineinstel lung >

Sym.

Damit ware das Ziel erreicht, im Servomonitor schaut das wie folgt aus:
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Servomonitor Servomonitor
Querruder 1 0x Querruder 2 nx Querruder 1 99X Querruder 2 -99%
Klappe 1 ox Klappe 2 nx Klappe 1 -99x Klappe 2 100X
Hahe 1 0x Seite 1 0x Hohe 1 0x Seite 1 0x
Drossel 1 a9x - ox Orossel 1 -100X e 0x

1} 0x 0x 0x
0x 0x 0x 0x
(1} 0x 1} 0x

0x 0x 0x 0x
| (e Jo W | | & | | Ok]

Hier habe ich bei Vollgas (Drossel = 99%) auf die Flugphase "Landung" umgestellt. Sofort geht die Drossel auf -100%
und die Fligelklappen schlagen aus (ich habe im Butterflymischer hier die Queruder 100% und die Flaps -100%
eingestellt — das muss natarlich an das Modell angepasst werden).

<- Kapitel 04 | Kapitel 06 —>
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Telemetrie

Sprachausgabe

Die Einstellungen zur Sprachausgabe findet ihr im Menl Stoppuhren/Sensoren. Hier werden zwei Moglichkeiten
angeboten, eine zeitgesteuerte Ansage oder per manuelle Ausldsung. Im folgenden Screenshot 16st der Schalter Sc el
Schleife aus, in welcher die Sensorwerte alle 5 Sekunden wiederholt werden. Schalter Sg hingegen gibt die
ausgewahlten Werte nur einmalig aus. Die entsprechenden Werte wahlt man im Untermeni{ "Sensoren und
Einstellungen" aus.

=il ‘Standurd l‘zz:u:m =il ‘Standard l‘zz:zz:a?

Sprachausgabe Sensoren und Einstellungen

- . o LI L S NS By | I L 1 Ll L) |1|k_,u||:||._l) !
T ekl SHIECE 20 W) fntenne 2 X X fMiedrig®
- Wario x X MNiedrig®
R dbs. altit X v Niedric®
Trlgger Schalter Sg X Ly i > e Mittel (8
aﬁ.ir press. x x N|edr|g@

Sensoren und Einstel lungen > v v ‘

el | | | Ok ----

Mit dem ersten Haken definieren wir die Werte, welche automatisch alle 5 Sekunden ausgegeben werden sollen (Wdh
und mit dem zweiten Haken die Werte, welche Uber den Schalter einmalig angesagt werden sollen (Trigger). Mit der
Wichtigkeit (Niedrig — Mittel — Hoch) kann eine Reihenfolge definiert werden, sollten mehrere Werte ausgegeben
werden. In diesem Beispiel wird Schalter Sg die Werte "Temperatur, relative Héhe, absolute Héhe" ausgeben.

Will man nun verschiedene Werte tber verschiedene Schalter ausgeben, gibt es folgenden Trick. Als Beispiel mdchte
ich mit mit dem Schalter Sc immer die relative Héhe und mit dem Schalter Sd die aktuelle Temperatur ansagen lasser
Dazu wechseln wir in das Meni "Alarme" und definieren zwei Alarme. (Der Alarm "RX-Spannung" ist schon vorgegebel

il |Standard .‘22:31:!]9 1 852 |

Alarme

Morsecode—=&larme einstellen ==

A Spannung
2 Rel. altit A = —a0.0m v

3 Temp. M= 200090 v

|+ | ledit] Ok

Beide Alarme sind ahnlich konfiguriert, das Prinzip erlautere ich anhand des Temperatur Alarmes:

Zuerst wahlt man den entsprechenden Sensor aus (Temp.) und setzt diesen auf aktiv. Damit der Alarm kontinuierlich
ausgegeben wird muss man nun unter Zustand einen Wert definieren, welcher immer unter/-tberschritten wird. Bei der
Temperatur zum Beispiel groRer als -20° (wer im tiefsten Winter fliegen will darf hier auch gern -50° einstellen). Damit
uns der Sender nicht fortwahrend vollblabbert weisen wir dem ganzen einen Aktivierungsschalter zu (Sd), stellen das
ganze auf automatisches Wiederholen und auf Sprachausgabe. Fertig.
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Alarm Alarm
r k. Cl® | Zustand K> @ -20.0°C@®
Datei )
fustand Ar @ -20.0°C @ Aktivierungsschalter Sd X
Datei ) Wk . v
Aktivierungsschalter od X Sprachausgabe flr aktuel len Wert
Wk, v - lung

| Ok

Wird nun der Aktivierungsschalter betatigt erfolgt unmittelbar der Sensorwert als Sprachausgabe.

Sprachausgabe Uber einen Telemetriegeber (Tx Firmware ab 3.00)

Ab Firmware 3.00 kdnnen Telemetriewerte auch als Geber verwendert werden. Damit kann man zum Beispiel sich eine
Alarm generieren, wenn ein Telemetriewert eine gewisse Schwelle Uberschreitet. Mein aktuelles Beispiel mé&chte ich
hier exemplarisch auffihren:

Warung wenn der Motorstrom 50 Ampere fir mehr als 15 Sekunden Uberschreitet.

Im Men "Erweitere Einstellungen" gibt es ab Firmware 3.00 die Funktion "Telemetriegeber" wo wir einen neuen Geber
MX1 anlegen. Ich habe diesen "MotorMax A" genannt:

LIl ‘Standurd ‘19:59:25 ™= ol ‘Etundurd ‘zu:uu:uz

Telemetriegeber Telemetriegeher
[MX1] Titel:MotorMax

MH] r"'1l:lt':'r r"'llEl:Z: .'-'. = n' | +' h

Mx2 = Sensor Strom [A] (%)

Mx3 =2 Gebertve Switch @)
Mx4 =

fustand W >=® 5H0.00, £ 0.004
M5 =
MIE e Dauer 0.0s E]

Standarce  O0¥X@® ¢ 0) Switch

|| ledit] Ok ----m

Dem Geber habe ich den Stromsensor zugewiesen sowie den Zustand X gréRer 50 A.

Im Anschlufd wird im Meni "Sprachausgabe/Ereignis" (auch unter "Erweitere Einstellungen") folgendes
Sprachausgabe angelegt:



T ol |Standard .‘20:01:01

Sprachausgabe/Ereignis

Switch Datei YerzOo. Wdh.
M1 X HOHERSTR.WAY (8) 15.05 MNein ()

Aktivierung durch den Schalter "MX1" (also den oben konfigurierten Telemetrieschalter), mit einer Verzégerung von 15
Sekunden. Dann wird die Audiodatei HOHERSTR.WAYV angespielt.

<- Kapitel 05 | Kapitel 07 —>
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Tipps

Mischer Werte per Drehgeber verandern

In den Kommentaren kam die Frage auf, ob man auch Mischerwerte mit einem Drehgeber beeinflussen kann. Das kan
beim Erfliegen der richtigen Werte/Ausschlage hilfreich sein. Als Beispiel habe ich das gerade mal fur den Butterfly-
Mischer und fir einen Freien Mischer umgesetzt.

Grundlage ist natirlich ein 4 Klappenmodell, sonst fehlt der Butterfly Mischer. In diesem stellen wir in den Quer.-/Flap
Einstellungen ein das die QR 50% und die Klappen um 70% ausgefahren werden sollen. In dem Beispiel ignoriere ich
mal Drehrichtungen und Senomitten, diese missen natirlich entsprechend eingestellt werden.

Danach gehen wir in die Feineinstellung und weisen diese Option dem Drehgeber P7 zu. Unten kann dann eingestellt
werden mit welchem maximalen Wert eine Funktion beeinflusst werden soll, in dem Beispiel die Klappen um +50%.

LEI ‘Standurd .‘21:44:!]2 | o5: LS ‘Etundurd .‘21:44:!]2 | 95x |

Quer.-/Flap Einstellung Quer.-/Flap Einstellung

31 52 31 52

Dif. Einst. (% (% Bif. Einst. 0% 0%
{ ) { ) { ) { )

Klappen T0% T0% Klappen 0% T0%

&G G

Sym. Sym.

Im Servomonitor kann man diesen Effekt dann schén beobachten:

=il ‘Standurd .‘21:44:5? | o5: JEERENI ‘Etundurd .‘21:45”]5 | 951 |

Servomonitor Servomonitor
Hohe 1 -48X Seite 1 nx Hohe 1 -48% Seite 1 ox
Querruder -49% Querruder -49% Querruder -49x Querruder -49%
Klappe 1 -67X Klappe 2 -67X Klappe 1 -117 Klappe 2 -117%
ox - 0x - 0x - 0x
0x - 0x ——— ox . ox
ox e ox v 0x s 0x
0x e nx Gt 0x i ox

0x 0x 0x 0x
[ 2| Jo< N [ | 2] | Ok
Die Klappen kénnen nun von 70% mit dem Drehgeber P7 schrittweis auf 120% gestellt werden. Bitte beachten: Mische
kénnen den Servoweg (Standard 100%) Ubergehen, das Servo-Limit (Standard125%) jedoch in keinem Fall.

Das gleiche kann bei Freien Mischern auch umgesetzt werden:



™ol |Standard .‘21:4?:!]3 | 952 |

Freie Mischer

Quer > Klappen @G I
Master-Wert Switch Kurwe
50% (@) P7 (] L]

- Basis + - 3chalter

Yerz0g. 0.0 0.0s 0.0 0.0

In diesem Beispiel mische ich die Klappen zu dem Querruder, der Maximal Wert ist 50% Weg. Dies kann auch mit de
Drehgeber P7 im Flug direkt verstellt werden.

Umsteiger Tipps — Oder: Warum steuert sich mein Modell nun so knackig?

Gleich beim Erstflug mit dem Jetisender fiel mir auf, dass alle Steuerreaktionen deutlich knackiger als wie mit der
Multiplex Evo kommen. Bereits bei der Programmierung merkte ich auch, dass man die Prozentwerte der beiden
Anlagen nicht direkt Gbertragen kann. Nachdem Graupner Besitzer von gleichen Erlebnissen berichtet haben wurden
einige im Jetiforum aktiv und haben haben die Urache gefunden.

Graupner / Multiplex gibt bei 100% Servoweg ein 1.9ms Signal aus. Bei Jeti entsprechen 1.9 ms jedoch “nur” 80% unc
100% sind dann 2.0 ms.

Wenn man nun direkt umsteigen will gibt es zwei Varianten: Entweder alle Servowege in dem Jeti Sender auf 80%

limitieren, dann kénnen die urspriinglichen Werte 1:1 ibernommen werden oder man multipliziert alle bisherigen Werte
mit 0.8.

Wenn man, wie ich, die Ruderwege neu ausmisst muss man jedoch die Dual Rate und Expo Werte etwas anpassen,
hier ist 15% weniger bei Dual Rate und 20% mehr bei Expo ein guter Anhaltspunkt.

Tipp: Mit der Jetibox kann man sich die Impulsrate auch am alten Sender anschauen und dann entsprechend den Weg
im neuen Sender einstellen.

Stoppuhren / Timer — Beep1, Beep2, Sprache?

Wenn man eine Stoppuhr anlegt kann man in den Uhreneinstellungen verschiedene Arten der Signalisierung auswahlel
Keine, Beep 1, Beep 2 und Sprache.

Im Verzeichnis Config auf der internen SD Karte findet man die JSON-Dateien welche die Signalisierung definieren.
Schauen wir uns also mal die TimerB1.jsn Datei etwas genauer an:

[

{"Time":-60,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time" :-50,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":1,"Length":200},
{"Time" :-40,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-30,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":3, "Length":200},
{"Time" :-20,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":2, "Length":200},



{"Time":-10,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-9,"Type":1,"Freg":4000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-8,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-7,"Type":1,"Freq":4000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-6,"Type":1,"Freqg":4000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-5,"Type":1,"Freq":5000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-4,"Type":1,"Freq":5000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-3,"Type":1,"Freq":5000,"Cnt":1,"Length":200},
{"Time":-2,"Type":1,"Freq":5000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":-1,"Type":1,"Freq":5000,"Cnt":1, "Length":200},
{"Time":0,"Type":1, "Freqg":5000,"Cnt":1,"Length":1000}

]

Hier sehen wir, dass Beep 1 so funktioniert dass bei einer Restzeit von 60 Sekunden (Time) ein Piep (Type 1) mit 400(
Hz Tonhohe (Freq) und 200 ms L&nge (Length) einmal gespielt wird (Cnt).

Dies wiederholt sich bei 50 und 40 Sekunden. Bei einer Restzeit von 30 Sekunden werden 3 Téne ausgegeben, bei 20
Sekunden dann zwei Téne und ab 10 Sekunden wird pro Sekunde ein Ton ausgegeben. Die Tonhdhe steigt dann in del
letzten 5 Sekunden an und die Sequenz wird mit einem 5000 Hz Ton wvon einer Sekunde Lénge beendet.

Beep 2 unterscheidet sich zu Beep 1 dadurch, dass schon ab 5 Minuten Restlautzeit eine Signalisierung erfolgt. Bei
-300 Sekunden wird ein 2000 Hz Ton erzeugt, gefolgt von finf 5000 Hz Ténen. Bei -240 Sekunden dann das selbe
jedoch mit vier 5000 Hz Ténen. Das geht dann so weiter bis zu den letzten 60 Sekunden die dann wie bei Beep 1
signalisiert werden.

Und Sprache? Hier gibt es die Signalisierung Sprache welcher die JSON Datei TimerV.jsn zu Grunde liegt:
[

{"Time" :-300,"Type":2,"File":"5min.wav"},
{"Time" :-240,"Type":2,"File":"4min.wav"},

Sollen WAV Dateien abgespielt werden werden die Schliissel “Cnt”, “Length” und “Freq” natirlich nicht mehr benétigt,
stattdessen muss der Schlissel “File” deklariert werden. Wichtig ist auch, das “Type” den Wert “2" zugewiesen wird.

Auf meine Rickfrage bei Jeti ob man die JSON Dateien bearbeiten darf, bekam ich folgende Aussage:

“...that’s why these files are there — you can freely edit these files and then assign the appropriate timer profile. There
a limit of maximum audible items for the timer profile — ca 40 events in total available for each file. Just keep the
syntax correct and after you upload the new files to the transmitter, a restart is always needed.”

Derzeit kénnen jedoch nur die drei vorhandenen Profile bearbeitet werden. Mal sehen ob das mit einem kiinftigen Upda
ausgebaut wird, den entsprechenden Wunsch habe ich bei Jeti eingeworfen. :)

TX Frequency — 100Hz oder 50Hz / Output Groups

Mit der neuen Sendersoftware 2.0 hat Jeti die Mdglichkeit eingebaut, die Frame-Rate zu verandern. Arbeitete Jeti
Duplex bislang mit 50Hz kann nun im Sender (Option “TX Frequency”) auch auf 100Hz umgestellt werden. Dies kann k
Digital Servos zu weicheren Bewegungen fiihren. Dabei gilt zu beachten, dass der Empfanger als Outputperiod den
Wert “Auto” odr “By Transmitter” eingestellt hat.

Was bedeutet dies nun konkret? Die bisherigen 50Hz bedeuten, dass alle 20ms ein Steuersignal vom Sender zum
Empfanger geschickt wird. Bei 100Hz verkirzt sich dieser Interval auf 10ms. Die bisher verwendeten 50Hz entsprecher



den 20ms langen PPM Summensignalen welche frilher bei 35MHz Anlagen zur Ubertragung verwendet wurden.

Neu sind auch Servogruppen mit welchen man Servos logisch zusammenfassen kann. Dies kann zum Beispiel Sinn
machen, wenn man zwei Servos am gleichen Ruder verwendet. Bei PPM war es friher so, das jedes Servo seinen
Steuerimpuls nach einander erhalten hat, bei 2.4GHz erhalt der Empfénger nur noch ein Datenpaket in welchem alle
Senvopositionen mit Gbertragen werden. Dies bedeutet, dal® hier alle Servos gleichzeitig auf ihre Position gehen und de
ist auch der Knackpunkt vor allem bei Digital Servos. Wenn alle Servos auf einmal loslaufen kénnen extreme
Stromspitzen entstehen, was bei 35MHz durch die sequenzielle Ansteuerung umgangen wurde. Eine solche
Spannungsspitze kann im unginstigsten Fall sogar einen Empfanger Reset auslésen, mit bekannten Folgen.

Mit den Servogruppen kann man nun jedoch Servos zusammenfassen und diese werden dann nacheinander
angesteuert. Hat man zum Beispiel zwei Servos auf dem Héhenruder, kann man diese als Servogruppe 1 und alle
Querruderservos als Servogruppe 2 deklarieren. Bei einem Steuerimpuls wird dann zuerst der Héhenruder und nach
einer kurzen Pause das Querruder angesteuert.

Ein abschliessendes Wort noch zu den 20ms damit jeder einen Vergleich hat: Ein menschlicher Wimpernschlag daue
etwa 100ms. Die meisten sich daher sicher gut damit beraten, den Sender und die Empfanger auf den Jeti
Einstellungen zu belassen.

Weiterftihrende Links:

¢ Messungen zum Thema 100Hz und PPM Output
e Latenz — Output Period und sonstige Missverstandnisse
¢ Output-Groups, Output-Rate und TX Freguency

6 Schaltstufen liber zwei Schalter realisieren (ArduPilot, Pixhawk, ...)

Fur die Ansteuerung von Multicopter Steuerungen wie zum Beispiel einer Pixhawk Steuerung werden mehrere
Schaltstufen bendtigt. Auf einem Servokanal missen folgende Werte ausgegeben werden: 1165, 1295, 1425, 1555,
1685, and 1815 milliseconds.

Hierfir werden 5 zuséatzliche Flugphasen angelegt und entsprechend zwei Schaltern zugewiesen damit alle der Reihe
nach durchgeschaltet werden kénnen. Dann wird eine neue Funktion “Pixhawk” angelegt und einem Servokanal
zugewiesen.

Nun benétigen wir fir die Ausgabewerte eine Funktionskurve “Kontant”.

Die Funktionskurve wird als erstes von Global auf Separat gestellt. Mit Hilfe des Servomonitors kénnen wir nun die %-
Werte pro Flugphase so verdndern, bis die Ausgabewerte passen. (-100% = 1000 ms ; 0% = 1500 ms ; 100% = 2000
ms)

<— Kapitel 07 |
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Hardware

PhoenixRC Flugsimulator und Jeti Sender wireless

Es gibt mehrere Wege den Jeti Sender mit dem PhoenixRC (und anderen Simulatoren) zu betreiben. Eine Lésung ist
die optional erhéltliche PPM Buchse einzubauen. Wer jedoch nicht am Sender rumbasteln méchte kann mit der Rx
Firmware 3.20 auch eine schéne Wireless Lésung basteln.

Brauchte es dazu bisher einen speziellen PPM Empfanger (RSat2) kann dies nun jeder Empfanger ab Firmware 3.20.
Dazu muss Uber die JetiBox(-Emulation) ein Servoausgang auf “JB,PPM neg.” gestellt werden.

Danach kann dieser Kanal tiber eine Klinkenbuchse (Signal auf Tip, Masse auf Shell) an den PhoenixRC Dongle
angeschlossen werden. Die Empfangerstromversorgung kann man von einem USB-Port abzwacken oder man verwendet
einen Empfangerakku.

Im Sender braucht es dann zuletzt noch ein Modell, wo man neben den Grundfunktionen auch bis zu vier Schalter
zuweisen kann. Ich habe dazu einfach 4 Funktionen “Schalter 1" bis “Schalter 4" im Sender angelegt — die Zuweisung
zu den Modellfunktionen erfolgt dann im Simulator.

Zusiatzliche Taster fiir DS16

Ich habe meiner DS16 zwei zuséatzliche Taster gegénnt, welche ich u.a. fir die Ansage von Sensorwerten nutze. Dazu
habe ich zwei Taster von innen mit Sekundenkleber an die Bodenplatte geklebt und auf die vorbereiteten L&tpunkte der
Knippeltaster angelétet (siehe Handbuch).

Im Sender kénnen die neuen Tasten anschliessend pro Modell mittels Hauptment -> Erweiterte Einstellungen ->
Sticks/Schalter Setup definiert werden. Je nach verwendetem Létpunkt sind dass dann die Schalter Si, Sj, Sk und SlI.
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