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Этотlдокументlобъясняет,lработуlмногочисленныхlпараметров,lкоторыеlможноlисполь-
зоватьlдляlтонкойlнастройкиlполетныхlхарактеристикиlсистемыlSpartanlVortex.

Параметрыlнастройкиlразделеныlнаlтриlгруппы,lкаждаяlизlкоторыхlопределяетсяlв
данномlруководствеlзначкомlпредшествующийlимениlпараметра.lГруппаlпараметров
PОпытныеlпользователиPlявляютсяlболееlсложнымиlдляlпониманияlиlскорееlвсего
чтоlониlнеlбудут,lнуждатьсяlвlкорректировке.
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     IlОбщиеlнастройкиlllllJlОпытныеlпользователиllllLlЭксперементальныеl[FAQ148]

Чтобыlполучитьlдоступlкlполномуlнаборуlпараметровlконфигурацииlперейдитеlвl
PSystem MenuPlиlустановитеlPMenu TypePlнаlPFullP.

Внимание
Настройкаlнекоторыхlпараметровlконфигурацииlслишкомlвысокоlилиlслишкомlнизко
можетlсделатьlвертолетlнеуправляемым.lНапример,lустановкаlчувствительностиlхвосто-
вогоlгироскопаlслишкомlвысокойllприведетlкlбыстрымlколебаниямlхвоста.lПрежде
всегоlубедитесь,lчтоlзначениеlудаленногоlрегулированияlустановленоlнаlприемлемомlи
безопасномlуровнеlдляlполета.lВсегдаlдействуйтеlвlнебольшимиlшагомиlиlбудтеlготовы-
миlотменитьlлюбыеlизменения.lЕслиlвыlхотитеlограничитьlудаленноеlрегулированиеlпо
величинеlвыlможетеlсделатьlэто,lиспользуяlконечныеlточкиlканалаlуправленияlвlвашем
радиопередатчике.

Дистанционная регулировка DataPod

Свободныйlканалlиlдвижокlвашегоlпередатчикаlможетlбытьlиспользованlдляlудален-
ногоlуправленияlлюбымlполосойlилиlслайдеромlвlменю.lВыlможетеlвыбратьlканал,l
которыйlбудетlуправлятьlфункциейlдистанционнойlрегулировкиlвlменюlSystem::
DataPod Ctrl.

Откройтеlпараметр,lкоторыйlнужноlнастроить,lнажмитеlиlудерживайтеlобеlкнопкиl[+]lи
[-]lвlтечениеlдвухlсекунд.lDataPodlвыдастlзвуковойlсигналlдистанционнойlрегулировки
индикаторl(1)lпоявитсяlнаlэкране.lЗначениеlтеперьlрегулируетсяlсlпомощьюlвашего
радиопередатчика.lДляlвыходаlизlрежимаlдистанционнойlрегулировкиlнажмитеlлюбую
кнопку.



I       Cyclic Rate: (Чувствительность Циклического шага):IработаетIтакIже,IкакIи
двойныеIрасходыIвIпередатчике.IНастраиваяIчувствительностьIвIVortexIмыIсохраняем
разрешениеIпередатчикаIиIможемIиспользоватьIразличнуюIчувствительностьIцикличес-
когоIшагаIдляIкаждогоIизIчетырехIрежимовIполета.

I       Cyclic Exponential (Экспонента Циклического шага):IаналогичноIэкспонентеIв
передатчикеи,IпозволяетIиспользоватьIразличныеIзначенияIдляIкаждогоIрежимаIполета.I
ОтрицательныеIзначенияIсделаютIконтрольIболееIмедленнымIиIточнымIвблизиIцентраль-
ногоIположенияIстикаIуправления.

I       Agility (Ловкость):IЭтотIпараметрIконтролируетIскоростьIflipIиIrollIвертолета.
IБолееIвысокиеIзначенияIобеспечитIболееIбыстроеIвращение.I[FAQ143]

I       Style (Стиль):IКогдаIэтоIзначениеIблизкоIкI0CIконтрольIпреимущественноIосно-
вываетсяIнаIсимуляцииIFlybar.IБолееIвысокиеIзначенияIвводятIбольшеIалгоритмовIциф-
ровойIстабилизации.IВIрезультатеIуправлениеIстановитсяIболееIточнымIvлетитI“какIпо
рельсам”u,IноIвIтоIжеIвремяIболееIискусственнымIvроботизированнымu.

I        Gain  (Чувствительность): УправляетIвеличинойIстабилизации,IкотораяIприме-
няетсяIкIосновномуIротору.IЕслиIуIвасIвозникаютIколебанияIротораIнаIжесткихIманев-
рахIостановкиIvнапример,IвIконцеIрадугиuIилиIподпрыгиваниеIвоIвремяIускоренногоI
полетаIвперед,IуменьшитеIэтоIзначение.

J       Elevator Debounce (Антиотскок по элеватору): ЭтотIпараметрIпозволяетI
устранитьIвертикальныйIотскокIхвостаIвозникающийIпослеIостанавкиIпоIэлеватору.
КакIправилоIзначенияIдляIвертолетовIразмераI450IзначениеIбудетIоколоI70-100C,I
размеромаI600IоколоI100-130CIиIдляIразмераI700IоколоI130I-I160C.IДляIжесткихIиI
DFCIголовIчастоIтребуютсяIзначенияIоколоI20-30CIилиIболее.IУвеличевайтеIэтотIпара-
метрIсIшагомI10CIпокаIвертикальныйIотскокIхвостIнеIбудетIустранен.

J        Aileron Debounce (Антиотскок по элеронам): ТожеIсамое,IчтоIиIElevator
Debounce,IноIработаетIприIроллахIvпоIэлеронамu.IТакIкакIугловойIмоментIуIвертолетаIпо
элеронамIIгораздоIменьшеIмыIпредполагаем,IчтоIэтотIпараметрIнеIпотребуетIкорректи-
ровки.IЕслиIвамIнужноIегоIизменитьIиспользуйтеIнебольшиеIшагиIвI2-5C.

J        Cyclic Acceleration (Ускорение по циклику):IИзменяетIскоростьIреакцииIверто-
летаIнаIработуIстикомIциклическогоIшага.IУменьшениеIэтогоIпараметраIделаетIответIбо-
лееIмедленным,IкакIеслиIбыIпилотIосторожноIсдвинулIциклическийIшагIотIегоIцентра.I
ЕслиIэтотIпараметрIустановленIслишкомIнизко,IоткликIциклическогоIшагаIначнетIзамет-
ноIзадерживаться.IДляIвертолетовIсIмягкимиIдемпферамиIосновногоIротораI,Iуменьше-
ниеICyclicIAccelerationIможетIположительноIповлиятьIнаIповедение.IВысокиеIзначения,I
частоIприводятIкIвертикальномуIотскокуIхвостаIпослеIостановкиIэлеватора.II

J         Cyclic Deceleration (Замедление по циклику):IЭтотIпараметрIконтролирует,I
какIбыстроIциклическийIшагIвозвращаетсяIвIнейтральноеIположение.IУменьшениеIэтого
параметраIделаетIотзывIпоIцикликуIболееIпостепенным,IкакIеслиIбыIпилотIосторожноI
возвращалIстикIвIцентральноеIположение.IДляIвертолетовIсIмягкимиIдемпферамиIоснов-
ногоIротора,IуменьшениеICyclicIDecelerationIможетIположительноIповлиятьIнаIповедение.
ВысокиеIзначения,IчастоIприводятIкIвертикальномуIотскокуIхвостаIпослеIостановкиI
элеватора.

Rotor Menu (Меню ротора)
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J         Control System: СистемыQуправленияQV1QQпредлагаетQболееQчистоеQиQсвободное
чувствоQполета.QОткликQнаQциклическийQшагQтакжеQможетQбытьQсущественноQбыстрееQзаQ
счетQизмененияQзначенийQCyclicQAccelerationQиQDeceleration.QТемQнемениеQбудетQнеобхо-
димоQвыполнитьQнекоторыеQтонкиеQнастройкиQдляQпараметраQ“ElevatorQDebounce”.Q
CистемаQуправленияQV2QQобеспечиваетQлучшееQрезультатыQобразноQговоряQ]изQкоробки],
иQпоэтомуQмыQпризываемQвсехQпилотовQначинатьQсQV2.QПродвинутыеQ3DQиQF3CQпилоты
могутQзатемQисследоватьQV1Qпозже,QкогдаQониQбудутQхорошоQзнакомыQсQтонкойQнастройкой
вариантов,QчтоQобеспечиваетQVortex.

J         Collective Boost (Усиление коллективнгого шага): УвеличениеQэтогоQпара-
метраQделаетQколлективныйQшагQболееQчеткимQприQманеврахQтипаQтик-такаQиQрадуга.Q

J         Paddle Response (Отзывчивость лопаток): УдвоениеQэтоQзначениеQдаетQтакой
жеQэффект,QкакQуменьшениеQQвесаQЛопатокQФлайбараQвдвое,QчтоQделаетQвертолетQболееQ
живым.QВQтоQжеQвремяQвертолетQстановитсяQменееQстабильным.Q[FAQ143]

J         Pitch Up Compensation: УвеличьтеQэтоQзначение,QеслиQвертолетQраскачивается
приQбыстрыхQпролетахQвперед.QБольшиеQзначенияQэтогоQпараметраQмогутQпривестиQкQтому
чтоQвертолетQстанетQболееQ]роботизированым],QтакимQобразом,QпредпочтительноQисполь-
зоватьQнаименьшееQзначениеQприQкоторомQкачкаQпрекращается.

J         Elevator Pre-compensation (Предкомпенсация по элеватору): Подмешивает
небольшоеQколичествоQколективногоQшагаQкQэлеватору.QИзменениеQэтогоQпараметраQпо-
лезноQдляQнекоторыхQвертолетовQприQбыстромQизменениеQколективногоQшагаQполностью
вперед\назад.QОднако,QеслиQэтотQпараметрQустановленQслишкомQвысокоQонQскорееQвсегоQ
ухудшитQповедениеQвертолетаQприQpitch-pumping.

J          Cyclic Deadband (Мертвая зона по циклику ): ЭтаQнастройкаQсоздаетQнеболь-
шойQнейтральныйQдиапазонQвокругQнулевогоQположенияQстикаQуправленияQкогдаQверто-
летQнеQзависитQотQдвиженияQстикаQуправления.QЗначениеQпоQумолчаниюQявляетсяQнезна-
чительным,QиQвQпервуюQочередьQдействуетQкакQфильтрQдляQминутныхQслучаевQкогдаQстик
управленияQрулемQнемногоQуходитQизQцентра.

J         (Piro) Cyclic Decay (“Затухание” по циклику): ЭтаQнастройкаQпостепенноQ
уменьшаетQчувствительностьQциклическогоQшагаQпоQмереQувеличенияQскоростиQпируэта.Q
ВQрезультатеQвертолетQболееQконтролируемQманеврахQсQбыстрымиQпируэтами.

J         Cyclic Symmetry (Симметричность циклического шага):  ИспользуйтеQэтот
параметр,QчтобыQуравнятьQскоростьюQflipQиQroll,QеслиQониQразные.QИспользуйтеQположи-
тельноеQзначение,QеслиQrollsQзаметноQбыстрее,QчемQflips.QИспользуйтеQотрицательноеQ
значение,QеслиQflipsQбыстрее,QчемQrolls.

J         Rotor Phase (Фаза ротора): ИспользуетсяQдляQустановкиQправильнойQфазыQдля
копийныхQмноголопастныхQротора.QОнаQнеQнужнаQдляQбольшинстваQ3DQвертолетовQи
должнаQбытьQустановленаQвQ0Qградусов.
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TAILcMENUcPМенюcХвостовогоcротора)

IccccccccRuddercSensitivitycPЧвствительностьcрудера): Устанавливает максимальную 
скорость пируэта в °/сек. при повороте стика руля на полное отклонение.

IccccccccRuddercExponentialcPЭкспонентаcрудера): Работает так же, как и экспонента в
передатчике и позволяет использовать различные значения для каждого режима полета.
Отрицательное значение  сделает управление более медленным и точным вблизи центра
стика.

IccccccccGyrocTypecPТипcгироскопа): Выберите режим хвостового гироскопа, нормальный
или AVCS (удержание).

I        GyrocGainc(Чувствительность гироскопа): Установка чувствительности для 
хвостового гироскопа. Оптимальным значением коэффициента усиления является на-
ивысшее значение при котором хвост не виляет при любых условиях полета. [FAQ3]

JccccccccAccelerationc(Ускорение):cСлужит для настройки значения ускорения хвоста тем
самым уменьшая нагрузку на ведущие шестерни, работа стиком руля чувствуется острее.

JccccccccDecelerationc(Замедление):cУстанавливает замедления хвоста тем самым умень-
шая нагрузку на ведущие шестерни. Кроме того, путем сопоставления значения замедле-
ния гироскопа с механическими возможностями вертолета быстрая остановка вертолета
становится более четкой и уменьшается отскок.

JccccccccCW/CCWcStopcGain:ccУстановка чувствительности позволяет настроить различ-
ные значения усиления используемые для остановов и они могут быть различными для 
враще ния по часовой и против часовой стрелки. Если ваш вертолет не виляет в полете, 
но начинае вилять при остановке снизьте чувствительность останова для соответствую-
щего направления, при котором возникает виляние. Аналогично если остановка
оказывается слишком мягкой увеличьте чувствительность остановки в этом направлении.
Увеличение чувствительности остановки сделает остановки более агрессивными, что 
может помочь в устранении отказов при остановки.

JcccccccccStickcDeadband:cЭта настройка создает небольшой нейтральный диапазон вокруг
ручки руля где гироскоп не зависит от движения стика руля. Некоторые пилоты предпо-
читают небольшую мертвую зону, поскольку это позволяет быстро изменять коллектив-
ный шаг без случайного влияния на руль. Значение по умолчанию является незначи-
тельным, и в первую очередь действует как фильтр для короткой потери центра.

JcccccccccCyclicctocTail: Этот параметр смешивает в процентах циклический шаг и хвостовой
ротор, тем самым предварительно компенсируя дополнительный вращающий момента в
результате быстрого увеличения циклического шага.

JcccccccccCollectivectocTail: Этот параметр смешивает в процентах общий шаг и хвостовой
ротор, тем самым предварительно компенсируя дополнительнй вращающий момент в ре-
зультате быстрого изменений общего шага.

LcccccccAVCScGain:cПреимущества изменения значения этого параметра в настоящее
время тестируются нашими летчиками-испытателями. Пожалуйста, оставьте это пара-
метр в значении по умолчанию.

LcccccccAVCScGaincPiro: Преимущества изменения значения этого параметра в настоящее
время тестируются нашими летчиками-испытателями. Пожалуйста, оставьте это пара-
метр в значении по умолчанию.
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МенюkГувернера

IkkkkkkkGovernor:kИспользуйтеIэтотIпараметрIеслиIгувернерIвключенIпостоянноIилиIвклю-
ченIдляIнекоторыхIрежимовIполета.

IkkkkkkkRotorkRPM:kВыберитеIнужнуюIRPMIдляIосновногоIротора.IВыбранноеIзначениеIис-
пользуетсяIгувернером,IоптимизаторомIфазIротораIиIалгоритмомIфильтрацииIвибрации.
УстановливайтеIдляIэтотIпараметр,IдажеIеслиIвыIнеIиспользуетеIвстроенныйIгувернер.
ВIэтомIслучаеIзначениеIоборотовIможетIбытьIнеIточнымIноIлучшееIчтоIбIнаходилосьIв
пределахI±I100RPM.

IkkkkkkkGovernorkGain:kЕслиIоборотыIдвигателяIплаваютI(быстроIвозрастаютIиIпадают)I
уменьшитеIкоэффициентIусиленияIдоIпрекращения.IАналогично,IеслиIдвигательIреаги-
руетIслишкомIмедленноIнаIизменениеIобщегоIшага,IGovernorIGainIдолжноIбыть
увеличено.

JkkkkkkkEngagekRamp:IГувернерIвключаетсяIприIфактическихIоборотахIротораIболееI75%
еслиIзапрограммированнаIRPM.IНапример,IеслиIэтотIпараметрIустановленIвI3.5SIиIско-
ростьIголовыIустанавливаетсяIравнойI2000IоборотовIвIминутуIгувернерIвключитсяIпри
1500IRPMIиIбудетIразгонятьIдоI2000IоборотовIвIминутуIвIтечениеIследующихI3.5sec.I
ЭтотIпараметрIтакжеIвлияетIнаIвремяIпереходаIмеждуIразнымиIвыбранымиIRPM.

JkkkkkkkAutorotationkAbortk(Time):IПриIпрерыванииIавторотацииIчастоIпроисходитIрез-
кийIскачокIгазаIтакIкакIрежимIполетаIизменяетсяIизIHoldIвIIdle-Up.IЭтоIможетIпривестиI
кIтомуIчтоIлопастиIсложатся.IФункцияIпрерыванияIавторотацииIобеспечиваетIпостепен-
ноеIувеличениеIгазаIвIтечениеIустановленногоIвремени.IОнаIактивируется,IкогдаIгазI
меньшеIчемI15%IиIвдругIрезкоIпереходитIнаIзначениеIболееI30%.

Jkkkkkkk(Autorotation)kAbortkExponential:IКогдаIустановленI0%IрампаIгазаIлинейнаяIс
HoldIдоIIdle-Up.IБолееIвысокиеIзначенияIзаставляютIрампуIстартоватьIмедленноIиI
постепенноIувеличиватьIскорость.IПосколькуIбыстроIвращающийсяIроторIможетIдопус-
катьIболееIбыстроеIизменениеIгаза,IиспользуяIэкспонентуIрампаIбудетIподдерживать
мягкийIстарт,IиIпомогаетIсократитьIобщееIвремяIпрерыванияIавторотации.

JkkkkkkkkMinimumkThrottle:IДиапазонIгувернераIгазаIбутетIограниченIэтимIпараметром.
ГувернерIникогдаIнеIбудетIопускатьIоборотыIгазаIнижеIэтойIточки.

JkkkkkkkkStickkOn/Off:kГувернерIактивируется,IкогдаIручкаIгазаIнаходитсяIвышеIэтого
значения.IОтключаетсяIприIзначенииIнаI5%IменьшеIустановленогоIздесь.IНапример,I
еслиIустановленоI20%IгувернерIактивируется,IкогдаIручкаIгазаIнаходитсяIболееIчемIна
20%IиIбудетIотключенIкогдаIручкаIгазаIопускаетсяIдоIуровняIнижеI15%.

JkkkkkkkkCyclicktokThrottle:IМикшерIциклическогоIшагаIиIгазаIпозволяетIдвигателюIобес-
печиватьIдополнительнуюIмощность,IнеобходимуюIдляIбольшихIизмененийIцикличе-
скогоIшага.IЭтотIпроцессIснижаетIнагрузкуIгувернераIиIпомогаетIподдерживатьIсоответ-
ствующиеIобороты.IДвигателиIвертолетовIбольшихIразмеровI120IклассаIмогутIнемногоI
превышатьIскоростьIвоIвремяIrollsIприIзначенииIустановленомIпоIумолчанию,IвIэтом
случаеIзначениеIдолжноIбытьIуменьшено.

JkkkkkkkCollectivektokThrottle:IМикшерIобщегоIшагаIиIгазаIпозволяюетIдвигателюIобеспе-
чиватьIдополнительнуюIмощность,IнеобходимуюIдляIбольшихIизмененийIколлективного
шага.IЭтотIснижаетIнагрузкуIгувернераIиIпомогаетIподдерживатьIоборотыIпостоянными.
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JbbbbbbbCollectivebtobThrottlebBoost:bПроцессmконтролируетmтоkmкакmдвигаетсяmстикmуправu
ленияmколлективнымmшагомkmчтобыmпредсказатьmпотребуеютсяmлиmбольшееmзначенияm
газаmвmближайшееmвремяAmЭтотmпозволяетmдвигателюmпредварительноmкомпенсироватьm
потребностиmдополнительнойmмощностиkmпреждеmчемmонmlувязнетlmприmувеличенииm
общегоmшагаA

SYSTEMbMENUb(Систимноеbменю)

IbbbbbbbFlightbLog:bЭтоmподменюmобеспечиваетmдоступmкmважнойmинформацииmвашегоmпосu
леднегоmполетаAmНапримерkmвыmможетеmпосмотретьkmсколькоmразmVortexmпереключатьсяm
междуmсателитамиmилиmминимальноеmнапряжениеmвозникающееmвmполетеkmкогдаmбатарея
mQmBECmнаходятсяmподmнагрузкойAmЭтиmданныеmудаляютсяmпослеmотключенияmVortexkmони
должныmбытьmизученыmсразуmпослеmполетаA

IbbbbbbbbTrimb(flight)b(Триммирующийbполет):bТриммирующийmполетmmможетmзначиu
тельноmулучшитьmполетныеmхарактеристикиmтакиеmкакkmПироuкомпенсациюmиmповедение
вертолетаmприmвыполненииmопределенныхmманевровAmРезультатыmтримирующегоmполета
будутmпримененыmсрузужеAmЛучшеmвсегоmтримирующийmполетmиспользоватьmкакmруковоu
дствоmкmрегулировкеmмеханическихmнастроекmвертолетаAmmSwashmуглыmболееm1k5°mтипичныkm
когдаmвертолетmнеmотбалансированmилиmтарелкаmперекосаmперекосаmнеmточноmвыставленаA
БуквыmFkmBkmRkmLmуказываютmнаправлениеkmвmкоторомmVortexmнеобходимоmсмещатьmтарелку
перекосаmдляmпрекращенияmдрейфаm[спередиkmсзадиkmсправаmиmслеваmсоответственно]Am
Ветерmбудетmвлиятьmнаmточностьmтриммирующегоmполетаkmпоэтомуmнеmвыполняйтеmегоmвm
ветренуюmпогодуAm
Активируйтеmопциюm“trimmflight”kmmаmзатемmподвесьтеmвертолетmвmстабильномmвисенииAm
Послеmдостиженияmстабильностиkmстарайтесьmнеmтрогатьmстикmциклическогоmшагаmвmтечеu
ниеm5mсекундAmПослеmзавершенияmтриммирующегоmполетаmVortexmслегкаmувеличитmколлекu
тивныйmшагkmтемmсамымmвертолетmподниметсяmчутьmвышеAmВоmвремяmвыполненияmтримu
мированияmвертолетуmнетmнеобходимостиmоставатьсяmстрогоmвmоднойmточкеkmоднакоmнеm
давайтеmемуmперемещатьсяmслишкомmбыстроAmКогдаmэкранmlHovermNowlmзакроетсяkmновыеm
значенияmтриммированияmбудутmсохраненыAmПлохойmтриммировочныйmполетmmможетmиметь
негативноеmвлияниеmнаmлетныеmхарактеристикиmсистемыkmпоэтомуmобратитеmвниманиеkm
чтобыmвсеmбылоmвыполненоmправильноkmеслиmостаютсяmкакиеuлибоmсомненияmповторите
процедуруmзановоAmЕслиmпогодныеmусловияmнеmпозволяютmвыполнитьmуспешныйmтриммиu
ровочныйmполетkmтоmлучшийmвыходmвыставитьmнулевыеmзначенияAmЧтобыmэтоmсделатьkm
начнитеmновыйmтриммировочныйmполетkmаmзатемmнажмитеmкнопкуm[S]kmчтобыmотменитьmегоAm

IbbbbbbbbVibrationbAnalysis:bЭтотmэкранmотображаетmчастотыmиmвеличинуmколебанияkmприu
сутствующиеmвmвертолетеAmИспользуйтеmкнопкиm[p]mиm[u]kmчтобыmустановитьmкурсорAm
Участокmlзамораживаетсяlmкурсорmостаетсяmактивнымmпозволяяmрассматриватьmлюбые
областиkmпредставляющиеmинтересAmВmнижнейmчастиmэкранаmотображаетсяmчастотаkmкотоu
раяmсоответствуетmположениеmкурсораmотображаетсяmвmоборотахmвmминутуkmиmГцAmСоответu
ствующаяmвеличинаmвибрацииmотображаетсяmвmправомmнижнемmуглуA

IbbbbbbbbVibrationbHold:bЕслиmникакойmучастокmнеmвыбранkmвибрацииmработаютmвmживуюAm
КогдаmвыбранmвременнойmинтервалmэкранmlзамораживаетсяlmпослеmуказанногоmвремениA
ЭтаmзадержкаmпозволяетmзахватыватьmданныеmвибрацииmвертолетаmвmполетеA

IbbbbbbbbThrottlebFailsafe:mФайлсевmгазаmактивизируетсяmкогдаmVortexmпрекращаетmполучать
mобновлениеmположенияmстикаmгазаAmПриmиспользованииmсателитовmSpektrummилиmприемu
никовmбезmвстроеннойmфункцииmФайлсейвmэтоmстановитсяmосновнойmнадеждойAmЕслиmваш
ресиверmпредлагаетmвстроенныйmфайлсейвmонmдолженmбытьmзапрограммированmвmдополнеu
ниеmкmэтомуmпараметруAmПеремещайтеmручкуmгазаmдоmнужногоmбезопасногоmположенияmи
убедитесьkmчтоmвыmобновляетеmбезопасноеmположениеmфайлсевAm[FAQ151]
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J         Aux Outputs: КогдаEпортEAUX/3EнеEиспользуетсяEдляEвходовEсигналаEприемника
онEможетEуправлятьEаксессуарами,EтакимиEкак,EночноеEосвещениеEилиEвключениемEпод-
светки.EЭтаEопцияEменюEпозволяетEвыбрать,EкакойEканалEпередатчикаEнаправляютсяEна
свободныеEвыводыEпортаEAUX/3.E[FAQ140]

I         DataPod Ctrl: ЭтотEпараметрEуказываетEсвободныйEканалEвашегоEпередатчика
дляEиспользованияEDataPodEсEпультаEдистанционногоEуправления.

I         Battery Alarm: КогдаEнапряжениеEаккумулятораEприемникаEнижеEустановленого
уровняEVortexEпослеEинициализацииEнеEвыполнитEподъемEиEопусканиеEголовыEПилот
долженEрассматриватьEэтоEкакEпризнакEтого,EчтоEлетатьEнеEбезопасно.EТемEнеEме-
нее,EVortexEостанетсяEвEрабочемEсостоянииEиEвEсостоянииEлетать.

J         Menu Type: ПоEумолчаниюEнекоторыеEпараметрыEменюEРотора,EХвостаEи
ГувернераEскрыты,EчтобыEизбежатьEненужныхEсложностейEиEбеспорядка.EОпытныеEполь-
зователиEмогутEвключитьEэтиEдополнительныеEпараметры,EустановивEвEменюEтипE•Full•.

I       System Info: ОтображаетEсерийныйEномерEVortexEиEдругиеEслужебныеEданные.

I       Factory Reset:  ВамEбудетEпредложено,EподтвердитьEвыбор.EКакEтолькоEвыберитеE
EEEEEEEE•YES•EвоEвсеEконфигурационныеEпараметрыEзагрузятсяEзаводскиеEустановки.

ДляEоблегченияEнастройкиEопределенныхEпараметровEвEпроцессеEустановкиEбудетEис-
пользоватсяE•РучноеEуправлениеEпилота•.
•EНеEотключайтеEDataPodEкогдаEактивныEменюEнастройкиEпараметров,EтакEкакEэтоEможет
привестиEкEповреждениюEсервоприводов.
•EНеEпытайтесьEлетатьEнаEвертолетеEпокаEактивныEменюEнастройкиEпараметров.
•EВыключитеEдвигательEиEотсоединитеEэлектродвигателmEпередEвходомEвEменюEнаст-
ройкиEпараметров.

ПередEкаждымEполетомEпроверяйте,EEобщийEшаг,EциклическийEшаг,EрульEнаправления
иEгаз.

Важно : 
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