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Wszystkie prawa zastrzezone

Poza wymienionymi wyjatkami, zadna cz¢$¢ niniejszej instrukcji nie moze by¢ przesylana, rozpowszechniana
lub zapisywana na jakimkolwiek nos$niku bez uprzedniej pisemnej zgody ze strony Flymaster Avionics Lda., w
dalszym ciggu FLYMASTER Avionics. FLYMASTER Avionics niniejszym udziela zgody na $ciagnigcie tej
instrukcji na dysk twardy lub inny nos$nik informacji w celu przegladania oraz wydrukowania egzemplarza tej
instrukcji 1 jej dalszych wersji, pod warunkiem ze wydruk bedzie zawiera¢ zastrzezenie praw, oraz ze wszelkie
dalsze nieautoryzowane rozpowszechnianie tej instrukcji i jej dalszych wersji jest zabronione. Informacje
zawarte w instrukcji moga ulec zmianom bez uprzedzenia. FLYMASTER Avionics zastrzega sobie prawo do
zmian i ulepszania swoich produktéw oraz zmiany ich zawarto$ci bez obowiazku powiadamiania kogokolwiek o
takich zmianach lub ulepszeniach. Odwiedz stron¢ internetowa FLYMASTER Avionics (www.flymaster-
avionics.com), gdzie zawsze znajdziesz biezace aktualizacje oraz dodatkowe informacje dotyczace uzytkowania
tego i1 innych produktow FLYMASTER Avionics.

Uwaga

Pilot ponosi catkowita i wylaczng odpowiedzialno$¢ za bezpieczne uzytkowanie statku powietrznego, posiadanie
petnej informacji o stanie pogody i nie rozpraszanie uwagi przez Flymaster LIVE SD. Flymaster Avionics nie
odpowiada za uszkodzenia czy zniszczenia powstate w wyniku niewtasciwych danych lub ich braku ze strony
urzadzenia Flymaster LIVE SD. Bezpieczenstwo lotu jest wylaczna odpowiedzialno$cia pilota. Zajmowanie si¢
urzadzeniem FLYMASTER podczas lotu nie jest bezpieczne. Odwrocenie uwagi pilota posiadajacego
FLYMASTER LIVE SD od aktualnej sytuacji i warunkow pogodowych podczas lotu moze doprowadzi¢ do
wypadku oraz uszkodzen mienia lub zdrowia.
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1 Wprowadzenie

Przed pierwszym uruchomieniem FLYMASTER LIVE catkowicie nataduj akumulator. Ladowanie wykonuje si¢
przez podtaczenie tadowarki $ciennej lub kabla USB do portu, ktdry znajduje si¢ na prawym boku urzadzenia
LIVE SD (patrz rys 1.1).

Rys 1.1: widok z prawej

1.1 Ladowanie akumulatora

Flymaster LIVE SD ma nowoczesne zarzadzanie energia, dajace pilotowi doktadng informacje o stanie
kumulatora oraz czasie fadowania i pozostatym czasie pracy. Do tadowania akumulatora Flymaster LIVE mozna
uzy¢ tadowarki $ciennej, kabla USB lub tadowarki samochodowej. Aby uniknaé uszkodzen uktadu sterowania
energia zalecamy uzywanie akcesoriow Flymaster. Flymaster LIVE SD ma dwa tryby tadowania, szybki (Quick
Charge) i wolny (Slow charge). Wybor trybu fadowania dokonywany jest automatycznie wedlug zrodia
zasilania. Szybkie fadowanie stosowane jest tylko w przypadku tfadowarki $ciennej badz samochodowe;j,
natomiast tadowanie wolne jest wybierane przy podiaczeniu kabla USB do PC lub MAC.Informacja o przebiegu
fadowania oraz stan akumulatora widoczne sg na ekranie startowym oraz w menu wylaczania.

Kiedy Flymaster LIVE SD jest podtaczony do zrodta zasilania (fadowarki $ciennej lub kablem USB), nawet,
jesli urzadzenie jest wytaczone, bedzie wskazywato tryb tadowania. Wskazywany jest rowniez czas pozostaty do
catkowitego natadowania. Informacja ta moze si¢ pojawi¢ z pewnym opo6znieniem po podigczeniu, poniewaz
przyrzad musi zgromadzi¢ dane do obliczenia pozostatego czasu fadowania. Wolne tadowanie jest dobre do
uzupelniania akumulatora, ale nie tadowania od zera. Do petnego tadowania nalezy uzy¢ tadowarki §ciennej lub
samochodowej.

Uwaga: Przyrzad nie bedzie si¢ tadowal, kiedy jest wlaczony i podtaczony do PC, aby tadowat si¢ z uzyciem
portu USB, musi by¢ wylaczony. Takie zachowanie jest celowe, aby uniknaé przecigzania komputerow
organizatora zawodow.

Uwaga: Nalezy unika¢ tadowania przyrzadu w wysokiej temperaturze otoczenia. Takie postgpowanie moze
doprowadzi¢ do przegrzania akumulatora i pogorszenia jego stanu.

1.2 Przyciski LIVE SD

Do sterowania przyrzadem LIVE SD uzywa si¢ czterech przyciskow (rys.1.2). W tej instrukcji przycisk MENU
bedzie okreslany, jako S1, przycisk ENTER, jako S2, UP, jako S3 i DOWN, jako S4. Kazdy przycisk ma dwie
funkcje, zalezace od tego czy przyrzad jest w trybie lotu czy w trybie ustawien. Dodatkowo przycisk MENU jest
uzywany do wilaczania LIVE SD, kiedy jest wytaczone.
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Rys. 1.2: Przyciski LIVE SD

W trybie lotu przyciski S2, S3 i S4 petnia przypisane przez uzytkownika funkcje F1, F2 i F3, ktore mozna
zmienia¢ w Menu->Settings->FS Keys (menu->ustawienia->przyciski, patrz pkt. 4.10.15). W funkcje
wchodzimy przyciskajac odpowiedni klawisz ponad sekundg (dtugie wcisniecie).

Uwaga:, Jesli aktywny ekran zawiera mape (trasy lub przestrzeni), przyciskami S3 i S4 mozemy zmieniaé
powigkszenie, a przyciskiem S2 ekran. Ten efekt uzyskamy wciskajac klawisz krocej niz sekunde (krotkie
wecisnigcie).

W poruszaniu si¢ po menu wszystkie przyciski majg state funkcje, zgodnie z oznaczeniami (S3 = w gore, S4 =w
dot S2 = Enter i S1 = cofnij (wyjdz).

1.3 Uzywanie przyciskow w Menu

Zmiang ustawien przyrzadu LIVE SD wykonuje si¢ poprzez menu. Aby zmieni¢ dany parametr nalezy wejs¢ do
menu, wybra¢ opcje i zmieni¢ zawarto$¢ odpowiedniego pola. Powrot do menu gtéwnego wykonujemy
weciskajac w trybie lotu przycisk MENU. Po wejsciu do menu klawiszami UP i DOWN przewijamy kolejne
pozycje. Podczas przewijania kolejne pozycje sa podswietlane. Mozemy w nie wej$¢ przyciskiem ENTER (S2).
W zaleznosci od pozycji menu pokazuje si¢ albo kolejna lista opcji, albo od razu pole danych. Z menu
wychodzimy ponownie wciskajac przycisk MENU. Po wejsciu w pole danych odpowiednia opcja menu
szarzeje”, a odpowiednie pole danych zostaje pod$wietlone. Przyciskami UP i DOWN zmieniamy warto$ci w
kazdym polu. Wcisnigciem przycisku ENTER przejdziemy do nastepnego pola, w niektorych przypadkach do
nastepnej liczby. I odwrotnie, weisnigciem przycisku MENU powrdcimy do poprzedniego pola lub poprzedniej
liczby. Jesli przycisk ENTER zostanie wci$niety na ostatnim polu, wszystkie dane zostajg zapisane i kursor
wraca do menu ustawien. Oraz odwrotnie; jesli MENU zostaje wcisnigte na pierwszym polu, wybrane
ustawienia zostajg anulowane i wracamy do menu bez zapisania zmian.

Wskazéwka:, Kiedy wypeliamy pole wymagajace wpisania kilku znakéw, np. przy wpisywaniu nazwy punkty
zwrotnego, to po wybraniu odpowiednich symboli wcisnigcie ENTER na dhuzej niz 2 sekundy przeniesie kursor
do nastepnego pola danych lub wrdoci do menu ustawien, jesli zadne pola nie wymagaja juz wpisu.

1.4 Wlaczanie i wylaczanie LIVE SD

Aby uruchomié¢ LIVE SD, nalezy krdotko weisng¢ przycisk S1 (MENU). Pojawi si¢ ekran uruchamiania z
dziesieciosekundowym odliczaniem. Wcisniecie S2 (ENTER) przed uptywem 10 sekund uruchomi LIVE SD.
LIVE SD uruchamia si¢ w trybie lotu (Flight mode). Jesli przycisk S2 nie zostanie wcisniety w ciggu 10 sekund,
przyrzad wréci w tryb czuwania. Aby catkowicie wylaczy¢ LIVE, przyciskiem S1 (MENU) wejdz w tryb
ustawien, nastgpnie za pomoca S3 (w gore) lub S4 (w dot) wybierz “Shutdown” 1 weisnij przycisk S2 (ENTER).



1.5 Resetowanie LIVE SD

Procedura resetu umozliwia pilotowi ponowne uruchomienie LIVE SD, jesli si¢ zawiesi (przestanie
odpowiadac). Jezeli to si¢ kiedykolwick przydarzy, prosimy o informacj¢ mailem. Aby zresetowa¢ LIVE SD
jednoczesnie wcisnij S1 (Menu) i S4 (strzatka w dot) na przynajmniej dwie sekundy. Ekran si¢ wyczysci i
powrdci w trybie lotu.

Uwaga: Zresetowanie LIVE SD skasuje tez dane lotu, np. stan trasy.

1.6 Ustawianie sily glosu

Glos$nos¢ LIVE SD mozna zmienia¢ jednym z przyciskow FS, lub w opcji Vario Accoustics z menu ustawien
(patrz 4.10.3). LIVE SD ma sze$¢ poziomow glosu oraz opcj¢ wylaczenia dzwieku. Aktualng site glosu widac na
ekranie (patrz 3.1.2).Wcisni¢cie zdefiniowanego przycisku FS bedzie przewijac site gtosu w gorg. Dalsze
wciskanie przycisku wylaczy dzwigk, a pézniej ponownie zacznie go zwigkszac od zera.

Uwaga: Zmiana sily glosu przyciskiem FS obowiazuje tylko w biezacym locie i nie wptynie na ogélna gtosnosé
ustawiong w menu. Przy kazdym uruchomieniu urzadzenia, jezeli wykryje, ze dzwigk jest wylaczony, na chwile
wilaczy si¢ alarm Zeby poinformowac o tym pilota.

Uwaga: Po wlaczeniu przyrzadu dzwigk moze by¢ wyttumiony niezaleznie od ogdlnego poziomu glosnosci.
Dzieje si¢ tak, jezeli aktywne jest automatyczne wyciszanie (Auto silent - patrz 4.10.5).

1.7 Poczatek lotu i zapis

Wiekszo$¢é mozliwosci LIVE SD dostgpna jest dopiero po wykryciu poczatku lotu. ZdecydowaliSmy sig¢ na to,
aby unikna¢ btgdnych wyliczen z powodu brakujacych danych. Poczatek lotu wymaga spetnienia ponizszych
warunkow:

1. Ustanowiony GPS 3D;
2. Chwilowa predkos¢ jest wigksza niz ustawiona Predkos¢ Startu (fabrycznie 8km/h)
3. Usrednione parametry przekraczaja +-0.15m/s



2 Tryb lotu

Flymaster LIVE SD ma dwa gtéwne tryby pracy, czyli tryb lotu (Flight mode) i ustawien (Menu mode).Tryb
lotu jest oczywiscie uzywany w powietrzu, podaje on pilotowi takie informacje jak wysokosc¢, predkosé i
wariometr LIVE SD ma do 16 stron pamigci (patrz rys. 2.1) . Kazda strona odpowiada innemu ekranowi, ktory
moze zosta¢ dowolnie skonfigurowany przez pilota. Zestaw 16 stron tworzy konfiguracje urzadzenia.

Po zdefiniowaniu kompletnej konfiguracji uzytkownik moze w trybie lotu przetaczaé ekrany za pomocsa jednego
z programowalnych przyciskéw funkcyjnych (patrz punkt 4.10.15). W trybie lotu ekrany mogg si¢ rowniez
przelaczaé automatycznie zaleznie od wyznacznikow (see Section 4.10.7).

Uwaga:, Jesli aktywny ekran zawiera mapg¢ (trasy lub przestrzeni), mozemy przetaczy¢ przyciskiem S2.

Rys 2.1: Przyktad ekranu (twoje urzadzenie moze nie posiada¢ wszystkich mozliwosci).

Wyglad ekranu moze by¢ skomponowany przez pilota za pomoca darmowej aplikacji “Flymaster Designer”,
ktora mozna pobrac ze strony Flymaster (www.flymaster.net). To intuicyjne narzedzie pozwala uzytkownikowi
stworzy¢ nieograniczong liczbe konfiguracji, ktére mozna zgra¢ do komputera, zatadowac do przyrzadu, lub
nawet przesta¢ innym pilotom. Dalsze szczegoty znajdziesz w instrukcji obstugi programu Designer na naszej
stronie. Projektowanie konfiguracji polega na rozmieszczeniu zestawu elementdéw w pozadanych miejscach i
wymiarach na kazdej z 16 stron (ekranéw). Designer dziata na zasadzie ,,masz, co widzisz”. Oznacza to, ze po
umieszczeniu elementu na stronie i zaladowaniu wygladu do urzadzenia, zobaczysz na ekranie LIVE SD
doktadnie to samo.

Uwaga: Po zatadowaniu wygladu do LIVE SD, wszystkie podglady ekranow zostana skasowane. Dla LIVE SD
dostepne sg rozne elementy, przedstawione blizej w nastepnym rozdziale.



3 Elementy LIVE SD

Glowna funkcja elementu jest dostarczenie uzytkownikowi informacji. Elementy moga mie¢ charakter graficzny
lub pola danych. Kazdy element mozna zmienia¢, aby modyfikowac jego dziatanie i/lub ksztalt.

3.1 Elementy graficzne
Elementy graficzne przekazuja informacje obrazowo. Wigkszos$¢ elementéw graficznych ma state wymiary,

jednak mozna zmienia¢ ich pozycje. W miar¢ rozwoju firmware LIVE SD lista elementéw graficznych bgdzie
rosta. Biezaca lista zawiera nastgpujace elementy.

3.1.1 Akumulator

Element akumulatora graficznie pokazuje biezacy stan natadowania. Tabela 3.1 pokazuje zwigzek miedzy
pokazywanym stanem i poziomem natadowania wyrazonym w procentach. Ten element ma stale wymiary.

Symbol | Opis

Poziom akumulatora powyzej 90%

Poziom akumulatora mi¢dzy 70% a 89%

Poziom akumulatora miedzy 50% a 69%

Poziom akumulatora miedzy 30% a 49%

Poziom akumulatora miedzy 15% a 29%

DI0|BE|E|E

Pozostato mniej niz 15% energii

3.1.2 Dzwigk Wskaznik sity glosu opisany jest w ponizszej tabeli. Ten element ma stale wymiary.

symbol | opis

) Sita dzwigku 6 (poziom maksymalny)

i Sita dzwieku 5

@) Sita dzwieku 4

@ Sita dzwigku 3

@ Sita dzwigku 2

) Sita dzwigku 1

@ Dzwigk wytlumiony (cisza)

3.1.3 Operator sieci GSM




Ten element podobnie jak w telefonie komorkowym podaje informacje o operatorze sieci oraz sile sygnatu
GSM. Jakos¢ sygnatu pokazywana jest graficznie, zgodnie z tabelg 3.3.

Tabela 3.3 — Graficzny wskaznik, jako$ci sygnatu GSM

Symbol Opis

aill Poziom sygnatu GSM 5

all. Poziom sygnatu GSM 4

al.. Poziom sygnatu GSM 3

e Poziom sygnatu GSM 2

Poziom sygnatu GSM 1

Dodatkowo obok symbolu podawana jest informacja o operatorze sieci.
Opis poszczegbdlnych komunikatéw podaje tabela .

Symbol Opis
Operator Nazwa operatora sieci GSM
Brak ustugi LIVE SD nie odnalazt sieci GSM
No SIM Card Nie wykryto karty SIM.
. Modut GSM wylaczony. Mozna to zrobi¢ recznie w ustawieniach,
Disabled lub automatycznie, jesli przyrzad nie wykryt karty SIM.
3.14 GPS

Wskaznik podaje graficzng informacje o sile sygnatu GPS. Zasadniczo im nizsza warto$¢ PDOP (precyzji
pozycjonowania), tym doktadniejsze jest obliczenie pozycji. Wartosci ponizej 3.0 sg catkiem doktadne. Zwiagzek
miedzy wyswietlanym symbolem a jakoscig sygnatu podaje tabela 3.5. Warto zauwazy¢, ze przepisy FAI
wymagaja tracklogu 3D, zawierajacego dane o wysokosci.

Tabela 3.5: Jako$¢ sygnatu GPS

Symbol | Opis

o Pozycja 3D z doktadnos$cig ponizej 1.5

e

rF Pozycja 3D z doktadnoscig pomiedzy 1.5 a 2.0
b7 Pozycja 3D z doktadno$cia pomigdzy 2.0 a 3.0
@g__ Pozycja 3D z doktadnoscig wigkszg niz 3.0
@% Pozycja 2D (brak danych o wysoko$ci)

2 Brak sygnalu GPS

LIVE SD zacznie zapisywac tracklog dopiero wtedy, gdy uzyska dane 3D. LIVE SD ma 50-kanatowy odbiornik
GPS o duzej czutosci, wykazujacy duza skuteczno$é w trudnym otoczeniu (czutos$é -160 dBm) i bardzo krotki
czas wyszukiwania satelitow. LIVE SD ma od$swiezanie GPS 4Hz (inne majg tylko 1Hz),
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co pozwala uzytkownikowi LIVE SD widzie¢ nawet bardzo mate zmiany predkosci i pozycji. Co wiecej, ruch
strzatki kierunku jest ptynniejszy a zmiany pozycji pokazywane sa cztery razy szybciej niz w innych
urzadzeniach.

Uwaga: odswiezanie 4 Hz wymaga widoczno$ci wigcej niz 5 satelitow.

Wigcej informacji o doktadnosci GPS i innych danych technicznych mozna znalez¢ w sieci (np.
http://en.wikipedia.org/wiki/Error_analysis_for_the Global Positioning_System).

3.1.5 Wariometr

Analogowy wskaznik wariometru podaje dane o chwilowej predkosci pionowe;j. Istnieja cztery rézne elementy
mogace podawaé wartosci wariometru. U wszystkich mozna zmienia¢ rozmiary i miejsce na ekranie.

Wariometr analogowy
Ten modyfikowalny element graficznie przedstawia predkos¢ pionowa w zakresie od 0 m/s do +/-10 m/s .

3.1 — Analogowy wskaznik wariometru

Kiedy LIVE SD wykryje wznoszenie, po lewej stronie zaczyna rosna¢ czarny pasek od dotu do gory, z krokiem
0.1 m/s. Taki sam pasek pojawia si¢ po prawej stronie od gory w dot w przypadku wykrycia opadania.

Duzy wariometr analogowy
Duzy analogowy wskaznik wariometru podaje dane o chwilowej predkosci pionowej. Mozliwa jest zmiana
rozmiar6w i potozenia elementu.

— Rys.3.2 — Analogowy wskaznik wariometru

Ten element graficznie przedstawia predkos¢ pionowag w zakresie od 0 m/s do +/-10 m/s. W tym wskazniku
czarny pasek zaczyna rosng¢ na §rodku ekranu, z krokiem 0.1 m/s do wartosci 5 m/s na gorze skali. Po
osiggnieciu 5 m/s czarny pasek zaczyna znika¢ od 0 m/s ($rodek skali) do gory. Po catkowitym zniknigciu paska
wznoszenie jest wigksze lub rowne 10 m/s. Tak samo wskaznik zachowuje si¢ przy opadaniu, tyle, ze od srodka
skali w dot.

10


http://en.wikipedia.org/wiki/Error_analysis_for_the_Global_Positioning_System
http://en.wikipedia.org/wiki/Error_analysis_for_the_Global_Positioning_System
http://en.wikipedia.org/wiki/Error_analysis_for_the_Global_Positioning_System

Podwojny wariometr analogowy i wskaznik McCready

Podwojny wariometr analogowy wskazuje nie tylko chwilowe predkosci pionowe, ale rowniez predkosci $rednie
oraz spodziewane warto$ci nastepnego noszenia (wskaznik McCready - patrz rys.3.3). Ten element mozna
zmienia¢ i przesuwac. Sklada si¢ on z czterech kolumn. W skrajnej lewej wida¢ czarny pasek, wskazujacy
$rednig predkos$¢ wznoszenia. Ta wartos$¢ jest zawsze dodatnia. W nastepnej kolumnie podwdjna strzatka
wskazuje nastgpng spodziewang predko$¢ wznoszenia. W ostatniej kolumnie wida¢ dwa paski, wskazujace
predkos¢ wznoszenia i opadania. Dalsze szczegoty dotyczace wskaznika McCready w rozdziale 6.
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Rys. 3.3 Podwojny wariometr analogowy i wskaznik McCready

Wariometr analogowy

Analogowy wskaznik wariometru podaje dane o chwilowej predko$ci pionowej (rys. 3.4). Mozliwa jest zmiana
rozmiaréw i potozenia elementu. Predkoséci wznoszenia i opadania sg wskazywane na analogowe;j tarczy.
Maksymalng i minimalng predkos$¢ wznoszenia mozna ustawic za pomoca programu DESIGNER.
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Rys.3.4 - Tarcza wariometru

3.1.6 Krazek nawigacyjny

Krazek nawigacyjny to element wielofunkcyjny, graficznie wskazujacy kurs, kierunek wiatru i centrum komina.
Dodatkowo, jezeli okreslono punkt docelowy (lub zwrotny), element ten wskaze rowniez kierunek do srodka
danego punktu, do jego krawedzi oraz do nastepnego punktu zwrotnego. Ten element mozna przesuwac, ale nie
mozna zmieni¢ jego rozmiardOw. Aby krazek nawigacyjny byt widoczny, LIVE SD musi wykry¢ poczatek lotu
(patrz 4.10.5).
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Rys. 3.5 — Krazek nawigacyjny

Dane nawigacyjne wyswietlane sa w wewngtrznym kregu. Zewngtrzny krag zawiera gtdéwne punkty i wskaznik
wiatru. Biezacy kierunek lotu (kurs) odpowiada punktowi znajdujacemu si¢ na szczycie zewnetrznego okregu.
Na przyktadzie rys. 3.5, kurs wynosi ok. 80 stopni.

Wskazniki kierunku

Kiedy trasa jest aktywna, duza strzatka wskazuje kierunek do nastgpnego optymalnego punktu. ,,Punkt
optymalny ,,0znacza to miejsce na krawedzi cylindra punktu zwrotnego, ktore lezy na optymalnej trasie (na
przyktadzie z rys 3.6 trasa czerwona). Jesli nie zostata wpisana zadna trasa, strzatka bedzie wskazywac Kierunek
do miejsca startu, a konkretnie miejsca wykrycia poczatku lotu).

\

‘\\,“VWP3/,/

Rys. 3.6 — Optymalizacja trasy

Podczas konkurencji korzystanie z optymalnych punktéw krawedzi cylindrow daje znaczng oszczgdno$é czasu.
Mniejsza strzatka 2 na rys. 3.6 wskazuje $rodek nastepnego punktu zwrotnego (WP1), a strzatka 3 wskazuje
optymalng krawedz jeszcze dalszego punktu (WP2). Potaczenie wszystkich trzech strzatek daje pilotowi
orientacj¢ przestrzenng wobec nastgpnych dwoch punktow. Przyktad z rys 3.6 ukazuje typowa trase
konkurencji. Pilot nawigujacy do $rodkow cylindrow (wedhug strzatki 2) poleci kursem niebieskim, a pilot
lecacy wedhug strzatki 1 optymalnym kursem pokona o wiele krotsza czerwong tras¢. Kierunek do kolejnego
punktu po najblizszym (WP2) wskazuje strzatka 3. W naszym przyktadzie strzatka 3 wskazuje ten kierunek
wzdhuz linii zielonej, mimo tego, ze pierwszy punkt nie zostat jeszcze osiagniety.

Czasem potrzebne s3 drobne korekty kursu, i dlatego LIVE SD ma odpowiedni wskaznik w postaci malej
strzatki 4. Skierowana w lewo oznacza, ze pilot powinien minimalnie dokreci¢ w lewo, 1 odwrotnie strzatka w
prawo oznacza korekte w prawo. W przykladzie z rys. 3.6 strzatka 4 wskazuje w prawo, co znaczy, ze pilot
powinien lekko skorygowac kurs w prawo. Kiedy kurs jest doktadny (tj. utrzymywany z doktadnoscia do
jednego stopnia, LIVE SD wskazuje to duza strzatka w przod (rys 3.7).
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Rys. 3.7 - Doktadny kurs

Start zostaje automatycznie zaliczony, kiedy pilot prawidtowo przetnie lini¢ startu. Dopoki start nie zostanie
uznany za wazny, LIVE SD nie przejdzie do nastgpnego punktu trasy. Innym waznym aspektem startu jest to, ze
LIVE SD nie wskazuje kierunku do cylindra startowego, ale od razu do nastgpnego punktu z listy. Odlegltos¢ do
linii startu zostaje pod$wietlona, kiedy pilot znajduje si¢ w niewlasciwym miejscu, tj. wewnatrz cylindra, jesli
powinien by¢ na zewnatrz i odwrotnie.

Wskaznik centrum komina

Kolejng ciekawg funkcja krazka nawigacyjnego jest wskaznik srodka noszenia. Stanowi on czarng kropke w
srodku wewngtrznego krazka nawigacyjnego (obok strzatek wskazujacych kierunek). W krazeniu LIVE SD
$ledzi najsilniejsze noszenia dla kazdej warstwy o grubosci SOm.Punkt, w ktorym byto najlepsze noszenie
zostaje wskazany w wewnetrznym krazku, jako czarna kropka, dzieki czemu widac pozycje pilota w stosunku do
srodka komina. Potozenie czarnej kropki (centrum komina) jest na biezaco aktualizowane podczas lotu. Kiedy
pilot odleci dalej niz 300m od $rodka noszenia, kropka znajdzie si¢ na krawedzi krazka. W miare zblizania si¢
pilota do rdzenia réwniez kropka przesunie si¢ do §rodka.

Rys. 3.8 - Wskaznik centrum komina

Na rysunku 3.8 rdzen komina jest z tylu za pilotem, w odlegtosci ok. 150 m (potowa kregu o promieniu 300 m).

Znacznik wiatru

Zewnetrzny krazek zawiera maly znacznik podajgcy kierunek wiatru w odniesieniu do kierunku lotu

(kierunek, z ktorego wieje wiatr). Na przyktad, jesli pilot leci pod wiatr, znacznik bedzie na wierzchotku kregu.
W przyktadzie z rys. 3.5 wiatr wieje z NE.

3.1.7 Mapa przestrzeni powietrznej

Mapa przestrzeni powietrznej daje pilotowi informacj¢ w oparciu o trojwymiarowe obiekty, wczesniej
zatadowane do przyrzadu. Kazdy z tych obiektow moze by¢ przestrzenig powietrzna. Informacje o przestrzeni
mozna zatadowac za posrednictwem programu Flymaster Designer(dalsze szczegdty w instrukcji programu).
LIVE SD przyjmuje tylko dane w formacie OpenAir, i miesci do 12 000 punktow przestrzennych. (dalsze
informacje o formacie Open Air pod http://www.gdal.org/ogr/drv_openair.html ).

Rys. 3.9: Mapa przestrzeni

Po wprowadzeniu mapy z rys 3.9 do konfiguracji przyrzadu za pomoca DESIGNERAa, na ekranie widoczna
bedzie mapa 2D (patrz rys. 3.10). W dolnym lewym rogu mapy wida¢ skale w km, a posrodku mapy strzatke.
Przedstawia ona pozycje pilota, a jej kierunek wskazuje kierunek lotu. Mapa zawsze jest zorientowana na
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pénoc.

Uwaga: Po zaladowaniu nowych map przestrzeni do LIVE SD za pomoca DESIGNERa ich podglady sa
usuwane. Jezeli zatadujemy pusty plik przestrzeni, skasowane zostang wszystkie istniejace dane.

Przy pierwszym wy$wietleniu mapy jest ona wysrodkowana na ostatniej pozycji GPS, jaka LIVE SD ma w
pamigci.

Po wykryciu poczatku lotu (patrz pkt. 4.10.5) mapa zostanie ponownie wysrodkowana.

Uwaga: Nowe dane przestrzeni po zatadowaniu do LIVE SD beda widoczne na mapie dopiero po wykryciu
poczatku lotu.

Mapa zostanie wtedy ponownie wyswietlona ze strzatka (przedstawiajaca pilota) wedrujaca po catym ekranie,
wskazujaca pozycje pilota wzgledem poszczegdlnych stref. Jezeli pilot jest poza widocznym obszarem, to
nakreslona bedzie szara linig, natomiast, jesli jest wewnatrz strefy zostanie uzyta czarna linia. Zauwaz, ze pobyt
wewnatrz strefy (2D) niekoniecznie oznacza naruszenie przestrzeni, poniewaz pilot moze by¢ nad lub pod nig
(3D). Aby uzyska¢ wigcej informacji o mozliwym naruszeniu przestrzeni, nalezy doda¢ do wygladu ekranu kilka
pol.Beda to Distance to CTR, Altitude to CTR i Status CTR (rys. 3.10). Dist CTR to najkrotsza odleglto$é w
poziomie do najblizszej granicy strefy. Ta warto$¢ jest zawsze dodatnia. Analogicznie, Alt. CTR to najkrotsza
odleglos¢ w pionie do najblizszej strefy. w odréznieniu od dystansu w poziomie, réoznica wysokosci moze by¢
ujemna. Dodatnia réznica wysoko$ci oznacza, ze jeste$ poza strefa, a ujemna ze jestes wewnatrz strefy.
Dodatkowo pole ‘status CTR’ pokaze naruszenie strefy wy$wietlajac komunikat ,,Violating”.

Jezeli pilot nie narusza strefy, ale jest wewnatrz zdefiniowanego marginesu, pojawi si¢ komunikat Altitude
Imminent, lub Position Imminent.

| I
28.00km
Dist.CTR CTR Status | Alt.io CTR
1.149 Violating -99|

Rys. 3.10: Mapa przestrzeni i odpowiednie pola danych

Kiedy ekran zawiera map¢ przestrzeni, przyciskami UP i DOWN mozna zmieniac jej skalg: wcisnigeie UP
zmniejszy skale, a DOWN ja zwigkszy. Przypisane przez uzytkownika funkcje tych przyciskow beda wtedy
wylaczone.

3.1.8 Wykres wysokosci biezacej
Wykres wysokosci (rys.3.11) pokazuje wysokos$¢ barometryczng w funkcji czasu. Wysoko$¢ podawana jest
metrach na osi pionowej, a czas na osi poziomej wyrazone jest w sekundach.

Rys 3.11: Wykres wysokosci
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Zasigg osi poziomej jest staly i odpowiada 240 sekundom( 4 minuty), natomiast zakres osi pionowe;j jest
automatycznie dopasowywany, aby zmiesci¢ zdobytg wysoko$¢. W rzeczywistoéci wykres wysokosci to wykres
absolutnej wysokosci barometrycznej za ostatnie cztery minuty lotu (rys. 3.12).

i) it

Altitude Max.alt [iur.
460 518 00:06:41

Altitude? Alt.Gain Time
460 | ----- 17.23.23

3.1.9 Wskaznik wiatru

3.1.9 Wskaznik wiatru
Wskaznik wiatru (rys. 3.13) to element o modyfikowalnych wymiarach.

-||||||||||||; RyS313WSkain1kW1atm
Kiedy jest uzywany w wygladzie ekranu, widoczna jest strzatka podajaca kierunek wiatru w stosunku do pilota
(kierunek, z ktorego wieje wiatr). Na przyktad, jesli pilot leci pod wiatr, strzatka bedzie wskazywaé na potudnie

(dot ekranu). W $rodku strzatka znajduje si¢ kotko zawierajace liczbe podajaca predkosé wiatru w km/h (rys.
3.14). W przyktadzie z rys. 3.14) wiatr wieje ze wschodu). Liczby podajace zaréwno predkosc¢ jak kierunek

wiatru widoczne sa tez w polach danych.
Rys 3.14: Wskaznik wiatru "e

Zaroéwno kierunek jak predkos¢ wiatru sg obliczane wg predkosci wzgledem ziemi z GPS mierzone;j

w krazeniu, wigc nie ma potrzeby osobnego czujnika predkosci. Doktadnosé¢ obliczen predkosci wiatru rosnie
wraz z ilo$cig okrazen.
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3.1.10 Mapa trasy
Mapa trasy (rys. 3.15) wskazuje pilotowi jego potozenie wzgledem punktow zwrotnych i krawedzi cylindrow
oraz tras¢ lotu. Ten element mozna przesuwaé oraz zmienia¢ jego rozmiary.

Rys. 3.15: Mapa trasy

Typowa mapa trasy w locie moze wygladac jak na rys. 20. W dolnym lewym rogu widoczna jest skala. Mozna ja
zmienia¢ przyciskiem F1, aby oddali¢ mape i tym samym zmniejszy¢ jej skale, a przyciskiem F2 przyblizy¢ mape, czyli
zwickszy¢ skale.

(—
0.280km

Rys. 3.16: Mapa trasy

Podczas lotu w konkurencji bedzie widoczna optymalna trasa migdzy cylindrami. Potozenie pilota wyznacza
strzatka, widoczny jest tez $lad lotu za ostatnie cztery minuty. Slady starsze niz cztery minuty znikajg, dla
lepszej przejrzystosci ekranu.

Rys. 3.17: Kompas

3.1.11 Kompas
Kompas (rys. 3.17) wskazuje informacje pochodzace z wbudowanego w LIVE SD kompasu magnetycznego.
Ten element mozna przesuwac oraz zmienia¢ jego rozmiary. Kompas zawiera strzatke, ktora zawsze jest utozona
zgodnie z korpusem LIVE SD. Przy przekreceniu LIVE SD zmienig pozycj¢ rowniez oznaczenia kierunkoéw na
kompasie, tak by wierzchotek strzatki zawsze wskazywal wtasciwy kierunek. Na przyktadzie rys. 3.18 LIVE SD
wskazuje prawie doktadnie wschod. Kierunek wskazuje strzatka, jak rowniez liczba posrodku (76° stopni).

Rys. 3.18: Kompas
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3.2 Pola danych

Oznaczenie

Opis

Above Toff

Wysokos¢ nad punktem poczatku lotu.

Abs.Pressure

Absolutne cis$nienie atmosferyczne w paskalach.

Active waypoint

Nazwa aktywnego punktu zwrotnego.

AirTemp. Temperatura powietrza mierzona przez bezprzewodowy czujnik

Alt.to CTR Wysokos¢ dzielgca nas od najblizszej strefy, ujemna warto$¢ oznacza, ze
musimy zbi¢ wysokos¢, aby wyj$¢ z przestrzeni kontrolowane;.

Alt.Gain Wysokos¢ zdobyta. Wysokos¢ zdobyta w biezacym kominie.

Alt.Gain/Loss Wysokos$¢ stracona/zdobyta Na szczycie komina wskazuje wysokos¢
zdobytg od jego podstawy, w innym przypadku wysokos$¢ utracong od
wierzchotka ostatniego komina

Altitude Wysoko$¢ biezgca. Ta wysoko$¢ odpowiada wysokosSci barometrycznej i
zalezy od warto$ci QNH.

Altitude? Drugi wysoko$ciomierz, ktéry mozna ustawia¢ niezaleznie od pierwszego.

A.OverGoal Wysoko$¢ nad meta to r6znica wysokosci miedzy biezaca pozycija

Arrival Goal Szacowana wysokos$¢ dolotu nad metg. Wysokos$¢ jest obliczana
w oparciu o §rednig doskonalos¢ dotychczasowego lotu.

Oznacza to, ze obliczenie uwzglednia wiatr, jako$¢ dnia 1 doskonato$¢
paralotni.

Arrival Next Szacowana wysoko$¢ przylotu nad nastgpny punkt zwrotny. Oznacza to,
ze obliczenie uwzglednia wiatr, jakos$¢ dnia 1 doskonato$¢ paralotni

AveROT Srednia predko$¢ zakretu w stopniach na sekunde

Ave.Speed Srednia predko$¢ wzgledem ziemi obliczona z uzyciem filtra, aby
wyeliminowa¢ chwilowe zmiany wynikajace ze zmiany kata natarcia itp.

Ave.Vario Przeci¢tna predkos¢ wznoszenia obliczona wg. usredniacza, aby podawaé
rzetelne dane.

Battery Stan akumulatora podawany, jako procent pelnego natadowania.

Bearing Aktualny kurs w stopniach.

Ceiling Podaje wysokos$¢ gornej krawedz strefy powodujacej ostrzezenie, tj.
strefy, ktora naruszasz lub jestes w jej poblizu.

ConeVSpd Minimalna predko$¢ wznoszenia, usprawiedliwiajaca dalsze wznoszenie
zamiast bezposredniego lotu do koncowego stozka SpeedSection.

Cur.G.R. Aktualna doskonato$¢ obliczona wg. sredniej wartosci vario 1 $redniej
predkosci wzgledem ziemi.

CTR Name Nazwa strefy naruszonej lub powodujacej ostrzezenie.

CTR Status Status strefy powietrznej, wskaze Violating przy naruszeniu, Imminent Alt
przy zblizeniu do granicy strefy w pionie lub Pos.Imminent przy zblizeniu
do strefy w poziomie.

Date Aktualna data. Ta warto$¢ jest automatycznie sprawdzana, kiedy
urzadzenie uzyska pewny sygnat GPS.

Dist.CTR Odleglos¢ do przestrzeni kontrolowane; jesli w okolicy jest wigcej niz
jedna strefa, wskazana zostanie najblizsza. W razie naruszenia strefy w
poziomie podawana jest odleglo$¢ do najblizszej krawedzi.

Dist.Cone Pozioma odleglo$¢ do stozka.

Dist.ConeA Pozioma odlegtos¢ do punktu wejscia w stozek.

Dist.Edge Odleglos¢ do krawedzi. Najkrotsza odlegtos¢ do optymalnego punktu:

nastepny punktu zwrotny wylicza za pomoca optymalizacji trasy
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Dist.Goal

Catkowita odleglo$¢ od aktualnej pozycji do mety. Wysokos$¢ jest
obliczana w oparciu o zoptymalizowang tras¢ przez wszystkie punkty
zwrotne.

Dist.Line Odlegtos¢ po prostej. Najkrotsza odlegtos¢ do cylindra nastepnego punktu
zwrotnego. Odlegtos¢ to Distance Next minus promien cylindra.

Dist.Next Odlegtos¢ do nastepnego punktu. Najkrotsza odlegtos¢ do srodka
nastepnego punktu zwrotnego. Distance next odpowiada Distance Line
plus promien cylindra.

Dist.Start Najkrotsza odlegtos¢ do cylindra startowego

Dist. Toff Odlegltos¢ miedzy biezaca pozycja a wykrytym punktem startu

Dist. Thermal Najkrotsza odleglos¢ do $rodka ostatniego noszenia.

Dur. Flight Duration. Czas trwania biezacego lotu.

Flight Level Wysoko$¢ w setkach stop, oparta na statym QNH 1013.25hPa.

Floor Podaje wysokos¢ gornej krawedz strefy powodujacej ostrzezenie, tj.
strefy, ktora naruszasz lub jeste$ w jej poblizu.

Fuel Ilo$¢ paliwa w litrach (dostepne przy polaczeniu z Flymaster M1).

G-Force Chwilowe przecigzenie odczuwane przez pilota uzywajacego czujnika
Heart-G.

Goal Close Czas pozostaty do zamknigcia mety.

GPS Allti Wysoko$¢ podawana przez GPS.

G.R.Goal Doskonato$¢ konieczna do osiggnigcia mety, oparta o optymalng tras¢
przez pozostate punkty zwrotne.

G.R.Next Doskonato$¢ potrzebna do osiggnigcia nastegpnego punktu zwrotnego.

G.R.M.G. Glide ratio made good. Biezaca doskonatos¢ wzgledem aktywnego punktu
zwrotnego. Obliczana jest przez ztozenie danych z usredniacza i VMG.

G.R.Toff Doskonato$¢ konieczna do osiggnigcia startu.

Heading Kurs w stopniach wg. GPS.

Int. Temperature | Temperatura wewnatrz przyrzadu.

Land In Na zawodach zwykle z powodow bezpieczenstwa podaje si¢ godzing, o
ktérej musimy by¢ na ziemi. Wpisujemy ja do przyrzadu przez dodanie
punktu zwrotnego na mecie do wpisanej juz trasy konkurencji, nazywajac
go ,,Landing” i czas pozostaly do chwili, kiedy musimy by¢ na ziemi.

Last Send Czas, jaki uptynat od chwili przestania ostatnich danych o pozycji do
serwera live tracking.

Latitude Biezaca szerokos¢ geograficzna pozycji zgodna z formatem okreslonym w
menu ustawien.

Longitude Biezaca dlugos$¢ geograficzna pozycji zgodna z formatem okreslonym w
menu ustawien.

Max.Alti Maksymalna wysokos$¢ osiggnigta w biezacym locie. Obliczenie wedlug
wysokosci barometryczne;.

Max.Climb Po rozpoczgciu lotu pokazuje maksymalne wznoszenie napotkane w locie.
Jest to wznoszenie usrednione a nie chwilowe, co pozwala lepiej ocenié
termike w danym dniu. Warto$¢ ta jest resetowana przy wytgczeniu
przyrzadu.

Max.Sink Po rozpoczgciu lotu pokazuje maksymalne wznoszenie napotkane w locie.
Warto zauwazy¢, ze wyswietlane sg wartosci usrednione. Kiedy przyrzad
jest wylaczany, wartos¢ ta jest resetowana.

Max.Speed Maximum Speed Maksymalna predkos¢ (wg. GPS) osiagnigta w locie.
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Kiedy przyrzad jest wylaczany, warto$¢ ta jest resetowana.

McRdyNxtThrm

Spodziewane przecigtne noszenie w nastgpnym kominie wqg teorii
McCready’ego. W oparciu o zdefiniowang biegunowa obliczane jest
noszenie, jakie powinno wystapi¢ w nastepnym kominie przy kreslone;j
predkosci rzeczywistej (TAS — jedynie z podtaczong sonda predkosci).
Wartos¢ ta jest zwigzana z predko$cia optymalng i jest zaznaczana na
pasku wariometru analogowego.

MotorTemp

Temperatura silnika (dostgpne przy potaczeniu z Flymaster M1).

OptGndSpdCone

Pr¢dkos¢ wzglgdem ziemi potrzebna, aby zminimalizowaé czas dotarcia
do koncowego stozka SpeedSection. Wartos¢ ta jest obliczana przez
dodanie zsumowanie biezacej predkos$¢ wiatru z optymalng predkoscia
dolotu do stozka.

OptSpdCone

Pr¢dkos¢ rzeczywista TAS potrzebna, aby zminimalizowaé czas dotarcia
do koncowego stozka SpeedSection. Wartos¢ ta jest obliczana w oparciu o
nachylenie stozka 1 zdefiniowang biegunowa.

Page Num.

Numer strony aktualnej konfiguracji.

Pulse

Biezace tetno uderzeniach na minute, przy uzyciu czujnika Flymaster
Heart-G.

RPM

Obroty silnika na minut¢ (dostepne przy polgczeniu z Flamaster M1).

Speed

Predkos¢ wzgledem ziemi w km/h. Predkos$¢ jest dostepna tylko, jezeli
odbiornik GPS ma pewny sygnat.

Speed Start

Speed to Start. Predkosc, z jaka pilot powinien lecie¢, aby osiagnac
granic¢ cylindra startowego w chwili otwarcia.

SpeedToFly Optymalna predkos¢ lotu w oparciu teori¢ McCready’ego. Predko$¢
rzeczywista jest obliczana na podstawie zdefiniowanej biegunowej oraz
przecigtnego noszenia.

Steps Ilo$¢ krokéw od rozpoczecia zliczania.

Steps/Min Liczba krokow na minutg.

TAS Predkos$¢ rzeczywista. Informacja ta jest dostepna tylko, jezeli przyrzad
jest podiaczony do rurki pitota Flymaster TAS.

Therm.Dur. Czas spedzony w ostatnim noszeniu.

Thrml.Perfo. Wydajnos¢ ostatniego komina, wskazujaca srednig predkos¢ wznoszenia.

Thermal top Najwyzszy punkt osiggniety w biezacym kominie.

Time Czas lokalny. Warto$¢ ta jest automatycznie sprawdzana, gdy przyrzad ma
pewny sygnal GPS. (patrz Uwaga 2)

Trans.G.R. Doskonato$é na biezacym przeskoku. Srednia doskonato$é na przeskokach
miedzy kominami.

TTG TTG to pole dynamiczne, jego zawarto$¢ zmienia si¢ zaleznie od sytuacji

w locie i zdefiniowanej trasy. Przed otwarciem startu lotnego bedzie
wskazywa¢ TTG (time to go) pozostaty do otwarcia, po czym przelaczy
si¢ na SS (Speed Section time) wskazujgc czas lotu od otwarcia startu.
Jesli w tasku nie wpisano cylindrow startowych lub w ogéle go nie
zdefiniowano, pole bedzie wskazywa¢ Dur, w tym przypadku oznaczajace
czas lotu od chwili startu. Za rozpoczecie lotu uwaza si¢ moment, w
ktérym predkos¢ wzgledem ziemi przekroczy 5 km/h.(przy tacznosci GPS
w 3D).

Turnpoint size

Nazwa aktywnego punktu zwrotnego.

Vario

Chwilowe wskazanie wariometru
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Voltage Stan akumulatora w woltach.

VMG Velocity made good — predkos¢, z jaka pilot zbliza si¢ do aktywnego
punktu zwrotnego.

Wind Dir. Kierunek wiatru w stopniach, obliczany ze znoszenia wg. GPS.

Wind Speed Predkos¢ wiatru obliczona z predkosci GPS.

UDF 1 Pole definiowane przez uzytkownika 1.

UDF 2 Pole definiowane przez uzytkownika 2.

UDF 3 Pole definiowane przez uzytkownika 3.

UDF 4 Pole definiowane przez uzytkownika 4.

UDF 5 Pole definiowane przez uzytkownika 5.

UDF 6 Pole definiowane przez uzytkownika 6.

Uwaga - LIVE SD uznaje, ze weszliSmy w komin, kiedy usrednione wskazanie wariometru przekroczy 0.5m/s i
opusciliémy go, kiedy usredniacz wariometru zejdzie ponizej -1.0m/s. Po wejsciu w komin bedzie zliczat
wysoko$¢ osiagnieta w biezacym kominie. Jesli wysokos¢ jest mniejsza niz maksymalna uzyskana w kominie, to
ujemna liczba okresli ile nam brakuje do najwyzszego punktu. Jesli wysokos¢ jest rowna lub wieksza od
maksymalnej, liczba dodatnia wskazuje ilo$¢ metréw zdobytych od chwili wejscia w noszenie. Wskaznik przez
caly czas wyswietla liczbe metréw zdobytych w noszeniu. Kiedy pilot wchodzi w noszenie, LIVE SD resetuje
ten wskaznik do 0 i zaczyna zliczanie zdobytych metrow. W pewnych miejscach komina noszenie moze stac si¢
stabe i pourywane. W takich momentach niejasnosci wskaznik wykaze strate wysokosci. Kiedy pilot ponownie
zacznie si¢ wznosi¢, ukaze si¢ wysokos¢ zdobyta od chwili wejscia w noszenie.

Uwaga - wszystkie obliczenia czasu LIVE SD wykonuje wedtug UTC (Coordinated Universal Time).To samo
dotyczy czasu zapisywanego w rack-logu. Jednak godzina wy$wietlana na gorze ekranu to czas lokalny, z
dodanym przesunigciem wobec czasu UTC (uzyskanego z odbiornika GPS).Lokalne przesunigcie wobec czasu
UTC nalezy zdefiniowa¢ w menu ustawien (see Section 4.10.2) , aby lokalny czas byt prawidlowy.

Uwaga — TTG to pole dynamiczne, jego zawarto$¢ zmienia si¢ zaleznie od sytuacji w locie i zdefiniowane;j
trasy.

Przed otwarciem startu lotnego bedzie wskazywaé TTG (time to go) pozostaty do otwarcia, po czym przetaczy
si¢ na SS (Speed Section time), wskazujac czas lotu od otwarcia startu. Jesli w konkurencji nie wpisano
cylindrow startowych Iub w ogole jej nie zdefiniowano, w polu pojawi si¢ (DUR) w tym przypadku oznaczajace
czas lotu od chwili rozpoczgcia. Moment startu jest wykrywany, gdy predkos¢ wzgledem ziemi przekroczy 5
km/h (przy GPS zalogowanym w 3D).

Uwaga - pole wysokosci podaje wysokos¢ absolutng w metrach lub stopach, zaleznie od ustawienia .Ta
wysoko$¢ odpowiada wysokosci barometrycznej i dlatego jest catkowicie zalezna od QNH (absolutne ci$nienie
w danym czasie i miejscu odniesione do cisnienia MSL (mean sea level — $redni poziom morza).
Wysokosciomierza nie mozna zresetowac, ale mozliwe sa regulacje w odpowiedniej opcji menu (patrz pkt
4.10.1).
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4 Tryb ustawien

Kiedy przyrzad jest w trybie lotu, do menu ustawien wchodzimy wecisnigciem przycisku MENU (S1). W trybie
ustawien ponowne wcisnigcie przycisku menu (S1) spowoduje powrét do trybu lotu.

Main Menu |

; ask delay

Task Navigator
Critical Airspaces
Nearby Landings
Flight Log

Pages

Settings
Shutdown

Rys 4.1: Menu gtowne

Poszczegodlne opcje wybieramy przyciskami S3 1 S4 (strzatki w gore i w dot).W podswietlong opcje wchodzimy
weciskajac przycisk S2 (Enter). Opis poszczegdlnych komunikatéw podaje tabela 4.1.

Tabela 4.1: Gtéwne opcje menu

Pozycja menu

Opis

Waypoints/Task

Otwiera edycje punktow i tras (patrz pkt. 4.1)

Task delay

Przesuwa wszystkie czasy aktywnej trasy/konkurencji. (patrz pkt.
4.2)

Task Navigator

Pozwala na r¢czne przejecie nawigacji (patrz pkt. 4.3)

Critical Airspaces

Ekran stale pokazuje strefy powietrzne, ktore sg blizsze niz
progi zdefiniowane w ustawieniach (see Section 4.10.17)

Near Ladnings

pozwala pilotowi panowac¢ nad trasg trojkata FAI, umozliwiajac
reczne dopasowanie wierzchotkoéw (patrz pkt 4.5)

Flight log Wyswietla ekran ladowisk. Stale pokazuje on doskonatosci i
odlegtosci do najblizszych ladowisk, posortowanych wedlug dolotu
(patrz pkt. 4.6)

Pages Otwiera ksigzke lotow. (patrz pkt.4.7)

Report Back Pokazuje ekrany danej konfiguracji. (patrz pkt. 4.8)

Shutdown serwer wiadomosci Flymastera (patrz pkt.4.9)

Critical Airspaces

Otwiera szczegdtowe menu ustawien (patrz pkt. 4.10)

Near Ladnings

Wylacza LIVE SD i wyswietla szczegdétowy stan akumulatora.
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4.1 Punkty zwrotne i trasa

Waypoints (65) Task

HORNBR H' |LAUNCH W
HOWIZT H |WHALEB 128
%li%lgg /-ijUK WHALEB 0.0

WAYPOIN SHEEP SHE 9.0

L|2T T KENO KEN HEBRON M 218 TASK LIST
KLAMAT K g|GOOSEN G 17.2
WHALEL 13
MACDOE M |WHALEL 0.0 G
MAHAGO
MCCLOU M
MERRIL ME

3ECS Total: 68.1

Name: LAUNCH WHALEBACK
WAYPOINT Altitude: 2266m

el Latitude: N 41°32'06.36"
Longitude: W 122°09'09.24"
Landing: No

Rys. 4.2: Punkty zwrotne i ekran trasy

Jak sama nazwa wskazuje, w tym miejscu zarzadzamy danymi punktéw zwrotnych i tras/konkurencji. Jak widaé
na rys. 4.2, ekran podzielony jest na trzy czesci — listg punktow (WL), liste tras (TK) i liste szczegdtow/opcji
punktu zwrotnego (DO). Pole DO mozne si¢ zmienia¢ zaleznie od submenu, w ktorym jestesmy. Moze np.
pokazywacé szczegbly/opcje wybranego punktu, lub liste dziatan dostepnych, dlatego punktu. Wejscie na strong
aktywuje pole WL. Na gorze ekranu obok nazwy Waypoints wida¢ catkowitg liczbe punktéw zwrotnych pamigci
LIVE SD. Pierwszy punkt na liscie jest pod$wietlony, jego dane widoczne sg w polu DO. Przy przesunieciu
kursora na inny punkt odpowiednio zmienig si¢ szczegoty punktu. Jesli lista punktow jest pusta, w sekcji DO
widoczne sg mozliwe dzialania. Poniewaz punktow nie ma, jedyng dostgpna opcja jest wpisanie nowego punktu.
Woeisnigcie przycisku Enter gdy pod$wietlony jest jaki$ punkt uruchamia menu edycji punktéw zwrotnych.

Lista dostepnych dziatan jest widoczna w sekcji DO (patrz rys. 4.3).

=1
[ 39D5  Total: 31.6

Delete All Waypoints
Go to Point

=l

Rys. 4.3: Menu edycji punktéw zwrotnych

Dostepne opcje edycji widoczne sg na czarno, pozostate na szaro. Na przyktad, na rysunku 4.3 opcja skasowania
punktu nie jest dostepna, poniewaz lista punktow jest pusta.

LIVE SD pamigta do 442 punktéw zwrotnych.
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4.1.1 Menu edycji punktow zwrotnych
Po wejsciu w menu edycji pod$wietlony punkt szarzeje, co znaczy, ze wykonywane zmiany beda
dotyczyty wlasnie jego. Po wejéciu w to menu w obszarze DO pojawia sig lista dziatan. Opis

poszczegbdlnych komunikatow widoczny jest Tabeli 4.2.

Tabela 4.2: Gtowne opcje menu

Czynnos¢ Opis

Add WP to Task | Dodaje wybrany punkt na koniec trasy.

Insert New WP Dodaje nowy punkt zwrotny. Jako dane punktu automatycznie zostaje
uzyta biezaca lokalizacja.

Rozpoczyna edycje wybranego punktu zwrotnego.

Edit WP

Delete WP Usuwa wybrany punkt zwrotny. Jezeli punkt zwrotny jest uzywany w
trasie, to ta opcja jest nieaktywna.

Delete all points | Usuwa wszystkie punkty zwrotne i trase.

Go to Point .
Wymusza nawigacje do wybranego punktu. Jest to nadrzedne wobec
nawigacji trasy.

Edit Task Rozpoczyna edycje trasy. Jezeli nie dodano do trasy zadnych punktow

zwrotnych,
to ta opcja jest nieaktywna.

Dodaje punkt zwrotny do trasy

Aby doda¢ punkt zwrotny do trasy, przyciskami UP i DOWN wybierz punkt ktory chcesz dodaé, az
zostanie pod$wietlony wtasciwy. Wcisnigcie przycisku ENTER doda punkt do listy po prawej, a w
polu DO pojawia si¢ opcje dla nowego punktu trasy, co pozwoli ustali¢ wlasciwosci punktu (mozna je
rowniez edytowac pozniej).

Nowy punkt zwrotny
Ta czg$¢ menu pozwala na wprowadzenie nowego punktu na liste. Jesli dane GPS sa pewne, to
koordynaty i wysoko$¢ dla danego punktu zostang wzicte z aktualnej pozycji.

Edytuj punkt zwrotny

Wejscie w to menu pozwoli zmieni¢ wlasciwosci wybranego punktu. Mozna zmieni¢ nazwe punktu
jak rowniez jego wysokos$¢, potozenie geograficzne i ewentualne 0znaczenie, jako ladowisko. Aby
zmieni¢ ktorekolwiek dane, najpierw wybierz punkt. Wcisnigcie S2 wywota menu pozwalajace go
edytowaé. Ponowne wecisniecie S2 pokaze kursor jak na rys. 4.4, wskazujac miejsce edycji. Litery
zmieniamy przyciskami S3 lub S4. Wcisnigcie przycisku S2 przeniesie kursor na nastepna litere.
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WHALEE
WEED WE 215

1424 Total 21.5

Name: ifHALEB WHALEBAC
Altitude: 02579m

10 N 571690
4597757
Landing: No

Rys. 4.4: Edycja punktu zwrotnego

Punkt zwrotny moze by¢ oznaczony jako ladowisko, bedzie on wtedy uwzgledniany na licie bliskich ladowisk
(patrz pkt. 4.6).

Kasowanie punktu zwrotnego

Mozliwe jest usunigcie tylko jednego punktu z listy. Przyciskami S3 lub S 4 wybierz punkt zwrotny do
usuni¢cia. Po pod$wietleniu wlasciwego wybranie kasowania punktu usunie punkt zwrotny z pamigci
urzadzenia. Jezeli punkt zwrotny jest uzywany w trasie, funkcja kasowania nie bedzie dostgpna, aby go
skasowac nalezy najpierw usunaé go z trasy.

Kasuj wszystkie punkty

Z LIVE SD mozna usuna¢ wszystkie punkty. Funkcja ta skasuje rowniez trasy. Po wybraniu tej opcji LIVE SD
zapyta czy na pewno tego chcemy. (2WARNING: Nie nalezny myli¢ tej funkcji z usuwaniem trasy. Ostatnig
rzecza, jaka chcemy jest znalez¢ si¢ na starcie bez punktow w urzadzeniu, aby usunaé poprzednia tras¢ uzyj
funkcji usuwania trasy opisanej w punkcie 4.1.2.)

Go to Point

Wybranie Go to Point wymusi nawigacj¢ do wybranego punktu. Po wybraniu (przez wcisnigcie przycisku
ENTER) przyrzad automatycznie wyswietli ekran lotu i rozpocznie nawigacj¢ do tego punktu. Powrét do menu
punktow/tras skasuje aktywne Go To. Funkcja Go To jest nadrz¢dna wobec nawigacji trasy, chociaz LIVE SD
zapamigta, w ktorym miejscu trasy byt, wigc kiedy Go To zostanie skasowane (jak opisano wyzej) wznowi
nawigacje po trasie w miejscu uruchomienia Go To.

Edit Task

LIVE SD ma miejsce na tylko jedna trasg. Jest to celowe, aby nie lecie¢ niewltasciwej trasy. Trase mozna
edytowa¢ po wybraniu odpowiedniej opcji. Ta czynnos$¢ pod$wietli pierwszy punkt trasy w polu TL.

4.1.2 TaskList

Lista trasy zawiera wszystkie punkty trasy i umozliwia okres$lanie ich parametrow. Migdzy punktami poruszamy
si¢ przyciskami UP i DOWN. Przy pod$wietleniu punktu sekcja DO pojawig si¢ parametry punktu 3. Kiedy

24



konkurencja ma tylko jeden punkt, uwazana jest za tras¢ typu ,,Idz do” (“Go To” ).LIVE SD automatycznie
rozpocznie nawigacj¢ do tego punktu. (WARNING: Po kazdej modyfikacji trasy nawigacja rozpocznie si¢ od jej

poczatku.)

Uwaga:, Kiedy trasa zawiera wigcej niz jeden punkt, to pierwszy z punktéw zostanie automatycznie
ustawiony, jako punkt startu. Punkt startu jest ignorowany nawigacyjnie, uzywany jest tylko do
obliczania catkowitej dtugosci trasy.

Wecisnigcie ENTER na wybranym punkcie otworzy menu punktu trasy w polu DO (na dole ekranu),
ktore pozwoli edytowac, przesuna¢ lub usung¢ ten punkt. Kazdy zdefiniowany punkt trasy jest
przypisany do okreslonego typu, domyslnie bedzie to cylinder (szczegodly roznych typoéw punktow w

tabeli 4.3).
Tabela 4.3: Typow punktow tras
Typ punktu | Nawigacja
Start Pierwszy punkt zwrotny jest automatycznie okre$lany jako start (Take-Off). Ten punkt jest
jednak tylko markerem do obliczania calkowitej dlugosci trasy, LIVE SD zignoruje go przy
nawigacji.
Cylinder Cylinder wyznaczany jest przez koordynaty $rodka i promien. Koordynaty pochodzg z

danych wybranego punktu, a promien moze by¢ okreslony przez pilota. Domy$lne ustawienie
(zazwyczaj 400m) jest definiowane w ustawieniach Turnpoint Size. Podczas lotu LIVE SD
przejdzie do nastgpnego punktu zwrotnego dopiero po przejsciu pilota przez krawedz
cylindra.

Start In/Exit

Punkty ,,Start In” to cylindry startowe z wyjsciem na zewnatrz. Start wyznaczany jest przez
koordynaty $rodka, promien i czas (czas startu). LIVE zaliczy taki punkt i przejdzie do
nastepnego na trasie tylko wtedy, gdy po chwili otwarcia konkurencji pilot bedzie wewnatrz
cylindra (przekroczy lini¢ startu po uptywie czasu startu). Zauwaz, ze kolejnos¢ w jakiej ten
punkt widac¢ na liscie jest bardzo wazna.

Punkty ,,Start out” to najczesciej uzywany rodzaj cylindrow startowych. LIVE zaliczy taki

Start punkt i przejdzie do nastgpnego tylko wtedy, gdy po chwili otwarcia konkurencji pilot bedzie

Out/Enter na zewnatrz cylindra (przetnie lini¢ startu po uptywie czasu startu). Start wyznaczany jest
przez koordynaty $rodka, promien i czas (godzina startu). Zauwaz, ze kolejnos¢ w jakiej ten
punkt widac¢ na liscie jest bardzo wazna.

End Speed Czgsto czas konkurencji mierzony jest przed meta. Punktem pomiaru czasu koniec czgséci
predkosciowej (ESS). ESS moze stanowi¢ cylinder wyznaczany przez koordynaty $rodka i

Section promien, lub stozek wyznaczony przez koordynaty §rodka, promien i nachylenie.

Oba rodzaje ESS maja parametr czasu.

Cylinder mety

Cylinder mety jest bardzo podobny do cylindra punktu zwrotnego z wyjatkiem tego, Ze ma
czas zamkniecia. Czas zamknigcia jest uzywany do obliczania definiowalnego pola ,,Goal
Close”.

Linia mety Linia mety to linia o okres$lonej dtugosci ze $rodkiem na podanej koordynacie. Z definicji ta
linia jest prostopadta do kierunku wiodgcego od poprzedniego PZ do niej. Linia mety o
dtugosci 400m rozciaga si¢ po 200 m w obie strony od $rodka wyznaczonego koordynatg.

Ladowanie Wigkszo$¢ ladowan ma miejsce na mecie. W tym przypadku punkt mety mozna wpisaé

ponownie, co pozwoli okresli¢ czas obowigzkowego ladowania. LIVE SD uwzgledni to
ograniczenie przy obliczeniu pola Land In. W pewnych sytuacjach dla bezpieczenstwa
ladowanie moze by¢ zalecane w innym miejscu, zatem moze zosta¢ uzyty inny punkt.

Kiedy LIVE SD zalicza punkt zwrotny, wydaje dzwigk informujacy pilota Ze nawigacja przeszta do
nastepnego PZ. Ten dzwigk mozna wylaczy¢ w odpowiednim menu (patrz pkt. 4.10.4).
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Edytuj punkt trasy

Kiedy do trasy dodajemy punkty, domyslnie sg to cylindry o $rednicy 400 m (z wyjatkiem pierwszego,
ustawianego, jako miejsce startu). (Domyslny promien mozna zmienié¢ (patrz pkt. 4.10.16))

Aby zmodyfikowa¢ konkretny punkt, wybierz go przyciskami UP i DOWN, nast¢pnie wcisnij
ENTER, aby otworzy¢ odpowiednie menu. Na koniec wybierz edycje punktu trasy i wcisnij ENTER.
Tutaj mozna zmieni¢ parametry punktu trasy. Zmiana rodzaju punktu sprawi, ze w pewnych
przypadkach pojawi si¢ pole czasu. Bardzo wazne: kolejnos¢, w jakiej punkty sg widoczne jest
bardzo wazna, poniewaz LIVE SD bedzie nawigowal wedtug tej listy, wigc w przypadku bramki
startowej, ktora jednoczesnie jest punktem zwrotnym (bardzo cze¢ste na zawodach) start musi by¢
wpisany przed tym punktem. Wpisanie czasu jest mozliwe tylko w tych rodzajach punktow, ktore sg z
nim zwigzane, dlatego pole czasu pojawi si¢ tylko kiedy jest potrzebne (np. przy bramce startowe;j i
mecie). Tabela 4.4 opisuje uzycie czasu we wszystkich rodzajach pol.

Tabela 4.4: Rodzaje punktow

Rodzaj punktu Pole czasu

Start out lub Start in. Czas otwarcia startu. Start zostaje zaliczony tylko, jesli pilot przetnie
jego lini¢ po uptywie wyznaczonej chwili. TTG (time to go) bedzie
wskazywac czas pozostaty do otwarcia startu, tj. réznice migdzy
warto$cia tego pola a czasem lokalnym. Nawigacja przetaczy si¢ na
nastepny PZ dopiero po zaliczeniu startu

Cylinder lub linia mety Czas zamkniecia mety. Pole zamknigcia mety wskazuje ilos¢  czasu
pozostalego do zamkni¢cia mety.

Ladowanie Czas obowigzkowego ladowania. Czas zostanie wykorzystany do
obliczenia
definiowalnego pola Land In.

Przenie$ punkt trasy

Kolejnos¢ punktéw zwrotnych w tasku mozna tatwo zmienic¢. Aby to zrobi¢, wybierz punkt
przyciskami UP i DOWN. Wcisnij ENTER aby otworzy¢ menu edycji punktu. Nastepnie wybierz
opcje “Move Route Point” i wcisnij przycisk ENTER. Obok wybranego punktu pojawi si¢ kursor.
Przyciskami UP i DOWN przesun punkt w wybrane miejsce i wci$nij ENTER.

Usun punkt trasy
Aby usungé¢ punkt zwrotny, wybierz go przyciskami UP i DOWN oraz wcisnij ENTER, co otworzy
menu punktu zwrotnego, wybierz opcje “Remove Route Point” i wcisnij przycisk ENTER.

Wyslij do serwera

Wejscie w to menu pozwoli wystaé tras¢ na serwer Live Tracking. Po wcisnigciu przycisku ENTER
trasa zostanie wystana, a ekran powrdci do edycji trasy.

Uwaga: Tylko uprawiony pilot moze wysta¢ trase na serwer.
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Pobierz trase¢ z serwera

Wejscie w to menu pozwoli odebra¢ tras¢ z serwera Flymaster. Zostanie ona przestana, jezeli jest
gotowa, a pilot bierze udziat w zawodach. Po wcisnieciu ENTER LIVE SD wroéci do ekranu lotu z
aktywna nawigacja.

Usun trase

Usunigcie trasy skasuje catg tras¢. Na dowolnym punkcie wcisnij przycisk ENTER, aby otworzy¢ listg
dziatan. Wybierz z menu opcj¢ Delete Route i potwierdz przyciskiem ENTER. Trasa zostanie usuni¢ta
i uaktywni si¢ obszar WL.

Przegladanie trasy

Wejscie w menu podgladu pokaze trase oraz zoptymalizowany tor lotu jak na rys. 4.5.

Podglad pokazuje kilka istotnych informacji. W PZ1 widoczny jest czas startu, a przez nastepne
punkty trasa prowadzi zoptymalizowanym torem. Widoczne sg tez rozmiary cylindrow wraz z skala w
lewym dolnym rogu ekranu. Na gorze ekranu podana catkowita dtugos¢ trasy po zoptymalizowanym
torze lotu.

Z powodu optymalizacji dystans bedzie krotszy niz podany w liscie trasy.

Distanced9.08km

e oo
4.871km

Figure 4.5: Podglad trasy

4.2 Opoznienie konkurencji

Na zawodach czesto zdarza sig, ze dla bezpieczenstwa task zostaje opdzniony. Na 0got po prostu
przesuwa si¢ o t¢ sama ilo§¢ czasu start, okno startowe, zamknigcie mety i ladowanie. W takim
przypadku w LIVE nie trzeba wszystkiego wpisywac od nowa — opcja opdznienia tasku przesuwa
wszystkie czasy o okreslong liczbe minut.

27



Main Menu
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Mearby Landings
Flight Log

GPS

Pages

Settings
Shutdown

Task delay: [[imin

Rys. 4.6: Opdznienie tasku

Aby opodzni¢ konkurencje, w menu wcisnij ENTER na opcji Task Delay (rys. 4.6). Nastepnie przyciskami
UP i DOWN ustaw opo6znienie w minutach. Na koniec zatwierdz zmiang przyciskiem ENTER.

4.3 TaskNavigator

Ta funkcja jest nadrzedna wobec automatycznej nawigacji po trasie i powinna by¢ uzywana tylko jezeli przy
wpisywaniu tasku zrobiono jakis btad. Po jej wybraniu LIVE SD wy$wietla liste punktow trasy. Przyciskami UP
i DOWN wybieramy odpowiedni punkt. Wcisniecie przycisku ENTER wznowi nawigacj¢ do wybranego
punktu. Nastgpnie wrdci nawigacja po trasie zgodnie z kolejnoscig widoczng w menu trasy.

Task navigator

LAUNCH WHALEBACK
WHALEEB WHALEBACK
WHALEB WHALEBACK
SHEEP SHEEP ROCK
EBRON MT HEBRON
GOOSEN GOOSENEST
WHALEL WHALEBACK
WHALEL WHALEBACK

HEBRON MT HE

Dist.Line

5214 xm

Rys. 4.7: Task Navigator

Po wejsciu w menu Task Navigatora, widoczne beda wszystkie punkty trasy zaréwno jako skrot i petna nazwa
(rys. 4.7). Wybor dowolnego z punktéw wyswietli w dolnej czesci ekranu krazek nawigacyjny, wskazujacy
kierunek do tego punktu oraz odlegto$¢ do cylindra. Podana odlegltos¢ to odlegtos¢ do krawedzi, czyli
najblizszego punktu cylindra. Niekoniecznie jest to punkt optymalny z punktu widzenia trasy. Punkt “Start”
bedzie szary, poniewaz nie mozna nawigowac¢ do startu. Weisniecie przycisku MENU przeniesie nas z
powrotem do ekranu lotu bez zmiany w nawigacji.

Uwaga: Funkcja Task Navigator zaktada, ze start zostat juz zaliczony.
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4.4 Krytyczne strefy przestrzeni powietrznej

Krytyczne strefy widzimy w postaci listy ukazujacej stref, ktorych odleglos$¢ pionie lub poziomie jest
mniejsza niz zdefiniowana w ustawieniach stref (patrz pkt. 4.10.17). Ta lista jest tworzona w trybie
lotu 1 uporzadkowana wedtug kolejnosci stref w pliku Open Air. Na przyktad, jesli prog wysokosci i
odleglosci jest ustawiony na 200m, to wszystkie strefy w odlegtosci mniejszej niz 200m trafig na liste
stref krytycznych. Typowa lista stref moze wyglada¢ jak na rys.4.8. Liczba w nawiasie wskazuje ilo$¢
przestrzennych wielo$cianéw w pamieci przyrzadu.

Critical Airspaces (238)
SALINAS CLASS D I

MONTEREY PENINSU
SAN CARLOS CLASS
SAN CARLOS CLASS
SAN JOSE AIRPORT
SAN JOSE AIRPORT
METROPOLITAN OAK
METROPOLITAN OAK
HAYWARD CLASS D
LIVERMORE CLASS

Rys. 4.8: Strefy krytyczne

Po wybraniu strefy krytycznej przyciskiem ENTER w dolnym polu ukazg si¢ szczegoty strefy
(rys.4.9). Lista podaje:

e odlegtos¢ do CTR (patrz pkt. 4.10.17)

e wysoko$¢ odniesienia dla danej strefy (patrz pkt. 4.10.17),

e dolng krawedz strefy czyli jej najnizszg wysokos¢

e orazjej gorng krawedz (czyli najwicksza wysokosc).
Lista podaje réwniez status strefy, w szczegolnosci czy pilot ja narusza, jest bliski naruszenia lub jest
poza nia. Na przykladzie z rys. 4.9 pilot jest poza strefa. Wysokos$¢ odniesienia strefy to biezaca
wysokos$¢ uzywana do jej wyliczania. W ustawieniach stref (pkt. 15.15) moga zosta¢ wpisane rézne
wysokosci odniesienia, obejmujgce wysoko$¢ barometryczng, wysokos¢ GPS i poziom lotu (wg.
cisnienia 1013.25 mBar). Dalsze szczegoty w punkcie 4.10.17.
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Critical Airspaces (238)

SALINAS CLASS D

ONTEREY PENINSU
SAN CARLOS CLASS
SAN CARLOS CLASS
SAN JOSE AIRPORT

ETROPOLITAN OAK
ETROPOLITAN OAK
HAYWARD CLASS D
LIVERMORE CLASS

DistCTR ----- out
Altitude -100t
Floor 14991t
Ceiling 39991t

Rys. 4.9: Strefy krytyczne

4.5 Asystent trojkatow

| Main Menu

aypoints/Task
ask delay

ask Mavigator
ritical Airspaces

earby Landings
light Log

Rys 4.10: Asystent trojkatow

Wedlug Czgsci 3 Kodeksu FAI oraz regulaminu XC-Contest trojkat FAI musi spetnia¢ warunek
mowiacy, iz najkrotszy bok nie moze by¢ krotszy niz 28% catkowitej dtugosci trojkata. Modut
asystenta trojkatow FAI w LIVE SD podaje liczbowe i obrazowe informacje o statusie trojkata,
odlegtosciach i wierzchotkach spetiajacych warunek 28%. Poniewaz automatyczne wykrywanie
wierzchotkow jest bardzo trudne, uznalismy ze lepiej aby pilot okreslat je rgcznie, niz miat ryzykowac
automatyczne tworzenie niewaznych trojkatow. Ekran asystenta trojkatow pozwala pilotowi panowaé
nad trojkatem przez r¢czne okreslanie jego wierzchotkow. W ten ekran mozna wejs¢ przez menu
glowne (patrz rys. 4.10), a jego opcje widoczne sg na rys. 4.11. Krotki opis poszczegdlnych opcji
podaje tabela 4.5.
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Compass

IEe-‘t Vertice 2

Rys 4.11: Menu asystenta trojkatow

Uwaga: Ekran asystenta trojkatow dostepny jest tylko, kiedy przyrzad ma pewna pozycje 3D.

Tabela 4.5: Opcje menu asystenta trojkatow

Opcja: Funkcja
Set Vertex 1 Okresla koordynaty pierwszego wierzchotka trojkata FAL
Set Vertex 2 Okresla koordynaty drugiego wierzchotka. Jezeli pierwszy wierzchotek

nie zostat jeszcze okreslony, zostang do tego uzyte koordynaty startu. W
obu przypadkach wierzchotek 2 mozna okresli¢ tylko po pokonaniu
minimalnej dtugosci boku (2km).

Cancel FAI Triangle Kasuje biezacy trojkat FAI i wraca do nawigacji trasy (jesli jest wpisana).

Bardziej szczegdtowy opis modutu asystenta trojkata FAI znajduje sie w rozdziale 7.

4.6 Bliskie lIadowiska

Punkty zwrotne mozna okresli¢ jako ladowiska, co pozwoli pilotowi szybko sprawdzi¢ mozliwosé
ladowania. Ekran bliskich Iadowisk pokaze wszystkie punkty okreslone jako ladowiska, do ktorych
mozna okresli¢ dolot. Po rozpoczeciu lotu doskonalos$¢ jest obliczana na biezaco. Oprocz nazwy
punktu widoczna jest tez jego odleglos¢ i doskonatos¢. Lista jest uporzadkowana wg. rosnacej
doskonato$ci (patrz pkt. 4.12). Na przyktadzie z rys. 4.12 najblizsze ladowisko lezy o 12.48 km od
biezacej pozycji, a doskonatos¢ konieczna do dolotu wynosi 9.6. Z ekranu bliskich ladowisk mozna
tez przejs¢ w tryb Go To. Przyciskami UP i DOWN wybierz punkt zwrotny i wcisniej] ENTER aby
natychmiast uruchomi¢ nawigacje do niego. Aby okresli¢ punkt zwrotny jako lagdowisko, odpowiedni
parametr musi by¢ ustawiony na Yes w menu edycji punktow (patrz pkt. 4.1.1).

Uwaga: Ekran bliskich ladowisk wywotujemy bezposrednio z ekranu lotu, uzywajac przycisku skrotu
(patrz pkt. 4.10.15).
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Near Airfields

BO06 12. 480 9.6
BO03 15.25 118
BO04 1568 121
BOO7 2313 178

Rys. 4.12: Bliskie ladowiska

4.7 Ksigzka lotow

Ksigzka lotow pozwala uzytkownikowi przeglada¢ informacje o zapamigtanych lotach (rys. 4.13). Gérna potowa
ekranu zawiera liste lotow w pamieci. Kazdy lot okre$lany jest przez date i godzing startu, Oraz jego czas trwania.

Flight Log

2012-11-28 23:30:38 00:02:34
2012-11-24 21:52:54 00:49:.05
2012-11-24 04:52:21 00:00:13
2012-11-23 19:08:41 00:00:08
2012-11-23 17:20:09 00:00:43
2012-11-21 20:44:03 00:00:12
2012-11-10 14:11:42 01:15:02
2012-10-05 09:43:25 00:12:44
2012-10-03 10:41:36 00:00:09
2012-10-01 12:17:32 02:28:48

Max. Alti: 4911m

T.of f Alti.: 2540m
Above Toff: 2370m
Max.Sink: -3.fm/s
Max.Climb: 4.4m/s
Max.Speed: 63.0km'h
Distance: 47.61km: Goal
Speed Sec: 02:03:20

Rys. 4.13 Ksiazka lotow

Lot wybieramy przyciskami UP i DOWN. Szczegdtowe dane o wybranym locie sawidoczne na dolnej polowie
ekranu:

e Max. Altitude — Maksymalna wysoko$¢ podczas lotu (ASL - npm).
T.off Alti. - Wysokos¢ startu.
Above Take Off — Maksymalna wysoko$¢ ponad start.
Max. Sink — najwigksze opadanie podczas lotu
Max Climb — najwieksze wznoszenie podczas lotu
Distance — przeleciana odlegto$¢ i zaliczenie mety

e  Speed Sec — Czas pokonania predkosciowego odcinka trasy
Woeisnigcie Enter wyswietli liste dziatan ksigzki lotow, umozliwiajaca:

e wystanie na serwer XC

e skasowanie lotu

e skasowanie wszystkich lotow

Wszystkie opcje zostang wyjasnione w dalszych rozdziatach. Jezeli uzywasz programu do pobrania danych lotu
podczas otwartego menu dziatan ksigzki lotow, dla programu dostepne beda tylko wybrane loty. Jest to wygodne
na zawodach, bo zapewnia ze s¢dzia pobierze wtasciwy lot.
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Kasowanie lotu
Wybor opcji “Delete Flight” usunie lot z pamigci. Przed skasowaniem lotu ukaze si¢ prosba o potwierdzenie
(rys. 4.14).

Critical Airspaces {238)

SALINAS CLASS D
ONTEREY PENINSU
SAN CARLOS CLASS
SAN CARLOS CLASS
SAN JOSE AIRPORT

ETROPOLITAN QAK

ETROPOLITAN QAK
HAYWARD CLASS D
LIWVERMORE CLASS

DistCTR ----- out
Altitude -100 1t

Floor 1499 1t
Ceiling 3999t

Rys. 4.14 — Usuwanie lotu

Kasowanie wszystkich lotow
Wszystkie loty z pamigci LIVE SD mozna skasowa¢ wybierajac w menu dziatan ,,Delete all flights".Pojawi si¢
komunikat z prosba o potwierdzenie usunigcia wszystkich lotow (Rys. 4.15).

Main Menu

Waypoints/Task
Task delay

Task Navigator
Critical Airspaces
Mearby Landings
Flight Log

FPages

Settings
Shutdown

Rys 4.15: Kasowanie wszystkich lotow

UWAGA: Skasowanie wszystkich lotow catkowicie wyczysci ksiazke lotow, wszystkie tracki zostang trwale
usunigte. Pojemnos$¢ pamigci

Aktualna wersja firmware miesci do 131 000 punktéw (bez danych z akcesoriow Flymaster, jak HEART-G czy
sonda TAS), co oznacza ponad 36 godzin z jednosekundowym interwatem (oczywiscie, jesli ustawimy go na 10-
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sekundowy interwale, uzyskamy 360 godzin). W punkcie 4.10.2 Opisana jest zmiana interwalu. ROwnie wazne
jest zrozumienie uporzadkowania danych — jest tam 256 blokow danych po 510 punktéw kazdy; w miare trwania
lotu wypelniane sg kolejne bloki, wiec kazdy lot zajmie wielokrotnos¢ 510 punktow. W skrajnym przypadku
przy 256 lotach trwajacych po jednej sekundzie pamigé bedzie pelna, ale bedzie tam tylko 256 sekund danych z
lotu (oczywiscie to nierealistyczny scenariusz).

4.8 Ekrany

Menu ekranow pokazuje list¢ ekrandw dostgpnych w aktualnej konfiguracji LIVE SD., Co wigcej, menu
ekranow mozna uzywac do przetaczania, albo wylaczania (dezaktywacji) kazdego z nich. Konfiguracja moze
zawiera¢ do 16 réznych ekrandw, najlepiej opracowanych w programie Flymaster DESIGNER. Rys. 4.16
pokazuje przyktad menu ekranéw dostgpnych w typowej konfiguracji (bedzie si¢ rézni¢ zaleznie od tego, co
opracowano w Designerze).

Pages

F0O- R2G B4 start
P1 R2G after start

P3 Open distance
map page
airspace page
landing page

Rys. 4.16 — Przyktad listy dostepnych ekrandéw

Przyciskami UP i DOWN mozesz wybiera¢ ekrany. Jesli na ktoryms weisniesz ENTER, pojawia si¢ dwie opcje
jak narys. 4.17.

Pages
PO- R2G B4 start

Digable Page

Rys. 4.17: Opcje ekranu

Wybér opcji ekranu Goto i weisnigeie przycisku ENTER wys$wietli ten ekran w trybie lotu. W ten sposob mozna
wyswietli¢ kazdy z ekranéw bez potrzeby uruchamiania funkcji do ich wywotania czy przewijania kolejno
wszystkich ekranéw. Mozna rowniez wylaczy¢ dany ekran, tak, ze podczas przewijania kolejnych ekranéw nie
bedzie widoczny (patrz rys. 4.18). Ignorowane bedg réwniez wszystkie wydarzenia normalnie wywotujace ten
ekran.
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Pages
PO- R2G B4 start

Ksoto Page

Rys.4.18: Wylaczanie ekranu

Po wylaczeniu ekranu jego nazwa na liscie ekrandéw bedzie poprzedzona gwiazdka, jak na rysunku 4.19 (w tym
przypadku P1 R2G po starcie jest wytaczony).

Pages

*P1 R2G after start

Rys 4.19: Wigczanie ekranu

Zauwaz, ze na rys. 4.19 po wybraniu i wci$nigciu ENTER opcje ekranu Goto nie bedg aktywne, a podswietlone
bedzie wiaczenie ekranu. Weisnigcie przycisku ENTER wiaczy go ponownie.

4.9 Zgtaszanie

Ta funkcja umozliwia pilotowi wysytanie uprzednio wpisanych wiadomosci na serwer Flymastera. Lista
wiadomosci moze wzrosngé wraz z rozwojem firmware. Aktualna wersja oprogramowania zawiera komunikaty
uzyteczne na zawodach. Aby wysta¢ wiadomos¢, pilot powinien wejs¢ w menu i wybra¢ odpowiednig tre§¢
komunikatu. Zostanie on wystany po wcisnigciu przycisku ENTER. Na przykladzie z rys. 4.20 wybrano
komunikat Level 3. Po wcisnigciu przycisku ENTER zostanie on wystany na serwer Flymastera.

35



Report Back

Level 3
Level 2

Level 1

Meed Assistance

Rys 4.20: Zgtaszanie

Dostgpne komunikaty i ich opis znajduja si¢ w tabeli 4.6.

Rys 4.6: Zgtaszane komunikaty

Komunikaty Opis

Level 3 Na serwer zostaje zgloszona pogoda Level 3.
Level 2 Na serwer zostaje zgloszona pogoda Level 2.
Level 3 Na serwer zostaje zgloszona pogoda Level 3.

Do not need retrieve

Pilot caly i zdrowy, ma wlasng zwozke, wigc jej nie
potrzebuje.

Need retrieve

Pilot caly i zdrowy, potrzebuje zwozki.

Need Assistance

Pilot ma jakie$ problemy i potrzebuje pomocy.

4.10 Menu ustawien

Menu ustawien stuzy do skonfigurowania wielu funkcji, jakie ma LIVE SD. Ekran menu jest
podzielony na dwie czg$ci. Na gorze widoczne sg wszystkie opcje dostepne w menu ustawien.
Zaleznie od opcji menu w dolnym obszarze pokaza si¢ edytowalne parametry (patrz rys.4.21).
Pozadana opcj¢ wybieramy przyciskami UP i DOWN, a odpowiednie parametry zmieniamy po

wcisnieciu ENTER.
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Settings

Set Altimeter

ime
Vario Acoustics
Alerts
Advanced Features
Trace
Screen
Language/Units
Device settings
FF Probes

GINH: 1014.482
Get from GPS: Auto

Altimeter: 27ft
Altitude2: 175ft

Rys. 4.21 Menu ustawien

Zauwaz, ze po prawej stronie ekranu pasek przewijania pokazuje pozycj¢ wyswietlonego menu wzgledem
pozostatych dostepnych ustawien. Wszystkie opcje zostang wyjasnione w dalszych rozdziatach.

4.10.1 Kalibracja wysoko$ciomierza

Ekran kalibracji wysoko$ciomierza (rys. 4.22) pozwala uzytkownikowi dopasowac wskazania wysokos§ciomierza
barometrycznego. Wysokosciomierz barometryczny oblicza wysoko$¢ na podstawie ci$nienia atmosferycznego.
Nie nalezy jej myli¢ z wysoko$cig GPS, obliczanej wedtug wskazan satelitow (patrz artykut w
http://www.xcmag.com/2011/ 07/gps-versus-barometric-altitude-the-definitive-answer/GPS versus Barometric
Altitude). Skoro ci$nienie atmosferyczne moze si¢ zmienia¢ wraz z warunkami meteo, z czasem odpowiednio
zmienia si¢ rowniez wysokos$¢ barometryczna. Aby uzyskac¢ wlasciwa wysokos¢ dla konkretnego miejsca,
wysoko$ciomierz powinien by¢ skalibrowany. Wysokos$ciomierz mozna skalibrowa¢ wprowadzajac do niego
wysoko$¢ znanego miejsca. Wprowadzenie takiej wysokos$ci automatycznie obliczy QNH, czyli lokalne
ci$nienie odniesione do poziomu morza. Alternatywnie wysokosciomierz mozna skalibrowa¢ zmieniajac QNH
na aktualne lokalne; zmieni to wysoko$¢ barometryczna.

Wysoko$¢é moze rowniez zosta¢ pobrana z GPS. Pod QNH zobaczysz pole “Get from GPS”, -ktére mozna
ustawic na Yes, No lub Auto. Wpisanie Yes sprawi, ze LIVE SD pobierze wysokos¢ z

GPS i odpowiednio jg dopasuje. Ustawienie “Yes” nie jest zapamigtywane, poniewaz jest to jednorazowa
operacja.. Pole Get from GPS mozna rdwniez ustawi¢ na “Auto”, i to ustawienie zostanie zapamigtane. Po
wyborze ,,Auto” LIVE SD po uruchomieniu automatycznie ustawi wysokosciomierz wedtug wskazan GPS (pod
warunkiem pewnego sygnatu GPS), zrobi to rowniez za kazdym razem, kiedy doktadno$¢ sygnatu spadnie.
Precyzja lokalizacji (pdop) informuje, na ile rzetelna jest wysoko$¢ GPS w danej chwili. Im nizsza warto$¢ pdop,
tym doktadniejsza lokalizacja.

CINH: 1013.250
Get from GPS: No

Altimeter: 58m
Altitude2: 88m

Rys. 4.22: Kalibracja wysoko$ciomierza
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4.10.2 Czas

W tym miejscu mozemy ustawi¢ czas usredniacza, parametry zapisu tracka oraz oraz przesunig¢cie w stosunku
do Universal Coordinated Time (UTC offset) (rys. 4.23).

Vario Integr.. 10s
Track interval: s
UTC offset: + 00:00

Rys 4.23: Parametry czasu

Biezaca wersja firmware obstuguje dwa parametry zwigzane z interwatem: usredniacz wariometru oraz interwat
zapisu tracka.

USredniacz wariometru
Usrednienie wariometru jest obliczane na podstawie predkosci pionowej z ostatnich X sekund. W przyktadzie z
rys. 4.23 czas usrednienia to 10 sekund (warto§¢ domyslna).

Interwal zapisu tracka

Podczas lotu LIVE SD zapisuje punkt tracka co okreslong ilos¢ sekund. Zapis rozpoczyna si¢ automatycznie po
wykryciu startu (patrz pkt 1.7) . Jednak kiedy uruchomiona jest nawigacja po trasie, LIVE SD niezaleznie od
interwalu zapisze punkt tracka natychmiast po wejsciu w cylinder punktu zwrotnego, bramki startowej lub mety.
O pojemnosci pamigci tracka czytaj w punkcie 4.7.

Przesuniecie do UTC

Za pomocg swojego GPS, LIVE SD automatycznie dopasowuje wewnetrzny zegar do Universal Coordinated
Time (UTC). Uzytkownik powinien okresli¢ przesuniecie strefy czasowej wzglgdem UTC, tak, aby czas
wys$wietlany przez LIVE SD byt czasem lokalnym.

4.10.3 Akustyka wariometru

Menu ustawien akustyki wariometru pozwala uzytkownikowi dostosowa¢ dzwigki do swoich preferencji.
Uzytkownik moze operowac dzwigkami wznoszenia i opadania za pomoca odpowiednich progdéw. Te progi te
oznaczajg predkosci wznoszenia lub opadania, przy ktdrych dzwigk si¢ uruchamia. Uzytkownik moze rowniez w
tej opcji zdefiniowaé ostrzezenie o duszeniu oraz sit¢ dzwigku LIVE SD (patrz rys.4.24).

Sink TH: -20m/s
Climb TH: 0.1m/fs
Sink Alarm: 0.0m/fs
Base: 7T00hz
Increments: 10hz
Volume:

Rys. 4.24: Akustyka wariometru
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Prog sygnalizacji wznoszenia

Prog sygnalizacji wznoszenia wyznacza predkos¢ wznoszenia, przy ktorej wariometr zaczyna pikac.
Czestotliwos¢ pierwszego dzwieku okreslona jest w parametrze Base Frequency, i stopniowo rosnie
zgodnie z wartoscig parametru Increments.Domyslne ustawienie dla progu wznoszenia wynosi 0.1m/s.
Oznacza to, ze dzwiek wydawany jest, gdy tylko wariometr wskaze ponad 0.1m/s.

Prog sygnalizacji opadania

Prog sygnalizacji opadania to predko$¢ opadania, przy ktorej wariometr zaczyna bucze¢. W
przeciwienstwie do dzwigku wznoszenia dzwigk opadania jest ciggly. Im wieksze opadanie, tym
nizszy dzwigk. Domyslna warto$¢ tego parametru to -2 m/s, zalecamy ustawienie warto$ci nizszej niz
normalne opadanie paralotni na speedzie w spokojnym powietrzu.

Alarm duszenia

Alarm duszenia (“Sink Alarm”) wyznacza predkos¢ opadania, przy ktorej rozlega si¢ sygnat. Na
przyktad, jesli alarm duszenia ustawiony jest na -10m/s, to uruchomi si¢ kiedy tylko wariometr wskaze
ponizej tej wielkoSci.

Mozna go uzy¢ do wyznaczenia nawet duzych predkosci, jak np. w spirali.Prog alarmu duszenia
mozna wyznacza¢ od 0 do -25m/s. Aby wytaczy¢ sygnat ustawiamy “Sink Alarm” na 0.

Czestotliwos¢ podstawowa

Wysokosci dzwigkéw mozna dostosowaé do wlasnych preferencji ustawiajgc czestotliwosc
podstawowa (Base Frq) oraz krok zmiany dzwicku. Czestotliwos¢ podstawowa (,,Base Frq”) to
pierwszy dzwick wariometru po przekroczeniu wartosci progowej, fabrycznie ustawionej na 0,1 m/s.
Po6zniej, w miare wzrostu predkosci wznoszenia pojawia si¢ pikanie wariometru, ktérego ton i rytm
rowniez rosng. Czgstotliwos$¢ podstawowa mozna ustawic¢ od 500 do 1500 Hz. Im wigksza
czestotliwose, tym wyzszy dzwiek. Aby zmieni¢ wysoko$¢ podstawowa, po podswietleniu pozycji
»Audio Frequencies” wciskamy przycisk ENTER.

Wyswietli si¢ warto§¢ wysoko$ci podstawowej, ktora mozna zmieni¢ przyciskami UP i DOWN.
Przyciskiem ENTER potwierdzimy ustawienia “Base Frq”. Domys$lna warto$¢ Base Frq to 700 Hz.

Krok zmiany dzwi¢ku

Krok zmiany dzwigku (“Increments”) wyznacza zwigkszenie czestotliwosci dla kazdego przyrostu
noszenia o 0.1 m/s. Krok mozna ustawi¢ od 1 do 99 Hz. Domys$lna warto$¢ kroku to 10 Hz. Przy
warto$ci kroku wynoszacej 10 1 Base Frq 700 Hz, czgstotliwo$¢ wariometru przy 1 m/s to 800 Hz.

Sila glosu

Ostatnia pozycja menu pozwala okresli¢ gto$nos¢ przyrzadu. LIVE SD ma sze$¢ poziomdw glosnosci
oraz wyciszenie. Przyciskami UP i DOWN odpowiednio zwigkszymy lub zmniejszymy site glosu. Po
ustawieniu glosnosci potwierdzimy ja i wrocimy do menu ustawien przyciskiem ENTER. Nowy
poziom dzwigku zostanie zapisany w pamigci 1 uzyty po wigczeniu LIVE SD. Glo$no$¢ mozna
réwniez zmienia¢ jednym przyciskiem FS. Jednak poziom dZzwigku ustawiony w ten sposob nie jest
zapamigtywany, czyli obowigzuje tylko do wytaczenia LIVE SD. W trybie lotu (Flight mode) aktualng
site glosu wida¢ na ekranie (patrz pkt. 3.1.2).
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4.10.4 Alarmy

Rys. 4.25 — Alarmy

Settings

Set Altimeter

Time

Vario Acoustics
Alerts

Advanced Features
Trace

Screen
Language/Units
Device settings

FF Probes

Turnpeint complete:
Start open: Yes
(Goal possible: Yes
Airspace: Yes

Yes

W tym menu mozemy ustawi¢ dzwigkowe powiadomienia w sytuacji spetnienia pewnych warunkow.
Dostepne sg cztery rozne alarmy (rys. 4.25). Kazdy z nich mozna uaktywni¢ wybierajac YES po
wecisnigciu przycisku ENTER. I odwrotnie, wybierajac ON wytaczymy odpowiedni alarm. Opisy
poszczegblnych alarméw podaje tabela 4.7.

Tabela 4.7 — Rodzaje alarmow

Alarmy Komunikaty

Punkt zwrotny Alarm (brzgczyk) rozlegnie si¢ kiedy pilot skutecznie zaliczy punkt zwrotny
zaliczony (patrz Zaliczenie punktu zwrotnego)

Start otwarty Alarm (brzgczyk) rozlegnie si¢ po otwarciu okna startowego Ten dzwigk nie

oznacza udanego zaliczenia startu, a jedynie chwilg otwarcia okna

Meta osiggalna

Alarm (brzgczyk) rozlegnie sig, kiedy pilot uzyska dolot do mety.
Warunkiem jest dodatnia liczba w polu Arrival Goal. Obliczana jest w
oparciu o $rednig doskonatos$¢ oraz wiatr.

Przestrzen powietrzna

Alarm (syrena) rozlegnie si¢, kiedy pilot wejdzie w strefe buforowa (patrz

pkt. 4.4) przy granicy strefy.

4.10.5 Ustawienia zaawansowane

Ta opcja pozwala na jeszcze dokladniejsze dopasowanie akustyki LIVE SD (rys. 4.26).
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Damper. 6

Cadence: 1
Dynamic freq: On
Buzzer: 3

Auto Silent: On
Start Speed: 1

Rys. 4.26 — Ustawienia zaawansowane

Thumienia

Wszystkie obliczenia predkosci pionowej w LIVE sa oparte na zmianie ci$nienia powietrza. Bardzo rzadko
zdarza sig, zeby ci$nienie powietrza pozostawato catkowicie stabilne. Nawet turbulencja spowodowana wiatrem
wystarczy, aby spowodowa¢ mate zmiany cisnienia wokoét czujnika. Z tego powodu LIVE SD filtruje (usrednia)
dane z czujnika ci$nienia, aby nie meldowac¢ ciggtych, niewielkich zmian. Wartos¢, ktora okresla stopien
filtrowania to thumienie (“Damper”). Ustawienie nizszych wartosci thumienia spowoduje, ze LIVE SD bedzie
bardziej wrazliwy i ostry; odpowiednio wyzsze warto$ci spowoduja mniej czula i ptynniejsza prace urzadzenia.
Ustawienie domyslne wynosi 6.

Kadencja

Kiedy predkos¢ wznoszenia przewyzsza ustanowiony prog, LIVE SD wydaje dzwigk. Kadencja dzwicku rosnie
w miare wzrostu predkosci wznoszenia. Ten wzrost nie jest linearny, parametr kadencji okres$la wg, ktorej
krzywej bedzie przebiegat. Aktualnie istniejg dwie krzywe do wyboru, widoczne na rys. 4.27.
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Rate of Climb meters per second
Zmienna wysokos¢ dzwigku
Zasadniczo LIVE SD ma statag wysoko$¢ dzwigku dla konkretnej predkosci wznoszenia. Kiedy zmienna
wysokos¢ dzwigku jest wylaczona, dzwigk pozostanie staty nawet jesli podczas jego trwania wznoszenie si¢
zmieni. Po wlaczeniu tej opcji wysokos$¢ dzwieku bedzie si¢ zmienia¢ zgodnie ze zmiang predkosci wznoszenia.

Brze¢czyk
Jak sama nazwa wskazuje, wydawany dzwick to rodzaj brzeczenia. Dzwigk ten pojawia sie, kiedy predkosc¢
wznoszenia zbliza si¢ do ustawionego progu (patrz 13.3.1). Warto$¢ okreslana jest w przedziale o 0 do 9, gdzie
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kazda jednostka to 0.1 m/s, tzn. 3 oznacza 0.3m/s. Odjecie tej wartosci od wartosci progu wznoszenia okresla
moment, kiedy wlaczy si¢ brzeczyk LIVE SD.

Na przyktad, przy ustawieniach fabrycznych (prég wznoszenia =0.1m/s i brzeczyk =3, czyli 0.3 m/s), dzwiek
pojawi si¢ przy opadaniu -0.2m/s, poniewaz 0.1 - 0.3= -0.2. Przy ostatnim 0.1m/s tuz pod progiem wznoszenia
LIVE wyda staty dzwigk, gwaltownie rosnacy od wysokosci 100 Hz do ustalonej czestotliwosci bazowej, od
ktorej dzwick bedzie przerywany. Ustawienie warto$ci brzgczyka na 0 wylacza go. Chociaz na ziemi dzwigk
brzeczyka wydaje si¢ bardzo denerwujacy, w powietrzu staje si¢ cenng wskazowka, pozwalajaca pilotowi na
zlokalizowanie noszen, ktorych normalnie by nie znalazt.

Alrmass climb
rate

"0

N
Pilot climb
rate

Rys. 4.28 - Brzgczyk

Praktyczny przyktad zastosowania brzeczyka ilustruje rysunek 4.28 W tym przypadku zaktadamy, Ze obie
paralotnie majg opadanie -1.0 m/s. Na pomaranczowym skrzydle LIVE SD ma ustawiony prég wznoszenia na
0.1 m/s 1 brzgczyk ustawiony na 3 (0.3 m/s). Na zielonym skrzydle jest zwykly wariometr, z progiem 0.1 m/s.
Jak wida¢ na rysunku, kiedy obaj piloci wchodza w noszenie, nic jeszcze nie stychaé. Powietrze wznosi si¢ o0 0.1
m/s, ale obie paralotnie opadaja -0.9 m/s. Blizej srodka komina powietrze wznosi si¢ o 0.8 m/s, zatem obie
paralotnie opadaja -0.2 m/s. W tym momencie pomaranczowy pilot styszy brzeczyk swojego LIVE SD ktory
pomaga mu wycentrowa¢ komin, o ktéorym pilot zielonej paralotni wcigz jeszcze nie wie. Jeszcze blizej srodka
powietrze wznosi si¢ 0 1.2 m/s, czyli obaj piloci majg wznoszenie 0.2 m/s. Pilot majacy LIVE SD zaczyna
stysze¢ pikanie wariometru, a pilot zielonej paralotni dopiero w tym momencie ma pierwszy sygnat ze swojego

przyrzadu.

Automatyczne wyciszanie
Przy wlaczonym automatycznym wyciszaniu brzgczyk LIVE SD bedzie milczat do chwili wykrycia poczatku
lotu (see Section 1.7). Ta funkcja umozliwia wyciszenie wariometru podczas oczekiwania na start. Po starcie

dzwigk pozostanie aktywny az do wylaczenia LIVE SD. Domyslne ustawienie automatycznego wyciszenia to
ON.

Predkos¢ startu

Predkos$¢ startu  to jedno z kryteriow wykrycia startu i oznacza minimalng predkos¢ GPS w km/h, ktora nalezy
osiggna¢ aby przyrzad wykryt start. Zauwaz, ze wykrycie poczatku lotu jest kluczowe dla wielu innych funkcji,
wiec tg warto$¢ nalezy dobrze przemysle¢. Na przyktad jesli dziala Automatyczne wyciszanie, t wariometr
odezwie si¢ dopiero po starcie. ROwniez dane lotu zaczynajg by¢ zapisywane po rozpoczeciu lotu.

4.10.6 Slad

W tej opcji ustawiamy zachowanie §ladow rysowanych na ekranie mapy (patrz rys. 4.29).
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Enabled: Yes
Auto Zoom: Yes
Grey lines: Yes
Track up: Yes

Rys. 4.29 — Ustawienia $ladow

Enabled

Ustawienie tej opcji na Yes sprawi, ze $lady beda rysowane, przy wybraniu No $§ladow nie bedzie.

Auto Zoom
Wybranie Yes sprawi, ze przy wejsciu w komin przyrzad automatycznie powigkszy widok, utatwiajac
lokalizacje noszenia.

Szare linie
Po wybraniu Yes $lad lotu w noszeniu bedzie rysowany na czarno, a w opadaniu na szaro. Po
wyborze NO wszystkie §lady beda rysowane na czarno.

Track up

Track up pozwala na wyswietlanie §ladu lotu wzgledem péinocy magnetycznej na gorze ekranu (patrz
rys. 4.30) lub kursu biezacego (rys. 4.31). Kiedy Track up jest wylaczony, przyrzad pokaze mape
obracajacg si¢ wokot pilota, po wiaczeniu pilota przesuwajacego si¢ po mapie.
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4.10.7 Ekran

W tej opcji menu mozemy regulowac kontrast wy$wietlacza, wlaczaé/wytacza¢ automatyczne przetaczenie

Altitude Di=t.Line Cur.%.l:‘.l.
- -
’
]
| I
0.120km

Rys 4.30 - Track Up wylaczony

Altitude Dist.Line Cur.G.H.
L}
| -
| I
0.120km

Rys 4.31 - Track Up wiaczony

ekranow i odwracac kolorystyke nazw (rys. 4.32).

44




Settings

Set Altimeter

Time

'Vario Acoustics
Alerts

Advanced Features
Trace
Language/Units
Device settings

RF Probes

@
Disable triggers: No
Inverse Titles: Yes

Rys. 4.32 - Ustawienia ekranu

Kontrast wyswietlacza

Kontrast wyswietlacza mozna dopasowac¢ do potrzeb pilota. Klawiszami UP i DOWN regulujemy pasek
kontrastu (patrz rys. 4.32). Przesuni¢cie w prawo zwicksza kontrast, w lewo zmniejsza. W pozadanej pozycji
wcisnij ENTER, aby zatwierdzi¢ zmiang.

UWAGA: Ustawienie bardzo matego kontrastu moze sprawic, ze ekran bgdzie catkowicie nieczytelny i
przywrdcenie poprzednich ustawien bgdzie bardzo trudne.

Tabela 4.8 — Automatyczna zmiana ekranow

Zdarzenie

opis

Ostrzezenie o
strefie

Zdarzenie zachodzi, kiedy pozioma lub pionowa odlegto$¢ od granicy strefy jest

Wejscie w Zdarzenie zachodzi, kiedy pilot wchodzi w komin. Za komin przyrzad uznaje
noszenie Sytuacje, kiedy usredniony wariometr wskazuje ponad 0.5m/s a promien zakretu jest
wiekszy niz 10.
Przeskok Zdarzenie zachodzi, kiedy pilot wychodzi z komina i rozpoczyna przeskok.
Przyrzad wykrywa przeskok, kiedy usredniony wariometr wskazuje ponizej 0.5 m/s a
promien zakretu jest mniejszy niz 5.
Dolot do Zdarzenie zachodzi, kiedy pilot osigga odlegto$¢ ponizej 1 km od punktu zwrotnego.
punktu

Otwarcie startu

Zdarzenie zachodzi w momencie otwarcia startu.

Uruchomienie

Przyrzad wykrywa to zdarzenie przy uruchomieniu.

Wylaczenie wykrywania zdarzen

Zdarzenia przetaczajace ekrany to wazna zaleta LIVE SD. W ten sposob mozna automatycznie przetaczac¢
ekrany podczas lotu, przypisujac im ktore$ z predefiniowanych zdarzen. Zdarzenia ustala si¢ w programie
Flymaster DESIGNER (szczegoty w instrukcji DESIGNERa). Kazde zdarzenie jest wykrywane przy spelnieniu
okreslonych warunkow. Po wykryciu zdarzenia LIVE SD automatycznie przelacza si¢ na ustalony ekran. Na
przyktad zatozmy, ze ekran 3 jest przywiazany do zdarzenia ,,Ostrzezenie o strefie”, a wyswietlany jest aktualnie

ekran 2.
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Jesli podczas lotu pilot wejdzie w bufor strefy, przyrzad automatycznie wlaczy ekran 3. Zdarzenia dostgpne w tej
chwili dla LIVE SD podaje tabela 4.8. W tym menu mozna rowniez jednoczesnie wyltaczy¢ wszystkie zdarzenia.
Aby to zrobié, opcje wylaczenia wykrywania zdarzen nalezy przyciskami UP i DOWN oznaczy¢, jako Yes i
potwierdzi¢ przyciskiem ENTER.

Odwracanie nazw

Odwracanie nazw pozwala uzytkownikowi zmieni¢ ich kolorystyke jak na rys. 4.33.
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Lewy rysunek pokazuje ekran normalny, a prawy rysunek ten sam ekran z opcja odwracania nazw
ustawiona na Yes.

4.10.8 Jezyk / Jednostki

W tym menu mozemy zmieni¢ jezyk interfejsu LIVE SD oraz uzywane jednostki. Krotki opis dostepnych opcji
jest podany w tabeli 4.9. Przyciskami UP i DOWN zmieniamy zawarto$¢ poszczegolnych pol. Wcisnigcie
przycisku ENTER zatwierdzi ustawione wartosci i podswietli nastgpne pole. Weisniecie przycisku MENU
anuluje zmiany.

Tabela 4.9 — Jezyk/jednostki

Funkcja Opis
Jezyk Okresla jezyk obstugi.
Alti. Units Jednostki wysokosci. Wysokos$¢ moze by¢ podawana w metrach lub stopach.
Roc. Jednostki predkosci wznoszenia. Wznoszenie moze by¢ wskazywane w m/s lub ft/min x 10.
Dist. Dostepne jednostki odlegtoscei to kilometry i mile.
Speed Units Dostepne jednostki predkosci to km/h, mile/h lub wezty.
Temperature Jednostki temperatury to stopnie Celsjusza lub Farenheita.
Coords. Format koordynat. Dost¢gpne formaty to:
DD°MM'SS?
DD°MM.mmm'
DD.dddd
UTM
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4.10.9 Ustawienia przyrzadu

To menu udostgpnia uzytkownikowi kilka rodzajow resetu. Krotki opis poszczegolnych dostgpnych
opcji podaje tabela 4.10.

Tabela 4.10 - Ustawienia przyrzadu

Funkcja Opis

Factory Settings Resetuje wszystkie parametry do ustawien domyslnych. Nie zmieni to
wygladu urzadzenia do fabrycznego. Nalezy zachowa¢ ostroznos$¢, poniewaz
wszystkie zmiany wprowadzone przez uzytkownika zostang utracone.

Reset now Reset sprzetowy przyrzadu. Skutek jest ten sam, jaki opisano w pkt. 1.5.
Auto-off Jesli ustawimy Yes, LIVE SD wylaczy sig, kiedy predkos¢ GPS spadnie
ponizej

5 km/h, a u$rednione wario ponizej +-1.5 m/s na dhuzej niz 30 sekund.

4.10.10 Anteny RF

Menu anten RF pozwala sparowa¢ z LIVE SD kazde bezprzewodowe urzadzenie Flymaster wlacznie
z M1 i Heart-G. Parowanie wykonywane jest automatycznie. Po wcisnigciu przycisku ENTER LIVE
SD sprawdzi jakie urzadzenia bezprzewodowe sa w okolicy i je wyswietli (Rys. 4.34). Urzadzenia
identyfikowane sg nazwa (np. M1, TAS) i numerem seryjnym. Nalezy wybra¢ wlasciwe przyciskami
UP i DOWN. Dla wybranych (podswietlonych) urzadzen na dole ekranu pojawi si¢ status potgczenia.
Aby sparowa¢ urzadzenie nalezy jego status zmien¢ z No na Yes. Po sparowaniu LIVE SD bedzie si¢
zawsze automatycznie taczy¢ z tym urzadzeniem. LIVE SD mozna sparowac z kilkoma urzgdzeniami.
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RF Probes

M1 52055

Paired: No

Rys 4.34 — Urzadzenia RF
Na przyktadzie z rys. 4.34 widzimy dwa urzadzenia M1. Wyrdzniajg si¢ na ekranie widocznymi numerami.
(Numer seryjny mozna znalez¢ na odwrocie urzadzenia). Po wybraniu jednego z urzadzen M1 i wcisnigciu

ENTER pojawi si¢ opcja jego sparowania.

4.10.11 Alarmy czujnikow

Settings

Set Altimeter

Time

Vario Acoustics
Advanced Features
Trace

Screen
Language/Units
Device settings

FF Probes

Probe alerts

Pulse Threshold: 150
Stall: Off

Rys 4.35 — Alarmy czujnikéw

LIVE SD pozwala na przypisanie alarméw pewnym warto$ciom podawanym przez czujniki (rys. 4.35).
Krotki opis kazdego alarmu podaje tabela 4.11.

48



Tabela 4.11 — Alarmy czujnikow

Alarm opis
Prog pulsu Prog, powyzej ktorego pole podajace puls zacznie migaé, odwracajac kolory.
W wyrazny sposob informuje to pilota, ze ma przyspieszony puls.
Przeciagnigcie Predko$¢ wzgledem powietrza, uruchamiajgca alarm ( wymagany czujnik predkos$ci).

4.10.12 Kalibracja

Wszystkie modele nowej serii Flymaster SD posiadaja czujnik magnetyczny i przyspieszenia. Za pomocg

tych czujnikow LIVE SD podaje wartos$ci przecigzenia i kurs magnetyczny. Oprocz tego, ze kompas jest
cyfrowy, posiada on tez algorytm kompensacji przechylenia, zapewniajacy doktadny odczyt kierunku nawet gdy
LIVE SD jest pochylony. Menu kalibracji pozwala uzytkownikowi skalibrowa¢ czujniki magnetyczny i
przyspieszenia LIVE SD. Kalibracja jest szczegdlnie wazna dla czujnika magnetycznego, poniewaz bez niej
wskazania kompasu begda niedoktadne. Mimo tego, ze wszystkie przyrzady Flamaster sa kalibrowane
fabrycznie, z czasem moga narosna¢ bledy spowodowane wplywami zewnetrznymi, np. obecno$cia silnego pola
magnetycznego. Aby usung¢ te btedy, nalezy przeprowadzi¢ wlasciwg kalibracje. Wszystkie parametry
kalibracji sg zapamigtywane przy wylaczaniu, resetowaniu lub aktualizacji firmware LIVE SD. Kalibracja
czujnika magnetycznego jest opisana w punkcie 8.2. Kompas magnetyczny LIVE SD jest bardzo wrazliwy na
zewngtrzne wptywy. Aby uzyskaé dobry odczyt, upewnij si¢ co do braku zewn¢trznych zaktocen.

Kalibracja czujnika przyspieszen nie jest tak istotna, jak magnetometru. Czujnik przyspieszen jest mniej czuty
na zewnetrzne wptywy i bledy pomiaru sg zazwyczaj zaniedbywalne. Je$li jednak zauwazysz dziwne odczyty
(np. wartos$¢ przecigzenia inng niz 1 kiedy przyrzad jest nieruchomy), nalezy przeprowadzi¢ kalibracje.
Kalibracja czujnika przyspieszen jest opisana w punkcie 8.1.

054

N Between

PolarPoint = (50.8 -1.52)

25 Max

34

Rys. 4.36: Krzywa biegunowej

Menu biegunowej pozwala zdefiniowa¢ krzywa biegunowa uzywanego skrzydta. Krzywa biegunowe;j jest
przyblizeniem w postaci paraboli przebiegajacej przez trzy punkty oznaczone jak Max; Between; Min (rys.4.36)
Kazdy punkt odpowiada parze <predkos$¢ pozioma w km/h, predkos¢ pionowa w m/s>, gdzie obie warto$ci sa
dodatnie. Punkty te sg definiowane przez uzytkownika (patrz rys. 4.37). Aby unikna¢ btedow, punkty Max i Min
powinny odpowiada¢ maksymalnej i minimalnej predkosci skrzydta. Punkt Between powinien by¢ ustalony
gdzie$ pomigdzy Max i Min.
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Rys. 4.37: Menu biegunowej

4.10.14 Pola danych

LIVE SD ma 6 p6l danych definiowanych przez uzytkownika (PDU), ktére w tym menu pilot moze okreslac
wedlug swoich wlasnych potrzeb. Te pola sg ponumerowane od 1 do 6. Opis dostgpnych pol podany jest w
punkcie 3.2. Jesli w biezacej konfiguracji istnieja pola PDU, w tym menu mozna okresli¢ ktore dane beda
pokazywane w kazdym z szesciu pol (rys. 4.38).

UDF 1: Vario
UDF 20 GR.Next
UDF 3: CurGR.
UDF 4 GR.Goal
UDF & VMG
UDF 6 GRMG.

Rys. 4.38: Pola definiowane przez uzytkownika
Otwarcie tego menu automatycznie przenosi uzytkownika do pola nrl. Wciskajac przyciski UP lub DOWN
wybieramy ktore pole ma by¢ wyswietlane. Wcisniecie przycisku ENTER przeniesie nas do nastgpnego pola.

Kiedy wszystkie
szes$¢ pol zostanie ustawionych, weisniecie ENTER zachowa ustawienia.

4.10.15 Przyciski funkcyjne

W trybie lotu przyciski UP, DOWN, i ENTER moga pehi¢ funkcje przypisane przez uzytkownika.
Ta czg¢$¢ menu pozwala na przypisanie odpowiednich funkeji. Tabela 4.12 wymienia dostgpne funkcje.
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Tabela 4.12 — Opis przyciskow funkcyjnych

Funkcja opis

Set Volume Przewija poziomy sity dzwigku. Nowy poziom zostanie utrzymany do wytaczenia LIVE
SD.

Switch Page Przewija ekrany danej konfiguracji. Przechodzi z ekranu lotu bezposrednio do menu
zglaszania (patrz pkt. 4.9).

Skip Jesli jest okreslony task, nawigacja przechodzi do nast¢pnego punktu zwrotnego.

Waypoint

Page Browser | Przechodzi z ekranu lotu bezposrednio do menu stron (patrz pkt. 4.8).

Set Altimeter | Przechodzi do menu ustawiania wysokosciomierza, aby umozliwi¢ jego wyzerowanie.

Task Przechodzi z ekranu lotu bezposrednio do ekranu Task Navigator.(patrz pkt. 4.1).
Navigator

Reset A2 Zeruje wysoko$ciomierz 2

Airelds Przechodzi z ekranu lotu bezposrednio do pobliskich ladowisk (patrz pkt. 4.6).

4.10.16 Ustawienia nawigacji

Settings

Trace

[Screen
Language/Units
Device settings
RF Probes
Frobe alerts
Folar

Data fields

FS Keys

Safety margin:  Sm
Turnpoint size: 0.400km
Datum: WGSS4

Rys. 4.39 - Ustawienia nawigacji

W tym menu mozna zmienia¢ niektdre z ustawien nawigacji (rys. 4.39) . Opis kazdej opcji ponize;.

Margines bezpieczenstwa Pilot moze wybra¢ margines bezpieczenstwa dla kazdej odlegtosci poziomej. Uzycie
ustawienia Sm (jak na rys. 4.39) sprawi, ze w przypadku punktu zwrotnego pilot bedzie musiat wej$¢ o 5m
glebiej w cylinder, aby zapewni¢ ze zostat zaliczony i zapisany. W przypadku strefy powietrznej uruchomi bufor
0 5m wcze$niej. Rozmiar marginesu bezpieczenstwa mozna zmieniaé przewijajac cyfry przyciskami UP i
DOWN. Wcisnigcie ENTER przeniesie nas do nastepnej cyfry.

Rozmiar punktu zwrotnego

W tym menu ustawia si¢ domys$lny pronien cylindra. Rozmiary cylindréow mozna zmienia¢ przewijajac
cyfry przyciskami UP i DOWN. Wcisniecie ENTER przeniesie nas do nastgpnej cyfry. Ta

wartos$¢ bedzie uzywana jako domyS$lny promien cylindra podczas tworzenia trasy (patrz pkt. 4.1.1).
Geodetyczne systemy odniesienia

W LIVE SD mozna ustawi¢ dwa systemy odniesienia, eliptoid¢ WGS 84 Iub FAI. Na poczatku kazdych
zawodow sprawdz ktory uktad uzywany jest w sedziowaniu, tak by
zgtaszane byly prawidtowe odlegtosci.
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4.10.17 Ustawienia stref powietrznych

CTR dist.Th: 3000m
CTR alt.Th: 200m
Ref.altitude: Flight Level
Enabled: No

Grey lines: No

Rys. 4.40: Ustawienia stref

Ta cze$¢ menu pozwala zdefiniowaé pewne parametry zwigzane ze strefami powietrznymi. Kazdy z parametrow
mozna zmienia¢ przyciskami UP i DOWN. Wci$nigciem ENTER zatwierdzimy zmiang i przejdziemy do
nastepnego parametru. Zmiany mozna odwota¢ wciskajac przycisk MENU. Jak wida¢ na rys.4.40, istnieje 5
parametréw zwigzanych ze strefami, ktdre opisuje tablica 4.13.

Tablica 4.13 — Ustawienia stref przestrzeni powietrznej

funkcja opis

CTR dist. Th Minimalna odlegto$¢ pozioma od granicy strefy nieuruchamiajaca alarmu. Po
przekroczeniu tej granicy rozlega si¢ alarm zbliZenia.

CTRalt. Th Minimalna odlegto$¢ pionowa od granicy strefy nieuruchamiajaca alarmu. Po
przekroczeniu tej granicy rozlega si¢ alarm zblizenia

Ref. altitude Parametr Ref. Altitude pozwala zdefiniowa¢ wysoko$¢ uzywana do oceny pionowe;j

odlegtosci strefy. Parametr mozna ustawi¢ na:

GPS Altitude - Wysoko$¢ podawana przez GPS;

Altitude - wysokos$¢ barometryczna;

Flight Level — wysokos$¢ barometryczna wyrazona w setkach stop i obliczona w
miedzynarodowym standardzie ci$nienia na poziomie morza 1013.25 hPa (QNH).

Enable Jesli ten parametr jest ustawiony na YES, kiedy pilot znajduje si¢ wewnatrz strefy
(widocznej w 2D, wigc nie zawsze bgdzie rzeczywiscie naruszat strefe), jest ona
rysowana na czarno. W takim razie wszystkie inne strefy beda szare.
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W przykiadzie z rys. 4.41 wida¢ (na czarno) strefe powietrzng, prog poziomy 3000m i prég pionowy 200m (oba
na czerwono).

W

AUU MM

<)

Rys. 4.41: Ustawienia stref
4.10.18 Dane GSM

LIVE SD ma modut petnej czteropasmowej tacznosci z sieciami GSM/GPRS. Ten modut pozwala na wysytke i
odbidr danych ze wskazanego serwera. Zastosowania wynikajace z tej mozliwosci sg ogromne, pilotow (i ich
rodziny) najbardziej ucieszy Live Tracking. W tym celu nalezy uzy¢ waznej karty SIM, dajacej mozliwosc¢
przesytu danych przez GPRS. Menu danych GSM umozliwia wlaczanie badz wyltaczanie modutu GSM oraz
wybor operatora sieci.

Settings

Language/Units
Device settings
RF Probes
Heart-G

Data fields

FS Keys
Mavigation settings
Airspace settings
GSM

SMS Configuration

Disable Auto APN: No
GSM modem: On
APN:

send.ee

User: 37254662977
Password:

Rys. 4.42 — Ustawienia GSM
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Uwaga: Domyslnie modem GSM jest wylaczony. Aby oszczedzi¢ akumulator nie powinno si¢ go wiaczaé bez
potrzeby. W pewnych warunkach modem GSM jest wylaczany automatycznie, np., kiedy przyrzad nie wykrywa
karty SIM. W tym menu (rys. 4.42) mozna ustawi¢ LIVE SD aby automatycznie konfigurowatAPN (Access
Point Name), co pozwoli przyrzadowi wiaczy¢ si¢ do kazdej dostepne;j sieci. Automatyczna konfiguracja
zadziala tylko, jesli wydawca twojej karty SIM ma swoje APN w bazie danych firmy Flymaster. Aby pomina¢
automatyczna konfiguracje nalezy ustawi¢ AutoAPN na Disabled, i wtedy LIVE SD uzyje ustawien APN
(login 1 hasto) ponizszych pol. Aby recznie wybracoperatora GSM musisz znac:

e nazwe¢ APN;

e Login;

e Haslo.
Jesli nie znasz tych danych dla swojego operatora sieci, wejdz na strong http://wiki.apnchanger.org aby je
znalez¢. Dane APN sa tam zorganizowane wg. krajow. Na rysunku
4.43 widzimy przyktad dla konkretnego kraju.

Zon Multimedia
MWIMO, operates in Vodafone network
APH settings

= username: (blank)
= password: (blank)
= APMN name: internet. zon_pt

Rys. 4.43: Przyktad ustawien APN

W przyktadzie z rys. 4.43 login i hasto dla operatora Zon Multimedia nie sg potrzebne, a nazwa APN to
internet.zon.pt., Aby uruchomi¢ GSM wykonaj co nastepuje:
o  Usun/wylacz kod PIN z karty SIM (mozna to zrobi¢ uzywajac telefonu komorkowego).
o W16z karte SIM do LIVE SD ztagczem w dot (patrz rys. 4.44).
e  Wigcz LIVE SD i w menu danych GSM albo ustaw Disable Auto APN na NO, aby przyrzad sam
wyszukal sie¢ GSM, albo recznie wpisz APN.

Rys. 4.44 - Karta SIM
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4.10.19 Ustawienia SMS

Settings

Folar
Data

GSM
GPS

RF Probes
Frobe alerts

fields

FS Keys
Mavigation settings
Airspace settings

data

SMS Configuration

SMS to:
SMS every: Omin

Rys. 4.45: Ustawienia SMS

To menu pozwala uzytkownikowi ustawi¢ automatyczne wysytanie smsoéw do konkretnego odbiorcy (rys. 4.45 ).
SMSy sa wysyltane z czgstotliwoscia rowniez definiowang recznie. Aby skonfigurowaé wysytanie SMS nalezy
okresli¢ parametry podane w tabeli 4.14.

Rys. 4.14: Ustawienia SMS

Funkcja Opis

SMS to Wpisz numer odbiorcy wiadomosci. Numer powinien zawiera¢ prefiksy kraju i
obszaru. Na przyktad, jesli chcesz wysta¢ sms do firmy Flymaster wpisz
+351256001935.

SMS every Wpisz w minutach interwat miedzy wysyltka kolejnych sms.

Sms zawiera nast¢gpujace informacje:

Wspotrzedne geograficzne w formacie dziesigtnym (np. 40.446°N, 79.982°W);
$rednig predkos¢ GPS;

wysoko$¢ barometryczna;

czasu (godzina:minuta).

4.10.20 Stan GPS

W gtownym menu LIVE SD wys$wietla szczegotowe informacje o stanie GPS, oraz aktualng precyzj¢ pozycji
1 biezace koordynaty GPS.
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Settings

RF Probes

Probe alerts

Polar

Data fields

FS Keys
Mavigation settings
Airspace settings

SSM data

SMS Cnnfiiuratinn
N 36952520 TJ,f;“
W 122.05188° pDop: 2.00

l ! I ! |I ‘l |! !l Rys. 4.46 — Odbior satelitow

Rys.4.46pokazuje ekran odbioru satelitow. W tym przyktadzie LIVE SD podaje ze odbiera 8
satelitow, 1 wszystkie 8 wykorzystuje do ustalenia pozycji. Kazdy pasek pokazuje site sygnatu danego
satelity. Wypeliony pasek oznacza, ze LIVE SD ma maksymalng precyzje¢ na tym satelicie.
Wskazana precyzja pozycjonowania informuje, na ile doktadne sg dane GPS w danej chwili. Im nizsza
wartos¢ pdop, tym doktadniejsza lokalizacja. Wartosci ponizej 2.5 s catkiem doktadne. Jezeli LIVE
SD zostaje uruchomiony w miejscu, gdzie nie widzi zadnych satelitow (np. w pomieszczeniu), wejdzie
w tryb szerokiego wyszukiwania. Jesli tak si¢ stanie, przy ponownym uruchomieniu na dworze LIVE
SD bedzie potrzebowal dluzszego czasu do zlokalizowania satelitow. W takiej sytuacji wcisnigcie
ENTER w menu GPS pokaze opcj¢ Reset GPS, ktorej zmiana na Yes sprawi ze LIVE SD zresetuje
GPS i zacznie nowe wyszukiwanie (rys. 4.47). Zatem jesli zauwazysz, ze LIVE SD wyszukuje
pozycj¢ bardzo dtugo (ponad dwie minuty), reset GPS prawdopodobnie bedzie szybszym wyjsciem.

Reset GPS

Are you sure?:. R

Rys. 4.47: Reset GPS
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5 Wpisywanie trasy/konkurencji

Przedstawimy tu przyktad wpisania konkurencji do LIVE SD.Rozwazmy konkurencje przedstawiong na rys. 4.5,
iopisang w tabeli 5.1.

Tabela 5.1 — Przyktad konkurencji

Rodzaj cylindra Rodzaj cylindra Rodzaj cylindra Rodzaj cylindra Rodzaj cylindra
START 12:00:00 PM START start 2 km

START LOTNY 01:00:00 PM WHALEB TP1 400 m
CYLINDER WHALEB TP2 3km

CYLINDER SHEEP TP3 6 km

CYLINDER HEBRON TP4 2 km

CYLINDER GOOSEN TP5 2 km

KONIEC SPEED WHALEL PG 2 km

SECTION 05:00:00 PM WHALEL TP6 400 m

Aby wpisa¢ zadanie do:LIVE SD, nalezy wykona¢ nastepujace kroki:

1. Skasowac istniejacy task/tras¢ (patrz pkt. 4.1.2);

2. Dodaj do trasy we wlasciwej kolejnosci LAUNCH, 2 x WHALEB, SHEEP, HEBRON, GOOSEN, i

w koncu 2x WHALEL. LIVE SD automatycznie przyjmie LAUNCH, jako miejsce startu, poniewaz jest
pierwszym punktem na liscie. Pierwszy WHALEB zostanie uzyty, jako Start lotny, a ostatni WHALEL
ustanowi czas ostatniego lgdowania. Punkty mozna edytowac przy ich wpisywaniu

1 p6zniej przyciskiem Enter.

3. Na lidcie taska wybierz pierwsze wystapienie WHALEB i wejdz w edycj¢. Zmien rodzaj punktu na
“Start Out”, ustaw odleglos¢ na 2.000 km i czas startu na 13: 00 (pamigtaj, ze wszystkie czasy sa w 24-
godzinnym formacie). Uwaga: Bardzo wazne jest, aby jako start ustawic pierwsze wystgpienie
WHALEB.W przeciwnym razie LIVE SD uzna Ze przed startem bedziemy musieli zaliczy¢ punkt
WHALEB ,a to przeciez nie jest wymagane w konkurencji. W drugim wystapieniu WHALEB nic nie
trzeba zmieniaé, poniewaz domys$lne wartosci pasuja do tasku.

4. Wejdz w edycje punktow SHEEP, HEBRON i GOOSEN, ustawiajac wlasciwe odleglosci.

Wszystkie te punkty to cylindry, co jest ustawieniem domys$lnym.

5. Edytuj pierwsze wystapienie WHALEL i zmien rodzaj punktu na End Speed Section, rozmiar punktu
zwrotnego na 2.000km, pozostaw czas, jako 00: 00, i stozek réwniez jako 0.0.

6. Wejdz w edycje drugiego wystapienia WHALEL i zmien rodzaj punktu na GOAL (meta). Promienia nie
trzeba zmieniaé, bo domyslnie wynosi 400m. Diugie wcisnigcie przycisku ENTER przeniesie kursor do
nastgpnego parametru, jakim jest czas. Czas nalezy ustawi¢, na 17: 00, czyli godzing zamknigcia mety. Po
Zakonczeniu edycji trasy jej lista pokaze odleglo$ci kazdego odcinka, bramka startowa zostanie oznaczona
jako S, koniec odcinka predkosciowego jako E, a meta jako G.Kompletna konkurencja powinna wygladaé
jak narys. 5.1.
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Waypoints (617 Task

ALTURA AIlLAUNCH Li's
AMBROS ARSgEIN=E] 125
ANTELO A |[WHALEB 0.0
ASHBUT A [|SHEEFP 3SHE 9.0
ASPEN AS |[HEBRON M 213
BALL BAL |GOQSEN G 1.2
BEATTY B |WHALEL 189 E
BIKINI BIK.  [WHALEL 0.0 G
BLACK BL
BLY BLY
BONANZ B

DC53  Totalk 68.1

Type: Start out/enter
Size: 002.000km
Time: 13:00

Rys. 5.1 — Przyktad konkurencji

Wykonanie powyzszej procedury wpisze tras¢ do przyrzadu. Powr6t do ekranu lotu przez weisnigcie MENU
automatycznie uruchomi task i rozpocznie nawigacje.

Uwaga: Po zakonczeniu edycji konkurencji nawigacja wznowi si¢ od poczatku trasy. Rozwazmy te sama
konkurencj¢ przedstawiong na rys. 4.5, ale teraz End Speed Section (ESS) jest stozkiem o nachyleniu 4:1. Aby
ustanowi¢ tras¢ musisz wykonaé te same kroki, co opisane wyzej, oprocz pigtego. Poniewaz stozek ma
nachylenie 4: 1, w tym kroku powiniene$ ustawi¢ parametr stozek (Cone) na 4.0. LIVESD dostarcza pewnych
informacji optymalizujacych lot, kiedy koniec odcinaka jest stozkiem. Te informacje sa dostarczane w pigciu
dodatkowych polach danych, ktore mozna wiaczy¢ w konfiguracje urzadzenia. Kazde z pol jest opisane w
punkcie 3.2, ale dla lepszego zrozumienia rozwazmy sytuacj¢ z rys. 5.2.

OptSpdCone

-3

Na przyktadzie z rys. 5.2, pilot leci do ESS z pewna predkoscia rzeczywista (TAS). Istnieje optymalna predkose,
przy ktorej czas dolotu do ESS bedzie najmniejszy. Ta wartos¢ zalezy od biegunowej i nachylenia stozka, nie
wplywa na nig wiatr i noszenia. LIVE SD oblicza optymalng warto$¢ TAS i podaje ja w OptSpdCone. Aby znaé
swoja predkos¢ TAS, pilot potrzebuje czujnika TAS. Dla pilotéw nieposiadajacych czujnika TAS, LIVE SD
obliczy optymalng predkos¢ wzgledem ziemi, dodajac do TAS predkos¢ i kierunek wiatru. Optymalna predkosé
wzgledem ziemi, podana jest w polu OptGndSpdCone.
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Uwaga: Doktadnos¢ OptGndSpdCone zalezy od doktadnosci pomiaru wiatru. Kiedy ESS jest
cylindrem, odleglto$¢ do niego nie zalezy od wysokosci pilota. I przeciwnie, kiedy ESS jest stozkiem,
odleglos¢ jest zalezna od wysokosci. Z tego powodu LIVE SD podaje dwie odleglosci w dwdch
roznych polach. Pole Dist.Cone pokazuje odlegtos¢ doESS na aktualnej wysokosci (rys. 5.2).
Poniewaz doskonato$¢ skrzydta jest zazwyczaj dodatnia i skonczona, wysoko$¢ na ktorej pilot
osiaggnie ESS jest inna niz biezaca, zatem rzeczywista odleglos¢ do stozka zalezy od doskonatosci.
Pole Dist.ConeA pokazuje poziomg odlegtos¢ do ESS przy spodziewanej sredniej doskonatosci na
pozostatym odcinku (rys. 5.2).

Uwaga: Spodziewana doskonato$¢ jest obliczana z uwzglednieniem danych historycznych oraz wiatru
na tym kierunku. Jezeli pilot leci z biegunowg odpowiadajaca wartosci wskazanej w polu
OptSpdCone, dotarcia do koncowego stozka SpeedSection zabierze mu pewien czas. Istnieje pewna
predko$¢ wznoszenia, ktora pozwoli mu na krazenie i dolot do stozka w tym samym czasie. Ta
predkos¢ jest pokazana w polu ConeVSpd i dpowiada minimalnej predko$ci wznoszenia,
usprawiedliwiajgcej dalsze wznoszenie zamiast prostego lotu, co pozwoli osiggnac stozek szybciej.
Uwaga: Minimalna predkos¢ wznoszenia podana w polu ConeVSpd nie bierze pod uwagg znoszenia z
wiatrem. Jesli wiatr wieje w kierunku stozka, minimalne wznoszenie jest mniejsze niz podawane, w
przeciwnym razie wicksze.
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6 Funkcje McCready

Jesli LIVE SD wykryje sonde predkosci, bedzie dostarczat danych zwiazanych z teoria McCready’ego, jak
predkos¢ optymalna lub ustawienie krazka. Predko$¢ optymalna to taka predkosc rzeczywista, ktéra daje
najwicksza srednig predko$¢ na przelocie, biorgec pod uwage $rednig predkos¢é wznoszenia. Ta wartos$¢ jest
niezalezna od predkosci wiatru, poniewaz najlepsza osiagalna $rednia predkos$é wzgledem powietrza
odpowiada najlepszej osiaggalnej $redniej predkosci wzgledem ziemi. Do obliczenia predkosci optymalne;j
LIVE SD wykorzystuje biegunowg oraz $rednig predkos$é noszen. Ta predkosc¢ jest pokazana w polu
SpeedToFly.

Uwaga: Tradycyjnie $rednia predko$¢ noszen wykorzystywana do obliczen predkosci optymalne;j jest
recznie ustawiana przez pilota (kragzek McCready’ego). W LIVE SD ta warto$¢ jest obliczana przez
usrednienie ostatnich kominow. I odwrotnie, dla kazdej predkosci optymalnej istnieje srednia predkosé
noszenia, ktora zapewnia najwigksza predkosé przelotu. Ta warto$¢ rowniez jest obliczana przez LIVE SD
i podawana w polu McRdyNxtThrm. Dodatkowo, warto§¢ McRdyNxtThrm moze by¢ réwniez wskazana
na pasku wariometru (patrz pkt. 3.1.5) . Na przyktadzie z rys. 6.1 wskaznik nast¢pnego noszenia podaje
3.5m/s, a wskaznik $redniego noszenia okolo 2.1m/s. W najlepszym razie powinny wskazywac t¢ sama
warto$¢, wtedy pilot powinien zmniejszy¢ predkosé. Oczywiscie moze ja tez utrzymywac, jesli oczekuje
ze nastepny komin bedzie silniejszy

woo
' i
Next E—_: q
Thermal = =
Lk‘*-—kwl_:___h} u : E;E
Average :3
Thexmam I =
VIR 1

Rys. 6.1 - Podwdjny wariometr analogowy i wskaznik McCready
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7 Trojkaty FAI
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Rys 7.1: Trojkat 1

Jak opisano w pkt. 4.5, trojkat FAI spelniajacy warunek boku 28% mozna wpisa¢ za pomoca
odpowiedniego menu. Warunek mowi, iz najkrotszy bok nie moze by¢ krétszy niz 28% catkowitej
dtugosci trojkata.

Modut asystenta trojkatow po uruchomieniu zawsze bedzie sprawdzal spelnienie warunku 28% i
podawat pilotowi informacje o oblocie trojkata. Modut aktywuje sig, kiedy wierzchotek 1 trojkata
zostaje wpisany recznie. Alternatywnie pilot moze uruchomi¢ modut wpisujac wierzchotek 2. W takim
przypadku za wierzchotek 1 zostang uznane koordynaty startu.

Na przyktadzie z rys. 7.1 pilot wtasnie wpisat wierzchotek 1 (przedstawiony, jako okrag). Poniewaz
minimalna dlugo$¢ boku nie zostata jeszcze pokonana, pole Triangle Size pokazuje odlegtos¢ do
'0.000'. Nawigacja wskazuje na wierzcholek 1, wigc odpowiednio zachowujg si¢ wszystkie pola i
elementy grafiki zwigzane z nawigacja.

@Dq %
Speed Altitude
70~ 87~

i K77 g

vertex 1 i,

>

.:/
Eiokm )\7

Rys 7.2: Trojkat 2
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Na przyktadzie z rys.7.2 pilot przeleciat wigcej niz minimalng dlugos$¢ boku, lecz nie okreslit jeszcze drugiego
wierzchotka. W takiej sytuacji asystent trojkatow przyjmuje biezaca pozycje za drugi wierzchotek i odpowiednio
wszystko przelicza. Na ekranie trasy pojawiaja si¢ dwa obszary, w ktdrych moze si¢ znalez¢ trzeci wierzchotek.
W miarg lotu miejsce wierzchotka 2 si¢ zmienia, wigc odpowiednio zmieniaja si¢ rOwniez te obszary. Poniewaz
wierzchotek 2 wciaz nie zostat okreslony, pole minimalng mozliwa dtugos¢ trojkata (7.142 Km).

Compass

Set Vertice 1

Set Vertice 2
Cancel FAI Triangle

Leqg Distance: 3.983km
Min Per: 9.053km
Max Per: 14.12km

Rys 7.3: Trojkat 3

Po przeleceniu nieco dalej pilot decyduje sie na okreslenie wierzchotka 2 w menu edycji trojkatow.

Jak wida¢ na rys. 7.3, w biezacej pozycji podstawowy bok ma 3.983 km, a minimalna i maksymalna mozliwa
dtugos¢ trojkata to odpowiednio 9.053 i 14.12 km.

TG @

Speed Altitude

90 km/h 87m
Triangle Size b,
9,053 @ 2

wvertex 2

5

v

A
1.600km Rys 7.4: Trojkat 4

Na przyktadzie z rys. 7.4 pilot wladnie okreslit wierzchotek 2, oznaczony na trasie, jako kétko. Poniewaz
minimalna dlugo$¢ drugiego boku nie zostata jeszcze pokonana, oba obszary wcigz sg widoczne na mapie.
Nawigacja prowadzi przez wierzcholek 2, a pole danych Triangle Size pokazuje najmniejsza aktualnie mozliwa
dlugosé trojkata. Uwaga: Zaréwno wierzchotek pierwszy jak i drugi mozna w kazdej chwili okresli¢ ponownie.
Po przeleceniu minimalnej dtugosci drugiego boku, asystent trojkatow moze na podstawie pozycji pilota
zdecydowac, do ktorego obszaru on leci. W tym momencie nawigacja przeltacza si¢ na punkt lezacy najblizej
wierzchotkow 1 i 2, ktory spetnia warunek 28%. Widac to na rys. 7.5, w postaci linii migdzy wierzchotkiem 2 a
takim punktem
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Rys 7.5: Trojkat 5

Wykrycie wierzchotka 3 jest automatyczne i nie wymaga interwencji pilota. Kiedy pilot wejdzie w obszar
umozliwiajacy zaliczenie trojkata FAI, asystent automatycznie bgdzie uzywat biezacej pozycji do okreslenia
wierzchotka 3,widocznego na mapie, jako kotko. Nawigacja przetacza si¢ na wierzcholek, 1 aby zamknaé
trojkat, i pojawia si¢ linia migdzy wierzchotkami 3 i 1. Dodatkowo kolory pole Triangle Size zostaja odwrocone
(patrz rys. 7.6).

e &

Speed Altitude

101~ 87~

Iriangle Si1Ze ol

- 12.03 S
_:_.-
IR

vertex 1

|
1.600km /

Uwaga: Jesli pilot pozostanie w obszarze zaliczajacym trojkat FAI probujac zwigkszy¢ jego dhugose,
wierzcholek 3 bedzie odpowiednio zmieniany.

Rys 7.6: Trojkat 6
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8 Kalibracja kompasu

8.1 Kalibracja czujnika przyspieszen

Mimo tego, ze czujnik przyspieszen LIVE SD jest fabrycznie kalibrowany, temperatura i uptyw czasu
moga wywota¢ zmiany. Te zrodta blgedow moga sprawié, ze miernik przyspieszen zachowa si¢ jakby
byl przechylony lub przekrecony wzgledem punktu odniesienia. Jesli pojawia si¢ watpliwe odczyty
przeciazenia, np. warto$¢ bedzie inna, niz 1 kiedy przyrzad jest nieruchomy, nalezy przeprowadzi¢
kalibracje. Aby wykona¢ powtorna kalibracje nalezy powtorzy¢ opisane ponizej czynnosci:

1. Wejdz w Menu->Settings->Calibration i wybierz "Calibrate Accelerometer” (patrz rys. 8.1);

2. Pot6z LIVE SD na poziomej powierzchni wyswietlaczem do gory;

3. Wciénij ENTER starajac si¢ nie poruszy¢ przyrzadu;

4. Na chwile pojawi si¢ komunikat "Calibrating", oznaczajacy trwanie kalibracji;

5. po jej ukonczeniu pojawi si¢ komunikat "Calibration Done".

Calibration

alibrate Accelerometer

Calibrate Compass

Place on horizontal surface
ENTER to Calibrate

Rys 8.1 — Menu kalibracji czujnika przyspieszen

8.2 Kalibracja czujnika magnetycznego

Kurs magnetyczny jest obliczany z danych obu czujnikow - magnetycznego i przyspieszenia, aby
uzyska¢ prawidtowe wyniki, oba czujniki powinni by¢ skalibrowane. Czujnik przyspieszen nie jest
wrazliwy na czynniki zewngtrzne i jego bledy pomiaru sg zazwyczaj zaniedbywalne. Natomiast
czujnik magnetycznego jest bardzo czuty na zewngtrzne wptywy, zwlaszcza pola magnetyczne. Zatem
jesli kompas zacznie dawac watpliwe odczyty, nalezy przeprowadzi¢ opisang ponizej kalibracjg. Przed
jej opisem wyjasnijmy, co wlasciwie powinni$my uzyskac.
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Compass
Pointing

Wion

Rys. 8.2: Uktad odniesien kalibracji kompasu

Czujnik magnetyczny ma trzy osie (rys. 8.2 ) ktore sg zgodne z osiami catego przyrzadu.

Obracanie przyrzadu wokot kazdej z nich odpowiednio zmieni jego kierunek, przechylenie i
pochylenie. Aby wykona¢ wlasciwg kalibracje przyrzad nalezy powoli obroci¢ wokot kazdej z osi. Nie
jest wazne, aby obrot byt pelny i nie ma znaczenia kolejnos¢. Istotne jest, zeby przyrzad w kazde;j osi
zaliczyt ruch od -90°to +90°. Informacja 0 przebiegu kalibracji podawan jest przez cztery kotka na
dole ekranu kalibracji (rys. 8.3) . Gorne i dolne kotka odpowiadaja pochyleniu, a lewe i przechyleniu.
Przy rozpoczgciu kalibracji wszystkie kotka sg puste (brak koloru). Kiedy przyrzad zostanie
pochylony tak, aby kat zblizyt sie do -90°, gorne kotko wypeni si¢ na czarno. Podobnie, kiedy
przyrzad zostanie odchylony w gore (+90°), dolne kotko wypei si¢ na czarno. To samo zajdzie z
lewym i prawym koétkiem przy przechylaniu przyrzadu na boki. Dla zmiany kierunku nie ma zadnych
oznaczen. Kalibracja zostaje automatycznie zakonczona, kiedy wszystkie kotka bedg czarne. Na
przyktadzie z rys. 8.3 wszystkie kota sg czarne oprocz dolnego. Pelng procedure kalibracji mozna
podsumowac nastepujaco:

Calibration
iCalibrate Accelerometer

alibrate Compass

Tilt to all 3 axis
Calibrating....

Rys. 8.3: Wskazniki kalibracji kompasu
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Wejdz w Menu->Settings->Calibration i wybierz "Calibrate Compass” (patrz rys.8.3);
Podnie$ LIVE SD i obr6¢ we wszystkich plaszczyznach w zakresie od -90° do +90°.
Mozna to robi¢ w sposéb podobny do kalibracji iphona;

Jesli ruchy zostaty wykonane prawidiowo, wszystkie kotka zaczernia si¢ 1 kalibracja
zostanie automatycznie zatrzymana;

Po jej ukonczeniu pojawi si¢ komunikat "Calibration Done".
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9 Aktualizacja oprogramowania

Flymaster przyjal zasade statego udoskonalania swoich produktéw. Oznacza to, ze co pewien
czas mozna z naszej strony www pobra¢ nowsza wersj¢ firmware. Proces aktualizacji jest
bardzo prosty. Przed rozpoczgciem aktualizacji upewnij si¢, ze pobrates$ ze strony LIVE SD
nastepujace ponizsze pliki Aplikacja Designer (Windows, Windows 7 64bit lub MAC OS X)
Najnowsza wersja firmware (xxxFirmware.fmf) Pierwszy krok to zainstalowanie aplikacji
Designer. Aby to zrobi¢, otworz plik instalacyjny i postepuj wedhlug instrukcji na ekranie.
Procedura instalacji obejmuje sterowniki USB, zatem nie ma potrzeby instalowania innych
elementow.

=100
e (9 Vew Fome Tos D

| ol reIBEE

Lol

Rys 9.1 — Opcje menu Firmware

Po prawidtowym zainstalowaniu Designera wykonaj nast¢pujace czynnosci:

1. Otworz Designera;

2. Wybierz Tools->Firmware (rys. 9.1);

3. W nowym oknie wybierz najnowszg wersj¢ fimware pobrang z naszej strony WWW;

4. Podlacz LIVE do komputera korzystajac z zalgczonego kabla. Jesli jest to pierwsze podtaczenie,
zaczekaj az Windows zglosi ze nowe urzadzenie jest obecne i gotowe do uzytku.

5. Kliknij przycisk Send to Instrument i aktualizacja zacznie si¢ automatycznie. Pojawi si¢
komunikat ,,Programing...”, oraz pasek postepu aktualizacji. Jesli przez kilka sekund nic si¢ nie stanie,
zresetuj LIVE SD (patrz pkt. 1.5).

6. Po zakonczeniu aktualizacji pojawi si¢ komunikat “complete” (rys. 9.2).

Odtacz kabel USB i LIVE SD si¢ uruchomi.
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|
* Firmware upload

Firmware file name:

I C:fUsers/Downloads/firmware 103v/GpsSDPlus.fmf

o |

N4

Tt
2| x|

i

COCCCLL LT LD LD L LT L L L LT LT LT LT LT LTI LT ey

Done

Send to Instrument | Close | -

..............

Rys 9.2 — Aktualizacja Firmware zakonczona
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10 Polaczenie z GPSDump

Flymaster GPS umozliwia zgrywanie §ladow i pobieranie punktow zwrotnych z programu GPSDump.
Jest to darmowy program do zainstalowania na twoim PC lub MAC. Ten rozdziat opisze prace z
programem GPSDump .Zaktadamy, ze zostaly zainstalowane wlasciwe sterowniki oraz sam
GPSDump.

10.1 Konfiguracja GPSDump
Zanim zaczniesz taczy¢ Flymaster GPS z komputem, upewnij si¢ ze ustawites w GPSDump wtasciwy

port COM. Podlacz przyrzad do komputera i sprawdz czy jest wlaczony. W menu GPSDump rozwin
sekcje MISC jak na rys.10.1 ponize;j.

GpsDump File Edit Logs Wpts CTR _mf\{iew Window

(@00 GpsDump 0.27, /dev/diait&e Ll 1]y |

~  Set track gap time

| Garmin | | Brauniger | E Tfainei | LN Set loop flight gap
 GarminUSB | |  Flytec | | Flymaster | | |  Analyse selected track (general)
pesitick Analyse selected track (FS)
Analyse selected track (OLC)
Status

Set Flymaster name

, _ Set Flymaster altitude alarm L
UTC date UTC time Latitude Lor m/h

Upload COMPID/CIVLID
Dump debug data

Rys. 10.1: Ustawianie portu COM
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Na komputerze MAC po wybraniu portu COM powiniene$ zobaczy¢ taki ekran: Rys. 10.2

Garmin Brauniger XC Trainer MLR types Save (.kml)
Garmin USB Flytec Flymaster Leonardo
Product
Status Abort
UTC date UTC time - Latituda | anaitiods L H(GPRY | H (B-G) km/h
8086 Select serial port

/dév}cu.Bihetooth-PﬁA;Sync
/dev/cu.usbserial-A90105IW

| Cancel |

Upewnij sig, ze wybrale$ szeregowy port USB jak wyzej. Na komputerze PC po wybraniu portu COM wyskoczy
mate okno podajace wszystkie porty COM aktualnie dostepne dla przyrzadu. Przyrzady Flymaster najchgtniej
wspolpracujg z portami COM o wysokich numerach jak COM 11 na przykladzie ponizej.

File

Edit Logs Wpts CTR Misc View Help

Set COM port _| KC Trainer (M<F) | TopNav (MxP) |

Save log
Select from Registry -I MLR types I Flarasi I [Flight D ata)
|com1 | | oK |
COM1
\WACOM11
I _cﬂl ™ UTM Abort ttansferl Exit I
UTCdate | UTCtime | Latitude . Longitude | HIGPS) | H[B-G] | kmth |

Rys. 10.3: Opcje portu COM
Po skonfigurowaniu portu COM wszystko powinno dziatac.

10.2 Pobieranie punktow zwrotnych
Aby zatadowac punkty otworz odpowiedni plik w GPSDump. Twoj ekran powinien wyglada¢ jak na
rys. 10.4.
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806 GpsDump 0.27, /dev/cu.usbserial-A90105IW

| Garmin | | Brauniger | | XC Trainer | | MLR types | | Save (.kml) |

| Garmin USB | |  Flytec | | Flymaster | | Leonardo |
whaleback10.wpt
61 waypoints read I_Aibort |

D | lattude  Longitude Height = T = Name

DEER N 41 36 25.32 W 122 07 41.40 2100 DEER MOUNTAIN
WHALEB N41 31 41.70 W 122 08 26.46 2579 WHALEBACK MOUNTAIN
LAUNCH N41 32 06.37 W 122 09 09.24 2266 WHALEBACK LAUNCH
SHASTA N 41 24 37.74 W 122 11 43.26 4272 MT SHASTA

ASHBUT N 41 26 48.96 W 122 02 53.94 2493 ASH BUTTE CREEK
MCCLOU N41 17 06.30 W 121 56 24.60 1132 MCCLOUD AIRSTRIP
WEED N41 26 07.08 W 122 21 59.16 1092 WEED

SHEEP N41 34 51.36 W 122 13 19.44 1705 SHEEP ROCK

HERD N 41 37 42.06 W 122 13 50.76 2085 HERD PEAK

MTSHEE N41 48 06.00 W 121 53 07.02 1872 SHEEP MOUNTAIN
HEBRON N41 42 11.94 W 122 01 02.46 1865 MT HEBRON

ORR N 41 40 03.00 W 121 58 33.96 1772 ORR MOUNTAIN
CEDAR N41 42 33.12 W 121 54 31.26 1812 CEDAR

MACDOE N 41 49 48.42 W 122 00 18.84 1298 MACDOEL CITY
JUNIPE N41 50 12.00 W 121 59 14.64 1395 JUNIPER

HILLD N 41 59 24.12 W 121 55 50.94 1635 DORRIS HILL

DORRIS N 41 57 44.52 W 121 55 30.00 1293 DORRIS

DOME N41 48 32.34 W 121 41 15.78 1974 MT DOME

SHARP N41 42 11.94 W 121 46 14.34 1892 SHARP MTN

MIDDLE N 41 43 02.34 W 121 44 21.06 1608 MIDDLE SISTER
TULELA N 41 56 52.32 W 121 28 43.38 1229 TULELAKE RACETRACK
GRASS N41 38 38.11 W 122 10 02.42 1529 GRASS LAKE VISITORS CENTER

Rys.10.4: Lista punktow zwrotnych

Po otwarciu pliku zaznacz wszystkie punkty (COMMAND A w MAC i CONTROL A w PC). W rozwijalnym
menu WPTS powiniene$ widzie¢ nastepujace opcje (rys.10.5).
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sbiumbpnp

800

GpsDur
| Garmin | | Brauniger | IE
' GarminUSB | | Flytec | |j§

Flymaster Gps SN02063 SW1.03l

61 waypoints sent

ID

DEER
WHALEB
LAUNCH
SHASTA
ASHBUT
MCCLOU
WEED
SHEEP
HERD
MTSHEE
HEBRON
ORR
CEDAR
MACDOE
JUNIPE
HILLD
DORRIS
DOME
SHARP
MIDDLE
TULELA

Latitude
N 41 36
N41 31
N 41 32
N 41 24
N41 26
N4l 17
N 41 26
N 41 34
N 41 37
N 41 48
N 41 42
N 41 40
N 41 42
N 41 49
N 41 50
N 41 59
N 41 57
N41 48
N 41 42
N 41 43
N 41 56
N41 38

25.32
41.70
06.37
37.74
48.96
06.30
07.08
51.36
42.06
06.00
11.94
03.00
33.12
48.42
12.00
24.12
44.52
32.34
11.94
02.34
52.32
38.11

SEisissis(s/s/sss|s|s|s|siss/=s(=s (=i

GRASS

Rys.10.5: Opcje punktow zwrotnych

W 121 28 43.38
W 122 10 02.42

Wpts

Read from Brauniger
Send to Brauniger (ID)
Send to Brauniger (Name)
Send to Brauniger (ID+Name)

> .
CIR AI1SC View Windo

Read from Flytec

Send to Flytec (ID)

Send to Flytec (Name)
Send to Flytec (ID+Name)

Read from Flymaster

Send to Flymaster (ID)

Send to Flymaster (Name)
Send to Flymaster (ID+Name)

Read from Garmin
Send to Garmin

Read from Garmin USB
Send to Garmin USB

Read from MLR (NMEA)
Read from MLR (Fast)
Send to MLR

Read from XC Trainer
Send to XC Trainer (ID)
Send to XC Trainer (Name)

Read from Leonardo (user area)
Read from Leonardo (comp area)
Send to Leonardo (user area)
Send to Leonardo (comp area)
1229

1529

vy

TULELAKE RACETRACK
GRASS LAKE VISITORS CENTER

=

=

HUNTAIN I
ACK MOUNTAIN |

ACK LAUNCH :

W tym miejscu masz mozliwo$¢ wystania symbolu punktu, jego petnej nazwy Iub obu z nich. Po
wybraniu rodzaju punktow do wystania transfer powinien si¢ zaczac.

10.3 Zrzucanie trackow

Aby pobra¢ $lad lotu z przyrzadu po prostu wcisnij przycisk FLYMASTER w GPSDump.
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Carmin Brauniger XC Trainer MLR types Save (.kml)

Carmin USB Flytec Flymaster Leonardo

Flymaster Live SNO0156 SW1.03l

. . Abort
Reading track list
‘_
ID Latitude L _lanairtuda I _Maiaht | T | Nama

DEER N4136 © 00O Seleckitiack DUNTAIN

WHALEB N41 31

i e 29.07.13 21:34:20 00:50:09 ACK LAUNCH
ST N iR 06.07.13 20:36:11 00:04:18

o N 41 26 06.07.13 20:35:08 00:00:36 E CREEK
MCCLOU N4l 17 06.07.13 20:32:23 00:00:30 | AIRSTRIP
D NS 06.07.13 20:30:24 00:00:59

SHEEP N41 3 1SNA 1R 23N2°S2 NNON-12

HERD N 41 37 K

MTSHEE N 41 48 —— | Cancel | JUNTAIN
HEBRON N41 42 - o DN

ORR N 41 4C AIN
CEDAR N41 42 33 :

MACDOE N4l 49 48.42 W 122 00 18.84 298 MACDOEL CITY
JUNIPE N4l 50 12.0 W 121 59 14.64 1395 JUNIPER

HILLD N41 59 24.12 W 121 55 50.94 1635 DORRIS HILL
DORRIS N41 57 44.52 W121 55 30.00 1293 DORRIS

DOME N4l 48 32.34 W121 41 1578 1974 MT DOME

SHARP N4l 42 11.94 WI121 46 1434 1892 SHARP MTN

MIDDLE N41 43 02.34 W 121 44 21.06 1608 MIDDLE SISTER
TULELA N41 56 52.32 W 121 28 43.38 1229 TULELAKE RACETRACK

GRASS N 41 38 38.11 W 122 10 02.42 1529 GRASS LAKE VISITORS CENTER

Figure 10.6: Pobieranie lotu
Po kliknigciu na przycisk Flymaster pojawi si¢ lista lotow obecnych na urzadzeniu (rys. 10.7).

spsDum

QpsSuUu -E'f“: WpLw .”,‘. L ,»/v"wv-' -l.»-uJ Vi ..' W
8006

GpsDump 0.27, /dev/cu.usbserial-A60050pW

o

| Garmin | | Brauniger | | XC Trainer | | MLR types | | Save (.kml) |
| Garmin USB | | Flytec | | Flymaster | | Leonardo |

Flymaster Live SNO0156 SW1.03|

No track selected l_Alzg_r_t_j

UTC date UTC time Latitude Longitude H (GPS) H (B-G) km/h
2013-07-29 21:34:20 N 35 25 40.32 W 120 52 23.40

2013-07-29 21:34:21 N 35 25 40.02 W 120 52 23.94 210 -74 1.0
2013-07-29 21:34:22 N 35 25 39.7R W 120 52 24.60 210 -74 2.1

Proste kliknigcie na wybranym locie pobierze go na komputer. Po $ciagnigciu tracka mozna go zachowac w
kilku formatach: IGC, KML, i GPX.
Jesli cheesz ogladac lot w Google Earth, zalecany jest format KML.
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Indeks

Ostrzezenie o strefie
Alarmy

Czestotliwos¢ podstawowa
Prog sygnalizacji wznoszenia
Kasowanie wszystkich lotow
Kasowanie lotu

Krok zmiany dZwieku
Pojemnos¢ pamieci

Alarm duszenia

Prog sygnalizacji opadania
Dzwiek

Alarmy

Sita glosu

Czas

Ustawienia

Sila glosu

Wskaznik wiatru
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