Programmierung der Deltang - Empfanger

Tip:
Hat man mehrere verschiedene oder unterschiedliche Modelle hat, sollten mindestens die Grundfunktionen (Fahren / Lenken) bei allen Modellen auf den gleichen Bedienelementen liegen.

Rechtshinder haben im Normalfall (Mode-2 entsprechend) Gas links und Lenkung rechts.

Dazu gib es 2 Wege: Entweder man konfiguriert den Sender um (bei Devo 7E und Jumper relativ einfach), oder man programmiert alle Empfianger entsprechend um, wenn das geht. Ich
empfehle die Einstellungen im Empfianger zu machen, denn was ist wenn man den Sender wechselt ?

Kanalzuordnung Standard

. Zum Programmieren sollte stets ein vollgeladener Akku fiir den Empfianger verwendet werden und zunichst
Mode 1 4 Mode 2 nur der Emfinger ohne Servos etc. angeschlossen sein, ganz besonders wenn man sich noch nicht so sicher

: 1st.

’ ‘ Ist der Sender auf Mode 2 gestellt, sind K1 (Chl) und K3 (Ch3) vertauscht, K3 ist rechts und K1 ist links,
K4 K2 - K4 | > - _l — K2 Servorevers muf} aus sein. Ist K3 nicht selbstneutralisierend unbedingt in die Mitte stellen.
1/ Zunichst muf3 man einmal den Empfianger an den Sender binden. Der Bindevorgang ist von Sender zu Sen-
K3 K1 : K1 K3 der unterschiedlich, zum Beispiel gibt es bei den Devo‘s die ,,Binden*-Option (Im Modellmenii), bei anderen
: Sendern gibt es meist eine spezielle ,,Bindetaste®.

Die Deltang-Empfinger verfiigen iiber eine ,,autobind* Funktion, d.h. erkennt der Empfinger beim Einschalten einen ,,bekannten* Sender (also bereits einmal gebunden), wird der Empfianger
beim nichsten Einschalten sofort wieder mit diesem Sender wieder verbunden. Ist die Bindeprozedur erfolgreich muf3 die Led am Empfianger nun stetig leuchten.

Mode 2
Programmiermodus:
Sind Empfinger und Sender erfolgreich gebunden, den Empfinger nochmals ausschalten. Am Sender die beiden | . OK / Select
Kreuzkiippel nach Innen ziehen (und so lassen, notfalls mit einem Gummiband halten) und dann den Empfinger .
wieder einschalten. K4 | > P ) K3
Nach wenigen Sekunden wird die Led am Empfanger schnell blinken (flackern) um anzuzeigen, daf3 der Empfin- J
ger im Programmiermodus ist. Jetzt die beiden Kreuzkniippel (Sticks) wieder loslassen. Der Empfinger blinkt nun Y .
ruhig 1 x pro Sekunde. K1 K3 : nein / weiter
L. . . . . ' Bei Mode 2:
Wichtig: Man kann immer nur 1 Zeile pro Programmiervorgang verindern ! K3 - nach Oben = ok / select  Meniipunkt auswahlen / Auswahl Bestitigen

K3 - nach Unten = weiter / next nzchster Mentipunkt / Option wihlen




Bevor es richtig losgeht:

Die Anzahl der Blinkimpulse (Flashes) pro Sekunde zeigt an, wo man sich gerade befindet bzw., welche Option gerade aktiv ist (man kann so auch den aktuellen Zustand auslesen).
Ist man bei Zihlen zu weit gerutscht, dann einfach weitermachen und die jeweiligen Impulse / Optionen fangen wieder von Vorne an (Rollover-Funktion). Solange der Programmiervorgang
nicht abgeschlossen ist (Led brennt konstant), kann man abbrechen, indem man den Empfinger einfach ausschaltet.

Besonders bei sehr vielen ,,Flashes* verzihlt man sich leicht, dehalb ist es oft einfach, so lange ,,weiter* (K3 nach Unten) zu machen, bis man nur noch einen Blinkimpuls hat, und dann kann
man so oft auslenken, bis man die richtige / gewiinschte Anzahl von Blinkimpulsen eingestellt hat.

Die originale Anleitung (bei Deltang) ist etwas teilweise verwirrend und ungenau, deshalb haben wir sie ,,aufgedroselt und vereinfacht.
Ein praktisches Beispiel, um einen Ausgang (hier P4) zum Servo-Ausgang umzuprogrammieren:
Ziel:

Pad 4 soll zum Servoausgang werden (PCM)
Absteuerung mit Kanal 4
Die aktuelle Lichtfunktion wird abgeschaltet, da z.B. ein HLTB oder ALI-2 verwendet werden soll:

¢ Nachdem man den Empfinger in den Programmiermodus gebracht hat, steht man in der ersten Zeile, der Empfinger blinkt jetzt 1 mal pro Sekunde. (In der Originaltabelle )

*  Mit K3 nach Unten (weiter) kommt man in die ndchste Ebene (in der Originaltabelle Blau = F-Ebene)

*  Nochmal nach Unten und man kommt in die P-Ebene (in der Originaltabelle Griin / Pads)

*  Mit K3 nach Oben (OK/Select) wihlt man diese Zeile an , der Empfinger blinkt nun wieder 1 mal / pro Sekunde, und zeigt damit die Nummer des Pads (Ausgang) an.

* K3 nach unten (Pad-2), nochmal K3 nach Unten (Pad-3) und noch einmal, jetzt sollte die Led 4 x blinken.

* K3 nach Oben (ok) wihlt dieses Pad an, so oft K3 nach Unten ziehen, bis die Led 1 x pro Sekunde blinkt - das zeigt an, dal der Servomodus aktiv sein soll. Mit Ok (K3 nach
Oben) bestitigen wir, das. Die nichste Spalte erlaubt die Auswahl des Kanals, der dem Servo zugeordnet werden soll, nun K3 sooft nach unten ziehen, bis die Led 4 x blinkt (Fiir
Kanal 4), dann mit Ok (K3 nach Oben) bestitigen. Jetzt sollte die Led konstant leuchten, der Programmiervorgang ist abgeschlossen, K4 gibt Servoimpulse aus, wie gewiinscht.

*  Leider ist in der Default-Konfiguration noch das Pad-4 als externe Led konfiguriert, das dndert man wie folgt:

Empfinger ausschalten, am Sender wieder beide Kreuzkniippel nach Innen ziehen, Empfinger einschalten (also in den Programmiermodus bringen), dann mit ,,Weiter* nach Unten in
der Tabelle gehen, bis die Led 4 x blinkt (O-Ebene). Mit ,,OK* anwihlen, mit ,,Weiter* nach Unten, bis die Led 2 x blinkt, ,,Ok*, ,,Weiter bis die Led 2 x blinkt (Led2 enabled), ,,Ok*

(Led blinkt 4x), jetzt mit ,,Weiter bis die Led 5 x Blinkt (Bremslicht) mit OK bestitigen. Nun ist die Led2 auch am Bremslicht (Pad-5) von Auflen zu erkennen und stort nicht mehr
das Servo.




Begriffserklarung:

Led-2:

Die eingebaute Led heif3t Led-2 und signalisiert alle wichtigen Statusinformationen, wie z.B. das Binden. Bei manchen Modellen muf3 der Emfinger aber so verbaut werden, dal man die Led nicht ohne
Weiteres von Aullen erkennen kann. In den Optionen (O-Ebene -> Led2) kann man ein Pad mit einer angeschlossenen Led definieren, das dann die Rolle von Led2 zusitzlich iibernimmt. Geeignete Kandi-
daten waren z.B. P5 (Bremslicht) oder P6 (Riickfahrscheinwerfer). In der Werkseinstellung ist das meist bereits das Fahrlicht (P4). Man kann die Led2 auch ganz abschalten, aber das ist keine gute Idee...
In der Werkseinstellung ist Led2 bereits auf den Lichtausgang gelegt !

LVC = Low-Power-Cutoft:
Oder einfach: Unterspannungsabschaltung. Bei unterschreiten der minimalen Betriebsspannung (3.1V) werden alle Verbraucher abgeschaltet, um eine Tiefentladung von LipoZellen zu verhindern. Wichtig:
Die Led-2 zeigt das durch Blinken an, aber bei sehr kleinen Zellen kann bereits diese kleine Stromentnahme nach liangerer Zeit zu einer Tiefentladung fithren, daher moglichst sofort abschalten und laden !

Arming:
Arming (scharfschalten) verhindert ein plotzliches Loslaufen von Motoren oder Servos, wenn beim Einschalten des Sender der entsprechende Stick sich nicht in der definierten Nullstellung befindet. Erst
wenn der Stick auf Neutral (Mitte oder Unten, je nach Einstellung) steht, sind die Ausginge aktiv. Das ist besonders bei Flugmodellen (Propeller) sehr niitzlich.

Selecta:

Mit Selecta kann man einen Empfénger ruhig stellen, bis er wieder benotigt / aktiviert wird, das ist besonders niitzlich, wenn man z.B. einen Anhénger oder Auflieger mit einem zweiten Empfianger (am glei-
chen Sender) betreibt (z.B. fiir die Lichtfunktionen), der wiirde ja auch blinken, wenn der Anhinger abgekuppelt ist. Mit Selecta schaltet man den Empfinger ruhig, er reagiert (blinkt etc. ) erst dann wieder,
wenn er aktiviert wird.

Werkseinstellungen RX-43-d-2"

Ausgang Type Kanal = Ch x Bemerkung
HI1: Motor, Aktuator, Lenkungsmotor Ch2
H2: Fahrtregler, Halfstick® control (Mitte aus) Ch3 bidirektionaler Fahrtregler
F1: 2-spuliger Aktuator / Muskeldraht / ADD1 Ch2 Lenkung Stick nach links schaltet F1 (z.B. Licht)
F2: 2-spuliger Aktuator / Muskeldraht / ADD1 Ch2 Lenkung Stick nach rechts schaltet F2 (z.B. Licht)
P1: Servo Ch2 Lenkung
pP2: Blinker links Led max 8mA Ch4 links <1s bei Lenkung mit Ch2 / autom. Riickstellung
P3: Blinker rechts Led max 8mA Ch4 rechts <1s bei Lenkung mit Ch2 / autom. Riickstellung
(P2/P3): Warnblinker (Blinker links und rechts) Ch4 links >2s Ein / Aus
P4: Licht (Leds Vorne und Hinten) insgesamt max. SmA Ch1 up
P5: Bremslicht Led, max. 8mA Ch3 autom Aktivierung in Kombination mit Ch3 (Fahrtregler)
P6: Riickfahrlicht Led, max 8mA Ch3 autom Aktivierung in Kombination mit Ch3 (Fahrtregler)
Arming/Activation: Stick in der Mitte (Neutral) zum Einschalten Ch3
LvC Stick in der Mitte zur Bestitigung, Bremslich Ein, alle | Ch3 LVC=Low-Voltag-Cutoff
Ausgénge aus, 5 x blinken Unterspannungsabschaltung
LED2 Externe LED fiir die Emptingersignale P4 (Licht) zusitzlich zu Led2




RX-43-d-2® Software Version 5.20

E H - Ebene (H-Bridge, Fahrtregler)

>
DF - Ebene (F1, F2, Fet‘s)

Ohne Revers !

Loc B S

| . 3

{ H1 und H2 arbei-
: ten als Paar.

. . % Das programmiert
. 3 <G man eigentlich im
i Sender !

: Arming-Kanal

| umstellen !
\4

Stick Unten =0 %

Kanal 1 - 12 Stick Oben = 100%

Mischerverhiltnis
1x 0 % mix
: . 2x 12.5 % mix
2 - Kanal Mischer 3x = 25% mix
4x 50 % mix
5x =100 % mix

2. Kanal 1 =12

sekundirer Kanal

2 - Kanal Mischer

,Ok*
—

2-spulige Aktuatoren, Muskeldraht, 2 Motoren

(jeweils an F1/F2 und +) oder 2 Schalter /Taster
2 - Kanal Taster (F1) —PD Kanal 1 -12 Mit 2 Schaltern am Sender, (auf jeweils un-
terschiedlichen Kanilen) kann man die bei-

den Kanile auch ,.splitten”. Liegen F1 u. F2
auf dem gleichen Kanal, gilt Stick nach links

= aktiviert F1, Stick nach rechts = F2
—PD Kanal1-12 Die F-Kanile haben leider keine Toggle / Me-
mory Funktion und sind nur solange aktiv,wie

auch der entsprechende Schalter / Stick akti-
viert ist.

Led 2
Led 2

2 - Kanal Taster (F2)




DP - Ebene (Pads P1 - P8 = Ausgiinge)

,,Ok“

Pad
P1-P8

Pad als PCM-Ausgang definieren.

1 =low Stick Ein
2 = High Stick Ein

> Servo Kanal 1 - 12 Achtung: L1chtfuqkt10nen an Fhe-
sem Pad werden nicht automatisch
deaktiviert !
-VD Led Ein/Aus >—>D Kanal 1 -12
1-2 Led mit einem Kanal schalten,
in Mittelstellung beide Aus !

1 = Bremslicht
2 = Riickfahrlicht

->D Brems- oder Ruckllcm Kanal 1 - 12 >D
normalerweise der Fahrtreglerkanal

-PD Blinker links >—>D Kanal 1 - 12 Servokanal
Aktivierungskanal normalerweise der des Lenkservos

Servokanal

normalerweise der des Lenkservos

*D Blaulicht >—>D Kanal 1 - 12
Aktivierungskanal

Mit dem ,Aktivierungskanal‘ (K4) schaltet man bis zu 3 Licht-Funktionen (Blinker rechts, Blinker links und ein Blaulicht).
Uber den ,Servokanal* werden die entsprechenden Blinker (links/rechts) automatisch wieder ausgeschaltet. Dazu wird die ,, Trim“-Einstellung des Lenkservos
beim Startup tibernommen.

Aktivierungskanal (Stick links/rechts) <1s = Blinker L/R Ein/Ausf
Aktivierungskanal (Stick links) >2s = Warnblinker Ein/Aus
Aktivierungskanal (Stick rechts) >2s = Blaulicht / Flasher Ein/Aus

Aktivierungskanal normalerweise der des Lenkservos




D O - Ebene (Optionen - Sonstiges)

,Ok*
—>

1 x = Arming disabled

-PD Arming + LVC

2 x = Arming Stick Unten
3 x = Arming Stick Mitte

Kanal 1-12

1x=LVC Aus
# TOK MPQUPQIOGY | 2x=LVC Ein

1 x = LED2 deaktiviert
->D Led2 und PWM > 2 x = LED2 aktiviert
3 x =LED2 ,immer an®

Portnummer fiir Led 2
(8 = interner Port)

Selecta > 1 x = Selecta deaktiviert
2 x = Selecta aktiviert

PWM fiir Hund F

1x= 12Hz
2x= 60Hz
3x=130Hz
4 x =300 Hz
5 x =700Hz

Kanal 1 -12
fiir Selecta-Aktiv.

1 x=HI1

2 x=HI, H2

3 x=HI1,H2,H3

4 x = H1,H2,H3,H4

. PMIDHGNRIEEIGFG ORHR GP

+ 8 x P-Ausginge

+ 6 x P-Ausgiinge *
+ 4 x P-Ausginge ™
+ 2 x P-Ausginge ™

1 = nicht speichern
2 = Sichern

-PD Einstellungen sicherI>D

1 = kein Reset

2 = kein Reset
3 = Reset

-PD Reset to Backup >D

Mittels ,,Selecta” kann man einen Empfin-
ger ,ruhig® stellen, bis er wieder benotigt
wird. Niitzlich, wenn man einen zweiten
Empfinger in einem Anhinger 0.A. ver-
baut hat

Basiskonfiguration der H und P-Ausginge.
Vorsicht:

eine falsche Konfiguration kann den Emp-
fanger zerstoren !

Vorher unbedingt alle Leds abklemmen
und die Pads als Servos konfigurieren !

Das interne Backup wird durch die aktu-
ellen Einstellungen iiberschrieben. Nur an-
wenden, wenn man sich ganz sicher ist !

Das aktuellen Einstellungen werden duch
das zuletzt gespeicherte interne Backup
ersetzt.




