Instrukcja obstugi GNC32

Mozliwosci urzadzenia

e Aktywna stabilizacja w dwdch? osiach, z uzyciem ciggu wektorowanego (TVC)

e 3 niezalezne, programowalne wydarzenia (2 zapalniki i 1 serwo)
e Rejestracja danych na karte microSD

e Konfiguracja z karty microSD

Wymagany sprzet

Do uruchomienia ptytki potrzebne s3:

e Akumulator LiPo 2S (7.4v)
e Karta microSD z plikiem konfiguracyjnym
e Mechanizm do wychylania silnika (gimbal)?

Konfiguracja

Plik musi sie nazywaé CONFIG.txt, oraz musi by¢ zgodny z szablonem.

po=0
2 xi=0
xd=0
yp=0

¥i=0.
]

yd=0
rp=1
ri=0

rd=0.
torgue_snable=0
power limit=50
course correction=l

gear_:
pl_alt=2
pl_on_time=500
p2_alt=10
pl_on_ time=500
servo_alt=50
servo_start=0
servo_end=30
liftoff g=l1.4
burnout_g=0.5%
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correction rate=20
correction_start=1500
set_x=10

set_y=-10

invert x=l

invert_y=l
tve_range=5

ratic=4

1 Trzech z uzyciem kota zamachowego
2 Jest to opcjonalne, poniewaz urzgdzenie moze byé uzywana jako zwykty rejestrator i ukfad odzysku.



Xp - nastawa P dla osi X

xi - nastawa | dla osi X

xd - nastawa D dla osi X

yp - nastawa P dla osi Y

yi - nastawa | dla osi Y

yd - nastawa D dla osi Y

rp - nastawa P dla kota zamachowego

ri - nastawa | dla kota zamachowego

rd - nastawa D dla kota zamachowego

torque_enable — wtgczenie/wytgczenie kota zamachowego (1 wt, 0 wyt)

power_limit — ogranicznik predkosci kota zamachowego (0-255)

course_correction — wigczenie/wytgczenie korekty kursu (1 wt, 0 wyt)

correction_rate — predkos$¢ korekty w stopniach na sekunde

correction_start — czas od startu kiedy ma zosta¢ wykonana korekta (manewr)

set_x — kat lotu po korekcie w osi X3 w stopniach

set_y — kat lotu po korekcie w osi Y w stopniach

invert_x — kierunek ruchu napedu gimbala w osi X (1 normalnie, -1 przeciwny kierunek)
invert_y - kierunek ruchu napedu gimbala w osi Y (1 normalnie, -1 przeciwny kierunek)
tvc_range — zakres ruchu gimbala w stopniach

gear_ratio — stosunek miedzy ruchem napedu gimbala, a ruchem gimbala (przektadnia)
pl_alt — wysokos¢ odpalenia zapalnika P1

pl_on_time — czas zamkniecia obwodu dla zapalnika P1

servo_alt — wysoko$¢ uruchomienia serwa

servo_start — pozycja poczatkowa serwa

servo_end — pozycja serwa na wysokosci servo_alt

liftoff g — przyspieszenie przy wykryciu startu w G

burnout_g — przyspieszenie przy wykryciu wypalenia silnika w G

3 Kat wzgledem linii pionu. Przyktad set_x=0, set_y=0, rakieta poleci pionowo w gére
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Kat lotu jest rejestrowany wzgledem ptaszczyzny ziemi. O$ X zamienia sie w lotniczg yaw
(odchylenie), a Y zamienia sie w lotniczg pitch (pochylenie). Od momentu startu przestajg
by¢ zgodne z potozeniem osi X i Y (ktére sg wzgledem rakiety). Osie gimbala muszg by¢
zgodne z osiami X i Y. Odpowiednie ztgcza sg opisane na ptytce.

Uruchamianie

Po przygotowaniu rakiety do lotu nalezy przesung¢ wtgcznik w pozycje ON. Od tego
momentu nie nalezy ruszac rakietg, poniewaz urzgdzenie kalibruje czujniki i zapamietuje kat
rakiety na wyrzutni. Czerwona lampka sygnalizuje uruchamianie, migajgca zé6tta lampka
sygnalizuje gotowos¢ do startu.

Kolory lampki

e (Czerwony — uruchamianie

e 76tty migajacy — gotowosé / oczekiwanie na start

e Fioletowy / ciemnorézowy — lot z napedem, aktywna stabilizacja i rejestrowanie
aktywne



e Z06tty staty — lot bez silnika, oczekiwanie na ustawione wysokosci / oczekiwanie na
zakonczenie lotu (mruczenie oznacza transfer danych)

e Niebieski — aktywny ukfad zapalnika / serwa

e Biaty migajacy + brzeczyk — lot zakoriczony, mozna odtgczy¢ zasilanie

Rejestracja danych

Dane sg zapisywane na pamiec flash, i kopiowane na karte SD kiedy rakieta jest na
ziemi. Zakonczony transfer jest sygnalizowany przez biatg migajgca lampke i pikanie
brzeczyka. Nie nalezy odtgczac zasilania przed lub podczas transferu (zétta lampka),
poniewaz dane zostang utracone. Transfer rozpoczyna sie automatycznie, i moze potrwad
nawet do kilkudziesieciu sekund.

Dane sg zapisane w postaci CSV. Legenda znajduje sie w pierwszej linijce pliku. Pliki sg
nazywane po kolei (logfile1, logfile2, itd.)

Obwody do zapalnikéw

Uktad jest zaprojektowany pod mate zapalniki (ematch). Nie zalecam pobierania
duzej ilosci prgdu z P1i P2. Moze to skutkowac restartem urzgdzenia lub uszkodzeniem
ptytki. Zalecam ustawianie jak najkrétszego czasu zamkniecia obwodu (on_time).

Jesli nie uzywamy ktéregos obwodu lub serwa, wystarczy ustawié wysokos¢ (alt) na 0. To
deaktywuje konkretny uktad.

Gniazdo USB

Gniazdo USB stuzy wytgcznie do celdw diagnostycznych. Mozna go uzywac do
zasilania ptytki napieciem 5v do testow (UWAGA: nie robic tego z podtgczonymi serwami!
Duzy pobér pragdu moze uszkodzi¢ ptyte gtdwna peceta/laptopa/zasilacza).

Dwa stowa o startach

Rakieta z ciggiem wektorowanym, bedzie miata maksymalng manewrowos¢ od razu
po odpaleniu silnika. Z tego powodu, nie nalezy uzywaé szyn, prowadnic czy pretéw do
wyrzutni (rakieta mogtaby je wygigc jak sprezyne). Rakieta moze sobie zapewnié stabilny
start (tak jak prawdziwe rakiety nosne).



Dla najlepszych efektéw, polecam uzycie silnikdw z dtugim czasem pracy (np. dostepny w
polskich sklepach: Klima D3-P). Cigg wektorowany pozwala na latanie z niskim stosunkiem
ciggu do masy (rakieta teoretycznie mogtaby nawet wisie¢ w powietrzu NIE PROBOWAC).

Konieczne jest uzycie silnika bez tadunku miotajacego, poniewaz madgtby on zniszczyé
elektronike.

Dodatkowe funkcje prawdopodobnie bedg wprowadzane w przysztosci przez aktualizacje
oprogramowania.



