DOKUMENTACJA PROJEKTU « CZESC 1/6

RCSIM GCS — ilustrowana instrukcja
uzytkownika

llustrowany przewodnik uzytkownika: zaktadki, przyciski, ustawienia i czynno$ci krok po kroku. Nazwy na
zrzutach ekranu odpowiadajg angielskiej wersji interfejsu.
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Wydanie: 14 pazdziernika 2026. llustracje: przekazane zrzuty z 10 pazdziernika. Nazwy przyciskéw
odpowiadajg angielskiemu interfejsowi na zdjeciach; znaczenie i czynnosci wyjasniamy po polsku.
Rozmieszczenie czesci elementdw zalezy od wersji i dostepnych rozszerzen.

1. Jak korzystaé z tego podrecznika

Jezeli chcesz skonfigurowacé kierownice, przejdz do Configuration. Jezeli zestaw jest gotowy, zacznij od
Cockpit i Diagnostics. Navigation oraz SLAM Robotics dotyczg nawigacji i mapowania. Al Studio stuzy
przygotowaniu danych oraz modeli. Racing Multiplayer obstuguje sesje wyscigowa, a Sim Center Admin wiele
stanowisk. Do recznej jazdy nie potrzebujesz wszystkich tych funkcji.

llustracje przedstawiajg konkretne sesje: adresy IP, kanaty, wartosci i modele urzgdzen nie sg gotowg
konfiguracjg Twojego pojazdu. Zrzuty pozostawiono w petnej rozdzielczosci; w czytniku PDF mozesz
powiekszy¢ wybrany fragment, aby odczyta¢ drobne napisy.

Potaczenie a poziom Tier

» Tier 0: Sound Card PPM — w GCS wybierz Audio PPM (Port Trenera).

» Tier 1: Arduino/RP2350 Digital to PPM — wybierz wiasciwy mostek USB.

« Tier 2: ESP32-CAM — ustawienia ESP32 WiFi.

» Tier 3: ELRS/mLRS, CRSF/MAVLink oraz mody EdgeTX/ExpressLRS, np. ER5C V2.

+ Tier 4: Raspberry Pi Robotic/Autonomous 5G Platform — m.in. potgczenia RPi UDP i WebRTC.

Przewody i wgrywanie firmware opisujg osobne instrukcje Tier. Tutaj wybierasz przygotowany tor potgczenia i
obstugujesz aplikacje. Test Mode (Mock) stuzy poznaniu interfejsu na danych przyktadowych; nie jest osobnym
Tierem ani potwierdzeniem dziatania pojazdu.

2. Pasek menu: Options i Help

+ Options — Language / Opcje — Jezyk: wybierz jezyk interfejsu. W tym podreczniku nazwy z angielskich
ilustracji wyjasniamy po polsku.

* Options — Theme / Opcje — Motyw: wybierz Dark albo Light. Zmiana dotyczy wygladu stacji, nie pojazdu.

* Help — User Manual / Pomoc — Instrukcja obstugi: otwiera instrukcje w aplikacji.

* Help — Check for Updates... / Pomoc — Sprawdz aktualizacje...: uruchamia reczne sprawdzanie
aktualizacji. Zachowaj profil przed zmiang wers;ji.

* Help — About / Pomoc — O programie: sprawdz informacje o aplikacji przy zgtaszaniu problemu.

3. Pierwsze przygotowanie do jazdy — kolejnos¢é czynnosci

1. Zabezpiecz naped, uruchom GCS i poczekaj na gotowos¢ okna.
2. W Configuration — Vehicle Profile ustaw profil pojazdu i sposéb zmiany biegéw.

3. W Channel Definitions ustal role kanatéw; w Control Mapping przypisz kierownice, gaz, hamulec i
przetaczniki.

4. W Deadzones sprawdz neutralne wartosci. Expo Curves dopasuj po poprawnym przypisaniu osi.

5. W Connection Settings wybierz faktyczny GCS Mode i parametry wiasnego urzgdzenia. Otwarta karta Tier
nie wybiera automatycznie transportu.

6. W Cockpit pozostaw Manual (Driver), potgcz zestaw i sprawdz podglad kanatow.
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7. W Diagnostics uruchom ods$wiezanie checklisty i sprawdz dane, ktére zestaw rzeczywiscie dostarcza.
8. Dla FPV wskaz Video Source, wybierz OSD Profile i otwérz Launch FPV Window.

9. Po proébie kanatéw, kierunkéw i zachowania awaryjnego uzyj ARM SYSTEM i rozpocznij ostrozng probe
reczna.

10. Po prébie zatrzymaj model, rozbrdj i sprawdz reakcje przed roztgczeniem. Zamknigcie okna nie zastepuje
zabezpieczenia napedu.

4. Cockpit — codzienne stanowisko operatora

Drive Mode: Manual (Driver)
Enable Al Vision (P

Video Source: RTSP (
05D Profile:

ARM SYSTEM

1500 us 4500 s
1500 us 1500 s
4500 s 1500 s
4500 s 4500 us
4500 us 4500 us

4500 us 4500 us

Mission Planner
7500 us 4500 us

1500 us 7500 us il 1 Spectator Board (Timing Tower F1)

Cockpit: potgczenie, podglad kanatéw i mapa

Lewy panel stuzy do potgczenia i wyboru sposobu jazdy; mapa pokazuje pozycje oraz trase.

+ Connection Mode wybiera tor fgcznosci, a Drive Mode sposéb sterowania. Na ilustracji wybrano Test
Mode (Mock): wskazania z tego trybu sg demonstracyjne.

» Control Channels Preview pokazuje wartosci kanatéw w mikrosekundach. Pozwala sprawdzic¢ reakcje na
kierownice i pedaty przed uruchomieniem napedu.

1. Wybierz wiasciwy Connection Mode, wczesniej skonfigurowany dla pojazdu.

2. W Drive Mode zacznij od Manual (Driver), czyli sterowania recznego.

3. Nacisnij Connect i sprawdz opis Status.

4. Porusz kazdg osig osobno i obserwuj wtasciwy kanat w Control Channels Preview.

5. Sprawdz Srodek skretu oraz osobno gaz i hamulec; nie oceniaj ich tylko po wygladzie paska.
6. Uzyj ARM SYSTEM dopiero po sprawdzeniu toru i zachowania napedu.

Oczekiwany wynik: aktywne potgczenie i przewidywalna zmiana wiasciwych kanatéw. Stan przycisku ARM jest
zgdaniem uzbrojenia; dziatanie zalezy od transportu i pojazdu. Do zakonczenia préby rozbréj system, a
nastepnie roztgcz transport.
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» Enable Al Vision (PC Background) wigcza analize obrazu na komputerze; nie zastepuje wyboru trybu
jazdy ani przygotowania funkcji autonomicznych.

Mapa w kokpicie

» Center centruje mape na pojezdzie. N-UP ustawia pétnoc u gory; przetgczenie na C-UP obraca widok
zgodnie z kursem. W panelu Layers wybiera sie podktad oraz widocznos¢ warstw, np. SLAM i AR goals.

* Record Track rozpoczyna rejestrowanie przejazdu, a ponowne nacisniecie je konczy.
» Clear Waypoints usuwa punkty misji; przed uzyciem zachowaj potrzebng trase.
» Set Boundaries otwiera edycje granic. Sama linia na mapie nie potwierdza blokady napedu.

* Record Track (For Al) dotyczy zapisu danych do nauki, a nie tego samego przetgcznika co Record Track.

5. Configuration — przygotowanie wlasnego stanowiska

Tutaj ustawiasz pojazd, potgczenie, kierownice, kanaty sterowania i zrédto obrazu. Nazwy angielskie
odpowiadajg pokazanym ekranom. Zmiany kanatéw i profilu wykonuj przy zabezpieczonym napedzie.
Zalecana kolejnosc¢ to Vehicle Profile — Connection Settings — Channel Definitions — Control Mapping
— Deadzones — Expo Curves, a nastepnie wideo i opcjonalne efekty. Na dole zaktadki Load Profile...
wczytuje profil, Save Profile as... zapisuje jego kopie, a Export diagnostics... przygotowuje dane
diagnostyczne. Status Auto-saving... oznacza automatyczny zapis. Przyciski Save Mapping i Apply and
Save dotyczg dodatkowo swoich ustawien; uzyj ich po zakonczeniu tych etapow.

General — Basic: wyglad, jednostki i dzwiek

General Basic — wyglad aplikacji i powiadomienia dzwiekowe

Do czego stuzy: dostosowanie aplikacji do operatora; te opcje nie zmieniajg osiggoéw pojazdu.

+ Theme wybiera wyglad, Units jednostki, a Auto-connect on startup pozwala automatycznie nawigzywac
pofgczenie po uruchomieniu. Wigcz automatyczne fgczenie dopiero po poprawnej probie recznej.
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Enable voice messages (Master Toggle) jest gtdwnym przetgcznikiem komunikatéw. Ponizej osobno
wybierasz ARM/DISARM, postep misji/okrgzenia, temperature, geofence i stan fgcza.

Speech Volume reguluje mowe, SFX Volume efekty, a Alerts Type sposéb powiadamiania. Geofence
Alerts oznacza powiadomienia; samo zaznaczenie tej opcji nie zatrzymuje pojazdu.

Enable Engine Sound oraz Engine profile/Volume wigczajg i dobierajg dzwiek silnika. Turbo, Pressure
release, Supercharger i Starter sound on ARM majg wtasne przetgczniki i poziomy.

Préba: wigcz komunikaty stanu tgcza, ustaw umiarkowang gtosnos¢ i wykonaj kontrolowane
potagczenie/roztgczenie. Pozostaw komunikaty, ktére rozpoznajesz bez patrzenia na ekran.

Przyktad: wytgcz dZzwigk silnika, jesli zagtusza ostrzezenia, pozostawiajgc aktywne powiadomienia o
potaczeniu. Oczekiwanym wynikiem jest czytelna informacja, a nie stale odtwarzany hatas.

General — Advanced: bateria i ograniczenia

General Advanced — ustawienia fgcza, watchdog i bateria

Do czego stuzy: dostosowanie progéw i ograniczen do konkretnego stanowiska oraz pakietu.

GCS Listen Port to port odbioru danych przez stacje; musi pasowac do konfiguracji nadawcy. Ping Limit
(ms) jest progiem adaptacji tacza, a nie deklarowanym czasem jego odpowiedzi.

Watchdog Timeout (ms) ustala prog czasowy nadzoru, Slew Rate Limit (us/ms) ogranicza szybkos¢
zmiany sygnatu. Nie skracaj timeoutu w ciemno; po zmianie sprawdz stabilng prace i reakcje na utrate tgcza.
W Battery and failsafe ustaw Battery chemistry oraz Cell count (S) zgodnie z oznaczeniem pakietu.
Empty/Full cell voltage (V) dotyczg jednego ogniwa; Battery warning (pack V) i Critical battery (pack V)
catego pakietu.

Estimate charge from voltage daje przyblizenie poziomu energii. Wynik pod obcigzeniem moze sie réznic
od rzeczywistego natadowania; nie zastepuje pomiaru pakietu i kontroli jego stanu.
Reaction to critical battery wybiera reakcje, a Throttle limit (us) at critical battery jej ograniczenie gazu,

jezeli uzywany tor sterowania je realizuje. Sprawdz reakcje na stanowisku; ustawienie GCS nie zastepuje
zabezpieczen ESC lub odbiornika.
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Przyktad: dla rzeczywistego pakietu 2S wybierz 2 ogniwa. Nie przepisuj bez sprawdzenia progéw 6,6 Vi 6,0 V
ze zrzutu — to ustawienia pokazanej ses;ji, nie zalecenie dla kazdej baterii.

Wynik kontroli: liczba ogniw, chemia i wskazanie napiecia zgadzajg sie z pojazdem, a ostrzezenie pojawia sie
przy $wiadomie dobranym progu.

General — Developer: raport przy problemie

Ta podzaktadka jest potrzebna gtéwnie podczas diagnozowania. Pozwala zmieni¢ Log Level, otworzy¢ folder
logéw i wyeksportowac raport ZIP. Przy problemie ustaw na czas krotkiej reprodukcji DEBUG, powtorz
czynnosé, wyeksportuj raport, a potem przywrdo¢ wezesniejszy poziom. Do opisu dotgcz czas zdarzenia i to, co
nacisnates. Znajduja sie tu réwniez parametry sprzetowe neutralnego impulsu i fizyki symulacji. Zostaw je bez
zmian, jezeli przygotowujesz zwykty profil operatora. Nie uzywaj zmiany neutralnego impulsu zamiast
poprawnego mapowania gazu.

Vehicle Profile: parametry modelu i biegi

35,00

ax: 30.76 km/h

Fill Proportionately

Vehicle Profile — obliczenie predkosci i konfiguracja zmiany biegow

Do czego stuzy: opisanie parametrow pojazdu oraz sposobu obstugi biegéw na stanowisku.

W Model Parameters (for V-max calculation) wpisz Motor KV, Voltage (V), liczbe zebéw Teeth
(pinion/spur), Diff ratio, Wheel Dia (mm) i zatozong Efficiency (%).

* V-max jest wynikiem obliczenia teoretycznego. Przycisk « From Theory przenosi wynik do Max Speed
(m/s); zwrd¢ uwage na réznice miedzy km/h a m/s. Max Steering (Degrees) opisuje maksymalny kat skretu
pojazdu, a nie zakres obrotu kierownicy USB. W Gearbox Settings wybierz None, Sequential lub
H-Shifter. Ustaw liczbe biegéw, Reverse Power Limit (0.0-1.0) i Gear Shift Debounce (s), czyli odstep
ograniczajgcy przypadkowe wielokrotne zmiany.

» Use speed mapping wigcza docelowe predkosci biegow. Fill Proportionately wypetnia je proporcjonalnie
na podstawie obliczonej predkosci; wartosci mozesz potem dopasowac.

Przyktad: dla wirtualnej skrzyni sekwencyjnej wybierz Sequential i trzy biegi, nastepnie wypetnij cele
proporcjonalnie. Przypisz zmiane biegéw w Control Mapping i sprawdz kolejno$¢ przed jazda.
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Oczekiwany wynik: GCS pokazuje wtasciwy bieg i ograniczenia profilu. Obliczona V-max nie jest pomiarem
GPS ani gwarancjg, ze model osiggnie te predkosc.

Connection Settings: wybér rzeczywistego potaczenia

Connection Settings — wybor trybu GCS i konfiguracja radia Tier 3

Do czego stuzy: wskazanie, ktéredy GCS wysyta sterowanie i odbiera dostepne dane.

Najpierw ustaw GCS Mode w gdrnej czesci okna, nastepnie odpowiednig karte Tier. Samo otwarcie karty Tier
3 nie zmienia wybranego trybu — na zrzucie nadal wybrano Test Mode (Mock).

* Protocol dobierz do drugiej strony potgczenia. Refresh Ports odswieza liste wykrytych portow po
podfgczeniu adaptera.

* Tier 0 (Audio PPM) dotyczy wyjscia karty dzwiekowej, Tier 1 (Serial / USB) Arduino/RP2350, Tier 2 (WiFi
ESP32) ESP32-CAM, Tier 3 (RF Transmitter / ELRS) ELRS/mLRS i Tier 4 (Raspberry Pi) platformy
Raspberry Pi. Na karcie Tier 3 Transmitter Protocol wybiera wariant protokotu, ELRS Medium rodzaj
potgczenia z modutem, a ELRS Wi-Fi IP/Port jego adres. Przepisuj adres wtasnego urzadzenia, nie adres
ze zdjecia. Przyciski ExpressLRS Configuration (MSP) i FC parameters (MAVLink) wymagajg
odpowiedniej aktywnej integracji. Gdy sg nieaktywne, najpierw sprawdz tryb, protokot i potgczenie.
Pozostate karty PWM MAVLink Channels, SimHub Simulator i Sim Center (Rig LAN) konfigurujg
odpowiednio kanaty MAVLink, integracje z symulatorem i stanowisko sieciowe. Nie sg kolejnymi Tierami.

* Procedura: wybierz tryb, dobierz karte i parametry, wykonaj potgczenie w kokpicie, sprawdz kanaty oraz
telemetrie. Schemat przewodoéw i firmware dobierz z instrukcji wkasciwego Tiera.

Wynik: stan potaczenia jest poprawny, a znane ruchy kontrolera docierajg do wtasciwych kanatéw. Sam port
COM lub widoczny obraz nie potwierdzajg dziatania catego toru.

Motion Platform: platforma ruchu Thanos

Do czego stuzy: konfiguracja ruchomego stanowiska operatora. Jezeli nie korzystasz z platformy, nie musisz
jej podtgczac, aby sterowac pojazdem.
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W panelu Thanos wybierz Port COM, odswiez liste (Refresh) i potgcz urzgdzenie (Connect). Sprawdz status
przed zmiang sity efektow. Ustawienia globalne obejmujg gtdbwne wzmocnienie, wygtadzanie, czuto$¢ centrum,
maksymalny kgt wejsciowy i maksymalng wartos¢ wyjsciowg. Maksimum wyjscia dobierz do kontrolera
platformy, a nie do zakresu kanatéw serwa. Przypisz sitowniki do lewego/prawego przodu i tytu. Dopiero po
potwierdzeniu przypisania dostrajaj efekty i ich odwrécenie.

» Surge odpowiada za przyspieszanie/hamowanie, Sway za zakrety, Heave za pion, Drift Snap za
szarpniecie driftu, a Road Texture za nieréwnosci. Zwiekszaj jeden efekt naraz.

Préba: zacznij od matego wzmocnienia, obserwuj podglad wyjs¢ i sprawdz kierunek pojedynczego ruchu przy
wolnej przestrzeni wokét stanowiska. W razie ztego kierunku przerwij probe przed odwrdceniem ustawienia.

Wynik: wtasciwy sitownik reaguje w oczekiwanym kierunku; nie ma potrzeby kompensowania btednego
przypisania duzym wzmocnieniem.

Wheel FFB: zakres kierownicy i odczucie sit

Wheel FFB — test kierownicy, sita i efekty z telemetrii

Do czego stuzy: ustawienie zakresu obrotu kierownicy USB i efektow Force Feedback.

Komunikat No FFB device ready. Check the wheel driver, USB and power. oznacza, ze przed strojeniem
trzeba sprawdzi¢ sterownik, przewdd USB i zasilanie kierownicy.

+ Maximum Steering Angle (Steering Range) okresla zakres kierownicy. Enable manufacturer SDK
extensions (after restart) wigcza dodatki producenta po ponownym uruchomieniu; opcje Moza H-Shifter i
Fanatec ITM dotyczg zgodnego sprzetu. Zaznacz Enable Force Feedback (FFB) i uzyj Test FFB (0.8 s /
5%). Jest to krotki test sity bez telemetrii; trzymaj dionie z dala od miejsc zakleszczenia.

» Overall Gain reguluje ogding site, Centering centrowanie, Damping ttumienie, Friction tarcie, a Inertia
bezwtadnos¢. Zacznij od matego Gain i zmieniaj jeden suwak naraz. W Haptic Effects (IMU Telemetry)
ustawiasz ogolng czutos¢ IMU oraz wptyw przyspieszenia bocznego, obrotu yaw i ruchu pionowego.
Wymagajg aktualnych danych czujnika; test sprzetowy moze dziata¢, gdy tych efektéw jeszcze nie ma.
Zakoncz przyciskiem Apply and Save. Reset to defaults przywraca ustawienia domysine; po przywrdceniu
ponownie ocen site przed jazda.
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Przyktad: test dziata, lecz podczas jazdy brak nieréwnosci — najpierw sprawdz dostepnosc¢ telemetrii IMU,
zamiast maksymalnie zwiekszaé¢ Vertical Multiplier. Wynikiem poprawnej konfiguraciji jest przewidywalna,
kontrolowana sita.

Channel Definitions: co oznacza kazdy kanat

Channel Definitions — typy osi i przetagcznikéw dla kanatéw 1-16

Do czego stuzy: okreslenie rodzaju i zakresu kazdego kanatu, zanim przypiszesz mu przycisk lub 0s.

* Name nadaje czytelng nazwe. Axis (Bidirectional) jest osig dwukierunkowa, np. skretem; Split Axis
(Unidirectional) pozwala oddzielnie przypisa¢ hamulec i gaz do jednego kanatu. Ustaw Min/Max, a dla osi
dzielonej rowniez Center. Switch (ON/OFF) ma wartosci OFF/ON, Momentary Switch domysing i aktywna.

* Multi-position Switch (Carousel) przechodzi pomiedzy wartosciami, a Multi-position Switch (Separate
Buttons) otrzymuje osobne przypisania dla kazdej pozycji. Wartosci wpisuj w kolejnosci, oddzielone
przecinkami.

Przyktad: CH1 nazwij Steering i wybierz o$ dwukierunkowg; CH2 jako gaz/hamulec wybierz Split Axis. Zakres
1000-2000 i srodek 1500 ze zdjecia wykorzystuj tylko wtedy, gdy odpowiadajg odbiornikowi i ESC.

Wynik: w Control Mapping pojawiajg sie wtasciwe akcje, np. oddzielny Brake i Throttle lub osobne pozycje
przetgcznika. Zdefiniowanie 16 kanatéw nie oznacza, ze kazdy transport obstuguje wszystkie.
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Control Mapping: przypisanie kierownicy, pedatéw i przyciskow

d Control Station

Auto-saving...

Control Mapping — przypisania wejs¢ i podglad urzadzen operatora
Do czego stuzy: potgczenie akcji z fizycznymi wejsciami kontrolera. Urzgdzenia sg wykrywane automatycznie;
panel po prawej pokazuje ich osie, przyciski i biegi.

Przy wybranej akcji nacisnij Assign, a nastepnie porusz tylko wtasciwg osig lub wcisnij przycisk. Sprawdz
nazwe urzgdzenia i numer wejscia w Assignment. W Type rozréznij 0§ dwukierunkowg od jednokierunkowego
pedatu. Reverse odwraca kierunek. Nie wybieraj go tylko dlatego, ze numer osi rozni sie od przyktadu.

Przyktad: przypisz skret do Channel 1, hamulec do Channel 2 (Brake), gaz do Channel 2 (Throttle). Numery
Axis 0, 2 i 5 na zdjeciu nalezg do konkretnego kontrolera i nie sg state dla kazdej kierownicy.

Porusz kolejno kazdym elementem i upewnij sie, ze reaguje tylko oczekiwana akcja. Zakoncz Save Mapping.

Wynik: zwolnione pedaty nie Zzgdajg jazdy, skret ma wiasciwy kierunek, a przetgczniki wybierajg oczekiwane
pozycje. Sprawdz rowniez stan po ponownym podtgczeniu kontrolera.

RCSIM | czes¢ 1/6 | 14.10.2026 12



Deadzones: stabilny srodek i kontrola sygnatu

d Control Station

Channel 1: 1500 s Channel 2: 1500 ps Channel 3: 1500 s Channel 4: 1500 is

1480 1520 — 1500 1480 1520 — 1500

Min: 1480 Max 1520 Target: 1500 + - Min 1480 Max (520 Target 1500 + [-| Min: 1480 Max 1520 0 + - Min 1480 Max 1520 Target: 1500

Channel 5: 1500 s Channel 6: 1500 ps Channel 7: 1500 ps Channel 8: 1500 s

Min: 1480 Max: (520 Target: (500 Min: 1480 Max: 1520 s0c + Min: 148 52 + Min: 1480  Max:

Channel 13: 1500 s Channel 14: 1500 s Channel 15: 1500 is

Min: 1480 Max: (520 Target [500 + Min: 1480 Max 1520 Target 1500 + Min: 1480 Max: 1520 + Min: 1480 Max: 1520

Readly

Deadzones — biezgce wartosci kanatéw oraz zakresy kierowane do wartosci neutralne;j
Do czego stuzy: usuniecie matych, niezamierzonych zmian wokét ustalonej wartosci. To rowniez wygodny
ekran kontroli kanatéw podczas konfiguraciji.

Kazdy kanat pokazuje biezgcg wartosc i pasek. Min i Max wyznaczajg przedziat, a Target wartosc, na ktérg
ma by¢ zamieniony sygnat w tym przedziale. Przyciskiem + dodaj regute, a = usun wybrang. Najpierw obserwuj
drgania wartosci przy puszczonej kierownicy; ustaw tylko zakres potrzebny do ich usuniecia.

Przyktad: reguta 1480-1520 — 1500 stabilizuje srodek 1500. Nie stosuj jej automatycznie do gazu, jezeli
neutralny punkt Twojego ESC znajduje sie gdzie indzie;.

Wynik: po puszczeniu sterowania kanat pozostaje neutralny, a maty Swiadomy ruch poza strefe nadal daje
odpowiedz. Zbyt szeroka strefa utrudnia precyzyjne prowadzenie.
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Expo Curves: tagodniejsza odpowiedz

d Control Station

Channel 10 Channel 11

Channel 14 Channel 15 Channel 16

E

Expo Curves — liniowa odpowiedz i tagodniejsza krzywa gazu

Do czego stuzy: dopasowanie czutosci bez zmiany przypisania urzgdzen i koncowego zakresu kanatu.
» Expo = 1.00 daje liniowg odpowiedz. Wieksza wartos¢ tagodzi poczatkowg reakcje; wykres pozwala od razu
poréwnac ksztatt krzywej.

+ Smoothing = 0.00 nie dodaje wygtadzania. Zwiekszenie wygtadza skoki, ale spowalnia reakcje na zmiane
wejscia. Nie uzywaj duzego wygtadzania do ukrycia btednego mapowania.

Przyktad: zdjecie pokazuje liniowy CH1 i Expo 2,90 dla CH2. Zacznij od matej zmiany na gazie, sprawdz
ruszanie i hamowanie na stanowisku, a nastepnie ocen zachowanie przy matej predkosci.

Wynik: poczatek ruchu jest tatwiejszy do dozowania, a petne wychylenie nadal osigga oczekiwany zakres.
Zmieniaj jedng krzywag naraz.
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Video: kamera USB lub zdalny obraz

Video — wybér grabbera USB i parametrow zdalnego strumienia

Do czego stuzy: przygotowanie zrédta obrazu; konfiguracja wideo nie wybiera automatycznie toru sterowania.

Dla kamery lub grabbera USB uzyj Refresh List, wybierz USB Device, a potem zgodny Format (FourCC) i
USB Resolution. Dostepnos¢ ustawienia sprawdz na podgladzie urzadzenia. W Remote Stream Settings
dobierz Resolution (RPi), FPS i Bitrate (Mbps) do nadajnika oraz tgcza. Wpisane 60 FPS oznacza
ustawienie, a nie gwarantowany wynik.

» RTSP Transport wybiera TCP lub UDP dla RTSP. STUN WebRTC Server dotyczy potgczen WebRTC; nie
jest adresem kamery. Dla wtasnej kamery IP, telefonu lub ustugi zaznacz Custom IP / Stream URL, a w
URL / IP Address wpisz jej rzeczywisty adres. Adres RTSP ze zdjecia jest przyktadem konkretnego
stanowiska.

Préba: uruchom witasciwy podglad w kokpicie, sprawdz aktualnos¢ obrazu i opdznienie ruchu. Przy zacieciach
zmniejszaj rozdzielczos¢ lub bitrate pojedynczo, porownujgc wynik.

Wynik: widzisz wiasciwg kamere i biezgcy obraz; osobno potwierdz dziatanie sterowania oraz telemetrii.

Extensions and DLC: sprawdzenie dostepnych rozszerzen

Ta podzaktadka pokazuje nazwe, identyfikator, status i wersje wykrytych rozszerzen. Po zmianie instalaciji
odswiez liste; czesc rozszerzen jest fadowana przy uruchamianiu stacji. Przyktadowo status wymagajgcy
nowszego Core oznacza potrzebe zgodnej wersji aplikacji, a btgd tadowania wymaga raportu diagnostycznego.
Nie rozwigzuj tego zmiang kanatéw pojazdu. Przycisk Odblokuj / Pobierz ma informacje o pobieraniu w
przysziej aktualizacji; dla zatadowanego rozszerzenia jest nieaktywny. Nie traktuj go jako dziatajgcego
instalatora lub potwierdzenia zakupu. Nazwa zaktadki moze wystepowac jako Extensions and DLC lub
Rozszerzenia i DLC, zaleznie od jezyka i wersji aplikacji.
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General — szczego6towy wybor ustawien

Ponizsze objasnienia uzupetniajg ilustracje zaktadki Configuration. Zmieniaj jeden obszar naraz, sprawdzaj
wynik i zachowuj dziatajgcy profil przyciskiem Save Profile as.... Wczytanie innego profilu moze zmieni¢
réwniez potgczenie i sterowanie; po wczytaniu ponownie sprawdz oba obszary.

Basic — Aplikacja. Theme ma warianty Dark, Light i System. Skalowanie Ul pozwala wybraé Auto albo
100-300% co 25 punktéw procentowych; zmiana wymaga ponownego uruchomienia aplikacji. Przy ekranie o
wysokiej rozdzielczosci zwieksz skale, jezeli podpisy sg zbyt mate. Dopasowanie DPI wybiera PassThrough,
Round lub RoundPreferFloor; podpowiedZ programu zaleca PassThrough dla ptynnego skalowania Windows.
Po ponownym uruchomieniu sprawdz, czy dolne przyciski Configuration mieszczg sie w oknie.

Jednostki. Metric (m, km/h) i Metric (m, m/s) roznig sie jednostkg predkosci, a Imperial wybiera system
imperialny. Odczytuj jednostke przy konkretnym polu: parametry profilu pojazdu mogg wymaga¢ m/s mimo
wskazania predkosciomierza w km/h. Automatyczne fgczenie przy starcie wigcz po sprawdzeniu recznego
potgczenia na wkasciwym profilu.

Basic — Audio i Powiadomienia Glosowe. Master Toggle jest nadrzednym przetgcznikiem mowy.
Zaznaczenia ARM/DISARM, Postepy misji i okrgzenia, Ostrzezenia termiczne, Alerty Geofence oraz Status i
jakos¢ potaczenia wybierajg kategorie informacji. Gtosnos¢ Mowy i Glosnos¢ SFX majg zakres 0—100; zero
wycisza dany tor. Typ Alertow wybiera Both, Voice albo SFX. Wybierz wariant, ktéry styszysz na tle otoczenia,
a nastepnie sprawdz komunikat przy potgczeniu i roztgczeniu.

Dzwiegk silnika. Zaznaczenie Wtacz dzwiek silnika uruchamia efekty stanowiska. Profil silnika dobiera
brzmienie (m.in. L4, L5, L6, V8, V10, ROTARY, BOXER i EV), a Gtosnos¢ silnika ustala poziom 0-100. Dzwiek
turbiny ma wariant pojedynczy, podwdjny i sportowy; Upust powietrza — Flutter, cichy lub ostry; Dzwiek
kompresora — Roots, srubowy lub odsrodkowy. Kazdy z tych dodatkéw ma osobne wigczenie i gtosnosé.
Dzwiek rozrusznika przy ARM takze ma wtasny przetgcznik i gtodnos¢. Wybdr brzmienia nie konfiguruje
fizycznego silnika ani ESC.

Advanced — Sie¢ i komunikacja. Port nastuchu GCS przyjmuje 1024-65535. Jest portem lokalnego odbioru
stacji: w torze sieciowym urzgdzenie wysytajgce dane musi kierowac je na ten port i adres komputera. Nie myl
go z portem docelowym urzgdzenia ustawianym w Connection Settings. Przy zajetym porcie sprawdz, czy nie
dziata druga instancja GCS.

Adaptacja tgcza. Limit Ping ma zakres 10—1000 ms i ustala prog adaptacji. Nie obniza fizycznego opdznienia
sieci. Najpierw obserwuj opéznienie w Diagnostics, potem zmieniaj prég; wartosc¢ stale nizsza od zwyktego
opoznienia moze powodowac ciggte przekraczanie progu.

Watchdog i ograniczenia sterowania. Timeout Watchdoga: 100-5000 ms, krok 50 ms. Krétszy czas szybciej
kwalifikuje przerwe, ale jest bardziej wrazliwy na nieregularno$¢ transmisji. Limit Slew Rate: 0-500 us/ms,
okresla dozwolong szybkos$¢ zmiany impulsu. Nizszy dodatni limit wygtadza nagte zmiany; moze réwniez
opozni¢ osiggniecie zgdanego sygnatu. Sprawdz zmiane na podgladzie kanatdéw oraz reakcje rzeczywistego
toru. Same nastawy stacji nie potwierdzajg dziatania failsafe odbiornika.

Bateria — co wpisaé. Chemia baterii wybiera LiPo, Li-lon lub LiFePO4. Liczba ogniw (S) przyjmuje 1-12 i
powinna odpowiadac¢ pakietowi. Szacowanie poziomu z napiecia wtgcza orientacyjny odczyt natadowania.
Napiecie pustego i petnego ogniwa majg zakres 2,00—4,35 V; dobierz je do chemii i dokumentacji pakietu.
Ostrzezenie Baterii oraz Krytyczna Bateria przyjmujg 0-30 V i dotyczg catego pakietu. Ustaw prog
ostrzegawczy powyzej krytycznego. Sprawdz odczyt napiecia z niezaleznym pomiarem przed oceng procentu
natadowania.

Bateria — reakcja. Dostepne nazwy to limit_power, stop i rth. Limit gazu przy krytycznej baterii ma zakres
1500-2000 us. Wybor rth nie jest potwierdzeniem, ze pojazd ma skonfigurowany powrét do domu. Mozliwosé
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wykonania reakcji zalezy od uzywanego toru i funkcji pojazdu; sprawdz jg dla konkretnego zestawu.
Powiadomienia o stanie baterii wigcza osobny checkbox.

Adaptacyjny Tempomat (ACC). Zaznaczenie Wtgcz Adaptacyjny Tempomat aktywuje ustawienie funkcji. Min.
dystans ACC przyjmuje 0,1-5,0 m, Max. dystans ACC 0,2—15,0 m. Zachowaj minimum mniejsze od
maksimum. Te odlegtosci wymagajg wiarygodnego zrédta pomiaru i obstugi w uzywanym torze; samo
ustawienie wartosci nie potwierdza wykrywania przeszkod. Przed uzyciem podczas jazdy sprawdz dostepnosc
oraz aktualno$¢ danych odlegtosci.

Developer — kiedy uzy¢. Przy zgtaszaniu problemu wybierz DEBUG, odtworz pojedynczg usterke i uzyj
Eksportuj raport (.zip). Otworz folder logéw pomaga znalez¢ zapis zdarzenia. Po diagnozie przywrd¢ poprzedni
poziom, zwykle INFO; WARNING i ERROR ograniczajg ilos¢ informaciji. Pole Neutral Pulse ma w kodzie
interfejsu podpis ,ms”, ale zakres 500-2500 odpowiada wartosciom impulséw uzywanym przez aplikacje. Nie
interpretuj wpisanego 1500 jako 1500 milisekund. Przy zwyktym przypisywaniu pedatow pozostaw parametr
sprzetowy bez zmian i ustaw wejscie w mapowaniu. Przyspieszenie w grupie Fizyka Symulacji jest
parametrem symulacji (zakres 1-100).

Préba po zmianach. Uruchom aplikacje ponownie po zmianie skali, sprawdz czytelnos¢ podpisow, wtasciwy
profil i tryb potgczenia. Poréwnaj jednostki predkosci oraz napiecie z rzeczywistym zestawem. Sprawdz
pojedynczy komunikat dzwiekowy. Zapisz kopie profilu dopiero po tej kontroli.

Zrédto weryfikacji pol: general_tab_builder.py, general_tab.py i general_tab_battery.py w
RCSIM_PC/pc_app/gui/tabs. Zakres pola oznacza zakres dopuszczony przez interfejs, nie zalecang warto$é
dla kazdego modelu.

Potaczenia — szczegodtowa obstuga

Otworz Configuration — Connection Settings. Na gorze wybierasz rzeczywisty GCS Mode / Tryb GCS, a
ponizej ustawiasz parametry urzadzenia. Otwarcie karty Tier nie przetgcza potgczenia. Przyktadowo otwarta
karta Tier 3 przy wybranym Test Mode (Mock) nadal pozostawia GCS w demonstracji.

Wybdér GCS Mode automatycznie pokazuje odpowiednig karte. Odwrotna czynnos¢ — klikniecie karty — nie
jest wyborem trybu. Dla Tier 1 dodatkowo rozrdznij Arduino i RP2350 w gornej liscie.

Wspodlina kolejnos¢ konfiguraciji i zapisu

1. Zatrzymaj pojazd, zabezpiecz naped i pozostaw system rozbrojony. Jesli transport dziata, roztgcz go w
kokpicie przed zmiang portu lub protokotu.

2. Uzyj Save Profile as..., aby zachowa¢ obecng konfiguracje pod rozpoznawalng nazwa.

3. W GCS Mode wybierz potgczenie, z ktérego rzeczywiscie korzystasz. Protocol / Protokét ustaw zgodnie z
ustugg pojazdu; NATIVE i MAVLINK nie sg zamiennymi nazwami radia.

4. Uzupehij wtasciwg karte wedtug ponizszej procedury. W polach portu sieciowego wpisuj samg liczbe, bez
COM, http:// ani dopisku jednostki. Port szeregowy wybierasz osobno jako urzgdzenie COM. Adres
urzgdzenia i port sieciowy sg osobnymi polami.

5. Po wpisaniu tekstu kliknij inne pole lub nacisnij Tab, aby zakonczy¢ edycje. Zaczekaj na zakonczenie
Auto-saving...; ustawienia potgczenh nie majg osobnego przycisku Apply.

6. Zapisz kopie profilu po zmianach. Samo zapisanie profilu nie taczy z urzgdzeniem i nie wysyta catej
konfiguracji do pojazdu.

7. Przejdz do Cockpit, sprawdz Connection Mode, wybierz Manual (Driver) i nacisnij Connect.

8. Ocen Status, a nastepnie niezaleznie podglad kanatéw, odpowiedz odbiornika i dostepne pomiary. Zielony
stan portu bez tych préb nie potwierdza gotowosci modelu.
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9. Sprawdz neutralny gaz, skret, hamulec oraz reakcje na roztgczenie PC i utrate wlasciwego tgcza. Dopiero
potem wykonaj Swiadome uzbrojenie i ostrozng prébe.

Refresh Ports / Odswiez Porty odswieza wykryte urzadzenia szeregowe; przycisk globalny odswieza rowniez
urzadzenia audio. Nie instaluje sterownika i nie naprawia zajetego portu. Load Profile... przywraca zapisany
profil, dlatego po jego uzyciu ponownie sprawdz GCS Mode, adresy i urzgdzenia.

Tier 0 — karta dzwiekowa i Audio PPM

W GCS Mode wybierz Audio PPM (Karta Dzwigekowa) — Tier 0 i otworz Tier 0 (Audio PPM). Jest to wyjscie
sygnatu sterujgcego do portu trenera, a nie odtwarzanie dzwieku silnika.

* Wyjscie / Output: wybierz fizyczne wyjscie audio podigczone do aparatury. Po podtaczeniu DAC uzyj
Odswiez Audio / Refresh Audio. Wyjscie domysine moze zmieni¢ sie po podigczeniu stuchawek; do
statego stanowiska wybierz wtasciwe urzgdzenie Swiadomie.

* Probkowanie / Sample rate: lista zawiera 48000, 96000 i 192000 Hz. Wybierz czestotliwos¢ obstugiwang
przez urzgdzenie; najwyzsza pozycja nie dowodzi, ze dany DAC jg poprawnie realizuje.

» Polaryzacja / Polarity: ujemna lub dodatnia. Musi pasowac¢ do wejscia i ustawienia aparatury; zmieniaj jg
przy bezpiecznym napedzie, sprawdzajgc monitor kanatéw radia.

» Szerokos¢ Szpilki: szerokos¢ krotkiego impulsu PPM, podana w ps. To nie jest czas catej ramki ani zadane
potozenie serwa.

» Czas Ramki: catkowity czas ramki w ms. Dla przygotowanego profilu pozostaw zgodng wartos¢ i zmieniaj jg
dopiero przy swiadomym dostrojeniu do radia.

» Amplituda: poziom wyjscia audio 10—-100%. Nie jest ograniczeniem gazu. Ustawienie wplywa na
rozpoznawanie sygnatu przez port trenera.

+ Tryb Diagnozy AC: State 1500pus: po wigczeniu wymusza jednakowe neutralne impulsy na wszystkich
kanatach. W tym stanie kierownica i pedaty nie stuzg do zwyktego testowania zmiennych kanatéw.

Proba krok po kroku:

—_

. Przygotuj kabel i port trenera wedtug instrukcji Tier 0; nie podtgczaj wyjscia audio bezposrednio do ESC.

2. Wybierz wyjScie, obstugiwane préobkowanie i ustawienia PPM zgodne z aparaturg. Wytgcz
ulepszanie/przetwarzanie dzwieku w systemie dla tego wyjscia.

3. Zakoncz edycje, potgcz Audio PPM w kokpicie i obserwuj monitor kanatow aparatury przy zabezpieczonym
napedzie.

4. Jesli kanaty dryfujg, wigcz Tryb Diagnozy AC i sprawdz stabilnosc¢ statych wartosci. Nastepnie wytacz
diagnoze przed sprawdzaniem kierownicy i pedatow.

5. Zmien tylko jeden parametr naraz: polaryzacje, amplitude albo parametry impulsu. Po kazdej zmianie
sprawdz radio; w razie potrzeby roztgcz i potgcz transport ponownie.

6. Potwierdz sterowanie trenera i reakcje na odtgczenie sygnatu. Sam dzwiek lub aktywny pasek w GCS nie
potwierdzajg odbioru PPM.

Gdy nie dziata: sprawdz, czy sygnat trafia na podigczone wyjscie, czy radio ma aktywny wiasciwy tryb trenera
i czy system nie przetwarza sygnatu. Nie zwiekszaj réwnoczes$nie amplitudy, czasu ramki i zakresu gazu. Audio
PPM samo nie dostarcza telemetrii GPS, IMU ani LiDAR.

Tier 1 — Arduino lub RP2350, cyfrowe sterowanie do PPM

Karta Tier 1 (Serial / USB) zawiera osobne sekcje Arduino i RP2350. Wypetnienie sekcji RP2350 nie
zastepuje wybrania RP2350 (Port Trenera) w GCS Mode.
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» Port: port wlasciwego mostka USB; identyfikuj urzgdzenie po podtgczeniu i odswiezeniu listy. Dodatkowy
opis przy COM pomaga rozpozna¢ urzgdzenie, ale nie potwierdza wgranego firmware.

+ Baud: lista 9600, 57600 i 115200. Warto$¢ musi odpowiadac firmware mostka; nie nalezy dobierac jej
wytgcznie wedtug najwiekszej liczby.

* Odswiez Porty: wykonaj po podtgczeniu mostka lub zmianie gniazda USB.

Procedura Arduino: wybierz Arduino w GCS Mode, ustaw port w sekcji Arduino i zgodny Baud, zakoncz
edycje, a nastepnie potgcz w kokpicie. Porusz pojedynczg osig i sprawdz jej odpowiednik w monitorze kanatéw
aparatury.

Procedura RP2350: wybierz RP2350 w GCS Mode, uzyj portu z sekcji RP2350 i wlasciwego Baud. Potgcz
dopiero po zwolnieniu portu przez monitor szeregowy lub narzedzie programujace. Sprawdz tak samo
sterowanie i utrate potgczenia.

Oczekiwany wynik: mostek odbiera sterowanie, aparatura widzi odpowiednie kanaty PPM, a zwolnione
pedaty majg bezpieczne potozenie neutralne. Kontrolka otwartego COM nie potwierdza sygnatu na wyjsciu
mostka.

Gdy nie ma portu: sprawdz kabel danych, sterownik i pojawienie sie urzgdzenia w systemie, a nastepnie
odswiez liste. Gdy port jest zajety: zamknij monitor szeregowy lub inng aplikacje. Gdy COM dziata, a radio
nie widzi kanatow: sprawdz firmware, kabel PPM i ustawienia trenera wedtug instrukcji Tier 1.

Tier 2 — ESP32-CAM, ustawienia i aktualne ograniczenia

W GCS Mode wybierz ESP32 (WiFi Lite Mode), a ponizej Tier 2 (WiFi ESP32).

* Wersja Oprogramowania: widoczne warianty Tier 2 Pro V4 (CRSF Multi-Link / MicroLink VPN) i Tier 2
Classic (Wi-Fi UDP / CSV Telemetria) opisujg przygotowane profile. Sam wybor nie wgrywa firmware.

* Medium Transmisji: widoczne pozycje Wi-Fi UDP, MicroLink VPN, ESP-NOW Link i Port Szeregowy USB.
Dla wyboru USB pojawiajg sie pola COM i Baud; dla wariantéw sieciowych pola IP i portu.

* Adres IP ESP32 / VPN: rzeczywisty adres urzgdzenia osiggalny z komputera. Dla lokalnego Wi-Fi jest to
adres w tej sieci; uzycie VPN wymaga niezaleznie dziatajgcej trasy do urzadzenia.

» Port Sterowania UDP: port, na ktorym firmware przyjmuje polecenia sterowania. Nie jest portem kamery.

* Port Szeregowy (COM), Predkos¢ Baud: widoczne po wyborze USB; lista predkosci zawiera 115200,
420000 i 921600.

* Port Kamery FPV: port ustugi MUPEG. Ponizej Adres Strumienia MJPEG pokazuje wynikowy adres
http://adres:port/stream; jest podglgdem adresu, nie potwierdzeniem dziatania kamery.

Wazne przy wyborze wariantu: w sprawdzonej wersji potgczenie ESP32 dziata jako UDP ze sterowaniem
CSV i odbiorem telemetrii JSON. Wybor V4, USB lub ESP-NOW w tym panelu nie uruchamia odpowiednio
CRSF, portu szeregowego ani bezposredniego nadajnika ESP-NOW. Do zwyktej préby uzyj zgodnego
firmware UDP/CSV. Nie zaktadaj zgodnosci firmware CRSF tylko dlatego, ze jego nazwa znajduje sie na liscie.

Préba UDP:

1. Potacz komputer z wtasciwym Wi-Fi/routerem i upewnij sie, ze znasz adres ESP32.
2. Ustaw wariant zgodny z faktycznym firmware UDP/CSV, medium Wi-Fi UDP, adres oraz port sterowania.

3. Dla telemetrii sprawdz rowniez General — Advanced — GCS Listen Port: firmware musi wysyta¢ dane na
port odbiorczy komputera.

4. Zakoncz edycje, potgcz w kokpicie i sprawdz kolejno skret oraz gaz przy zabezpieczonym napedzie.
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5. Otworz podglad przygotowanego strumienia MJPEG oddzielnie od proby sterowania. Zgodny adres kamery
nie dowodzi zgodno$ci polecenh sterowania.

6. Jesli korzystasz z VPN, najpierw potwierdz dziatajgcg trase sieciowg; sam wybor MicroLink VPN nie
instaluje tunelu na komputerze ani na ESP32.

Gdy brak odpowiedzi: sprawdz GCS Mode, adres, port UDP i zgodnos¢ formatu z firmware. Przy braku
telemetrii sprawdz kierunek transmisji, adres komputera i jego port nastuchu. Préba powinna konczy¢ sie
widoczng odpowiedzig rzeczywistych wyjsc¢, a nie tylko ruchem paska w GCS.

Tier 3 — ELRS/mLRS: najpierw protokét, potem medium

ELRS/mLRS to system radiowy, CRSF/MAVLink to protokét komunikacji. Ustal, ktory wariant zapewnia Twoj
nadajnik i firmware. Zgodny port COM nie konwertuje sam CRSF do MAVLink.

Wybierz w GCS Mode CRSF Direct (Standard ELRS) albo MAVLink RF (Nomad / XR4). Wewnatrz karty Tier
3 dopasuj Protokét Nadajnika / Transmitter Protocol. Jesli giéwny tryb jest juz CRSF Direct lub MAVLink
RF, zmiana tego pola synchronizuje réwniez gtéwny wybdér. Gdy nadal wybrano Mock, sama zmiana protokotu
na karcie go nie wytgcza.

CRSF Direct przez USB Serial
1. Ustaw Transmitter Protocol: ExpressLRS / CRSF Direct oraz ELRS Medium: USB Serial (COM).

2. W Port wybierz interfejs nadajnika/dongla lub przygotowanej aparatury USB-VCP; w Baud wybierz
predkos¢ wiasnie tego odcinka. Dostepne sg m.in. 115200, 400000 i 420000; nie sg one wzajemnie
zamienne dla kazdego urzadzenia.

3. Przy aparaturze z modem USB-VCP przygotuj jej tryb USB, trenera i mikser zgodnie z instrukcjg Tier 3.
GCS nie aktywuje za Ciebie wejscia trenera w radiu.

4. Zapisz profil, potgcz w kokpicie i poréwnaj kanaty GCS z monitorem aparatury oraz wyjsciem odbiornika.

5. Sprawdz osobno utrate USB/PC i utrate RF. Bezpieczna reakcja jednego odcinka nie dowodzi poprawnego
failsafe drugiego.

CRSF przez Airlink / Wi-Fi TCP lub UDP

W ELRS Medium wybierz doktadnie Airlink / Wi-Fi (TCP) albo Airlink / Wi-Fi (UDP), a nastepnie wpisz ELRS
Wi-Fi IP i ELRS Wi-Fi Port zgodne z ustugg mostka. Przy tym wariancie pola szeregowe sg ukryte; Baud nie
konfiguruje tgcza sieciowego.

Najpierw potgcz komputer z siecig mostka, nastepnie potgcz GCS. Nie zamieniaj TCP na UDP w nadziei, ze
zadziata bez zmiany drugiej strony. Po potgczeniu sprawdz sterowanie i telemetrie tak samo jak przez USB.

RCSIM Backpack / Wi-Fi (CRWF UDP)

Ten wybor wymaga zmodyfikowanego firmware RCSIM Backpack, zgodnego ExpressLRS 4, trybu Link Mode
Normal i konfiguracji trenera EdgeTX Master/CRSF z miksami kanatéw TR. Zwykly Backpack bez zgodnego
moda nie jest rwnowaznym urzgdzeniem.

Wybierz RCSIM Backpack / Wi-Fi (CRWF UDP), podaj adres i port wlasnego Backpacka, zakoncz edycje i
potacz w kokpicie. Przewidziana jest transmisja kanatéw oraz telemetrii; konfigurator MSP jest dla tego
medium niedostepny.

Po utracie tgcza lub przetgczeniu head trackingu roztgcz i ponownie potgcz GCS, a potem sprawdz kanaty.
Przygotuj to zachowanie na stanowisku przed prébg jazdy.
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Przyciski konfiguracji CRSF

ExpressLRS Configuration (MSP) otwiera konfigurator modutu. Moze skorzysta¢ z aktywnego potgczenia lub
tymczasowo otworzy¢ wybrany port/transport. Nie musisz uzbraja¢ modelu, aby otworzy¢ konfigurator. Wolny
port i poprawne parametry sg wymagane; nie otwieraj rownoczesnie tego samego COM w drugim programie.

Dla Backpack CRWF przycisk jest niedostepny. Jezeli nie dziata dla USB, sprawdz wybrany port; dla TCP/UDP
adres urzgdzenia. Samo otwarcie dialogu nie potwierdza, Zze modut odpowiada na zgdania parametréw.

Surowe IMU przez CRSF (0x13) otwiera informacje o wymaganiach odpowiedniego moda. To nie jest
przetgcznik, ktéry dodaje IMU do zwyktego odbiornika.

MAVLink RF przez port szeregowy

1. Wybierz GCS Mode MAVLink RF, protokot nadajnika MAVLink RF (Airport / Telemetria) i Medium
MAVLink: Port Szeregowy (COM).

2. Ustaw port i Baud zgodne z odcinkiem PC-radio. SysID ustaw zgodnie z identyfikatorem docelowego
pojazdu/kontrolera, a nie przypadkowym identyfikatorem modutu radiowego.

3. Potgcz w kokpicie i sprawdz, czy odbierany jest wiasciwy pojazd oraz oczekiwane pomiary.

4. Dopiero po aktywnym potaczeniu otworz FC parameters (MAVLink) / Parametry FC (MAVLink). Edytor
korzysta z dziatajgcego transportu; przycisk nie otwiera osobnego potaczenia do przypadkowego portu.

5. Odczytaj parametry przed zapisem zmian i sprawdz potwierdzenie zapisu. Nie zmieniaj parametréw ruchu
lub bezpieczenstwa podczas aktywnej jazdy.

MAVLink Airport przez TCP lub UDP
* Medium MAVLink: wybierz Airport Wi-Fi TCP lub UDP zgodnie z mostkiem.
» [P Airport MAVLink: adres mostka osiggalny z komputera, nie adres strony konfiguracyjnej z innej sieci.

» Port Airport przy TCP albo Port docelowy (Backpack Listen Port) przy UDP: port, na ktéry GCS wysyta
do mostka.

» Port lokalny UDP (Backpack Send Port): port odbiorczy na komputerze. Wartos¢ Automatyczny / 0
pozostawia automatyczny wybor; jesli Backpack wysyta na staty port komputera, ustaw wtasciwy numer.

» SysID: identyfikator wtasciwego pojazdu MAVLink.

» Profil telemetrii ArduPilot (0oszczedza pasmo): opcjonalne ustawianie czestosci wiadomosci po
potwierdzeniu przez zgodny FC; wymaga obstugi ArduPilot 4.0 lub nowszego. Nie jest uniwersalnym
przyspieszeniem radia.

Przyktad kierunkow UDP: jesli mostek nastuchuje na 14555, a nadaje do PC na 14550, w polu docelowym
wpisz 14555, a lokalnym 14550. S3 to przyktadowe wartosci: muszg odpowiadac konfiguracji obu urzgdzen.
Nie wpisuj 14550 do obu pdl tylko dlatego, ze czesto wystepuje w instrukcjach MAVLink.

Po potgczeniu sprawdz zaréwno odbidr telemetrii, jak i wysytanie sterowania. Przy telemetrii bez sterowania
skontroluj port docelowy i SysID; przy sterowaniu bez telemetrii port lokalny, adres odbiorczy PC i zapore.
Przycisk pomocy konfiguracji MAVLink wyjasnia wymagania zgodnego toru.

Betaflight / INAV (MSP USB) oraz HYBRID

Betaflight / INAV (MSP USB) w GCS Mode jest oddzielnym potgczeniem szeregowym MSP. Korzysta z
przygotowanego portu i predkosci FC, a nie z przetgczenia radia w CRSF. Zamknij inne konfiguratory
zajmujgce COM, potgcz i sprawdz rozpoznanie kontrolera oraz sensory.
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HYBRID (Preferuj ELRS + VPN Backup) wymaga przygotowania obu toréw: radiowego MAVLink przez port
szeregowy oraz WebRTC do Raspberry Pi. Uzupehij port/Baud/SysID radia i adres RPi. Wybranie HYBRID nie
buduje VPN ani nie uruchamia ustug Pi.

Przetestuj najpierw osobno MAVLink RF i WebRTC. Dopiero potem sprawdz hybryde oraz kontrolowany zanik
kazdego toru. Nie traktuj nazwy ,backup” jako potwierdzenia sprawnego przetgczenia w Twoim modelu;
zweryfikuj reakcje kanatéw oraz czas odzyskania obstugi na stanowisku.

Tier 4 — Raspberry Pi: RPi UDP lub WebRTC

W GCS Mode wybierz RPi UDP (Telemetria Sieciowa) albo RPi WebRTC (Wideo + Dane), nastepnie karte
Tier 4 (Raspberry Pi).

» IP: adres Raspberry Pi dostepny z komputera, lokalny lub osiggalny przez przygotowang sie¢ VPN.

» Port: port ustugi RPi; na tej karcie jest polem tylko do odczytu. Nie szukaj mozliwosci wpisania innego
numeru w wyszarzonym polu.

* Protocol / Protokét na gorze: dla RPi UDP dobierz NATIVE lub MAVLINK do rzeczywistej konfiguraciji
ustugi. Wybér ten nie konwertuje automatycznie catego srodowiska WebRTC.

* Wyslij konf. do RPi: wysyla zgdanie zmiany trybu/protokotu przez dostepny kanat. Nie jest instalatorem
ustug, nie ustanawia brakujgcego potgczenia i nie zastepuje potwierdzenia ze strony Pi.

» Wiasny adres IP / URL strumienia: wtgcza wtasne zrédto obrazu, np. kamere IP lub telefon.

» Wiasne IP/URL Wideo: wpisz petny dziatajgcy adres RTSP/HTTP lub wtasciwy adres urzgdzenia. Peiny
URL zachowuje wiasng sciezke i port.

* Podglad URL: pokazuje adresy wynikajgce z wpisu; nie sprawdza, czy serwer rzeczywiscie dziata.

Procedura RPi UDP: uruchom zgodng ustuge pojazdu, ustaw IP i wiasciwy Protocol, zakohcz edycje,
nastepnie potgcz w kokpicie. Sprawdz Swieze pomiary oraz wyjscia sterowania. Jezeli dane majg trafia¢ na
konkretny port PC, sprawdz takze General — Advanced — GCS Listen Port i konfiguracje Pi.

Procedura WebRTC: zapewnij dziatajgcg ustuge WebRTC na Pi i osiggalnos¢ jego adresu, wybierz RPi
WebRTC i potgcz w kokpicie. Sprawdz kanat danych i obraz oddzielnie. Sam wybér adresu kamery nie
zastepuje ustugi sterowania.

Wiasne wideo: dla kamery z osobnym adresem zaznacz wtasny strumien i wpisz petny URL. W kokpicie
wybierz odpowiednie Zzrodto obrazu. Przetestuj go bez uzbrajania modelu; zmiana kamery nie powinna by¢
sposobem naprawiania braku telemetrii.

Gdy brak potaczenia: sprawdz ustuge, adres, sie¢/VPN i zgodnos¢ protokotu. Gdy podglad URL wyglada
dobrze, lecz obraz jest czarny: sprawdz rzeczywistg ustuge kamery, sciezke strumienia i wybor zrédta wideo.
Gdy dane zanikaja: nie polegaj wytgcznie na ostatniej widocznej wartosci; sprawdz aktualnosé prébek.

Kanaly PWM & MAVLink — neutralne AUX i wyjscie do innej stacji

Ta karta nie wybiera potgczenia z pojazdem. Rozdziela warto$ci neutralne kanatéw pomocniczych oraz
opcjonalne przekazywanie telemetrii MAVLink UDP do programu zewnetrznego.

* CH3-CHS8: neutralne wartosci kanatéw pomocniczych w ps, w zakresie 800—2200. Dobierz je do funkgciji
odbiornika; 1500 nie jest uniwersalnym stanem OFF dla uzbrojenia, przetagcznika lub wybranego trybu.

* Wiacz przesytanie telemetrii MAVLink UDP: wigcza dodatkowe wyjscie telemetryczne, np. do Mission
Planner lub QGroundControl. Nie jest tym samym co GCS Mode MAVLink RF.

» |P Target: adres komputera odbierajgcego telemetrie. 127.0.0.1 oznacza ten sam komputer, na ktérym
dziata GCS.
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» Port UDP: port nastuchu programu odbierajgcego, np. 14550 tylko wtedy, gdy ten program tak
skonfigurowano.

* Typ Pojazdu: Rover / Samochdd RC, Quadrocopter / Dron lub £.6dz / Surface Boat. Wybierz typ zgodny z
prezentowanym pojazdem.

» SysID: identyfikator uzywany przez to dodatkowe wyjscie telemetryczne. Nie myl go z celem radia
ustawionym na karcie Tier 3.

Préba: ustaw i sprawdz AUX przy zabezpieczonym napedzie, a nastepnie uruchom odbiornik telemetrii, wpisz
jego adres i port i wigcz wyjscie. Sukces oznacza swieze dane w drugim programie. Brak tej integracji nie
wymaga zmiany gtéwnego transportu sterowania.

SimHub & Symulator — telemetria do stanowiska i demonstracja

Wiacz SimHub uruchamia dodatkowg integracje telemetryczng. Nie tgczy z rzeczywistym pojazdem i nie jest
przyciskiem potgczenia platformy Thanos.

» IP, Port: adres i port odbiorcy integracji. Dla aplikacji na tym samym komputerze zwykle korzystasz z adresu
lokalnego; port musi odpowiadac jej ustawieniom.
» Port Forza: port wyjscia w formacie Forza, dopasowany do odbiornika.

» Jednostki IMU: auto, g lub ms2. Dobierz do danych; przy dziesigciokrotnie btednych przecigzeniach
najpierw sprawdz jednostke, a dopiero potem suwak skali.

* Format Protokotu: FH5, FM7, oba formaty Forza lub AC. Dopasuj do programu odbierajgcego; wtgczenie
obu formatéw nie naprawia niezgodnego portu.

+ Adres serwera AC, Port serwera AC: dla AC okreslajg nastuch serwera, do ktoérego klient musi sie
potgczyc¢ i zasubskrybowac telemetrie. To inny model pracy niz samo wysytanie Forza UDP.

« Skalowanie Przyspieszen, Skalowanie Zyroskopu: ogélne mnozniki danych. Zacznij od 1,0, aby nie
maskowac problemu jednostek.

» Sway, Heave, Surge: odpowiednio wptyw sktadowej bocznej, pionowej i wzdtuznej; osobne przetgczniki
odwrdécenia zmieniajg ich znak.

* Uruchom Symulator, Zatrzymaj Symulator: obstugujg wewnetrzng symulowang platforme RPi. Sg
oddzielne od GCS Mode Test Mode (Mock) i integraciji Symulator (DonkeyCar).

Préba SimHub: najpierw potwierdz rzeczywiste dane GCS, uruchom odbiornik, dobierz format i porty,
nastepnie wigcz integracje. Obserwuj dane wyjsciowe przy wytgczonych lub bezpiecznie ograniczonych
elementach wykonawczych. Znak i skale zmieniaj pojedynczo.

Préba bez pojazdu: wybierz Test Mode (Mock) do poznawania interfejsu na danych przyktadowych. Nie
przedstawiaj widocznych wskazan jako pomiaréw prawdziwego modelu. Symulator (DonkeyCar) wymaga
przygotowanego zewnetrznego symulatora; przyciski wewnetrznego symulatora nie instalujg go ani nie
wskazujg jego pliku wykonywalnego.

Sim Center (Rig LAN) — stanowisko podiagczone do hosta

Uzywaj tej karty na komputerze operatora, gdy nadrzedny host Sim Center przypisuje mu pojazd. W GCS
Mode wybierz Klient Sim Center (Rig Client LAN).

» Adres IP Hosta (Race Control): adres komputera administratora. 127.0.0.1 zadziata wytgcznie, gdy host
dziata na tym samym komputerze.

» Port UDP: port hosta uzgodniony z administratorem, niezalezny od portu radia i kamery.

* Numer Stanowiska (Rig ID): numer 1-32 zgodny z przypisaniem u administratora. Dwa stanowiska nie
powinny przypadkowo podszywac¢ sie pod to samo przypisanie.
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» Czestotliwos¢ Nadawania: wybdr 100, 200 lub 250 Hz jest ustawieniem transmisji wej$¢, nie gwarancjg
opOznienia catego systemu.

» Automatycznie przetgczaj wideo przy zmianie auta: pozwala dopasowac obraz do przydzielonego
pojazdu.
* Protokot Wideo LAN: WebRTC (WHEP) albo RTSP (H.264/MJPG), zgodnie z ustugg hosta.

» Szablon URL Kamery: adres z polami {host_ip} oraz {slot_id}, np. przygotowany przez administratora
schemat dla kolejnych aut. Nie usuwaj pdl, jezeli przetgczanie ma zaleze¢ od przydziatu.

Procedura: uzgodnij host, port, Rig ID i format obrazu, zakoncz edycje, potacz w kokpicie i popro$
administratora o przypisanie auta. Przed startem sprawdz, czy kierownica porusza wtasciwym modelem i czy
kamera pokazuje ten sam model. Po zmianie przydziatu powtérz krétkg kontrole.

Gdy nie ma odpowiedzi: sprawdz prace hosta, poprawnosc Rig ID i tgczno$¢ LAN. Gdy sterujesz innym
autem niz widzisz: zatrzymaj probe i sprawdz przydziat oraz szablon wideo; nie rozpoczynaj sesji na
podstawie samego poprawnego potgczenia UDP.

Koncowa kontrola po kazdej zmianie potaczenia

Zapisany profil ma wiasciwy GCS Mode, urzadzenie i adresy. Po ponownym potgczeniu kanaty nie zostaty
pomylone; zwolnione pedaty nie zgdajg jazdy. Odbiornik rzeczywiscie reaguje, telemetria jest aktualna, a obraz
pochodzi z wtasciwego modelu. Na stanowisku sprawdzono utrate potgczenia i bezpieczny powr6t obstugi.
Dopiero taki komplet préob pozwala przejs¢ od ustawien do jazdy.

Kierownica i FFB — szczegétowa obstuga

Panel Configuration — Kierownica FFB stuzy do ustawiania oporu kierownicy, centrowania i efektow
pochodzacych z telemetrii pojazdu. Force Feedback dziata na urzadzeniu operatora. Nie reguluje sity serwa
skretu w modelu ani limitow gazu.

Najpierw skonfiguruj o$ skretu, pedaty i kierunki sterowania. Kierownica odczytywana poprawnie jako kontroler
USB nie musi udostepniac¢ sit FFB. Potrzebne sg rowniez zasilanie bazy, wtasciwy sterownik i obstuga efektow
przez urzgdzenie.

Informacja o gotowosci

Komunikat u gory panelu rozréznia trzy sytuacje:

* FFB wylagczone — odznaczono gtéwny przetgcznik efektow.

* FFB gotowe przez SDL/Directinput. SDK producenta nie jest wymagane — aplikacja znalazta
urzgdzenie moggce wytwarzac site; w komunikacie moze pojawic sie jego nazwa.

» Brak gotowego urzadzenia FFB — sprawdz sterownik, potgczenie USB i zasilanie bazy. Zwiekszanie
suwakow nie naprawi tego stanu.

Gotowos¢ dotyczy toru wyjsciowego FFB. Nie potwierdza swiezosci telemetrii, poprawnego kierunku sity ani
dziatania kazdego efektu warunkowego. Status odswieza sie okresowo, wiec po podtgczeniu urzgdzenia
odczekaj chwile; jezeli stan sie nie zmienia, uruchom aplikacje ponownie.

Parametry kierownicy

Maksymalny Kat Obrotu (Steering Range) przyjmuje od 90° do 2520°, w krokach po 10°. Jest to catkowity
zakres obrotu, np. 900° oznacza po okoto 450° od srodka w kazdg strone. Ustaw warto$¢ zgodng z
konfiguracjg bazy i kalibracjg osi.

Pole zapisuje wspdlny zakres dla konfiguracji Moza, Fanatec i Logitech. Automatyczne zastosowanie
fizycznego zakresu zalezy jednak od dziatajgcej integracji konkretnego urzadzenia. Nie zaktadaj, ze wpisanie
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liczby tworzy sprzetowy ogranicznik obrotu w kazdej kierownicy. Po zapisaniu sprawdz $rodek oraz oba korce
osi; w razie potrzeby ustaw ten sam zakres w programie producenta.

Wiacz dodatki SDK producenta (po restarcie) uruchamia opcjonalne integracje producentéw przy kolejnym
starcie GCS. Podstawowe sity sg nadal wysytane przez SDL/Directinput. Dodatki stuzg funkcjom
pomocniczym, takim jak odczyt wybranych akcesoriéw, zakres obrotu, diody czy wyswietlacz.

Zacznij od wytgczonych dodatkéw. Jezeli potrzebujesz funkcji producenta, zaznacz opcje, zapisz i uruchom
GCS ponownie. Przy problemach z dostepem do bazy wré¢ do konfiguracji bez dodatkow i powtorz krotki test
FFB.

Uzywaj natywnego Shiftera H (Moza SDK) zapisuje wyboér natywnej obstugi shiftera H Moza. Wymaga
wiasciwego akcesorium i dostepnej integracji SDK. Sama opcja nie przypisuje biegéw do kanatéw oraz nie
zastepuje konfiguracji mapowania i skrzyni biegéw. Po wigczeniu sprawdz osobno rozpoznawanie pozyciji
shiftera.

Wiacz ITM (Intelligent Telemetry Mode) [Fanatec] dotyczy pomocniczej telemetrii urzgdzenia Fanatec. W
sprawdzonej sciezce aplikacji umozliwia m.in. aktualizacje diod obrotéw i wyswietlacza danymi RPM/predkosci,
jezeli integracja jest zainicjalizowana. Nie jest warunkiem podstawowego FFB ani sposobem wigczenia
czujnikdbw w pojezdzie.

Wiaczanie i krotki test

Wiacz Force Feedback (FFB) to gtowny przetgcznik wysytania sit. Wytgczenie zatrzymuje efekty sterowane
przez aplikacje. Ustawienia nadal pozostajg widoczne i mozna je przygotowac przed ponownym wigczeniem.

Test FFB (0,8 s / 5%) sprawdza kierownice bez potrzeby potagczenia z pojazdem i bez telemetrii. Test
wykonuje krotki impuls w jedng strone, przerwe i impuls w przeciwng strone. Kazda faza trwa okoto 0,25 s;
catos$¢ okoto 0,75 s. Opis przycisku zaokragla czas do 0,8 s.

Proba uzywa sity do 5% dodatkowo ograniczonej biezacym Gain. Nie jest to 5% w niutonometrach ani
jednakowa odczuwalna sita dla wszystkich baz. Podczas testu centrowanie, ttumienie, tarcie i inercja sg
wyzerowane; nastepnie aplikacja przywraca biezgce ustawienia bez dodatkowego impulsu testowego.

Test wymaga wtgczonego FFB, gotowego urzgdzenia i dodatniej wartosci Gain. Przy Gain = 0 nie wystartuje.
Przycisk zostaje chwilowo zablokowany na czas proby. Komunikat Test FFB trwa... nie zastepuje fizycznej
obserwaciji kierownicy.

Przed pierwszg préba:

1. Zamocuj baze i zapewnij swobodng przestrzen dla obreczy; zabezpiecz pojazd przed ruchem.
. Ogranicz maksymalng site w programie lub ustawieniach bazy, szczegdlnie dla Direct Drive.

. Ustaw niski dodatni Gain, np. 5-10, oraz wyzeruj efekty dodatkowe.

. Wiacz FFB i sprawdz komunikat gotowosci.

. Uruchom pojedynczy test; oczekuj dwoch krétkich, przeciwnych impulséw oddzielonych przerwa.

oo o0 b~ W DN

. Jezeli test jest zbyt silny lub zachowuje sie nieprzewidywalnie, wytgcz FFB i zmniejsz limit w bazie przed
nastepng préba.

Poprawny test potwierdza tor sity do urzgdzenia. Dopiero pozniejsza jazda i kontrola telemetrii pozwalajg
ocenic¢ dziatanie efektow IMU.
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Pie¢ suwakow efektow silnika

Wszystkie ponizsze suwaki majg zakres 0-100. Sg wzglednymi nastawami efektéw, nie wartosciami momentu
w Nm. Gain skaluje pozostate efekty, dlatego wysoka wartos¢ jednego suwaka przy niskim Gain moze by¢
stabo wyczuwalna.

» Ogélna Sita (Gain) — wspdlne wzmocnienie sit. Warto$¢ 0 wycisza wyjscie; 100 oznacza petny poziom
zadany przez aplikacje, nadal zalezny od ustawien i mozliwosci bazy. Od tego suwaka zaczynaj
ograniczanie zbyt mocnego FFB.

» Centrowanie (Spring) — sita sprowadzajgca obrecz do srodka. Zwiekszaj, jesli kierownica jest zbyt luzna,
ale nie uzywaj centrowania do ukrywania btedu kalibracji osi. Nadmierna wartos¢ utrudnia odczuwanie
subtelnych zmian z telemetrii.

* Tlumienie (Damper) — opor przeciw ruchowi obreczy. Pomaga ograniczy¢ szybkie oscylacje; zbyt duza
nastawa sprawia, ze kierownica jest ciezka i powolna. W dynamicznych efektach aplikacja moze obnizy¢
ttumienie o 10 punktéw przy bardzo silnym sygnale sity.

» Tarcie (Friction) — op6r przy poruszaniu kierownicg, dajgcy odczucie tarcia mechanicznego. Duza wartosé
moze maskowac stabsze impulsy i utrudni¢ drobne korekty.

* Inercja (Inertia) — efekt bezwtadnosci obreczy, zalezny od obstugi urzadzenia. Jesli sterownik go nie
obstuguje, aplikacja pomija go; nie kazdy brak réznicy po przesunieciu tego suwaka jest awarig catego FFB.

Gdy urzadzenie nie udostepnia natywnego centrowania, ttumienia lub tarcia, aplikacja moze odtwarzac je sitg
statg, wykorzystujgc pozycje i ruch kierownicy. Ich charakter moze wtedy rézni¢ sie od natywnych efektéw
bazy. Dla nieobstugiwanej inercji takiego zastepstwa nie ma.

Nie ustawiaj jednoczesnie silnego centrowania w bazie i w GCS bez sprawdzenia ich sumy. Podczas strojenia
zmieniaj jeden efekt naraz i porownuj te sama krétkg probe.

Cztery suwaki haptyki IMU

Te nastawy sg mnoznikami, bez jednostki fizycznej. Krok widocznej wartosci wynosi 0,1. Nie zmieniajg skali
czujnika i nie powinny stuzyé naprawianiu btednych jednostek telemetrii.

* Czutos¢ IMU (Haptic Mult): 0,0-5,0 — wzmacnia dodatkowe impulsy wynikajgce ze zmian przyspieszenia.
Wieksza wartos¢ uwydatnia nieréwnosci, lecz moze tez wzmacnia¢ szum. Ustawienie 0 wycisza te
sktadowag, ale nie zeruje osobnych mnoznikéw ay, gz i az.

* Mnoznik Przysp. Bocznego (ay): 0,0-20,0 — udziat przyspieszenia bocznego w kierunkowej sile
kierownicy. Zwigkszaj dopiero po sprawdzeniu osi i montazu IMU; btedna orientacja moze powodowac
Scigganie w niewtasciwg strone.

* Mnoznik Yaw Rate (gz): 0,0-10,0 — udziat predkosci obrotu pojazdu wokot osi pionowej. Wptywa na
reakcje podczas skretu i zarzucania pojazdu. Zbyt wysoki poziom moze dawaé gwattowne kontrowanie i
maskowac pozostate efekty.

* Mnoznik Pionowy (az): 0,0-100,0 — udziat pionowych zmian przyspieszenia w krotkich szarpnigciach
kierownicy. Wzmacnia nieréwnosci wykryte przez rzeczywisty akcelerometr. Nie wytworzy pomiarow
nieréwnosci, jesli telemetria zawiera tylko orientacje modelu.

Przyspieszenia sg przeliczane do m/s?, a predkosci kgtowe do stopni na sekunde. Aplikacja rozdziela
grawitacje od ruchu, dlatego nieruchomy, pochylony pojazd nie powinien byc¢ traktowany jak stale dziatajgca
sita boczna. Do poprawnego wyniku potrzebne sg jednak zgodne jednostki, osie i Swieze dane.

Sita boczna rosnie wraz z dostepnym pomiarem predkosci od zera na postoju do petnej skali przy okoto 1,5
m/s, czyli 5,4 km/h. Dotyczy to tej sktadowej, nie wszystkich mozliwych oporéw lub impulsow. Jezeli predkosé
jest niedostepna, aplikacja nie utozsamia tego automatycznie z postojem; efekty IMU mogg pozostac¢ aktywne.

RCSIM | czes¢ 1/6 | 14.10.2026 26



Petne IMU a orientacja przesytana przez CRSF

Petna telemetria akcelerometru i zyroskopu pozwala odtwarzac sity boczne, obrét oraz nieréwnosci. Dane
CRSF attitude opisujg natomiast orientacje: same katy przechytu, pochylenia i kursu nie sg pomiarem
liniowych przyspieszen.

Dla telemetrii zawierajgcej tylko orientacje aplikacja wytgcza udawane nieréwnosci akcelerometru i wyznacza
ograniczone efekty ruchu katowego z kolejnych probek. Taka Sciezka ma limit sktadowej sity do 20% przed
ogolnym Gain. Nie oczekuj identycznego dziatania mnoznika az jak przy rzeczywistym IMU.

Po utracie swiezosci IMU aplikacja zatrzymuje efekty dynamiczne, zamiast zamienia¢ zapamietany przechyt w
statg site. Istnieje tez wygaszanie po braku aktualizacji oraz ograniczony czas utrzymywania pojedynczego
efektu w sterowniku. Wygasniecie sity przy utracie telemetrii jest oczekiwane; nie kompensuj go zwiekszaniem
Gain.

Zalecana kolejnos¢ strojenia na pojezdzie
1. Potwierdz krotki test sprzetowy bez telemetrii.
2. Wylgcz naped pojazdu, potgcz telemetrie i sprawdz jej zrodto, jednostki oraz aktualnosé w diagnostyce.

3. Ustaw niskg ogolng site; dodaj tylko niewielkie centrowanie i ttumienie. Pozostate efekty na poczatku
pozostaw na 0.

4. Uruchom kontrolowang probe przy matej predkosci. Dodawaj osobno ay i gz, poréwnujgc kierunek
odczuwanej sity z manewrem pojazdu.

5. Jezeli masz rzeczywiste przyspieszenia, dodaj stopniowo az oraz Haptic Mult i przejedz po niewielkiej,
znanej nierownosci.

6. Na koncu dopasuj tarcie i obstugiwang inercje. Zbyt duzy opoér bazowy moze zagtuszy¢ informacje z
pojazdu.
7. Sprawdz wytgczenie FFB oraz zachowanie po odtgczeniu telemetrii. Po stabilnej probie zapisz konfiguracje.

Nie traktuj sit z IMU jako pomiaru rzeczywistego momentu na zwrotnicy. Sg informacjg odtwarzang z ruchu
pojazdu i zalezg od montazu sensoréw, rodzaju podtoza oraz czestotliwosci danych.

Zapis i przywracanie

Zastosuj i Zapisz przenosi ustawienia panelu do konfiguracji i uruchamia zapis. Zmiany suwakéw mogg
dziata¢ na biezgco oraz uruchamia¢ automatyczny zapis, dlatego odsuniecie dtoni od przycisku zapisu nie
oznacza, ze obrecz nie zareaguje podczas edyc;ji.

Resetuj do domysinych ustawia: kat 900°, FFB wtgczone, Gain 100, Spring 50, Damper 30, Friction 10,
Inertia 20, Haptic Mult 1,5, ay 8,0, gz 1,5, az 25,0. \Witgcza réwniez opcje natywnego shiftera H oraz ITM. Nie
przywraca wyboru dodatkéw SDK producenta.

To wartosci resetu programu, nie bezpieczny profil startowy kazdej bazy. Poniewaz reset zwigksza Gain do
100, przed jego uzyciem ogranicz site sprzetowo i zabezpiecz obrecz. Po resecie sprawdz nastawy przed
testem lub jazda.

Rozwigzywanie problemoéw

» Osie dziataja, ale status FFB nie jest gotowy: sprawdz zasilanie bazy, sterownik producenta i
bezposrednie USB; odczyt kontrolera oraz wyjscie sity sg réznymi funkcjami. Zamknij inne aplikacje
uzywajgce sit kierownicy i ponéw uruchomienie GCS.

» Test nie startuje: upewnij sie, ze FFB jest wigczone, Gain jest wiekszy od 0, urzgdzenie jest gotowe i
poprzedni test sie zakonczyt.
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» Test dziala, podczas jazdy brak efektéw: sprawdz telemetrie IMU i jej aktualno$¢. Zweryfikuj, czy masz
petne przyspieszenia, czy tylko orientacje CRSF; przy zmierzonej predkosci O kierunkowa sita boczna jest
wyciszona.

» Stale scigganie na postoju: sprawdz kalibracje i Srodek osi, orientacje IMU, jednostki oraz dostepnosé
prawidtowego pomiaru predkosci. Nie maskuj problemu silnym Spring.

* Obrecz oscyluje: obniz Gain i mnozniki ay/gz, sprawdz znaki osi, nastepnie dobierz ttumienie. Nie
zwiekszaj wszystkich efektéw jednoczesnie.

* Nieréwnosci sag zbyt agresywne: zmniejsz az i Haptic Mult; sprawdz szum i mocowanie IMU. Przy silnym,
stale ograniczanym sygnale zwiekszanie Gain nie zwieksza ilosci informacji.

 Inertia nie daje réznicy: urzgdzenie moze nie udostepniac¢ tego efektu. Sprawdz komunikaty
diagnostyczne; pozostate efekty mogg nadal dziata¢ poprawnie.

* Po zmianie kata baza ma nadal stary zakres: sprawdz ustawienie w programie producenta, dostepnos¢
integracji SDK i ponowny start GCS. Nastepnie zweryfikuj kalibracje osi.

* Po utracie potaczenia sita wygasa: to oczekiwane zachowanie ochronne. Przywrd¢ poprawny strumien
telemetrii, zamiast podnosic site.

Przy zgtoszeniu problemu zanotuj model bazy, wersje sterownika, tres¢ statusu FFB, uzywany transport
telemetrii, wynik krotkiego testu oraz nastawy Gain i mnoznikow. Utatwi to odréznienie problemu urzgdzenia od
braku danych z pojazdu.

Przypisywanie sterowania — szczego6towa obstuga

Konfiguracje prowadz w kolejnosci: definicje kanatéw, mapowanie urzadzen, martwe strefy, krzywe Expo i
préba w kokpicie. Pracuj z rozbrojonym modelem i zabezpieczonym napedem. Najpierw zapisz osobng kopie
profilu pojazdu, aby zachowa¢ wczesniejsze ustawienia.

Kanal, jego funkcja i fizyczny kontroler

Kanat to wyjsciowa wartos¢ sterujgca, np. pozycja serwa skretu. Definicja kanatu okresla sposob jej obliczania i
dozwolone wartosci. Mapowanie odpowiada na inne pytanie: ktérg osig lub ktorym przyciskiem operator nig
steruje? Nadanie kanatowi nazwy ,Skret” nie przypisuje do niego kierownicy. Z kolei wykrycie osi kierownicy
nie okresla automatycznie numeru wyjscia w odbiorniku.

Numery CH muszg odpowiada¢ konfiguracji pojazdu, aparatury i odbiornika. CH1 jako skret i CH2 jako gaz to
przyktad konfiguracji, nie obowigzkowy uktad kazdego modelu. Sprawdz rowniez funkcje kanatow zapisane w
profilu pojazdu, aby automatyka i funkcje jazdy odnosity sie do wiasciwych wyjs¢. Nie zmieniaj numerow
kanatéw wytgcznie przez przestawianie nazw.

GCS pokazuje 16 kanatéw, lecz wybrany mostek moze przesytac tylko osiem. Przed przypisaniem funkcji do
CH9-CH16 sprawdz mozliwosci swojego potgczenia. Przy zmianie typu kanatu ponownie sprawdz jego
mapowanie: moze zmienic¢ sie liczba dostepnych akgc;ji.

Channel Definitions / Definicje Kanatow

Kazda karta kanatu zawiera Nazwa / Name, Typ / Type oraz pola zalezne od typu. Wpisuj nazwe zrozumiatg
podczas pdzniejszego mapowania, np. ,Skret”, ,Naped” lub ,Swiatta”. Po edycji pola tekstowego zatwierdz
zmiane Enterem albo przejdz do innego pola.

* Os (Dwukierunkowa — np. Skret): potozenie wejscia odpowiada potozeniu wyjscia. Min i Max wyznaczajg
skrajne wartosci kanatu. To typowy wybor dla osi kierownicy wracajgcej do srodka.
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» Os Dzielona (Jednokierunkowa — np. Gaz/Ham.): dwa osobne wejscia, gaz i hamulec, sterujg jednym
kanatem napedu. Min (Ham.) okresla strone hamowania, Max (Gaz) strone jazdy, a Center wartos¢ po
zwolnieniu obu pedatow.

* Os Przyrostowa (Rate Mode): wychylenie wejscia zmienia potozenie stopniowo, zamiast bezposrednio
ustawia¢ pozycje. Speed (us/s) okresla szybkos¢ zmian, a Min/Max ich granice. Po powrocie wejscia do
srodka wyjscie zachowuje osiggniete potozenie.

* Przelacznik (ON/OFF): kolejne nacisniecia przetgczajg stan. Wartosci OFF/ON okreslajg dwie wartosci
kanatu. Zwolnienie przycisku samo nie cofa przetgczenia.

* Przelgcznik Chwilowy: warto$¢ aktywna obowigzuje podczas trzymania przycisku. Domysina/Aktywna
okresla wartos$¢ po zwolnieniu oraz podczas nacisniecia.

* Przelagcznik Wielopozycyjny (Karuzela): jeden przycisk kolejno wybiera pozycje. Wpisz liste catkowitych
wartosci, np. 1000, 1500, 2000. Przecinek oddziela pozycje; nie wpisuj procentéw ani jednostek.

* Przelgcznik Wielopozycyjny (Osobne Przyciski): kazda pozycja z tej samej listy ma osobng akcje do
przypisania. Po zwolnieniu przycisku ostatnio wybrana pozycja pozostaje aktywna.

Pola wartosci kanatu pozwalajg ustawia¢ zakres 800—2200 us. Nie oznacza to, ze serwo, ESC i caty transport
obstugujg bezpiecznie caty zakres. Zacznij od wartosci zgodnych z urzgdzeniem i ogranicz wychylenia przed
prébg pod obcigzeniem. Wartos¢ 1500 ps jest czestym srodkiem, ale nie uniwersalnym poleceniem
zatrzymania kazdego ESC. Zachowuj logiczny porzgdek minimum, $rodka i maksimum.

Control Mapping / Mapowanie Sterowania — elementy tabeli

Akcja /| Action wskazuje funkcje, do ktorej przypisujesz wejscie. Dla osi dzielonej pojawiajg sie dwa wiersze z
dopiskami Throttle i Brake. Dla osobnych przyciskéw wielopozycyjnych zobaczysz wiersz dla kazdej pozycji i
jej wartosci. Na liscie znajdujg sie takze akcje takie jak Gear Up, Gear Down, Bieg (Shifter ABS) oraz Arm /
Disarm (ARM). Sg to funkcje aplikacji; nie nalezy myli¢ ich z dowolnym kanatem AUX o podobnej nazwie.

Przypisanie / Assignment pokazuje rozpoznane urzgdzenie, rodzaj wejscia i indeks. Typ / Type okresla
interpretacje fizycznej osi: Dwukierunkowy / Bidirectional dla wejscia pracujgcego w obie strony od srodka,
Jednokierunkowy / Unidirectional dla pedatu pracujgcego od spoczynku do petnego wcisniecia. To inne
ustawienie niz typ wyjsciowego kanatu w Definicjach Kanatéw. Odwré¢ / Invert zmienia kierunek reakgc;ji
przypisanego wejscia. Przypisz / Assign uruchamia wykrywanie urzadzenia. Zapisz Mapowanie / Save
Mapping zatwierdza biezgce przypisania.

Do dodawania i zmiany wej$¢ uzywaj Przypisz. Nie zaktadaj, ze samo wybranie tekstu z listy Przypisanie
zmieni aktywne sterowanie. Po kazdej zmianie wykonaj prébe kanatu, a potem zapisz mapowanie i profil.

Najpierw rozpoznaj urzadzenia

Po prawej stronie otworz Diagnostyka Kontrolera / Controller Diagnostics. Kazde urzgdzenie ma witasng
grupe osi, przyciskow i ewentualnie krzyzaka Hats lub biegéw Gears. Paski osi pokazujg wartosci od okoto
-100 do +100; sg to odczyty wejscia, nie mikrosekundy wyjscia. Numer Axis 0 lub Button O jest indeksem
urzgdzenia, a nie kanatem CH1.

1. Porusz tylko kierownicg i ustal nazwe urzgdzenia oraz numer zmieniajgcej sie osi.

2. Wcisnij tylko gaz, potem tylko hamulec. Sprawdz, czy zmieniajg sie rozne osie.

3. Zwré¢ uwage na potozenie spoczynkowe i kierunek zmian kazdego pedatu.

4. Nacisnij planowane przyciski i sprawdz ich wskazniki.

5. Jezeli nie ma reakcji juz w tym panelu, sprawdz sterownik i urzgdzenie przed mapowaniem.

Kierownica, pedaty i skrzynia mogag by¢ trzema osobnymi urzgdzeniami USB. Nie muszg mie¢ tej samej nazwy
ani wspolnego numerowania osi. Po zmianie portu USB lub trybu sterownika ponownie sprawdz przypisania.
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Przypisz kierownice

1. W Definicjach Kanatéw wybierz kanat skretu i typ O$ (Dwukierunkowa).

Nazwij go ,Skret” i ustaw wiasciwe Min/Max dla serwa i mechaniki.

W Mapowaniu odszukaj akcje tego kanatu i ustaw Typ: Dwukierunkowy.

Nacisnij Przypisz, nie poruszajgc pedatami i innymi kontrolerami.

Obrd¢ kierownice wyraznie w jedng strone. Po wykryciu okno zamknie sie automatycznie.
Sprawdz, czy przypisanie zawiera wiasciwg nazwe urzgdzenia i indeks osi.

W kokpicie obserwuj kanat: Srodek kierownicy powinien odpowiada¢ neutralnemu skretowi.
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Sprawdz oba skrajne potozenia. Jesli kierunek jest przeciwny, zmien Odwro¢€ i powtorz probe.

Kreator moze automatycznie zaznaczy¢ Odwréé po wykryciu ruchu w ujemnym kierunku. Dlatego stan tego
pola zawsze sprawdz po przypisaniu, zamiast przyjmowac z goéry. Nie odwracaj jednoczesnie kilku ustawien w
sterowniku, GCS i odbiorniku: wprowadzaj pojedynczg zmiane i sprawdzaj jej wynik.

Dwa osobne pedaty — jeden kanat ESC

1. Dla kanatu napedu ustaw typ O$ Dzielona.

Ustaw Center zgodnie z neutralnym sygnatem ESC oraz wtasciwe Min (Ham.) i Max (Gaz).

W Mapowaniu znajdz dwa wiersze tego kanatu: Throttle oraz Brake.

Dla obu wybierz Typ: Jednokierunkowy.

Przy wierszu Throttle nacisnij Przypisz i wcisnij tylko pedat gazu.

Przy wierszu Brake nacié$nij Przypisz i wcisnij tylko pedat hamulca.

Zwolnij oba pedaty i sprawdz wartos¢ neutralng kanatu.

Wcisnij gaz: kanat ma przechodzi¢ od srodka w strone Max, jesli wybrano bieg do przodu.
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Wcisnij hamulec: kanat ma przechodzi¢ od $rodka w strone Min.
10. Jezeli pedat dziata odwrotnie, popraw Odwré¢ wytgcznie w jego wierszu.

W tym trybie gaz i hamulec nie tworzg dwoch niezaleznych wyjsé serw. Przy jednoczesnym wcisnieciu obu
pierwszenstwo ma hamowanie. Pozycja skrzyni wptywa na wynik: neutralny bieg utrzymuje Center, a bieg
wsteczny odwraca strone dziatania gazu i hamowania. Limity mocy biegu réwniez mogg ogranicza¢ zakres
uzyskany gazem. Jesli gaz nie zmienia wyjscia mimo prawidtowego odczytu pedatu, sprawdz biezgcy bieg i
profil skrzyni.

Gdy pedaly maja inng konfiguracje

Jesli gaz i hamulec majg sterowaé¢ oddzielnymi wyjsciami pojazdu, zdefiniuj dwa osobne kanaty zgodne z jego
elektronikg i przypisz kazdemu wtasciwg 0s. Dla zwyktego kanatu osi i wejscia jednokierunkowego spoczynek
odpowiada minimum, a petne wcisniecie maksimum; nie przyjmuj automatycznie srodka 1500 ps.

Jesli dwa pedaty poruszajg jedng wspdlng osig w monitorze kontrolera, sterownik udostepnia tryb osi
potgczonej. Nie przypisuj jej bez sprawdzenia jako dwdch niezaleznych pedatéw osi dzielonej. Jezeli zestaw
pozwala, wigcz osobne osie w ustawieniach urzadzenia i powtdérz rozpoznanie. Alternatywnie uzyj wspoélnej osi
jako wejscia dwukierunkowego jednego kanatu, po potwierdzeniu jej srodka, kierunku i zachowania po
zwolnieniu obu pedatow.

Przyciski, Swiatta, pozycje i uzbrojenie

1. Wybierz przeznaczony na funkcje kanat i wlasciwy typ przetgcznika.
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Dla Swiatta przetgczanego kolejnymi kliknieciami wybierz ON/OFF i wartosci OFF/ON.
Dla dziatania tylko podczas trzymania przycisku wybierz Przetgcznik Chwilowy.
Dla jednego przycisku przechodzgcego przez kilka stanéw wybierz Karuzela i liste wartosci.

Dla osobnego przycisku kazdej pozycji wybierz Osobne Przyciski.
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Przejdz do Mapowania i uzyj Przypisz przy odpowiedniej akcji lub kazdej pozyciji.
7. Nacisnij wytgcznie przeznaczony przycisk; potem sprawdz osobno nacisniecie i zwolnienie.

W kreatorze przyciskéw nie poruszaj osiami. Przypadkowy ruch moze przypisa¢ o$ zamiast przycisku. Kreator
pomija wejscia przypisane juz innym akcjom, aby ograniczy¢ przypadkowe duplikaty. Jesli przycisk nie jest
wykrywany, sprawdz, czy nie ma juz innego zastosowania. Nie traktuj przycisku ,Przetgcznik Chwilowy” jako
zatrzaskowego przetgcznika bezpieczenstwa.

Gear Up i Gear Down przypisz do osobnych topatek lub przyciskow, jezeli chcesz zmieniaé bieg aplikacji
sekwencyjnie. Shifter ABS jest akcjg bezposredniego wyboru biegu dla zgodnej skrzyni. Arm / Disarm (ARM)
przypisz do jednoznacznie rozpoznawalnego przycisku. Nie zastepuje to sprawdzenia, jak rozbrojenie reaguje
na konkretnym potgczeniu i pojezdzie.

Gdy kreator czeka na mocniejszy ruch

W oknie przypisywania pojawia sie nazwa ostatniego urzadzenia, rodzaj wejscia, indeks i wartos¢. Porusz
wytgcznie docelowym wejsciem, aby upewnic sie, co wykryto. Przy niewielkim ruchu, np. pedatu z czujnikiem
nacisku, moze pojawic sie przycisk Zatwierdz wykryty kontroler / Confirm detected controller. Sprawdz
jego opis i uzyj go, jesli wskazuje wiasciwe wejscie. Cancel / Anuluj zamyka kreator bez zaakceptowania
nowego przypisania. Nie zwiekszaj sity nacisku ponad normalny zakres pracy pedatu tylko po to, aby
zakonczy¢ wykrywanie.

Dead Zones / Martwe Strefy — zakres wejsciowy i wartos¢ docelowa

Kazdy kanat ma wiasny pasek odczytu, liste stref i trzy pola: Min, Max oraz Cel / Target. Wartosci podaje sie w
mikrosekundach, nie w procentach. Strefa mowi: gdy wyliczona wartos¢ kanatu miesci sie miedzy Min i Max,
zastgp jg wartoscig Cel. Na pasku czerwony obszar pokazuje strefe, a pomaranczowa linia jej cel.

1. Pusc¢ kierownice i zanotuj mate wahania kanatu w poblizu Srodka.

2. Dla przyktadowych wahan 1495-1505 ps wpisz Min: 1494, Max: 1506, Cel: 1500.

3. Nacisnij +, aby dodac¢ strefe. To przyktad do dopasowania, nie zalecenie dla kazdej kierownicy.
4. Sprawdz stabilno$¢ wyjscia oraz reakcje przy niewielkim skrecie poza strefe.

5. Jezeli poczatek ruchu stat sie zbyt duzy, zawez strefe.

6. Aby zastgpi¢ strefe, zaznacz jg, usun przyciskiem —, popraw pola i dodaj nowg przez +.

Klikniecie wpisu w liscie wypetnia pola jego wartosciami. Sama zmiana pol nie zastepuje istniejgcego wpisu; +
dodaje kolejny. Dozwolone wartosci Min, Max i Cel mieszczg sie w zakresie 1000-2000 ps, a Min musi by¢
mniejsze od Max. Unikaj naktadania stref: jezeli pasuje kilka, zadziata pierwsza z listy. Cel powinien
odpowiadac¢ zamierzonemu stanowi urzgdzenia, np. neutralnemu skretowi. Nie ustawiaj Srodka jako celu dla
pedatu, ktérego prawidtowy spoczynek przypada na minimum.

Pasek przedstawia warto$¢ kanatu przed zastgpieniem jej celem strefy. Moze wiec nadal pokazywacé niewielkie
drgania, mimo stabilnego wyjscia w kokpicie. Oceniaj efekt, poréwnujgc oba widoki; martwa strefa nie zmienia
surowego odczytu kontrolera.
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Expo Curves / Krzywe Expo — czutos¢ i wygtadzanie

Dla kazdego kanatu dostepne sg Expo i Wygtadzanie / Smoothing oraz podglad krzywej. Expo = 1,0
oznacza zaleznos¢ liniowg. Wartos¢ wieksza od 1,0 tagodzi odpowiedz przy matym wychyleniu; mniejsza od
1,0 sprawia, ze poczatek ruchu dziata mocniej. Zakres pola Expo wynosi 0,1-5,0. Nie wpisuje sie tutaj procentu
Expo znanego z niektérych aparatur.

Smoothing = 0,0 wytgcza to wygtadzanie. Wyzsza wartosc¢, do 0,95, silniej usrednia zmiany i opdznia reakcje
na szybki ruch. Wygtadzanie nie zastepuje poprawnej kalibracji ani wtasciwego potozenia neutralnego. W osi
dzielonej ustawienie kanatu dziata na obie sktadowe: gaz i hamulec.

1. Najpierw sprawdz sterowanie z Expo 1,0 i Smoothing 0,0.

2. Zwiekszaj Expo matymi krokami, jesli potrzeba tagodniejszego poczatku skretu lub pedatu.
3. Poréwnaj mate, srednie i petne wychylenie oraz powrét do neutralnego potozenia.

4. Dopiero jesli potrzebujesz ttumienia szybkich zmian, dodaj niewielkie wygtadzanie.

5. Po kazdej zmianie sprawdz réwniez szybkos¢ odpuszczenia gazu i dziatania hamulca.

Krzywa pokazuje charakterystyke, nie wynik pomiaru opdznienia catego modelu. Expo nie naprawi zamiany
gazu z hamulcem ani btednego kierunku osi. Najpierw usunh problem przypisania, dopiero potem dopasowuj
odczucie sterowania.

Koncowa préba oraz najczestsze problemy

Zapisz mapowanie i zachowaj profil po zakoriczeniu zmian. Zamknij kreatory, wré¢ do kokpitu i sprawdz
wszystkie kanaty z napedem zabezpieczonym. Wykonaj kolejno: skret w lewo, $rodek, skret w prawo, gaz,
zwolnienie gazu, hamulec, zwolnienie hamulca, przyciski i zmiane biegdéw. Potwierdz, Zze kazda funkcja
zmienia wytgcznie zamierzone wyjscie. Na koniec wczytaj zapisany profil i powtdrz krétki test, aby sprawdzié
trwatos¢ ustawien.

* Nie ma reakcji w Diagnostyce Kontrolera: sprawdz zasilanie USB, sterownik i tryb urzgdzenia.

* Monitor wejscia reaguje, kanat nie: sprawdz wiasciwg akcje, typ kanatu, przypisanie i aktywny profil.

» Gaz pozostaje na Center: sprawdz bieg neutralny oraz tryb osi dzielone;j.

* Pedal dziatla po puszczeniu: sprawdz jednokierunkowy typ wejscia i Odwrac.

» Kierownica dziata w przeciwng strone: popraw Odwrd¢ przy jej akcji, potem sprawdz oba kohce zakresu.
» Kreator wybiera niewtasciwe urzadzenie: anuluj, zatrzymaj inne wejscia i przypisz ponownie.

* Nie da sie wykry¢ przycisku: sprawdz istniejgce przypisania oraz wskaznik przycisku w monitorze.

* Po zmianie osi dzielonej brakuje pedatu: przypisz osobno oba nowe wiersze Throttle i Brake.

+ Kanat skacze w okolicy srodka: sprawdz surowe wejscie, a nastepnie waskg martwg strefe z wtasciwym
celem.

+ Kanal reaguje zbyt wolno: zmniejsz Smoothing i sprawdz ograniczenia ruchu lub mocy w pozostatych
ustawieniach.

» Pelny gaz nie osigga Max: sprawdz bieg, limit mocy, zakres fizycznego pedatu i konfiguracje ESC.
* CH9 lub dalszy nie dociera do modelu: sprawdz liczbe kanatéw przesytanych wybranym transportem.

Préba paskow w GCS potwierdza konfiguracje aplikacji. Osobno sprawdz reakcje odbiornika, serw i ESC oraz
zachowanie po utracie kontrolera i tgcznosci.
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6. Obraz FPV i wybér OSD

* Video Source okresla zrodto obrazu, OSD Profile ukfad wskaznikow, a Launch FPV Window otwiera
osobne okno do jazdy z kamery.

» Disabled wytgcza naktadke OSD. Uktad wskaznikow nie zmienia wyposazenia pojazdu.
1. Wskaz skonfigurowane zrédto w Video Source.

2. Wybierz uktad w OSD Profile, odpowiedni do potrzeb jazdy.

3. Nacisnij Launch FPV Window i sprawdz obraz oraz aktualnos¢ danych.

4. Poréwnaj napiecie, predkosc¢ i potozenie z rzeczywistym stanem pojazdu.

% RCSIM - FPV View

POS DRIVER

Player_6412

LAPO/0  ==iam -=

OSD do jazdy torowej: czasy, pedaty, bieg i minimapa
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7 RCSIM - FPV View

PITCH (POCHYLENIE) ROLL (PRZECHYLENIE)

s 9%

(PITCH: +0°) (RoOLL: -0° )
0% 0% |

0°

OSD z przechytem i pochyleniem pojazdu

2 RCSIM - FPV View

Stream stopped
il =2 ——10
20L———. —— 120

PITCH: +0.0° ROLL:-0.0°

OSD z horyzontem i wskaznikami lotniczymi

Na tych ilustracjach komunikat Stream stopped. oznacza zatrzymany strumien. Czarnego tta nie nalezy
samodzielnie interpretowac jako awarii kamery. Wartosci kreskowane oznaczajg brak prezentowanego
odczytu; nie sg pomiarem zera.
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7 RCSIM - FPV View

GEAR
1 - KM/H
N

I o

Przykfad komunikatu STREAM ERROR z adresem nieotwartego strumienia

Przy STREAM ERROR sprawdz podany adres zrodta, dostepnosc kamery i siec. Jesli OSD dziata, a obraz nie,
diagnozuj zrodto wideo osobno od telemetrii.

Edit Layout — wiasny ukiad wskaznikow

2 0SD Layout Editor

Available Widgets:
Scale 1,00
Text

Color #00ff88
Telemetry

Width 200,00
Speedometer
B s1AM pPOSE <20 XD e ) 12.4v 55
POSE X +1245m
POSEY -418m
HEADING 14250
Altitude MATCH 96%

Height 200,00
ArtificialHorizon

ThrottleBrake
Compass
GForceMeter
HomeDirection
Minimap
Debug
PlannerDebug

RLDebug

© LocaL PLAN SAFE 95%

Leaderboard S IsIsteTotsks
()
SteeringVisualizer 4 74 Ky
&)
AlConfidence

= ster

Drift
Battery

SlamDebug
Save

Add selected Save as...

OSD Layout Editor: lista elementéw, obszar roboczy i wtasciwosci

1. W kokpicie nacisnij Edit Layout.
2. W Available Widgets wybierz element, np. Battery, Compass lub Minimap.

3. Nacisnij Add selected albo dwukrotnie kliknij nazwe elementu.
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4. Przeciagnij element na obszarze roboczym; zaznacz go, aby zmieni¢ Scale, Color, Width i Height.
5. Niepotrzebny zaznaczony element usun klawiszem Delete.
6. Save as... zachowuje osobny plik uktadu, a Save zapisuje biezgcy.

Oczekiwany wynik: zapisany uktad mozliwy do uzycia jako profil OSD. Liczby w podgladzie edytora stuzg
ocenie wygladu; nie sg potwierdzeniem danych z pojazdu.

7. Diagnostics — sprawdzanie zestawu przed jazda

Checklist (Preflight Check): stan tgcza, baterii i czujnikow

Otworz Checklist (Preflight Check) i nacisnij Start Control. Przycisk uruchamia odswiezanie kontroli, nie
jazde ani uzbrojenie modelu. Przeczytaj zarowno Status, jak i Value: zielone OK, z6tte WARN oraz czerwone
NO wymagajg kontekstu. Brak GPS lub LIDAR moze by¢ prawidtowy dla zestawu bez tych urzadzen.

» Safety State: UNKNOWN wymaga wyjasnienia przed poleganiem na funkcjach bezpieczenhstwa.
Oczekiwany wynik: wskazania odpowiadajgce rzeczywistemu wyposazeniu i stanowi zestawu.

» LiDAR Radar (Scanning) pokazuje dostarczane punkty skanowania. Jezeli oczekujesz skanu, sprawdz
najpierw, czy platforma i wybrany transport go dostarczaja.
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2 RCSIM - Ground Control Station

Options  Help

Cockpit Configuration Diagnostics Navigation RPi Management Al Studio acing Multip
Checkist (Preflight Chec DAR Radar (Scanning) | Real time Telemetry | Raw Data Inspectof Self tests Hardware Diagnostics

Available Data:

Presets:

IMU & Orfentation
orientation.roll
orientation.pitch
orientation.yaw
orientation.ekf_covariance
status.ping
status.cpu_usage
status.temperature

imu.ax

imuay
Orientation

imuaz

position.speed
position.alt
battery.voltage

battery.current

Real-time Telemetry: wybér danych i przebiegi

W Real-time Telemetry wybierz Presets, np. IMU & Orientation, albo interesujgce pozycje z Available Data.
Wykonaj maty, kontrolowany ruch i poréwnaj przebiegi przed ruchem oraz po nim. Ptaski wykres moze
odpowiadac¢ nieruchomemu czujnikowi; sam nie dowodzi awarii. Nazwy osi i jednostki porownuj z faktycznie

podfgczonym czujnikiem.

2 RCSIM - Ground Control Station

Options  Help

Diagnostics Navigation RPi Management
anning) | Real time Telemetry Raw Data Inspector

acket (from RPi/UDP) ed Data (after and c n; Al Subsystem Telemet:  Support Export Tools

Warten auf Daten vom
KI-Subsystem

Value

Power Object with 3 items e Timi Object with 21 items
Gear 1 10658453
Gps i 10658453
Altitude (m) 110 erd 10658453
Course 0 10658454
Status Fix (GPS) 4
Pos. accuracy (i) 050 Drift Analysis
52.2297000 G-Forces (G)
210122000 Gear
0 Motion Sensors (IMU)
Object with 9 items

GENERATE SUPPORT PACKAGE (ZIP)

SLAM / Odometry
Slam Global Pos
Lidar ist with 16 items System Status
o 519 Timestamp 1791589731
0] 5 Version Mismatch No (False)
21
3]
©1

EXPORT DRIVE TO 3D KML

1791589731064
10658443
10658444

Raw Data Inspector: pakiet odebrany, dane przetworzone i eksport
W Raw Data Inspector rozwin odpowiednig grupe w lewej i Srodkowej kolumnie. Lewa pokazuje dane

odebrane, srodkowa wynik przetwarzania. Gdy odczyt jest btedny juz po lewej, sprawdz czujnik i transmisje;
gdy zmienia sie dopiero po przetworzeniu, sprawdz ustawienia filtrowania i jednostki.
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+ GENERATE SUPPORT PACKAGE (ZIP) przygotowuje paczke do diagnostyki.
+ EXPORT DRIVE TO 3D KML stuzy eksportowi zarejestrowanego przejazdu; wymaga danych trasy.

Sensor Fusion Tuning Center: wybor filtra i narzedzia kalibracji

W Sensor Fusion Tuning Center wybiera sie Active orientation filter i parametry filtra. Przed zmianami
zachowaj profil, a nastepnie zmieniaj jeden parametr i poréwnuj wykresy.

* Run Sensor Bias Calibration stuzy kalibracji przesuniecia czujnika: ustaw pojazd nieruchomo na poziome;
powierzchni i postepuj zgodnie z komunikatami.

* Launch 3D Interactive Calibration Wizard otwiera prowadzong kalibracje.

* Reset/ Zero Position (X, Y, Yaw) zeruje odniesienie pozyciji; nie zastepuje kalibracji czujnika. W Self-tests
Hardware Diagnostics wybieraj probe odpowiadajgcg wyposazeniu; test elementu wykonawczego
przeprowadzaj ze swiadomoscig, ze moze wywotac jego ruch.
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8. Mission Planner — punkty misji i wirtualne bramki

a

RCSIM Mission Planner

Virtual Track (Gates / Sectors)

Virtual track

Edit on map Reverse direction (2) Move up (A) Move down (V)
Track ID: virtual-track
Coordinate system:  SLAM (metres)

ID Type Width (m) Position Orientation

Gate
Gate ID:
Gate type: Start/finish
Width (m): 8,000000

X position (m): 0,000000

Y position (m): 0,000000

Orientation (°): 0,000000

Add gate Save gate Remove gate Export track.. Import track...

ate

Virtual Track (Gates / Sectors): tworzenie bramek

Z kokpitu otwérz Mission Planner. Virtual Track (Gates / Sectors) opisuje geometrie pomiaru przejazdu.
Ustaw Track ID, wybierz Coordinate system, podaj Gate ID, Gate type, Width (m), pozycje i orientacje.

+ Add gate dodaje bramke, Save gate zatwierdza edycje, a Remove gate usuwa zaznaczona.
* Move up, Move down oraz Reverse direction porzgdkujg przebieg toru.

+ Export track... zapisuje tor; Import track... wczytuje istniejgcy. Nie mieszaj wspotrzednych SLAM (metres)
z pozycjg geograficzng GPS.
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2 RCSIM Mission Planner

Virtual Track (Gat ctors Navigation Mission (Waypoints)

Type Lat Alt (m) Width (m) Gate Alt (m) V Max (km/h)

Mission Settings Actions on the List Mission File

Number of laps: 3

Remove Up Reverse Mission Save Mission... Load Mission...

Closed track (loop)

Navigation Mission (Waypoints): lista punktéw i uruchomienie misji

W Navigation Mission (Waypoints) sprawdz kolejnosc¢ i parametry punktéw dodanych na mapie.

* Remove, Up, Down oraz Reverse Mission zmieniajg liste. Ustaw Number of laps i Closed track (loop)
zgodnie z zamiarem przejazdu. Zachowaj trase przez Save Mission...; Load Mission... przywraca
zapisana.

+ START MISSION wymaga niepustej listy i platformy przygotowanej do wykonania misji. Samo zapisanie
punktéw lub narysowanie bramek nie uruchamia autonomicznej jazdy.
9. Navigation — ustawienia nawigacji i autopilota

Zaktadka Navigation stuzy do przygotowania pomiaréw LiDAR, budowania mapy oraz wyboru sposobu
wspomagania jazdy. Zmiana parametréw, uruchomienie mapowania i uruchomienie sterowania to oddzielne
czynnosci. Najpierw sprawdz rzeczywiste dane sensoréw oraz reczne sterowanie modelem.
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# START ENGINE © sToP |8l RESTART

# RUNFTG

= SAVE APPLY CONFIGURATION

Navigation — radar i ustawienia FTG

Na gorze znajdujg sie SLAM Engine Active (MASTER ENABLE), START ENGINE, STOP i RESTART.
START ENGINE uruchamia przetwarzanie mapy; nie oznacza jeszcze rozpoczecia autonomicznej jazdy.
STOP zatrzymuje aktywny silnik mapowania. Nie traktuj go jako uniwersalnego awaryjnego odciecia napedu:
Sposob przerwania jazdy musi by¢é wczesniej sprawdzony w uzywanym zestawie.

+ SAVE APPLY CONFIGURATION zapisuje i stosuje ustawienia. Cze$¢ zmian synchronizuje sie juz przy
edycji, dlatego nie stroimy aktywnego autopilota przypadkowymi warto$ciami podczas jazdy.

LiDAR Settings — zgodnosé skanu z otoczeniem

Tutaj dopasowujesz skale odlegtosci, obrét skanu i odbicie lustrzane do potozenia sensora. Granice minimalne;j
i maksymalnej odlegtosci odrzucajg pomiary poza uzytecznym zakresem; filiry pomagajg ograniczy¢ szum.
Edytor martwych stref pozwala wykluczy¢ sektory zastoniete elementami pojazdu.

1. Ustaw model nieruchomo i umiesc¢ rozpoznawalng przeszkode przed nim.

2. Sprawdz, czy jej odlegtos¢ oraz strona na skanie odpowiadajg rzeczywistosci; skoryguj skale, obrot lub
odbicie.

3. Zaznacz wytgcznie rzeczywiste zastoniecia sensora, a nastepnie zastosuj ustawienia.

Oczekiwany rezultat: przeszkoda pojawia sie we wiasciwym kierunku i odlegtosci. Brak punktéw nie jest wolng
drogg — najpierw sprawdz potgczenie sensora.

SLAM Engine Settings — stabilna mapa

Rozdzielczos¢ mapy okresla szczegdtowosc siatki, a redukcja punktow ogranicza koszt obliczen. Prég btedu
dopasowania i minimalna liczba punktéw wptywajg na akceptowanie kolejnych skanow. Fuzje IMU i predko$ci
wigczaj dla sensoréw dostarczajgcych sprawdzone dane.

1. Zacznij od nieruchomego pojazdu i prawidtowo zorientowanego LiDAR-u.
2. Zastosuj ustawienia i wybierz START ENGINE.

3. Przemies¢ pojazd recznie niewielki odcinek; obserwuj mape, liczbe weztéw i wykres btedu dopasowania.
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Sciany powinny zachowywaé spéjne potozenie. Rozjezdzajace sie lub powielone przeszkody wymagaja
poprawy pomiardéw i strojenia przed planowaniem jazdy. Tryb blokowania pozycji do debugowania nie
zastepuje lokalizacji pojazdu.

PWF Settings — prowadzenie wzgledem scian

PWF wykorzystuje geometrie otoczenia do korygowania toru jazdy. Wybor regulatora PID albo ADRC zmienia
dostepne nastawy. Zmiana znaku skretu lub gazu odwraca dziatanie odpowiedniego wyjscia; nie stuzy do
kompensowania btednego montazu LiDAR-u.

1. Przygotuj poprawny skan oraz matg predkos¢ testows.

2. Wybierz regulator i sprawdz kierunek reakcji na przeszkode przy zabezpieczonym napedzie.

3. Zapisz ustawienia, a nastepnie uzyj przycisku uruchomienia PWF dopiero na przygotowanym stanowisku.
Obserwuj wizualizacje $cian i wyjscia sterowania. Jezeli pojazd skreca w strone przeszkody albo oscyluje,
przerwij test i popraw kierunki lub nastawy. Nie wtgczaj automatycznego strojenia jako pierwszego kroku
konfiguraciji.

FTG Settings — wybor wolnej przestrzeni

» Enable Follow The Gap (Reactive Mode) wtacza reaktywny tryb szukania przejazdu. Safety bubble
wyznacza bufor wokét najblizszych przeszkaod, Effective car width opisuje szeroko$¢ uwzgledniang przez
algorytm, a Disparity threshold dotyczy nieciggtosci odlegtosci w skanie.

» Target selection method wybiera sposéb wskazania celu wewnatrz przeswitu. Field of view (FOV)
ogranicza analizowany sektor, natomiast LiDAR analytical range jego zasieg. Min Speed, Max Speed i
ustawienia hamowania wptywajg na tempo jazdy i zwalnianie w zakrecie.

1. Sprawdz radar i zgodnos¢ kierunku przodu modelu.

2. Wpisz rzeczywistg szerokos$¢ pojazdu, zachowawczy bufor i matg predkos¢ maksymalna.

3. Wybierz sposéb wskazania celu i zakres FOV, po czym zapisz konfiguracje.

4. Wigcz tryb i uzyj RUN FTG, pozostajgc gotowym do recznego przejecia.

Na radarze powinien pojawic sie cel w dostepnej przestrzeni. FTG reaguje na biezgcy skan; nie jest obietnicg
dojazdu do wyznaczonego miejsca ani wykrycia przeszkod niewidocznych dla LiDAR-u.

PP Settings — podazanie po sciezce

Pure Pursuit prowadzi model po przygotowanej trasie. Odlegtos¢ wyprzedzenia okresla, jak daleki punkt
sciezki jest celem skretu. Limit skretu ogranicza korekte, a parametry predkosci i krzywizny pomagajg zwalnia¢
na zakretach. Parametry generowania sciezki wptywajg na odstep od przeszkdd i wygtadzenie trasy.

1. Przygotuj mape, poprawng pozycje pojazdu i trase lub cel w widoku mapy.

2. Wygeneruj sciezke i sprawdz jej caty przebieg, zwlaszcza narozniki i waskie przejazdy.

3. Ustaw niewielkg predkos¢, zapisz konfiguracije i dopiero wtedy uruchom sledzenie PP.

Oczekiwany rezultat: wizualizacja pokazuje trase oraz cel wyprzedzenia, a model koryguje tor w ich kierunku.
Brak trasy lub utrata wiarygodnej pozycji wymagajg przerwania proby.

Al Assist Settings i Full Al Settings

+ Al Assist Settings tgczy sterowanie operatora z wybranym pilotem PWF, FTG lub PURE_PURSUIT.
Ustawiasz udziat wspomagania, prég recznego przejecia i wygtadzanie. Najpierw uruchom i sprawdz samg
wybrang strategie, nastepnie dodaj maty udziat wspomagania i sprawdz mozliwosé przejecia kierownica.
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* Full Al Settings udostepnia wybér modelu, predkos¢, agresywnosc¢, hamowanie i narastanie gazu.
Wskazanie pliku nie potwierdza zgodnosci modelu ani skutecznego zatadowania. Rozpocznij od
sprawdzenia wynikéw modelu i kierunkéw sterowania na stanowisku, potem od krétkiej préby przy mate;j
predkosci. Przycisk startu uruchamia sterowanie, a nie trening modelu.

10. SLAM Robotics — mapa, punkty i diagnostyka

To osobny widok pracy z mapg. W pokazanym ukfadzie jest dostepny jako zaktadka rozszerzenia SLAM
Robotics; jego obecnos¢ zalezy od dostepnosci i zatadowania dodatku. Nie nalezy myli¢ go z panelem
parametrow Navigation.

SLAM Robotics

# OPTIMIZE APEX B ResetSLAM T

is: UNSTABLE

EKF: INITIALIZATION

SLAM Robotics — mapa i wskazniki gotowosci

» Source przetgcza zrodto mapy pomiedzy RPi (Edge) a PC (Monaco). Auto-update steruje odswiezaniem,
a Show Map (OSM) widocznoscig podktadu. Podktad geograficzny nie potwierdza gotowosci lokalnego
SLAM.

» Upload Map otwiera lokalny plik mapy — etykieta na zrzucie nie oznacza wystania mapy do pojazdu. Save
Map zapisuje mape, a Clear czysci biezgcy widok/dane mapy. Przed czyszczeniem lub Reset SLAM
zachowaj potrzebny wynik.

1. Wybierz rzeczywiste zrédto i sprawdz naptyw punktow.
Odczytaj prawy panel: GPS RTK, Lidar SLAM, IMU Fusion, Radio Link i Safety Supervisor.

Dopiero na spéjnej mapie uzyj Draw Trail, zaznacz trase i zakoncz rysowanie; Clear Trail usuwa te punkty.

0N

OPTIMIZE APEX zleca optymalizacje trasy. Sprawdz wynik przed wykorzystaniem go do prowadzenia
modelu.

o

Narzedzie Tool i Edit Mode stuzg do wyboru celu, domu oraz edycji przeszkod. Po edycji zapisz mape i
ponownie skontroluj trase.

Na przedstawionym zrzucie nie ma danych GPS, IMU jest offline, a radio roztgczone. Sam napis Safety
Supervisor: NORMAL w tej sytuacji nie potwierdza gotowosci do jazdy autonomicznej. RESET SAFETY nie
naprawia brakujgcych danych ani potgczenia.
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11. RPi Management — administracja komputerem pojazdu

Zakfadka wymaga dostepnego Raspberry Pi i dziatajgcego potgczenia administracyjnego. Sprawdz model,

temperature CPU, obcigzenie CPU/RAM i stan ustugi. Najpierw uzyj Pobierz Config, dopiero potem edytuj
pobrane wartosci i nacisnij Wyslij i Zapisz. Oczekiwany wynik: potwierdzenie operacji lub komunikat btedu;
brak potwierdzenia wymaga sprawdzenia potgczenia.

+ URUCHOM Ustuge, ZATRZYMAJ Ustuge i RESTART Ustugi dotyczg programu na Pi.
 RESTART Systemu (Reboot) restartuje caty komputer po potwierdzeniu i czasowo przerywa jego prace.
+ LOGI na Zywo (Docker) stuzy diagnostyce zgodnego wdroZzenia kontenerowego.

» Wagraj Model Al (.hef/.pth) otwiera wybor pliku oraz pytania o uzytkownika i hasto SSH. Przestanie pliku nie
dowodzi uruchomienia modelu ani zgodnosci z akceleratorem. Lista Szybkie Profile jest obecnie
nieaktywna; konfiguracje pobierz i edytuj recznie. Brak ilustracji tej zaktadki w dostarczonym zestawie nie
zmienia jej odrebnej funkcji administracyjne;.

12. Al Studio — od nagrania do sprawdzenia modelu

Zaktadka Al Studio moze by¢ dostarczana przez dodatek Al Training & Simulation Studio. Trening i
detekcja wymagajg odpowiednich bibliotek oraz modeli; zaznaczenie opcji CUDA nie tworzy obstugi GPU na
niezgodnym komputerze.

01 Collection — wybor materiatu treningowego

Al Studio — zrédta danych i kontrola jakosci

Zaznacz dostepne zrodta: Image (Camera), Control (Signals), Dynamics (IMU), Position (GPS/SLAM) i
Obstacles (LiDAR). Al Resolution okresla rozmiar zapisywanego obrazu, a nie rozdzielczos¢ transmisji
operatora.

1. Potgcz pojazd i sprawdz komunikat Dataset Health Monitor.

2. Wybierz zrédta zgodne z planowanym modelem; nie zaznaczaj niedostarczanych sensoréw.
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3. Wré¢ do Cockpit i nacisnij Record Track (For Al), aby rozpocza¢ zapis danych do nauki.
4. Wykonaj krotkg, kontrolowang prébe, po czym nacisnij ten sam przycisk ponownie, aby zakonczy¢ zapis.

5. Wré¢ do Al Studio — Collection i uzyj Refresh Statistics. Sprawdz przyrost sesji oraz klatek przed
dtuzszym nagrywaniem.

Pokazany ekran Collection nie zawiera przycisku rozpoczecia nagrywania; uzyj wskazanego przycisku w
kokpicie. Sam wybor zrédet nie uruchamia zapisu. Jezeli nie przybywa klatek, sprawdz aktywny obraz i zrodta
danych. Komunikat No connection oznacza, ze jakos¢ danych pojazdu nie jest sprawdzana.

02 Management — porzagdkowanie i generowanie zbioru

01 Collection 02 Management

Step 02: Data Management

 Open Selected in Data Cleaner

' Prepare for Training (Al Trainer)
on Selectio set Generation

tion Result Folder. op\RCSIM2. IM_PC\pc_app\dataset_prepared  Browse.

@ GENERATE TRAINING DATASET

Al Studio — sesje i przygotowanie datasetu

Uzyj Refresh History, zaznacz sesje i otworz Open Selected in Data Cleaner, aby obejrze¢ oraz odrzuci¢
btedny materiat. Prepare for Training (Al Trainer) przechodzi do przygotowania danych.

W Available Tub Sessions odswiez liste, wybierz sesje i wskaz Result Folder. Mirror Flip dodaje odbicia;
uzywaj go, jezeli odbicie zachowuje sens danych. Random Brightness jest widoczne na ekranie, ale w
sprawdzonej wersji jego wybor nie jest przekazywany do generatora — nie zaktadaj, ze zmodyfikuje obrazy.
Wybierz GENERATE TRAINING DATASET i sprawdz komunikat zakohczenia oraz folder wynikowy. Pusta
lista nie tworzy uzytecznego datasetu.
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03 Training — uczenie modelu

@ START TRAINING PROCESS

TEST IN SIMULATOR (PC)

Al Studio — konfiguracja treningu

Wybierz Al Engine i Model / Architecture, nastepnie wskaz Dataset. Base Model (Optional) stuzy do
wskazania wczesniejszego modelu; Model Name (Output) nadaje nazwe wynikowi. Liczba epok, Learning
Rate (LR) i Batch Size okreslajg przebieg uczenia; wartosci ze zrzutu sg przyktadem, nie zaleceniem dla
kazdego zbioru.

1. Sprawdz zgodnos$¢ danych z wybrang architekturg, np. obecnos¢ sensorow dla Sensor Fusion (CNN +
MLP).

2. Wybierz opcje Use GPU (CUDA) i Hailo Optimization (QAT) tylko dla obstugiwanego $rodowiska oraz
Sciezki modelu.

3. Uzyj START TRAINING PROCESS, obserwuj log i poczekaj na zapis pliku wynikowego.

4. Jesli masz skonfigurowany symulator, sprawdz model przez TEST IN SIMULATOR (PC) przed prébg na
pojezdzie.
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04 Export — ONNX i model Hailo

01 Collection

Step 04: Export & Compilation

# Upload

Al Studio — eksport i przestanie modelu

Wskaz model . pth, miejsce zapisu .onnx i wybierz Convert to .ONNX format. Nastepnie skompiluj model w
zewnetrznym Al Forge dla wiasciwego akceleratora i wskaz otrzymany plik . hef. Eksport ONNX nie jest
kompilacjg HEF.

Do Upload potrzebujesz adresu Raspberry Pi, dziatajgcego SSH i wtasciwego hasta. Ten panel uzywa konta
pi; jezeli host korzysta z innego konta, nie zaktadaj, ze samo pole adresu rozwigzuje te réznice. Po przestaniu
sprawdz osobno aktywny model i rzeczywistg inferencje — komunikat transferu nie potwierdza uruchomienia
modelu.
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05 Deployment — stan i tryb Al

01 Collection 02 Management 03 Trainin, 05 Deployment

Step 05: Deployment & Testing

Al

Al Studio — stan potgczenia i polecenia Al

* Refresh Status odswieza dane. W Al Mode wybierasz funkcje poktadowg, a Enable Al Mode (Remote)
okresla jej wigczenie; Set Al Mode (RPi) wysyta wybdr do potgczonego Raspberry Pi. Zmiana listy bez
wystania nie potwierdza przetgczenia pojazdu.

* Test Inference (PC Simulation) wigcza lokalny tryb testowy; nie jest dowodem dziatania akceleratora na
pojezdzie. Enable Vision Detection (Manual) dotyczy detekcji po stronie GCS. Pole Al Command i Send
Al Command stuzg do recznego przesytania polecen; korzystaj tylko z polecen wiasciwych dla uzywanego
systemu.
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06 Vision — SSDLite, OWL-ViT, OpenCV i OSD

. RCSIM - Ground Control Station

Options  Help

Cockpit RPi Management Al studio

01 Collection 02 Management 03 Training 04 Export 05 Deployment 06 Vision

Step 06: Al Vision

SSDLite OWLVIT OpencV 0SD Mode

Enable SSDLite (MobileNetv3 COCO)
Confidence:
NMS Threshold:

Classes to detect:

person
bicycle
car

motorcycle

traffic light
fire hydrant
stop sign
parking meter

bench

Al Vision — klasy i progi SSDLite

SSDLite wykrywa klasy z listy, np. osoby i samochody. Witgcz Enable SSDLite (MobileNetV3 COCO),
wybierz potrzebne klasy i dobierz Confidence; wyzszy prog odrzuca mniej pewne trafienia. NMS Threshold
wptywa na usuwanie naktadajgcych sie wykry¢. Sprawdzaj rezultat na rzeczywistym obrazie, nie na same;j

liscie klas.

2 RCSIM - Ground Control Station

Options  Help

Diagnosti Navigatio RPi Management Al studio Racing Multipl Sim Center Admin | SLAM Robotics
05 Deployment 06 Vision

01 Collection 02 Management 03 Training 04 Export

Step 06: Al Vision

SsDLite OWL-VIT

Enable OWL-ViT (Open-Vocabulary)

HF Model:  google/owlit-base-patchs2

Queries:  eye, head, nose, ear, finger, hand, lips, car, line, tree, start line, gamepad cup.

Confidence:

Al Hardware Acceleration

Al Vision — model i zapytania OWL-ViT

* OWL-VIiT pozwala opisywac szukane obiekty tekstowo. W HF Model wskaz model, w Queries wpisz hasta
oddzielone przecinkami i dobierz Confidence. Po wigczeniu sprawdz log zatadowania modelu oraz
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detekcje. Pole Al Hardware Acceleration opisuje wykryte srodowisko danego komputera; nazwa GPU ze
zrzutu nie jest wymaganiem dla kazdego uzytkownika.

. RCSIM - Ground Control Station

Options  Help

Al studio Racing Multipl Sim Center Admin | SLAM Robotics
01 Collection 02 Management 03 Training 04 Export 05 Deployment 06 Vision

Step 06: Al Vision

SsDLite OWL-ViT Opencv 0SD Mode
Enable Line Detection (HSV)
ROI Horizon:
Yellow Line
H_Min:
H_Max:
S Min
S Max:
V_Min
V_Max:

White Line

H_Min:
H_Max
S_Min:
S_Max
V_Min:
V_Max:

Enable Cone Detection

Cones (Orange)

H_Min

Vision — detekgja linii i pachotkéw OpenCV

OpenCV udostepnia Enable Line Detection (HSV), ROl Horizon oraz zakresy H/S/V dla linii zottej i biatej.
Osobne Enable Cone Detection wigcza detekcje pachotkéw. Ustaw obszar obrazu na fragment drogi,
dostroj zakresy do oswietlenia i sprawdz, czy wykrywane sg linie, a nie tto; ustawienia zerowe ze zrzutu nie
sg gotowym profilem koloréw.

7 RCSIM - Ground Control Station
Options ~ Help
RPi Management Al studio Racing Multip Sim Center Admir SLAM Robotics
01 Collection 02 Management 03 Training 04 Export 05 Deployment 06 Vision

Step 06: Al Vision

ssDLite nCV 0SD Mode

0SD Display Mode:

Hidden
Combined
SSD Only
OpenCV Only

| Hidden

Al Vision — wybor naktadki OSD

* OSD Mode ustala prezentacje wynikow: Combined tgczy warstwy, SSD Only pokazuje warstwe SSD,
OpenCV Only warstwe OpenCV, a Hidden ukrywa naktadke. Ukrycie naktadki nie jest poleceniem
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zatrzymania wszystkich detektoréw. Po wyborze wré¢ do obrazu w kokpicie i sprawdz czytelno$é wynikéw
przed dalszym strojeniem.

13. Racing Multiplayer — sesja i wspolne wyniki

Session Race: ustawienia toru, startu i pomiaru

Wpisz nazwe w Driver Profile i nacisnij Save. W Session Race wybierz Track Type: Open Area (GPS)
wymaga pozycji GPS, a tryb QR przygotowania znacznikéw i obrazu pozwalajgcego je rozpoznawaé. Ustaw
Session Mode, Laps, Start sequence, Preparation (s) i ewentualnie Start sound.

* QR Code Generator Track Manager otwiera przygotowanie toru QR.
» Start Race rozpoczyna procedure startowg, Cancel start jg przerywa, a Reset session zeruje sesje.

* Tyre Compound i Tyres / Pit dotyczg wirtualnej strategii wyscigu, nie pomiaru fizycznego zuzycia opon.
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A

RCSIM Live Timing Tower - Spectator View (TV Broadcast)

#& RCSIM LIVE TIMING TOWER
@ RACE IN PROGRESS @ Fullscreen (F11)

Track: Monaco Indoor Circuit | Mode: QR Vision Timing

POS DRIVER / PILOT LAP LAST TIME RECORD (BEST) SECTOR 1 SECTOR 2 DELTA TYRES / PIT

P1 Player_6412 ) - - - LEADER @ MEDI (100%)

01:45:01

Spectator Timing Tower: osobne okno wynikow

» Spectator Timing Tower otwiera tabele pozyciji, okrgzen, sektoréw i najlepszych czasow.

* Fullscreen (F11) przetgcza widok prezentacyjny. Puste czasy oznaczajg, ze nie ma jeszcze wyniku do
pokazania.

2 RCSIM - Grou
Options ~ Help
Cockpi Configuration agnostics Navigatio RPI Manageme; Al Studio Racing Multipl
Driver Profile:  Player 6412

Servers Lobby

Launch Server

Refresh
Join
Direct Connection (VPN/Tailscale)
Broker IP;
Port: 1883

Nickname:  Player 6412

Servers Lobby: uruchomienie hosta lub dotgczenie do serwera

W Servers Lobby gospodarz wpisuje Server Name i uzywa Launch Server. Uczestnik wybiera Refresh,
zaznacza wykryty serwer i naciska Join. Przy potgczeniu bezposrednim wpisz Broker IP, Port i Nickname,
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nastepnie dolne Join. Domy$iny port to 1883; przez VPN potrzebna jest wczeséniej dziatajgca tgcznos¢ do
hosta. Lobby synchronizuje sesje wyscigu; nie zastepuje skonfigurowania sterowania i wideo kazdego pojazdu.

14. Sim Center Admin — obstuga wielu stanowisk

BAL E-STOP (SPACE) GREEN FLAG (START) YELLOW FLAG (20% LIMIT) 10:00 0 min START SESSION

Sim Center Admin: wspdlne flagi i zegar ses;ji

* + Add ELRS Transmitter dodaje nadajnik; program wybiera pierwszy dostepny port szeregowy. Sprawdz
komunikat z numerem portu, szczegdlnie gdy podtgczono kilka urzgdzen USB. Po potgczeniu stanowisk w
Driver Rigs RC Models przypisz wtasciwy pojazd i profil mocy do stanowiska. Ustaw czas sesji i uzyj
START SESSION dopiero po kontroli przypisan: ta operacja rowniez uzbraja obstugiwane wyjscia.

* GREEN FLAG (START) przywraca zielong flage; YELLOW FLAG (20% LIMIT) nakfada limit sesiji.

* GLOBAL E-STOP (SPACE) uruchamia wspdlne zatrzymanie obstugiwanych toréw. Oczekiwany wynik:
poprawne przypisania stanowisk, odliczanie i zgodna reakcja wyjs¢. Przed przyjeciem uczestnikow sprawdz
reakcje kazdego modelu; sam ekran administratora jej nie potwierdza.
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15. Szybkie rozwigzania typowych problemoéow

Co widzisz Co sprawdzi¢ w aplikacji
Kierownica podtgczona, kanat nie Configuration — Control Mapping: urzgdzenie i przypisanie akcji. Sprawdz odczyt osi w panelu
reaguje zrodet sterowania.

Pasek kanatu sie porusza, model nie  Faktyczny Connection Mode, Connect, port/adres i uzbrojenie. Expo nie naprawia potgczenia.
reaguje

Brak obrazu, ale sg dane Video Source i Configuration — Video: adres strumienia albo wybrany grabber.

Test FFB dziata, ale podczas jazdy Wigczenie FFB i aktualne dane IMU; test sprzetowy nie wymaga tej samej telemetrii.
brak sit

Brak skanu i pozycji Wyposazenie, zrédio mapy i transport. PPM sam nie przesyta danych LiDAR.

Nie ma Al Studio lub SLAM Robotics ~ Configuration — Extensions and DLC: dostepnos¢ i stan rozszerzenia w Twoim wydaniu.

Test Al pokazuje dane, ale pojazd Odréznij PC Simulation od modelu aktywnego na pojezdzie; sprawdz potgczenie i tryb
nie reaguje poktadowy.

Przy zgtaszaniu usterki opisz zaktadke, nacisniete przyciski, oczekiwany i rzeczywisty wynik oraz wersje
aplikacji. Dotgcz paczke diagnostyczna, jesli jest dostepna. Sprawdz jej zawartos¢ przed udostepnieniem.

16. Zalgcznik: zakres weryfikaciji i zrodia

Podstawg sg przekazane zrzuty ekranu i sprawdzenie interfejsu w lokalnym kodzie. Nie wykonano testow
fizycznego pojazdu. Zrédta ponizej stuzg utrzymaniu instrukciji; do codziennej obstugi nie trzeba ich otwieraé.

* RCSIM PC/pc_app/gui/builders/menu_builder.pyimain_tab_builder.py — menu i podstawowe
zaktadki.

* RCSIM PC/pc_app/gui/tabs/cockpit_tab.py — potgczenie, tryby, uzbrojenie i FPV.

* RCSIM_PC/pc_app/gui/config_tab.py oraz gui/tabs/ — konfiguracja, profile i zapis.

* RCSIM_PC/pc_app/gui/osd/osd_editor.py — edytor uktadu OSD.

* RCSIM_PC/pc_app/gui/tabs/preflight_check_tab.pyigui/diagnostics_tab.py — diagnostyka.
* RCSIM PC/pc_app/gui/mission_editor_window.py — misje i bramki.

* RCSIM PC/pc_app/gui/tabs/slam_tab.py, slam_map_tab.py i subtabs/ — nawigacja i mapa.

* RCSIM PC/pc_app/gui/tabs/remote_management_tab.py — administracja RPi.

* RCSIM_PC/pc_app/gui/tabs/ai_tab.pyigui/widgets/ai_hub/ — etapy Al Studio.

* RCSIM_PC/pc_app/gui/tabs/lobby_tab.pyirace_control_tab.py — wyscigi i wiele stanowisk.
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