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RCSIM MCS — 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. Szczegétowy podrecznik obstugi mobilnej stacji sterowania. Nazwy
przyciskow PL/EN odpowiadajg lokalnemu interfejsowi; niektore etykiety pozostajg po polsku réwniez po
wybraniu EN.

1. Do czego stuzy MCS i jak czytac ilustracje

MCS (Mobile Control Station) pozwala uzywac Raspberry Pi jako stacji operatora: odczytuje lokalne kontrolery
USB/Bluetooth, przelicza osie i przyciski oraz wysyta kanaty do mostka lub nadajnika. Telefon, tablet lub
komputer otwiera panel w przeglgdarce. Kontroler podtgcz do hosta MCS; podtgczenie go wytgcznie do
telefonu nie przesyta automatycznie jego osi do MCS.

MCS i GCS sg programami stacji operatora. Raspberry Pi z MCS nie staje sie przez to komputerem autonomii
pojazdu Tier 4. Nie wybieraj protokotu wedtug samego numeru Tier; dopasuj go do rzeczywistego mostka,
nadajnika i firmware.

Klasyfikacja projektu:

+ Tier 0: Sound Card PPM.

» Tier 1: Arduino/RP2350 Digital to PPM.

« Tier 2: ESP32-CAM.

» Tier 3: ELRS/mLRS, CRSF/MAVLink oraz mody EdgeTX/ExpressLRS, np. ER5C V2.
» Tier 4: Raspberry Pi Robotic/Autonomous 5G Platform.

Pochodzenie ilustracji. Zrzuty wykonano 14 pazdziernika 2026 z uruchomionego lokalnie frontendu
zrodlowego MCS, w angielskim wariancie jezykowym, bez potgczonego backendu Raspberry Pi, kontrolera ani
pojazdu. To rzeczywisty interfejs programu, nie wygenerowane makiety. Nazwy urzadzen, profile, napiecia,
RSSI, pozycja GPS, logi i stan uzbrojenia na ilustracjach mogg by¢ przyktadowe lub symulowane. Nie traktu;j
ich jako wyniku testu sprzetu ani gotowych nastaw Twojego modelu. Zrzuty zachowujg oryginalng
rozdzielczosc¢; powieksz PDF, by odczyta¢ drobne pola.

Podrecznik wyjasnia obecne dziatanie oraz ograniczenia sprawdzone w kodzie. Nie wykonano lotow, jazd,
fizycznego testu failsafe, flashowania ani pomiaru opéznien. Opis przycisku nie gwarantuje, ze kazde
urzgdzenie obstuguje wybrang funkcje.

2. Pierwsze uruchomienie — od dostepu do proby kanatéw

Dostep z telefonu lub komputera

Uruchom przygotowany host MCS i potacz telefon z tg samg siecig albo hotspotem stacji. Wpisz w
przegladarce http://ADRES_MCS:8080. ADRES_MCS to rzeczywisty adres Raspberry Pi; ©.0.0.0 jest
adresem nastuchu ustugi, a nie adresem do wpisania w telefonie. Sam dostep do Wi-Fi nie dowodzi dziatania
serwera MCS.

Nazwa i adres hotspotu zalezg od wdrozenia. Domysina konfiguracja panelu pokazuje RCSIM-MCS i
192.168.4.1, natomiast skrypt instalacyjny AP moze uzywa¢ RCSIM_MCS i 10.42.0.1. Sprawdz sie¢ faktycznie
uruchomiong na swoim hoscie. W adresie panelu zachowaj port 8080; skrocony adres bez portu z podpowiedzi
Wi-Fi nie musi otworzy¢ ustugi.

Jesli host nie ma jeszcze MCS, instrukcje instalacji w repozytorium dotyczg Linuksa na Raspberry Pi. Z
katalogu modutu mozna uruchomi¢ sudo bash scripts/install_services. sh; skrypt instaluje ustuge
usb_rc.service w /opt/usb_rc_converter. Nie uruchamiaj instalacji podczas pracy z modelem. Konkretny
obraz systemu moze zawierac inng wersje panelu niz zrodta uzyte do tej publikaciji.
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Zalecana kolejnos¢ przygotowania

1. Zabezpiecz naped i pozostaw model rozbrojony. Podtgcz kontroler do Raspberry Pi.

2. Otworz panel. Sprawdz dostep do hosta; odroznij jego stan od telemetrii pojazdu.

3. W Edytorze profili utwérz albo sklonuj profil. Sprawdz baterie i zamierzong kolejnos¢ kanatéw.
4

. W Definicjach Kanatéw wybierz typ kazdej uzywanej funkcji. W Mapowaniu przypisz urzgdzenie i
o$/przycisk.
5. Skalibruj fizyczne konce osi i pozycje neutralng. Sprawdz kierunek, EPA, subtrim i failsafe; nastepnie
dopasuj martwe strefy oraz expo.

6. W Ustawieniach sprzetowych wybierz wiasciwy protokot i fizyczny port. Ustawienia muszg odpowiadac
firmware nadajnika lub mostka.

7. Poczekaj na potwierdzenie zapisu, odswiez strone i sprawdz aktywny profil oraz nastawy.

8. W Monitorze poruszaj kazdym wejsciem osobno. Poréwnaj surowy odczyt urzgdzenia, obliczone kanaty i
reakcje odbiornika.

9. Jesli uzywasz FFB, najpierw przeczytaj rozdziat 9. Test MCS ma inng site niz krétki test GCS.

10. Przed jazdg sprawdz zachowanie catego toru po utracie wejscia, potgczenia radiowego i zasilania staciji.
Uwzglednij ograniczenie rozbrojenia w trybie MAVLink opisane w rozdziale 3.

Gdy strona nie dziala: sprawdz zasilanie Pi, sie¢ telefonu, faktyczny adres, port 8080 oraz ustuge. Osoba
administrujgca hostem moze uzy¢ hostname -I, systemctl status usb_rc.service --no-pageri
journalctl -u usb_rc.service -n 80 --no-pager. Nie uruchamiaj drugiej instancji programu na tym
samym porcie szeregowym.

3. Stanowisko operatora — nagtéwek, profil i uzbrojenie

Nagtowek pozostaje punktem odniesienia podczas pracy. Rozrézniaj dostep do MCS Host, stan Sygnat RC
oraz rzeczywisty stan odbiornika i pojazdu. Potgczenie przeglagdarki ze stacjg nie dowodzi dziatajgcego radia
ani uzbrojenia kontrolera pojazdu.

3.1. Co sprawdzi¢ w nagtéwku

* Model pokazuje nazwe profilu wybranego w przeglgdarce oraz opis pakietu. Sprawdz go przed kazdag
préba: profil innego modelu moze miec¢ inne role kanatéw i punkt neutralny gazu.

* MCS Host — Connected/Disconnected pokazuje dostepnos¢ danych stacji. Przycisk tego wskaznika
przetgcza lokalny stan interfejsu; nie jest poleceniem odtgczenia nadajnika, wytgczenia napedu ani
zakonczenia pracy MCS. Kolejne odswiezenie statusu moze ponownie pokazac¢ potgczenie.

« Sygnat RC — UZBROJONY/ROZBROJ jest przetgcznikiem zgdania uzbrojenia i rozbrojenia. Etykieta
,ROZBROJ” moze byé widoczna réwniez w stanie lokalnie rozbrojonym:; nie oceniaj stanu pojazdu wytgcznie
po stowie na przycisku.

+ Zasilanie stacji/lUPS dotyczy stacji MCS. Odczyt z 12C, zasilanie USB 5 V i tryb demonstracyjny nie sg
pomiarem tego samego pakietu co bateria pojazdu w telemetrii.

+ RSSI/LQ dotyczg danych tacza radiowego, jesli sg dostepne. Widoczny wczesniejszy odczyt nie potwierdza
aktualnej tgcznosci.

* PL/EN zmienia jezyk interfejsu; ikona stonca/ksiezyca przetgcza wyglad jasny/ciemny. Motyw jest
zapamietywany w tej przegladarce.

» Tryb HUD / HUD Mode otwiera widok instrumentéw opisany w rozdziale 5.
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Przyktad: MCS Host jest potgczony, ale nawigacja pokazuje offline. Stacja odpowiada przegladarce, natomiast
telemetria pojazdu nie jest potwierdzona. Sprawdz tor radiowy i czujniki, zamiast ponownie uzbraja¢ model.

3.2. Wybranie profilu i potwierdzenie zapisu

1. Zabezpiecz naped i przejdz do Edytor profili / Profile Editor.

2. Wybierz karte wtasciwego profilu. Na waskim ekranie profil mozna réwniez wskaza¢ z listy w nagtowku.

3. Sprawdz nazwe w Model, rodzaj pakietu oraz mapowanie skretu, gazu, hamulca i przetgcznika uzbrojenia.
4

. Samo klikniecie karty profilu lub listy nagtéwka zmienia wybér w przeglgdarce. Nie traktuj podswietlenia
~Aktywny” jako dowodu zapisania wyboru w stacji.

5. Zakoncz zamierzong konfiguracje mapowania w edytorze: zmiany parametrow mapowania sg zapisywane
automatycznie razem z wyborem profilu. Nie szukaj osobnego przycisku ,Zapisz mapowanie”, jesli nie
wystepuje w Twoim widoku. Sprawdz komunikat operacji, a nastepnie od$wiez strone i potwierdz, ze
wiasciwy profil nadal jest wybrany.

6. W Monitor live sprawdz fizyczne osie oraz odpowiadajgce im kanaty. Zmiana samej nazwy Model bez tej
préby nie potwierdza aktywnego toru sterowania.

W razie powrotu poprzedniego profilu nie kontynuuj jazdy. Powtorz zapis i kontrole po od$wiezeniu; sprawdz
dostepnos¢ hosta. Nie wykorzystuj zmiany jezyka jako sposobu zapisywania profilu, mimo ze takze moze
uruchamia¢ zapis ustawien.

3.3. Uzbrojenie i zakonczenie proby

1. Upewnij sie, ze profil, protokét i urzagdzenie wyjsciowe odpowiadajg modelowi. Sprawdz neutralny gaz przy
zwolnionych pedatach i brak aktywnego tempomatu.

2. Przy zabezpieczonym napedzie sprawdz wptyw przycisku Sygnat RC na rzeczywiste wyjscia odbiornika.
Powtérz probe dla rozbrojenia.

3. Jesdli tor uzywa MAVLInk i kontrolera pojazdu, sprawdz potwierdzony stan samego kontrolera. Zmiana
koloru przycisku MCS lub odpowiedz stacji nie jest potwierdzeniem wykonania ARM/DISARM przez pojazd.

4. Dopiero po tej probie uzbréj do krotkiej jazdy z matg predkoscia. Nie zmieniaj w jej trakcie profilu, portu ani
mapowania gazu.

5. Aby zakonczy¢, najpierw zatrzymaj model i wylgcz tempomat. Rozbrdj i sprawdz faktyczny stan wyjscia,
nastepnie zabezpiecz naped.

Znaczenie rozbrojenia zalezy od wyjscia. Cze$¢ wyjs¢ wstrzymuje transmisje i zamyka port, bezposredni
CRSF moze utrzymywac ramki neutralne, a sciezka MAVLink moze nadal nadawa¢ nadpisania RC mimo
lokalnej pauzy i oddzielnie wysyta¢ zgdanie DISARM. Neutralne 1500 us nie jest bezpiecznym STOP dla
kazdego ESC.

Zatrzymanie awaryjne: przygotuj i fizycznie sprawdz sposob zatrzymania wtasciwy dla odbiornika, ESC lub
autopilota oraz mozliwos¢ odciecia napedu. W sprawdzonym interfejsie nie potwierdzono globalnego skrétu
Spacja zatrzymujgcego pojazd; nie opieraj proby na takim zatozeniu. Przetgcznik MCS Host, zamkniecie karty,
wyjscie z HUD ani zanik Wi-Fi przegladarki nie sg poleceniem awaryjnego odciecia.
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4. Monitor live — wejscia, kanaly i tryby jazdy

ResiM-Mcs ) Mobile Control Station
t Quad.5.Ca

Bmomose) (o ) (o -

Output RC Channels (CRSF/SBUS)

Monitor live MCS — kanaty RC, tryby jazdy i urzadzenia wejsciowe

Ten ekran stuzy do sprawdzenia catej kolejnosci: fizyczne wejscie — mapowanie aktywnego profilu — kanat.
Podglad kanatu jest stanem obliczonym w stacji; nie jest pomiarem impulsu na ztgczu odbiornika.

4.1. Wyjsciowe Kanaly RC

Kazdy pasek CH 01-CH 16 pokazuje warto$¢ w us. Pod$wietlenie wskazuje kanat przypisany w profilu. Srodek
paska odpowiada okolicy 1500 us, a nie uniwersalnej pozycji bezpiecznej kazdego modelu.

1. Odczytaj wartosci przy puszczonych elementach sterowania.
2. Porusz skretem, potem gazem i hamulcem oddzielnie. Zapisz, ktére kanaty odpowiadaja.

3. Sprawdz oba konce zakresu oraz powr6t do neutralnego punktu. W razie ztego kierunku popraw
mapowanie/Reverse, zamiast kompensowac to innym profilem jazdy.

4. Sprawdz kanaty pomocnicze i przycisk uzbrojenia przy zabezpieczonym napedzie.

5. Pordéwnaj wynik z monitorem aparatury lub rzeczywistym odbiornikiem. Zdefiniowanie 16 paskow nie
oznacza obstugi 16 kanatow przez kazdy protokdt; uzywana sciezka MAVLink wysyta pierwsze 8 kanatéw
RC override.

4.2. Fizyczne urzadzenia i diagnostyka Matrix

Na liscie Urzadzenia USB HID / USB HID Devices wybierz kontroler. Zaznaczenie ,Aktywny” w tej lidcie
wskazuje zrédto podglgdu diagnostycznego, a nie automatyczne przypisanie wszystkich osi do modelu.
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W Diagnostyka kontrolera / Controller Diagnostics (Matrix) obserwuj nazwe osi, kod, surowg warto$¢ oraz
Min/Max. Porusz pojedynczym elementem i zanotuj wtasciwg 0$. Nastepnie wcisnij przycisk i obserwu;j
podswietlenie siatki.

Siatka prezentuje 32 pozycje odpowiadajgce okreslonej grupie kodéw przyciskow. Brak lampki nie dowodzi, ze
dowolny przycisk spoza tej grupy nie dziata; sprawdz go rowniez przez przypisanie w edytorze. Prawdziwa
diagnostyka wymaga urzadzenia dostarczonego przez stacje, nie przyktadowej pozycji demonstracyjnej.

Przyktad: surowa o$ zmienia wartos¢, a CH1 stoi. Potgczenie z kontrolerem dziata; sprawdz profil, wyjsciowy
kanat i przypisanie osi. Jezeli brak juz surowych danych, sprawdz kabel, parowanie Bluetooth i wykrycie
urzgdzenia na MCS.

4.3. Zrédto Sygnatu Testowego i wirtualne drazki

Lista zawiera Wysrodkowanie kanatéw, Sinusoidalny (Auto-ruch), Pitoksztattny (Liniowy) i Szum
(Losowy/Turbulencje). Wirtualny lewy drgzek opisano jako Throttle/Rudder, prawy jako Aileron/Elevator.

W sprawdzonej wersiji te kontrolki zasilajg symulacje wyswietlang przy braku potgczenia z hostem. Nie sg
zdalnym joystickiem wysytajgcym polecenia do pracujgcego MCS. Przy aktywnych danych hosta ich zmiana
nie zastepuje fizycznego kontrolera.

Préba demonstracyjna: pozostaw rzeczywisty model zabezpieczony, obserwuj stan hosta, wybierz sinus lub
pite i porownaj ruch paskéw w widoku offline. Wybierz wysrodkowanie i przesun wirtualny drazek. Powrot
drazka w przegladarce nie jest potwierdzeniem zatrzymania prawdziwego modelu. Nie roztgczaj hosta jako
sposobu przejscia na sterowanie ekranowe podczas jazdy.

4.4. Sport, Eco, Crawler i Wet

Przyciski Tryb jazdy / Drive Mode wybierajg Sport, Eco, Crawler lub Wet. Sg to ustawienia przetwarzania
sterowania w MCS; nie sg automatycznie trybami autopilota.

W obstugiwanej sciezce wejsciowej Eco ogranicza dodatnie zgdanie gazu, Crawler jeszcze bardziej je
zmniejsza i moze dodac reakcje w okolicy neutralnego punktu, a Wet tagodzi gaz. Nazwa Wet nie oznacza
pomiaru przyczepnosci opon ani gwarantowanego systemu kontroli trakcji.

Procedura: przy matym wychyleniu poréwnaj kanat gazu w Sport, a potem jednym innym trybie. Zaczekaj na
odczyt stanu stacji. Sprawdz neutralny punkt i zachowanie hamulca przed prébg jazdy. Jezeli podswietlenie sie
nie zmienia, sprawdz host i dane statusowe; sam dopisany komunikat w terminalu nie potwierdza wykonania
polecenia.

4.5. Tempomat

Panel Tempomat / Cruise Control pokazuje stan oraz zadanie w ys. W tej wers;ji przycisk Wigcz / Enable
zgda wartosci 1650 ps, a nie przechwycenia aktualnego potozenia pedatu i nie regulacji predkosci GPS.
Odpowiednie wyjscie zalezy od mapowania profilu i obstugiwanego czytnika wejsc¢.

1. Przetestuj wigczenie przy uniesionych kotach lub odtgczonym napedzie. Obserwuj kanat gazu i wartos¢
zadana.
2. Nacisnij ponownie aktywny przycisk, aby wytgczy¢ funkcje; sprawdz rzeczywisty powrét sterowania.

3. Przed uzyciem w ruchu potwierdz réwniez dziatanie hamowania/recznego przejecia na wtasnym profilu. Nie
zaktadaj, ze sam ekranowy napis Tempomat zapewnia te samg logike co samochod drogowy.

4. Przed koncem sesji wytgcz tempomat i zatrzymaj pojazd. Rozbrojenie stacji czysci lokalny stan tempomatu,
lecz nie zastepuje kontroli napedu.
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5. HUD / Kokpit — czytelne instrumenty

PEDALS & STEERING RADAR GPS & G-FORCE

aLT 2158

FFB TORQUE

A DISTANCE
V e.om

MCS HUD — instrumenty i wybér uktadu

Otworz Tryb HUD / HUD Mode z nagtowka lub wybierz zaktadke HUD. Widok pokazuje instrumenty i mape;

n

ie jest odtwarzaczem FPV z kamery.

5.1. Obstuga widoku

1.

2

Dotknij ekranu lub porusz wskaznikiem, aby pokaza¢ gérny pasek. Chowa sie po okoto 4 sekundach.

. Wybierz Sim-Racing, Overland, Cyber lub Aviation. Zmienia sie prezentacja; profil sterowania,
wyposazenie oraz typ autopilota nie zmieniajg sie od wyboru grafiki.

. Przyciskiem KMH/MPH zmien jednostke predkosci w HUD.
. lkona 1 wigcza odbicie lustrzane widoku; stuzy sposobowi wyswietlania, nie odwréceniu skretu modelu.

. lkona petnego ekranu przetgcza tryb przegladarki, jesli urzgdzenie go obstuguje. Nie jest przyciskiem
uruchomienia jazdy.

. W uktadzie mapowym wybierz OSM lub satelite i uzyj przyciskéw przyblizenia/oddalenia.

. Wyjdz wraca do monitora. Przed uzyciem innej zaktadki najpierw zamknij te naktadke; samo klikniecie
Nawigacji w tle moze jej nie schowaé. W tej wersji podpis moze pozostac polski réwniez po wybraniu EN.
Wyjscie nie rozbraja modelu.

Przeglgdarka moze probowac utrzymac ekran aktywny, lecz system telefonu moze ograniczy¢ te funkcje.
Przed prébg sprawdz blokade ekranu i widocznos$¢; nie zaktadaj, ze otwarte HUD wylgczy kazde usypianie.
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Battery: 7.B4V (74%)
To Home: @.em (14 Sats)

HUD Overland — uktad mapowy i wskazniki podrézy

RCSIM CYBER HUD -65 dBm | 7.4V

HUD Cyber — uproszczona prezentacja danych
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CRUISE: OFF

G-FORCE: ©.88G / 0.88G LAT: 58.86148° | LON: 19.93658°

HUD Aviation — horyzont i instrumenty lotnicze

5.2. Jak rozumie¢ wskazania

Predkosc¢, pozycja, wysokosc, kurs, satelity, bateria i jako$¢ tgcza zalezg od telemetrii pojazdu.

Bieg, tryb jazdy i tempomat pochodzg ze stanu MCS; nie sg bezposrednim pomiarem mechanicznej skrzyni
biegdw.

Paski skretu i pedatow opierajg sie na przyjetym przyporzagdkowaniu kanatow. Przy niestandardowym

mapowaniu poréwnaj je z Monitor live.
Pasek przypominajgcy obrotomierz i sugestia zmiany biegu sg wyliczong prezentacjg gazu/predkosci, nie
pomiarem RPM silnika.

Wskazniki przecigzen zalezg od IMU i jej orientacji. Nieruchomy horyzont bez aktualnych danych nie
potwierdza wypoziomowania pojazdu.

Przy braku komunikacji HUD moze zachowa¢ wcze$niejsze albo startowe dane przyktadowe, w tym
wspotrzedne. Sam wyglad instrumentow, liczba satelitéw lub napis 3D FIX w grafice nie potwierdzajg
aktualnego GPS. Najpierw sprawdz potaczenie i $wieze dane w Nawigacja & Telemetria.
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6. Nawigacja & Telemetria — mapa, sensory i diagnostyka

S DISCONNECTE!

11t Live Monitor
() HUD/ Cockpit Mode

(Z) Navigation & Telemetry

</ GPS Map & Trajectory Trail = & Tactical Radar [ # Satellite Force Feedback
(FFB) Monitor &

Trigger
5 .0 o Test FFB
) Profile Editor : flinemap " A 0

ardware Settings
oprocessor
% Bluetooth Devices

= Wi-Fi Network

‘% Radio Link Status

HOLD (4)

MCS Nawigacja & Telemetria — mapa, pomiary i obstuga tgcza

6.1. Nagtéwek telemetrii i sensory

Aktywny/Offline w tym widoku dotyczy telemetrii, nie wytgcznie dostepu przegladarki do hosta. Sprawdz
protokot, RSSI w dBm, LQ w %, liczbe satelitéw oraz NO FIX/2D FIX/3D FIX. Odczyt baterii w tym panelu
dotyczy pojazdu, odrebnie od zasilania stacji.

Panele horyzontu, kompasu, predkosci i G-force pokazujg odpowiednio orientacje, kurs, predko$¢ GPS oraz
sktadowe przyspieszenia. Przed interpretacjg upewnij sie, ze pojazd faktycznie dostarcza te sensory. Dane
demonstracyjne lub wartosci zapamietane po btedzie pobierania mogg wyglgdac wiarygodnie.

Préba: przy zabezpieczonym napedzie wykonaj niewielki obrot pojazdu i poréwnaj kierunek zmian horyzontu
oraz kursu. GPS sprawdz w warunkach zapewniajgcych prawidtowy fix. Nie odblokowuj trybu autonomicznego
wytgcznie na podstawie narysowanej mapy.

6.2. Warstwy i przesuwanie mapy

» Radar Taktyczny / Tactical Radar to lokalny widok geometrii i Sladu; nazwa nie oznacza obecno$ci
fizycznego radaru przeszkdd.

* OpenStreetMap i Satelita / Satellite wybierajg podkfad kartograficzny.

* + /- zmieniajg skale. Przecigganie mapy myszg pozwala obejrze¢ otoczenie; uzyj ikony ponownego
centrowania, aby wrdci¢ do pojazdu.
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Ikona usuniecia sladu czysci lokalnie prezentowang trajektorie. Po kolejnym odczycie stacji $lad moze
wrdécic; nie jest to trwate kasowanie historii w urzgdzeniu.

Distance to Home wskazuje odlegto$¢ do zapamietanego domu, Distance traveled przebytg droge. Dom
jest ustalany automatycznie z pierwszej wtasciwej pozycji GPS 3D; nie jest celem ustawianym kliknieciem
mapy.

Widok nie zawiera edytora misji waypointowych znanego z GCS. Klikniecie/przesuniecie podktadu nie wysyta

p
p

olecenia jazdy do punktu. Przy braku prawidtowych wspétrzednych mapa lub pobieranie mogg uzy¢ pozycji
rzyktadowej 50.0614, 19.9365. Sprawdz liczby przed zapisem map offline.

6.3. Pobieranie map offline

1.

N

Przy dziatajgcym internecie i wiasciwej pozycji GPS wybierz Pobierz mape offline / Download offline
map.

. Sprawdz wyswietlony srodek. Pobieranie jest liczone wokot pozycji telemetrycznej, a nie dowolnego
miejsca, na ktére przeciggniesz mape.

. W Warstwa Mapy / Map Layer wybierz OSM albo satelite. W Promien Obszaru / Area Radius wybierz 1,
3, 51ub 10 km.

. Widok podaje zakres powiekszen 13—17. Podane liczby kafelkdw i MB sg orientacyjne; wiekszy obszar
wymaga wiecej miejsca i transferu.

. Nacisnij Rozpocznij Pobieranie Mapy / Start Map Download i obserwuj liczbe ukonczonych kafelkéw,
postep oraz komunikat. Czesciowo nieudane pobranie nie daje petnej mapy offline.

. Anuluj pobieranie przerywa zadanie. Zamkniecie okna krzyzykiem tylko ukrywa okno; do przerwania uzyj
wiasciwego przycisku.

. Sprawdz Lokalny cache i wykonaj prébe uzycia przygotowanego obszaru bez dostepu do internetu.
Dostep do hosta MCS nadal jest potrzebny.

Wyczys¢ cache usuwa pobrane kafelki po potwierdzeniu. Nie uzywaj tego przed wyjazdem, jesli chcesz
zachowac¢ mapy offline. Brak podktadu przy poprawnej pozycji wymaga sprawdzenia warstwy, zakresu
pobrania i cache, a nie zmiany kanatéw sterowania.

RCSIM | czes¢ 2/6 | 14.10.2026

13



6.4. Monitor FFB i ustawienia efektow

Force Feedback
# (FFB) Monitor &

Trigger
Test FFB

MCS — monitor sit i ustawienia efektow FFB

Paski Constant Force, Damper, Spring i Bump przedstawiajg stan efektow. Wyzwol Test FFB / Trigger
Test FFB Zzada krotkiego impulsu 65% przez 0,6 s. To inny test niz tagodny test GCS; przygotuj kierownice i
usun dtonie z miejsc zakleszczenia przed nacisnieciem.

Test wymaga zgodnego urzgdzenia i dziatajgcej obstugi FFB na stacji. Animacja przycisku lub odpowiedz
strony nie dowodza, ze sita zostata fizycznie wytworzona. Test wprowadza réwniez sztuczng probke IMU; nie
traktuj jej jako ruchu pojazdu.

Suwaki Lateral Acceleration (ay), Yaw Rate (gz), Vertical Acceleration (az) oraz Centering Spring
zmieniajg odpowiednio wpltyw przyspieszenia bocznego, obrotu, pionu i centrowania. Kazda zmiana jest
wysytana od razu i zapisywana w aktywnym profilu; nie ma dodatkowego Apply dla tego panelu.

Najpierw sprawdz maty ruch i poprawny znak swiezej telemetrii, potem zwiekszaj jeden efekt naraz. Po
ponownym wejsciu do widoku nie zaktadaj, ze startowe pozycje suwakoéw wiernie odczytaty wszystkie
wczesniejsze nastawy; poréwnaj zapisany profil i rzeczywistg odpowiedz.

6.5. Radio, tryb autopilota i MAVLink Forward

Panel tgcza pokazuje protokét, moc TX, bufor transmisji i odczytany Flight Mode. Wybranie pozyciji na liscie
nie zmienia pojazdu, dopdki nie nacisniesz Ustaw / Set Mode.

Lista grupuje tryby ArduPilot Rover: MANUAL (0), ACRO (1), STEERING (3), HOLD (4), LOITER (5), AUTO
(10), RTL (11), SMART_RTL (12), GUIDED (15), TURTLE (23), oraz ArduPilot Copter: STABILIZE (0),
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ALT _HOLD (2), POSHOLD (16), BRAKE (17). Sg to zgdania dla zgodnego autopilota, a nie funkcje tworzone
przez sam panel MCS.

Procedura zmiany trybu: sprawdz rodzaj autopilota i jego wymagania, wybierz wiasciwy tryb, nacisnij Ustaw i
sprawdz pozniejszy odczyt Flight Mode z pojazdu. Przycisk konczgcy animacje lub zaznaczenie na liscie nie
potwierdzajg akceptacji polecenia. W zwyklym torze CRSF bez obstugiwanego autopilota nie oczekuj zmiany
trybu MAVLink.

MAVLink UDP Forward witgcza przekazywanie telemetrii do przygotowanego odbiorcy, np. zewnetrznej stacji.
Nie jest osobnym wyborem protokotu nadajnika ani uzbrojeniem. Po wigczeniu sprawdz dane w programie
odbierajgcym; zielony przycisk moze wyprzedzac¢ potwierdzenie ustawienia ze stacji. Adres i port
przekazywania muszg by¢ przygotowane w konfiguracji sprzetowej.

6.6. Logi i rozpoznawanie demonstracji

W Koprocesor / Coprocessor odroznij log przebiegu aktualizacji od terminala logéw systemowych. Przy
btedzie zapisz godzine, wybrany profil/protokdt, wykonane czynnosci i ostatnie komunikaty. Nie rozpoczynaj
aktualizacji tylko po to, aby zobaczy¢ telemetrie.

Czesc¢ poczgtkowych komunikatéw o otwarciu portu i potgczeniu koprocesora jest tworzona przez strone po

pierwszej odpowiedzi statusowej, a offline generowane sg przyktadowe komunikaty. Nie sg one niezaleznym
dowodem fizycznego potgczenia UART. Rzeczywisty log aktualizacji i aktualna odpowiedz urzadzenia majg

inne znaczenie niz taki komunikat ekranu.

Przy diagnozie sprawdz kolejno: dostep do hosta, rzeczywiste wejscie kontrolera w Matrix, kanat aktywnego
profilu, odpowiedz fizycznego wyjscia i $wiezg telemetrie. Gdy tylko ekran pokazuje ruch albo poprawny stan,
pozostaw model zabezpieczony do czasu potwierdzenia catego toru.

7. Profile — utworzenie, wybér i trwaty zapis

Profil tgczy przypisania urzgdzen, definicje kanatéw, kalibracje, martwe strefy, ustawienia kierownicy i
wirtualnej skrzyni. Kontrolery USB/Bluetooth muszg by¢ widoczne na komputerze MCS, zwykle Raspberry Pi.
Telefon wyswietlajgcy panel nie staje sie automatycznie hostem kontrolera.
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RCSIM - MCS | Mobile Control Station

ode’ Quad.5_Cal DISARM DISCONNECTED

it Live Monitor

() HUD / Cockpit Mode

@ Navigation & Telemetry

Profile Editor Steering / Wheel (Aileron) r TX165 (USB HID)

e Settim s == Throttle / Brake (ESC/ Elevator) THIES (USB HID)

== Throttle / Awliary Gas TXI6S (USB HID)

o Fakler / You TXI6S (USB HID)
% Bluetooth Devices

2 Awd TXI6S (USB HID)

= Wi-Fi Network

3= Awe i TXIES (USB HID) rae: 6 et

Awg

= Awa

Edytor profilu MCS

llustracje pokazujg rzeczywisty frontend uruchomiony lokalnie bez backendu. Nie potwierdzajg potgczenia z
pojazdem, zapisu konfiguracji ani pomiaréw urzadzenia. W interfejsie ustawionym na angielski mogg pozosta¢
polskie podpisy.

Utworzenie i kopia

1. Rozbréj model i zabezpiecz naped. Przejdz do edytora profilu, nastepnie do sekcji zarzgdzania profilami na
dole strony.

2. Wybierz Nowy Profil, wpisz rozpoznawalng nazwe, np. Rover_2S_Wheel, i wybierz baterie LiPo: 2S (7,4
V), 3S (11,1 V), 4S (14,8 V) albo 6S (22,2 V).

3. Zatwierdz utworzenie. Nowy profil zostaje wybrany i wystany do zapisu. Anuluj zamyka formularz bez
utworzenia.

4. Przypisz urzadzenia; nowy profil ma osiem przygotowanych funkgciji: Aileron/CH1, Elevator/CH2,
Throttle/CH3, Rudder/CH4 i Aux1-Aux4/CH5-CH8. Poczagtkowo urzgdzenia nie sg przypisane.

5. Przed zmiang dziatajgcego zestawu uzyj Klonuj. Kopia zachowuje mapowania i ustawienia, dostaje nazwe
z przyrostkiem _Kopia i staje sie wybranym profilem.

Nazwy nie mogg by¢ puste. Program upraszcza je do identyfikatora zawierajgcego mate litery tacinskie, cyfry i

mys$Iniki; rézne zapisy nazwy mogg wiec prowadzi¢ do kolizji. W razie komunikatu o istniejgcym profilu zmien

nazwe. Usuin wymaga potwierdzenia i nie pozwala usungc¢ jedynego profilu.

Typ baterii wptywa na prezentacje i progi powigzane z profilem; nie wykrywa chemii ani liczby ogniw fizycznego

pakietu. Sam podpis ,zabezpieczenie baterii” nie potwierdza dziatania odciecia napedu.
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Wybér profilu i potwierdzenie zapisu

Klikniecie karty na liscie zmienia profil pokazywany w przegladarce. W sprawdzonej wersji samo to klikniecie
nie wysyta zmiany do backendu. Przed jazdg dokonaj rzeczywistej, zamierzonej zmiany ustawienia w
wybranym profilu, poczekaj na komunikat pomysinego zapisu na RPi, odswiez strone i sprawdz, czy nadal
wybrany jest wtasciwy profil.

Zmiany mapowan, definicji, skrzyni i ustawien profilu sg wysytane automatycznie. Nie ma osobnej sesji ,edytuj,
a potem zatwierdz catos¢”. Zapis moze przetadowac watki wejsciowe i wyjsciowe. Edytuj przy rozbrojonym i
zabezpieczonym modelu; nie zaktadaj, ze zamkniecie formularza cofnie zmiane.

Konfiguracja jest przechowywana na hoscie MCS w config/config. json, a nie wytgcznie w telefonie. Po
utracie potgczenia internetowego/lokalnego stan widoczny w formularzu moze nie oznacza¢ skutecznego
zapisu. Weryfikuj komunikat i odczyt po odswiezeniu. Nie wykonuj rownoczesnych zmian z kilku przegladarek:
formularz wysyta petny zestaw profili i ustawien sprzetu.

8. Mapowanie sterowania, definicje kanaléw i kalibracja

Tabela mapowan i diagnostyka Matrix

Mapowanie Sterowania pokazuje funkcje, urzagdzenie, o$/przycisk, kanat wyjsciowy i ustawienia kierunku.
Wiersze sg sortowane wedtug kanatu. Rozwiniecie edycji wiersza udostepnia wybdr urzgdzenia, identyfikator
osi, kanat, subtrim, failsafe, kalibracje i expo. Dla osi dzielonej pojawiajg sie osobne wiersze gazu i hamulca.

Diagnostyka Matrix nie jest osobng pozycjg bocznego menu. W monitorze kliknij karte kontrolera na liscie
USB/HID; po uzyskaniu danych pod listg pojawi sie panel diagnostyczny. Prezentuje rzeczywiste wejscia
wybranego urzadzenia: nazwe i kod osi, biezacg wartos¢ surowg, minimum i maksimum oraz pasek potozenia.
Siatka przyciskow podswietla przewidziane kody 288-319. Brak podswietlenia przycisku o innym kodzie nie
musi oznacza¢ uszkodzenia; sprawdz detekcje i kod zwracany przez urzadzenie.

Matrix jest podglgdem, nie macierzg dowolnych potgczen miedzy kanatami. Nie zmienia przypisania przez
samo zaznaczenie urzgdzenia. Dane pochodzg z hosta MCS, nie z urzagdzen USB podtgczonych wytgcznie do
telefonu.
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Przypisanie urzadzenia i automatyczna detekcja

RadioMaster TX165 (USB Assign

Center (1500us)

Rozwinieta edycja mapowania osi — podglad frontendu bez backendu

1. Podtgcz kierownice/pedaty do hosta MCS i sprawdz ich obecno$¢ w monitorze.
2. W odpowiednim wierszu otwérz edycje. Wybierz urzgdzenie lub Rozpocznij detekcje.

3. W ciagu 5 s porusz tylko wybrang osig albo nacisnij jeden przycisk. Nie dotykaj jednoczesnie kierownicy i
pedatow.

4. Sprawdz wykrytg nazwe urzadzenia i identyfikator, np. ABS_X. Po uptywie czasu bez wykrycia ponow probe.

5. Wybierz numer kanatu wyjsciowego 1-16 zgodny z odbiornikiem i zastosowanym torem. Osiem kanatow
mostka nie zamienia sie w szesnascie tylko dlatego, ze formularz pozwala wpisac¢ 16.

Nazwy ABS_X, ABS_Z lub BTN_. .. sg identyfikatorami, nie uniwersalnym opisem funkcji. Ten sam pedat w
innym urzgdzeniu moze mie¢ inny kod. Uzywaj wyniku detekcji, zwlaszcza dla przyciskow specjalnych; recznie
wpisana nazwa opisowa hie zawsze odpowiada formatowi czytnika.

Nie przypisuj kilku niezaleznych funkcji do tego samego kanatu bez swiadomego celu. Warto$¢ moze byc¢
nadpisywana przez ostatnie zdarzenie; formularz nie jest sumatorem dowolnych mikseréw. Przypisania z
urzgdzeniem None/Brak nie tworzg aktywnego wejscia w zapisanej konfiguraciji.

Typ kanalu — dobierz dziatanie przed strojeniem

W Definicje Kanatéw wybierz typ dla kazdej funkgciji:
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() Model Profile Management (Eeprom)

Definicje typéw kanatéw i ustawienia Autocenter — podglad frontendu bez backendu

» Dwukierunkowa: os$ ze Srodkiem, np. kierownica. Ponizej srodka zmniejsza impuls, powyzej zwieksza.

» Jednokierunkowa: pojedynczy pedat lub spust. Fizyczny zakres jest normalizowany do 0—1; nie oznacza
automatycznie neutralnego 1500 us. Zachowanie gazu zalezy takze od funkcji nazwanej Throttle, skrzyni i
trybu jazdy.

» Os Dzielona (Gaz/Ham.): dwie niezalezne osie skfadajg sie na jeden kanat dwukierunkowy. Gaz i hamulec
mogg pochodzi¢ z r6znych urzadzen. Hamulec ma pierwszenstwo w zwyktym miksowaniu jazdy.

» Os Przyrostowa (Rate Mode): wychylenie okre$la szybko$¢ przesuwania wartosci kanatu, a nie jego
bezposrednig pozycje. Powrét osi do neutralnego zatrzymuje zmiane i pozostawia osiggnietg wartosc.
Speed Scale 50-5000, krok 50, okresla skale tempa w ps/s przy petnym wychyleniu; domysinie 500.

* Przelacznik ON/OFF: kolejne nacisniecia przetaczajg zapamietany stan miedzy OFF i ON. Kazda warto$¢ w
formularzu: 800-2200 ps.

* Przelacznik Chwilowy: wartos¢ Default po zwolnieniu i Active podczas wcisniecia; obie 800-2200 ps.

* Przelgcznik Wielopozycyjny (Karuzela): kolejne naci$niecia przechodzg przez liste impulséw
oddzielonych przecinkami, np. 1000, 1500, 2000. Sprawdz rzeczywistg pozycje startowg i pierwszy krok
zamiast zaktada¢, ze pierwsze nacisniecie wybierze pierwszg liczbe.

* Przelgcznik Wielopozycyjny (Osobne Przyciski): nazwa formularza jest szersza niz obecna
implementacja. Dla osi czytnik dzieli jej zakres na pozycje z listy; dla pojedynczego przypisanego przycisku
wybiera ostatnig wartos¢ listy. Ten formularz nie przypisuje osobnego przycisku do kazdej pozyciji.

EPA Min w formularzu przyjmuje 800-1500 ps, a EPA Max 1500—2200 ps. Minimum musi pozosta¢ mniejsze

od maksimum. Biezacy stan kanatéw backendu ogranicza jednak sygnaty do 1000-2000 ps. Wpisanie 800 lub
2200 nie gwarantuje takiego impulsu na wyjsciu.
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Dla Osi Dzielonej formularz pokazuje minimum hamulca, srodek 1000—-2000 ps i maksimum gazu. W
sprawdzonym czytniku evdev srodek mieszania wynosi faktycznie 1500 + Subtrim gazu; osobne pole srodka
jest zapisane, lecz nie jest w tej $ciezce uzywane. Sprawdz monitor i fizyczne wyjscie zamiast polega¢ na
samym polu.

Kalibracja surowego wejscia

Kalibracja Raw Min / Raw Center / Raw Max okresla fizyczny odczyt kontrolera. Nie jest kalibracjg ESC i nie
ma jednostki ys: zakres moze wynosi¢ np. 0-65535 albo inng warto$¢ podang przez sterownik.

1. Przypisz urzadzenie i 0$, nastepnie wybierz Rozpocznij kalibracje. Odczyt na zywo musi reagowac na te
konkretng o$.

2. Ustaw pierwszy fizyczny koniec zakresu i wybierz Ustaw Min.
3. Dla kierownicy wréé do rzeczywistego $rodka i wybierz Ustaw Srodek.
4. Ustaw drugi koniec i wybierz Ustaw Max, potem Zakoncz.

5. Dla pedatu gazu i hamulca skalibruj minimum i maksimum osobno; punkt srodkowy nie petni tu roli jak w
kierownicy.

6. Sprawdz caty ruch. Min i Max nie mogg by¢ jednakowe. Jezeli kierunek jest odwrotny, uzyj odwrécenia
zamiast przypadkowo zmieniac¢ kilka parametréw.

Mozesz wpisa¢ wartosci recznie. Resetuj usuwa witasne punkty kalibracji i pozwala korzysta¢ z zakresu
sterownika; nie resetuje wszystkich ustawien profilu. Przy braku urzgdzenia nie da sie pobrac rzeczywistego
odczytu. Po zmianie kabla, sterownika lub trybu urzgdzenia ponownie sprawdz konce.

Reverse, Subtrim, Expo i martwa strefa

Reverse/Odwré¢ zmienia kierunek przypisania. Dla osi dzielonej gaz i hamulec majg osobne ustawienia
Reverse oraz Expo. Sprawdz przy zwolnionych pedatach, czy oba odczyty odpowiadajg zerowemu zadaniu,
zanim wcisniesz pedat do konca.

Subtrim: —=100 do +100 ps przesuwa punkt neutralny. To korekta koncowego sygnatu, nie fizycznego srodka
Raw Center. Osobny Subtrim hamulca jest widoczny i zapisany, lecz sprawdzony mikser evdev nie uzywa go
do kohcowego kanatu osi dzielonej; nie obiecuj sobie niezaleznego przesuniecia obu potowek.

Expo: 0-100% zmiekcza reakcje przy matych wychyleniach, pozostawiajgc skrajny zakres. Przy 0 krzywa jest
liniowa, przy wiekszej wartosci coraz bardziej szescienna. Wykres jest podglgdem krzywej, nie pomiarem
serwa. Najpierw ustaw kalibracje i kierunek, dopiero potem dodawaj Expo.

Martwe Strefy zmniejszajg reakcje na szum wokot neutralnego. Przyciski —=/+ zmieniajg nastawe o 5 ys, do
nominalnego zakresu 0—-100 us; pasek pokazuje tolerancje wokét 1500. W aktualnym formularzu i zapisie
wartosc¢ 0 jest zastepowana domysinymi 20 s, dlatego nie traktuj zejscia do zera jako skutecznego wylgczenia
strefy. Dla pedatu strefa dziata przy zwolnieniu, a nie w srodku jego petnego ruchu.
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DISARM DISCONNECTED
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Throttle / Auxiliary Gas (CH 3) 0Z: + 20 us Rudder / Yau (CH 4)

3 Bluetooth Devices

% Wi-Fi Network

[E Model Profile Management (Eeprom)

Martwe strefy kanatéw — podglad frontendu bez backendu

Failsafe wejscia

Center ustawia 1500 + Subtrim, ograniczone EPA. Custom uzywa wybranej wartosci 1000-2000 us, réwniez
z ograniczeniem. Hold pozostawia ostatnig warto$¢. Czytnik blokuje Hold dla funkcji o nazwie dokfadnie
Throttle (bez rozréznienia wielkosci liter), ale nie nalezy zaktada¢ identycznej ochrony kazdej inaczej
nazwanej funkcji gazu.

To reakcja na utrate urzadzenia wejsciowego, nie petny failsafe radia lub koprocesora. Rozbrojenie i utrata
wyjscia majg wlasne zachowanie zalezne od protokotu. Testuj osobno odtgczenie kontrolera, zatrzymanie
MCS, utrate USB nadajnika i utrate RF. Dla niektérych ESC 1500 nie oznacza bezpiecznego postoju.

Pierwszy zestaw: kierownica i dwa pedaty
1. Utwoérz profil, rozbréj model i sprawdz rzeczywiste wejscia w Matrix.

2. Dla kierownicy wybierz funkcje skretu, typ dwukierunkowy i kanat zgodny z odbiornikiem, np. CH1. Wykryj
0$, ustaw Raw Min/Center/Max i sprawdz lewo—$rodek—prawo.

3. Dla napedu wybierz funkcje Throttle, zmien typ na Os$ Dzielona i ustaw wiasciwy kanat napedu, np. CH3.
Nie uzywaj CH2 tylko dlatego, ze nosi nazwe Elevator.

4. Przypisz i skalibruj gaz oraz hamulec oddzielnie. Przy zwolnieniu obu oczekuj neutralnego; przy gazie
zmiany w jedng strone, przy hamulcu w przeciwng. Sprawdz oba pedaty nacisniete jednoczes$nie.

5. Pozostaw skrzynie wytgczong i tryb Sport na pierwsze sprawdzenie; ustaw zachowawcze EPA, niewielkie
Expo i sprawdzony failsafe. Ustawienia ESC muszg odpowiadac temu sposobowi sterowania.
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6. Poczekaj na zapis, odswiez strone i zweryfikuj profil oraz mapowania. Sprawdz fizyczne wyjScie przy
zabezpieczonym napedzie.

7. Przetestuj odigczenie urzadzenia. Dopiero potem dodawaj FFB, skrzynie i funkcje przyciskow.

Gdy nic sie nie porusza, sprawdz urzgdzenie i identyfikator osi. Gdy monitor wejscia dziata, a kanat nie,
sprawdz typ, przypisanie i aktywny profil backendu. Gdy kanat dziata, a model nie, sprawdz
port/protokét/uzbrojenie i dalszy tor. Gdy pedat stale zgda jazdy, najpierw sprawdz Reverse i kalibracje, nie
zwiekszaj martwej strefy na slepo.

9. Kierownica, FFB, skrzynia i przyciski specjalne

Ustawienia urzadzenia w Definicjach Kanatéw

Dla przypisanych urzgdzen pojawiajg sie¢ FFB Autocenter 0-100%, Steering Range 90-1080° i Hardware
Wheel Range 90-1080°, oba zakresy kgtowe co 10°. Pierwszy opisuje uzyteczny zakres skretu, drugi fizyczny
zakres bazy. Ustaw je zgodnie z bazg, a nastepnie sprawdz korce odczytu.

Autocenter wymaga sterownika obstugujgcego te funkcje. Dla wybranych kierownic Logitech aplikacja probuje
ustawi¢ sprzetowy zakres systemowy; nie jest to gwarancja dla dowolnej marki. Gdy Steering Range jest
mniejszy niz Hardware Range i urzgdzenie obstuguje sprezyne, mozliwy jest oporowy soft-lock. Nie traktuj go
jako mechanicznego ogranicznika.

FFB telemetryczny — osobno od Autocenter profilu

W widoku telemetrii/nawigacji dostepny jest monitor sity kierunkowej, ttumienia, sprezyny i nierébwnosci oraz
suwaki: ay 0-25 co 0,5, gz 0-10 co 0,2, az 0-50 co 1 i centrowanie 0-100% co 5. ay wzmacnia wptyw ruchu
bocznego, gz obrotu, az nieréwnosci; sg mnoznikami, nie pomiarem Nm.

Obstuga zalezy od mozliwosci urzadzenia. W sprawdzonym torze evdev kierownica otrzymuje site statg, a pad
efekty rumble: mocniejszy silnik odwzorowuje nierownosci, Izejszy sktadowg boczng. Wartosci Spring i Damper
widoczne w monitorze nie dowodzg wystania osobnych dynamicznych efektéw sprezyny i tumika do
urzgdzenia. Autocenter wejscia jest osobng funkcja.

Przycisk testu FFB w tym panelu zada 65% przez 0,6 s. To znacznie mocniejsza préba niz krotki test 5% w
GCS na PC. Najpierw ogranicz site w bazie, zamocuj jg i przygotuj bezpieczng obrecz. Nie naciskaj testu,
zaktadajac jego zgodnosc¢ z testem GCS.

Parametry FFB sg zapisywane w aktywnym profilu przez osobne ustawienia telemetrii. Inne operacje edytora
profili odtwarzajg konfiguracje bez jawnego przenoszenia ffb_config; po zmianie mapowania sprawdz
ponownie suwaki FFB i ich zapis. Nie polegaj wytgcznie na poprzednim wyglgdzie formularza.
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Wirtualna skrzynia biegow

DISARM DISCONNECTED

fit Live Monitor
() HUD / Cockpit Mode
@ N ation & Telemetry
Profile Editor Sequential (R, N, 1.N)
8 Hardware Settings
) Coprocessor
DRIVING ASSISTANT BUTTONS

3 Bluetooth Devices

=  Wi-Fi Network

£ Model Profile Management (Eeprom)

Ustawienia skrzyni sekwencyjnej — podglad frontendu bez backendu

W podzaktadce Skrzynia biegéw wybierz none albo sequential. Liczba biegéw do przodu: 1-10. Limit
wstecznego: 10-100%. Przypisz przyciski biegu w goére i w dot przez detekcje; pojedyncze nacisniecie zmienia
bieg o jeden, z ochrong przed powtdérzeniem przez 0,25 s.

To ograniczanie i kierunkowanie kanatu gazu, nie fizyczne przetgczanie przektadni. Dostepne pozycje to R
(=1), N (0) i 1...N. Neutral zeruje zgdanie gazu, a kolejne biegi do przodu pozwalajg na utamek mocy numer
biegu / liczba biegdw. Przyktadowo przy trzech biegach pierwszy daje limit okoto jednej trzeciej. Limit
wstecznego dziata dla R; hamulec i gaz zmieniajg role kierunkowe zgodnie z wirtualnym biegiem.

Drive Mode, Cruise i Arm

* Przycisk Tryb Jazdy cyklicznie wybiera Sport — Eco — Crawler — Wet. Sport zachowuje petng skale,
Eco ogranicza sktadowg gazu do 50%, Crawler do 20%, Wet do 65%. Sg to mnozniki Zgdania, nie
gwarantowane predkosci. Crawler moze dodawac niewielkie hamowanie przy neutralnym gazie.

* Przycisk Tempomatu przetgcza podtrzymanie impulsu gazu. To nie regulator predkosci z pomiarem GPS.
Przy wigczeniu czytnik pobiera CH3; jezeli wartos¢ jest ponizej 1520 ps, przyjmuje 1650 ps. Wigczenie na
postoju moze wiec zazgdac jazdy. Nie uzywaj tej funkcji bez sprawdzenia kanatu i reakcji napedu. W osi
dzielonej hamulec ponad okoto 5% wytgcza podtrzymanie; wytgcza je tez zmiana biegu oraz rozbrojenie.

* Przycisk Uzbrojenia (Arm/Disarm) przetgcza lokalng pauze i moze wysta¢ komende uzbrojenia przez
manager telemetrii. Nie oznacza identycznego zatrzymania dla wszystkich protokotow; w wariancie
MAVLink trzeba osobno sprawdzi¢ akceptacje komendy oraz rzeczywistg reakcje pojazdu.
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Przyciski specjalne sg zapisane jako kody bez niezaleznego przypisania urzgdzenia. Te same kody w drugim
kontrolerze profilu mogg wywotac te sama funkcje. Uzyj roznych przyciskow dla zmiany biegu, tempomatu,
uzbrojenia i kanatow AUX; jedna fizyczna akcja moze inaczej wykonac kilka operacji naraz.

10. Sprzet — wyjscie RC, port i zasilanie stacji

RCSIM - Mobile Control \

s o -1’ [ N DISARM DISCONNECTED
= tation i
Model: Quad_5_Cal

i+ Live Monitor

(4) HUD / Cockpit Mode

UPS S

@ Navigation & Telemetry SBUS (Standard Futaba/FrSky inverted 100K) v INA219 (Default I2C UPS Hat module)

UART SERIAL PORT

Profile Editor fdev/ttyACMa (XIAD RP2350 USB-C / (DC)

Hardware Settings

{8} Coprocessor

% Bluetooth Devices

=  Wi-Fi Network

Podglad panelu sprzetu bez poditgczonego backendu i urzgdzen

Zaktadka Sprzet / Hardware wybiera urzadzenie wyjsciowe Raspberry Pi z MCS. To ustawienia stacji
operatora, nie automatyczna konfiguracja odbiornika w modelu. Najpierw rozbroj zestaw i zabezpiecz naped, a
nastepnie ustal protok6t wymagany przez nadajnik lub koprocesor.

Protokét Wyjsciowy
Lista zawiera siedem wyborow:

* Tier 3: mLRS / MAVLink RF 2.0 (Nomad / FC Serial) — bezposrednie wyjscie MAVLink dla zgodnego
tacza i kontrolera lotu/pojazdu.

* Tier 3: ExpressLRS Direct (CRSF 150—-250Hz / Nomad) — bezposrednie ramki CRSF do nadajnika;
koprocesor jest pomijany.

* CRSF (Crossfire — Szybki 150Hz / 420kbps) — rowniez bezposrednie wyjscie CRSF w aktualnej wersji
programu.

» Tier 1: RP2350 USB Bridge (PPM/SBUS/i-BUS/CRSF) — ogdlny wybdér mostka; obecnie uruchamia
domysiny tryb PPM.

+ SBUS (Standard Futaba/FrSky inverted 100K) — wyjscie SBUS z koprocesora.
* i-BUS (FlySky cyfrowy 115.2K) — wyjscie iBUS z koprocesora.
* PPM (Analogowy przez koprocesor) — PPM z koprocesora do zgodnego wejscia trenera.

Napisy o czestotliwosci i predkosci w nazwach nie ustanawiajg parametréw portu. Bezposredni CRSF ma w
programie interwat docelowy 10 ms i domysing predkos¢ 115200 bps. Nie przyjmuj 420000 bps ani 150-250
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Hz wylgcznie na podstawie etykiety. SBUS i iBUS opisujg sygnat wychodzacy z koprocesora; USB/szeregowe
potgczenie MCS—mostek nadal pracuje przy 115200 bps.

W tym formularzu nie ma pola zmiany baudrate. Bezposredni CRSF korzysta z ustawienia output_baudrate,
a MAVLink z mavlink_baudrate lub, przy jego braku, output_baudrate; ostateczny fallback to 115200 bps.
Plik przyktadowy moze zawiera¢ inne wartosci, np. 57600 bps dla MAVLink. Jesli nadajnik wymaga innej
predkosci, potrzebna jest zgodna konfiguracja poza tym formularzem. Zapis z panelu zastepuje konfiguracje
zestawem pol formularza i profili: moze usung¢ dodatkowe ustawienia predkosci oraz Wi-Fi. Po takim zapisie
sprawdz te ustawienia ponownie, szczegdlnie przed restartem stacji.

Port Szeregowy UART

Lista udostepnia /dev/ttyACMO—/dev/ttyACM5, /dev/ttyAMA®, /dev/ttyUSBO i /dev/ttySe. ACMO jest
opisany jako XIAO RP2350 USB-C/CDC, USBO jako konwerter USB-UART, a AMAO i SO jako warianty portéw
UART Raspberry Pi. Sg to nazwy z listy, nie automatyczne wykrycie faktycznie podtgczonego urzgdzenia.
Numer portu moze sie zmieni¢ po podtgczeniu kolejnego urzadzenia lub restarcie. Podtgcz koprocesor lub
nadajnik do hosta MCS, nie do telefonu wyswietlajgcego panel.

1. Wybierz protokdt zgodny z urzgdzeniem i faktycznym okablowaniem.
. Wybierz jego port. W razie watpliwosci sprawdz urzadzenia szeregowe w systemie hosta.

. Dla konkretnego wyjscia SBUS lub iBUS wybierz te nazwe, zamiast ogélnego RP2350.

2

3

4. Nacisnij Zastosuj konfiguracje sprzetowa.

5. Sprawdz log zapisu i ponownego uruchomienia wyjscia, potem odczyt kanatéw i reakcje odbiornika.
6

. Potwierdz dziatanie na stanowisku z zabezpieczonym napedem przed uzbrojeniem do jazdy.

Oczekiwany wynik to prawidtowy odbiér kanatéw przez rzeczywiste urzgdzenie. Komunikat formularza o
zastosowaniu ustawien nie jest potwierdzeniem transmisji ani poprawnej odpowiedzi modelu.

Osiem czy szesnascie kanatéw?

Stan MCS zawiera 16 kanatow. Bezposrednie CRSF przesyta 16 kanatow. Mostek USB—koprocesor
przekazuje tylko CH1-CH8 w ramce 19-bajtowej. Nie uzyskasz sterowania CH9—CH16 przez ten mostek tylko
dlatego, ze protokot SBUS moze przenosic ich wiecej. Wyjscie MAVLink wysyta osiem wartosci przez RC
override. Przed rozbudowg profilu sprawdz liczbe kanatéw catego toru, a nie wytgcznie mozliwosci odbiornika.

Przy rozbrojeniu bezposrednie CRSF nadaje neutralne kanaty odpowiadajgce 1500 ps. Mostek zatrzymuje
nadawanie, po czym reakcja zalezy od watchdoga firmware. Aktualne wyjscie MAVLink nie sprawdza pauzy
MCS i moze nadal wysytaé biezgce kanaly. Przycisk rozbrojenia panelu nie jest zatem potwierdzonym
zatrzymaniem modelu MAVLink. Neutralne 1500 us rowniez nie jest uniwersalng komendg STOP kazdego
ESC.

Typ Czujnika UPS i Adres 12C

Typ Czujnika UPS oferuje INA219, ADS1115 i Brak monitora zasilania. Adres 12C wpisuje sie w postaci
0x40 lub 0x42: prefiks 0x i doktadnie dwie cyfry szesnastkowe. Po wybraniu braku czujnika pole adresu jest
nieaktywne. Walidacja zapisu nadal wymaga poprawnego formatu adresu, wiec pozostaw w nim prawidtowg
wartosc.

W aktualnej obstudze pomiaru zasilania dziata sterownik INA219 i aktualizowany jest jego adres. Wybér
ADS1115 nie przetgcza go na zweryfikowany sterownik ADS1115; wybor braku monitora nie stanowi
potwierdzonego wylgczenia odczytu w backendzie. Nie traktuj tych pozyciji listy jako dowodu obstugi sprzetu.
UPS stacji mierzy zasilanie MCS; bateria pojazdu pochodzi z odrebnej telemetrii. Brak odczytu lub dane
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demonstracyjne nie potwierdzajg stanu fizycznego akumulatora. Ta zaktadka nie ustawia sity FFB; konfiguracje
kierownicy prowadzi sie w odpowiednim profilu/ustawieniach.

11. Bluetooth — parowanie kontrolera z MCS

RCSIM - Mobile Control
Staﬁon \ \ V_, : DISARM DISCONNECTED
Model: Quad_5_Cal

Tir Live Monitor

(4) HUD / Cockpit Mode

@ Navigation & Telemetry
Profile Editor

83 Hardware Settings

{8} Coprocessor

Bluetooth Devices

=  Wi-Fi Network

Podglad panelu Bluetooth bez podtgczonego backendu i urzgdzen

Panel zarzgdza Bluetooth Raspberry Pi. Nie paruje kontrolera z telefonem operatora. Telefon lub tablet jest tu
ekranem panelu; kontroler ma by¢ widoczny dla hosta MCS. Potgczenie Bluetooth i przypisanie osi/przyciskéw
w profilu to dwa oddzielne kroki.

1. Ustaw kontroler w tryb parowania opisany przez producenta i trzymaj go w zasiegu stacji.
2. Nacisnij Skanuj w poszukiwaniu urzadzen i poczekaj na zakonczenie skanowania.

3. W Dostepne urzadzenia poréwnaj nazwe i adres MAC wtasciwego kontrolera.
4

. Nacisnij Sparuj. Program probuje sparowac urzadzenie, oznaczy¢ je jako zaufane i automatycznie
potgczyc.
5. Sprawdz log i stan Potaczono w Sparowane / Znane urzadzenia.

6. Przejdz do urzgdzenh wejsciowych/profilu i sprawdz osie, przyciski oraz ich mapowanie.

Oczekiwany wynik to potgczone urzgdzenie oraz faktycznie reagujgce wejscia. Samo pojawienie sie nazwy na
liscie nie potwierdza gotowosci do sterowania. Lista odswieza sie co okoto trzy sekundy; w czasie trwajgcej
operacji przyciski urzgdzen mogg by¢ zablokowane.

Przy znanym, roztgczonym urzgdzeniu ikona tancucha Potacz ponawia potgczenie bez usuwania pary. lkona
roztgczenia Roztacz konczy biezgce potgczenie, zachowujgc znane urzgdzenie. Kosz Zapomnij usuwa
parowanie po potwierdzeniu; nastepne uzycie wymaga ponownego parowania. Nie ma osobnego przycisku
Zaufaj: ta czynnos¢ jest czescig proby parowania.

Na rzeczywistym Linuksie potrzebne sg dziatajgcy adapter, ustuga Bluetooth i narzedzie bluetoothctl. Na
innych systemach program zwraca urzgdzenia demonstracyjne i symuluje operacje. Udana proba na
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komputerze deweloperskim nie potwierdza parowania fizycznego pada. Przed jazdg sprawdz reakcje na
roztgczenie kontrolera i ponowne potaczenie.

12. Wi-Fi — klient, hotspot i powrét do panelu

DISARM DISCONNECTED
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{? HUD / Cockpit Mode @ Field Mode (Offline) IP: 192.168.4.1
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£ Hardware Settings
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{0F Coprocessor
NET' o)
5 RCSIM-MCS
% Bluetooth Devices

HOTSPOT

= Wi-Fi Network

© Default Hotspot IP Address: 192.168.4.1

Podglad panelu Wi-Fi bez podtgczonego backendu i urzgdzen

Godrna czes¢ pokazuje stan Internetu oraz adres IP hosta. Internet nie jest wymagany do lokalnego panelu, jesli
telefon i MCS majg potgczenie IP. Otwieraj panel pod rzeczywistym adresem stacji z portem 8080, np.
http://ADRES_MCS:8080. Wartos¢ 192.168.4.1 na karcie jest podpowiedzig, nie uniwersalnym adresem
kazdego wdrozenia. Po uruchomieniu panel ma takze wstepne wartosci przyktadowe; potwierdz, ze otrzymuje
odpowiedz od hosta.

Wybér trybu

* Tryb Auto (Zalecany): program prébuje potgczy¢ MCS ze wskazang siecig jako klient, z timeoutem proby
15 s. Nastepnie prébuje uruchomic¢ hotspot zaréwno po powodzeniu, jak i po niepowodzeniu potgczenia
klienta.

* Tylko Hotspot (AP): MCS tworzy siec¢, do ktorej dotgczasz telefonem lub tabletem.
* Tylko Klient (STA): MCS fgczy sie ze wskazanym routerem albo hotspotem telefonu.

Jednoczesny klient i AP wymaga wsparcia interfejsu Wi-Fi. Program probuje utworzy¢ interfejs AP uap®, a przy
niepowodzeniu uzywa wlan®. Taki fallback moze zmieni¢ dotychczasowe potgczenie klienta. Opis Auto nie jest
gwarancjg ciggtego dostepu ani dowodem nieprzerwanego monitorowania zaniku sieci.
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Pola i procedura zmiany

Ustawienia Polgczenia Klienta zawierajg Skanuj sieci, liste wynikéw z zabezpieczeniami i sitg sygnatu,
Nazwa Sieci (SSID) oraz Hasto Wi-Fi. Klikniecie wykrytej sieci wpisuje SSID; nie tgczy od razu. W trybie tylko
AP czes$c¢ klienta jest nieaktywna.

Ustawienia Wtasnego Hotspota (AP) zawierajg Nazwa Hotspota (SSID) i Hasto Hotspota (min. 8 znakow).
W trybie tylko STA te pola sg nieaktywne. Podpowiedz o domys$inym hasle rcsim1234 nie oznacza, ze kazdy
przygotowany obraz uzywa tego hasta. Ustaw znane wiasne hasto i zanotuj nowe dane przed przetgczeniem.
Puste pole nie jest jednoznaczng komendg usuniecia zapamietanego hasta klienta.

1. Rozbréj zestaw i przygotuj sposdb odzyskania dostepu do hosta.
. Wybierz tryb. Dla klienta wskaz SSID i wpisz wtadciwe hasto.

. Dla AP/Auto ustaw nazwe i hasto hotspotu, co najmniej osiem znakdw.

. Potacz telefon z wybrang siecig i ustal aktualny adres MCS.

2

3

4. Nacisnij Zastosuj Ustawienia Wi-Fi. Potgczenie przegladarki moze zostac przerwane.
5

6. Otworz panel ponownie z portem 8080 i sprawdz stan oraz mozliwo$¢ odczytu kanatow.
7

. Po kontrolowanym restarcie zweryfikuj, czy ustawienia klienta i hasto rzeczywiscie przetrwaty.

Odpowiedz o zapisaniu oznacza przyjecie zgdania; przetgczenie sieci dziata w tle i moze zakonczy¢ sie
btedem. Aktualna Sciezka zapisu ma ograniczenia trwatosci ustawien, zwtaszcza hasta klienta; nie zaktadaj
skutecznego zapisu tylko na podstawie zielonego komunikatu. Na systemie bez Linuksa i nmcli menedzer
pracuje demonstracyjnie. Widoczne przyktadowe sieci lub IP na takim komputerze nie potwierdzajg
rzeczywistego dostepu radiowego.
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13. Koprocesor — kompilacja, wgrywanie i logi
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Podglad panelu koprocesora bez podtgczonego backendu i urzadzen

Napis Flash OTA opisuje operacje z panelu sieciowego. Potgczenie przegladarki z MCS moze by¢
bezprzewodowe, ale MCS programuje ptytke przez USB/UART lub programator. Nie oznacza to
bezprzewodowej aktualizacji dowolnego koprocesora. Operacje wykonuj na stanowisku z fizycznie
zabezpieczonym napedem. Sama pauza MCS nie zabezpiecza wariantu MAVLink.

Wybér celu i pliku
Docelowy mikrokontroler / Target Microcontroller oferuje:

+ XIAO RP2350 (USB-C / picotool) — firmware .uf2 i potgczenie USB z MCS.

+ STM32F103 (Blue Pill — OpenOCD) — firmware .bin lub .hex i zgodny programator/konfiguracja
OpenOCD.

+ ESP32 (Co-Processor — esptool) — plik aplikacji .bin dla zgodnego uktadu i sposobu wgrywania.

Plik Firmware / Firmware File pozwala uzy¢ Wybierz z PC / Select from PC, czyli wskazac plik na
urzgdzeniu z przegladarkg, takze telefonie. Kosz przy wybranym pliku usuwa go z biezgcego wyboru. Bez
wiasnego pliku dostepne sg pozycje firmware.bin, wersja Stable, Beta i Recovery. Sg to nazwy plikéw
oczekiwanych na ho$cie, nie katalog pobierania ani dowod ich obecnosci i zgodno$ci. Dla RP2350 wybieraj
plik UF2; nie wgrywaj binarki ESP32 tylko dlatego, ze jest na liscie. Niepoprawne rozszerzenie moze
spowodowac uzycie pliku zastepczego z hosta zamiast oczekiwanego uploadu. Dlatego przed prébg sprawdz
zgodnosc celu, rozszerzenia i pliku wskazanego w logach.
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Kompilacja RP2350 albo STM32

1. Wybierz wiasciwy mikrokontroler i upewnij sie, ze jego projekt zrodtowy znajduje sie na hoscie MCS.

2. Uzyj Kompiluj kod RP2350 na RPi 5 albo Kompiluj kod na RPi 5.

3. Poczekaj na wynik w Konsoli Programatora. Pierwsza kompilacja moze pobiera¢ PlatformlO i zaleznosci.
4. Sprawdz koncowy wynik i plik wynikowy przed osobnym uruchomieniem wgrywania.

Przycisk kompilacji wystepuje dla RP2350 i STM32, nie dla ESP32. Kompilacja nie jest wgraniem firmware i
wymaga dostepnych narzedzi, miejsca oraz ewentualnie Internetu. Sukces kompilacji nie potwierdza
poprawnego dziatania fizycznej ptytki.

Wgrywanie RP2350 i STM32

1. W zaktadce Sprzet sprawdz port, a w Koprocesor wiasciwy cel i firmware.

2. Dla RP2350 zapewnij mozliwos¢ wejscia w BOOTSEL; automatyczna proba uzywa otwarcia portu przy
1200 bps.

w

. Odtgcz zbedne ptytki CDC przed préba: program sprawdza takze znalezione porty ttyACM, nie tylko
wybrany.

4. Dla STM32 sprawdz podtgczenie zgodnego programatora i konfiguracje OpenOCD.
5. Nacisnij Wgraj na / Flash to z nazwg celu i obserwuj konsole.
6. Poczekaj na kohcowy wynik narzedzia; potem sprawdz ponownie port i zachowanie kanatéw.

RP2350 wymaga picotool, STM32 OpenOCD; obecnos¢ przycisku nie instaluje catego fizycznego interfejsu. W
razie potrzeby recznego BOOTSEL postepuj zgodnie z instrukcjg konkretnej ptytki. Program probuje wznawiaé
transmisje po zakonczeniu operacji.

Wgrywanie ESP32 — przygotowanie i RESET
1. Wybierz ESP32, zgodny .bin i wiasciwy port.
. Nacisnij Wgraj na ESP32. Panel zada pauzy i aktywuje przewidziang linie wejscia w bootloader.

. W oknie Wymagane dziatanie fizyczne / Physical Action Required przeczytaj instrukcje.

. Poczekaj na rezultat esptool w konsoli.

2
3
4. Krotko nacisnij RESET na ptytce dopiero na zadanie, nastepnie RESET wcisniety — Kontynuuj.
5
6. Po sukcesie wykonaj koncowy RESET zgodnie z komunikatem, aby uruchomi¢ normalny program.
7

. Sprawdz port, monitor kanatéw, reakcje koprocesora i rozbrojenie przed powrotem do jazdy.

Automatyczne przygotowanie wymaga zgodnego potgczenia GPIO hosta z wejsciem bootloadera ESP32. Bez
tego sam komunikat na ekranie nie potwierdza fizycznego stanu pinu. Ta sciezka zapisuje aplikacje ESP32
pod adresem 0x10000; nie zaktadaj zgodnosci dowolnego obrazu scalonego. Anuluj / Cancel w oknie RESET
zwalnia linie programowania i wznawia transmisje RC. Nie jest to polecenie zatrzymania modelu. Backend
réwniez ustawia stan na wznowiony po obstuzonej prébie flashowania, takze po btedzie. Po anulowaniu lub
btedzie ponownie sprawdz stan uzbrojenia i utrzymuj naped fizycznie zabezpieczony.
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Postep, konsola i monitor UART

Konsola Programatora pokazuje etapy oraz koncowe logi picotool, OpenOCD lub esptool. Wskaznik
procentowy prezentuje etapy interfejsu, nie doktadny odczyt zapisanych bajtéw. Nie odtgczaj ptytki tylko
dlatego, ze pasek osiggnat wysoki procent. Monitor UART po sukcesie oraz Wyczys¢ / Clear po btedzie
wracajg do zwyktego widoku logow. Nie przywracajg wczesniejszego firmware i nie cofajg zapisanej pamieci.
Diagnostyka Systemu i Logi UART pokazuje komunikaty systemowe i dostepnego monitora koprocesora.
Brak aktywnego monitora jest inng sytuacjg niz fizyczne odtgczenie ptytki.

14. Rozwigzywanie probleméw i zrodia
» Panel dziata, model nie reaguje: sprawdz protokot, port, zgodnos¢ baudrate i firmware, stan uzbrojenia
oraz odbiornik.

+ Zmieniaja sie kanaly na ekranie, brak AUX: sprawdz, czy funkcja nie trafita poza osiem kanatéw mostka
lub MAVLink.

* RP2350 nadaje PPM zamiast SBUS: wybierz jawnie SBUS; ogélny wybér RP2350 obecnie daje PPM.

* Rozbrojenie nie zatrzymuje MAVLink: nie polegaj na lokalnej pauzie; zabezpiecz naped i zweryfikuj
mechanizmy odbiornika/autopilota.

* UPS nie pokazuje poprawnych danych: sprawdz faktyczny INA219, adres, magistrale i odroznij baterie
stacji od baterii pojazdu.

» Bluetooth nie znajduje kontrolera: sprawdz tryb parowania, adapter hosta i jego ustuge; roztgcz pada od
poprzedniego hosta.

» Sparowany pad nie steruje: potgcz urzgdzenie, sprawdz wejscia i aktywny profil; parowanie nie tworzy
mapowania.

» Telefon stracit panel po Wi-Fi: potgcz go z wtasciwg siecig i ustal nowy adres MCS; uzyj portu 8080.

* Po restarcie klient Wi-Fi nie wraca: sprawdz trwato$¢ SSID/hasta i wptyw pdzniejszego zapisu konfiguraciji
sprzetowe;.

+ Brak pliku firmware: sprawdz rzeczywisty plik na hoscie albo wybierz zgodny wiasny plik.

* Flash nie startuje: sprawdz narzedzie, port, bootloader/programator i koncowe logi, nie tylko procent
postepu.

» Btad albo anulowanie flashowania: sprawdz ponownie uzbrojenie; transmisja moze zosta¢ automatycznie
wznowiona.

Dokumentacje oparto na kodzie; ilustracje panelu nie potwierdzajg testu fizycznych urzadzen. Zrédta wzgledne
wobec projektu, odczytane 14 pazdziernika 2026 r.:

* RCSIM_MCS/components/HardwareConfig.tsx: wybodr protokotu, portow i UPS.
* RCSIM_MCS/app/page.tsx, okolice linii 463—-495, 911-1159: zapis sprzetu i przebieg programowania.
e RCSIM MCS/src/main.py, linie 195-227: wybor wyjscia oraz ustawienia predkosci.

* RCSIM MCS/src/output/bridge.py, linie 13-51; crsf.py, linie 95-155; mavlink_rf.py, linie 320-374:
kanaty i pauza.

* RCSIM _MCS/src/api/server.py, okolice linii 160-195, 333-345, 594-604, 621-1007, 1202—-1248: siec,
zapis, firmware i Bluetooth.

* RCSIM_MCS/src/hardware/battery.py: monitor INA219.

* RCSIM_MCS/components/BluetoothConfig.tsx i src/hardware/bluetooth_manager.py: skanowanie,
parowanie, zaufanie i potgczenie.
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* RCSIM_MCS/components/WiFiConfig.tsxisrc/hardware/wifi_manager.py, okolice linii 224-380:
tryby, przetgczenie i ograniczenia zapisu.

* RCSIM_MCS/components/CoprocessorTab.tsx: pola celu/pliku, modal RESET i konsole.

* RCSIM_MCS/lib/translations.ts: nazwy przyciskow PL/EN.
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