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Pozor

1. Ujistéte se, Ze napajeci zdroj pro Headtracker je USB adaptér se vstupnim
napétim 5 V. Jinak mdze zafizeni fungovat abnormalné nebo se mize
poskodit.

2. NEZKRATUJTE napéjeci vystup a uzemnéni rozsifujiciho portu. Jinak méze
dojit k poSkozeni zafizeni a to nemusi fungovat spravné.

3. Pfi instalaci gimbalu postupujte podle pokyn( v uZivatelské priruc¢ce. Nespravna
instalace mlze zpUsobit, Ze gimbal nebude spravné fungovat.

4. Ujistéte se, Ze vSechny konektory jsou bezpetné zapojené a vSechny soucasti funguji spravné.

5. NEPOKOUSEJTE se tento vyrobek rozebirat ani upravovat. Neopravnéna

demontaz nebo Uprava bude mit za nasledek ztratu zaruky na vyrobek.
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Uzivatelska pfiru¢ka pro sledovani hlavy

Zavedeni

Headtracker podporuje ovladani pohybem. Gimbal a dron Ize ovladat
pohyby hlavy, pokud je Headtracker nainstalovan na FPV brylich, coZ
poskytuje pohlcujici vysoce kvalitni ovladani z pohledu prvni osoby.

Headtracker podporuje PPM vystup a UART vystup (pfenosova rychlost 115200,
8N1). Je mozné dalkové ovladat gimbal a dron prostrednictvim RC spojeni nebo
datového spojeni.

Diagram

T: UART_Tx

R: UART_Rx

+: 5V vystup max. 0,1A

@
@
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1. Indikator stavu nabiti baterie 2. Citlivost - Tlacitko

3. Tlacitko Citlivost + 4, Tlatitko prepinani rezimu
5. Port USB-C 6. Indikator nabijeni

7. RozSifujici port 8. Vystupni port PPM
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Pouzivani Headtrackeru

Instalace

K upevnéni Headtrackeru na FPV bryle pouZijte suchy zip nebo oboustrannou
pasku. Nejsou zde zadné pozadavky na misto montaze ani smér montaze.

Uctovat

K nabijeni headtrackeru pouZijte USB adaptér a kabel typu C. Cervend
kontrolka nabijeni signalizuje, Ze se headtracker nabiji, zelena kontrolka
signalizuje, Ze je headtracker pIné nabity.

Headtracker upozorni pipnutim, kdyz je Uroven nabiti baterie nizka. Je schopen
fungovat dalSich 30 minut.

U nékterych znacek dudlnich kabell typu C se mohou vyskytnout pfipady,
kdy nelze zafizeni Headertracker nabit. Zkuste jej prosim nahradit
kabelem typu A-C.

Zapnuti/vypnuti

Jednim stisknutim zkontrolujete stav baterie.

Stisknéte jednou a znovu stisknéte a podrzte po dobu dvou sekund pro zapnuti nebo vypnuti.
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Uzivatelska pfiru¢ka pro sledovani hlavy

Kalibrace a aktualizace firmwaru

Kalibrace Headtrackeru a aktualizace firmwaru Headtrackeru pomoci

CwHeadTrackersoftware.

PFed aktualizaci se ujistéte, Ze je v pocitali nainstalovan odpovidajici
ovladac.

Pripojte headtracker

1. Zapnéte Headtracker. Propojte Headtracker a pocitac kabelem typu C.

2. Spustte CwHeadTrackersoftware a vyberte odpovidajici COM port

Headtracker. Kliknéte na ,Spustit ladéni“.

U nékterych znacek duélnich kabell typu C se mohou vyskytnout pripady, kdy
pocita¢ nedokaze rozpoznat zafizeni Headtracker. Zkuste jej prosim vymeénit.

s kabelem typu A do typu C.
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Kalibrace Headtrackeru

m Headtracker byl pfed odeslanim dlkladné kalibrovan. Pokud to neni
nutné, NEPROVADEJTE kalibraci zrychleni, gyroskopu ani kompasu.

Kalibrace zrychleni

Kliknéte na tlacitko ,Ukoncit kalibraci”. Umistéte libovolny povrch Headtrackeru na
vodorovny povrch a sledujte ukazatel prdbéhu ve spodni ¢asti rozhrani. Po
skonceni ukazatele pribéhu prepnéte na jiny povrch modulu. Tento postup
opakujte, dokud nebude vsech Sest povrch( Headtrackeru kalibrovano. Kalibraci Ize
zrusit kliknutim na tlacitko ,,Ukoncit kalibraci” béhem procesu, aniz by to ovlivnilo

predchozi kalibra¢ni data.

Kalibrace gyroskopu
Kliknéte na tlacitko ,Kalibrace gyroskopu”. Nechte Headertracker nehybny, dokud
software neoznami Uspé&Snou kalibraci. Kalibraci Ize zruSit kliknutim na tlacitko

»Ukoncit kalibraci” béhem procesu, aniz by to ovlivnilo pfedchozi kalibra¢ni data.

Kalibrace kompasu

UdrZujte osu Z Headtrackeru svisle a kliknéte na tlacitko ,Magn Calib"”. Otocte
modul v roviné XY a sledujte ukazatel pribéhu ve spodni ¢asti rozhrani. Otocte
Headertracker o 90 stupnd, jakmile ukazatel priibéhu skonci. Otacejte modul v
roviné XZ nebo YZ, dokud software neoznami Uspésnou kalibraci. Kalibraci Ize
zrusit kliknutim na tlacitko , Quit Calib” b&hem procesu, aniz by to ovlivnilo
predchozi kalibracni data.

& Nekalibrujte kompas v oblastech se silnym

Y — s . .
magnetickym ruSenim nebo v blizkosti

>

velkych feromagnetickych pfedmétd, jinak

bude kalibrace ovlivnéna.



Kalibrace kurzu
Udrzujte smér pohledu bryli svisle dold a kliknéte na tlacitko ,Kalibrace
hlavy”, dokud software neoznami tspésnou kalibraci.

Inicializace postoje

Kliknéte na tlacitko ,Ahrs Gzero“, poloha Headtrackeru odpovida nulové poloze
gimbalu. Inicializaci Ize také provést stisknutim a podrzenim tlacitka prepinani
rezimd na Headtrackeru po dobu dvou sekund.

Inicializace postoje je vyZadovana pred kazdym pouZzitim.

Aktualizace firmwaru

Po pfipojeni Headtrackeru k softwaru CwHeadTacker kliknéte na tlacitko , Otevfit” a
vyberte soubor s firmwarem. Kliknéte na tlacitko ,Aktualizovat” a poté stisknéte a

podrzte tlacitko pro prepinani rezim(, dokud se aktualizace nedokonci.

Tlacitko pro pfepinani rezimd by mélo byt béhem aktualizace neustéle stisknuté a
podrZzené. Pokud se aktualizace nezdafri, stisknéte a podrzte tlacitko pro prepinani

rezimU a aktualizaci provedte znovu.



Ovladani gimbalu

Primé ovladani

Nainstalujte modul Datalink na Headtracker a nainstalujte gimbal na zakladni
desku FPV. Headtracker dokaZe ovladat gimbal pfimo bez pouZiti RC
propojeni. Ovladani S.BUS / CRSF, PWM a MAVLink momentalné nejsou k
dispozici. Viz.UzZivatelskd prirucka systému Headtracker Datalinkpro
podrobnosti.

Rizeni PPM

Propojte vystupni port PPM headtrackeru a dalkovy ovlada¢ pomoci
tréninkového kabelu. Headtracker dokaze ovladat gimbal prostfednictvim RC
propojeni. PPM standardné vysila pét kanald, jak je uvedeno nize.

CH4: Otaceni zavésu

CHS5: Roztec kardanu

CH®6: Staceni zavésu

CH7: ReZzim gimbalu

CHS8: Citlivost gimbalu

Tyto kanaly Ize konfigurovat v dalkovém ovladaci.

Reverzaci, mapovani, pomér a subtrim (jednotka: ps) vyse uvedenych kanalt PPM

Ize konfigurovat vCwHeadTackersoftwaru nebo v dalkovém ovladadi.

PPM
Tréninkovy kabel neni soucasti baleni.
UZivatelé si musi zajistit vlastni tréninkovy
kabel s 3,5mm audio rozhranim TRS nebo Zem
TRRS.
TRS TRRS



Prepinani rezimu gimbalu

Jednim stisknutim tlacitka prepinani rezimd v pfipojeném stavu prepnete
provozni rezim gimbalu. VizUZivatelska prirucka C-20Tpro podrobnosti.

Nastaveni citlivosti gimbalu

Jednim stisknutim tlacitka citlivosti +/- zvySite/sniZite citlivost gimbalu o jeden
stupen (celkem 11 stupnd). Stisknutim a podrzenim tlacitka citlivosti +/- po dobu
dvou sekund zvysite/snizite citlivost gimbalu na maximum/minimum. Viz

UZivatelskd prirucka C-20Tpro podrobnosti.

Dodatek 1 Specifikace

Rozméry 45 x 28,2 x 14,2 mm
Hmotnost 16 g
Vestavéna baterie 1,11 Wh (3,7 V, 300 mAh)

PFiblizné 3 hodiny (méreno pfi okolni teploté 25 °C,
Provozni doba s nainstalovanym modulem Headtracker Datalink)
Typ nabijeni 5VDC 1A




