AZ ,,E” sorozati RMG-csorldk programozasa

10. Setup

Setup is completely different to all previous versions of the SmartWinch. The Txno longer needs to be turned on and
off or the servo lead plugged in and pulled out etc. Setup is now entered after the SmartWinch is started and operating
normally via Tx control. Previously setup was entered during startup. There are three separate setup procedures.
Setup 1 Tx end point limits and travel adjustment.

Setup 2 Battery monitoring On/Off (turning on automatically sets level).

Setup 3 Scaled Linear Travel, Low Battery Shutdown Position, Input Signal

Deadband and Reset all settings to factory default. These procedures are entered by the use of the single wire Setup
Lead. (See figure 7) To enter the Setup modes, the Setup Lead is connected to a ground pin in the Rx for Setup 1 or
Setup 2 and for Setup 3 it is connected to a signal pin.For normal operation, the Setup Lead may be connected to any
spare positive (center) pin. Or it can be left disconnected. If at startup the Setup lead is connected to a signal or ground
pin, the SmartWinch will beep rapidly and you will not be able to operate it until the lead is removed.

As per previous models, you don’t have to do setup to operate the SmartWinch .The SmartWinch is supplied with
default input signal limits 900 to 2100 microseconds pulse width, maximum travel (number of turns depends on
model) and low battery shutdown turned off. However it is recommended that Tx end points and travel be set using
this Setup 1 and not just by using end point adjustment (EPA) when available from your Tx. Setting travel by Tx EPA
does not give overrun protection. The SmartWinch is a powerful servo and can do damage in the case of overrun.

As per earlier models, setup does not do anything but allow adjustment of travel etc. Do not waste your time
attempting setup if the SmartWinch stops responding correctly for any reason. Ensure the SmartWinch is working ok
with your radio gear before running setup. Setup may be done as often as you like. However, should the SmartWinch
not behave as expected immediately after doing Setup then simply redo Setup.
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Figure 7 shows a typical multi channel Rx. The rudder servo lead is not shown here but it may be left in place while
doing setup. However in the case of a two channel Rx then the rudder servo lead will need to be removed to access the
signal pin for Setup 3. These instructions refer to the Ground pins. This is also often referred to as negative. “Ground”
and “Negative” are interchangeable.

A Bedllitas-1, Bedllitas-2, Bedllitas-3 megkezdése el4tt

* Kormdny szervdja a vev6hoz csatlakoztatva maradhat.

* A Bedllitas-1. végrehajtasahoz, a dobot le kell venni, vagy ne legyen a dobon a vitorlabehtzé kotél. Ez
csak az Beadllitds-1-nél, vagy az Ujrainstallalas utan sziikséges.

* A Bedllitas-1-ben leirt mlveleteknek meg kell el6znie a Beallitas-2, vagy a Bedllitds-3-ban
végrehajtanddkat, de nem sziikséges mindig végrehajtani ezek mddositasakor.

* A Bedllitas-2 és Beadllitas-3 allitasndl a dob és a vitorla csatlakoztatva lehet.

* A Bedllitas-2 végrehajtashoz a telepnek teljesen feltoltve kell lennie.

* A beallité-vezetéket (Setup lead) nem szabad csatlakoztatni, az add bekapcsolva, a csorl6 szintén
bekapcsolva, és reagal az addra.

10.1 Beallitas-1: Radié addé végpontok és a uthossz beallitas. (fordulatok szama)

1. Az addn a kar teljesen behuzott poziciéban, trim a minimumon.
(A trimet hagyd ebben a pozicidban az egész miivelet alatt!)

2. Dugd a beadllité-vezetéket a vevé egyik szabad negativ tljére és varj egy rovid hangra!
(A bedugds utdn kb. két mdsodperccel halhatd lesz egy, egy mdsodpercig tarté hang (hasonlo a telefon
csengetéshez), jelezve, hogy az addkar behuzott helyzetének végpontja régzitve lett.)

3. Mozditsd az addkart a teljes kiengedett helyzetébe, és varj meg egy masik, az el6z6h6z hasonld
hangjelzést!

(Ez a mdsodik jelzi, hogy az addn mindkét végpont régzitve van. Ha fordulatok mennyiségének dllitdsdra
nincs sziikség, kihuzhatod most a bedllito-vezetéket, és a csérl6 automatikusan ujraindul az uj hatdrokkal.)
Vagy folytasd a fordulatok szamanak helyesbitésével a 4. pont szerint!

4. Mozditsd az addén a kart ismét a behuzott helyzetbe.
(A csorld nulla helyzetbe dll, és felhangzik egy ujabb jelzés.)

5. Ha még nem lenne felszerelve, tedd fel a dobot, és dllitsd a bummot teljesen behuzott allapotba.

6. Az addkar segitségével engedd ki a vitorlat addig, amig a bumm maximalisan ki nem lesz engedve.
(Ovatosan engedd ki a csérlét, most a csérlé legnagyobb fordulat-mennyiségre van dllitva. A csorl6 kis
sebességgel forog ebben az esetben.)

7. A bumm , legkiengedettebb” helyzetében huzd ki a vevébdl a beallité-vezetéket!
(A csérlé automatikusan ujraindul az uj bedllitdsokkal. SmartWinch haszndlati utasitds 11. oldal.)

Megijegyzés:

Ha a csorl6t kiveszed, majd visszateszed ugyanabba a hajoba, ugyanazzal az addval, akkor a Bedllitas-1, -2
vagy -3. lépéseit nem szlikséges Ujra végrehajtani. Adécsere utan elég a Beallitas-1 |épéseit elvégezni Ujra.
Ha az adén a vitorlamozgatds irdnyat megforditod, akkor a Beallitds-1 els6 harom |épését ujra meg kell
csinalni.

Ha egy computeres radidd van, és a fordulatok szama mar beallitott, dvatosan allitsd a kar végpontokat az



adddon! Ez, a kettd kozil valamelyik Uthosszt csokkenteni fogja, vagy a botkormany halalat okozza. (2?77
Taldn nem mdikddik)

Amikor az 5. |épés szerinti allitast csindlod ajanlott a bummot a normalisnal szorosabban a kézépvonalhoz
allitani (de nem annyira, hogy az terhelje az csorlét). KésGbb, amikor az add trimerével dllitasz, a versenyen
haszndlhatod az EPA vagy ALT valtozatot a vitorla teljes behulzasanak allitdsahoz.

Ha az adén a trim kozépdllasban volt hagyva a beallitas elsé |épésénél, és késSbb a behlzas iranyba
mozditottad, el6fordulhat, hogy meghal a bot. A legjobb megoldas, ha a trimet a minimumon hagyod az
adon, a Bedllitas-1 [épései alatt.

10.2 Setup 2 Battery Monitoring

For a description of this feature, see page 2

Setup LMUST have been done at least once with the same Tx before Setup 2.Turn Tx and SmartWinch ON and ensure
SmartWinch is responding to Tx.

la To turn battery monitoring OFF, put Tx Stick at full in.

1b OR to turn battery monitoring ON, put Tx Stick at full out .

2 Push Setup Lead onto Rx ground pin and wait for a beep.

Two seconds after connection there will be a one second long beep.

3 Do Not Move Tx Stick. Remove Setup Lead from Rx

1, 2, 3 or 4 beeps will sound indicating battery monitoring level set. (See Table 1) SmartWinch will then restart itself
with new settings.

What happens if the battery pack size (voltage) is changed?

If Battery Monitoring is turned off there are no implications when changing battery pack size. If Battery Monitoring is
turned on then redo Setup 2. Changing to a lower voltage battery without redoing Setup 2 will result in premature
shutdown. Changing to a higher voltage pack will result in over discharging of the battery if left on till Low Battery
Shutdown occurs. Changing battery pack capacity (mAh) has no effect on these settings. Capacity only determines
how long the pack will last before recharging is required.

10.3 Beadllitas-3: Az S.L.T. , az LBS, ISDB beallitdsa és az alapbeallitas visszaallitasa

A Beadllitast-1-et muszaj legalabb egyszer megcsindlni egy addnal a Beallitas-3 el6tt. Ha az Beallitas-1
telepités sohasem futott, a Beallitas-3 nem lehetséges.

Kezdéshez a bedllité-vezeték kihtizva, adé bekapcsolva, a csorl6 koveti az adé irdnyitasat.

Dob az alapbeallitas visszaallitdsahoz levéve.

1. Allitsd az adékart a kivant pozicidba,’ és a trimet a minimumra.

I"

2. Nyomd a beallit6-vezetéket a vevd , jel” tiiskéjére (ahol a sarga szervod vezetékek csatlakoznak). Két
masodperc mulva kezd6dik egy 10 masodpercen keresztil hallhatdé masodpercenkénti révid hangjel
sorozat.

3. A programozasi igényednek (Iasd tablazat) megfelel6 szamu hangjelzés utan, azonnal (egy
masodpercen beliil) hazd ki a bedllité-vezetéket, hogy tényleg annak a funkcionak juss az allitasi
lehetdségéhez! Ha véletlenil rossz hangjelzés utan hiazod ki a bedllitd vezetéket, (példaul a 4. utan
hazod ki a 3. helyett) csak inditsd Ujra a csorl6t, és a beallitds nem fog véltozni.

4. A beallitas mentéséhez dugd vissza a bedllité vezetéket és huzd ki ismét! Itt az id6zités nem

Iényeges. A csoOrl6 az uj bedllitassal Gjraindul.



Hangjel Beallitas

1 Egyik végen S.L.T.
2 Két végén S.L.T.
3 Alacsonyfesziiltség( telep leallitasi helyzet (LBS)
4 Bemend jel holtid6 (ISDB)
10 Minden bedllitas (Beallitas-1, -2, és -3) alapértelmezés szerinti helyredllitasa.

(Dobot el kell tavolitani)

Megijegyzés:

1Az S.L.T. és ISDB szamadra: Az addkar allasanak véltoztatasaval tudjuk meghatéarozni a beallitdsok mértékét.
Irdnyitsd a csorl6t a minimumhoz teljesen be, a maximumhoz teljesen ki, vagy valamely kézbensé
poziciéba a kivanalmak szerint.

Az LBS beallitdshoz a bummot az lizemsziinethez megkivant pozicidba allitsd. A lehet6ség a maximalis
fordulatok fele. Kevesebb mint fél pozicid, eredményezi a fordulatok szamanak a felét.

Az alapbeallitds visszadllitdsdhoz az addkar helyzete nem lényeges.

Ha a beallité-vezeték a tablazatban foglaltaktdl eltéré szamu hangjelzésnél lett kihldzva, vagy ha a vezeték
egyiknél sem lett kihtzva, a csorl6 nem ad tobb hangjelzést és tétlen marad, a miikodéséhez Gjra kell
inditani. Ha a beadllité-vezetéket bedugva hagytad, ne feledd Ujrainditas el6tt kihtzni!

(forditotta: Csdka LaszIo)

3. Special SmartWinch Features (1-2. oldal)

Dynamic Pulse Width Modulation

Servo systems use Pulse Width Modulation (PWM) to reduce power and speed as the desired position is approached.
But the problem with standard P.W.M. is that as the desired position is approached, the reduction in power can cause
the servo to stop short. This can result in excess power consumption and overheating. This is what's happening when a
servo is not moving but is buzzing. However, unlike other winches and servos the SmartWinch has Dynamic PWM. If
the SmartWinch controller detects that it has not reached the desired position, power is gradually increased until the
desired position is reached. If the increase in power via DPWM is not sufficient then Stall Protection can apply.

Stall Protection

When a conventional servo becomes stalled, it will stay stalled until the problem is solved. If not solved in time, the
battery can be flattened or motor and output transistors may be overheated and possibly damaged. But the SmartWinch
knows when it is stalled and can protect itself by shutting down. The SmartWinch then signals that it is stalled by
sounding a two-tone beep at 2 second intervals until reset. Stall mode can reset by moving the Tx stick in the opposite
direction. If this does not work, turn the SmartWinch off and on again.

Battery Monitoring

The SmartWinch can monitor the battery for low voltage. If the voltage is below the warning level a warning signal (5
rising tones) will sound when the winch is switched on. If, during normal operation the voltage falls below the
shutdown level, the winch will drive to the low battery shutdown position and hold there until the battery is replaced
or voltage recovers when the SmartWinch will return to user control. See Table 1. Default is battery monitoring OFF.
Scaled Linear Travel (S.L.T.)

Travel response to the first 25% of Tx stick movement from full in when single ended or both ends when double
ended is adjustable from 1:1 at minimum to a maximum of 4:1. For example, if 50% is selected, each increment of the
first 25% of the stick range results in half the travel of the default setting. This feature is similar to exponential
adjustment in a computer Tx. However scaled linear has the advantage of consistent incremental travel over the first
25% of stick movement whereas exponential is constantly varying. Default is 1:1.

Low Battery Failsafe Position

The default low battery failsafe position is booms half out. But this is only true if using a standard spool type drum. If
a spiral drum is used then this position would be closer to full in and could make it difficult to get the boat ashore. To
compensate for this the low battery failsafe position is also adjustable so you can choose to make it further out if
desired. The range is from half to full travel.



Input Deadband
Input deadband is the amount dithering in the Rx signal that a servo can tolerate without responding to by constantly

jittering. This is adjustable from 0.8 to 10 microseconds. Deadband adjustment allows the optimisation of TX fine trim

control. The default setting is 5 microseconds.

Thermal Overload Shutdown.
The micro controller monitors the temperature of the output MOSFET transistors. Should they overheat due to high

load the winch temporarily shuts down until the transistors have cooled enough to restart.



