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Instrukcja Galaxy Visitor 3

Podzigkowanie

Dzigkujemy za decyzje o zakupie modelu Galaxy Visitor-3. Jest to model do uzytku zarowno w pomieszczeniach,
jak 1 w terenie otwartym. Przed rozpoczgciem uzytkowania zapoznaj si¢ doktadnie z instrukcja.

UWAGA!

Niewtasciwe 1 niezgodne z instrukcja obchodzenia si¢ z modelem, moze spowodowac obrazenia ciata lub inne
uszkodzenia.

Wielowirnikowiec Galaxy Visitor-3 to nie zabawka!

Pomimo niewielkich rozmiardéw, niewtasciwe uzytkowanie moze spowodowaé powstanie szkdd. Unikaj wlasnych
modyfikacji 1 postepuj zgodnie z informacjami zawartymi w instrukcji.

Producent i sprzedawca, nie ponosza odpowiedzialno$ci za szkody spowodowane przez nieprawidlowa
eksploatacje modelu, niewtasciwy montaz i1 niezachowanie zasad bezpieczenstwa. Model przeznaczony jest do
uzytku dla os6b w wieku od lat 15. Upewnij sig, ze model jest eksploatowany w bezpiecznym $rodowisku.
Zalecamy zwroci¢ si¢ o pomoc do doswiadczonego pilota przed przystgpieniem do pierwszych lotow.
Doswiadczony pilot, jest najlepszym gwarantem, prawidlowego montazu i regulacji modelu przed pierwszymi
lotami.

Galaxy Visitor-3 jak kazdy inny model wielowirnikowca, wymaga pewnych umiej¢tno$ci w jego obstudze i jest
konstrukcja podlegajaca praktycznemu zuzyciu. Zuzycie eksploatacyjne czesci modelu lub jego uszkodzenie w
wyniku wypadku, nie sg objete zadng gwarancja. W takim przypadku, rekomendujemy zwrocenie si¢ o pomoc do
najblizszego sprzedawcy.

Podstawowe cechy modelu:

Mozliwo$¢ sterowania zarbwno w konwencjonalnym trybie sterowania jak 1 inteligentnym trybie sterowania

Trzy tryby sterowania mocg: tryb sterowania dla poczatkujacych, tryb stabilizacji wysokos$ci lotu oraz zwykty tryb
sterowania mocg
Sterowanie niezalezne od orientacji modelu wzgledem pilota w inteligentnym trybie sterowania jest
nadzwyczajnie tatwe dla poczatkujacych w dziedzinie zdalnie sterowanych modeli wielowirnikowych Funkcja
automatycznego powrotu zabezpiecza przed utratg kontroli nad modelem i ucieczka
Funkcja hamowania
Mozliwo$¢ wiaczenia i wylaczenia czujnikdéw przyspieszen
Opcjonalna kamera poktadowa z funkcja wykonywania zdje¢ na komende z nadajnika sterowania Kolorowe,
diodowe $wiatla nawigacyjne
Elegancki wyglad
Wbudowany czujnik wysokos$ci
Funkcja reakcji na utrate sygnatu sterowania

1. WPROWADZENIE

(1) Wprowadzenie

Galaxy Visitor 3 jest najnowszym, miniaturowym wielowirnikowcem (platforma wielowirnikowa nazywany
réwniez Quadro Copter’em) sterowanym w pasmie 2.4 GHz, ktory wykazuje znakomite wlasnosci sterowania
dzieki zastosowaniu 9-o kanatowego systemu stabilizacji (3 osiowy czujnik predkosci katowej + 3 osiowy
czujnik przyspieszen + 3 osiowy magnetometr). Latwos§¢ sterowania i stabilno$¢ w locie czynia ten model
najlepszym wyborem dla poczatkujacych. Manewrowos$¢ tego modelu jest tatwo regulowana i moze by¢ tatwo
dopasowana do potrzeb i umiejetnosci operatora-pilota, tak aby kazdy mogt czerpaé z lotu maksimum satysfakc;ji.
Galaxy Visitor moze wykonywac¢ loty na otwartej przestrzeni przy wietrze o predkosci nie wigkszej niz 19 km/h
(5 m/s). Oczywis$cie, podobnie jak inne mini wielowirnikowce ten model moze lata¢ rowniez w pomieszczeniach
zamknigtych. Dzigki matym wymiarom, i matej masie model ten jest bezpieczny, a jednocze$nie moze da¢ Ci
mase¢ satysfakcji i frajdy podczas lotow !
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(2) Gwarancja i wsparcie techniczne

Nine Eagles gwarantuje, ze wszystkie modele byly szczegétowo sprawdzone i przetestowane przed wystaniem z
fabryki. Prosimy skontaktowac¢ si¢ ze sprzedawcg lub lokalnym przedstawicielem handlowym jezeli potrzebowac
bedziesz wsparcia technicznego lub czgsci zamiennych.

Terminologia dotyczaca modelu

Blue navigation lamp Niebieskie swiatto nawigacyjne
Red navigation lamp Czerwone $wiatto nawigacyjne
Red indication light Czerwona dioda wskaznikowa LED

Battery compartment cover Pokrywa pojemnika akumulatora

Terminologia dotyczaca nadajnika
Uwaga: Nie jest mozliwa zmiana trybu pracy (MODE) nadajnika

1. Przednia scianka nadajnika
(pokazano na przykladzie nadajnika pracujacego w MODE 2)

Trottle trim Trymer sterowania mocg (wznoszeniem / opadaniem)
Rudder / Trottle stick Drazek sterowania obrotem / moca
Rudder trim Trymer sterowania obrotem
Elevator trim Trymer sterowania pochyleniem
Aileron / Elevator stick Drazek sterowania przechyleniem / pochyleniem (takze przetacznik

pomiedzy duza 1 matg czuloscig sterowania)

Aileron trim Trymer sterowania przechyleniem

2. Wyswietlacz LCD

Trottle reading Odczyt warto$ci wysterowania mocy

Trottle trim indicator Wskaznik polozenia trymera mocy

Rudder trim indicator Wskaznik polozenia trymera obrotu (kierunku)
Aileron trim indicator Wskaznik potozenia trymera przechylenia
Elevator trim indicator Wskaznik polozenia trymera pochylenia

Radio electric quantity indicator Wskaznik napigcia zasilania nadajnika
High / low / rate Wskaznik czuto$ci sterowania

3. Tylna $cianka nadajnika
Przelacznik trybu sterowania mocg (wznoszeniem)

- Button AUX1: This button is for mode switch Przetacznik trybu sterowania oraz automatycznego

powrotu

- Button VIDEOQO: This button is for camera Wiacznik nagrywania kamery

- Button Picture Wiacznik wykonywania zdjecia
Uwaga:

Nadajnik wyposazony jest w czujnik magnetyczny. Po wlaczeniu zasilania nadajnika, prosimy utrzymywacé
nieruchomo (postawione) nadajnik 1 model przez czas dtuzszy niz 3 sekundy, w tym czasie bowiem nastgpuje
inicjalizacja sensoréw. W przeciwnym wypadku poruszanie nadajnikiem lub modelem podczas inicjalizacji
wplyna na zachowanie modelu podczas lotu.
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4. Specyfikacja techniczna
1. Specyfikacja modelu Srednica

$migiet:

147 mm

Dhugos$¢ catkowita 163 mm
Wysoko$¢ catkowita 78 mm Masa

catkowita okoto 135 ¢

Nadajnik: NE-TXOS215-BF(4CH 2.4 GHz)

Odbiornik: NE-MASF12

Naped: silniki bezrdzeniowe motor X4, $rednicy 8.5 mm
Akumulator 3.7V, 1200 mAh Li-Po

Specyfikacja kamery

Karta pamigci typu micro SD o pojemnos$ci do 32 GB
Wymiary 40 x 20 x 8 mm

Kodek Video Motion JPEG, 1280 x 720 30 fps

Kodek Audio PCM S16, mono

Wymiar zdjecia 1280 x 720, 96 dpi

2. ISTOTNE WSKAZOWKI DOTYCZACA WYKONYWANIA LOTOW

2.1. Utrzymuj nadajnik nieruchomo przez przynajmniej 3 sekundy po wiaczeniu
jego przelacznika zasilania (jak pokazano na rysunku 1).

2.2. Po podiaczeniu akumulatora Li-Poly do modelu, prosimy postawi¢ model
nieruchomo, az czerwona dioda LED nie zacznie $wieci¢ si¢ cigglym $wiattem. Model
potrzebuje troche czasu na sprawdzenie odczytu wszystkich czujnikéw — autotest.

2.3. Podczas startu (oderwania modelu od ziemi) prosimy celowa¢ anteng nadajnika
w czerwone Swiatto diody LED na modelu utrzymujac o§ modelu i nadajnika w jednej linii, jak
pokazano na rysunku 2.

24. Podczas sterowania w inteligentnym trybie lotu, prosimy zawsze kierowaé
antena nadajnika w stron¢ modelu. Moéwiac innymi stowami nalezy nadajnikiem podaza¢ za
przemieszczajacym si¢ w przestrzeni modelem.

2.5. Kazdorazowo po ladowaniu model wykonuje auto-test (sprawdzenie). Po tym
sprawdzeniu czerwona dioda LED na modelu bedzie $wiecita si¢ §wiattem cigglym lub
przerywanym. Przed kazdym kolejnym startem dioda LED musi $§wieci¢ si¢ Swiattem ciggtym w
zwyklym trybie sterowania i musi miga¢ w inteligentnym trybie sterowania. Prosimy nie
probowac stertowac, jezeli sygnalizacja diody jest inna (nie §wieci si¢).

2.6. W zwyklym trybie sterowania moca (wysoko$cig lotu) oraz w trybie
utrzymania wysokosci lotu (Altitude Hold), podczas lotu na otwartej przestrzeni i na wysokos$ci
powyzej 3 m jezeli chcesz szybko obnizy¢ wysokos¢ lotu modelu prosimy nacisnaé przycisk
AUX2 raz (w zwyklym trybie sterowania mocg) lub dwa razy (w trybie utrzymania wysokos$ci
lotu). W efekcie model szybko obnizy wysoko$¢ do 2-3 m (sugerujemy utrzymanie

odpowiedniego potozenia drazka sterowania mocg po uaktywnieniu tej funkcji przez nacisnigcie
przycisku AUX2).

2.7. Gdy czerwona dioda LED na modelu miga szybko, wskazuje to na
roztadowanie akumulatora napgdowego. Prosimy szybko ladowac, aby peilne roztadowanie nie
nastgpito podczas lotu.

3. PRZYGOTOWANIE DO LOTU
(1) Instalacja baterii w nadajniku
1. Otworz pokrywe baterii w tylnej §ciance nadajnika
2. Zaloz 4 baterie wielkosci AA, zwracajac uwage na poprawno$¢ biegunow
3. Zaléz pokrywe baterii
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(2) Ladowanie akumulatora napedowego (Li-Po)
1. Podlacz zasilacz do odpowiedniego zrodta pradu.
2. Podfacz ztagcze wyjsciowe zasilacza do gniazda wejsciowego tadowarki.
3. Wybierz warto$¢ pradu tadowania odpowiednig do Twojego akumulatora Li-Poly naciskajac przyciski
»T~ lub ,,--” a nastepnie naci$nij przycisk ,,START”.
4. Podtacz poprawnie akumulator Li-Poly do ztacza fadowarki.
5. Nacisnij przycisk ,,START” aby rozpocza¢ tadowanie
Wskazania procesu tadowania za pomocq diod LED tadowarki
1) Pojedyncza dioda LED $wieci si¢ ciggle — wskazuje wartos¢ pradu tadowania
2) Pojedyncza dioda LED miga — Trwa fadowanie
3) Wszystkie diody LED migaja — Ladowanie zostato zakonczone

Uwaga: Nie polecamy tadowania jedno-ogniwowego akumulatora Li-Poly pradem o warto$ci wiekszej niz
trzykrotna warto$¢ pojemnosci (3C)

BIOI‘E}C pod uwagg rozne specyfikacje akumulatoréw zalecamy ustawienie pradu tadowania zgodnie z
ponizszym opisem:

Akumulatory Li-Poly o pojemnos$ci mniejszej niz 1000 mAh — Wybierz warto$¢ pradu 1.2 A
Akumulatory Li-Poly o pojemnos$ci okoto 1200 mAh — Wybierz warto$¢ pradu 1.4 A
Akumulatory Li-Poly o pojemnosci okoto 1500 mAh — Wybierz warto$¢ pradu 1.8 A

Funkcje alarmu diwi¢kowego
1) Gdy napigcie zasilania tadowarki jest mniejsze niz 5.5V lub wigksze niz 7V pojawi si¢ alarm
dzwigkowy typu ,, di, di, di”
2) Nacis$niecie przycisku ,,+7 ,,--° Wywola dzw1e;k ,,di”, podlqczenie akumulatora wywota dzwiek ,,di”. Po
zakonczeniu procesu tadowania pojawi si¢ dzwigk ,,d1 di” trwajacy 30 sekund.

3) Po podiaczeniu natadowanego (przetadowanego) akumulatora do tadowarki pojawi sie dzwiek ,,di, di”
przed naci$ni¢ciem przycisku ,,START”.

Gdy tadujesz akumulatora napedowy sugerujemy korzystanie 7 zasilacza i tadowarki 7 zestawu.

I) Nigdy nie probuj podtaczac tadowarki bezposrednio do sieci zasilania, bez posrednictwa zasilacza

2) Uwaga: Nie podtaczaj natadowanego lub roztadowanego akumulatora napedowego do tadowarki
jezeli zasilacz podigczony do tadowarki nie jest podtagczony do sieci zasilania. Postepujac w ten
sposob roztadujesz zupetnie 1 przypuszczalnie uszkodzisz akumulator napedowy.

NIGDY NIE POZOSTAWIAJ LADOWARKI / ZASILACZA PODCZAS EADOWANIA
AKUMULATORA NAPEDOWEGO BEZ OPIEKI (KONTROLI) !

(3) Kontrola stanu technicznego

Prosimy, upewnij si¢, ze model jest kompletny 1 nie uszkodzony, zwrd¢ szczegdlng uwage na deformacje lub
uszkodzenia $migiet

(4) Wlaczenie zasilania nadajnika i modelu

Specjalna uwaga: Prosimy postgpowac zgodnie z procedurg podang ponizej podczas wiaczania nadajnika i
modelu. W przeciwnym przypadku niektore z funkcji modelu moga nie dziala¢ poprawnie

Prosimy wymieni¢ baterie zasilajace nadajnik na $wieze jezeli nie wida¢ zadnych informacji na wyswietlaczu
LCD, a wskaznik diodowy si¢ §wieci.
Prosimy wymieni¢ baterie zasilajace nadajnik na swieze jezeli wskaznik zasilania na wy$wietlaczu LCD miga
alarmujaco.
1) Upewnij si¢ ze drazek sterowania mocg w najnizszym potozeniu (warto$¢ wysterowania mocg = 0)

2) Wlacz zasilanie nadajnika, ustawiajgc nadajnik nieruchomo przez trzy sekundy.

3) Otworz pokrywe akumulatora w modelu. Podlacz akumulator do zlacza w modelu
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UWAGA: Model po podtaczeniu zasilania musi sta¢ nieruchomo przynajmniej przez 3 sekundy

4) Potwierdzeniem gotowosci do lotu jest szybkie miganie czerwonej diody wskaznikowej LED na
modelu.
5) Teraz wsun akumulator Li-Po do pojemnika w modelu i zamknij pokryw¢ akumulatora.

(5) Kontrola po podlaczeniu zasilania

1. Uchwy¢ model (od spodu) i delikatnie przesun drazek sterowania mocg aby uruchomié¢ $migla, a
nastepnie zwicksz ptynni obroty (moc). Upewnij si¢, ze wszystkie $§migta pracujg ptynnie 1 nie czu¢ zadnych
wibracji. Wyprobuj poruszenie pozostatymi dragzkami przy drazku mocy ustawionym w $rodku — wyczujesz
reakcje modelu na sterowanie oraz ustyszysz zmiang pr¢dkosci obrotowej $migiet.

2. Delikatnie przechyl, pochyl oraz obr6¢ modelem przy drazku mocy ustawionym w $rodku i pozostatych
drazkach ustawionych w neutrum — wyczujesz dziatanie stabilizacji ustyszysz zmiang predkosci obrotowe;j
$migiel.

3. Wylacz silniki przesuwajac drazek sterowania mocag catkowicie ,,do siebie”. Odlacz akumulator
napgdowy 1 wytacz nadajnik — kontrola jest zakonczona.

Il PODSTAWY STEROWANIA

1. ZAGADNIENIA PODSTAWOWE

1. Zmiana potozenia drazka przechylenia (lewo / prawo) powoduje przechylenie modelu w te
samg strong, a za tym przechyleniem natychmiast naste;puje tendencja do przemieszczania
si¢ w stron¢ przechylenia z predkoscia tym wigksza im wigkszy jest kat przechylenia

2. Zmiana potozenia dragzka mocy powoduje wznoszenie (gdy drazek odsuwasz ,,od siebie”)
oraz opadanie (gdy drazek przysuwasz ,,do siebie”). Podczas sterowania operuj mocg tagodnie
aby nie dopusci¢ do zbyt szybklego opadania — model po dodaniu mocy nie zatrzyma si¢
natychmiast 1 moze uderzy¢ o ziemig.

3. Zmiana polozenia drazka obrotu (lewo / prawo) powoduje obrét modelu w te samg strong.

4. Zmiana potozenia drazka pochylenia (przod / tyl) powoduje pochylenie modelu w te samg strong, a
za tym pochyleniem natychmiast nast¢puje tendencja do przemieszczania si¢ w stron¢ pochylenia
z predkoscig tym wigkszg im wigkszy jest kat pochylenia.

UWAGA: Powyzszy opis okresla reakcje modelu z ,,jego punktu widzenia” , co znaczy ze jest prawdziwy
dla operatora-pilota patrzacego na tyt modelu. Jezeli model obroéci si¢ 1 przod bedzie skierowany w bok lob w
strong operatora-pilota, to jego reakcje moga by¢ zaskakujace poniewaz przemieszczaé si¢ bedzie w inng
stron¢ niz wysterowal to operator (i wyobrazit sobie przewidywany kierunek ruchu). Jezeli jeste$
poczatkujagcym w dziedzinie zdalnego sterowania modeli wielowirnikowcoéw zalecamy, aby na poczatkowym
etapie treningu utrzymywa¢ model skierowany tytem w stron¢ operatora-pilota i utrzymujac kierunek i
wysoko$¢ opanowac reakcje modelu na sterowanie przechyleniem i pochyleniem tak aby model wisiat
stabilnie w jednym miejscu.



UWAGA: Poniewaz zaré6wno model jak i nadajnik wyposazony jest w czujnik magnetyczny (magnetometr)
prosimy aby loty wykonywa¢ w oddaleniu od silnych pol magnetycznych (glos$niki, urzadzenia elektryczne 1
elektroniczne) a réwniez duzych przedmiotéw metalowych (samochody, urzadzenia mechaniczne). W
przeciwnym wypadku uktad sterowania i stabilizacji modelu moga zosta¢ zakldécone na tyle silnie, ze
kontrola lotu modelem bedzie utrudniona lub niemozliwa.

2. PODSTAWOWY TRENING STEROWANIA MODELEM

(1) Obszar do wykonywania lotow

Do wykonywania lotow wybierz odpowiednie miejsce, na przyklad duzy pokoj przeszkod. W przypadku
pierwszych lotoéw, jezeli chcemy wykonywaé proby na otwartej przestrzeni nalezy robi¢ to w warunkach
bezwietrznych upewniwszy si¢, ze w poblizu nie ma drzew, przewodow elektrycznych i1 innych przeszkod.

) Cwiczenia treningowe
1. Po wykonaniu inspekcji modelu i nadajnika wiacz zasilanie nadajnika oraz modelu

2. Postaw model przed soba w odlegtosci okoto 2 m, na réwnej powierzchni i skierowany tylem w
Twoja strong.

3. Przesun drazek sterowania mocg ptynnie ale zdecydowanie do momentu gdy model oderwie si¢ od
podtoza. Drazkiem sterowania mocy kontroluj wysoko$¢ zawisu, ktéra powinna wynosi¢ okoto 0.5
m. Zwro¢ uwage na stan modelu starajgc si¢ utrzymac staly kierunek i potozenie. Jezeli zauwazysz
niestabilnos$¢, drgania lub utrate kontroli zalecamy natychmiastowe zmniejszenie mocy i ladowanie

4. Poczatkujacy operatorzy-piloci powinni stara¢ utrzymac si¢ wysoko$¢ lotu okoto 0.5 m (wysokosé
kolan). Nie zalecamy wykonywania zawisu nizej niz 0.3 m (30 cm) poniewaz powietrze spod §migiet
odbijane od podtoza (efekt przyziemny) destabilizuje zawis, ani wyzej niz 0.5 m aby unikngé
powazniejszych uszkodzen w wyniku upadku z wigkszej wysokosci.

5. Gdy opanujesz juz plynne sterowanie wysoko$cig zawisu, tagodny start i ladowanie mozesz
przystapi¢ do treningu przemieszczania modelu, pamigtajac aby stele byt skierowany tylem w Twoja
strong.

6. Zwracaj uwage na potozenie modelu (obrot). Korzystajac z drazka sterowania obrotem utrzymuj
poprawne potozenie modelu wzgledem siebie — to zabezpieczy Ci¢ najlepiej przed pomytkami
sterowania na poczatkowym etapie treningu.

UWAGA:

1. Przerwij lot i laduj natychmiast gdy akumulator napedowy Li-Po roztaduje si¢ do takiego poziomu, ze
model bedzie w stanie wisie¢ tylko tuz nad ziemig (nie bgdzie w stanie wznie$¢ si¢ wyzej). Nie probuj
kolejnych wzlotow przed natadowaniem akumulatora napedowego.

2. Odiacz akumulator napgdowy Li-Po natychmiast po zakonczeniu lotu, a nastepnie wytacz zasilanie
nadajnika (manipulatora)

3. Jezeli model uderzy w locie o jaka$ przeszkod¢ natychmiast wylacz silniki przesuwajac drazek
sterowania mocg catkowicie do dotu (do siebie), aby uniknaé¢ uszkodzenia $migiel, silnikow lub /i
pokladowego systemu sterowania i stabilizacji. Sprawdz doktadnie czy zadna z cze$ci modelu nie
ulegta uszkodzeniu.

4. Prosimy wyja¢ akumulator napgdowy Li-Po z modelu i upewni¢ si¢ czy jego napigcie nie jest nizsze
niz 3.85 V jezeli nie zamierzasz uzywac¢ modelu przez dluzszy czas. Prosimy rowniez wyja¢ baterie z
nadajnika (manipulatora).



(3) Funkcja hamowania
Model Galaxy Visitor 3 ma wbudowang funkcj¢ hamowania

Wigkszos¢ modeli platform wielowirnikowych w przypadku lotu postgpowego (lub w dowolng strong, ale lot
do przodu Jest najbardziej naturalny), pomimo cofnlqma drazka sterowania pochylemem do neutrum
poruszajg si¢ jeszcze przez jaki$ czas do przodu zanim si¢ zatrzymajg za przyczyng inercji.

Ale Galaxy Visitor 3, ktory ma oprogramowanie zmodyfikowane o funkcje hamowania zatrzymuje si¢ prawie
natychmiast po wycofaniu drazka sterowania pochyleniem Iub przechyleniem (z ruchu postgpowego).
Funkcja ta znaczaco ulatwia sterowanie modelem i zmniejsza ryzyko jego uszkodzenia.

(4) Funkcja zabezpieczenia w przypadku utraty sygnalu sterowania

Gdy model przestanie odbiera¢ sygnat sterowania podczas lotu (gdy model odleci poza zasigg sterowania,
nadajnik si¢ wylaczy, sygnat zostanie zaktocony lub z innych przyczyn) model przejdzie automatycznie do
trybu bezpiecznej utraty sterowania. W tym trybie model zatrzyma si¢ i bedzie utrzymywat zawis na
wysokosci 2-3 m przez okoto 5 sekund. Nastepnie opadnie.

Il ZAAWANSOWANY TRENING STEROWANIA MODELEM

1. KONWENCJONALNY TRYB STEROWANIA ORAZ INTELIGENTNY
TRYB STEROWANIA

W dotychczasowej historii modeli zdalnie sterowanych sygnat sterujacy odbierany przez model powodowat
zawsze reakcje modelu zgodng z wychyleniami drazkow manipulatora wg idei pilota trzymajacego drazek
sterowy 1 znajdujacego si¢ w kabinie. Z tego powodu ten system kontroli mozna opisa¢ jako konwencjonalny
a nazwac¢ mozna ,.,trybem sterowania z punktu widzenia pilota”.

Wezmy dla przyktadu drazek sterowania przechyleniem — gdy model jest skierowany tylem w strone
manipulatora zdalnego sterowania, kierunek reakcji modelu na sterowanie jest zgodny z kierunkiem ruchu
drazka: wychylenie drazka w lewa strone powoduje przechylenie modelu w lewo, a wychylenie drazka w
prawa stron¢ powoduje przechylenie modelu w prawo (Picture C) — ukierunkowanie stron modelu (lewa
prawa tyt przod) zgodne jest z ustawieniem drazka w manipulatorze i tym jak operator — pilot widzi model.

To si¢ zmienia, gdy model zmieni swoje potozenie w przestrzeni. Gdy przod modelu skierowany jest w
stron¢ manipulatora wychylenie drazka sterowania przechylenia w lewa strone w dalszym ciggu powoduje
przechylenie modelu w lewa strong, ale ... jest to lewa strona modelu, z punktu widzenia manipulatora (i
operatora pilota) model przechyla si¢ w stron¢ prawg — czyli przeciwnie do ruchu wychylenia drazka !.

Ten sam ruch drazka sterowego manipulatora powoduje wigc r6zng (z punktu widzenia operatora pilota
znajdujacego si¢ na ziemi) reakcje modelu w zaleznos$ci od tego w jakiej pozycji znajduje si¢ model
wzgledem sterujacego (tzn. czy jest do manipulatora skierowany tytem, przodem, czy ktéryms z bokoéw lub
tez znajduje si¢ w posrednim potozeniu).

Pozorna zmiana reakcji modelu na ruchy drazka pochylenia (sterowanie pochyleniem do przodu i do tyhu)
jest podobna do sterowania poprzecznego. Jezeli model skierowany jest tylem do operatora-pilota, ruchowi
drazka sterowania pochyleniem w kierunku ,,do siebie” towarzyszy podniesienie przodu z tendencja do ruchu
do tyhu, za§ ruchowi drazka ,,0d siebie” odpowiada opuszczenie przodu z tendencja do ruchu do przodu.



Gdy jednak model obrocony jest przodem do operatora-pilota. Ruchowi drazka sterowania pochyleniem w
kierunku ,,0d siebie” w dalszym ciggu towarzyszy reakcja opuszczenia przodu modelu i tendencja do
poruszania si¢ do przodu, ale ... z punktu widzenia operatora-pilota model zaczyna przemieszczac si¢ w jego
strone, czyli przeciwnie do ruchu drazka sterowego.

Zjawisko to jest w dziedzinie modeli zdalnie sterowanych znane ,,0d zawsze” pod nazwg ,,pozornej zamiany
sterowania” i jest gldowna trudnos$cig jaka trapi poczatkujacych operatorow-pilotdw. Podczas sterowania
trzeba caly czas pamigta¢ o zaleznosci kierunku reakcji modelu w zaleznos$ci od jego potozenia wzgledem
manipulatora (operatora-pilota), i dostosowywac¢ ruchy sterowania do wzajemnego potozenia. Na
poczatkowym etapie treningu w kierowaniu modelami zdalnie sterowanymi czesto to ,,zastanawianie” si¢
trwa dtuzej niz lot modelu do ziemi, a i bledy w ,,kalkulacji” tez sg nie uniknione.

W przypadku platform wielowirnikowych dodatkowym utrudnieniem jest zwykle bardzo mala réznica w
wygladzie pomiedzy tylna, przednig czy bocznymi krawedziami modelu — réznokolorowe $migta sg trudno
rozrdznialne, gdy si¢ obracaja, a nawet silne, r6znokolorowe diody LED sg stabo widoczne w dzien przy
wiekszej odleglosci.

Aby utatwié sterowanie 1 rozwigza¢ w pewnym stopniu opisane powyzej trudnosci wprowadzono nowy tryb
sterowania w ktorym ruchy modelu sg powigzane z ruchami drazkéw sterowych manipulatora niezaleznie od
potozenia modelu wzglegdem manipulatora (i operatora-pilota). W tym trybie sterowania, ktory nazwac
mozna ,trybem sterowania z punktu widzenia manipulatora” bez wzgledu na to, czy model bedzie
skierowany tylem, przodem czy ktéryms$ z bokéw w stron¢ manipulatora (operatora-pilota) ruchowi drazka
sterowania przechyleniem np. w prawg stron¢ zawsze towarzyszy¢ bedzie przechylenie modelu w prawg
stron¢ (wzgledem punktu widzenia manipulatora) z tendencja do przemieszczania si¢ w prawa strong, za$
ruchowi drazka pochylenia np. w kierunku ,,do siebie” odpowiada¢ bedzie tendencja modelu do zblizania si¢
w stron¢ manipulatora (operatora-pilota) .

UWAGA: Po obrocie modelu w lewa strone o 90 stopni, jego przod bedzie skierowany w lewo (czyli do
manipulatora begdzie skierowany swoja lewa strong). W ,,trybie sterowania z punktu widzenia manipulatora”
ruchowi drazka przechylenia w prawa strong¢ odpowie ruch modelu w prawg strone (wzgledem operatora-
pilota), cho¢ faktycznie model aby to zrealizowa¢ musi podnie$s¢ do gory przednig cz¢s¢ — z tego powodu
nazywamy to ,inteligentnym trybem sterowania”.

W ,inteligentnym trybie sterowania” pilot-operator nie musi stale ,,$ledzi¢” kierunku w ktorym skierowany
jest przod modelu i ocenia¢ potozenia modelu wzglegdem siebie. Wystarczy po prostu wychyli¢ dragzek w
strong, w ktérag powinien przemiesci¢ si¢ model, a model tam poleci ! Z tego powodu, do sterowania nie jest
wymagana znajomos¢ ,.kierunku patrzenia modelu” mozna wigc ten tryb sterowania nazwac ,,dowolno-
kierunkowym”.

UWAGA: Gdy sterujesz modelem w ,,inteligentnym trybie sterowania” pami¢taj aby manipulator trzymac
ukierunkowany anteng w stron¢ modelu podczas lotu — tylko w ten sposdb zapewnisz poprawng reakcje
modelu na sterowanie w ,,inteligentnym systemie sterowania”

2. PRZELACZANIE POMIEDZY DWOMA TRYBAMI STEROWANIA

Podtacz pakiet napedowy w modelu, nacisnij i przytrzymaj przez jedng sekundg przycisk oznaczony AUX1
w manipulatorze. Pus¢ przycisk gdy zmieni si¢ sekwenCJa migania diody LED. Teraz mozesz przelaczac tryb
sterowania pomiedzy trybem konwencjonalnym i trybem inteligentnym.



(1) Wskazanie konwencjonalnego trybu sterowania

Gdy model znajduje si¢ w konwencjonalnym trybie sterowania czerwona dioda LED $§wieci si¢ na state —
model reaguje na ruchy dragzkéw manipulatora w sposob klasyczny.

Wskazanie inteligentnego trybu sterowania

Gdy model znajduje si¢ w trybie inteligentnego trybu sterowania czerwona dioda LED miga szybko — model
reaguje na ruchy dragzkéw manipulatora lecac w zadang stron¢ niezaleznie od kierunku wskazanego przez
przéd modelu.

UWAGA: Podczas startu w inteligentnym trybie sterowania antena nadajnika (manipulatora) musi by¢
skierowana w stron¢ czerwonej diody LED na modelu, w przeciwnym wypadku poprawno$¢ sterowania
zostanie zaktdcona.

3. PRZELACZANIE POMIEDZY ZREDUKOWANA I PELNA CZULOSCIA STEROWANIA

Manipulator do zdalnego sterowania modelem wyposazony jest w mozliwos¢ przelaczania czutosci
sterowania aby umozliwi¢ dopasowanie reakcji modelu do potrzeb operatora-pilota.

Wilacz zasilanie manipulatora (nadajnika).

2. Sprawdz aktualne ustawienie pokazane na dole wyswietlacza LCD manipulatora: petne kotko
oznacza petng czulo$¢ sterowania, pot kotka oznacza zredukowang czuto$¢ sterowania.

3. Aby zmieni¢ czuto$¢ sterowania (zwigkszy¢ lub zmniejszy¢ w stosunku do aktualnego ustawienia)
naci$nij drazek sterowania przechyleniem — zmiana czulo$ci sterowania zostanie potwierdzona
dzwigkiem i zmiang oznaczenia na wyswietlaczu LCD.

Jezeli jeste$ poczatkujagcym w sterowaniu tego typu modelami sugerujemy korzystanie z mniejszej czutosci
sterowania

Jezeli masz juz praktyke w sterowaniu tego typu modelami sugerujemy korzystanie z petnej czulo$ci
sterowania, przy ktorej model jest bardziej manewrowy i da Ci maksimum frajdy.

4. WLACZANIE / WYLACZANIE CZUJNIKA PRZYSPIESZEN

Gdy opanujesz sterowanie modelem Galaxy Visitor 3 by¢ moze bedziesz chcie¢ korzysta¢ w petni z jego
mozliwosci. Jedng z nich jest mozliwos¢ wytaczenia czujnika przyspieszen z pracy uktadu stabilizacji, co
zdejmuje ograniczenie maksymalnych wartosci kata przechylenia i pochylenia, czynigc model bardziej
»akrobacyjnym”, cho¢ oczywiscie zdecydowanie trudniejszym do sterowania. Aby wylaczy¢ czujniki
przyspieszen pociagnij drazek sterowania mocg do siebie (do 0), a nastgpnie przesun drazek sterowania
pochyleniem/przechyleniem do lewego — dolnego rogu i przytrzymaj takie ustawienie az dioda LED nie
zgasnie. Pus¢ prawy drazek do polozenia neutralnego i teraz sensor przyspieszen jest wylaczony.

Gdy chcesz powrdci¢ do stabilnego stylu sterowania, pociagnij drazek sterowania mocg do siebie (do 0), a
nastepnie przesun drazek sterowania pochyleniem/przechyleniem do lewego — dolnego rogu i przytrzymaj
takie ustawienie az dioda LED ponownie zaswieci si¢ ciggtym $wiatlem. Pu$¢ prawy drazek do potozenia
neutralnego 1 teraz sensor przyspieszen jest ponownie wiaczony.

UWAGA: Standardowo czujnik przyspieszen jest wlgczony do pracy uktadu stabilizacji modelu.

5. WYBOR TRYBU STEROWANIA MOCA (USTAWIENIEM STARTOWYM JEST TRYB DLA
POCZATKUJACYCH)



(1)  Tryb dla poczgtkujgcych: W tym trybie maksymalne wysterowanie mocy jest ograniczone. Nawet,
jezeli odepchniesz drazek do skrajnego potozenia, Galaxy Visitor 3 osiggnie wysoko$¢ najwyzej 2-3 m.
Jezeli przesuniesz drazek w blizsze potozenie model odpowiednio obnizy wysokos¢. Tryb ten pomaga
poczatkujacym pilotom utrzymacé kontrole i zmniejsza ryzyko uszkodzen i zderzen.

Tryb utrzymania stalej wysokosci lotu: Jezeli drazkiem mocy ustawisz zgdang wysokos¢ lotu modelu, a
nastepnie szybko ustawisz drazek mocy w $rodkowym potozeniu model bedzie utrzymywal te
wysokos¢ zarowno w locie postepowym jak i podczas zawisu.

Zwykly tryb sterowania mocg: W tym trybie model reaguje na drazek sterowania mocg jak kazdy
wielowirnikowiec, wykonujac wznoszenie i opadanie odpowiednio do ustawienia drazka mocy, a
roOwniez stanu roztadowania akumulatora, ruchow powietrza i stanu lotu.

Jak ustawi¢ Tryb Utrzymania Stalej Wysokosci Lotu (Altitude Hold Setting): W trybie sterowania dla
poczatkujacych, nacisnij raz przycisk AUX2, czerwona dioda LED zgas$nie, a nastgpnie mignie szybko dwa
razy po czym bedzie si¢ $wieci¢ ciagle. Model dziata teraz w trybie utrzymania statej wysokosci lotu.

Jak ustawi¢ Zwykly Tryb Sterowania Moca: W trybie utrzymania statej wysokos$ci lotu, nacis$nij raz
przycisk AUX2, czerwona dioda LED zgasnie, a nastgpnie mignie szybko trzy razy po czym bedzie si¢
swieci¢ ciggle. Model dziata teraz w zwyktym trybie sterowania moca.

Jak ustawi¢ Tryb Dla Poczatkujacych: W zwyklym trybie sterowania, naci$nij raz przycisk AUX2,
czerwona dioda LED zgasnie, a nastgpnie mignie szybko jeden raz po czym bedzie si¢ swieci¢ ciggle. Model
dziala teraz w trybie dla poczatkujacych.

Uwaga:

Gdy ,,wychodzimy” ze zwyklego trybu sterowania mocg lub z trybu utrzymania statej wysokos$ci lotu,
prosimy zwrdci¢ uwage, ze warto$¢ wysterowania mocy jest kasowana automatycznie. Tak wiec, jezeli
drazek sterowania mocg (wznoszeniem / opadaniem) nie znajduje si¢ w srodkowym potozeniu model moze
zacza¢ gwaltownie wznosi¢ si¢ lub opada¢. Z tego powodu podczas lotow wykonywanych w
pomieszczeniach zamknietych zalecamy przetaczanie trybow sterowania mocg przed startem modelu.

Sugerujemy takze przetaczanie trybow sterowania moca w konwencjonalnym trybie sterowania. W
inteligentnym trybie sterowania ciggle migajaca dioda LED utrudnia policzenie bly$ni¢¢ i rozpoznanie
aktualnie wlaczonego trybu sterowania moca.

6. TRYMOWANIE

Podczas lotu, gdy model wykazuje tendencje do przemieszczania si¢ (dryfowania) przy neutralnym
polozeniu drazkow sterowych manipulatora, mozesz skorygowaé te tendencje korzystajac z przyciskow
trymeréw (z wylaczeniem trymowania mocy, ale ten drazek nie ma polozenia neutralnego i sprezyny
centrujacej).

Przed Twoim pierwszym lotem upewnij si¢, ze trymery znajduja si¢ w polozeniach srodkowych. Potozenie
trymera drazka sterowania mocg (wznoszeniem / opadaniem) powinno znajdowac¢ si¢ w dolnej strefie, w
przeciwnym wypadku §migta nie przestang si¢ obraca¢ po ladowaniu, pomimo catkowitego cotnigcia drazka
sterowania moca.

Dla zapoznania si¢ ze szczegoOtami sterowania prosimy sprawdzi¢ filmy zamieszczone na naszej stronie:
http://www.nineeagle.com



http://www.nineeagle.com/

UWAGA: Model ma wbudowane zabezpieczenie przypadkowego uruchomienia silnikow. Po podlgczeniu
akumulatora pokladowego, Smigla modelu nie zaczng si¢ kreci¢ pomimo zwigkszenia wysterowania mocy
jezZeli trymer drqika mocy nie znajduje si¢ poniiej poloZenia srodkowego, a drgiek sterowania mocq nie
Jjest catkowicie cofniety.

Trymowanie sterowania mocq (wznoszenia / opadania)

Jezeli $migta modelu zaczynajg si¢ obraca¢ bez poruszenia drazka sterowania mocg (wznoszenia / opadania)
z najnizszego potozenia, lub tez przeciwnie $migla nie zaczynaja si¢ obraca¢ pomimo przesuni¢cia drazka
sterowania mocg oznacza to ze trymer drazka sterowania mocg wymaga regulacji. Jezeli $migla obracajg si¢
pomimo dosuni¢cia drazka sterowania mocg do minimum, przesun polozenie trymera drazka sterowania
mocg do dotu, az §migla przestang si¢ obracaé. Jezeli za§ Smigla nie krecag si¢ pomimo przesunigcia drazka
przesun nieco trymer do gory az $migla zaczng si¢ kreci¢ po niewielkim przesunigciu drazka sterowania
mocg (wznoszeniem / opadaniem).

Trymowanie obrotu (sterowania kierunkiem w lewo /w prawo)

Jezeli podczas zawisu model zaczyna obracac si¢ pomimo tego, ze dragzek sterowania obrotem znajduje si¢ w
potozeniu neutralnym (Srodkowym) konieczne jest wytrymowanie obrotu. Jezeli przod modelu obraca si¢ w
lewa strong przesun trymer obrotu w prawa strong tyle, az model przestanie si¢ obracaé. Jezeli przod modelu
obraca si¢ w prawg stron¢ przesun trymer obrotu w lewg strone tyle, az model przestanie si¢ obracac.

Trymowanie pochylenia (przod / tyl)

Jezeli podczas zawisu model zaczyna przesuwac si¢ do przodu lub do tylu pomimo tego, ze drazek
sterowania pochyleniem znajduje si¢ w polozeniu neutralnym ($rodkowym) konieczne jest wytrymowanie
pochylenia. Jezeli model przesuwa si¢ do przodu przesun trymer pochylenia w strong ,,do siebie” tyle, az
model przestanie si¢ przesuwac. Jezeli model przesuwa si¢ do tytu przesun trymer pochylenia w strong ,,0d
siebie” tyle, az model przestanie si¢ przesuwac.

Trymowanie przechylenia (w lewo /w prawo)

Jezeli podczas zawisu model zaczyna przesuwac si¢ w lewo lub w prawo pomimo tego, ze drazek sterowania
przechyleniem znajduje si¢ w potozeniu neutralnym (Srodkowym) konieczne jest wytrymowanie
przechylenia. Jezeli model przesuwa si¢ w lewo przesun trymer przechylenia w prawg strong tyle, az model
przestanie si¢ przesuwac. Jezeli model przesuwa si¢ w prawo przesun trymer przechylenia w lewa strong
tyle, az model przestanie si¢ przesuwac.

7. FUNKCJAAUTOMATYCZNEGO POWROTU

(1) Co to jest ,,Automatyczny Powrot”

Automatyczny Powrdét jest funkcja ktorej mozesz uzy¢ podczas lotu, bez wzgledu jak daleko od Ciebie leci
model, w jakiej jest pozycji wzgledem Ciebie i1 na jakiej wysokosci oraz niezaleznie od tego czy znajduje si¢
w konwencjonalnym czy w inteligentnym trybie sterowania. Jezeli naci$niesz na krotko przycisk AUXI
model natychmiast zacznie lecie¢ w Twoja strong¢ (przyblizy si¢ do Ciebie).

(2) Kiedy nalezy / warto uzy¢ funkcji Automatycznego Powrotu ?

Gdy zorientujesz si¢, ze Twodj model odleciat na tyle daleko od Ciebie ze nie widzisz jego potozenia
wystarczajaco precyzyjnie aby bezpiecznie powroci¢ do punktu ladowania mozesz nacisnaé¢ przycisk AUXI
a wowczas, wszystko co musisz zrobi¢ to poczekaé, aby model wrdcit samodzielnie do ciebie.Po
uruchomieniu funkcji Automatycznego Powrotu czerwona dioda LED na modelu miga powoli.

(3) Uwagi dotyczace funkcji automatycznego powrotu

1. Utrzymuj wysoko$¢ lotu powyzej przeszkéd znajdujacych si¢ na drodze pomigdzy modelem i
manipulatorem



2. Manipulator (nadajnik) musi by¢ skierowany dokladnie w stron¢ modelu. Nie moze by¢ zadnych
przeszkod pomigdzy modelem i manipulatorem

3. Jezeli model przeleci obok ciebie lub nad Twoja glowa powiniene$ natychmiast obroci¢ manipulator
W jego stron¢ — antena nadajnika powinna by¢ stale skierowana w strong¢ modelu, w przeciwnym
wypadku funkcja Automatycznego Powrotu nie zadziata poprawnie, a model odleci dale;.

4. Funkcje Automatycznego powrotu mozna wykonywac (i przetrenowac’) na odpowiednio duzej
powierzchni (10x10 m lub wigkszej). W ten sposob bedziesz mie¢ wystarczajaco duzo czasu aby
zaobserwowac catly proces i zrozumie¢ jego zasady

(4) Sposob na przerwanie funkcji Automatycznego Powrotu

Metoda 1: Jezeli w ktorymkolwiek momencie wykonywania funkcji Automatycznego Powrotu poruszysz
drazkiem sterowania przechyleniem lub pochyleniem model automatycznie ,,wyjdzie” z tej funkcji, a Ty
mozesz sterowa¢ nim w poprzednio ustawionym trybie.

Metoda 2: Naci$nij krotko przycisk AUX1

8. KIERUNEK RUCHU MODELU PODCZAS FUNKCJI AUTOMATYCZNEGO POWROTU

Podczas wykonywania automatycznego powrotu model podaza w kierunku wyznaczonym przez potozenie
anteny nadajnika (jak pokazano na rysunku H).
Wiecej szczegdldw mozesz zobaczy¢ na filmach zamieszczonych na stronie: http://www.nineeagles.com

9. SPOSOB NA STEROWANIE MODELEM PODCZAS AUTOMATYCZNEGO POWROTU

Podczas automatycznego powrotu mozesz wykonywaé skrety bez dotykania drazkow sterowania a nawet
wykona¢ okrazenie. Obracajac nadajnik zgodnle z zasadami pokazanymi na rysunku H mozesz kontrolowaé
tor lotu modelu, ktory bedzie w stanie zmienia¢ kierunek ruchu.

Podczas sterowania ruchem modelu za pomocg obrotow nadajnika (nadajnik nalezy trzymaé poziomo) obrot
nadajnika w lewo spowoduje odchylenie kierunku ruchu modelu w prawo, a obrét nadajnika w prawo
spowoduje odchylenie kierunku ruchu modelu w lewo.

Gdy model powrdci do zaplanowanego miejsca przycisnij na chwile przycisk AUXI1 lub po prostu porusz
delikatnie drazkiem sterowania przechyleniem / pochyleniem a model ,,wyjdzie” z funkcji automatycznego
powrotu przechodzac do zwyklego, poprzednio uzywanego trybu sterowania.

UWAGA: Funkcje automatycznego powrotu mozna aktywowaé z obu tryboéw sterowania modelem:
konwencjonalnego 1 inteligentnego.

10. JAK UZYWAC KAMERY

(1) Instalacja kamery)
1. Zat6z gumowe gniazdo na podstawie na spodzie modelu (jak pokazano na rysunku I)
2. Zainstaluj kamere przy pomocy wkretow (jak pokazano na rysunku J)
3. Podfacz przewod kamery do ztgcza na spodzie modelu (jak pokazano na rysunku K)


http://www.nineeagles.com/

(2) Uzycie funkcji fotografowania i filmowania

1. Upewnij si¢ ze karta microSD jest zainstalowana w kamerze

2. Wilacz zasilanie nadajnika i modelu

3. Nacisnij przycisk ,,PICTURE” w nadajniku, a kamera wykona zdj¢cie

4. Nacis$nij przycisk ,,VIDEO” w nadajniku, a kamera zacznie nagrywac¢ film — dioda LED stanu kamery
bedzie miga¢ wskazujac stan nagrywania. Ponowne naci$nigcie przycisku ,,VIDEO” spowoduje
zatrzymanie nagrywania — dioda LED stanu kamery bedzie $wieci¢ si¢ stale wskazujac na stan
gotowosci.

5. Przed wyjeciem kary microSD z kamery upewnij si¢ ze nagrywanie jest zakonczone (dioda LED
kamery §wieci si¢ stale), a nastepnie roztacz zasilanie modelu.

UWAGA:
1. Zalecamy stosowanie powyzszych zalecen, w przeciwnym wypadku praca kamery moze nie by¢
prawidtowa.

2. Zalecamy zachowywac przynajmniej 2 sekundowe przerwy pomi¢dzy wykonywaniem kolejnych
zdje¢ (wymagany czas zapisu na karte)

3. Jezeli karta microSD nie zapisuje danych, podtacz ja do komputera i sformatuj, a nastepnie sprobuj
ponownie

Wigcej szczegotdéw mozesz zobaczy¢ na filmach zamieszczonych na stronie: http://www.nineeagles.com

10. Wykonywanie zdje¢, filmow i innych funkeji przy wykorzystaniu innego nadajnika

UWAGA: Gdy uzywasz innego typu nadajnika funkcje inteligentnego trybu sterowania, automatycznego
powrotu, a takze obstugi kamery nie sg dostepne

UWAGA: W przypadku uzycia innego typu nadajnika typ modelu musi by¢ ustawiony na ACRO, bez
zadnych mikserow.

1. KONSTRUKCJA MODELU
2. LISTA CZESCI ZAMIENNYCH

3. KONTROLA KIERUNKU OBROTU SMIGIEL (WIRNIKOW)

Prosimy upewnic¢ si¢, ze po naprawie modelu zatozone zostaly wlasciwe $Smigla i obracaja si¢ zgodnie z
rysunkiem.

4. BINDOWANIE MODELU Z NADAJNIKIEM
Prosimy postepowac zgodnie z ponizszym opisem bindowania modelu z nadajnikiem

4.1. Wiacz zasilanie nadajnika, ustaw drazek sterowania moca w najnizszym potozeniu i pot6z
nadajnik okoto 30 cm od modelu

4.2. Podtacz zasilanie modelu 1 pozostaw go w spokoju. Jezeli model nie jest zbindowany z

nadajnikiem czerwona dioda wskaznikowa LED modelu begdzie §wieci¢ w nastgpujacej sekwencji: ,, *
EEEEE

,»- Gdy dioda wskaznikowa zacznie §wieci€ si¢ stale oznacza to, ze bindowanie zakonczylo si¢
sukcesem.


http://www.nineeagles.com/

UWAGA: Podczas startu antena nadajnika powinna by¢ skierowana w stron¢ diody wskaznikowej LED
modelu (umieszczona z tylu modelu). W przeciwnym wypadku funkcja automatycznego powrotu moze nie
dziata¢ poprawnie.

Wiecej szczegdtow mozesz zobaczy¢ na filmach zamieszczonych na stronie: http://www.nineeagles.com

Kalibracja nadajnika: Nadajnik zostal starannie skalibrowany przez producenta. Jezeli zauwazasz jakie$
nieprawidlowo$ci w pracy nadajnika, mozesz sprobowa¢ wykona¢ jego kalibracje zgodnie z procedura
wskazang na filmach zamieszczonych na stronie internetowej: http://www.nineeagles.com

5. KALIBRACJA CZUJNIKA PRZYSPIESZEN

Uktad elektroniczny modelu zawiera czujnik przyspieszen. Model zostat w fabryce szczegotowo
sprawdzony, wiacznie z kalibracja czujnika przyspieszen i jest gotow do pracy natychmiast po podtaczeniu
zasilania. Jesli jednak zauwazasz problemy podczas lotu (silng tendencj¢ do uciekania w ktoras ze stron)
nalezy skalibrowa¢ czujnik przyspieszen, co przywroci modelowi poprawng stabilizacje 1 wtasnosci lotne.

(1) Wejscie do trybu kalibracji

Wiacz zasilanie nadajnika ustaw go stabilnie na 3 sekundy, nastepnie ustaw model na poziomej powierzchni
1 podlacz jego akumulator napedowy. Nacis$nij 1 przytrzymaj prawy drazek nadajnika, a nast¢gpnie nacisnij
lewy drazek nadajnika trzykrotnie. W tym momencie nadajnik potwierdzi wejscie w tryb kalibracji
dzwigkiem ,,DI”. Pus$¢ prawy drazek nadajnika (jak pokazano na rysunku 14).

(2) Metody kalibracji

Popchnij do przodu trymer drazka sterowania mocg, w tym czasie czerwona dioda wskaznikowa LED
zacznie migaé, czujnik przyspieszen znajduje si¢ w trybie kalibracji. Gdy czerwona dioda wskaznikowa LED
zacznie miga¢ szybko wyltacz nadajnik a nastepnie bezzwlocznie go wlacz w przeciggu jednej do dwoéch
sekund. Gdy dioda wskaznikowa LED zacznie §wieci¢ si¢ $wiattem ciagltym kalibracja jest zakonczona (jak
pokazano na rysunku 15).

(3) zakonczenie kalibracji

Naci$nij lewy drazek nadajnika, nadajnik dzwigkiem ,,Di” potwierdzi wyjscie z trybu kalibracji. Mozna
wykona¢ lot ((jak pokazano na rysunku O).

6. CZULOSC STEROWANIA

Model ten umozliwia ustawienie czutosci sterowania odpowiednio do Twoich potrzeb. Wigcej szczegdtow
mozesz zobaczy¢ na filmach zamieszczonych na stronie: http://www.nineeagles.com

7. REGULACJA FUNKCJI AUTOMATYCZNEGO POWROTU

Model ten umozliwia regulacje predkosci modelu dla funkcji automatycznego powrotu. Do lotow na otwartej
przestrzeni przy wietrze predko$¢ ta powinna by¢ wieksza, do lotow w pomieszczeniach zamknietych
mniejsza. Wigcej szczegdtow mozesz zobaczy¢é na filmach zamieszczonych na  stronie:
http://www.nineeagles.com
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8. POLACZENIA SILNIKOW DO PLYTKI ELEKTONIKI STEROWANIA
0- Podtacz przewod silnika A do ztacza A na ptytce elektroniki
0- Podfacz przewdd silnika B do zlacza B na ptytce elektroniki
0- Podlacz przewdd silnika C do zlacza C na ptytce elektroniki
0- Podlacz przewdd silnika D do ztgcza D na ptytce elektroniki

ZALECENIA BEZPIECZENSTWA

Bezpieczne uzytkowanie: Prosimy nie demontowa¢ ani nie modyfikowa¢ elementow modelu. Do napraw
prosimy uzywac wylagcznie oryginalnych czgsci zamiennych. Prosimy stosowac zalecenia uzytkowania, nie
przecigzac ani nie uzywac do zastosowan innych niz zostal przeznaczony.

Zalecenia bezpieczenstwa dotyczace akumulatoréw litowo-polimerowych: Eksploatacja akumulatoréw
litowo-polimerowe zwigzana jest ze znacznym ryzykiem w poroéwnaniu do innych typéw akumulatorow i
baterii, z tego powodu nalezy stosowac zalecenia producenta. Producent i sprzedawca nie ponosza
odpowiedzialnosci z skutki wypadkéw wywotanych przez niewtasciwe uzycie akumulatoréw. Nie uzywaj
urzadzen do fadowania innych niz dotgczone do modelu, gdyz moze to spowodowac pozar lub eksplozje. Nie
otwieraj, nie przecinaj , nie spalaj, nie dopuszczaj do zwarcia ani odwrotnego podtaczenia akumulatora. Nie
dopuszczaj do kontaktu metalowych materiatéw ze ztagczami akumulatora — moze to spowodowac zwarcie i
pozar. Nigdy nie przebujaj akumulatorow — grozi to pozarem. Akumulatory mozna tadowac¢ tylko pod
nadzorem i z dala od dzieci. Nalezy przerwa¢ uzywanie lub tadowanie akumulatora, jezeli jego temperatura
silnie wzrosnie — kontynuowanie uzycia lub tadowania grozi jego spuchnigciem, wybuchem i
niebezpieczenstwem pozaru. Prosimy postgpowaé z zuzytymi i uszkodzonymi akumulatorami zgodnie z
lokalnym prawem.

Chron model przed cieptem. Modele RC wykonane sg z réznych rodzajow tworzyw sztucznych, ktore sa
podatne na odksztalcenie lub zniszczenie po wystawieniu na bardzo wysoka lub bardzo niskg temperature.
Upewnij si¢ czy model nie jest przechowywany blisko jakiegokolwiek Zrédta ciepta jak kuchenka czy
grzejnik. Najlepiej przechowywac¢ model w pomieszczeniu o kontrolowanej temperaturze 1 wilgotnosci.

Popros$ o pomoc dosSwiadczonego modelarza: Ten produkt przeznaczony jest dla osob w wieku powyzej 14
lat. Opanowanie sterowania platforma wielowirnikowa moze by¢ trudne, dlatego sugerujemy skorzystanie z
pomocy modelarza doswiadczonego w uzyciu tego typu modeli.



Galaxy VISITOR 3 - dodatek do instrukciji

1. Istotne wskazéwki dotyczace wykonywania lotéw

1. Utrzymuj nadajnik nieruchomo przez przynajmniej 3 sekundy po wlaczeniu jego
przetacznika zasilania (jak pokazano na rysunku 1).
2. Po podiaczeniu akumulatora Li-Poly do modelu, prosimy postawi¢ model nieruchomo, az

czerwona dioda LED nie zacznie §wieci¢ si¢ cigglym $wiattem. Model potrzebuje troche
czasu na sprawdzenie odczytu wszystkich czujnikéw — autotest.

3. Podczas startu (oderwania modelu od ziemi) prosimy celowa¢ anteng nadajnika w czerwone
swiatlo diody LED na modelu utrzymujac o§ modelu i nadajnika w jednej linii, jak pokazano
na rysunku 2.

4. Podczas sterowania w inteligentnym trybie lotu, prosimy zawsze kierowac anteng nadajnika
w strong modelu. Mowigc innymi slowami nalezy nadajnikiem podazaé za
przemieszczajacym si¢ w przestrzeni modelem.

5. Kazdorazowo po ladowaniu model wykonuje auto-test (sprawdzenie). Po tym sprawdzeniu
czerwona dioda LED na modelu bgdzie §wiecita si¢ $Swiattem ciggtym lub przerywanym.
Przed kazdym kolejnym startem dioda LED musi $wieci¢ si¢ §wiattem cigglym w zwyklym
trybie sterowania i musi miga¢ w inteligentnym trybie sterowania. Prosimy nie probowac
stertowac, jezeli sygnalizacja diody jest inna (nie §wieci si¢).

6. W zwyklym trybie sterowania moca (wysokoscia lotu) oraz w trybie utrzymania wysokos$ci
lotu (Altitude Hold), podczas lotu na otwartej przestrzeni i na wysokosci powyzej 3 m jezeli
chcesz szybko obnizy¢ wysokos$¢ lotu modelu prosimy nacisngé przycisk AUX2 raz (w
zwyktym trybie sterowania mocg) lub dwa razy (w trybie utrzymania wysokosci lotu). W
efekcie model szybko obnizy wysoko$¢ do 2-3 m (sugerujemy utrzymanie odpowiedniego
potozenia drazka sterowania mocg po uaktywnieniu tej funkcji przez naci$nigcie przycisku
AUX2).

7. Gdy czerwona dioda LED na modelu miga szybko, wskazuje to na rozladowanie
akumulatora napedowego. Prosimy szybko ladowac, aby pelne roztadowanie nie nastapito
podczas lotu.

2. Trzy tryby sterowania mocg (Trybem standardowym jest tryb dla poczatkujacych)

1) Tryb dla poczgtkujgcych: W tym trybie maksymalne wysterowanie mocy jest ograniczone. Nawet,
jezeli odepchniesz drazek do skrajnego polozenia, Galaxy Visitor 3 osiagnie wysoko$¢ najwyzej 2-3
m. Jezeli przesuniesz drazek w blizsze potozenie model odpowiednio obnizy wysokos¢. Tryb ten
pomaga poczatkujacym pilotom utrzymac kontrole i zmniejsza ryzyko uszkodzen i zderzen.

2) Tryb utrzymania stalej wysokosci lotu: Jezeli drazkiem mocy ustawisz zadang wysokos¢ lotu
modelu, a nast¢pnie szybko ustawisz drazek mocy w srodkowym potozeniu model bedzie utrzymywat
te wysokos¢ zarowno w locie postepowym jak i podczas zawisu.

3 Zwykly tryb sterowania mocg: W tym trybie model reaguje na drazek sterowania mocg jak kazdy
wielowirnikowiec, wykonujac wznoszenie i opadanie odpowiednio do ustawienia drgzka mocy, a
réwniez stanu roztadowania akumulatora, ruchdw powietrza i stanu lotu.

Jak ustawi¢ Tryb Utrzymania Stalej Wysokosci Lotu (Altitude Hold Setting): W trybie sterowania dla
poczatkujacych, nacisnij raz przycisk AUX2, czerwona dioda LED zgas$nie, a nastgpnie mignie szybko dwa
razy po czym bedzie si¢ $wieci¢ ciggle. Model dziata teraz w trybie utrzymania statej wysokosci lotu.



Jak ustawi¢ Zwykly Tryb Sterowania Mocq W trybie utrzymania stalej wysokodci lotu, nacisnij raz
przy01sk AUX2, czerwona dioda LED zgasnie, a nast¢gpnie mignie szybko trzy razy po czym bedzie si¢
swiecic¢ ciggle. Model dziata teraz w zwyktym trybie sterowania moca.

Jak ustawi¢ Tryb Dla Poczqtkumcych W zwyktym trybie sterowania, nacisnij raz przy01sk AUX2,
czerwona dioda LED zgas$nie, a nastgpnie mignie szybko jeden raz po czym bedzie si¢ $wieci¢ ciagle. Model
dziata teraz w trybie dla poczatkujacych.

Uwaga:

Gdy ,,Wych0d21my ze zwyklego trybu sterowania moca lub z trybu utrzymania statej wysokosc1 lotu,
prosimy zwrdci¢ uwage, ze wartos¢ wysterowania mocy jest kasowana automatycznie. Tak wiec, jezeli
drazek sterowania mocg (wznoszeniem / opadaniem) nie znajduje si¢ w srodkowym potozeniu model moze
zacza¢ gwaltownie wznosi¢ si¢ lub opada¢. Z tego powodu podczas lotow wykonywanych w
pomieszczeniach zamknietych zalecamy przelaczanie trybow sterowania mocg przed startem modelu.

Sugerujemy takze przetaczanie tryboéw sterowania mocag w konwencjonalnym trybie sterowania. W
inteligentnym trybie sterowania ciggle migajaca dioda LED utrudnia policzenie bty$nig¢ i rozpoznanie
aktualnie wlaczonego trybu sterowania moca.

3. Jak wiaczyé¢ tryb ,,bezkierunkowy” sterowania (,,Headless mode”)

1. Podlacz zasilanie nadajnika, a nastepnie podtacz akumulator napedowy Li-Poly do modelu

2. Zaczekaj na sygnalizacje poprawnego potaczenia (zbindowania) modelu z nadajnikiem w
postaci ciggtego §wiecenia sygnalizacyjnej diody LED

3. Nacisnij przycisk AUX1 w nadajniku i1 przytrzymaj go przez 3 sekundy (rys. 5)

Gdy sygnalizacja diody LED na modelu zmieni si¢ na powolne miganie, Twoj Galaxy
Visitor 3 wszedl w tryb sterowania bezkierunkowego (inteligentny tryb sterowania). (rys. 6.)

4. Uwagi dotyczace Inteligentnego Trybu Sterowania

Przed startem w inteligentnym trybie sterowania upewnij si¢, ze antena nadajnika (manipulatora) jest
skierowana w strong czerwonej diody LED na modelu, w przeciwnym wypadku poprawno$¢ sterowania
zostanie zaklocona. Gdy startujesz modelem w ,inteligentnym trybie sterowania” zawsze trzymaj
manipulator ukierunkowany anteng w stron¢ modelu podczas lotu — tylko w ten sposob zapewnisz poprawng
reakcje modelu na sterowanie w ,,inteligentnym systemie sterowania”. Upewnij si¢ ze model i nadajnik s3 na
tej same;j linii, jak pokazano na rysunku.5

5. Jak uruchomié tryb regulacyjny (,,Adjustment Mode”) ?

1. W pierwszej kolejnosci wilgcz nadajnik, odczekaj 3 sekundy, a nastgpnie podigcz akumulator
napedowy Li-Poly do modelu.

2. Zaczekaj na potwierdzenie poprawnej facznosci (,,zbindowania”) — czerwona dioda LED na
tyle modelu $wieci¢ si¢ bedzie ciggtym $wiatlem.

3. Przycisnij prawy drazek nadajnika i tak go przytrzymaj. (rys. 9)

4. Nacisnij lewy drazek trzykrotnie (przez okoto jednej sekundy), nadajnik potwierdzi
wprowadzenie w tryb regulacji dzwiekiem ,,DI” (rys. 10.)



6. Jak wyregulowaé Galaxy Visitor 3 do utrzymywania zawisu
1. Wejdz w tryb regulacji (,,Adjustment Mode”), jak pokazano w punkcie 5.

2. Przesun drazek sterowania mocg w kierunku od siebie, aby oderwa¢ model od ziemi i utrzymuj
wysoko$¢ okoto 1 m bez poruszania pozostatymi ruchami drazkow.

3. Zwr6¢ uwage na katy przechylenia modelu Galaxy Visitor 3, jezeli przemieszcza si¢ on do tyhu,
przycisnij przycisk trymera sterowania podtuznego w kierunku ,,0d siebie” (narastajacy ton oznacza
zwickszanie wartosci trymowania). Jezeli model przemieszcza si¢ w innym kierunku, przestaw
wytrymuj go przeciwnym przesunieciem odpowiedniego trymera, tak aby model nie przemieszczat
si¢ w zadnym kierunku

4. Gdy Twoj Galaxy Visitor 3 wykonuje poprawny zawis bez przemieszczenia, mozesz przycisnacé
lewy drazek, co powoduje zapamigtanie ustawien i wyjscie z trybu regulacji.

Uwaga: Dla poprawnej regulacji zawisu powyzej opisane ustawienie nalezy wykonywacé w warunkach
catkowicie bezwietrznych (w pomieszczeniu zamknietym).

7. Jak ustawi¢ predkos¢ powrotu modelu Galaxy Visitor 3 w trybie
automatycznego powrotu (,,Auto-Return”) ?

Roézne warunki atmosferyczne jak wiatr przeciwny lub wiatr popychajacy maja duzy wptyw na wykonanie
manewru automatycznego powrotu. Nalezy wyregulowaé predko$¢ powrotu odpowiednio do panujacych i
spodziewanych warunkow atmosferycznych (kierunku i1 predkosci wiatru).

1. Wejdz w tryb regulacji (,,Adjustment Mode”), jak pokazano w punkcie 5.

2. Przyci$nij trymer obrotu (kierunku), w tym samym czasie zwracajac uwage na sygnalizacje tylnej
diody sygnalizacyjnej LED modelu Galaxy Visitor 3

3. Naciskanie trymera obrotu (RUDD) w lewa strong zwigksza predko$¢ automatycznego powrotu, w
tym samym czasie sygnalizacyjna dioda LED na modelu zacznie miga¢ szybciej (rys. 13).

4. Naciskanie trymera obrotu (RUDD) w prawg strone redukuje predkos¢ automatycznego powrotu, w
tym samym czasie sygnalizacyjna dioda LED na modelu zacznie miga¢ coraz wolnie;j.

5. Moze by¢ potrzeba kilkukrotnej regulacji tego parametru aby ustawi¢ odpowiednig warto$¢
predkos$ci automatycznego powrotu.
6. Przycisnij lewy drazek, co powoduje zapamigtanie ustawien i wyj$cie z trybu regulacji.
Uwaga: Aby zobaczy¢ szczegoly regulacji prosimy zapoznac sie z filmami umieszczonymi pod adresem:
http.//www.nineeagle.com

8. Jak ustawi¢ czulosé¢ sterowania ?

Dla poczatkujacych pilotow modelu Galaxy Visitor 3 zbyt duza czuto$¢ sterowania moze by¢ duzym
utrudnieniem, Z drugiej strony, po kilku sesjach lotow i zdobyciu doswiadczenia pilot moze potrzebowaé
wiegkszej czutosci sterowania (silniejszego sterowania) aby w petni panowa¢ nad modelem, rowniez w
trudniejszych warunkach atmosferycznych. Mozliwe jest ustawienie czuto$ci sterowania Twojego modelu
Galaxy Visitor 3.


http://www.nineeagle.com/

1. Wilacz zasilanie nadajnika 1 ustaw go stabilnie przez 3 sekundy. Podtacz akumulator do modelu
. Poczekaj az nastapi zbindowanie nadajnika z modelem zasygnalizowane lampka.

2. Nacis$nij drazek sterowania pochyleniem (Elevator) — dla Mode 2 jest to prawy drazek, dla Mode
1 jest to lewy drazek.

3. Gdy nadajnik zmieni dZwigk z dtugiego do $redniego alarmu, przestaw drazek sterowania moca
silnikow (jest to ten drugi drazek wzgledem drazka sterowania pochyleniem) do pozadanej
warto$ci (wyswietlacz LCD pokaze jednoczes$nie te¢ warto$¢) , po czym pus¢ przycis$niety dotad
drazek sterowania pochyleniem aby zapamigta¢ ustawiong warto$¢ i wyjs$¢ z trybu ustawienia
tego parametru.. Warto$cig startowa (poczatkow3a) jest warto$¢ 30, co odpowiada najwiekszej
czutosci sterowania.

4. Moze by¢ potrzeba kilkukrotnej regulacji tego parametru aby ustawi¢ odpowiednig dla
Ciebie warto$¢ czulo$ci sterowania.

drazkiem przyspieszenh wowczas ustawiamy czutos¢ dragzka na ZERO . co oznacza ze tracimy zakres
pracy

drazka . Model nie reaguje na ruchy przod tyl prawo lewo . Wowczas nalezy ponowi¢ proces ustawiania
czulosci .

9. Kalibracja czujnika przyspieszen

Uktad elektroniczny modelu zawiera czujnik przyspieszen. Model zostat w fabryce szczegotowo
sprawdzony, wiacznie z kalibracja czujnika przyspieszen i jest gotdéw do pracy natychmiast po podtaczeniu
zasilania. Jesli jednak zauwazasz problemy podczas lotu (silng tendencj¢ do uciekania w ktorg$ ze stron)
nalezy skalibrowa¢ czujnik przyspieszen, co przywroci modelowi poprawng stabilizacje 1 wlasnosci lotne.

1. Wejscie do trybu kalibracji

Wilacz zasilanie nadajnika ustaw go stabilnie na 3 sekundy, nastepnie ustaw model na poziomej powierzchni i
podiacz jego akumulator napedowy. Nacisnij 1 przytrzymaj prawy drazek nadajnika, a nastepnie naci$nij
lewy drazek nadajnika trzykrotnie. W tym momencie nadajnik potwierdzi wejscie w tryb kalibracji
dzwigkiem ,,DI”. Pus¢ prawy drazek nadajnika (jak pokazano na rysunku 14).

2. Metody kalibracji

Popchnij do przodu trymer drazka sterowania mocg, w tym czasie czerwona dioda wskaznikowa LED
zacznie migaé, czujnik przyspieszen znajduje si¢ w trybie kalibracji. Gdy czerwona dioda wskaznikowa LED
zacznie miga¢ szybko wyltacz nadajnik a nastepnie bezzwlocznie go wlacz w przeciagu jednej do dwodch
sekund. Gdy dioda wskaznikowa LED zacznie §wieci¢ si¢ swiattem cigglym kalibracja jest zakonczona (jak
pokazano na rysunku 15).



UMOWA GWARANCYJNA.

1. Na podstawie przepisow prawa zawartych w Kodeksie Cywilnym, firma RIKU Modelsport udziela nabywcy gwarancji jakosci na prawidlowe
dziatanie zakupionego sprzgtu opisanego szczegotowo na fakturze i w karcie gwarancyjnej.

2. Obowiazujacy okres gwarancji na zakupiony produkt rozpoczyna sie od daty sprzedazy wpisanej do karty gwarancyjnej przez Sprzedawce i trwa nie
dhuzej, niz 12 miesigcy od tej daty.

3. Odpowiedzialnos$¢ z tytutu rekojmi za wady fizyczne towaru sprzedawanego przez Riku Modelsport jest wytaczona (art. 558

& 1Kodeksu Cywilnego).

4. Do $wiadczenia gwarancyjnych ushug serwisowych, uprawniony jest serwis Riku Modelsport z siedziba przy ulicy Madalinskiego 91, 02-549
Warszawa.

5. Do realizacji uprawnien wynikajacych z gwarancji, Nabywca powinien dostarczyé na wlasny koszt, sprzet objety gwarancja do serwisu w
opakowaniu zabezpieczajacym, doktadnym opisem uszkodzenia oraz adresem Nabywcy.

6. Ujawnione w okresie gwarancji wady uniemozliwiajace eksploatacje sprzetu zgodnie z przeznaczeniem, bedg bezplatnie usuniete w terminie 14 dni
od daty dostarczenia sprzgtu do serwisu. W przypadku konieczno$ci przeprowadzenia naprawy u producenta zagranicznego, czas realizacji moze
by¢ przedtuzony o 30 dni.

7. Warunkiem uznania reklamacji w okresie gwarancji jest dostarczenie sprzetu do serwisu w stanie kompletnym (tj. tak, jak zostat ten sprzet
zakupiony) z nalezycie wypetniong karta gwarancyjna (tj. zawierajaca dat¢ sprzedazy, piecze¢ firmowa i podpis Sprzedawcy).

8. W przypadku nieuzasadnionej reklamacji, serwis moze obcigzyé Nabywce kosztami ekspertyzy i testow.

9.  Wszelkie zmiany w tresci Karty Gwarancyjnej, sa wazne jedynie wtedy, gdy sa dokonywane i potwierdzone przez serwis.

10. Gwarancja nie obejmuje:

uszkodzen mechanicznych i wywotanych nimi wad

uszkodzen powstatych na skutek nieprzestrzegania powszechnych zasad eksploatacji i konserwacji sprzetu, oraz wszelkich innych uszkodzen powstatych

z winy lub niewiedzy Nabywcy

sprzetu i podzespotow ulegajacych naturalnemu zuzyciu w czasie uzytkowania sprzetu.

11. Gwarancja nie obejmuje probleméw wspotpracy zakupionego sprzetu z urzadzeniami firm trzecich.

12. Nabyweca traci uprawnienia gwarancyjne w przypadku: naruszenia plomb gwarancyjnych

stwierdzenia uszkodzen wynikajacych z sytuacji opisanej w pkt. 10

wszelkich prob napraw i przerobek podejmowanych przez nieuprawnione osoby lub firmy

13. We wszelkich sprawach nieuregulowanych powyzej, maja zastosowanie przepisy Kodeksu Cywilnego

Symbol umieszczony na produkcie oznacza, iz urzadzenie zawiera materiaty wartosciowe. Nalezy je utylizowa¢ oddzielnie od niesortowanych odpadow
domowych. Zuzyte urzadzenie nalezy utylizowa¢ w sposob wlasciwy i fachowy, zgodnie z przepisami i ustawami obowigzujacymi w danym kraju.
Zgodnie z ustawa o zuzytym sprzgcie elektrycznym i elektronicznym (ZSEE) z dnia 29 lipca 2005 oraz ustawa o Utrzymaniu
Czystosci i Porzadku w Gminach z dnia 13 wrze$nia 1996r konsument:

0®*Zobowigzany jest oddawac zuzyty sprzet elektryczny i elektroniczny zbierajacemu taki sprzet. (art.35 ustawy ZSEE)

0> Konsument nie moze wyrzucac zuzytego sprzgtu tacznie z innymi odpadami. (art.36 ustawy ZSEE)

(1) 27 pozostawienie tego typu sprzg¢tu w miejscu do tego nie przeznaczonym (np. wyrzucenie do $mietnika, wystawienie przed blok czy
porzucenie w lesie) grozi kara grzywny od 20 do 5000 zt. (art. 74 ustawy ZSEE)

0®*Od 1 lipca 2006 r. konsument ma prawo do nieodptatnego oddania swojego zuzytego sprzgtu elektrycznego lub
elektronicznego w sklepie, ktory przyjmuje zuzyty sprzgt w ilosci nie wigkszej niz sprzedawany nowy sprzet na
zasadzie "1 za 17, czyli lodéwka za lodowke, telewizor za telewizor, suszarka do wlosow za suszarke, swietlowka za
swietlowke itp. (art 2 ust. 1 ustawy ZSEE)

O™ Konsument ma prawo nieodptatnie odda¢ zuzyty sprzet elektryczny i elektroniczny w punkcie zbierania. 37 pkt 2 w zwiazku z art.35
ustawy ZSEE)
Konsument od 1 pazdziernika 2006 roku moze zapozna¢ sie z informacja obejmujaca adresy punktéw zbierania
zuzytego sprzetu dzialajacych na terenie danej gminy, ktora to informacja winna by¢ zamieszczana przez gmine na
tronle mternetowel oraz winna by¢ podawana do wmdomosm w inny zwvczalowo nerletV snosob np. w gablotach

informacyjnych. (art. 3 ust. 2 pkt.6a ustawy UciPwG

NASZE ODDZIALY
Katowice - 40-282 Katowice ul. Paderewskiego 63

Wroctaw - 55-040 Bielany Wroctawskie ul. Fiotkowa 16/1¢c
tédz - 92-302 Lodz ul. Rokicinska 46 opftf f”rka”

Dabrowa Gérnicza - 41-300 Dgbrowa Goérnicza ul. Lancuckiego 31A
Warszawa - 02-781 Warszawa ul.Roentgena 46 l-!=:| | I@HE

Biuro Obstugi Klienta
Informacje o produktach i zamoéwieniach, sprzedaz wysytkowa , wsparcie
222 950 509 , 327 905 940
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