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Der S.Bus/PPM> PWM Adapter an einer Central Box 210 mit einem REX 3 Empfanger und einem
RSAT2. Einstellungen der CB210, der Empfanger und die Servozuordnung.

Hier im Beispiel wird ein S.Bus/PPM>PWM Converter mit Kanal 1-4 verwendet (Artikel-Nr.:
29854845).

(Stand 03.2020, CB210 FW 1.09, REX 3 FW 1.14, RSAT2 FW 3.25, Sender FW 5.03)
Angelegt wurde in diesem Beispiel ein Modell mit folgenden Kanalen/Funktionen:

- 4x Querruder
- 4xKlappen

- 1x Drossel

- 1xSeite

- 2x Hohe

- 1x Bugrad

- 1xLicht

- 1xBremse

- 1x Rauch

Info: die Servozuordnung kann sowohl im Sender (Menii > Modellwahl/-modifikation >
Servozuordnung) vorgenommen werden, als auch in der CB 210 (Geriditeiibersicht > CB210 >
Servozuordnung). Die Zuordnung im Sender stellt dabei die Reihenfolge der gesendeten Kanale dar.
Wir nutzen hier beide Moglichkeiten.

Im Sender Menii > Modellwahl/-modifikation > Servozuordnung wird automatisch diese
Servozuordnung angelegt:

Pl

standard [ | 10:11:39  (RLEA

Servozuordnung 0

1 Drossel 1 [7] 2 Querruder 1 [7] |

3 Querruder2[] 4 Klappe 1 [7]

5 Klappe2[¥] 6 Klappe 3 [7]
7 Klappe 4 [7] 8 Querruder 3[7]

9 Querruder4[™] 10 Héhe 1 [7]
11 Seite[¥] 12 Hihe 2 [7]
13 Licht[*] 14 Bremse [7]
15 Rauch[F7] 16 Bugrad [7]
17 ] 18 e [7]
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Unsere Zusatzfunktionen sind in diesem Beispiel eine Lichtelektronik, eine Bremselektronik und ein
Schalter fiir Rauchpatronen. Alle mit eigener Stromversorgung.
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Der S-Bus/PPM> PWM Converter ist fest mit Kanal 1 — 4 belegt und wir méchten hier die
Zusatzfunktionen mit eigener Stromversorgung (geringe Stromaufnahme aus der CB) betreiben.
Daher belegen wir die Kanale neu. Dazu die Kanéle anklicken und die entsprechende Funktion
auswahlen.

Wichtig ist, hier die Kandle/Funktionen sinnvoll neu zu verteilen und keinen Kanal/ Funktion zu

libersehen. Das kann dann z.B. so aussehen:

Tall’

standard H | 10:13:14

Servozuordnung 2]

1 Licht 7] [ Bremse [7] I

3

5

7

9
1
13
15

17
19

Rauch[F] 4 Klappe 1 [7]
Klappe2[*] 6 Klappe 3 [7]
Klappe 4[] 8 Querruder1[¥]

Querruder 2[*] 10 Querruder 3 [7]

Querruder4[7] 12 Héhe 1 [7]
Héhe2[F] 14 Seite [7]
Drossel 1[7] 16 Bugrad [7]
.71 18 o 7]
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Die Empfanger werden an RX1 und RX2 der CB210 angesteckt. Hier im Beispiel sind es ein REX 3
Empfanger und ein RSAT2 Empféanger. Der Converter wird an E2/15 betrieben.
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Einstellungen der Empfanger:

Hocke

N B
R

Voraussetzung ist: beide Empfanger sind mit dem Sender gebunden, die Empfanger und die CB210

sind betriebsbereit (Stromversorgung ein)

Menii > Modellwahl/-modifikation > Gerditeiibersicht:

T’_"‘.“F Standard .|10:06:3£~ T’_‘..“ﬂ Standard .|11}:06:43
HAUPTMENU L2 ) Modellwahl/-modifikation

=4 Modellwahl/-modifikation |

@ Feineinstellungen

£ Erweiterte Einstellungen
® Stoppuhren/Sensoren
Zusatzfunktionen

[ 2 YRR S [P ——

INTUTD IVvivucil ﬂllll:El:II
4+ Grundeinstellungen
& Modellbild & Farbgebung

ifi Funktions+Geberzuordnung

& Servozuordnung
& Servoeinstellungen

e | o] User] O | JL Gerstenbersiche |

Den REX 3 Empfanger anklicken und zu Alternative Funktionen navigieren:

X 4l standard [ |10:06:50 XN ™l standard [ |10:0?:03 | 95%
Gerateibersicht £} Duplex REX3
REX3 v == Haupteinstellungen >
RSAT EX v > Fail-Safe >>
RC Schalter - Alternative Funktionen >
Servozuordnung >

Reset in den Lieferzustand...

| O lihent| Ok B << | X | O lGhcud| Ok |

Hier jetzt den Steckplatz 2./E1 auf EX Bus fir die CB 210 umstellen:

Standard

Tl M |10:07:21
REX3 Steckplatzfunktionen

<< Zuriick

Steckplatz Funktion
1. Servo [7]
2./E1 EX Bus [7]
3.JE2 Servo [7]
Ext JETIBOX/Sensor [7]

| << | X | O lihcwd| Ok
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Zurick in der Geridteiibersicht nun den RSAT2 (den zweiten Empfanger) anklicken und Serieller
Ausgang anwahlen:

" m|10:07:54 Pl m 10081
Gerateubersicht 2 Duplex RSAT-EX
REX3 v o= Serieller Ausgang PPM Positiv [7]
L CBOX210 [2] v e PPM Ausgang f UDI S5teckplatz: PPM
RSAT EX v = Haupteinstellungen >
RC Schalter R Fail-Safe >
Servozuordnung >

Reset in den Lieferzustand...

| O lkhcwd| Ok B << | X | O l&hcwd] Ok

Diesen auf EX Bus & PPM umstellen. Die Geratelbersicht zeigt nun auch den Steckplatz des RSAT2
welcher den EX Bus ausgibt (Steckplatz Ext.):

™, m 100823 ™, m 100836
Option wahlen Duplex RSAT-EX
PPM Positiv Serieller Ausgang  EX Bu-: & PPM Pos. [7]
PPM NEgati"U‘ PPM Ausgang / UDI Steckplatz:

JETIBOX.EX Bus Steckplatz: Ext.
EX Bus & PPM Pos. @

uDI Haupteinstellungen »>
Fail-S5afe >
Servozuordnung >

Reset in den Lieferzustand...

| Esc | ] | | ok B <«< | X | O [Ghem| Ok

Die Einstellungen in den Empfangern sind damit erledigt.
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Die CB 210 wird in der Geratelbersicht angezeigt und kann nun auch entsprechende eingestellt
werden. Die Steckpladtze 1 — 3 sind ja jetzt eigentlich tberflissig geworden, da diese Kanale auf dem
Converter ausgegeben werden. Wir mochten diese neu belegen. Die CB 210 soll ja zuséatzlich den
S.Bus auf E2/15 fur den Converter liefern.

CB 210 > Alternative Funktionen:

il standard u | 10:08:43 T gill’| standard | ‘10:14:0?
Geratelbersicht L2 ) Central Box 210

REX3 v Haupteinstellungen >
L CBOX210 [21 v o> Alternative Funktionen
RSAT EX v e Servo Fail-Safe FY
RC Schalter - Servozuordnung >

Telemetrie >

Telemetrie Min/Max >

| O lihewd| Ok << [ X | O lhcw| Ok

Steckplatz E2/15 von Servoausgang auf S.Bus ausg. andern.

TX_all’| standard [ |1fn:14:1?r ™ gil’| standard | |10:14:24
CB0OX210 Funktionen Option wahlen

Steck. 12 Servoausg. [*] TR wummagne

steck. 13  Servoausg. [7] Digi.ausg.
Digi.eing.

E3/14: Trigger Fail-Safe Telemetrieeingang

Servoausgang [¥] EX Bus
E2/15: Trigger Fail-5afe Ditex

| sevoausgang®] M sBusausg. |
| < | X | & |@Acws| Ok W Esc | [ | [ Ok_
X all| standard l|10:14:zs

CBOX210 Funktionen

Steck. 12 Servoausg. |*|
Steck. 13 Servoausg. [7]

E3/14: Trigger Fail-Safe
Servoausgang [7]

E2/15: Trigger Fail-Safe

| sBusausgF] |
m Der S.Bus wird nun auf E2/15 ausgeben.
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Jetzt die Servozuordnung in der CB 210 anklicken und die Steckplatze neu sortieren. Die Funktionen
Licht, Bremse, Rauch sind ja auf dem Converter gesteckt, missen also auf den Steckplatzen der CB
210 nicht mehr beriicksichtigt werden. Dazu die Steckpladtze anklicken und die gewlinschte
Funktion/Kanal auswahlen:

X gl standard [ ‘10:14:36 KR ™0l standard [ | 10:14:49 RO
Central Box 210 Servozuordnung
Haupteinstellungen >> << Zuriick

Alternative Funktionen > Steckplatz Serve Nr. _ Gruppe

servo Fail-Safe >> Steckpl 1 Licht (1) [*]
Servozuordnung e Steckpl 2 Bremse (2) [7] B[]
IE:E'“E:’!E Min/M :: steckpl 3 Rauch3)F] ¢
elemetrie Min/ilax Steckpl 4 Klappe 1@ 5] A
Stecknl § Klanne 7 (51 [7] R ™1

<< | X | O [Ghewdl ok B << | X | O l&hcws| Ok

™ all’| standard [ | 10:15:02
Servozuordnung
<< Zuriick
Steckplatz Servo Nr. Gruppe
Steckpl 1 Drossel1(15) 7]  A[7]
Bremse (2) [7]
Steckpl 3 Rauch (3) [7] c
Steckpl 4 Klappe1 @) 7] A[F]
Sterknl § Klanne 7 (5 [¥] B[+

<< | X | O l&hcwd| Ok |

und so weiter....
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Zum Abschluss kann die Servozuordnung in der CB 210 dann so aussehen:

TX_all’| standard ] ‘12:011:3?
Servozuordnung
cczurick ]
Steckplatz Servo Nr. Gruppe
Steckpl 1 Drossel 1 (15)[7] A[7]
Steckpl 2 Seite1(14)[*] B[]
Steckpl 3 Bugrad (16)[*] C[]
Steckpl 4 Klappe1(4)[*] A[7]
Steckpl 5 Klappe2(5)[F] B[7]
Steckpl 6 Klappe3 (@)1 C[]
Steckpl 7 Klappe 4 (7) [7] A7]
Steckpl 8 Querruder 1 (8) [} B[*]
Steckpl 9 Querruder 2 (9) [] Cc[*]
Steckpl 10  Querruder 3 (10)[*] A[7]
Steckpl 11 Querruder4 (11)[*] B[7]
Steckpl 12 Hohe1(12)[*] C[]
Steckpl 13 Hohe2(13)[7] A[7] I

Fncleel a4 ra-m M=l n =1

<< | X | O lekcws] Ok |

Damit ware Alles komplett eingestellt und funktionsbereit.

Fertig.
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