Configurando o Mercury V1 via Altimeter Cloud Altimeter Cloud

Manual Mercury V1 - v1.0

https//www.altimetercloud.com/support/mercuryvi/via-the-altimeter-cloud/

A maneira mais facil de configurar seu altimetro é através do Altimeter Cloud. Se ainda n&o o fez, vocé pode usar o guia WiFi
do Altimeter Cloud para conectar seu dispositivo.

Encontrando a pagina de configuracoes do dispositivo

Your devices. Updotes every 4 seconds.
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Clique na aba Meus Dispositivos no topo do site do Altimeter Cloud. Vocé vera uma lista de dispositivos em sua conta. Clique
no botédo Configuragdes no dispositivo que deseja configurar.

Quando vocé clicar em salvar, as configuragcdes séo transmitidas para seu altimetro. Isso normalmente levade 1 a4
segundos, desde que seu altimetro esteja ligado e conectado ao WiFi.

As configuragdes padrao sao um étimo ponto de partida para a maioria dos voos, entdo nao se sinta sobrecarregado pelo
numero de opg¢des disponiveis. Estas oferecem ajuste avancado e recursos adicionais caso vocé precise deles. Para a
maioria dos voos, o Mercury so precisa ser ligado e esta pronto para ir.

Pressao de previsao

-~

1013.25 mbar

Forecast pressure

A presséo de previsao é a pressao da previsao do tempo ao nivel do mar para a localizagéo do seu local de langamento. O
padrao 1013.25 mBar é a média atmosférica. Seu altimetro funcionara bem com esse padréo, porém para maior precisdo vocé
deve inserir a presséo de previsdo para o dia e hora em que esta voando. Faz mais diferenga se vocé esté lancando de locais
em alta altitude ou em dias com pressao extremamente baixa ou alta.

Um bom site no Reino Unido para procurar essas pressoes € xcweather.co.uk.

Deteccao de langcamento

Launch detect ? 25m / 82ft (default) v

A configuragao de detecgéo de langamento diz ao altimetro até que altura ele deve chegar (altitude de presséo) antes de
acionar a deteccao de langamento e comecgar a registrar. A configuragao padrao de 25 metros é perfeita para quase todas as
ocasides. As configuracdes mais baixas sao para voos de muito baixa altitude que podem nao alcangar 10 a 20 metros, ou
para testar seu dispositivo jogando-o para o ar.

Observacdo: Os sensores de pressdo sdo sensiveis a luz, entdo se vocé montar seu altimetro diretamente em sua
baia de eletrénicos ou ndo usar o case Mercury padrdo, vocé deve tentar garantir que a luz ndo entre no sensor. Isso
aumentara dramaticamente o ruido em suas leituras de altitude.

Observacdo: Separar seu cone de nariz ou tubo de corpo pode causar uma press&o de vacuo que pode acionar a
deteccdo de langamento do altimetro. Temos um sistema para proteger contra isso que esta ativado por padréo, entdo
também leia sobre o ALP de Langamento mais adiante na pagina.

Seu altimetro ndo usa uma pressao fixa de quando o dispositivo foi ligado como referéncia para a altitude do pad de



langamento. Em vez disso, ele atualiza constantemente uma média de cerca de 5 a 10 segundos de dados a 50 vezes por
segundo. Isso significa que se vocé liga-lo mais baixo ou mais alto do que seu pad de langamento, ou ele ficar por um tempo
no seu pad, mudangas na pressao atmosférica nao afetaréo a precisao dos dados do seu voo.

Velocidade do sensor

Sensor speed ? ‘ 100 Hz (higher resolution) V’

O Mercury executa seus sensores a 100Hz por padréo. O que sugerimos seguir por padréo. Vocé pode reduzir isso para
50Hz se desejar, mas tem muito poucos beneficios além de alguns por cento de mais vida util da bateria.

Proporgao de amostra

Sample ratio ? ‘ Hybrid (1:1then 1:3) \”

O Mercury executa em uma taxa de ciclo de 50Hz ou 100Hz, fazendo leituras dos sensores e fazendo calculos. Vocé pode
escolher com que frequéncia registrar essas amostras no registro de voo.

Por padréo, o Mercury registrara cada ciclo, dando a vocé o maximo de detalhes. Vocé pode usar essa configuragéo para
registrar a cada 1, 2, 3 ou 4 amostras. Isso permite que vocé registre por mais tempo dentro do limite de 12.000 amostras por
V0O.

Os modos hibridos comegam com resolugao completa 1:1 e depois mudam para uma propor¢ao reduzida dez segundos apds
apogeu. Isso oferece o maximo de detalhes durante as fases propulsadas e de planejamento, enquanto estende
significativamente o tempo de gravagéao total. Por exemplo, 0 modo hibrido pode estender a gravagao de cerca de 4 minutos
para mais de 8 minutos.

Eles também saltam de volta para proporgéo de amostra 1:1 quando a altitude cai abaixo de 20m na descida para capturar o
pouso em velocidade maxima também.

Também é possivel usar o sistema de Regras para alterar a taxa de registro apds eventos especificos ou tempo. Por
exemplo, vocé poderia configurar uma regra para reduzir a propor¢ao de amostra apds apogeu.

fx Action rules Save

(UMW RULE2 | RULE3 _| RULE4 _| RULE5 _| RULE6

Rulel mode 2

Rulel active 2 Afterlaunch v

Rulel lockout ?

Rulel conditions 2
Rulel action 2
Rulel variable 2 [0 |seconds
Condition A

Datatouse B
Variable ? C}

Condition B

Maximo de amostras

Max Samples ? 12000 (default) v

A configuragdo de maximo de amostras € o nimero de linhas em seu registro de voo ou contagem de amostras quando a
gravagao parara automaticamente. O maximo é 12.000 amostras por voo, mas se vocé deseja executar por um tempo fixo,
vocé pode desabilitar a parada automatica e definir o maximo de amostras conforme necessario.



Parada de gravacao

Recording stop ? Avuto: 450 samples stable v

A parada de gravacao determina quando encerrar um registro de voo. A configuragdo padrdo de automatico (450 amostras
estaveis) sera perfeita para a vasta maioria dos voos.

A parada automatica analisa as Ultimas 450 ou 900 amostras e se 98% delas estiverem dentro de uma pequena distancia da
média recente, o Mercury é considerado imével por um tempo significativo e a gravacgao sera interrompida. Ha também um
modo de parada manual, onde vocé precisa pressionar o BOTAO (ndo o BOTAO DE ENERGIA) para interromper a gravagao.

Uma vez que a gravagao é concluida, a luz de status ficara ROSA enquanto os registros de voo s&o salvos ha memodria flash.
Apds isso estar completo, o dispositivo se desligara, entdo nao se preocupe se chegar ao seu foguete e seu dispositivo
estiver desligado — ele foi registrado e vocé nao esqueceu de liga-lo.

Superamostragem

-~

Oversampling 16X Oversampling (Rev 3+) Vv

Esta é a configuracao para o sensor de pressao BMP390 que diz a ele quantas amostras internas tirar para cada amostra que
produz. O BMP390 suporta cerca de 205Hz de amostras. Vocé deve deixar isso na configuragao padréo de 8X. A Unica
vantagem de reduzi-lo é alguns por cento de vida Util adicional da bateria.

A superamostragem permite que o sensor de pressdo aumente sua precisao. Cada incremento sem superamostragem
aumenta a precisao de saida em 1 bit. Por exemplo, a superamostragem 1x oferece resolucao de pressao de 16 bits com
cerca de 20cm de resolucéo de altitude, enquanto a superamostragem 4x oferece 18 bits e cerca de 5cm de resolugao.

Versdes posteriores da revisdo 3 usam um sensor de pressdao BMP581 que opera ainda mais rapido e tem uma taxa de
superamostragem padrao de 16X. H&4 muito poucas razdes para reduzir isso.

Filtro lIR

lIR filter ? COEFF 7 (default) v

O filtro 1IR é o segundo filtro interno no sensor de pressdo BMP390 ou BMP581. IIR significa Resposta ao Impulso Infinito, e na
préatica € um filtro eficiente que suaviza mdltiplas amostras. Isso ajuda a remover picos repentinos e ruido, como vento
entrando no sensor.

Para a maioria dos usos vocé vai querer que isso seja definido como 1, 3 ou 7, mas sinta-se a vontade para experimentar. Se
definido muito alto pode causar problemas com precisdo em picos e durante mudancas rapidas de altitude. Configuragoes
altas causardo um pequeno atraso na saida atingindo a altitude real, mas podem oferecer 6timos resultados para itens de
movimento lento como balées meteoroldgicos.

datasiiterea ota * filter_coef ficient + datapc
filter_coefficient + 1

dat@sjiereq =

Filtro de pressao (Kalman)

-

Pressure filter Kalman 2 (default) V‘

O filtro de pressao é um filtro Kalman que executa no processador em vez do sensor. Vocé pode escolher entre 4
configuragdes: DESATIVADO ou trés niveis de filtragem. Este é um filtro avangado que estima a presséo real com base em
amostras atuais e histéricas.



A configuragdo do meio funciona perfeitamente para a maioria dos voos. Vocé pode dizer ao filiro para fazer mais ou menos
filtragem com as outras opgdes. Os filtros Kalman s&o extremamente bons em remover ruido dos dados do sensor, deixando
um caminho de altitude muito melhorado e mais realista.

Tempo de bloqueio

Lockout time b 500 ms (O=off, default 500)

O filtro de bloqueio detecta eventos que causam o sensor de pressao ler a altitude errada. Isso pode ser uma carga de ejecéo
disparando, o que aumenta a presséao dentro do foguete e faz o sensor pensar que houve uma queda repentina de altitude.
Outra causa comum é foguetes entrando em velocidades supersénicas, que também causa interrup¢ao de pressao.

Esta configuragéo controla por quanto tempo o dispositivo deve se bloquear de tomar decisdes sobre saidas e outros calculos
quando detecta um desses eventos. O padrao de 500ms funciona bem para a maioria das situagdes.

Alteracao de bloqueio

Lockout change ? 1.00 m (default 1.00)

A deteccao de bloqueio funciona detectando se a altitude caiu téo rapidamente que excede esse valor entre uma amostra
Unica. Embora esses valores paregam pequenos, lembre-se de que esta funcionando a 50 amostras por segundo (o valor é
duplicado automaticamente no modo 16 amostras por segundo).

Uma queda de 1,5m entre amostras é o equivalente a cair a 48 metros por segundo ou cerca de 107 mph — que sob operacao
normal seu foguete ndo deve estar alcangando em uma diregao descendente.

Sincronizar sensores

Sync sensors ? ENABLED (default) v

Diferentes sensores tém filtros diferentes e isso pode causar uma pequena quantidade de atraso nos dados de um sensor
versus outro. O resultado é que diferentes sensores estarao levemente fora de sincronismo um com o outro.

Esta configuracao habilita o algoritmo de re-sincronizagao. Ele procura para tras quando o langamento é detectado no evento
de langcamento provavel em cada sensor. Ele entdo desloca os dados de cada sensor no buffer em relagéo ao sensor de
pressao para ressincroniza-los. Recomenda-se deixar habilitado.

Filtro IMU

IMU Filter ? Madgwick 6 Axis (default) v

O filtro IMU funde os dados de 6 eixos do giroscopio e acelerdbmetro para calcular angulos como pitch, roll, yaw e angulo de
inclinagao a partir da vertical. O filtro Madgwick usa um pouco mais de poder de processamento, mas € mais preciso do que o
filtro Mahony.

O Mercury ndo possui um magnetémetro para fuséo de 9 eixos, entdo pequenos erros se acumulardo ao longo do tempo. De
nossos testes, estes sdo muito pequenos e o filtro oferece étimos dados durante a duragdo de um voo de foguete padrao.

Para obter os melhores resultados, vocé deve calibrar seus sensores e montar seu altimetro em uma das orientagcdes
suportadas.

Orientacao
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Orientation Upwards (text up) b

A configuragao de orientagéo diz ao altimetro de qual forma vocé planeja instala-lo. Embora ele possa descobrir isso por si
mesmo, essa configuragdo garante que o filtro IMU receba os dados corretos do eixo na ordem correta para célculos de
angulo precisos. O padréo é vertical com a porta USB apontando para baixo.

Upwards (Text up) Downwards (Text down) Side (Out pins up)

altimetercloud.com
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ALP de Lancamento (Prevencao de Lancamento Acidental)

Launch ALP ? 1.4G (default) v

Esta configuracao ajuda a prevenir detecgéo de langamento acidental. Sem ALP, o altimetro depende unicamente do sensor
de pressao e da altitude que ele indica. Isso significa que rajadas fortes de vento, ou até mesmo puxar seu cone de nariz,
poderiam causar uma mudanca de presséo grande o suficiente para acionar a detecgao de langamento.

Com ALP habilitado, o altimetro usa tanto o sensor de presséo quanto o acelerémetro para verificar o langamento. Para
acionar, o altimetro precisa ver 8 amostras nos Ultimos 3 segundos acima do nivel de aceleragdo G definido, bem como a
altitude excedendo o limite de deteccéo de lancamento.

Ha também um gatilho de backup: uma vez que o altimetro esteja acima do limite de langamento por 1,05 segundos, ele
acionara a detecgao de langamento independentemente. Isso garante que langamentos genuinamente lentos ainda sejam
detectados.

Bloqueio de langcamento

Launch lock ? 0 seconds

Esta configuragao impede que o altimetro detecte um langamento sob qualquer circunstancia até que o tempo especificado
tenha decorrido desde que vocé ligou o Mercury. Por exemplo, se vocé definir isso como 180 segundos (3 minutos), seu
altimetro aguardara até que esse tempo tenha decorrido antes de procurar detecgado de langamento. Para a maioria dos usos,
€ melhor deixar isso definido como 0.

Temperatura estatica



Static temperature ? 15.00 L

Ao calcular altitude a partir da presséo, a equagao usa tanto a configuragao de pressao de previsdo quanto esta configuracao
de temperatura estatica. Os padrdes sao respectivamente 1013.25 mBar e 15.0°C.

Se vocé alterar esses valores para valores reais no dia do seu voo, vocé obtera os célculos de altitude mais precisos.

Sensor de temperatura

Temp sensor T DISABLED L

O sensor de temperatura integrado sera afetado pelo proprio calor da placa e pelo fato de que o interior do seu foguete
provavelmente nao reflete a temperatura externa. Vocé pode conectar um de nossos pequenos sensores de temperatura MT1
a porta de expansao 12C em seu Mercury para uma leitura muito mais precisa (precisdo de 0,1°C).

Uma vez conectado, vocé pode escolher registrar a temperatura do MT1 em seu registro de voo, ou registra-la e usa-la como
a temperatura estatica no langamento para célculos de altitude.

Se vocé planeja usa-lo como sua temperatura estatica, tome cuidado para instalar o sensor de forma que ele possa amostrar a
temperatura fora do seu foguete no lado sombreado enquanto esta no pad de langamento, e idealmente isola-lo de qualquer
calor interno.

Saida #1

@ Output #1 Settings Save

O Mercury tem uma saida de alta corrente integrada que pode ser usada para disparar cargas de deployment pirotécnicas,
ativar um buzzer, ou dirigir outras cargas. A saida precisa ser fornecida com uma bateria externa com uma faixa de tenséo de
4V a 22V e é limitada em corrente a um maximo de 10—12 Amperes.

Os pontos de conexao no PCB do Mercury sdo um espacamento de 2mm, entéo vocé poderia potencialmente soldar pinos de
cabecalho ou um bloco de terminal PCB, bem como fios diretos.

Observagdo: Se vocé soldar na placa, vocé ndo podera devolver o dispositivo dentro do periodo de retorno de 14 dias,
embora isso ndo afete sua garantia para defeitos.

Saida habilitada

Use essa opgao para habilitar ou desabilitar a saida. Se desabilitada, a saida néo sera ativada sob qualquer circunstancia.
Este é um recurso de seguranga — sempre deixe desabilitado a menos que vocé tenha uma necessidade especifica e tenha
testado sua configuracao.

Gatilho de saida

Esta configuragao controla qual evento dispara a saida. As opg¢des disponiveis s&o:

o Apos Apogeu (altitude) — dispara quando a altitude cai abaixo de um valor especificado apds apogeu. Por exemplo, se
vocé definir 200 metros, a saida disparara quando o foguete descer para 200 metros abaixo de apogeu.

Apos Apogeu (tempo) — dispara um nimero especificado de segundos apds o apogeu ser detectado.

o Apos Lancamento (altitude) — dispara quando o foguete atinge uma altitude especificada durante a subida.

o Apos Lancamento (tempo) — dispara um nimero especificado de segundos apds a deteccéo do langamento.
o Apods Queima (tempo) — dispara um nimero especificado de segundos apés a detecgdo da queima do motor.
o Pouso — dispara quando o pouso é detectado.

Tempo ligado

Esta configuracao controla quanto tempo a saida permanece ativa uma vez acionada, em segundos. Para cargas de



deployment, isso geralmente é mantido curto (0,5 a 2 segundos). Se vocé precisar que a saida permanega ligada durante todo
0 voo (por exemplo, acionando um buzzer), defina isso para um valor alto.
Altitude (metros)

Este valor é usado se vocé escolher um gatilho que funcione em altitude. Se vocé selecionar "Apds Apogeu (altitude)”, ele
disparara apds apogeu quando a altitude cair abaixo do nimero que vocé escolher. Se vocé selecionar "Ap6s Langcamento
(altitude)", a saida disparara assim que a altitude atingir o valor que vocé define durante a subida.

Tempo (segundos)

Este é o atraso de tempo para sua opgéo de gatilho escolhida. Se vocé selecionar "Ap6s Apogeu (tempo)", a saida disparara
muitos segundos apds apogeu. Se vocé selecionar "Apds Langamento (tempo)”, ela disparara muitos segundos apoés a
deteccao do langamento. O mesmo se aplica para a opgéo de queima.

Bloqueio de altitude

Esta configuracao de seguranga impede que a saida seja ativada se o foguete estiver dentro dessa altitude do pad de
langamento. Isso protege contra a saida disparar enquanto o foguete ainda esta no chao ou perto dele, por exemplo durante
um langamento abortado ou um voo muito curto.

Bloqueio de angulo de inclinacao

Esta configuracao de seguranga impede que a saida dispare se o angulo de inclinagéo estéa fora dessa quantidade a partir da
vertical. Isto é particularmente importante para cargas de deployment — se seu foguete virou significativamente, vocé pode
nao querer que ele dispare uma carga de deployment de para-quedas apontando para os lados ou para baixo.

TAG do dispositivo

Device TAG ? Merc5146

O TAG do dispositivo se encontra na aba de configuragdes Gerais. Isso permite que vocé configure um nome ou tag para seu
dispositivo. Todos os voos carregados receberao o tag que vocé definir, para que vocé possa altera-lo conforme necessario.

Vocé pode entdo procurar no Altimeter Cloud pelo seu tag para encontrar voos especificos. Util se vocé tem vérios altimetros
Mercury ou quer etiquetar voos para foguetes especificos.

Grupo

Group ? General use v

A opgéo Grupo permite que vocé selecione grupos padrédo para adicionar seu voo neles se aplicavel e vocé deseja
acompanhar entre outros voos.

Brilho do LED

LED Brightness ? ‘ 20% (default) v

Os LEDs integrados séo brilhantes e se vocé néo precisar deles no brilho maximo, vocé pode economizar energia e reduzir
calor reduzindo o brilho. Nossa configuragao padrao é 20% e achamos que é adequado para a maioria dos usos.

Barra de bateria

Bt bow . ‘ ledblink

Da revisao de hardware 2 em diante, ha uma barra de bateria com 5 LEDs na placa. Isso permanece constantemente ligado
durante o modo USB para mostrar o estado de carga.



Durante o modo de voo, para minimizar o uso de energia, existem 3 opgdes:
Piscar 1 LED (padrao) — apenas pisca o LED unico do estado atual a cada poucos segundos.

Piscar 5 LEDs — pisca o estado da bateria como uma barra convencional com todos os LEDs até o estado atual iluminado a
cada poucos segundos.

Apenas botao — mostra apenas o estado da bateria no modo de voo quando vocé pressiona o bot&o, por um curto periodo.

Modo de poténcia inteligente (eMode)
Modo de economia de energia enquanto aguarda no pad de langamento. Existem duas opgoes:

eMode 1 — executa sensores a 50Hz e muda para velocidade maxima na detecgéo de movimento. Um bom equilibrio de
capacidade de resposta e economia de energia.

eMode 2 — a CPU acorda a 25Hz e Ié em lote dados IMU do FIFO do sensor. Os sensores permanecem a 52Hz em modo de
baixa poténcia. Isso reduz pela metade o ciclo de trabalho da CPU para menor consumo de energia no pad. A barra de bateria
¢é desabilitada e o LED de status pisca a cada 8 segundos em vez de estar constantemente ativo. Muda para velocidade
maxima na deteccao de movimento.

Requer firmware 2.3 ou posterior.

eNOW

O eNOW permite que seu Mercury transmita pings de curto alcance apds um voo ser salvo, transmitindo informagdes como
sua altitude de apogeu e nivel de bateria. O alcance é aproximadamente 80 a 300 metros dependendo das condigdes e
orientagao de pouso. Requer firmware 2.2 ou posterior.

eNOW: Habilitar — liga ou desliga o transmissor eNOW.
eNOW: Intervalo — controla com que frequéncia os pings sao transmitidos.

eNOW: Inicializacdo — (em breve) este recurso transmitira o resumo do seu voo mais recente quando ligado, permitindo que
outros dispositivos recebam dados de voo.

Desligar WiFi

WiFi power off ? 30 minutes (default) v

Isso diz ao altimetro para nao permanecer ligado indefinidamente quando em modo WiFi / Configuragées. Apds o tempo
definido seu dispositivo sera desligado. E fAcil ligar novamente e rapido reconectar ao Altimeter Cloud caso vocé precise
atualizar todas as configuragdes novamente mais tarde.

UART

UART

-

DISABLED N

Esta configuracao habilita um UART Serial que transmite dados do sensor e informagdes a 50Hz nos pads de solda GP6 e
GP7. Quando habilitado, vocé nao podera usar esses pads para servos ou outras saidas.

O UART executa a 921600 baud, 8 bits com 1 bit de parada para maximizar a vida Util da bateria. GP6 é o pino TX (conecte ao
seu RX) e GP7 é o pino RX (conecte ao seu TX). Vocé vera uma queda de cerca de 5% na vida Util da bateria ao usar 0 modo
UART.

Aviso: O UART executa em modo 3.3V. Por favor, ndo transmita para o dispositivo, pois ndo serve nenhuma fungéo, e
especialmente ndo envie um sinal de 5V, pois isso pode danificar seu Mercury.



As variaveis de saida de transmissao sao:

M: Milissegundos desde que o Mercury foi ligado.

A: Altitude atual em metros.

LM: Milissegundos quando o foguete deixou o pad (se langamento detectado).

LA: Altitude do pad no langamento. Subtraia da altitude atual para altura de voo ao vivo.
R: 1 se o dispositivo esta gravando.

RC: Numero de amostras no registro de voo (mostra 249 quando néo esta gravando — este é o buffer rolante pré-voo).
FP: Presséo de previsdo sendo usada.

ANT: Angulo de inclinagéo a partir da vertical (graus).

ANR: Angulo de roll (graus).

ANP: Angulo de pitch (graus).

ANY: Angulo de yaw (graus).

ACX/ACY/ACZ: Aceleracao para cada eixo (-32000 a +32000 mG).

GYX/GYY/GYZ: Giroscépio para cada eixo (-2000 a +2000 dps).

BT: Temperatura da placa do sensor de presséo.

MT1: Leitura do sensor de temperatura MT1 (se conectado).

Idioma do dispositivo

Device Language ?  ZfE| English L

Isso define o idioma nativo da interface do dispositivo, usado para o servidor web do dispositivo e conexao de ponto de
acesso. Varios idiomas séo oferecidos e mais podem ser adicionados em firmware futuro.

Calibracao do sensor

Gyro calibration ? l:l Calibrate on save

Acc calibration ? [ |Calibrate on save

Para os dados mais precisos, recomendamos calibrar seus sensores. Marque a caixa de calibragéo e salve — a calibragéo
sera executada na préxima vez que o dispositivo entrar no modo de voo.

Héa uma pagina dedicada cobrindo o processo de calibragdo: Ver guia de calibracéo

Suporte a servo (GP6 & GP7)

% GP port / servo settings Save



O Mercury tem dois pads de solda de propdsito geral (GP6 e GP7) que podem ser configurados como uma saida HIGH/LOW
padrdo ou uma saida de sinal de servo. Quando configurado como servo, vocé pode definir as larguras de pulso min/max,
frequéncia, angulos ON/OFF e tempo de retencao. Essas saidas sao controladas através do sistema de regras de agéo.
Requer firmware 2.0 ou posterior.

Ha uma pagina dedicada cobrindo a configuracao de servo: Ver guia de configuracao de servo

Regras de acao

ch Actionrules Save

O sistema de regras € o recurso mais poderoso do Mercury. Vocé pode criar até 6 regras independentes, cada uma com até 4
condi¢cdes que devem ser atendidas antes da agao ser acionada. As regras podem controlar saidas, servos, proporgdes de
amostra e muito mais.

Ha uma pagina dedicada cobrindo o sistema de regras de agdo com exemplos: Ver guia de regras de acao

Previsao & freios de ar

\V‘;g Prediction and air brakes Save

O Mercury pode prever altitude de apogeu durante a fase de planejamento apds a queima do motor. Esta informagéao aparece
em seus graficos de voo e também pode ser usada para acionar um sistema ativo de freio de ar. Requer firmware 2.1 ou
posterior.

Ha uma pagina dedicada cobrindo previsao e freios de ar: Ver guia de previsao e freios de ar

Placa de saida de alta corrente ROC2

O ROC2 é uma placa de expanséo que fornece duas saidas de alta corrente adicionais. Habilite a placa nas configuracoes e
configure cada canal de saida com as mesmas opgdes de gatilho disponiveis para Saida #1. As saidas ROC2 também podem
ser controladas através do sistema de regras de a¢ao usando as agées ROC2 OUT1 e ROC2 OUT2.

Se a placa ROC2 estiver habilitada nas configuragdes, mas nao for detectada fisicamente ao entrar no modo de voo, o LED de
status piscara em vermelho por 5 segundos como aviso.

Placa de expansao de servo 12C PCA9685

Vocé pode conectar uma placa de expanséo de servo baseada em 12C PCA9685 ao seu Mercury, fornecendo até 6 canais de
servo adicionais. Esses servos sédo controlados através do sistema de regras de acao, permitindo configuragdes complexas
de varios servos para freios de ar, controle de aletas, deployment de carga ou outros mecanismos. Requer firmware 2.0 ou
posterior.

As configuragdes incluem o alternancia de habilitacao da placa, frequéncia do oscilador (padrdo 25 MHz — ajuste apenas se
sua placa usar um cristal diferente) e configuragéo individual de servo para cada um dos 6 canais, incluindo largura de pulso
min/max e frequéncia.

Configuracoes WiFi

Vocé pode configurar até 4 redes WiFi. O dispositivo se conectara a qualquer rede salva que tenha o sinal mais forte. Isso é
Util para ter seu WiFi doméstico, um hotspot moével para o campo, e talvez o WiFi do seu local de langamento do clube, todos
salvos.

As configuragdes de WiFi nao entram em vigor até a préxima vez que o WiFi comegar. Vocé pode desencadear isso

desconectando e reinserindo o cabo USB-C ou desligando e ligando o dispositivo novamente.

Aviso: Se vocé inserir credenciais WiFi incorretas, seu dispositivo podera perder sua conex@o com o Altimeter Cloud. Vocé precisara
se conectar a ele através de seu ponto de acesso WiFi para corrigir as configuragoes.



Poténcia de transmissao WiFi

A poténcia de transmissao do radio WiFi. Valores mais altos fornecem melhor alcance, mas usam mais bateria.
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