Anleitung Bluetooth Steuerung Manual de controlo por Bluetooth

Bluetooth Control Instructions Istruzioni per il controllo tramite Bluetooth
Mode d‘emploi de la commande Bluetooth NHCTpyKUMa No ynpaBneHuto yepes Bluetooth
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Instrucciones para el control por Bluetooth
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1 Die Bluetooth Control App

Mit dieser Bluetooth-Control-App lassen sich die vielfaltigen Funktionen von fischertechnik Modellen jetzt noch komfortabler steuern.

Auf dem Smartphone installiert, kbnnen ein oder zwei Empfanger Uber das Smartphone gesteuert werden. Diese App dient als Sender und
ist im jeweiligen Playstore/App Store kostenlos erhaltlich (fur Android und iOS).

Den Empfanger baut man direkt in das Modell ein und schliet daran bis zu drei Motoren oder Lampen und ein Servomotor an. Die
Geschwindigkeit der Motoren und die Auslenkung des Servomotors kénnen stufenlos geregelt werden. Die Reichweite des Senders betragt
Uber 10 Meter.

2 Sender (Smartphone) mit Empfanger koppeln (Pairing)
Bei der ersten Inbetriebnahme mussen Sender und Empfanger miteinander gekoppelt werden. In der Bluetooth Fachsprache nennt man
diesen Vorgang ,Pairing". Dabei muss die Bluetooth Control App bereits auf das Smartphone installiert und die App gestartet sein.

Vorgehensweise:

1. Den Empfanger (Abb.2) Uber die beiden fischertechnik Buchsen (8) mit einer fischertechnik 9V-Stromversorgung verbinden (die ent-
spechende Batterien sind nicht im Lieferumfang enthalten). Dabei die richtige Polung beachten. Danach blinkt am Empfanger die blaue
LED (ca. Ix pro Sekunde) und die griine LED leuchtet.

2. Am Empfanger (Abb.2) den roten Select-Taster (16) ca. 3 Sekunden dricken bis dort die blaue LED (9) schnell blinkt (ca. 4x pro Sekunde).

3. Am Smartphone auf ,Scannen“tippen (Abb.1) (3) - sobald das Smartphone den Empfanger erkannt hat, erscheint auf dem Display die
Bezeichnung ,BT Control Receiver" (Abb.1) (1).

4. Auf Start tippen - Die blaue LED am Empfanger leuchtet dauerhaft (Abb.2) (9).

5. Jetzt sind Sender und Empfanger miteinander gekoppelt und kénnen Daten austauschen.

6. Die Bedienoberflache mit Controler-Elementen ist sichtbar (Abb.1) (4, 5, 6).

7. Jetzt kann es losgehen.

Solange am Empfanger die blaue LED dauerhaft leuchtet, sind Sender und Empfanger miteinander verbunden. Nach dem Ausschalten der
Gerate muss das Pairing wiederholt werden.

Hinweis: In der gleichen Vorgehensweise kann parallel ein zweiter Empfanger gekoppelt werden.



3 Der Sender (Smartphone)

Vorraussetzungen

1. Ein Smartphone mit Betriebssystem Android oder iOS (nicht im Lieferumfang).

2. Die Bluetooth-Control-App Software von fischertechnik. Sie ist nicht im Lieferumfang enthalten, kann aber per Download kostenlos auf
dem Smartphone installiert werden. Je nach Modell, vom Google Play Store oder App Store.

Beschreibung der Display Bedienelemente
2@ Ansicht Senderdisplay (siehe Abb.l)

® Linker Joystick (Pos. 6)...

.. ZUr Steuerung von Ausgang M1 und M2 des Empfangers. Bewegst du den linken Joystick (6) nach oben, dreht der Motor M1in die eine
Richtung, bewegst du den Joystick nach unten, dreht der Motor in die andere Richtung. Die Drehzahl des Motors andert sich, je mehr der
Joystick ausgelenkt wird. Das gleiche gilt fur die Bewegung nach links oder rechts fur den Motor M2.

® Rechter Joystick (Pos. 6)...

... ZUr Steuerung von Ausgang M3 und des Servomotor-Ausgangs des Empfangers. Um den Ausgang M3 anzusteuern, bewegst du den
rechten Joystick (6) nach oben und unten. Bewegst du den Joystick nach links oder rechts, dann fahrt der Servomotor aus der Mittelstellung
in die jeweilige Richtung. Hiermit kann man prima eine Lenkung fur ein Fahrzeug bauen.

® Display-Anzeigen und deren Bedeutung
Auf dem Display werden Texte und Symbole sichtbar, sobald ein Betriebszustand aktiviert ist.
A& Das Display ist abgebildet auf Abb. 1.

Display-Anzeige Beschreibung

Abb.1(1): ,BT Control Receiver"
Abb.1(2): ,BT Control Receiver”

Abb.1(3, 4,5, 6): ,Start”

Abb.1(1): blauer Button und
Abb. 2 (9): blaue LED

Abb.1(2): ,BT Control Receiver*

Abb.1 (3, 4,5, 6): ,Start"

Abb. 1 (4): Schlosssymbol

4 Der Empfanger
5 Ansicht Empfanger (Abb. 2)

Ein Empfanger ist mit dem Controller gekoppelt
Ein weiterer Empfanger ist mit dem Controller gekoppelt (siehe auch Kapitel 8).

Nach dem Koppeln leuchtet das Wort ,Start" hellwei3. Wird das Wort angetippt, dann werden
folgende Symbole sichtbar:

- die Joysticks (6)

- die Schlosssymbole (4)

- die Sende- und Empfangsstarke (5)

Durch tippen auf den blauen Button wechselt er und die LED im Empfanger die Farbe von blau auf
gelb. Blau bedeutet: Der Empfanger wird als ,Empfanger 1 eines Senders betrieben.

Gelb bedeutet: der Empfanger wird als ,Empfanger 2 eines Senders betrieben (siehe auch Kapitel 8
zwei Empfanger koppeln). Durch erneutes Dricken des Button wird wieder auf den ersten Empfanger
(blau) umgestellt.

Ein weiterer Empfanger ist mit dem Controller gekoppelt (siehe auch Kapitel 8)

Nach dem Koppeln leuchtet das Wort ,Start” hellwei3. Es kann jetzt angetippt werden, dann werden
folgende Symbole sichtbar:

- Joysticks (6)

- die beiden Schloss-Symbole (4)

- die Sende- und Empfangsstarke (5)

Wird ein Schloss-Symbol (4) angetippt, so wird die Stellung des jeweiligen Joysticks (6) fixiert
(Tempomatfunktion). Wiederholtes Tippen lést die Fixierung.

® Buchsen fur Spannungsversorgung (8)*

® LED-Anzeige blau/gelb (9)

Diese Betriebsanzeige leuchtet dauernd, wenn die Spannungsversorgung angeschlossen und der Empfanger mit einem Sender

verbunden ist.

Blau bedeutet: der Empfanger wird als ,Empfanger 1“ eines Senders betrieben.
Gelb bedeutet: der Empfanger wird als ,Empfanger 2* eines Senders betrieben.
Siehe auch Kapitel 8: Zwei Empfanger mit einem Sender koppeln.

Blinkcodes der LED-Anzeige blau/gelb (9):

Blinkt langsam, ca. 1x pro Sekunde

Blinkt schnell, ca. 4x pro Sekunde.

® LED-Anzeige grin (10)

Leuchtet dauernd

Blinkt langsam, ca. 1x pro Sekunde

Blinkt ca. 2x pro Sekunde

Blinkt ca. 4x pro Sekunde

Empfanger ist nicht verbunden

Kopplungsmodus, Empfanger sucht nach einem Sender

Empfanger befindet sich im Normalbetrieb
Raupenfunktion ist aktiviert (siehe Kapitel 6: Steuerung von Raupenfahrzeugen)

Spannungsversorgung zu niedrig, Batterie muss bald ausgetauscht, bzw. Akku geladen wer-
den.

Kurzschluss in den Leitungen oder ein Motor Uberlastet. Die Motorausgange werden automa-
tisch
abgeschaltet



® Servomotoranschluss (12)*

® Trimmer fiir Servomotor (11)*

® Motoranschliisse M1—M3 (13, 14, 15)

Hier werden Uber Stecker die Motoren M1 bis M3 angeschlossen. Wenn du die Drehrichtung eines Motors andern méchtest, kannst du
einfach die Stecker eines Motors vertauschen.

® Taster Select (16)

Lange drlcken (ca. 3 Sek.): Der Kopplungsmodus wird aktiviert. Die LED blinkt schnell (ca. 4x pro Sek.). Der Kopplungsmodus bleibt fur
ca. 30 Sek. aktiv. Wird in dieser Zeit kein Empfanger gefunden, wird er wieder abgeschaltet. Wahrend der 30 Sek. kann der Kopplungsmodus
durch kurzes Drlcken des Tasters sofort abgeschaltet werden.

5 Der Servomotor*

6 Der Steuerung von Raupenfahrzeugen*

7 Tempomat_Funktion*

8 Zwei Empfanger mit einem Sender (Smartphone) koppeln*

9 Mehrere Control Sets in einem Raum*

10 Technische Daten

Control Set zur Steuerung von 3 Motoren und 1Servo

Frequenzband Bluetooth 2,402 -2,480 GHz
Max. abgestrahlte Sendeleistung 1,37 mW
Reichweite 10m

Anzahl méglicher Empfanger pro Sender 2

Anzahl moéglicher Paare (jeweils Sender + Empfanger) in einem Raum ohne

gegenseitige Beeinflussung beliebig
Spannungsversorgung Empfanger 9V =
Strombelastung Empfangerausgange max. 0,8 A pro Ausgang

11 Wenn es nicht funktioniert ...
Die LEDs des Empfangers senden verschiedene Blinkcodes aus, die den jeweiligen Betriebszustand signalisieren.

LED blau/gelb am Empfanger Beschreibung

LED leuchtet dauernd. Stromversorgung O.K. Der Empfanger ist mit einem Sender verbunden.
LED blinkt 1x pro Sek.. Empfanger ist mit keinem Sender verbunden.

Farbe blau Empfanger wird als "Empfanger 1" betrieben.

Farbe gelb Empfanger wird als "Empfanger 2" betrieben.

LED leuchtet dauernd Empfanger befindet sich im Standardbetrieb.

LED blinkt 1x pro Sek. Raupensteuerung ist aktiviert (siehe Kapitel 6).

LED blinkt 2x pro Sek. Der Akku ist fast leer bzw. die Stromversorgung ist zu niedrig.

LED blinkt 4x kurz, pro Sek. Kurzschluss in den Leitungen oder ein Motor ist Uberlastet oder blockiert.

Die Motorausgange werden automatisch abgeschaltet.

Stromversorgung nicht in Ordnung, Stromversorgung verpolt.

LEDs leuchtet nach dem Einschalten nicht. Der Empfanger ist defekt (fischertechnik Service kontaktieren).

Der Servomotor bewegt sich nicht. gitgﬁlé?&gss;ervomotors falsch auf den Anschluss am Empfanger aufgesteckt.

Der Servomotor schlagt unkontrolliert nach links

U, i AUE Batteriespannung zu niedrig. Neue Batterie verwenden bzw. Accu Pack aufladen



Sender und Empfanger lassen sich nicht verbin-
den

Mehrere am Empfanger angeschlossene Motoren
drehen sich gleichzeitig obwohl Joystick nur in
einer Richtung ausgelenkt wird

*siehe QR Code
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual

Eventuell ist im Sender oder Empfanger noch eine bestehende Verbindung aktiv.
Zuerst sowohl am Sender als auch am Empfanger Verbindungen léschen:
Nacheinander jeweils Uber Taster "Select" Verbindungsmodus aktivieren und durch
erneutes Drucken wieder verlassen.

Danach neuen Verbindungsversuch starten (Kapitel 2).

GrUine LED am Empfanger blinkt langsam (ca. 1x pro Sekunde).
Die Raupensteuerung ist aktiviert. Taster "Select" am Empfanger kurz dricken.
Grune LED leuchtet dauernd, Normalbetrieb ist aktiv.



1The Bluetooth Control App

This Bluetooth Control App now makes it easier to control the diverse functions offered by fischertechnik models.

Once itis installed on a smartphone, it can be used to control one or two receivers using the smartphone. This app serves as a transmitter,
and is available free of charge in the Play store/App store (for Android above version and iOS).

The receiver is installed directly into the model, and up to three motors or lights and a servo motor can be connected to it. The speed of the
motors and deflection of the servo motor can be adjusted continuously to any level. The range of the transmitter is over 10 meters.

2 Pairing the transmitter (smartphone) with the receiver
The transmitter and receiver must be linked during the initial commissioning. In Bluetooth technical jargon, this process is called “pairing.”
The Bluetooth Control App must already be installed on the smartphone, and the app must be started.

Process:

1. Connect the receiver (Fig. 2) to a fischertechnik 9 V power supply using the two fischertechnik ports (8) (the necessary batteries are not
included in the scope of delivery). Ensure correct polarity. Then, the blue LED on the receiver will flash (approx. 1x per second)
and the green LED will be illuminated.

2. Pressthe red Select button (16) on the receiver (Fig. 2) for approx. 3 seconds until the blue LED there (9) flashes rapidly
(approx. 4x per second).

3. Touch “Scan” on the smartphone (Fig.1) (3) once the smartphone has detected the receiver, the designation “BT Control Receiver”
appears on the display (Fig.1) (1).

Touch Start. The blue LED on the receiver will be continuously illuminated (Fig.2) (9).
Now the transmitter and receiver are paired and can exchange data.

The operating interface with controller elements is visible (Fig.1) (4, 5, 6).

7. Now you can get started.

As long as the blue LED on the receiver is continuously illuminated, the transmitter and receiver are paired.
Pairing must be repeated after the device is switched off.

o v N

Note: A second receiver can be paired in parallel using the same process.
3 The transmitter (smartphone)

Requirements
1. Asmartphone with an Android operating system or iOS (not included in the scope of delivery).

2. The Bluetooth Control App software from fischertechnik. This is not included in the scope of delivery, but can be downloaded and ins-
talled free of charge on the smartphone.
Use the Google Play Store or App Store to do so, depending on the model.

Description of the display operating elements
View of transmitter display (see Fig. 1)

® Left joystick (item 6)...

... to control output M1and M2 on the receiver. If you move the left joystick (6) up, motor M1 will turn in one direction, and if you move the
joystick down, the motor will turn in the other direction. The speed will change the more the joystick is deflected. The same applies to moving
motor M2 to the left or right.

® Right joystick (item 6)...

... to control output M3 and the servo motor output on the receiver. To activate output M3, move the right joystick (6) up and down. If you
move the joystick to the right or left, the servo motor will move out of the center position and in the respective direction. This allows you to
build an excellent controller for a vehicle.

® Display symbols and their meaning
Texts and symbols are visible on the display once an operating mode is activated.
&5 The display is shown Fig. 1

Fig.1(1): “BT Control Receiver” A receiver is paired with the controller
Fig.1(2): “BT Control Receiver” Another receiver is paired with the controller (see also section 8).

The word “Start” will be illuminated bright white after pairing.

If the user touches the word, the following symbols will be visible:
Fig.1(3, 4,5, 6): “Start” - the joysticks (6)

- the lock symbols (4)

- the transmitter and receiver strength (5)

Touching the blue button will cause it and the LED in the receiver to switch from blue to yellow.
Fig.1(1): blue button and Blue means: The receiver is operated as “receiver 1" of a transmitter.
Fig.2 (9): blue LED Yellow means: the receiver is operated as “receiver 2" of a transmitter (see also section 8,

pairing two receivers). Pressing the button once again switches back to the first receiver (blue).

Fig.1(2): “BT Control Receiver” Another receiver is paired with the controller (See also section 8)

The word “Start” will be illuminated bright white after pairing. If the user touches the word,
the following symbols will be visible:
Fig.1(3, 4,5, 6): “Start” - joysticks (6)
- the two lock symbols (4)
- the transmitter and receiver strength (5)

If the user touches a lock symbol (4), the position of the respective joystick (5) is fixed
Fig.1(4): Lock symbol (speed control function).
Touching it again will release the fixed position.



4 The receiver
&5 View of receiver (Fig. 2)

® Power supply sockets (8)*

® LED indicator blue/yellow (9)

This operating indicator is illuminated continuously when the power supply is connected and the receiver is connected to a transmitter.
Blue means: The receiver is operated as “receiver 1" of a transmitter.

Yellow means: The receiver is operated as “receiver 2" of a transmitter.

See also section 8: Pairing two receivers with one transmitter.

® LED indicator fashing codes blue/yellow (9):
Slow flash, approx. 1x per second Receiver is not connected

Quick flash, approx. 4x per second. Pairing mode, receiver searching for a transmitter

® LED indicator green (10)

[lluminated continuously Receiver is in normal mode
Slow flash, approx. 1x per second Tracked function is activated (see section 6: Controlling tracked vehicles)
Flashes approx. 2x per second Power supply too low, battery should be exchanged or charged soon.

Short circuit in the wiring, or motor is overloaded. The motor outputs are switched

Flashes approx. 4x per second off automatically

® Servo motor connection (12)*

® Trimmer for servo motor (11)*

® Motor connections M1—M3 (13, 14, 15)

Plugs are used to connect motors M1to M3 here. If you would like to change the direction of rotation of a motor, you can simply
exchange the plug of the motor.

® Select button (16)

Press and hold (approx. 3 sec.): Pairing mode is activated. The LED flashes rapidly (approx. 4x per sec.).

Pairing mode remains active for approx. 30 sec. If no receiver is found during this time, it is switched off again.
Pairing mode can be switched off immediately during the 30 sec. by briefly pressing the button.

5 The servo motor*

6 Controlling tracked vehicles*

7 Cruise Control function*

8 Pairing two receivers with one transmitter (Smartphone)*

9 Multible Control Sets in one room*
10 Technical data

Control Set to control 3 motors and 1 servo

Bluetooth frequency range 2402 -2.480 GHz
Max. emitted transmission power 1.37 mW

Range 10m

Number of possible receivers per transmitter 2

Number of possible pairs (each transmitter + receiver) in one room without

mutual interference any

Receiver power supply 9V =

Power load receiver outputs max. 0.8 A per output



11 Troubleshooting
The LEDs on the receiver transmit a variety of flashing codes to signal the respective operating state.

LED illuminated continuously. Power supply O.K. The receiver is paired with the transmitter.
LED flashing 1x per sec. The receiver is not paired with any transmitter

Color blue The receiver is operated as “Receiver 1"

Color yellow The receiver is operated as “Receiver 2"

LED illuminated continuously Receiver is in standard mode

LED flashing 1x per sec. Tracked vehicle control is activated (see section 6)

LED flashing 2x per sec. The battery is almost empty or the power supply is too low

Short circuit in the wiring, or motor is overloaded or blocked.

LED flashing briefly 4x per sec. The motor outputs are switched off automatically

Power supply not OK, power supply polarity reversed.

CER=tosiliminatediaftenactivation; The receiver is defective (contact fischertechnik service)

The 8576 Maier AoEs fetk Meya. gg;vgiéngtor plug connected incorrectly to the connection on the receiver.

The servo motor moves uncontrollably to the

left and right Battery voltage too low. Use a new battery or charge the battery pack

An existing pairing may still be active in the transmitter or receiver.

First delete the pairings on the transmitter and receiver: On each device, activate pairing
mode by pressing the “Select” button and then press it again to leave the mode.

Then start a new pairing attempt (section 2)

The transmitter and receiver cannot be paired

Multiple motors connected to the receiver Green LED on the receiver is flashing slowly (approx. 1x per second).
turn at the same time although the joystick is  Tracked vehicle control is activated. Briefly press the “Select” button on the receiver.
only deflected in one direction The green LED is illuminated continuously, normal mode is active

*see QR Code
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual



1 L'application Bluetooth Control

Cette application Bluetooth-Control rend désormais le contréle des différentes fonctions des modéles fi schertechnik encore plus confortable.
Une fois installée sur un smartphone, un ou deux récepteurs peuvent étre contrélés a l'aide du smartphone. Cette application sert d‘émetteur
et est disponible gratuitement sur les Playstore/App Store respectifs.

Le set est composé d'un récepteur controlé par un microprocesseur et d‘un servomoteur avec support ainsi que deux faisceaux de cables.

Le récepteur s'integre directement dans le modele et on peut y raccorder jusqu'‘a trois moteurs ou lampes et un servomoteur.

La vitesse des moteurs et le guidage du servomoteur peuvent étre réglés en continu. La portée de I'émetteur est de plus de 10 métres.

2 Coupler I'émetteur (smartphone) et le récepteur (pairage)

Lors de la premiére mise en service, I'émetteur et le récepteur doivent étre couplés I'un a l'autre.

Enjargon Bluetooth, on appelle cela « pairage ». L'application Bluetooth Control doit déja étre installée sur le smartphone et I'application
doit étre démarrée.

Procédure a suivre :

1. Relier le récepteur (fig. 2) via les deux douilles fi schertechnik (8) avec une alimentation 9 V fi schertechnik (le pack de batterie
correspondant n'est pas fourni a la livraison). Respecter la bonne polarité. La LED bleue du récepteur clignote ensuite
(env. 1X par seconde) et la LED verte s‘allume.

2. Surle récepteur (fig. 2), appuyez sur le bouton Select rouge (16) pendant env. 3 secondes - jusqu'a ce que la LED bleue (9) clignote
rapidement (env. 4X par seconde).

3. Sur le smartphone, appuyer sur « Scanner » (fig.1) (3) - dés que le smartphone a détecté le récepteur,
la désignation « BT Control Receiver » (fig.1) (1) s'affi che a I'écran.

4. Appuyer sur Start - La LED bleue sur le récepteur reste allumée (fig. 2) (9).

5. L'‘émetteur et le récepteur sont maintenant couplés ensemble et peuvent échanger des données.

6. Linterface de commande avec les éléments du contrdleur est visible (fig.1) (4, 5, 6).

7. On peut alors commencer.

Tant que la LED bleue sur le récepteur reste allumée, I'‘émetteur et le récepteur sont couplés ensemble.
Aprés désactivation de I'appareil, le pairage doit étre renouvelé.

Remarque : Il est possible de coupler un deuxiéme récepteur en suivant la méme procédure.
3 L'émetteur (smartphone)

Conditions préalables
1. Unsmartphone avec un systeme d'exploitation Android ou iOS (non fourni a la livraison).

2. Lapplication logicielle Bluetooth Control de fi schertechnik. Elle n'est pas fournie a la livraison, mais peut étre installée
gratuitement en la téléchargeant sur un smartphone. Selon le modéle a partir du Google Play Store ou de I'App Store.

Description des éléments de commande de I'‘écran
&5 Vue de I'affi chage de I'émetteur (voir fig. 1)

® Joystick gauche (pos. 6) ...

... pour la commande de la sortie M1 et M2 du récepteur. Si tu déplaces le joystick gauche (6) vers le haut, le moteur M1 tourne dans

une direction, si tu déplaces le joystick vers le bas, le moteur tourne dans l‘autre direction. La vitesse de rotation du moteur se modifi e en
fonction de la déviation du joystick. Il en est de méme pour le mouvement vers la gauche ou la droite pour le moteur M2.

® Joystick droit (pos. 6) ...

... pour la commande de la sortie M3 et de la sortie servomoteur du récepteur. Pour commander la sortie M3, déplace le joystick
droit (6) vers le haut et le bas. Si tu déplaces le joystick vers la gauche ou la droite, le servomoteur va de la position médiane vers
la direction voulue. Cela te permet de guider facilement un véhicule. Exemple de montage.

® Affi chages a I'écran et signifi cation
L'‘écran affi che des textes et des symboles dés qu'un état de fonctionnement est activé.
L'‘écran est représenté a la fig. 1.

Fig.1(1): “BT Control Receiver” Un récepteur est couplé avec le contréleur
Fig.1(2): “BT Control Receiver” Un autre récepteur est couplé avec le contrdleur (voir également le chapitre 8).

Apreés le pairage, le mot « Start » s'allume en blanc clair.

En appuyant sur le mot, les symboles suivants s'affi chent :
Fig.1(3, 4,5, 6): “Start” - les joysticks (6)

- les symboles de cadenas (4)

- la puissance d‘émission et de réception (5)

En appuyant sur le bouton bleu, ce dernier ainsi que la LED du récepteur passent du bleu au
Fig.1(1): Bouton bleu et jaune. Le bleu signifi e ce qui suit : Le récepteur fonctionne comme « récep}euﬂ »d'un émetteur.
Fig~ 2 (9‘), 15D (ofleue Le jaune signifi e que le récepteur fonctionne comme « récepteur 2 » d'un émetteur
: ’ (voir également le chapitre 8 Coupler deux récepteurs).
Appuyer a nouveau sur le bouton pour revenir au premier récepteur (bleu).

Fig.1(2): “BT Control Receiver” Un autre récepteur est couplé avec le contrdleur (voir également le chapitre 8)

Aprés le pairage, le mot « Start » s'allume en blanc clair. Il alors possible d‘appuyer dessus, les
symboles suivants s‘affi chent alors :
Fig.1(3, 4,5, 6): “Start” - les joysticks (6)
- les deux symboles de cadenas (4)
- la puissance d‘émission et de réception (5)

Si un symbole de cadenas (4) est actionné, la position du joystick (6) correspondant est fi xée

Fig.1(4): Symbole de cadenas (fonction de régulateur de vitesse). Un appui répété annule la fi xation.



4 Le récepteur
R85 Vue du récepteur (voir fig. 2)

® Douilles pour l‘alimentation (8)*

® Affi chage LED bleu/jaune (9)

Cet affi chage de fonctionnement s‘allume en continu lorsque l‘alimentation est raccordée et que le récepteur est relié a un émetteur.
Bleu signifi e que le récepteur fonctionne comme « récepteur 1» d'un émetteur.

Jaune signifi e que le récepteur fonctionne comme « récepteur 2 » d'un émetteur.

Voir également le chapitre 8 : couplage de deux récepteurs avec un émetteur.

® Code clignotant de I‘affi chage LED bleu/jaune (9) :
Clignote lentement, env. 1 x par seconde Le récepteur n'est pas relié

Clignote rapidement, env. 4 x par seconde. Mode de couplage, le récepteur cherche un émetteur

® Affi chage LED vert (10)
S‘allume en continu Le récepteur se trouve en fonctionnement normal

La fonction chenilles est activée (voir chapitre 6:

Clignote lentement, env. 1 x par seconde commande de véhicules a chenilles)

Clignote env. 2 x par seconde Alimentation trop faible ; il faut bientdt recharger la pile ou recharger la batterie.

Court-circuit dans les conduites ou un moteur est en surcharge.

Clignote env. 4 x par seconde Les sorties de moteur s'‘éteignent automatiquement.

® Raccordement du servomoteur (12)*

® Trimmer pour le servomoteur (11)*

® Raccordements du moteur M1—M3 (13, 14, 15)

Les moteurs M1 a M3 sont raccordés par l'intermédiaire de connecteurs. Si tu veux modifi er le sens de direction d'un moteur, il te suffit
d'échanger les connecteurs d‘'un moteur.

® Touche Select (16)

Appuyer plus longtemps (env. 3 sec.) : le mode de couplage est activé. La LED clignote rapidement (env. 4 x par sec.).

Le mode de couplage reste actif pendant env. 30 secondes. Si aucun récepteur n'est trouvé pendant ce temps-Ia,

le mode de couplage est a nouveau désactivé. Pendant les 30 secondes, le mode de couplage peut étre interrompu immeédiatement en
appuyant briévement sur la touche.

5 Le servomoteur*

6 commande de véhicules a chenilles*

7 Fonction régulateur de vitesse*

8 Coupler deux récepteurs avec un émetteur (smartphone)*

9 Plusieurs Control Sets dans une méme piéce*

10 Données techniques

Control Set pour la commande de 3 moteurs et d‘un Servo

Bande de fréquence Bluetooth 2402 -2.480 GHz
Puissance d'émission max. diffusée 137 mW

Portée 10m

Nombre de récepteurs possibles par émetteur 2

Nombre de paires (émetteur + récepteur) possibles dans une piéce sans

perturbation réciproque autant qu'on veut

Bloc d‘alimentation récepteur 9V —

Charge électrique sortie récepteur max. 0.8 A par sortie
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11 Si cela ne fonctionne pas
Les LED du récepteur émettent différents codages de clignotement qui signalent I'état de fonctionnement respectif.

La LED s'allume en continu. Alimentation O.K. Le récepteur est relié a un émetteur.

La LED clignote 1x par seconde. Le récepteur n'est pas relié a un émetteur.

Couleur bleue Le récepteur fonctionne comme « récepteur 1»

Couleur jaune Le récepteur fonctionne comme « récepteur 2»

La LED s'allume en continu Le récepteur se trouve en fonctionnement standard

La LED clignote 1x par seconde. Le contréle des chenilles est activé (voir chapitre 6)

La LED clignote 2 x par seconde. La batterie est presque vide et/ou |'alimentation est trop faible

Court-circuit dans les conduites ou un moteur est en surcharge ou

La LED clignote brivement 4 x par seconde. blogqué. Les sorties de moteur s'‘éteignent automatiquement.

Les LED ne s‘allument pas apres Alimentation non O.K,, mauvaise polarité. Le récepteur est défectueux
la mise en marche. (contacter le service fischertechnik)

Fiche du servomoteur non insérée correctement sur le raccordement du

Le servomoteur ne se déplace pas récepteur. Voir fig. 2

Le servomoteur oscille de maniére incontrélée  Tension de la pile trop faible. Utiliser une nouvelle pile ou recharger le
vers la droiteet la gauche pack de batterie.

Une liaison existante est éventuellement encore active dans I'émetteur ou le récepteur.
La supprimer tout d‘abord aussi bien dans I'‘émetteur que dans le récepteur :

activer le mode liaison en appuyant sur la touche « Select » et quitter ensuite le mode
liaison en appuyant a nouveau surla touche.

Démarrer ensuite un nouvel essai de connexion (chapitre 2).

L'émetteur et le récepteur ne se
laissent pas relier.

Plusieurs moteurs raccordés au récepteur La LED verte sur le récepteur clignote lentement (env.1x par seconde).
tournent en méme temps bien que le joystick  La commande chenilles est activée. Appuyer brievement sur la touche « Select »
soit dévié seulement dans une direction. du récepteur. La LED verte s‘allume en continu, le fonctionnement normal est actif

* voir QR Code
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual



1 De Bluetooth-bedienings-app

Met deze Bluetooth-bedienings-app kunnen de vele functies van de fi schertechnik-modellen nu nog comfortabeler worden bestuurd.

Als de app op de smartphone is geinstalleerd kunnen één of twee ontvangers met behulp van de smartphone worden aangestuurd.

Deze app dient als zender en is gratis verkrijgbaar in de Playstore/App Store.

De set bestaat uit een microprocessorgestuurde ontvanger en een servomotor met houder evenals twee kabelstrengen. De ontvanger wordt
rechtstreeks in het model ingebouwd, waarop dan max. drie motoren of lampen en een servomotor kunnen worden aangesloten. De snel-
heid van de motoren en de uitslag van de servomotor kunnen traploos worden geregeld. De reikwijdte van de zender bedraagt

meer dan 10 meter.

2 Zender (smartphone) met ontvanger koppelen (pairing)
Bij de eerste inbedrijfstelling moeten zender en ontvanger met elkaar gekoppeld worden. In het Bluetooth-vakjargon noemt men deze actie
»pairing”. Daarbij moet de Bluetooth-bedienings-app al op de smartphone geinstalleerd en de app gestart zijn.

Werkwijze:

1. De ontvanger (afb. 2) via de beide fi schertechnik-bussen (8) met een fischertechnik 9 V-voedingsspanning verbinden (de desbetreffende
accupack wordt niet meegeleverd). Let er daarbij op dat de polen correct zijn aangesloten. Daarna knippert op de ontvanger de blauwe
LED (ca. Ix per seconde) en de brandt de groene LED.

2. Druk ca.3seconden op de rode keuzeschakelaar (16) op de ontvanger (afb. 2) - tot daar de blauwe LED (9) snel knippert
(ca. 4x per seconde).

3. Opdesmartphone op ,Scannen” klikken (afb. 1) (6) - zodra de smartphone de ontvanger heeft herkent verschijnt op het display de
aanduiding ,BT Control Receiver” (afb. 1) (1).

Start aanklikken - De blauwe LED op de ontvanger brandt permanent (afb. 2) (9).

Nu zijn zender en ontvanger met elkaar gekoppeld en kunnen ze gegevens uitwisselen.
Het bedieningsoppervliak met de bedieningselementen is zichtbaar (afb. 1) (4, 5, 6).

7. Nukun je aan de slag.

Zolang de blauwe LED op de ontvanger permanent brandt, zijn de zender en ontvanger met elkaar
verbonden. Na het uitschakelen van de apparaten moet het pairen worden herhaald.

o v N

Aanwijzing: Op dezelfde manier kan parallel een tweede ontvanger worden gekoppeld.
3 De zender (smartphone)

Voorwaarden
1. Eensmartphone met het besturingssysteem Android of iOS (wordt niet meegeleverd).

2. De Bluetooth-bedienings-app software van fischertechnik. Deze wordt niet meegeleverd maar kan gratis worden gedownload
en op de smartphone worden geinstalleerd. De app kan van de Google Play Store of App Store worden gedownload.

Beschrijving van de bedieningselement op het display
Aanzicht van het zenderdisplay (zie afb.1)

® Linker joystick (pos. 6)...

... voor de besturing van uitgang M1en M2 van de ontvanger. Beweeg je de linker joystick (6) naar boven, dan draait de motor M1in de ene
richting, beweeg je de joystick naar beneden, dan draait de motor in de andere richting. Het toerental van de motor verandert, als de joystick
uitgeslagen wordt. Hetzelfde geldt voor de beweging naar links of rechts voor de motor M2.

® Rechter joystick (pos. 6)...

... voor de besturing van uitgang M3 en de servomotor-uitgang van de ontvanger. Om de uitgang M3 aan te sturen, beweeg je de rechter
joystick (6) naar boven en beneden. Beweeg je de joystick naar links of rechts, dan beweegt de servomotor vanuit de middenpositie in de
desbetreffende richting. Hiermee kun je prima een besturing voor een voertuig bouwen.

® Displayaanduidingen en de betekenis ervan
Op het display worden teksten en symbolen zichtbaar, zodra een bedrijfstoestand is ingeschakeld.
&5 Het display is afgebeeld op afb. .

Displayaanduiding Beschrijving

Afb.1(1): “BT Control Receiver” Er is een ontvanger met de bedienings-app gekoppeld
Afb.1(2): “BT Control Receiver” Er is nog een ontvanger met de bedienings-app gekoppeld (zie ook hoofdstuk 8).

Na het koppelen licht het woord ,Start" helderwit op. Wanneer het

woord wordt aangeklikt, worden onderstaande symbolen zichtbaar:
Afb.1 (3, 4,5, 6): “Start” - de joysticks (6)

- de slotje-symbolen (4)

- de zend- en ontvangststerkte (5)

Door de blauwe button aan te klikken wisselt de kleur hiervan en van de LED in de ontvanger van
. blauw naar geel. Blauw betekent: de ontvanger wordt als ,ontvanger 1“ van een zender gebruikt.
ﬁ;g L(S%‘).bg?;xebt‘ggm En Geel betekent: de ontvanger wordt als ,ontvanger 2* van een zender gebruikt
) : (zie ook hoofdstuk 8 Twee ontvangers koppelen). Door de button opnieuw aan te klikken wordt
weer naar de eerste ontvanger (blauw) geschakeld.

Afb.1(2): “BT Control Receiver” Er is een nog ontvanger met de bedienings-app gekoppeld (Zie ook hoofdstuk 8)

Na het koppelen licht het woord ,Start" helderwit op. Dit woord kan nu worden aangeklikt,
daarna worden de onderstaande symbolen zichtbaar:
Afb.1(3, 4,5, 6): “Start” - joysticks (6)
- de beide slotje-symbolen (4)
- de zend- en ontvangststerkte (5)

Wanneer een slotje-symbool (4) wordt aangeklikt wordt de stand van de desbetreffende
Afb.1 (4): Slotje-symbool joystick (6) gefi xeerd (cruisecontrol-functie).
Door het slotje-symbool nogmaals aan te klikken wordt de joystick weer vrijgegeven.

n



4 De ontvanger
RésAanzicht ontvanger (afb. 2)

® Bussen voor de voedingsspanning (8)*

® LED-indicatie blauw/geel (9)

Deze bedrijfsweergave brandt permanent wanneer de voedingsspanning aangesloten en de ontvangermet een zender verbonden is.
Blauw betekent: de ontvanger wordt als ,ontvanger 1 van een zender gebruikt.

Geel betekent: de ontvanger wordt als ,ontvanger 2“ van een zender gebruikt.

Zie ook hoofdstuk 8: Twee ontvangers met een zender koppelen.

® Knippercodes van de LED-indicatie blauw/geel (9):
Knippert langzaam, ca. Ix per seconde Ontvanger is niet verbonden

Knippert snel, ca. 4x per seconde. Koppelingsmodus, ontvanger zoekt naar een zender

® LED-indicatie groen (10)
Brandt permanent Ontvanger bevindt zich in standaardmodus
Knippert langzaam, ca. Ix per seconde Rupsfunctie is geactiveerd (zie hoofdstuk 6: Besturing van rupsvoertuigen)

De voedingsspanning is te laag, de batterij moet snel verwisseld c.q. de accu

Knippert ca. 2x per seconde opgeladen worden.

Kortsluiting in de kabels of een motor is overbelast.

Knippert ca. 4x per seconde De motoruitgangen worden automatisch uitgeschakeld

® Aansluiting servomotor (12)*

® Trimmer voor servomotor (11)*

® Motoraansluitingen M1—M3 (13, 14, 15)

Hier worden via de stekker de motoren M1 tot M3 aangesloten. Als je de draairichting van een motor wil veranderen,
kan je gewoon de stekker van een motor verwisselen.

® Druktoets select (16)

Lang indrukken (ca. 3 sec.): De koppelingsmodus wordt geactiveerd. De LED knippert snel (ca. 4x per sec.).

De koppelingsmodus blijft gedurende ca. 30 sec. actief. Wordt er in deze tijd geen ontvanger gevonden, dan schakelt hij weer uit.
Tijdens de 30 sec. kan de koppelingsmodus door kort indrukken van de toets onmiddellijk uitgeschakeld worden.

5 De servomotor*

6 Besturing van rupsvoertuigen*

7 Cruisecontrol-functie*

8 Twee ontvangers met een zender (smartphone) koppelen*

9 Meerdere bedieningssets in een ruimte*

10 Technische gegevens

Bedieningsset voor de besturing van 3 motoren en 1 servomotor

Frequentieband Bluetooth 2402 - 2.480 GHz
Max. uitgezonden zendvermogen 1.37 mW
Reikwijdte 10m

Aantal mogelijke ontvangers per zender 2 2
Qaer&téarlzri}\dc;%elgél?rewﬁ)gé%?n(gelke zender + ontvanger) in een ruimte zonder willekeurig
Voedingsspanning ontvanger 9V =

Stroombelasting ontvangeruitgang max. 0.8 A per uitgang



11 Wanneer het niet werkt
De LED's van de ontvangers laten verschillende knippercodes zien, die de bijbehorende gebruikstoestand aangeven.

LED blauw/geel op ontvanger Beschrijving

LED brandt permanent. Stroomvoorziening in orde De ontvanger is met een zender verbonden
LED knippert 1x per seconde. Ontvanger is niet met een zender verbonden

Kleur blauw Ontvanger wordt als ,ontvanger 1" gebruikt

Kleur geel Ontvanger wordt als ,ontvanger 2" gebruikt

LED brandt permanent De ontvanger bevindt zich in standaardmodus

LED knippert 1x per sec. De rupsbesturing is geactiveerd (zie hoofdstuk 6)

LED knippert 2x per seconden. De accu is bijna leeg c.q. de stroomvoorziening is te laag

Kortsluiting in de kabels of een motor is overbelast of geblokkeerd.

LED knippert 4x kort, per sec. De motoruitgangen worden automatisch uitgeschakeld.

De stroomvoorziening werkt niet, de polen van de voedingsspanning zijn verkeerd om
De LED's branden na het inschakelen niet. aangesloten. De ontvanger is defect (neem contact op met de service-afdeling
van fischertechnik)

De stekker van de servomotor is verkeerd op de aansluiting van de

De servomotor draait niet ontvanger aangesloten. Zie afb 2

De servomotor slaat ongecontroleerd naar

e e s Ul De batterijspanning is te laag. Nieuwe batterij gebruiken c.q. de accupack opladen

Eventueel is in de zender of ontvanger nog een bestaande verbinding actief.

Eerst zowel op de zender alsook op de ontvanger de verbindingen wissen:
Achtereenvolgens telkens via de druktoets ,select” de verbindingsmodus activeren en
door opnieuw indrukken weer verlaten.

Daarna nieuw verbindingsverzoek starten (hoofdstuk 2)

Zender en ontvanger worden niet
met elkaar verbonden

Meerdere op de ontvanger aangesloten De groene LED op de ontvanger knippert langzaam (ca. 1x per seconde).
motoren draaien gelijktijdig terwijl de joystick  De rupsbesturing is geactiveerd. Druktoets ,select” op ontvanger kort indrukken.
maar in één richting uitgeslagen wordt De groene LED brandt permanent, de normale werking is actief

*zie QR Code
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual



1 Bluetooth Control App

Con esta Bluetooth Control App ahora se pueden controlar comodamente las multiples funciones de los modelos de fi schertechnik.

Al instalarla en el teléfono inteligente, se pueden controlar uno o dos receptores a través de él. La aplicacion actla como emisor y se puede
obtener de forma gratuita en la respectiva Playstore/App Store.

El equipo consta de un receptor controlado por un microprocesador y un servomotor con soporte, asi como de dos conjuntos de cables.

El receptor se incorpora directamente en el modelo y luego se conecta hasta a tres motores o lamparasy a un servomotor.

La velocidad de los motores y la desviaciéon del servomotor pueden regularse de forma continua. El alcance del emisor es superior a 10 metros.

2 Acoplar el emisor (teléfono inteligente) con el receptor (emparejado) )
En la primera puesta en marcha, el emisor y el receptor tienen que acoplarse entre si. En el lenguaje del Bluetooth, este procedimiento se
llama «Emparejar». Para ello, es necesario instalar la Bluetooth Control App en el teléfono inteligente e iniciarla.

Modo de proceder:

1. Conectar el receptor (Fig. 2) mediante ambas hembrillas (8) de fi schertechnik con un suministro eléctrico de 9 V de fi schertechnik
(el conjunto de baterias correspondiente no esta incluido en el volumen de suministro). Respetar la polaridad correcta.
A continuacion, el LED azul del receptor parpadea (aprox. 1vez por segundo) y se ilumina el LED verde.

2. Pulsar el boton Select (16) del receptor (Fig. 2) durante aprox. 3 segundos - hasta que el LED azul (9) parpadee rapidamente
(aprox. 4 veces por segundo).

3. Pulsar «Escanear» en el teléfono inteligente (Fig. 1) (6) - en cuanto el teléfono inteligente haya reconocido el receptor,
aparecera en la pantalla el nombre «BT Control Receiver» (Fig. 1) (1).

4, Pulsar Inicio - EI LED azul del receptor se ilumina de manera permanente (Fig. 2) (9).

5. Ahora el emisory el receptor estan acoplados entre siy pueden intercambiar datos.

6. Lainterfaz de usuario con los elementos del controlador se vuelve visible (Fig.1) (4,5, 6).

7. Ahora puedes comenzar.

Mientras el LED azul del receptor se encuentre encendido, el emisor y el receptor estaran conectados entre si.
Después de apagar los dispositivos, debe volver a realizarse el emparejamiento.

Nota: De la misma manera, puede acoplarse un segundo receptor en paralelo.
3 El emisor (teléfono inteligente)

Requisitos
1. Un teléfono inteligente con sistema operativo Android o iOS (no incluido).

2. El programa Bluetooth Control App de fi schertechnik. No esta incluido en el volumen de suministro,
pero puede descargarse e instalarse de forma gratuita en el teléfono inteligente.
En funcion del modelo, en Google Play Store o App Store.

Descripcién de los elementos de mando de la pantalla
&5 Vista de la pantalla del emisor (véase la Fig. 1)

® Joystick izquierdo (item 6)...

... para controlar las salidas M1y M2 del receptor. Si mueves el joystick izquierdo (6) hacia arriba, el motor M1 gira en una direccion;

si mueves el joystick hacia abajo, giras el motor en la otra direccién. Las revoluciones del motor cambian a medida que se desvia el joystick.
Lo mismo se aplica para el movimiento hacia la izquierda o hacia la derecha para el motor M2.

® Joystick derecho (item 6)...

... para controlar la salida M3y la salida del servomotor del receptor. Para controlar la salida M3, mueve el joystick derecho (6) hacia arriba 'y
hacia abajo. Si mueves el joystick hacia la izquierda y hacia la derecha, el servomotor se desplaza desde la posicion central a la direccion res-
pectiva. Asi se puede crear estupendamente una direccion para un vehiculo. Para ver un ejemplo de montaje.

® Visualizaciones de pantalla y su signifi cado
Al activarse un estado de funcionamiento es posible visualizar textos y simbolos en la pantalla.
&5 | a pantalla esta representada en la Fig. 1

Visualizacién de la pantalla Descripcion

Fig.1(1): “BT Control Receiver” Se ha acoplado un receptor al controlador
Fig.1(2): “BT Control Receiver” Se ha acoplado otro receptor al controlador (véase también el capitulo 8).

Después del acoplamiento, se ilumina la palabra «Inicio» en blanco brillante.
Si se pulsa la palabra, se hacen visibles los siguientes simbolos:
Fig.1(3, 4,5, 6): “Inicio” - los joysticks (6)
- los simbolos de candado (4)
- laintensidad de la sefal de emision y transmision (5)

Al pulsar el botén azul, este y el LED del receptor cambian de color de azul a amarillo.
Fig.1(1): botén azuly Azul signifi ca: el receptor funciona como «Receptor 1» de un emisor.
Fig~ 2 (9‘), LED azul Amarillo signifi ca: el receptor funciona como «Receptor 2» de un emisor
: ’ (véase también el capitulo 8: Acoplar dos receptores).
Volviendo a pulsar el botén, se conmuta de nuevo al primerreceptor (azul).

Fig.1(2): “BT Control Receiver” Se ha acoplado otro receptor al controlador (véase también el capitulo 8)

Después del acoplamiento, se ilumina la palabra «Inicio» en blanco brillante.

Ahora puede pulsarse; a continuacion, se hacen visibles los siguientes simbolos:
Fig.1(3, 4,5, 6): “Inicio” - joysticks (6)

- los dos simbolos de candado (4)

- la intensidad de la sefial de emisién y transmisién (5)

: . & Si se pulsa un simbolo de candado (4), se fi ja la posicién del respectivo joystick (6)
Flep T8 Slmbelodiz eneedl (funcién Tempomat). Si se pulsa nuevamente, se desbloquea la fi jacion.



4 El receptor
%85 Vista del receptor (véase la Fig. 2)

® Hembrillas para el suministro de tension (8)*

® Indicador LED azul/amarillo (9)

Este indicador de funcionamiento se ilumina de forma permanente si el suministro de tensién esta conectado y el receptor estad conectado
con el emisor. Azul signifi ca: el receptor funciona como «Receptor 1» de un emisor.

Amarillo signifi ca: el receptor funciona como «Receptor 2» de un emisor.

Véase también el capitulo 8: Acoplar dos receptores con un emisor.

® Codigos intermitentes del indicador LED azul/amarillo (9):
Parpadea lentamente, aprox. 1 vez por segundo Receptor no conectado

Parpadea rapidamente, aprox. 4 veces por segundo.  Modo de acoplamiento, el receptor esta buscando un emisor

® Indicador LED verde (10)
Se ilumina de forma permanente El receptor funciona en el modo normal

La funcién de orugas esta activada

Parpadea lentamente, aprox.1vez por segundo (véase capitulo 6: Control de vehiculos sobre orugas)

Suministro de tensién insufi ciente; la pila tiene que cambiarse en breve o la

Parpadea aprox. 2 veces por segundo bateria debe recargarse

Cortocircuito en los cables o un motor sobrecargado.

Parpadea aprox. 4 veces por segundo Las salidas del motor se apagan automaticamente

® Conexion del servomotor (12)*

® Trimmer para el servomotor (11)*

® Conexiones de motor M1—M3 (13, 14, 15)

Aqui se conectan los motores del M1 al M3 mediante conectores.

Si deseas modifi car la direccion de giro de un motor, puedes cambiar simplemente los conectores de un motor.
® Pulsador «Select» (16)

Press and hold (approx. 3 sec.): Pairing mode is activated. The LED flashes rapidly (approx. 4x per sec.).

Pairing mode remains active for approx. 30 sec. If no receiver is found during this time, it is switched off again.
Pairing mode can be switched off immediately during the 30 sec. by briefly pressing the button.

5 El servomotor*

6 Control de vehiculos sobre orugas*

7 Funcién Tempomat*

8 Acoplar dos receptores con un emisor (teléfono inteligente)*

9 Varios Control Sets en una sala*
10 Datos técnicos

Control Set para controlar 3 motores y 1 servo

Banda de frecuencia Bluetooth 2.402 - 2.480 GHz
Potencia max. de transmision radiada 1.37 mW

Alcance 10m

NuUmero de receptores posibles por emisor 2

NuUmero de pares disponibles (emisor + receptor respectivamente)
en una sala. a discrecion
sin influencia mutua

Suministro de tension del receptor 9V =

Carga eléctrica de las salidas del receptor max. 0.8 A por salida

15
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11 Si no funciona
Los LED del receptor emiten diferentes cédigos de parpadeo que sefalizan el estado de funcionamiento en cada caso.

LED azul/amarillo en el receptor Descripcién

El LED se ilumina de forma permanente. Suministro eléctrico OK El receptor esta conectado con un emisor.
El LED parpadea 1vez por seg. El receptor no esta conectado con ningdn emisor

Color azul El receptor funciona como «Receptor 1»

Color amarillo El receptor funciona como «Receptor 2»

El LED se ilumina de forma permanente El receptor esta en funcionamiento estandar

El LED parpadea 1vez por seg. Control de las orugas activado (véase el capitulo 6)

El LED parpadea 2 veces por seg. La bateria esta casi agotada o el suministro eléctrico es insufi ciente

Cortocircuito en los cables o un motor sobrecargado o bloqueado.

EI'LED parpadea brevemente 4 veces por seg. Las salidas del motor se apagan automaticamente

Suministro eléctrico incorrecto, suministro eléctrico con polarizacion invertida.
El receptor es defectuoso (ponerse en contacto con la asistencia técnica
de fischertechnik)

Los LED no se iluminan después
del encendido.

El conector del servomotor estd mal conectado a la conexién del

El servomotor no se mueve receptor. Véase la Fig. 2

El servomotor se desvia de forma )
descontrolada hacia la izquierda o hacia la
derecha

Tension de la pila insufi ciente. Utilizar una nueva pila o recargar el
conjunto de baterias

Eventualmente todavia hay activa en el emisor o el receptor una conexion existente.
Primero deshacer la conexion en el emisor y también en el receptor:
El emisor y el receptor no se pueden conectar ~ Consecutivamente activar el modo de conexion mediante el pulsador «Select»
y volviendo a pulsarlo abandonarlo de nuevo.
A continuacion, iniciar un nuevo intento de conexion (capitulo 2)

Varios motores conectados al receptor giran a EI'LED verde parpadea lentamente (aprox. 1vez por segundo). El control de orugas esta
la vez aunque el joystick solo se desvia a una activado. Pulsar brevemente el pulsador «Select» en el receptor. )
direccion El LED verde se ilumina de forma permanente; el funcionamiento normal estd activo

* véase el codigo QR
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual



1 Aplicativo de Controle Bluetooth

Com esse aplicativo de controle por Bluetooth podem ser controladas agora de maneira ainda mais confortavel as multiplas fun¢des dos
modelos da fi schertechnik. Instalado no smartphone, um ou dois receptores podem ser controlados através do smartphone. Este aplicativo
funciona como transmissor e esta disponivel gratuitamente na respectivaPlaystore/App Store.

O conjunto é composto por um receptor controlado por microprocessador e um servomotor com suporte e dois chicotes de cabos. O recep-
tor € montado diretamente no modelo e conecta, com isso, ate trés motores ou lampadas e um servomotor. A velocidade dos motores e a
defl exao do servomotor podem ser reguladas continuamente. O alcance do emissor é de mais de 10 metros.

2 Acoplar o emissor (smartphone) com o receptor (parifi car) ) ] i ]
Quando da primeira colocagdo em funcionamento, devem ser acoplados entre si 0 emissor e o receptor. Na linguagem técnica de Bluetooth,
esse processo é denominado “parear”. O aplicativo Bluetooth Control j& deve estar instalado no smartphone e o aplicativo deve ser iniciado.

Procedimento:

1. Ligue o receptor (Fig. 2) a uma fonte de alimentagao fi schertechnik de 9 V através das duas tomadas fi schertechnik (8) (a bateria
correspondente nao estd incluida no fornecimento). Observe a polaridade correta. O LED azul no receptor pisca (aprox. 1x por segundo)
e o LED verde se acende.

2. Pressione o botdo Select vermelho (16) no receptor (Fig. 2) por aprox. 3 segundos - até que o LED azul (9) pisque rapidamente
(aprox. 4x por segundo).

3. Toque em ,Scan” no smartphone (Fig.1) (6) - assim que o smartphone reconhecer o receptor,
a designacao ,BT Control Receiver* (Fig. 1) (1) aparecera no visor.

Toque em Iniciar - O LED azul no receptor se acendera permanentemente (Fig. 2) (9).
Agora, os receptor e emissor estardo acoplados e podem transferir dados entre si.
Ainterface do usuario com elementos do controlador é visivel (Fig.1) (4, 5, 6).

7. Agora podemos comegar.

Enquanto o LED azul no receptor estiver permanentemente aceso, 0 transmissor e o receptor estardo
conectados um ao outro. Apds desligar os dispositivos, o emparelhamento deve ser repetido.

oo

Observagdo: Um segundo receptor pode ser conectado em paralelo usando-se o mesmo procedimento.
3 O emissor (smartphone)

Requisitos
1. Um smartphone com o sistema operacional Android ou iOS (ndo incluido).

2. O software do aplicativo de controle Bluetooth da fi schertechnik. Ele ndo esta incluido no escopo de entrega, mas pode ser instalado
gratuitamente no smartphone fazendo-se o download. Dependendo do modelo, da Google Play Store ou da App Store.

Descri¢ao dos controles do visor
&5 Vista do visor do emissor (ver Figll)

® Joystick esquerdo (Pos. 6)...

... para controle das saidas M1 e M2 do receptor. Ao movimentar o joystick esquerdo (6) para cima, o motor Motor M1 gira numa direcao,

ao movimentar o joystick para baixo, o motor gira para a outra diregao. A velocidade de rotagao do motor € modifi cada o quanto mais o joy-
stick for desviado. O mesmo é vélido para a movimentagdo para a esquerda ou direita para o motor M2.

® Joystick direito (Pos. 6)...

.. para controlar a saida M3 e a saida do servomotor do receptor. Para controlar a saida M3, movimente o joystick direito (6) para cima e para
baixo. Ao movimentar o joystick para a esquerda ou para a direita, o servomotor entdo movimenta-se para fora da posi¢ao central na diregdo
correspondente. Com isso, pode-se determinar facilmente uma direcdo para um veiculo. Um exemplo de montagem.

® Indicagdes do visor e seu signifi cado ) . )
Textos e simbolos tornam-se visiveis no visor assim que um modo de operagdo € ativado.
R&5 O visor & mostrado na pagina 1

Indicagdo do visor Descrigdo

Fig. 1 (1): “Receptor de Controle BT" Um receptor é acoplado ao controlador
Fig.1(2): “Receptor de Controle BT" Um outro receptor estd acoplado ao controlador (ver também Capitulo 8).

Uma vez emparelhado, a palavra ,Iniciar” brilhara em branco.

Se a palavra for tocada, os seguintes simbolos fi cam visiveis:
Fig.1(3,4,5,6): “Iniciar” - 0s joysticks (6)

- os simbolos de bloqueio (4)

- a poténcia de emissao e recepgao (5)

Ao tocar no botdo azul, ele e o LED no receptor mudam de cor de azul para amarelo.

Azul signifi ca: O receptor é operado como ,receptor 1“ de um emissor.

Amarelo signifi ca: o receptor estd sendo operado como ,receptor 2" de um emissor (ver também
Capitulo 8, Emparelhamento de dois receptores). Pressionando-se novamente o botao, comuta-se
novamente para o primeiro receptor (azul).

Fig.1(1): botao azul e
Fig.2 (9): LED azul

Fig.1(2): “Receptor de Controle BT" Um receptor adicional é acoplado ao controlador (Ver também capitulo 8)

Uma vez emparelhado, a palavra ,Iniciar” brilhard em branco.

Agora ele pode ser tocado, e entao os seguintes simbolos se tornarao visiveis:
Fig.1(3, 4,5, 6): “Iniciar” - joysticks (6)

- ambos os simbolos de bloqueio (4)

- a poténcia de emissdo e recepgao (5)

Se um simbolo de bloqueio (4) for tocado, a posi¢ao do respectivo joystick (6) é fi xa
Fig.1(4): Simbolo de bloqueio (fungdo de controle de cruzeiro).
Toques repetidos liberam a fi xacao.
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4 O receptor
R85 Vista receptor (Fig. 2)

® Plugues para alimentagdo de tensdo (8)*

® Indicador de LED azul/amarelo (9)

Esse indicador de operagao acende continuamente quando a alimentacao de tensado estiver conectada e o receptor estiver conectado com
um emissor. Azul signifi ca: o receptor é operado como “Receptor 1" de um emissor.

Amarelo signifi ca: o receptor é operado como “Receptor 2" de um emissor.

Ver também o capitulo 8: Acoplar dois receptores com um emissor.

® Indicador de LED azul/amarelo (9):
Piscar lento, aprox. 1x por segundo O receptor nao esta conectado

Piscar rapido, aprox. 4x por segundo. Modo de acoplamento, o receptor procura um emissor

® Indicador de LED verde (10)
Acende permanentemente O receptor encontra-se em opera¢do normal
Piscar lento, aprox. 1x por segundo Afungdo de lagarta estd ativada (ver o capitulo 6: Controle de veiculos sobre trilhos)

Alimentacdo de tensdo muito baixa, a bateria deve ser substituida logo

Pisca aprox. 2x por segundo oU 0 recarregada.

Curto-circuito nos condutores ou um motor sobrecarregado. As saidas do motor

Pisca aprox. 4x por segundo sdo desligadas automaticamente

® Conexado do servomotor (12)*

® Trimmer para servomotor (11)*

® Conexdes do Motor M1—M3 (13, 14, 15)

Aqui sdo conetados através de plugue os motores M1 até M3. Quando quiser modifi car a dire¢cdo de rotagao de um motor,

vocé poderd simplesmente trocar o plugue de um motor.

® Botao de pressao Select (16) )

Pressionar por um tempo longo (aprox. 3 segundos): E ativado o modo de acoplamento. O LED pisca rapido (aprox. 4X por segundo).
O modo de acoplamento permanece ativo por aprox. 30 segundos. Se nao for encontrado nenhum receptor nesse tempo, ele é novamente
desligado. Durante os 30 segundos, o modo de acoplamento pode ser imediatamente desligado pressionando-se

brevemente o botéo de pressao.

5 O servomotor*

6 Controle de veiculos sobre trilhos*

7 Fungdo de controle de cruzeiro*

8 Acoplar dois receptores com um emissor (smartphone)*

9 Vdrios conjuntos de controle num local*

10 Dados técnicos

Conjunto de controle para controle de 3 motores e 1servo

Faixa de frequéncia Bluetooth 2.402 - 2.480 GHz
Poténcia maxima de emissao irradiada 1.37 mW

Alcance 10m

NUmero de possiveis receptores por emissor 2

NuUmero de pares possiveis (cada emissor + receptor) em uma sala sem e
interferéncia mutua

Alimentacgdo de tensao receptor 9V =

Sobrecarga de correte saidas de receptor max. 0.8 A por saida



11 Quando néo funciona ) ) ) ] o o
Os LEDs do receptor emitem diferentes cédigos de luz intermitente, os quais sinalizam estados operacionais correspondentes.

O LED acende continuamente. Alimentacao elétrica OK. O receptor esta conetado com um emissor.

O LED pisca 1x por segundo. O receptor ndo esta conetado com nenhum emissor

Cor azul O receptor é operado como “Receptor 1"

Cor amarela O receptor é operado como “Receptor 2"

O LED acende permanentemente O receptor encontra-se em operacao padrao

O LED pisca 1x por segundo. O controle de pista esta ativado (ver o capitulo 6)

O LED pisca 2x por segundo. A bateria estd quase descarregada ou a alimentacao elétrica € muito baixa

Curto-circuito nos condutores ou um motor esta sobrecarregado ou blogqueado.

O LED pisca 4x por segundo. As saidas do motor sdo desligadas automaticamente

Alimentacao elétrica ndo operacional, alimentacdo elétrica com polos trocados.

Os LEDs néo acendem apds serem ligados. O receptor estd com defeito (contactar a assisténcia técnica da fischertechnik)

O servomotor n3o se move Plugue do servomotor inserido incorretamente na conexao no receptor.

Verafig.2
O servomotor oscila descontrolado para a Tensdo da bateria muito baixa. Utilizar nova bateria ou recarregar o
esquerda e para a direita conjunto de baterias

Eventualmente, no emissor ou receptor ainda uma conexao existente ativa.
Primeiramente deletar as conexdes tanto no emissor como no receptor:

Emissor e receptor ndo se deixam conetar Ativar o modo de conexdo um apds o outro respectivamente através do botao de
pressao “Select” e novamente abandonar pressionando mais uma vez.
A seguir, iniciar nova tentativa de conexao (capitulo 2)

O LED verde no receptor pisca lentamente (aprox. 1x por segundo).

O controle da pista esta ativado. Pressionar brevemente o botdo de pressao “Select” no
receptor.

O LED verde se acende permanentemente, o funcionamento normal estd ativado

Varios motores conetados no receptor giram
ao mesmo tempo apesar de o joystick ser
desviado somente numa diregao

*veja o codigo QR
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual



1La app Bluetooth Control

Con questa app Bluetooth Control, le diverse funzioni dei modelli fi schertechnik possono ora essere gestite ancora pit comodamente.
Installata sullo smartphone, € possibile controllare uno o due ricevitori tramite lo smartphone. Questa app ha la funzione di

trasmettitore ed & disponibile gratuitamente nel rispettivo Playstore/App Store.

Il set consiste in un ricevitore controllato da un microprocessore e un servomotore con supporto, oltre a due cavi. Il ricevitore viene installato
direttamente nel modello e vi si collegano fi no a tre motori o lampade e un servomotore. La velocita dei motori e la defl essione del
servomotore possono essere controllate in modo continuo. La portata del trasmettitore & di oltre 10 metri.

2 Collegamento del trasmettitore (smartphone) con il ricevitore (Pairing)
Durante il primo awvio, il trasmettitore e il ricevitore devono essere accoppiati tra loro. Nella terminologia Bluetooth, questo processo
si chiama ,pairing". La app Bluetooth Control deve essere gia installata sullo smartphone e I'applicazione deve essere avviata.

Procedura:

1. Collegare il ricevitore (Fig.2) tramite le due prese fi schertechnik (8) a un alimentatore fischertechnik da 9 V (la batteria non & inclusa).
Assicurarsi che la polarita sia corretta. Il LED blu sul ricevitore lampeggia (circa 1volta al secondo) e il LED verde si accende.

2. Tenere premuto il tasto rosso Select (16) sul ricevitore (Fig. 2) per circa 3 secondi - fi no a che non iniziera a lampeggiare velocemente il
LED blu (9) (circa 4 volte al secondo).

3. Sullo smartphone cliccare su ,Scannerizzare” (Fig.1) (6) - non appena lo smartphone avra riconosciuto il ricevitore,
comparira sul display la denominazione ,BT Control Receiver” (Fig. 1) (1).

4. Cliccare su Start - Il LED blu sul ricevitore si accende (Fig. 2) (9).

5. Orail trasmettitore e il ricevitore sono accoppiati e possono scambiarsi dati.

6. Llinterfacciadicomando con elementi Controler € ora visibile (Fig. 1) (4, 5, 6).

7. Ora é possibile iniziare.

Finché il LED blu sul ricevitore € acceso, il trasmettitore e il ricevitore sono collegati. Dopo aver spento
le unita, il collegamento deve essere ripetuto.

Nota: E possibile accoppiare un secondo ricevitore nello stesso momento usando la stessa procedura.
3 1l trasmettitore (smartphone)

Requisiti
1. Uno smartphone con sistema operativo Android 0 iOS (non incluso).

2. Il software Bluetooth Control App di fischertechnik. Non € incluso nella fornitura, ma pud essere installato sullo
smartphone gratuitamente tramite download. A seconda del modello, da Google Play Store o App Store.

Descrizione degli elementi di controllo del display
&5 Visualizzazione del display del trasmettitore (vedere Fig.1)

® Joystick sinistro (Pos. 6)...

... per il controllo delle uscite M1 e M2 del ricevitore. Se si sposta il joystick sinistro (6) verso l'alto, il motore M1 gira in una direzione,

se si sposta il joystick verso il basso, il motore gira nell‘altra direzione. La velocita del motore cambia quanto piu il joystick viene defl esso.
Lo stesso vale per il movimento a sinistra o a destra per il motore M2.

® Joystick destro (Pos. 6)...

... per controllare I'uscita M3 e l'uscita del servomotore del ricevitore. Per controllare l'uscita M3, spostare il joystick destro (6) su e giu.
Se si sposta il joystick a sinistra o a destra, il servomotore si sposta dalla posizione centrale nella rispettiva direzione.

Questo & un ottimo modo per sviluppare lo sterzo di un veicolo. Vedere pagina 2 Fig. 4 per un esempio di montaggio.

® Indicazioni del display e loro signifi cato
| testi e i simboli diventano visibili sul display non appena viene attivato uno stato operativo.
&5 || display ¢ illustrato a pagina 1Fig.

Indicazioni display Descrizione

Fig.1(1): “BT Control Receiver” Un ricevitore € connesso al Controller
Fig.1(2): “BT Control Receiver” Un ulteriore ricevitore € connesso al Controller (vedere anche capitolo 8).

Dopo la connessione, la parola “Start” si illumina di bianco luminoso.
Se si clicca su di essa, saranno visualizzati i seguenti simboli:
Fig.1(3, 4,5, 6): “Start” - i joystick (6)
- i simboli dei lucchetti (4)
- la forza di trasmissione e ricezione (5)

Premendo il tasto blu, questo e la luce LED sul ricevitore cambiano colore da blu a giallo.

Blu signifi ca: Il ricevitore funziona come ,ricevitore 1“ di un trasmettitore.

Giallo signifi ca: il ricevitore e utilizzato come ,ricevitore 2* di un trasmettitore (vedere anche il
capitolo 8 Collegamento di due ricevitori). Premendo di nuovo il pulsante si ritorna al primo
ricevitore (blu).

Fig.1(1): tasto blu e
Fig. 2 (9): LED blu

Fig.1(2): “BT Control Receiver” Un ulteriore ricevitore € connesso al Controller (vedere anche capitolo 8)

Dopo la connessione, la parola “Start” si illumina di bianco luminoso. Ora e possibile cliccare su di
essa, saranno quindi visualizzati i seguenti simboli:
Fig.1(3, 4,5, 6): “Start” - i joystick (6)
- entrambi i simboli dei lucchetti (4)
- la forza di trasmissione e ricezione (5)

Se viene premuto il simbolo di un lucchetto (4), la posizione del rispettivo joystick (6) viene fi ssata
Fig.1(4): Simbolo del lucchetto (funzione di controllo della velocita di crociera).
Premendo nuovamente si rilascia il joystick.



4 |l ricevitore
R85 Visualizzazione ricevitore (Fig. 2)

® Prese per |‘alimentazione (8)*

® Display a LED blu/giallo (9)

Questo indicatore di funzionamento resta costantemente acceso quando l'alimentazione & collegata e il ricevitore € collegato a un
trasmettitore. Blu signifi ca: il ricevitore funziona come ,ricevitore 1* di un trasmettitore.

Giallo signifi ca: il ricevitore funziona come ,ricevitore 2" di un trasmettitore.

Vedere anche il capitolo 8: Collegamento di due ricevitori con un trasmettitore.

® Codici lampeggianti del display LED blu/giallo (9):
Lampeggia lentamente, circa 1volta al secondo Il ricevitore non e collegato

Lampeggia rapidamente, circa 4 volte al secondo. Modalita di collegamento, il ricevitore e alla ricerca di un trasmettitore

® Display a LED verde (10)
E acceso costantemente I ricevitore € in modalita di funzionamento normale
Lampeggia lentamente, circa 1volta al secondo La funzione cingolati & attivata (vedere capitolo 6: Controllo di veicoli cingolati)

Alimentazione troppo bassa, la batteria deve essere sostituita a breve o la batteria

Lampeggia circa 2 volte al secondo P gt e

Cortocircuito nei cavi o motore sovraccarico.

Lampeggia circa 4 volte al secondo Le uscite del motore si spengono automaticamente.

® Collegamento del servomotore (12)*

® Trimmer per servomotore (11)*

® Collegamenti del motore M1-M3 (13, 14, 15)

| motori da M1a M3 sono qui collegati tramite spine. Se volete cambiare il senso di rotazione di un motore, potete semplicemente
invertire i connettori di un motore.

® Pulsante Select (16)

Tenere premuto (circa 3 sec.): La modalita di collegamento ¢ attivata. Il LED lampeggia rapidamente (circa 4 volte al secondo).
La modalita di collegamento rimane attiva per circa 30 secondi. Se durante questo tempo non viene trovato nessun ricevitore,
viene spenta nuovamente. Durante i 30 secondi la modalita di collegamento puo essere spenta immediatamente premendo
brevemente il pulsante.

5 Il servomotore*

6 Sterzo di veicoli cingolati*

7 Funzione di controllo della velocita di crociera*

8 Collegare due ricevitori a un trasmettitore (smartphone)*

9 Diversi Control Set in una stessa stanza*
10 Dati tecnici

Control set per gestire 3 motori e 1 servo

Banda di frequenza Bluetooth 2402 -2.480 GHz
Massima potenza di trasmissione irradiata 1.37 mW

Portata 10m

Numero di ricevitori possibili per trasmettitore 2

Numero di coppie possibili (ciascuna composta da un ricevitore +

trasmettitore) in una stessa stanza senza infl uenza reciproca qualsiasi
Alimentazione ricevitore 9V =
Carico di corrente uscite del ricevitore max. 0.8 A per uscita
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11 Se non funziona o o o o ) ) )
| LED del ricevitore emettono diversi codici lampeggianti che segnalano il rispettivo stato di funzionamento.

[ LED & illuminato. Alimentazione OK Il ricevitore & collegato a un trasmettitore.
Il LED lampeggia 1volta al secondo. Il ricevitore non e collegato a un trasmettitore

Colore blu Il ricevitore funziona come “Ricevitore 1"

Colore giallo I ricevitore funziona come “Ricevitore 2"

I LED € illuminato Il ricevitore & in modalita di funzionamento normale

I LED lampeggia 1volta al secondo Funzionamento cingolati attivo (vedere capitolo 6)

Il LED lampeggia 2 volte al secondo. La batteria € quasi scarica o I'alimentazione € insuffi ciente
I LED lampeggia brevemente 4 Cortocircuito nei cavi o motore sovraccarico o bloccato.
volte al secondo Le uscite del motore si spengono automaticamente.

Alimentazione mal funzionante, polarita invertita.

Il LED non lampeggia dopo I'accendimento. Il ricevitore e difettoso (contattare il servizio assistenza fischertechnik)

Connettore del servomotore inserito in modo errato nel connettore del ricevitore.

Il servomotore non si muove Vedere Fig. 2
Il servomotore oscilla in modo Tensione della batteria troppo bassa. Utilizzare una nuova batteria o
incontrollato a sinistra e a destra ricaricare I'Accu Pack

Una connessione esistente potrebbe essere ancora attiva nel trasmettitore o nel
ricevitore. Per prima cosa eliminare le connessioni sia sul trasmettitore che sul ricevitore:
Attivare la modalita di connessione una dopo l‘altra premendo il pulsante

,Select” e abbandonarla premendolo di nuovo.

Iniziare poi un nuovo tentativo di connessione (capitolo 2)

[l trasmettitore e il ricevitore non
possono essere collegati

Diversi motori collegati al ricevitore girano Il LED verde sul ricevitore lampeggia lentamente (circa 1 volta al secondo).
simultaneamente anche se il joystick viene La funzione per cingolati e attivata. Premere brevemente il pulsante ,Select”
defl esso solo in una direzione sul ricevitore. Il LED verde si accende continuamente, il funzionamento normale € attivo

* vedi codice QR
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual



1 NpunoxeHue ona AUMCTaHLMOHHOIO ynpaBneHus Yepes Bluetooth

3TO NPUNOXeHWe ANa AUCTaHLUMOHHOIO yrpaBneHua yepes Bluetooth nossonseT elle 6onee KOMPOPTHO YNPaBATb Pa3HOO6pa3HbIMMK
dyHKUMamm mogenen fischertechnik. Yepes cMapTdOH € yCTaHOBNEHHbIM MPUNOXKEHMEM MOXHO YMPaBAATb OAHUM UK OBYMS
npueMHMUKaMu. NpUNoKeHmne CRyXXMUT NnepeaaTinKkoM 1 AOCTYNHO And 6ecnnaTHOro CkaymBaHMa B MarasmHe npuioKeHun

Play Store / App Store. KOMMMIeKT COCTOMT 13 OAHOro NpUeMHMKa C MUKPOMPOLLECCOPHbBIM yrpaBeHeM, OHOro CEpBOABMraTeNs C
KpenneHueMm 1 ABYX KabenbHbIX KryTOB. [TPUEMHMK YCTaHaBNMBAETCA HEMOCPeACTBEHHO Ha Moaesb. K HeMy MoaKIYatoTCca A0 Tpex
OBuratenen Uny namn n oguH cepBoaBuratenb. CKOPOCTb ABUraTeNen 1 OT-KNIOHeHWe CepBOABUIaTENA MOXHO PErynMpoBaTh NIaBHO.
[anbHOCTb oencTBnA NepefaTtymka coctasngeT 10 MeTpoB.

2 ConpsxeHue nepepaTtumka (cMapTdoHa) U NpueMHUKa (pairing)

MpuW NepBOM BBOAE B IKCMIIyaTaLMio NepeaaTymka U NpMeMHNKa HEOOXOAMMO BbIMOMHUTD MX COMPSXEHWe APYT C APYroMm.

B Bluetooth-TepMumHonorum ata npotiefypa o6o3HayaeTcs CrIoBOM «pairing». [Mpw 3TOM NpUNoXeHWe Anga AUCTaHUMOHHOIO yrpaBneHus
Yepe3s Bluetooth ye [OMKHO ObliTb YCTAHOBMIEHO Ha CMApPTHOHE 1 3anyLLEHO.

Mopsapok pencTenm:

1. MpucoenmHute aBa rHesaa fischertechnik (8) npreMHmKa (puc. 2) K 9-BoNETOBOMY MCTOYHMKY NuTaHms fischertechnik
(COOTBETCTBYIOLLMIA aKKYMYNATOP HE BXOAMT B KOMMEKT NOCTaBKM). Mpn 3TOM CobtoaanTe NpaBubHY0 NongpHoCTb. CuHW CU, Ha
NPUEMHUKE HaYHET MUraTb (C YaCTOTOWM OKONO 1 pa3a B CeKyHAY), @ 3eM1eHbI — ropeTb.

2. KpacHyto kHomKy Select (16) Ha MpMeMHMKe (PUC. 2) HaXKkaTb U YAEPXKMBATb OKOMO 3 CeKYH, - MOKa Ha MPUEeMHMKe He HaYHEeT BbICTPO
(c yacToToM OKoMo 4 pas B cekyHAy) Muratb cuHMin CAL, (9).

3. HacMapTtdoHe kKocHUTech nong «Scanneny (puc. 1) (6) - Kak ToNbKo cMapTdOH HaMAET MPUEMHUK, Ha AIUCMIee NoSABUTCS
«BT Control Receiver» (puc. 1) (1).

KocHuTech nong «Start» - CuHnin CUL, Ha NpueMHMKe NoCTOAHHO ropuT (puc. 2) (9).

Ceiuac nepeaaTymK 1 MPUEMHUK COMPAXEHbI APYr C APYrOM 1 MOryT 06MeHNBaTbCA AaHHbIMU,
OTobpaykaeTcd Nonb3oBaTeNbCKMIM MHTEPDEINC C aneMeHTaMm KoHTponnepa (puc. 1) (4, 5, 6).
MOYHO HauMHaTb.

Ecnv Ha npreMHmKke MoCTOAHHO ropuT cvHnm CU[, 3T0 03HaYaEeT, uTo nepefatynk n NpUeMHUK Conpsrke-
Hbl pyr C ApYyroMm. [Mocne BbIKMOYEHNS YCTPOUCTB conpaxxeHne Hago NOBTOPUTD.

No o op

YKasaHue: BTOPOW NPUEMHMK conpsaraeTcs ¢ nepedaTinKkoM aHanornmyHo.
3 MepepaTumK (cMapTPHOH)

Heo6xoaunmble ycnosus
1. CMapTdOoH ¢ onepalnoHHom cucteMon Android nnm iOS (He BXOAMT B KOMMEKT MOCTaBKM).

2. [porpaMMHoe obecrieyeHmne koMmnaHum fi schertechnik ona gucraHumoHHoro ynpaeneHua yepes Bluetooth.
MporpamMmHoe obecrneyeHne He BXOAMT B KOMMIEKT MOCTaBKM, HO €ro MOXHO 6eCrniaTHO CKayaTb M YCTaHOBUTL Ha CMapThOH.
B 3aBMCUMOCTM OT MOAENN CMapThOHa ULLMTE NporpaMMHoe obecrnedeHmne B MarasmnHe npunoxerHunin Google Play Store nnu App Store.

OnucaHue 3N1eMEHTOB YNpaB/ieHUa Ha gucnnee
BHewHMM BMA ancnned nepegatymka (cMm. puc. 1)

® JleBbi OXXOUCTUK (M03. 6)...

... AN ynpasneHus Boixogamm M1 1 M2 npremHuKa. MNpu OTKIOHEeHWW NeBOro AXXOVCTUKa (6) BBepx ABuraTenb M1 BpallaeTcs B O4HOM
HanpaBneHuK, NPW OTKNOHEHWN KONCTNKA BHU3 — B APYIOM. YacToTa BPaLLEeHWS ABUIaTeNs U3MEeHAETCA B 3aBUCUMOCTM OT CTEMEHM
OTKMIOHEHWS IXKOMCTMKa. [Buratens M2 ynpasnsaeTca aHafiorMiHo nyTeM OTKIIOHEHUA [KOMCTUKa BNeBO/BNPaBo.

® [paBbi AXXOWUCTUK (Mo3. 6)...

... AN9 ynpaBneHusa BbIxoaoM M3 1 BbIXOAOM NG CepBOABUraTeNns NpueMHuKa. YnpasneHume BbIxo4oM M3 ocyLLEeCTBNAETCS OTKIOHEHNEM
MpPaBoro IyKOMCTUKaA (5) BBEPX M BHU3. OTKIOHEHME AXKOMCTMKA BMIEBO MMM BMPaBO Bbi3bIBAET NMepeMellieHe cepBoaBmMraTend 13 cpeaHero
NONOYeHNsa B COOTBETCTBYIOLWEM HaMpaBAeHUN. ITO MO3BONAET MPEBOCXOAHO Peanv3oBaTh GYHKUMIO PyNeBOro yrpasieHUa MoAenbio
aBTOMOGUAA. TTPUMEP KOMMOHOBKM CM.

® MHauKauusa Ha gucrninee U ee 3HayeHue
MpK aKTMBaLMM TOrO AWM MHOTO Paboyero COCTOAHUA Ha AMcriee oToOPaxaoTcs TEKCTbI 1 CUMBOSbI.
[Oncnnen nokasaH Ha cTp. 1

NHOonKauua Ha gucnnee OnucaHune

Puc.1(1): “BT Control Receiver” MpUEMHUK COMPSAXEH C KOHTPO1EPOM
Puc.1(2): “BT Control Receiver” ElLle 0oMH NPUEMHUK COMPSAXKEH C KOHTPOIIEPOM (CM. TakxKe rnasy 8).

Mocne conpsayeHns cnoBo «Starts ropuUT apKo-6enbiM. MK KacaHMK 3TOro CIoBa NOABNATCS
cnepytoLime CMMBOSbI:
Puc.1(3, 4,5, 6): “Start” - IXOWNCTUKM (6)
- 3HAYKM 3aMKa (4)
- MOLLIHOCTb CUTHana, N31y4aemMoro nepeaaTymkom, M MOLLHOCTb CUMHasa Ha Bxode npueMHumka (5)

Mpw KacaHWUU CUHeN KHOMKK oHa 1 CULL B MpUeMHUKe MEeHAIOT LBET C CUHETO Ha enTbit. CUHUI
Puc.1 (1) cuHsS KHOMKa 1 LBET 03HaYaeT criefytoLlee: NPUeMHWK ABNFETCA Ad NepeaTivKa «nepsbimy.
PUC. 2 (9): crHmin CULL XKenTbln LBET 03HaYaeT creaytollee: MPUeMHUK ABNAETCA ONa NepefaTymnka «<BTOPbIM» (CM. TaKKe
OMMcaHWe CoMNpPSXeHUa ABYX MPUEMHMKOB B rnase 8). [py MOBTOPHOM Ha)aTUM KHOMKM
BbIMOMHAETCS NepeKtoYeHne Ha nepBblii MpueMHuK (CUL MeHAET LUBET C XKENTOro Ha CUHUIA).

Puc.1(2): “BT Control Receiver” Ellle 0OMH NPUEMHUK COMPSAXKEH C KOHTPOIIEPOM (CM. TakxKe rnaBy 8)

Mocne conpskeHns cnoBo «Start» ropuT ApKo-6ebiM. Celnvac 3TOro CNoBa MOXHO KOCHYTBLCS.
Mocne 3Toro Ha HeM MOABNAKTCA CeaytoLLMe CUMBONbI:
Puc.1(3, 4,5, 6): “Start” - XXONCTUKM (6)
- IBa 3Ha4YKa 3aMKa (4)
- MOLLHOCTb CUIHana, M3ny4aemMoro nepeaaTinKkoMm, U MOLLHOCTb CMIHana Ha Bxoae NpueMHumka (5)

. MpWY KacaHWM 3HaYKa 3aMKa (4) MonoXe H1e MKOUCTUKa (6) dukcmpyeTes (dyHKLUMA Tempomat).
e T Ledkeayimloe, MoBTOPHOE KacaHWe ybunpaeT pukcaLmio.
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4 MpueMHUK
&S BHeLHWIM BUA NPUeMHKKa (puc. 2)

® [He3pa pona UCTOYHUKA NUTaHmA (8)*

® CuHui / xenTbin CUO-uHAMKaTOp (9)

NHOMKATOP rOpUT NOCTOAHHO, €CNN BKIKOYEHO MUTaHWE U MPUEMHMK HaxOAMTCA Ha CBA3M C NepeaaTYnKOM.
CUHUI LUBET 03HAYaEeT, YTO MPUEMHMK SBNFETCA /19 NepefaTymKa «nepBbimMy.

YKenTbli LIBET 03HaYaeT, YTo MPUEMHUMK ABNAETCA A9 nepefaTymKa «BTopbIM»,

CM. raBy 8: ConpsxeHue ABYX MPUEMHMKOB C OAHUM NepedaTYnKOM.

® BnuHK-Koabl cuHero Hxkentoro CUA-nHAMKaTopa (9):

Pepkoe MuraHue ¢ 4actotom okoso 1 pasa B
cekyHIy HeT cBA3M C NpreMHnKoM
Yactoe MUraHue ¢ YaCTOTOM OKOJO 4 pa3 B

ceKyHy. Pexxnm conpsxkeHus, NpUeMHUK ULLET NepefaTtynk

® 3eneHblt CUO-nHAMKaTop (10)

MocTosHHOE cBeYeHue MPUEMHWK HaXOAMTCS B HOPMasbHOM peXrme paboTbl
Pefikoe MUraHume ¢ YactoToi okono 1 pasa B AKTVUBMPOBaHa GYHKLMA yNpaBneHus ryceHuLamm
cekyHay (cM. rnaBy 6: ynpaBfieHune ryceHUYHbIMU Modenamm)

CIMLLKOM HU3KOE HanpsiKeHWe NUTaHug, B onwxkanwee Bpemd HeobxoaMMo

Mwrarme ¢ 4acToTon oKono 2 pas B cekyHIy 3aMeHUTb 6aTape+o N 3apa0UTb aKKYMYNATOP.

KopoTkoe 3aMblkaHWe NPOBOAOB UM MeperpysKa ABuratens.

MWrrarme ¢ HacToTon OKONO 4 Pas B CekyHAY BbIxofbl 419 ABUraTeNer aBToMaTUYeCKM OTKITYatoTCs

® [logkniouveHne cepBoaBuratens (12)*

® Perynsartop nonoxeHusa cepsogsuratens (11)*

® Pa3beMbl ANg noakoyeHus agsuratenen M1 — M3 (13, 14, 15)

Cny>kaT onga nogkntodeHna asuratener ¢ M1 no M3. ECnv Hy)KHO M3MeHUTb HanpaBieHWe BpalleHna AB1ratensd,

NPOCTO MOMEHSANTE MeCcTaMm ero LUTEKepbI.

® KHonka Select (16)

[nrHHOe Ha)kaTne (OKOMo 3 ceKyHA): akTUBMUPYETCA PeXMM conpsxeHns. CUI HauMHaeT 4acTo MUraThb (C YaCTOTOM OKOMO 4 pa3 B CeKyHAy).
PeXXnM conpskeHns ocTaeTcs akTUBHBIM 0Koo 30 ceKyH[. Ecnn 3a 310 BpeMsa NpUeMHMK He 0OHaPY)KMBAETCH, PEXMM COMPSIXKEHNS
feakTmempyeTca. B TedeHme 30 cekyHA, ero MOXKHO 4eaKTUBMPOBATL M paHbLle KOPOTKMM HaykaTUeM KHOMKM.

5 CepBogBuratenb*

6 YnpaBneHue ryceHM4HbIMM Mogensammn*

7 ®yHKumnsa Tempomat*

8 Conps)eHue AByX NPUEMHUKOB C OOHUM NepenaTynkoM (cMapTdoH)*

9 HecKonbKo KOMMNNEKTOB AUCTaHLMOHHOIO ynpaeJjieHUs B 0O4HOM nomeLueHun*

10 TexHU4YecKue XxapaKTepUCTUKU

KoMnneKT AncTaHUMOHHOro ynpaBneHuUsa TpeMsa aBuratesiaMm n ogqHUM cepBofBuUraTenem

[wnana3oH YactoTbl Bluetooth 2.402-2.480TTy,
Makc. n3nyyaemas MOLLHOCTb nepepaTymKa 1.37 MBT
[anbHOCTb AencTBMS 10M™m

Bo3MOYKHOE YMCNo NPUEMHUKOB Ha 1 nepefaTymk 2

Bo3MoykHOE YMcno map yCTPOMCTB (B KayKaom nepenatymk M NpuemMHmK) B e

O[HOM MoMeLLEeHNN 6e3 B3aMMHOMO BAUSAHNS

MICTOYHUK NUTAHWS MPUEMHMKA aKkyMynaTop —9 B

Harpy3o4dHas CMOCOBHOCTb BbIXOA0B npneMH1Ka Makc. 0,8 A Ha O4VH BbIXOL,



11 Ecnu KOMNNeKT He paboTaeT
O paboyeM COCTOAHMM MPUEMHMKA MOXKHO CyAUTb MO BIMHK-KOAaM, BblaaBaeMbiM ero CUOamu.

CuHUI /[ skenTbin CUL, npueMHUKa OnucaHue

[OPUT MOCTOSAHHO. HanpskeHne nuTaHng B nopsaake. NMpreMHUK HaxoamTCa Ha CBA3W C MepeaaTinmKoM.
CW[, Muraet c yactoTon 1 pa3 B cekyHay. HeT cBS13K NpUeMHMKa C NepefaTynKomM

LIBeT cnHMin [MPUeMHMK MCMonb3yeTca KaK «MTprUeMHUK 1»

LiBeT »xenTbit MpreMHUK ncnonbsyetcs Kak «[TpueMHmK 2»

[OpPUT MNOCTOSIHHO TPUEMHMK HaxoaMTCs B CTaHOAPTHOM pexmnmMe paboTbl

CW[I Muraet c yactoTom 1 pa3 B CEKyHAY. AKTVBMPOBAHO YNpaBieHNe ryceHULaMm (CM. rnaBy 6)

MuraeT ¢ YacToTon 2 pa3a B CEKyHAY. AKKYMYNATOP MOYTU PaspsKeH, CIULLKOM HU3KOe HanpshKeHWe NUTaHns

KopoTKoe 3aMblKaHMe MpoBOAOB UMW Neperpy3ka/6oKMpoBKa ABMraTens.

KOPOTKO MUTAeT ¢ YacTOTON 4 pasa B CekyHIY. Bbixobl ons ABUrateneit aBToMaTUYeCcKm OTKII0YaTCS

VICTOUHUK MUTaHWA HEUCTIPaBEH UK NepenyTaHa ero NoasgpHOCTb.

O SEIRE RIS SN BRI AR AN MpreMHUK HencnpaBeH (0bpaTntech B cepBUCHYIO cnyxby fischertechnik)

CepBofBuraTenb He mepeme LaeTcs LLiTekep cepBodBMraTens HenpaBMIbHO BCTaBEH B pasbeM Ha NpueMHuke. CM. puc. 2
CepBofaBuraTesib HEKOHTPOMPYEMO CIULKOM HU3KOe HanpsixeHue 6aTapen. 3aMeHuTe 6aTapeto UKW 3apaanTe
OTK/IOHAETCA B/IEBO M BMNPaBo aKKyMynaTop

Bo3MOXHO B nepefatynke NN npneMHmnKe oCTaeTCcq akTMBHbIM I'Ipe,El,bI,El,yLLLVII;I CeaHcC
cBA3U. B NepByto ouepenb AeaKTUBUPYIMTEe CeaHC CBA3M Ha nepenaTyvke U MpUeMHyKe:
HaMuWTe Ha TOM 1 APYroM KHOMKM Select Ana akTUBaLUWK pesxmnMa CBA3W, 3aTeM ellle
pa3 HaXXMuTe ux o cbpoca cBA3N.

lMocre 3Toro CHOBa MomMbITalTeCh YCTAHOBWTL CBA3b (T1aBa 2)

He yoaeTcd yCTaHOBUTb CBA3b MeXIy
nepenaTymkoM 1 NPUEMHMKOM

HecKonbKo MOAKMOUYEHHbIX K
NpWeMHUKy OBUraTenei Bpa-
LLIAtOTCA OAHOBPEMEHHO, XOTA
IXXOMCTUK OTKITOHAETCA TOMbKO
B OLHOM HampaBieHnn

3eneHbit CU Ha NpUeMHMKe PEAKO MUMAET (C YacToToM oKomo 1 pa3a B cekyHay).
AKTVMBUPOBAHO YNpPaBieHNe ryceH1LaMu.

KopoTKO HayXMuTe KHOMKy Select Ha npuemMHuke. 3eneHblin CUL, MOCTOSHHO ropuT,
aKTUBEH HOPManbHbIN PEXMM PAabOTbI

*cM. QR-kop
www.fischertechnik.de/bt-control-set-manual
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