UBlox nastaveni:

Nainstalovat U-Center a pfripojit GPS modul k PC. Pokud nemdte na modulu
USB a mate ho uZ pripojen v coptefre mizete vyuzit prikazu gpspassthrough
ktery vytvori most mezi GPS modulem a PC. Pak se pripojite v U-Center
pomoci COM portu ktery pouzivate pro komunikaci s tidici deskou, Jje nutné
mit také spravné nastavenou rychlost komunikace pomoci prikazu
gps_passthrough baudrate, vychozi nastaveni GPS modulu je 9600baud..

V U-Center se pfipojite k modulu a otevfete zalozku "VIEW" a poté moZnost
"Configuration View" . Tim se dostanete do Setupu vlastniho GPS modulu.

Dadle v okné co se vam otevrelo zvolite CFG (Configuration) a zaSkrtnete
"Revert to default configuration" poté to odeSlete do GPS tlacitkem SEND
do modulu (tlacitko je v okné konfigurdtoru vlevo dole a vypadad jako
popsany list papiru). Pozor asi se budete muset znovu pripojit ale je
dtlezité neodpojovat napdjeni od modulu jinak se vam nastaveni smazZe
protoZe neni jesté napevno uloZené v modulu.

Dale prejdete do PRT (porty). "Target" bude "1-UART1" a nastavite
"Protocol IN" 0+1+2-UBX+NMEA+RTCM, "Protocol out" 0+1-UBX+NMEA a jako
posledni "Baudrate" na 57600baud. MaZete dat i1 vy33i rychlost ale mohou
se pak ztracet pakety. Toto nastaveni opét posSlete do modulu tlacitkem
SEND. Pokud nejedete ptres USB tak budete asi opét odpojeni a musite
nastavit gps passthrough baudrate na hodnotu kterou jste zvolili. POZOR
neodpojovat napdjeni od GPS modulu jinak se vam vSe smaze a pojedete od
zacatku.

Pokracujeme na polozku "MSG" kde nastavime jaké zpravy budeme odesilat po
UART1 abychom zbyte&né nevytezovali MCU na FC prekladem zprav které
nepotfebujeme.

Budeme posilat NAV-POSLLH, NAV-DOP, NAV-SOL, NAV-VELNED a NAV-TIMEUTC
Provedeme to tak Ze si vzdy vybereme poZadovanou zpravu a u UARTI1
zasSkrtneme "ON" a vedle nastavime 1 . Dale budeme je3té posilat NAV-
SVINFO jen s tim rozdilem Ze nastavime 5 misto 1. V3echny ostatni zpréavy
zakédZeme. PoSleme data do modulu.

Pokracujeme na polozku "RATE" kde nastavime 100ms hned na prvnim radku.
CoZ zpusobi Ze modul bude posilat data o poloze 10x za sekundu. Pokud
neptijde nastavit 100ms nastavte co nejnizsi rate ktery modul pfrijme. Opét
posleme data do modulu.

Dalsi bude poloZka "NAV5". Tam nastavte "Navigation mode" "Dinamic model"
na 3-pedestrian a déme odeslat.

Pokracujeme na polozZku "SBAS" kde navolime "subsystem" Enabled a "PRN
Codes" na "Auto-Scan". Opét data odeSleme do modulu.

Nazédvér je potfeba ulozZzit nastaveni napevno do modulu. J& osobné pouzivam
jiny postup neZ ktery zde popisi, ten co popisi je postup ktery mi byl
doporucen jako spravny. TakZe v konfiguracnim okné se vratime na poloZku
"CFG" kde oznac¢ime moznost "Save current configuration" a odeSleme do
modulu opét tlac¢itkem "Send", tim méme konfiguraci napevno uloZenou v
modulu.

Hotovo, Modul je nyni pfipraven spolupracovat s FC. Pokud by jste se
chtéli tomuto vyhnout tak by mélo stacit zadat do CLI ptrikaz

gps_auto _config = 1 ale toto nemam vyzkouSené, pokud to nékdo zkusite tak
se pak podivejte do U-Center a zkontrolujte jestli je v3e nastavené tak



jak jsem popsal vy$e a muZete pak poreferovat zda to nastavilo modul tak
jak ma byt.
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