Jest to nazwa zjawiska, ktére moze wystapi¢ miedzy innymi w wielowirnikowych dronach, latajacych w trybie GPS.
Moze doprowadzi¢ od utraty kontroli nad BSP. Najlepiej jest obejrze¢ zachowanie drona na filmie:

Toilet Bowl! Effect

Powodem wystgpienia tego efektu jest rozbieznos¢ pomiedzy pozycjg odczytana z systemu GPS a pozycja
estymowang na podstawie danych z modutu AHRS. Modut AHRS okresla pozycje na podstawie sygnatéw pochodzacych
z czujnikéw inercyjnych oraz z kompasu (magnetometru). Najczesciej powodem wystgpienia tego zjawiska sg
problemy z okreslaniem kursu drona kompasem, w tym:

e zaktécenia ziemskiego pola magnetycznego przez silne elektromagnetyczne, pochodzace od linii
energetycznych, stalowych mostéw, dzwigdw
¢ nieprawidtowa kalibracja magnetometru

Wspomniany efekt moze by¢ réwniez spowodowany zbyt duzymi wibracjami, np.: od uszkodzonych (wyszczerbionych)
Smigiet. Jednak czesciej wibracje bedg powodowato problemy z utrzymaniem wysokosci, skrzywienie horyzontu na
obrazie z kamery a nie efekt TBE.

Zeby wyprowadzi¢ drona z tego zachowania nalezy w pierwszej kolejnosci sprobowac przejé¢ z zawisu do wolnego lotu
postepowego i wylagdowac w celu sprawdzenia BSP:

e zresetowania systemu przez wytgczenie i wigczenie zasilania w BSP i konsoli sterujacej
¢ ponownego skalibrowania magnetometru (kompasu)
e wymiany Smigiet na nieuszkodzone

Jesli to nie pomaga nalezy przetaczyc tryb lotu z GPS w taki w ktérym autopilot nie wspomaga pilota w utrzymaniu
pozycji BSP w przestrzeni powietrznej. Nie wszystkie nowe drony majg takg mozliwos¢! Tryb lotu w ktdérym autopilot
nie korzysta z odbiornika GPS a co za tym idzie z magnetometru:

e w dronach firmy DJI nazywa sie Atti
e w dronach wyposazonych w komputer poktadowy zgodny z ArduPilotem (np.: Pixhawk) jest to Alt Hold
e w dronach Hornet zaprojektowanych przez Piotra Kleczynskiego ALH (ang. ALtitiud Hold)
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