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Sehr geehrter Kunde,

wir freuen uns, dass Sie sich fur die Stromversorgung PowerBox Royal SRS
aus unserem Sortiment entschieden haben.
Wir wiinschen Ihnen mit der PowerBox Royal SRS viel Freude und Erfolg!

Produktbeschreibung

PowerBox Systems hat mit der Royal SRS ein neues High-End Produkt
entwickelt, um anspruchsvollen Piloten ein Maximum an Funktionen und
Sicherheit zu bieten.

Wahrend der Entwicklungszeit mussten neue Ideen aufgenommen werden, um
aktuellen Anforderungen gerecht zu werden. Dazu gehdért sowohl der 3-Achsen
iGyro, wie auch die neue PowerBUS Technologie, mit deren Einfihrung sich
der gesamte elektronische Aufbau in groflen Modellen verandern wird.

Bewahrte Konzepte wurden Gibernommen und weiterentwickelt. So ist die neue
Royal SRS mit dem SensorSchalter tber das blaue, beleuchtete LC-Display
menugefihrt programmierbar. Nach dem Flug stehen hier wie gewohnt alle
akkuspezifischen und flugrelevanten Daten zur Verfliigung.

Die Doorsequenzer-Funktion wie auch der integrierte iGyro haben
Einstellassistenten eingebaut, mit deren Hilfe Einstellarbeiten binnen kirzester
Zeit erledigt sind.

Die seriellen Empfanger Bus-Eingénge haben sich in den letzten zwei Jahren
zum Stand der Technik entwickelt und wurden auch fir die neue Royal SRS
Ubernommen.

Um HV-Servos wie auch herkémmliche 6V Servos betreiben zu knnen wurden
vier leistungsstarke Regler eingebaut. Jedes Regler Paar, um auch hier
doppelte Sicherheit zu bieten, ist in der Ausgangsspannung auf 5,9V oder 7,4V
einstellbar.

Erweitert wurden auch die Servomatch- und Failsafe Funktion. Es kénnen jetzt
per Software bei allen 24 Ausgangen individuell Servomitte, Servowege,
Failsafe oder Hold eingestellt werden. Servoumpolung ist mit nur einem
Knopfdruck méglich.

Funf verschiedene Fernsteuersysteme - Spektrum, Futaba, Multiplex, HoTT
und Jeti, kbnnen an die Royal SRS angebunden werden, teilweise auch mit
Telemetrie Ausgabe der akkurelevanten Daten. Weitere Systeme sind in
Vorbereitung.
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Features:

* iGyro, integriert: 3-Achsen Kreiselsystem mit Headingfunktion und
Einstellassistent

* 6 voneinander unabhangige Kreiselausgange Ausgange fir: 2x Querruder,
2x Hohenruder, 2x Seitenruder

* GPS - geregelte Kreiselempfindlichkeit

« Spezieller Regel-Algorithmus fur Flachenmodelle

» Hochpraziser 3-Achsen MEMS Sensor

 Eingebauter Delta- und V-Leitwerkmischer

» Doorsequencer: 6 frei programmierbare Ausgange mit Einstellassistent

* PowerBUS: 2 Ausgange, 16+2 Kanale, kompatibel mit anderen Servobus-
Systemen

+ Servo Match Funktion: Servomitte, Endpunkte und Servoreverse fir alle 24
Servoausgange

* SRS: Seriell Receiver System fiir die Méglichkeit Empfanger mit serieller
Schnittstelle zu verwenden, Spektrum DSM2 und DSMX, Multiplex M-Link,
Futaba S-Bus, HOoTT und Jeti R-SAT2

* Freie Kanal Zuordnung aller 24 PowerBox-Ausgange

* Graphisches LC-Display mit 128x64 Pixel

» Besonders anwenderfreundliche meniigesteuerte Programmierung mit dem
SensorSchalter

* Bis zu 18 Kanale - abhéngig vom verwendetem Fernsteuersystem

* Impulsverstarkung und Entstérung fur alle 24 Ausgange

* Flightrecorder, Aufzeichnung von Lost Frames, Failsafe Phasen und
samtlicher Akkudaten

* Einstellbare Framerate zwischen 12ms - 21ms

» Zwei 16bit Prozessoren fur hochauflosende und schnelle Signalverarbeitung

» 2 x doppelt geregelte Ausgangsspannungen fir Empfénger und Servos

» 2 Spannungsbereiche, getrennt voneinander einstellbar, 5,9V oder 7,4V
geregelt

» Anschlussmaoglichkeit fir die Riickkanalbussysteme Spektrum, HoTT und
Multiplex MSB

» Ubertragung der Akkuspannungen und Kapazitaten direkt zum Sender

» Spannungs- und Kapazitatsanzeige fir jeden Akku separat

» Minimalwertspeicher zeigt eventuelle Spannungseinbriiche an

* GroRRe Kuhlflachen fir hohe Reglerleistung

*» Regleriiberwachung und Reglerfehleranzeige

* 3 Akkutypen werden unterstltzt: LiPo, NIMH/NiCd, LiFePo

 Unterdriickung von eventuell auftretenden Servo-Rickstrémen
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1. Aufbau und Anschliisse

T~

Servoanschllisse

PowerBUS Ausgénge

Anschluss
Spektrum TM1000

Akku Eingénge

Anschluss GPS Sensor

Anschluss Telemetrie
bzw. USB Adapter

RX1 und RX2 Eingédnge
fur Futaba, HoTT, M-Link, Jeti

Sat 1 - Sat 4 Anschlusse fur Spektrum Anschluss LC-Display

Satelliten

2. Hauptbildschirm und Datenlogger

Akkuspannungs- Minimalwertspeicher
anzeige

Gesamtstromabgabe
GPS Status digital

Gyro Sensor

Status Bereich A und B

Empfénger Status Stromabgabe Akku 1
und Akku 2, Balkengrafik

Akkukapazitat

Erklarung:

* Akkuspannungsanzeige: Zeigt die exakte Akkuspannung fir beide Akkus
digital und als Balken an

* GPS Status: Ist hier kein GPS angeschlossen werden 3 Striche angezeigt.
Nach dem Einschalten mit angeschlossenem GPS steht hier ,SEARCH®
solange das GPS Satelliten sucht. Vor dem Start muss hier ,OK* stehen

e Gyro Sensor Status: Rein informative Anzeige. Nach einem ,Zero Gyro*
sollte die Anzeige auf ,IDLE“ stehen, ein gelegentliches ,ACT" fir aktiv ist
normal.

e Empfanger Status: Hier ist zu sehen welche Empfénger ein Signal liefern.
Ausnahme Jeti und HoTT, hier wird angezeigt welcher Empfénger
durchgeschaltet ist.
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* Akkukapazitit: Zeigt die Restkapazitat der Akkus als digitalen Wert und
Balkenanzeige.

* Minimalwert Zeiger: Die weille Pixelreihe in der Balkenanzeige stellt die
minimal aufgetretene Spannung dar, ungeeignete oder defekte Akkus kénnen
erkannt werden, wenn der Minimalwert deutlich von der aktuellen
Spannungslage abweicht.

* Gasamtstromabgabe: Zeigt die aktuelle Stromaufnahme Ihres Modells an.

* Ausgangsspannung: Spannungsanzeige fir beide Stromkreise A und B.

* Stromabgabe Akku 1 und Akku 2: Stromabgabe der beiden Akkus als
Balkenanzeige.

In die RF-Flightrecorder Anzeige gelangen Sie, indem Sie die Taste | und Il
am SensorSchalter kurz und gleichzeitig betatigen:

RF - FLIGHT OROER
EHHA FRDES | LOST FRAMES

I

HoLEpE
23

Antenna Fades:

- Spektrum, Futaba, M-Link:
Hier werden die verlorenen Datenpakete der einzelnen Empfénger angezeigt.

- HOTT und Jeti:
Hier werden die Anzahl der Umschaltungen der Empfénger angezeigt.
Lost Frames:

Dieser Wert zeigt an wenn keiner der angeschlossenen Empfanger ein giltiges
Datenpaket liefern konnte.

Holds:
Dieser Wert wird inkrementiert wenn keiner der angeschlossenen Empfanger

langer als 250ms kein gultiges Signal liefern konnte. In diesem Fall werden die
in der Weiche eingestellten Hold oder Failsafe Positionen eingenommen.
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In die Power-Flightrecorder Anzeige gelangen Sie, indem Sie ein zweites Mal
die Taste | und Il am SensorSchalter kurz und gleichzeitig betatigen:

POMWER - FLIGHT RECORDER

In diesem Flightrecorder konnen Sie alle Strom- und Akkurelevanten
Daten kontrollieren.

- Min. Voltage: Ist die minimale Spannung die lhre Akkus wahrend des
Fluges hatten.

- Max. Current: Maximaler Strom der wahrend des Fluges aus den einzelnen
Akkus gezogen wurde.

- Consumption: Zeigt den Stromverbrauch seit dem letzten Einschalten an.
Dieser Wert wird nach dem Ausschalten geldscht.

Hinweis: Der maximale Strom, bzw. der Stromverbrauch beider Akkus werden
nur in den seltensten Fallen gleich sein. Das zeigt, dass hier ein
»echt-redundantes“ System vorliegt, das zwei unabh&ngig voneinander
arbeitende Systeme eingebaut hat. Die eingebauten Regler besitzen immer
gewisse Toleranzen, die mit hohem Aufwand bestmdglich aufeinander
abgeglichen werden. Nur Nicht-redundante Systeme entleeren die Akkus
gleichmaRig.
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3. Erste Schritte
a) Einbauhinweise

Die PowerBox Royal SRS hat in der Bodenplatte zur Befestigung vier
Gummitlllen eingebaut. Befestigen Sie die Royal SRS mit den beigelegten
Schrauben auf einem vibrationsfesten Untergrund. Verwenden Sie trotz der
hohen Vibrationsfestigkeit aller PowerBox Produkte keine dinnen GFK oder
CFK Platten als Untergrund. Speziell im Falle der Royal SRS erfordert der
eingebaute iGyro hier besondere Festigkeit.

Die PowerBox Royal SRS kann in jeder beliebigen Lage eingebaut werden,
sofern diese im rechten Winkel zur Flugrichtung erfolgt. Im iGyro Meni oder im
Basic Setup Assistenten muss lediglich die Einbaulage eingestellt werden. Der
Pilot muss nicht mit Achsenangaben wie X, Y, Z arbeiten, sondern arbeitet
immer mit den Begriffen: Aileron (Querruder), Elevator (Héhenruder) und
Rudder (Seitenruder). Da der eingebaute iGyro mit Drehratensensoren
arbeitet, muss die Royal SRS nicht im Schwerpunkt eingebaut sein.

Um den SensorSchalter einzubauen, kénnen Sie die Innenverpackung als
Schablone benutzen. Montieren Sie den SensorSchalter ebenfalls an einer
schwingungsarmen Stelle. GFK-Seitenwénde eines Motormodells sind daftr
ungeeignet, da sie stark vibrieren. Verstérken Sie die gewiinschte Stelle mit
einem 2-3mm starken Sperrholzbrett. Meist reichen 20-40mm Holz um den
Schalter, um die GFK Wand zu versteifen. Das eingeklebte Brett dampft so die
Vibrationen und die Schrauben zur Befestigung des Schalters haben einen
festen Sitz.

Das Info Display sollten Sie ebenfalls an vibrationsgeschutzter Stelle - am
besten gut sichtbar einbauen. Das Display muss nicht im Modell verbleiben, die
Royal SRS funktioniert auch ohne Info Display. Es muss lediglich beachtet
werden, dass das Display wéhrend des Betriebes nur im Hauptbildschirm
wieder angesteckt werden kann.

SchlieRen Sie den SensorSchalter, das InfoDisplay und lhre Akkus an die
PowerBox an. Die Royal SRS besitzt ein freies Output-Mapping. Das
bedeutet, Sie kdnnen allen Ausgédngen beliebige Funktionen zuordnen.
Deshalb sollten Sie die Servos erst spater anschlieRen - siehe Punkt 3d.

-08-



b) Einschalten der PowerBox und Meniifiihrung

Der Ein- bzw. Ausschaltvorgang ist sehr einfach und verhindert effektiv
versehentliche Schaltvorgénge. Dabei gehen Sie wie folgt vor: Driicken Sie die
SET-Taste des SensorSchalters und halten diese gedrickt bis die mittlere
LED rot leuchtet. Jetzt driicken Sie nacheinander die beiden Tasten | und II.
Damit ist die Weiche eingeschaltet. Zum Ausschalten gehen Sie genauso vor.
SET-Taste driicken, warten bis die mittlere LED rot leuchtet und mit den
Tasten | und Il ausschalten.

Ihre PowerBox speichert den letzten Schaltzustand. Das heif’t eine mit dem
SensorSchalter ausgeschaltete Weiche bleibt aus. Einmal eingeschaltet kann
die Weiche nur wieder mit dem SensorSchalter ausgeschaltet werden.
Wackelkontakte oder Unterbrechungen in der Versorgung fiihren nicht zu
einem Abschalten der Weiche.

Die Menufihrung aller PowerBox Gerdte ist denkbar einfach und
selbstlernend:

- Dricken Sie die SET-Taste fur einige Sekunden um in das Menl zu
gelangen.

- Mit der SET-Taste den gewlinschten Menupunkt auswahlen.

- Mit der Taste | oder Il bewegen Sie den Cursor nach unten oder oben und
verandern Werte wenn ein Menupunkt angewahlt wurde.

- Durch ein erneutes Driicken der SET-Taste verlassen Sie den MenUpunkt
wieder.

c) Einstellen des verwendeten Empfangssystems

Die erste Einstellung die vorgenommen werden muss, ist die Einstellung des
Empfangssystems. Ohne diese Einstellung funktionieren nachfolgenden
Funktionen, Einstellungen oder Assistenten nur bedingt.

Schalten Sie die PowerBox wie oben beschrieben ein. Driicken Sie die
SET-Taste fiir ein paar Sekunden, das Menu &ffnet sich, und wahlen Sie den
Punkt RX/TX SETTINGS. Wahlen Sie gleich beim ersten Menlpunkt
TX-SYSTEM ihr Fernsteuersystem aus:

oTH-SHSTEM: DSM X
EIHD

FRAMERATE
TEACH FARILSAFE POSITIONS
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Spektrum DSM2 und DSMX:

Wenn Sie Spektrum DSM2 oder DSMX auswahlen, erscheint zusatzlich der
Menlpunkt BIND. Die auszuwdhlende Option DSM2 oder DSMX richtet sich
nach dem verwendeten Sendertyp, nicht nach den angeschlossenen Satelliten.
Wenn ihr Sender z.B. auf DSM2 sendet, die Satelliten aber DSMX Typen sind,
wahlen Sie hier DSM2 (wie z.B. alle Module in MC 24 Sendern).

SchlielRen Sie jetzt Ihre Satelliten an und wéhlen Sie den Punkt BIND aus. Es
mussen mindestens 3 Satelliten angeschlossen werden. Wirden im Flug zwei
von drei Satelliten ausfallen, wirde die PowerBox dank SRS-Technik auch
mit einem Satelliten weiterarbeiten.

Alle angeschlossenen Satelliten blinken jetzt und Sie kénnen mit dem Sender
binden.

Nachfolgende Systeme werden mit den beiliegenden 3-adrigen Patchkabeln
mit den Eingédngen RX1 und RX2 verbunden:

Futaba S-BUS:

Stellen Sie den oder die Empfénger in den ,Normal-Mode*, nicht in den
,High-Speed-Mode*.

Speziell beim R7008SB Empfanger gilt zu beachten, dass der Ausgang 8 auf
S-Bus eingestellt ist und dieser Ausgang verwendet wird. Nicht den S-Bus2
Ausgang verwenden! Der S-Bus 2 Steckplatz des Empfangers kann natirlich
fur Futaba Telemetrie Zubehor verwendet werden.

Multiplex M-Link:

Der oder die verwendeten MPX-Empfanger missen auf ,Digitaler Ausgang*
gestellt werden. Das kann mit dem Multi-Mate-Gerat oder einem USB-Adapter
(Multiplex oder PowerBox USB Interface) mit dem PC eingestellt werden. Auf
der Multiplex Webseite finden Sie das benétigte Programm ,Multiplex
Launcher” kostenlos zum Download. Stellen Sie auch die Failsafe - Zeit auf Os.
Das ist wichtig, wenn zwei Empfanger benutzt werden, um eine schnelle
Umschaltung bei Signalverlust zu erreichen.

SJ HoTT:

Bei Verwendung von HoTT muss das SUMD - Signal im Empfanger aktiviert
werden. Sie mussen mithilfe der SmartBox oder dem Sender Telemetriemeni
unter ,,CH OUT TYPE: SUMD OF 16 einstellen.

OF bedeutet, dass der Empfanger im Falle eines Signal Verlustes das SUMD
Signal abschaltet. Das SRS-System erkennt das in wenigen Millisekunden und
schaltet auf den zweiten Empfanger um. Bei Verwendung von nur einem
Empfanger kann auch FS oder HD eingestellt werden.
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Jeti Duplex:

SchlieRen Sie zwei R-Sat2 Satelliten direkt an RX1 und RX2 an. Ein Satellit
wird als ,Clone®, der andere als ,Normal“ betrieben. Folgende Einstellungen
haben sich bewahrt:

- Output Mode: Computed

- Signal Fault: off

- Signal Fault Delay: 0.5s

- Output period: 24ms (bei Nutzung von 12 - 16 Kanalen auf 28ms stellen)
- PPM 8, 9, 12, 16 abh&ngig von Ihrem Sender/Sendermodul

d) Einstellen des Akkutyps

Um eine optimale Akkukontrolle zu gewahrleisten, ist es nétig, den Akkutyp wie
auch die Kapazitdt der verwendeten Akkus einzustellen. Sie finden diese
Einstellméglichkeit im POWER/TELEMETRY Menu:

o CHEMIS
A
j

TRPUT UGOLT
QUTPUT Wl
TELEMETRY SHSTEM: DSM ¥

- CHEMISTRY: wahlen Sie zwischen 3 Akkutypen aus: LiPo, NiMH oder
LiFePo

- CAPACITY: Stellen Sie hier die Kapazitat Ihrer Akkus ein. Bei einem
Reset nach dem Laden wird auf diesen Wert zurlickgesetzt.

e) Einstellen der Ausgangsspannung

Die Royal SRS hat insgesamt vier unabhangige Hochleistungs-Spannungs-
regler eingebaut. Diese sind, um 100% Redundanz zu gewahrleisten,
paarweise zusammengefasst. Jedes dieser Regler Paare A und B ist in der
Ausgangsspannung einstellbar. Sie kdnnen das Regler Paar A zum Beispiel
auf 7,4V Ausgangsspannung einstellen und das Regler Paar B auf 5,9V. Damit
koénnen Sie gemischt HV-Servos und Normale Servos an der PowerBox Royal
SRS betreiben. Welche Ausgange dem Bereich A, und welche dem Bereich B
zugeordnet sind, kobnnen Sie an der Markierung A (rot) und B (schwarz) auf
dem Gehausedeckel erkennen. Mit der Output Mapping Funktion hat man
hier jede Mdglichkeit bestimmten Funktionen die gewinschten
Ausgangsspannung zuzuordnen.

Hinweis: Auch die PowerBUS Ausgénge sind jeweils dem Spannungsbereich
A und dem Spannungsbereich B zugeordnet.
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f) Ausgangsseitige Kanalzuordnung

Wie bereits erwahnt, sind die Ausgédnge der PowerBox Royal SRS frei
zuordenbar. Das heifdt alle 24 Ausgange kdnnen bestimmten Funktionen oder
Kanalen zugeordnet werden. Der Menupunkt hierzu heit OUTPUT MAPPING:

QUTPUT FURCTION

FAIL
Hol D

In diesem Menu finden Sie eine graphische Abbildung der Ausgénge wieder.
Sie kénnen mit dem Cursor durch die Ausgédnge durchschalten um den
gewilinschten Ausgang anzuwahlen. Wenn Sie bei einem gewahlten Ausgang
die SET-Taste driicken, wird das Feld FUNCTION hervorgehoben und Sie
kénnen auswahlen was dieser Ausgang ausgeben soll. Driicken Sie die Taste
erneut und das Feld FAIL wird hervorgehoben. Wenn Sie ein weiteres Mal die
SET-Taste driicken, springt der Cursor wieder auf das Feld der Ausgange.

Zur Bedeutung der verschiedenen Darstellung der Ausgénge:

Cursor, bzw. ausgewahlter Ausgang

Freier Ausgang, noch nicht zugeordnet

Kanal zugeordnet, Ausgang geht im Failsafe Fall auf Hold

Kanal zugeordnet, Ausgang geht im Failsafe Fall auf die
gespeicherte Failsafe Position

Hinweis: Das Output Mapping bietet enorme Md&glichkeiten. Um die Einstell-
arbeiten auf ein Minimum zu verkirzen, sind die meisten Ausgénge bereits
vordefiniert. Eine Liste der vordefinierten Ausgange finden Sie weiter unten.
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Folgende Einstellmdglichkeiten sind gegeben:
- FUNCTION:

* DIRECT 1...18:

Abhangig von lhrem Fernsteuersystem kénnen Sie die Kanéle 1 - 18 (bei
Futaba) direkt, wie vom Sender kommend, ausgeben.

Als Beispiel: In lhrem Sender ist die rechte Landeklappe auf Kanal 9
programmiert und Sie wollen das Landeklappen Servo an Ausgang D
anschlieBen. Bewegen Sie den Cursor auf das Feld OUTPUT D und
bestatigen mit der SET-TASTE. Stellen Sie unter FUNCTION: DIRECT 9 ein.
Das an Ausgang D angeschlossenen Servo gibt jetzt den Kanal 9 lhres
Senders 1:1 aus - wenn noch kein ServoMatching eingestellt wurde.

GY AILERON A und B:

Wird eine dieser Funktionen gewahlt, wird dieser Ausgang mit dem iGyro
Ausgang Querruder A oder B verknipft.

Als Beispiel: Linkes Querruder wird an GY AILERON B, rechtes Querruder
an GY AILERON A angeschlossen.

GY ELEVATOR A und B:

Wird eine dieser Funktionen gewahlt, wird dieser Ausgang mit dem iGyro
Ausgang Héhenruder A oder B verknUpft.

Als Beispiel: Linkes Hohenruder wird an GY ELEVATOR B, rechtes
Hohenruder an GY ELEVATOR A angeschlossen.

GY RUDDER A und B:

Wird eine dieser Funktionen gewahlt, wird dieser Ausgang mit dem iGyro
Ausgang Seitenruder A oder B verknUpft.

Als Beispiel: Das Seitenruder wird an GY RUDDER A, das Bugrad an GY
RUDDER B angeschlossen.

DS-OUT 1...6:

Wird eine dieser Funktion gewahlt, ist der Ausgang mit dem Doorsequenzer
verknlpft. Welche Fahrwerktir oder welches Ventil von welchem
Doorsequenzer Ausgang gesteuert wird, ist frei einstellbar, es wird aber
empfohlen den Doorsequenzer Assistenten zu nutzen, der die Ausgangs-
zuordnung wie unten gezeigt festlegt.

- FAIL:

= FS:
Im Falle eines kompletten Signalverlustes aller angeschlossenen Empfénger
geht dieser Ausgang in eine vorher bestimmte Position. Wie diese Position
eingelernt wird, ist unter Punkt 6. erklart.

= HOLD:
Im Falle eines kompletten Signalverlustes aller angeschlossenen Empfénger
bleibt dieser Ausgang in der letzten bekannten Position stehen.
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StandardmaRig oder nach einem RESET OUTPUT MAPPING sind bestimmte
Ausgange vordefiniert, um Einstellarbeiten zu verkirzen. Die iGyro Ausgange
sind grundsatzlich vordefiniert. Die Doorsequenzer Funktionen werden erst auf
die untengenannten Ausgédnge zugeordnet, wenn der Doorsequenzer
Assistent ausgefuhrt wird.

Sollten Sie einen Ausgang nach Einstellung des Kreisels oder des
Doorsequenzers umsortieren wollen, ist das generell méglich: die Kreisel- oder
Doorsequenzer-Einstellungen andern sich dadurch nicht!

Standard Belegung der Ausgénge:

Q)| (™M) (1 (CF)[Ce)
CPO[C)[CR)CED|CBD
o )|(K)||(Ce )| )(A D

- Schwarz umrandete Felder sind generell nach einem Reset wie folgt
zugeordnet:

- Rot umrandete Felder werden erst nach Durchfihrung des Sequenzer
Assistenten wie folgt zugeordnet:

Hinweis:

frei Direkt 5 / VENTIL Sequenzer
Direkt 10 Fahrwerktiire rechts

Gyro Seitenruder (A) Fahrwerkttire links

Gyro Seitenruder (A) Direkt 8

Gyro Seitenruder (A) Direkt 8

Direkt 11

Fahrwerktiire vorne

Gyro Héhenruder links (B)

Gyro Querruder rechts (A)

Gyro Héhenruder links (B)

Gyro Querruder rechts (A)

Direkt 3

frei

Gyro Querruder rechts (B)

Direkt 9

Gyro Querruder rechts (B)

Gyro Hohenruder rechts (A)

x|s|<|<|H|o|=|ofulolz|=

Direkt 1

Ll PN Bl el il () ! (| (@] (@] los) g

Gyro Héhenruder rechts (A)
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g) Nutzung des iGyro Assistenten

Mit Hilfe des Setup Assistenten sind Sie in der Lage, den eingebauten iGyro
binnen maximal 10 Minuten einzustellen. Nur ein einziger Flug ist nach den
Grundeinstellungen nétig, um die Feinjustierung durchzufiihren.

Lesen Sie sich trotz der gefiihrten Bedienung Uber das LC-Display diese
Anleitung durch, um wichtige Zusatzinformationen wéahrend der Einstell-
arbeiten zu bekommen.

Eine detaillierte Beschreibung des iGyro finden Sie unter Punkt 7.

Der Assistent deckt 99% aller Modelltypen ab. Bedingt geeignet ist er:

- Fur Canards
- Fur Schubvektoren

Fur diese Modelle kann der Assistent verwendet werden um die Haupt-
funktionen wie Querruder, Hohenruder und Seitenruder einzustellen. Die oben
genannten Sonderfunktionen missen manuell eingestellt werden.

Vor dem Einstellflug empfehlen wir den TESTFLY ASSISTANT mehrmals auf
dem Boden durchzufiihren, um sich mit der Reihenfolge und der Funktion
vertraut zu machen. Es ist auch duRerst hilfreich, sich einen Helfer wéahrend
des Fluges zur Seite zu stellen, der mithilfe des Flussdiagramms den Uberblick
in der Einstellsequenz behalt.

Es ist auRerdem noch eine Sicherheitsfunktion eingebaut, sollte irgendetwas
Unvorhergesehenes passieren:

Der Flightmodeschalter in der Stellung FM1 deaktiviert grundsatzlich alle
Kreiselfunktionen!

Der Einstellvorgang ist in zwei Sektionen aufgeteilt:

- BASICS SETUP ASSISTANT
Hier werden alle modellspezifischen Einstellungen vorgenommen, z.B.
Einbaulage, Kanalzuordnung, Wirkrichtung.

- TESTFLY ASSISTANT
Hier wird die Einstellung der Empfindlichkeit im Flug gemacht. Sie sollten
diesen Assistenten vor dem Flug mehrmals durchlaufen, um mit dem
Einstellverfahren vertraut zu werden. Die Einstellungen des BASIC SETUP
ASSISTANT werden dadurch nicht verandert. Sollten Sie sich im Flug
dennoch unsicher sein, kdnnen Sie auch nach jeder Einstellung landen und
sich den aktuellen Stand auf dem Bildschirm ansehen.

Als Vorarbeit missen Sie lediglich folgende Punkte leisten:

- Durchfihren des Punktes 3c) um das verwendete Fernsteuersystem
einzustellen
- Zuordnung eines 3-Stufenschalters und eines Dreh- oder Schiebereglers im

Sender
_‘| 5_



Wahlen Sie im iGyro Menl den Punkt BASICS SETUP ASSISTANT:

Folgen Sie den Anweisungen auf dem Bildschirm:

SET MOUKHTING ORIEHTATION SET WIHG OR TAIL TYPE
& FLIGHT
ﬂ DIRECTION
WING €=1{72
EWIT
In diesem Bildschirm mussen Sie Legen Sie hier lhren Fligel- bzw.
die Einbaulage festlegen. Wahlen Leitwerktyp fest. Bei einem Delta
Sie mit den Tasten | und Il Ihres oder V-Leitwerk darf im Sender kein
SensorSchalters wie die Delta- bzw. V-Leitwerkmischer
PowerBox im Modell eingebaut ist. Mischer eingestellt sein. Die
Dricken Sie 2x die SET-TASTE Mischung tbernimmt der iGyro.
wenn die Auswahl getroffen ist. Bestatigen Sie 2x mit der SET-
TASTE.

Hinweis: Sollte der Assistent eine Eingabe trotz erkanntem Kanal nicht
akzeptieren, andern Sie die Wegeinstellung an Ihrem Sender auf -105% bis
+105%. Sollte das ebenfalls nicht zum Ziel fihren, kontrollieren Sie im
Servomonitor |hres Senders, dass nur ein Kanal gesteuert wird. Gerade bei
Futaba wird oftmals Gbersehen dass sich die Schaltkandle (DG1 oder DG2)
mitbewegen.

MOME FLIGHT MODE SWITCH
TO TEACH CHAHHEL

MOWE SLIDER OR KHOE TO TERACH
GAIN CHAHHEL

DET H

I=

Jetzt mussen die Eingangskanéle Auch hier missen Sie lediglich
ermittelt werden. Der Assistent Ihren Schieber oder Drehknopf
findet die Kanale automatisch, bewegen um den Kanal einzu-
sobald diese am Sender betatigt lernen. Es missen 0% bis 100%
werden. Bewegen Sie hier |hren erkannt werden um die Eingabe zu
3-Stufenschalter am Sender. Der akzeptieren.

Assistent aktzeptiert die Eingabe Dricken Sie die SET-TASTE wenn
erst, wenn alle 3 Flightmodes die Auswahl getroffen ist.

geschaltet wurden.Driicken Sie die
SET-TASTE wenn die Auswahl
getroffen ist.
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MOWE AILEROH STICK MOWYE ELEVATOR STICK
TO TEACH CHAHMHEL

Bewegen Sie Ihren Querruder Bewegen Sie lhren Ho6henruder
Steuerknlippel. Der Assistent er- Steuerknlippel. Der Assistent er-
kennt automatisch ob Sie einen kennt automatisch ob Sie einen
oder zwei Kanale fiir das Querruder oder zwei Kanale fur das Hoéhen-
verwenden. Sollten Sie aus Verse- ruder verwenden.

hen eine andere Funktion am Uberpriifen Sie die Eingabe mithilfe
Sender berihrt haben, steuern Sie des Servomonitors am Sender.
einfach die Richtige. Driicken Sie die SET-TASTE wenn
Uberpriifen Sie die Eingabe mithilfe die Auswahl getroffen ist.

des Servomonitors am Sender.
Driicken Sie die SET-TASTE wenn
die Auswahl getroffen ist.

Hinweis: Bei Jetmodellen oder Warbirds kommt es oft vor, dass die
verfugbaren Kanale knapp werden. Hier kann man mit der Royal SRS Abhilfe
schaffen: Verwenden Sie fur das Querruder, Ho6henruder und
Seitenruder/Bugrad nur jeweils einen Kanal im Sender und nutzen Sie die
Servomatch-Funktion um das zweite Ruder in Richtung und Endausschlag
perfekt einzustellen.

MOVE RUDDE
AEH

BT

BACK
Bewegen Sie den Seitenruder Dieser Bildschirm weist darauf hin,
Knuppel. Hier sollten nur zwei im nachsten Bildschirm die Aus-
Kanale erkannt werden, wenn zwei gange zuzuordnen.
Seitenruder Uber zwei getrennte Dricken Sie 2x die SET-TASTE
Gyro Kanale angesteuert werden wenn die Auswahl getroffen ist.
sollen.

Uberpriifen Sie die Eingabe mithilfe
des Servomonitors am Sender.
Driicken Sie die SET-TASTE wenn
die Auswahl getroffen ist.
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Hinweis: Soll eine Vektor Steuerung oder ein Canard Fligel zum Einsatz
kommen, muss der Vektor/Canard Kanal manuell eingestellt werden. Die
Kanale fiur die Vektorsteuerung oder Canardsteuerung miissen im Assistenten
abgeschaltet sein und dirfen bei ELEVATOR und RUDDER nicht erkannt
werden.

DEFINE DUTPUT FUNCTION

ORRECT GYRO DIRECTION
7] = O 3 3 2 D H i3

CLEWATOR B

RUDDER R HORMAL

RUDDER B =

=111 8

Wenn am Output Mapping noch Der iGyro aktiviert nun automatisch
nichts eingestellt wurde, finden Sie den Headingmode um die Kreisel-
standardmassig diesen Bildschirm wirkung optimal zu sehen. Uber-
vor. Die Ausgangszuordnung ist, prifen Sie nun die Wirkrichtung der
wie unter Punkt 3f beschrieben, Ruder. Sollte die Wirkrichtung
eingestellt. Sie haben jetzt die falsch sein, bewegen Sie den
Méglichkeit die Ausgange auf lhre Cursor zu dem betreffenden Kanal
Gegebenheiten anzupassen und und dricken Sie die SET-TASTE
mit OK zu bestatigen. um die Wirkrichtung umzukehren.

Gehen Sie hier besonders
griindlich vor - lassen Sie sich
Zeit!

Wenn alle Ruder richtig eingestellt
sind, wahlen Sie OK, der iGyro ist
wieder deaktiviert.

BACK

Die Grundeinstellungen sind
gemacht. Jetzt kann das Modell mit
dem TESTFLY ASSISTANT geflo-
gen werden.

-18-



An dieser Stelle noch einmal der Hinweis: Fiihren Sie diesen Assistenten
mehrmals am Boden durch um sich mit dem Ablauf vertraut zu machen. Wir
haben neben den einzelnen Schritten kleine Checkboxen angebracht. Wenn
Sie durch einen Helfer unterstiitzt werden, kann dieser hier markieren welche
Schritte bereits durchgefiihrt wurden. Auch eine Zwischenlandung kann
hilfreich sein wenn man sich lber den Status des Assistenten unsicher ist.

Wahlen Sie im Hauptmeni den
TESTFLY ASSISTANT aus.

Der iGyro fiihrt einen Nullabgleich
durch. Halten Sie das Modell in
dieser Zeit still. Das Modell muss
aber nicht gerade stehen!

Der iGyro wartet jetzt, bis der
Flightmode Schalter auf FM2 oder
FM3 steht, und der Gain Regler auf
0% bevor weiterverfahren wird.

-19-

Bewegen Sie jetzt alle Steuer-
knlppel um die maximalen End-
punkte einzulernen. Sollte am
Sender ein ,Dual-Rate” Schalter
programmiert sein, stellen Sie
diesen auf maximale Ausschlage.
Wahlen Sie OK wenn Sie fertig
sind.

-4 FLIGHT-
IHCR GRIH TO ADJUET:
RILEROHN

WHEH DOHE SET FLIGHT MODE
SWITCH TO FRMO

1 AILEROH:

Jetzt wird gestartet!

Der Kreisel ist aktiv, der Gain
Regler auf 0%. Richten Sie das
Modell gerade, machen Sie einen
langsamen Uberflug und drehen
Sie den Gain Regler auf, bis das
Modell in der Querruderachse zu
Schwingen beginnt. Nehmen Sie
den Gain Regler wieder ein Stiick
zurick. Sie kénnen mehrere
Runden zum Testen fliegen. Wenn
die Einstellung in Ordnung ist,
schalten Sie den Flightmode auf 1.
Damit ist der Kreisel wieder
deaktiviert und die Einstellungen
gespeichert.



Der iGyro wartet jetzt wieder bis in
den FM2 oder FM3 geschaltet wird
und der Gain Regler auf 0% steht.
Wenn das erfolgt ist, wird im
nachsten Schritt das Hoéhenruder
eingeflogen.

- IN FLIGHT -
IHCRE AIH TO RDDUET:
UATOR
ET FLIGHT MODE

MHEH DOk
SWITCH TO FM

GAIN ELEVATOR: 20

Richten Sie das Modell gerade und
machen einen langsamen Uberflug.
Den Gain Regler aufdrehen bis das
Modell auf der Héhenruderachse zu
Schwingen beginnt. Nehmen Sie
den Gain Regler wieder ein Stiick
zurick. Sie kénnen mehrere
Runden zum Testen fliegen. Wenn
die Einstellung in Ordnung ist,
schalten Sie den Flightmode auf
FM1. Damit ist der Kreisel wieder
deaktiviert und die Einstellungen
sind gespeichert.

- IN FLIGHT -
IHCREASE GARIM TO RDJUET:
RUDDER HORMAL

WHEH DOHE SET FLIGHT MODE
SWITCH TO FH

GAIN RUDDER:

Der iGyro wartet jetzt wieder bis in
den FM2 oder FM3 geschaltet wird
und der Gain Regler auf 0% steht.
Wenn das erfolgt ist wird im
nachsten Schritt der Seitenruder
Normalanteil eingeflogen.

-20-

Das Seitenruder hat eine Sonder-
stellung. Beim Seitenruder wirkt
sich der Headinganteil negativ im
normalen Kurvenflug aus, weil der
Kreisel versucht, die vorherige
Flugrichtung beizubehalten.
Deshalb wird beim Seitenruder
Normal- und Headinganteil getrennt
eingeflogen. Stellen Sie mit dem
Gain Regler jetzt die Kreiselwirkung
fir das Seitenruder ein. Danach
den Flightmode Schalter auf FM1
schalten um fortzufahren.



IH FLIGHT

MHEH DO T FLIGHT MODE
s CH T FMI
GAIN RUDDER: T2
Der iGyro wartet jetzt wieder bis in Die Einstellung des Seitenruder
den FM2 oder FM3 geschaltet wird Heading Kreiselanteils ist identisch
und der Gain Regler auf 0% steht. mit den vorangegangenen Schrit-
Wenn das erfolgt ist wird im ten. Sollten Sie aber nach dem
nachsten Schritt der Seitenruder ersten Uberflug mit der Einstellung
Headinganteil eingeflogen. nicht fertig sein, lenken Sie in der

Kurve mit dem Seitenruder ganz
leicht mit, um den Headinganteil
beim Seitenruder auszublenden.
Fahren Sie dann mit der Einstellung
fort. Wenn die Einstellung in
Ordnung ist, schalten Sie in den
FM1.

Der iGyro ist nun fertig eingestellt.
Der Assistent hat die Flightmodes
FM2 und FM3 eingerichtet. FM2 ist
als Standard-Flugphase eingestellt.
Der Headinganteil fir das Seiten-
ruder ist deaktiviert. Der FM3 kann
fur bestimmte Flugfiguren wie
Messerflug oder langsame Rollen
eingeschaltet werden.

Der iGyro TESTFLY ASSISTANT hat fur das Quer- und Héhenruder gleiche
Anteile fir Normal und Heading tUbernommen. Selbstverstandlich kénnen
samtliche Einstellungen nachtraglich verandert oder optimiert werden.
Denkbar sind z.B. unterschiedliche Einstellungen fiir den Normal- oder
Headinganteil, oder Aktivierung des Boosters fiir bestimmte Achsen. Eine
detailierte Beschreibung der Mdglichkeiten finden Sie unter Punkt 7.

Hinweis: 3D-Piloten empfehlen wir mindestens einen Flightmode ohne
Headinganteil zu programmieren: Im 3D Flug hat das Modell aufgrund
fehlender Fluggeschwindigkeit nicht alle Freiheitsgrade - deshalb kdénnen
Ruder im Vollausschlag stehen wenn der Kreisel versucht die Lage zu halten.
Wenn das Modell dann wieder Fahrt aufnimmt kann es kurz zu unerwiinschten
Bewegungen des Modells kommen.
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h) Nutzung des Doorsequenzer Assistenten

Der Setup Assistent vereinfacht die Einstellarbeiten der Doorsequenzer
Funktion deutlich. Der Setup Assistent ist kein zweiter Doorsequenzer,
sondern beschreibt die Tasks im Doorsequenzer nach ihren Eingaben. Das
bedeutet auch, man kann nach Ausfiihrung des Setup Assistenten jederzeit
Fahrwerk- oder Tur-Funktionen ergdnzen oder &ndern.

Der Setup Assistent fihrt Sie durch die Einstellungen, alles was zu tun ist
steht im Display beschrieben. Diese Anleitung erganzt lediglich Informationen,
die aufgrund der Display GroRe nicht in der PowerBox gegeben werden
kénnen.

Vorarbeiten:

- Das Fernsteuerungssystem ist eingestellt und auch die anderen Ruder
bewegen sich.

- Stecken Sie am Doorsequenzer noch keine Servos oder Ventile ein.

- Im Sender ist ein Schalter auf einen freien Kanal programmiert. Der Weg
muss von -100% auf +100% programmiert sein. Bei Futaba kann auch DG1
oder DG2 verwendet werden.

- Sorgen Sie dafir, dass sich bei Verwendung pneumatischer Ventile, stets
Druck im System befindet, um einen reibungslosen Programmiervorgang zu
ermdglichen.

Gehen Sie ins Doorsequenzer Ment der PowerBox und wahlen Sie den Punkt
SETUP ASSISTANT aus. Sie sehen jetzt folgenden Bildschirm:

MOUE GEAR SHITCH
T0O TEACH CHAMHEL

»up

DOMH

An dieser Stelle wird der Schalter eingelernt. Die Royal SRS detektiert den
Kanal automatisch, sobald Sie am Sender den Schalter betétigen, den Sie fur
das Fahrwerk zugeordnet haben. Auf dem Bildschirm sollten die Pfeile vor
UP/DOWN springen. Sollte ihr Fahrwerksschalter jetzt in der Richtung falsch
sein, dndern Sie das, indem Sie im Sender den Ausgang umpolen.
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Driicken Sie die SET-Taste um mit dem Assistenten fortzufahren, es erscheint
der nachste Bildschirm:

ceLecT
{ SEQUENCE

Im diesem Menu wird die Funktionsweise des Doorsequenzers eingestellt,
folgende Abldufe stehen zur Verfligung:

Mode 1:

Fahrwerk ausfahren:
Fahrwerktiren 6ffnen — Fahrwerk ausfahren

Fahrwerk einfahren:
Fahrwerk einfahren — Fahrwerktliren schlief3en

Mode 2:

Fahrwerk ausfahren:
Bugfahrwerktiren 6ffnen — Bugfahrwerk ausfahren
Hauptfahrwerktiren 6ffnen — Hauptfahrwerk ausfahren — Hauptfahrwerkttren schlieRen

Fahrwerk einfahren:
Bugfahrwerkturen 6ffnen — Bugfahrwerk einfahren
Hauptfahrwerktiiren 6ffnen — Hauptfahrwerk einfahren — Hauptfahrwerkttren schlieRen

Mode 3:

Fahrwerk ausfahren:
Bugfahrwerkturen 6ffnen — Bugfahrwerk ausfahren — Bugfahrwerktiiren schlieRen
Hauptfahrwerktiren 6ffnen — Hauptfahrwerk ausfahren — Hauptfahrwerkttren schlieRen

Fahrwerk einfahren:
Bugfahrwerkturen 6ffnen — Bugfahrwerk einfahren — Bugfahrwerktlren schlieRen
Hauptfahrwerkttren 6ffnen — Hauptfahrwerk einfahren — Hauptfahrwerkttiren schlieRen
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Bringen Sie den Cursor zum gewiinschten Mode und bestétigen Sie mit der
SET-Taste. Fahren Sie den Cursor mit der Taste Il bis zu OK und driicken die
SET-Taste, es erscheint dieser Bildschirm:

COHHECT RETRACT UALUE
TO OUTPUT: A
SBUTTOH 10RI TOSET

DOWH POSITION

Stecken Sie ihr Fahrwerkventil an den Ausgang A an. Je nach Programmierung
ihres Ventils geschieht jetzt folgendes:

Ventil schaltet und das Fahrwerk fahrt ein. Driicken Sie die Taste Il an lhrem
SensorSchalter und halten diese gedriickt, bis das Fahrwerk wieder ausfahrt.

Ventil schaltet nicht und das Fahrwerk bleibt in der ausgefahrenen Stellung
stehen.

Driicken Sie die SET-Taste um zum nachsten Bildschirm zu gelangen:

COHHECT RETRACT UALUE
j A

ORI TOSET
ITIOH

Das Fahrwerk sollte jetzt einfahren. Wenn nicht, driicken und halten Sie die
Taste | solange, bis das Ventil schaltet und das Fahrwerk einfahrt. Mit der
SET-Taste geht es zum nachsten Einstellpunkt.
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COMHECT FRONWT DOOR COHHECT FROWT DOOR
OUTRUT: E y OUTPUT: £
BUT |ORNI TOSET 'RE UTTOH 10RI TOSET
D POSITION HED POSITION

Stecken Sie das Servo flr die Bugfahrwerkture auf Ausgang F. Fahren Sie mit
der SET-Taste zuerst die vordere Fahrwerk Tlre zu, im nachsten
Einstellbildschirm die Fahrwerktlre auf.

Mit den nachsten Schritten werden die hinteren Fahrwerktliren eingestellt.
Verfahren Sie hier identisch wie mit der Bugfahrwerktiire. Das Servo fir die
rechte Fahrwerktire wird auf Ausgang B, fur die linke Fahrwerktire auf
Ausgang C eingesteckt.
COHHECT RIGHT DOOR

| QUTPUT: B

TOH JORI TOZET
EHED POSITION

CONHECT RIGHT DOOR
T 3 E:
ORJl TOSET
POSITION

COWMECT LEFT DOOR
y QUTRPUT. ©
UTTON T0ORI TOSET
OFENED POSITION

COHHECT LEFT DOOR
ouTPOT: C
BUTTOH [0ORI TOSET
ED POSITION

Hinweis: Sollten Sie nur ein Ventil fir alle Fahrwerktiren verwenden, kénnen
Sie die vier letzten Punkte mit OK Ubergehen.

Alle Einstellungen sind jetzt fertig und es erfolgt noch eine Sicherheitsabfrage:

0K - PLEASE MAIT

Bringen Sie den Schalter ihres Senders in die ,Fahrwerk unten* Stellung. Es
dauert jetzt einen kleinen Moment bis der Assistent die nétigen Tasks erstellt
hat und die Turen ohne Kollision in die richtige Position bringt.

Die vom Assistenten angelegten Tasks sind unter Punkt 8. genau beschrieben.
Sollten Pausen, Offnen- oder SchlieRzeiten nicht so sein wie gewiinscht,
kénnen Sie diese jederzeit manuell andern.
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4. Servo-Match-Funktion

Die Servo-Match-Funktion bietet Ihnen die Méglichkeit angeschlossene Servos
in der Mittenstellung und Endstellung einzustellen. Damit kénnen Sie bei
Modellen mit mehreren Servos pro Ruderflache einen exakten Gleichlauf der
Servos herstellen. Da die Servos nicht mehr gegeneinander arbeiten, wird die
Lebensdauer der Servos erhoht und fir mehr Kraft am Ruderblatt gesorgt, bei
gleichzeitig geringerem Stromverbrauch.

Auch die Drehrichtung einzelner Servos kann umgekehrt werden. Mit dieser
Funktion kdnnen Kanale am Sender eingespart werden. Zum Beispiel kann
man rechtes und linkes Héhenruder oder rechte und linke Landeklappe mit nur
einem Kanal steuern. In Modellen wie Jets oder Warbirds bei denen viele
Kanéle bendtigt werden, ist dieses Feature sehr wichtig. Aber auch in anderen
Modellen wird dadurch die Programmierung am Sender deutlich einfacher.

Wahlen Sie im Hauptmenli SERVO-MATCHING und es erscheint dieser
Bildschirm:

OUTRUT | FUNHCTION
H GY AILEROH A

Zu sehen sind der graphisch dargestellte Ausgangsblock, die Kennung des
Ausgangs und die zugeordnete Funktion des Ausgangs. Initialisierte Ausgange
sind mit einem I gekennzeichnet, bereits gematchte Kanale mit einem M.
Wahlen Sie den zu matchenden Kanal mit den Tasten | und Il und bestatigen
mit der SET-Taste. Nun wird dieser Bildschirm angezeigt:

START SERMOMATCHING

Um ein prazises Servomatching zu gewahrleisten muss der einzustellende
Ausgang initialisiert werden. Lassen Sie den Steuerknippel in der Mitte.
Bewegen Sie den Cursor zu INIT OUTPUT und driicken die SET-Taste. Jetzt
bewegen Sie den Steuerkniippel an Ihrem Sender zu beiden Endpositionen.
In der graphischen Anzeige kénnen Sie die Bewegung des oberen Pfeils
sehen. Dieser gibt das Eingangssignal wieder. Der Balken in dem Kasten zeigt
die Bewegung des Ausgangs. Die drei unteren Pfeile zeigen die eingelernte
Mitten- und Endpositionen an.

Hinweis: Solange der Kanal nicht initialisiert ist, konnen Sie die Punkte START
SERVOMATCHING und REVERSE SERVO nicht auswahlen.
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Folgende Beispiele zeigen die richtige Vorgehensweise mit der Servo-Match-
Funktion:

a) Anpassung mehrerer Servos an einem Ruderblatt, in diesem Beispiel
Tragflache rechts, Querruder.

- Demontieren Sie die Anlenkung der noch ungematchten Servos, um hohe
Krafte wahrend der Einstellarbeiten zu vermeiden!

- Zuordnung mehrerer Ausgdnge auf den gewiinschten Steckplatz im
OUTPUT MAPPING Mend.

In diesem Beispiel: Ausgang G und Ausgang H - GY-AILERON A. Sollte
ein drittes Servo eingebaut sein, ordnet man auf Ausgang | ebenfalls
GY-AILERON A zu.

- Stellen Sie ein Servo (in der Regel das Innere - Ausgang G) zuerst
mechanisch, wenn nétig mit dem Sender so ein, dass die Mittenstellung und
die maximalen Endausschlége passen.

- Danach wéhlen Sie das zu matchende Servo im Servo-Matching Meni aus.
In diesem Beispiel Ausgang H.

- Initialisieren Sie den Ausgang H wie oben beschrieben.

- Bewegen Sie den Cursor zu START SERVOMATCHING — noch nicht die
SET-Taste driicken!

- Bewegen Sie den Steuerknlppel in die Position die verstellt werden soll und
druicken die SET-Taste.

- Sie kénnen den Steuerknuppel jetzt loslassen. Die Position wird von der
PowerBox gehalten. Sie haben jetzt beide Hande frei, um mit der einen
Hand mit den Tasten | und Il prézise die Position einzustellen und mit der
anderen Hand die Ubereinstimmung des demontierten Kugelkopfes mit der
Anlenkung zu kontrollieren.

- Dricken Sie erneut die SET-Taste um die Einstellung zu beenden.

- Montieren Sie die Anlenkung erst wieder, wenn die Mittenstellung und beide
Endpunkte optimal eingestellt sind.

- Um weitere Einstellungen in einer anderen End- oder Mittenposition
vorzunehmen, bewegen Sie Ihren Steuerkniippel wieder in die gewiinschte
Richtung und driicken erneut die SET-Taste zum Start.

- Verfahren Sie gleichermafien mit allen Servos an diesem Ruderblatt.

Hinweis: Gerade bei groRen Querrudern kann es von Vorteil sein, die Servos
nicht 100% genau abzugleichen um ein ,Querruderflattern® aufgrund von
Servospiel zu eliminieren. Dazu gleicht man die Servos exakt aufeinander
ab und ,verspannt® die Servos mit 2 oder 3 maligem driicken auf die Tasten
| oder Il kontrolliert gegeneinander.
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b) Umpolen eines Ausganges bei spiegelverkehrtem Einbau von Servos,
in diesem Beispiel Landeklappe rechts und links.

- Demontieren Sie die Anlenkung der linken Landeklappe, um hohe Krafte
wahrend der Einstellarbeiten zu vermeiden!

- Zuordnung der Ausgange auf den gewinschten Steckplatz im OUTPUT
MAPPING Menu. In diesem Beispiel: Rechte Landklappe auf Ausgang D
und linke Landeklappe auf Ausgang E.

- Stellen Sie das rechte Landeklappenservo mechanisch und mit dem Sender
so ein, dass die Mittenstellung und die maximalen Endausschladge passen.

- Danach wéhlen Sie das zu matchende Servo (linke Landeklappe E) im
Servo-Matching Meni aus.

- Stellen Sie den Schalter fir die Landeklappe in die Mittenposition - nicht in
eine Endstellung!

- Wabhlen Sie jetzt: INIT OUTPUT

- Initialisieren Sie den Ausgang indem Sie den Schalter an lhrem Sender in
beide Endpositionen bewegen. Sollte eine Verzégerung am Sender
eingestellt sein, warten Sie bis die jeweilige Endstellung erreicht ist.

- Wahlen Sie mit der SET-Taste REVERSE SERVO. Ein Haken hinter der
Funktion erscheint und das linke Landeklappenservo hat jetzt die korrekte
Laufrichtung.

- Bewegen Sie den Cursor zu START SERVOMATCHING und driicken die
SET-Taste.

- Stellen Sie mit den Tasten | oder Il die Mittenstellung der linken
Landeklappe exakt ein und driicken Sie abschlieRend die SET-Taste.

- Bewegen Sie den Schalter am Sender in die ,ausgefahrene Position®
dricken wieder die SET-Taste.

- Stellen Sie jetzt den Endanschlag mit den Tasten | oder Il ein und driicken
Sie abschlieBend die SET-Taste.

- Bewegen Sie den Schalter am Sender in die ,,eingefahrene Position“ driicken
wieder die SET-Taste.

- Stellen Sie jetzt den Endanschlag mit den Tasten | oder Il ein und driicken
Sie abschlieBend die SET-Taste.

- Beide Landeklappen bewegen sich jetzt synchron.
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5. Eingangsseitige Kanalzuordnung

Mit der modernen SRS Bustechnologie ist es mdéglich, Kanédle bestimmten
Funktionen frei zuzuordnen. Die Input Mapping Funktion wird nur benétigt,
wenn Sie den iGyro oder Doorsequenzer manuell ohne Setup Assistenten
einstellen wollen. Bei Modellen mit Canards oder Schubvektorsteuerung wird
diese Funktion bendtigt, um die Empfindlichkeit fir Canard oder Schubvektor
getrennt von den Hauptsteuerfunktionen einzustellen.

Unter dem Menupunkt INPUT MAPPING kénnen Sie folgenden Funktionen
einen Kanal zuordnen:

2 x Gyro Querruder

2 x Gyro Hoéhenruder

2 x Gyro Seitenruder

6 x Gain Normalanteil

6 x Gain Headinganteil

1 x Gyro Flightmode

1 x Doorsequenzer Schalter

Um einen Kanal zuzuordnen, wahlen Sie mit der SET-Taste die jeweilige
Funktion aus, und bewegen den Steuerkniippel, Drehregler oder Schalter der
zugeordnet werden soll. Stellen Sie vorher sicher, dass der Geber senderseitig
einem Kanal zugeordnet ist.

Hinweis: Sind im Sender mehr als ein Kanal pro Geber zugeordnet (z.B. Kanal
2 und 6 fiir das Querruder), bewegen Sie den Steuerknippel mehrmals aus der
Mitte und zuriick bis der gewilinschte Kanal ausgewahlt ist. Alternativ kdnnen
Sie die Taste | und Il fur die Zuordnung benutzen.
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6. Failsafe und Hold Funktion

Die eingebaute Failsafe- und Holdfunktion ermdglicht es, unabhdngig von
Sender oder Empfanger, Failsafe oder Hold in der Royal SRS zu
programmieren. Jeder Ausgang kann individuell eingestellt werden. Als
Beispiel kann man die Gas Funktion als Failsafe definieren, alle anderen
Ausgange bleiben bei einem kompletten Signalverlust in der letzten bekannten
Stellung.

Wichtig zu wissen ist: Wenn man einen Ausgang als Failsafe programmiert,
sind alle anderen Ausgénge die denselben Eingangskanal haben, ebenfalls
Failsafe. Somit kénnen, falls mehrere Servos an einem Ruderblatt arbeiten,
keine Kollisionen entstehen, weil diese dem gleichen Eingang zugeordnet sind.
Das Beispiel unten zeigt: Ausgang K und Ausgang L sind mit der Gyro
Hoéhenruder A verknipft. Ausgang K wurde auf Failsafe gesetzt, der Ausgang
L ist somit ebenfalls automatisch als Failsafe programmiert.

DEFINE OUTPUT FUHCTION

Rl R R e Rl 15

=]l B oww w106 w0
|

[ B | o o v |

Vorgehensweise beim Einstellen der Failsafe Funktion: Setzen Sie wie
oben gezeigt im OUTPUT MAPPING Men, die Ausgénge auf Failsafe, wo Sie
es wiinschen. Verlassen Sie das OUTPUT MAPPING Menl und wahlen das
RX/TX Settings Menu aus. Hier finden Sie den Meniipunkt TEACH FAILSAFE
POSITIONS.

T -SYETEM: DS =
EIND

FRAMERATE ; 18

O TEACH FRILSAFE

Stellen Sie am Sender alle Ruder, das Fahrwerk und die Gasstellung in die
Stellungen, die im Falle eines Failsafes eingenommen werden sollen und
driicken die SET-Taste. Die Positionen sind jetzt gespeichert. Priifen Sie die
Einstellungen, in dem Sie alle Funktionen mit dem Sender in die ,Nicht Failsafe
Position“, also z.B. beim Gas die Vollgasstellung bringen. Schalten Sie jetzt
den Sender aus. Alle Ausgange die im OUTPUT MAPPING MenU mit FS
gekennzeichnet wurden, nehmen jetzt die eingelernte Stellung ein. Alle nicht
FS gekennzeichneten Ausgénge bleiben in der zuletzt bekannten Position
stehen.

Anmerkung: Dank des eingebauten SRS Systems und der Méglichkeit zwei
Empfénger gleichzeitig zu betreiben, sind Ausfalle in der Ubertragung nahezu
ausgeschlossen. Das haben die Erfahrungen mit den bestehenden SRS
Produkten die letzten 3 Jahre gezeigt.
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7. iGyro Detail Beschreibung

Es wird darauf hingewiesen, dass alle kommenden Einstellungen mit dem
oben beschriebenen SETUP-ASSISTENTEN durchgefiihrt werden sollten. Mit
dem Assistenten werden keine Einstellungen Ubersehen und er fiihrt Sie
rasch zu einem perfekten Ergebnis. Fur Modelle die mit dem Assistenten nicht
eingestellt werden kénnen, dazu gehéren Modelle mit Vektorsteuerung oder
Canards, dienen nachfolgende Punkte der Erkléarung der einzelnen Funktionen
um auch fir diese Anwendungsfalle abzudecken.

a) Besonderheiten des Regel-Algorithmus

Der eingebaute iGyro arbeitet auf allen 3 Achsen, also auf Querruder, Hohen-
ruder und Seitenruder. Es gibt zwei verschiedene Arbeitsbereiche des
Kreisels:

- Headingbereich: dieser wirkt, wenn der Steuerknlppel in der Mittenposition
des jeweiligen Ruders ist. In diesem Bereich der Mittenposition halt der
iGyro die letzte vorgegebene Lage.

Ein konkreter Fall ware zum Beispiel das Hohenruder im Messerflug:
schwerpunktbedingtes Nach - unten - wegdriicken wird durch den iGyro
eliminiert. Das Hohenruder muss nicht gesteuert werden.

- Normal oder Dampfungsbereich: dieser wirkt, wenn der Steuerknuppel
aus der Mittenposition des jeweiligen Ruders bewegt wird. In diesem
Bereich wirkt der iGyro gegen aufiere Einflisse dampfend.

Ein Beispiel hier waren Windbéen. Ein Wackeln des Modells wird je nach
eingestellter Kreiselempfindlichkeit ganz oder zu einem groRen Teil
abgedampft.

Wie anhand der Grafik zu
erkennen ist, wird die
Kreiselwirkung mit zu-
nehmendem Steuerweg
ausgeblendet. Somit wird
ein Entgegenwirken des
iGyro auf den Steuer-
befehl verringert.

-100% Steuerkniippelweg +100%
[ Kreisel-
| wirkung
Normalmodus Normalmodus
0% 0%
Heading-

bereich
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b) Geschwindigkeitsabhingige Regelung der Empfindlichkeit

Die Royal SRS kann optional mit einem GPS Sensor zur Geschwindigkeits-
ermittlung ausgestattet werden.

Dieser GPS Sensor versorgt den iGyro zweimal pro Sekunde mit aktuellen
Geschwindigkeitsdaten. Die Kreiselempfindlichkeit wird also standig der
tatsachlichen Fluggeschwindigkeit angepasst. Gerade bei Modellen mit einem
sehr breiten Geschwindigkeitsspektrum ist das besonders wichtig.

Bei bisherigen Kreiselsystemen ohne Kompensation der Geschwindigkeit,
durften nur eine geringe Empfindlichkeit eingestellt werden, um ein
Aufschwingen des Modells bei Héchstgeschwindigkeit zu vermeiden. Die Folge
war, dass bei langsamem Flug, z.B. bei der Landung, fast keine Kreiselwirkung
mehr vorhanden war. Gerade im langsamen Flug sind Flachenmodelle aber
besonders anféllig fir Windbéen oder Drehmomente des Propellers und
deshalb ist hier eine hohe Empfindlichkeit erwiinscht.

Die Wirkung des GPS Sensors kann in 6 Stufen fiir jede Achse eingestellt
werden. Somit erreicht man maximale Kreiselwirkung im schnellen und im
langsamen Flug.

Hinweis: Das fiir den iGyro verwendete GPS kann auch die Geschwindigkeit
im senkrechten Flug ermitteln. Ein Aufschwingen, auch im Sturzflug, wird damit
verhindert. Einzig Mit- oder Gegenwind kann in die Berechnung der
tatsachlichen Geschwindigkeit nicht mit einflieBen. Das hat aber auf die
Stabilitdt des Modells, auch bei starkem Wind, einen vernachlassigbar kleinen
Einfluss.

Sollte der GPS Sensor wahrend des Fluges kurzzeitig schlechten oder keinen
Empfang haben, wird die Kreiselempfindlichkeit auf den minimal eingestellten
Wert heruntergefahren. Ein Aufschwingen des Modells wird dadurch
unabhangig der momentanen Geschwindigkeit verhindert. Auch mit reduzierter
Kreiselwirkung kann der iGyro Storeinflisse auf das Modell ausgleichen.
Sollten GPS Empfangsstérungen auftreten, sind sie meist nur von sehr kurzer
Dauer und werden wahrend des Fluges nicht wahrgenommen.

Der GPS Sensor erfordert keine spezielle Einbaulage. Er kann einfach an
beliebiger Stelle im Modell mit dem beigelegten, doppelseitigen Klebeband
befestigt werden. Es sollte eine vibrationsfreie Stelle im Modell sein die in allen
Richtungen frei von Kohlefaser oder Metallteilen ist, um bestmdglichen
Empfang zu gewahrleisten.
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c) Nutzung der Flight-Modes

Die Flight-Mode Funktion kann auf jeden beliebigen Kanal zugeordnet werden
und gibt dem Piloten die Mdglichkeit, drei verschiedene Einstellungen des
Kreisels fur bestimmte Flugmandver zu aktivieren. So ist der Kreisel im
Flight-Mode 1 grundsétzlich deaktiviert. Steuersignale werden 1:1 an die
Servoausgange weitergegeben. Wurde die Delta-Wing oder V-Leitwerk
Funktion eingeschaltet, bleibt der Mischer nattrlich aktiviert.

Die Flight-Modes 2 und 3 sind vom Piloten frei konfigurierbar. In der Regel
wird der Flight-Mode Schalter nur benétigt, um den Seitenruder Heading Anteil
ein- oder auszuschalten. Der Headinganteil beim Seitenruder wird nur fir
bestimmte Flugmandéver, wie langsame Rollen oder Messerflug, benétigt und
sollte danach per Flight-Mode wieder abgeschaltet werden. In einer normalen
Kurve wirkt der Seitenruder-Headinganteil nachteilig, weil das Heck des
Modells die vorherige Richtung beibehalten mdchte und gegensteuert.
Querruder und Hoéhenruder kénnen in allen Flugsituationen gleich eingestellt
sein - der GPS Sensor macht Flugphasen fir ,normale“ Flachenmodelle
unnotig.

d) Einbaulage der Royal SRS einstellen

Um die Bedienung und Installation zu vereinfachen, wird der Royal SRS
einmalig nach der Installation die Einbaulage im Modell eingelernt. Somit kann
man in allen anderen Menis wie GYRO SETTINGS oder OUTPUT MAPPING
mit den Begriffen AILERON fur Querruder, ELEVATOR fur Héhenruder und
RUDDER fir Seitenruder arbeiten.

Diese Einstellung geschieht entweder mit Hilfe des BASIC SETUP
ASSISTANT oder im GENERAL SETTINGS Menl

WIHG &= {_[

MIXER: DELTAMING
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e) Flachentyp einstellen

Die Royal SRS hat einen eingebauten Delta und V-Leitwerkmischer. Damit ist
es mdglich, Deltamodelle oder V-Leitwerkmodelle mit Heading-Lock
Kreiselwirkung zu fliegen! Im Menlipunkt GENERAL SETTINGS kann dieser
Mischer aktiviert werden. Wahlen Sie hierzu bei MIXER: DELTA-WING oder
V-TAIL aus.

Achtung: Bei Delta- bzw. V-Leitwerk Modellen darf im Sender kein Delta- bzw.
V-Mischer aktiviert sein. Die Mischung erfolgt im eingebauten iGyro.

Der eingebaute iGyro wertet das Quer- und Héhenruder Signal vom Sender
aus, berechnet die Abweichung der Sensoren und gibt das Signal auf die
beiden Deltaruder aus.

Die Deltamischung erfolgt auf den Ausgangsfunktionen AILERON-A und
ELEVATOR-A. Ordnen sie wie unter 5. beschrieben AILERON-A das
Querruder und ELEVATOR-A das Hoéhenruder zu.

ELEVATOR-B bleibt Ihnen z.B. fur eine Vektor- oder Canard Ansteuerungen
erhalten und kann unabhangig eingestellt werden.

f) Einstellen der einzelnen Achsen

Auch hier nochmal der Hinweis: Stellen Sie das Modell mit Hilfe des BASIC
SETUP ASSISTANT und des TESTFLY ASSISTANT ein. Nutzen Sie die
manuelle Installation nur, wenn Ihr Modell spezielle Einstellungen erfordert.
Nachdem der iGyro installiert wurde, geht es nun an die Einstellung der
Empfindlichkeit und der Wirkrichtung.

Achtung: Die Wirkrichtung erfordert von Ihnen die gréRte Aufmerksamkeit!
Eine falsch eingestellte Wirkrichtung hat in der Regel den Verlust des Modells
zur Folge.

Das Kreiselsystem wird in diesem Fall eine Stérung von auRen (z.B. eine
Windbde) mit Ruderausschlag zusatzlich verstarken, was wiederum als
Stoérung von aulRen gewertet wird. Das fihrt dazu, dass der Kreisel innerhalb
weniger Sekunden auf maximalen Ruderausschlag lauft. Ein Gegensteuern
richtet in diesem Fall nichts mehr aus.

Das Modell muss ohne, bzw. mit ausgeschaltetem iGyro eingetrimmt sein und
geradeaus fliegen. Ein spateres Trimmen erfordert einen Neustart oder eine
Nullung des iGyros. Damit wird dem iGyro eine neue Mitte eingelernt, dass der
Headingmodus richtig arbeiten kann. Dazu spater mehr.

Es ist mindestens ein Kanal notwendig, um die Empfindlichkeit im Flug
einzustellen. Mit einem Kanal werden bei der manuellen Einstellung 6 Flige
bendtigt, um fur alle drei Achsen Heading- und Normalanteil einzustellen.
Schneller und komfortabler kann man eine Achse mit zwei Kanalen auf zwei
Dreh- oder Schiebereglern einstellen. Es ist nur ein Flug pro Achse notwendig,
um Heading- und Normalanteil einzustellen.
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Hinweis: Soll z.B. eine Vektorsteuerung eingeflogen werden, reicht ein Kanal
aus - der Headinganteil wird nicht genutzt!

Nachfolgende Anleitung geht von zwei zugeordneten Dreh- oder
Schiebereglern aus. Kann aus Kanalmangel nur ein Kanal zur Verfligung
gestellt werden, missen je ein Flug zum Einstellen des Normalanteils und ein
Flug zum Einstellen des Headinganteils durchgefiihrt werden.

Hinweis: Die zugeordneten Kanale sind nach der Einstellung des iGyro
wieder fur andere Funktionen verflgbar.

Vorgehensweise beim Einfliegen:

I)  Modell mit ausgeschaltetem iGyro fliegen und trimmen

II)  Kanalzuordnung im INPUT MAPPING MenU eines oder zweier Dreh- oder
Schieberegler

III)  Wirkrichtung einstellen

1V) Modell im Flight Mode 1 starten

V) Empfindlichkeit fir Normalanteil einstellen

VI) Empfindlichkeit fir Headinganteil einstellen

VIIl) Uberpriifen des Airspeed Faktors

VIIl) Dreh- oder Schieberegler deaktivieren

I) Die Royal SRS ist im Modell installiert und die Ruderkanale und der
Flight-Mode Schalter zugeordnet. Die Empfindlichkeit, im folgendem ,Gain*
genannt, sollte auf allen Achsen und in allen Flight Modes auf 0% stehen.
Dazu rufen Sie das GYRO SETTINGS Menu auf und erhalten diesen
Bildschirm:

GHT MODE: 1

Als erstes sollte gleich der Flight Mode Schalter getestet werden. Beim
Umschalten des Schalters muss der Wert bei FM: auf 2 und 3 wechseln.
Damit kénnen Sie auch gleichzeitig prifen, ob bei der Achse AILERON-A, die
Gain in allen Flight-Modes auf 0% steht. Wiederholen Sie diesen Priifvorgang
fur alle Achsen: AILERON-A, AILERON-B, ELEVATOR-A, ELEVATOR-B,
RUDDER-A und RUDDER-B.
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Hohenruder-Zumischungen auf Seitenruder oder Landeklappen sollten
deaktiviert sein, ebenso Mischer von Seitenruder zum Querruder. Anderenfalls
arbeitet der eingebaute iGyro nicht mehr im Headingbetrieb, da die Ruder nicht
mehr in der eingelernten Mitte befinden.

Exponential-Funktionen kénnen wie gewohnt eingestellt sein. Eventuell
mussen diese spater mit aktiviertem Kreisel etwas zuriickgenommen werden,
da die Kreiselwirkung bei geringen Steuerbewegungen, der Ruderfunktion
etwas entgegenwirkt. Dieses Verhalten nimmt mit zunehmendem Knuppel-
ausschlag ab und ist bei vollem Ausschlag auf 0 reduziert.

Hinweis: Sind andere Funktionen wie zum Beispiel Wélbklappen und
Querruder kombiniert, muss beachtet werden, dass der iGyro bei gefahrenen
Klappen nicht mehr im Headingbetrieb arbeitet. Das Kreiselsystem arbeitet in
diesem Fall nur im Normalmodus, da der Geber am Sender nicht mehr in der,
beim Einschalten eingelernten, Mitte steht.

Die Wirkrichtung spielt bei ausgeschaltetem Kreisel noch keine Rolle. Fliegen
Sie das Modell jetzt, im Flight-Mode 1, ohne Kreiselwirkung ein.

Nach der Landung mussen die neuen Trimmwerte und die Endausschlage
wieder eingelernt werden. Betatigen Sie bei stehendem Antrieb im iGyro Meni
den ersten Punkt ZERO GYRO und beriihren Sie das Modell nicht mehr. Der
iGyro wartet ein paar Sekunden, bevor der RESET ausgefiihrt wird. Das gibt
Ihnen genug Zeit, den Schalter loszulassen, damit keine Bewegungen von
aulRen das Ergebnis verfalschen. Bei diesem ,Zero“-Vorgang werden die Mitten
der Steuerknippel neu eingelernt und die Endausschlége zurlickgesetzt.
Aufterdem werden eventuelle Offset Werte der MEMS Sensoren errechnet. Die
Endausschldage werden automatisch neu eingelernt, wenn Sie nach der
Nullung alle Steuerfunktionen bis zum Endanschlag in beide Richtungen
bewegen.

Hinweis: Sollten zu einem spéteren Zeitpunkt Endausschlage oder die
Mittenstellung am Sender verandert werden, muss der Menlpunkt ZERO
GYRO neu ausgefiihrt werden. Danach missen alle Steuerkniippel einmalig
bis an den Anschlag bewegt werden. Die Werte fiir die Endausschlage werden
automatisch abgespeichert.
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Il) Die Querachse wird als erstes eingeflogen. Ordnen Sie also im Input
Mapping Menu den Punkten NORMAL GAIN - AILERON-A einen Dreh-
oder Schiebregler zu, den Sie verwenden md&chten, um die
Kreiselempfindlichkeit des Normalmodus einzulernen. Wenn das Modell
zwei Querruder Kanale verwendet, ordnen Sie bei NORMAL GAIN -
AILERON-B den gleichen Kanal zu:

Wenn Sie zwei Kanéle fur die Einstellung der Empfindlichkeit zur Verfligung
haben, ordnen Sie unter HEADING GAIN einen weiteren Kanal fir
AILERON-A und AILERON-B zu.

Achtung: Die Zuordnungen fur Gain bei ELEVATOR und RUDDER mussen
auf 0 stehen!

Zur Uberprifung der Einstellung gehen Sie in den Menipunkt GYRO
SETTINGS. Durch Betatigung der Dreh- oder Schieberegler missen sich jetzt
die Werte bei GAIN NORMAL und GAIN HEADING von 0% bis 100%
verandern. Im Menupunkt AXIS konnen Sie auch die anderen Achsen
Uberprifen. Wenn zwei Querruder verwendet werden missen auch bei
AILERON-B die Gain Werte einstellbar sein. Bei ELEVATOR-A/B und
RUDDER-A/B mussen die Gain Werte auf 0% bleiben, auch wenn die
Empfindlichkeitsregler verstellt werden.

Bei dem Punkt AIRSPEED FACTOR hat sich in vielen Tests der Wert 2 als
ideal erwiesen. Dieser Parameter hat nur eine Funktion, wenn der GPS
Sensor angeschlossen ist. Eine genauere Einstellung des AIRSPEED
FACTOR ist weiter unten noch beschrieben.
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lll) Einstellung der Wirkrichtung: Drehen Sie am Sender den Regler fir die

Heading Gain auf 100%. Mit dieser Einstellung lasst sich die Wirkrichtung
am komfortabelsten einstellen. Lassen Sie den Steuerknlppel in der Mitte
und bewegen Sie das Modell, es sollte ein deutlicher Ruderausschlag zu
beobachten sein.

Prifen: Bewegen Sie nun die rechte Tragflache nach oben, das rechte
Querruder muss jetzt nach oben ausschlagen, das Linke nach unten.
Bewegen sich die Ruder in die andere Richtung, muss die Wirkrichtung
unter dem Punkt DIRECTION auf REVERSE umgedreht werden. Darauf
achten, dass beide Querruder richtig laufen, auch AILEERON-B muss
richtig eingestellt sein, wenn zwei Querruderkanale verwendet werden.

Hinweis: Die Richtung der Steuerung verandert sich dadurch natirlich
nicht!

IV) Stellen Sie beide Empfindlichkeitsregler am Sender auf 0% und den

V)

Flight-Mode Schalter auf FM:1 bevor Sie starten. Machen Sie sich vor dem
Flug noch einmal mit den von l|hnen eingestellten Bedienelementen
vertraut.

Der Flight-Mode Schalter ist in der Einstellphase sehr wichtig, weil damit im
Falle einer falschen Einstellung der iGyro sofort deaktiviert werden kann,
indem man auf Flight-Mode 1 schaltet.

Auch der oder die Dreh- oder Schieberegler am Sender sollten so gewahlt
sein, dass sie wahrend des Fluges gut bedienbar sind.

Bei Verwendung des GPS Sensors, sollte vor dem Start im Hauptbild-
schirm noch Uberprift werden ob der GPS Sensor Status OK anzeigt.

Bringen Sie das Modell nach dem Start am besten parallel zur Landebahn
auf Kurs und schalten den Flight-Mode Schalter auf 2. Etwas
Sicherheitshéhe, aber nicht zu hoch, um das Modell gut sehen zu kénnen.
Die Geschwindigkeit sollte nicht zu schnell sein, damit der Kreisel nicht
bereits vom GPS Sensor zu stark gedampft ist. Als Anhaltspunkt ist ein
Uberflug mit ¥ Gas ideal. Drehen oder Schieben Sie den Regler firr den
Normalanteil langsam soweit hoch, bis das Modell leicht zu schwingen
beginnt. Nehmen Sie dann den Regler wieder etwas zurtick.

Hinweis: Der Regler fir den Headinganteil muss hierbei unbedingt weiter
auf 0% stehen. Nur so ist gewahrleistet, dass in allen Steuerbereichen nur
der Normalanteil wirkt und exakt eingestellt werden kann.

Wird der Headinganteil auf 0% eingestellt, arbeitet der eingebaute iGyro
komplett im Normalmodus.
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)

Vi)

Vi

Der Flug sollte jetzt bereits deutlich ruhiger sein. Machen Sie noch einen
Uberflug mit Héchstgeschwindigkeit, um zu sehen ob die Dampfung des
GPS Sensors ausreicht. Sollte das Modell bei Hochstgeschwindigkeit
zu schwingen beginnen, wird empfohlen zu landen und den Wert
AIRSPEED FACTOR fiur AILERON-A und AILERON-B (bei Verwen-
dung von 2 Querruderkanalen) auf 3 zu stellen.

Ist das Modell auch bei Hochstgeschwindigkeit stabil, kann bei einem
weiteren Uberflug der Headinganteil justiert werden. Dazu das Modell auf
Kurs bringen und den Steuerknlppel fir Querruder nicht mehr bewegen.
Jetzt drehen Sie den zugeordneten Regler fiir den Headinganteil hoch,
bis das Modell zu Schwingen beginnt. Auch hier den Regler wieder ein
Stiick zurtickdrehen - fertig.

Wichtig: Um die Einstellungen auch in den Flight-Mode 3 zu
Ubernehmen, den Flight-Mode Schalter noch kurz auf FM:3 schalten.

Hinweis: Bei Windstille ist es schwierig den Kreisel optimal einzustellen,
da der Kreisel nur wenig arbeitet und deshalb erst mit sehr hohen
Einstellungen zu schwingen beginnt.

Man kann aber den Kreisel zwingen, aussteuern zu missen, indem man
z.B. mit dem Seitenruder eine StorgréRRe produziert. Beim Einfliegen des
Seitenruder bietet sich der Messerflug an um den Kreisel zum
Aussteuern zu zwingen.

Das Modell kann jetzt bereits mit eingeschaltetem iGyro gelandet
werden. Ein stabiler Landeanflug zeigt gleich die Wirksamkeit des iGyro.

) Nach dem Flug gibt es zwei Mdoglichkeiten, die Zuordnung der
Empfindlichkeitsregler zu deaktivieren:

1) Im GYRO SETTINGS Menu die beiden Menupunkte GAIN NORMAL und
GAIN HEADING kurz mit der SET-Taste auswahlen und wieder
verlassen. Bei zwei seperaten Querrudern Kanédlen jeweils bei
AILERON-A und AILERON-B durchzufthren.

2)Im INPUT MAPPING Meni die Zuordnung bei NORMAL GAIN und

HEADING GAIN mit dem SensorSchalter auf 0 setzen.
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Um den iGyro auch fur das Héhenruder einzustellen, gehen Sie genauso wie
beim Querruder vor. Zur Ubersicht noch einmal eine stichpunktartige
Zusammenfassung der Vorgehensweise:

- Zuordnen eines oder zweier Regler fur die Empfindlichkeit.

Uberprifen der Regler-Zuordnung im GYRO SETTINGS Meni fiir beide
Héhenruder, wenn vorhanden.

Headinganteil auf 100% stellen und Wirkrichtung Gberprifen. Wenn das Heck
des Modells angehoben wird, missen beide H6henruder nach oben
ausschlagen. Ist das nicht der Fall, die Wirkrichtung im Menupunkt
DIRECTION auf REVERSE stellen.

Beide Empfindlichkeitsregler auf 0% stellen und Flight-Mode Schalter auf 1
stellen.

GPS Status prifen.

Modell auf Parallel Kurs zur Landebahn bringen und bei ¥4 Gas den
Empfindlichkeitsregler fir den Normalanteil langsam erhéhen bis das Modell
zu schwingen beginnt. Den Regler etwas zuriicknehmen, bis das Schwingen
wieder aufhort.

Einen Uberflug mit H6chstgeschwindigkeit machen und beobachten, ob das
Modell schwingt. Tritt ein Schwingen auf, landen und den AIRSPEED
FACTOR erhéhen.

Wenn der Flug bei H6chstgeschwindigkeit stabil ist, kann der Headinganteil
in einem weiteren Uberflug eingestellt werden. Modell mit ¥ Gas auf Kurs
bringen und Hohenruder Knippel nicht bewegen. Den Regler fir den
Headinganteil aufdrehen, bis das Modell zu schwingen beginnt und wieder
etwas zurlickdrehen.

Ein weiterer Uberflug bei Héchstgeschwindigkeit zeigt, ob der AIRSPEED
FACTOR ausreichend ist.

Den Flight- Mode Schalter kurz auf 3 schalten, um die Einstellungen auch in
den FM:3 zu Gbernehmen.

Das Modell kann mit aktiviertem iGyro gelandet werden.

Die Zuordnung der Empfindlichkeitsregler deaktivieren.

Das Modell ist jetzt im Flight Mode 2 und 3 auf den Achsen Querruder und
Hoéhenruder kreiselstabilisiert.

Das Seitenruder bedarf einer besonderen Behandlung: Mit aktiviertem
Headinganteil auf dem Seitenruder lasst sich das Modell nur mit ,hdngendem*
Heck durch Kurven fliegen, weil der Kreisel versucht die vorherige Flugrichtung
beizubehalten. Deshalb ist es sinnvoll, im Flight Mode 2 den Headinganteil fir
das Seitenruder auf 0% zu setzen und nur im Flight Mode 3 zu aktivieren.

Die Einstellung der Empfindlichkeit fir das Seitenruder unterscheidet sich nur
wenig von den anderen Steuerachsen. Gehen Sie beim Einstellen des
Seitenruders bis zum Punkt ,Einstellen des Headinganteils“ genauso vor, wie
auch bei den anderen beiden Achsen.
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Der Unterschied zu den anderen beiden Achsen ist: Nachdem der
Headinganteil eingestellt wurde, schalten Sie den iGyro in den Flight Mode 1
um den Kreisel zu deaktivieren und landen das Modell mit ausgeschaltetem
Kreisel. Die eingestellten Dreh- oder Schieberegler aber nicht verandern.

Gehen Sie nach der Landung in das Ment GYRO SETTINGS und bearbeiten
die Werte manuell. Das Menu sieht nach dem Flug in etwa so aus - natirlich
mit Ihren erflogenen Gain-Werten:

CFLIGHT MODE: 3

Deaktivieren Sie den Empfindlichkeitsregler fir den Normalanteil, indem Sie
den Cursor auf GAIN NORMAL stellen und die SET-Taste 2x driicken.

Der GAIN HEADING Wert wird im Flight Mode 2 mit dem SensorSchalter auf
0% gesetzt. Ihr MenU sieht danach so aus:

SFLIGHT MODE; 2

Kontrollieren Sie im INPUT MAPPING Menu noch einmal, ob die Zuordnung
der Empfindlichkeitsregler deaktiviert ist. Die beiden verwendeten Kanale
stehen ab sofort wieder fir andere Funktionen zur Verfligung.

Mit diesen Einstellungen kann das Modell im Flight Mode 2 in allen Lagen auch
bei Start und Landung geflogen werden. Der Flight Mode 1 wird in der Regel
nicht mehr gebraucht. Der Flight Mode 3 steht fur Messerflug, langsame Rollen
oder 3D Mandvern unterstiitzend zur Verfugung.

An dieser Stelle noch einmal der Verweis auf den Assistenten - nach
Durchfiihrung der Einstellungen mit dem Assistenten sind Zuordnungen fur
die Gain Regler automatisch deaktiviert und Gain Werte fur Heading- und
Normalanteile automatisch korrekt eingestellt.
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g) Zero Gyro

Die ZERO GYRO Funktion ist im Hauptment an erster Stelle zu finden. Diese
Funktion hat drei Aufgaben:

1. Berechnung des Sensoren Offset
2. Einlernen der Mittenstellung der Steuerknippel
3. Rucksetzen der Endausschlédge der Ruder

Die Funktion muss ausgefihrt werden, wenn Trimmung oder Servoweg
verandert wurden.

Die Funktion kann ausgeftihrt werden, wenn sich die Ruder bei langem Stehen
des Modells langsam in eine Richtung bewegen. Im Flug macht sich diese
Bewegung aber nicht bemerkbar.

Die ZERO GYRO Funktion darf nur ausgewahlt werden, wenn sich die
Steuerknlippel in der Mitte befinden und das Modell im Ruhezustand mit
stehendem Antrieb ist.

Nach Ausfiihren der Funktion missen alle Steuerkntippel einmalig bis an die
Endposition bewegt werden. Der iGyro lernt somit die Endanschlage
automatisch neu ein.

h) Boost

Die Funktion ist standardmaRig auf O eingestellt. Diese Funktion gehért zu den
~Experten- Funktionen“ des iGyro und kann dazu verwendet werden sehr trage
Modelle besser zu stabilisieren. Auch bei starkem Wind kann diese Funktion
eine bessere Aussteuerung bewirken. Grundsatzlich bewirkt der Boost, dass
der iGyro einer Stérung von aulen, schon im Ansatz kurz aber heftig
gegensteuert.

Achtung:

- Nutzen Sie die Funktion nur mit Vorsicht und erhdhen Sie die Stufen nur
schrittweise. Eine zu hohe Einstellung flihrt sofort zu sehr starkem
Aufschwingen des Modells.

- Grundséatzlich wird die Funktion nur empfohlen wenn die ,Normal“ und
.Heading“ Betriebsart keine hundertprozentige Aussteuerung gewahrleisten.
Das kann bei tragen Modellen mit kleinen Rudern oder bei
Vektorsteuerungen der Fall sein.
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i) Wichtige Punkte fiir den Umgang mit dem iGyro wihrend des normalen
Betriebs

Einschalten des Systems

Beim Einschalten der Royal SRS wird die aktuelle Steuerknuippel Stellung
als Mitte eingelernt und der Sensor Offset berechnet. Deshalb ist es wichtig,
beim Einschalten die Steuerknlppel und das Modell nicht zu beriihren. Die
Royal SRS wartet nach dem Einschalten ein paar Sekunden, um lhnen Zeit
zu geben das Modell zu beruhigen.

- Trimmung einer oder mehrerer Achsen

Sollte wegen Schwerpunktédnderung oder anderer baulicher Malinahmen im
Flight Mode 1 getrimmt werden, muss die Royal SRS entweder erneut ein-
und ausgeschaltet werden, oder der Menlpunkt ZERO GYRO angewahlt
werden.

Beim Einschalten der Royal SRS werden dann die neuen Mittenstellungen
wieder bernommen.

8. Manuelle Doorsequenzer Installation

Wahlen Sie im Hauptmeni den Punkt DOORSEQUENCER aus. Sie gelangen
zu diesem Bildschirm:

RT E
STORTIME

Vorweg muss erwahnt werden, dass der von uns entwickelte PowerBox
Doorsequenzer vollig neue Wege und ungeahnte Méglichkeiten in der
Programmierung der Fahrwerkstiiren bietet.

So ist man mit diesem Doorsequenzer nicht an festgelegte Modi gebunden, die
den Piloten zum Fahrwerk Ein- und Ausfahren an fest vorgegebene Vektoren
binden.

Der PowerBox Doorsequenzer bietet unzahlige Optionen, weil der Pilot jeden
Schritt vom Weg und im zeitlichen Ablauf selbst einstellen kann. So kénnen alle
Fahrwerkstiren ganz unterschiedlich schnell 6ffnen oder schlieRen. Auch
mehrmals vor- und zuriickfahren ist méglich. Scalegerecht kénnte auch z.B.
ein ,Verriegelungs-Ruck* simuliert werden. Der Offnungs- und SchlieRvorgang
kann véllig individuell und unabhangig voneinander gestaltet werden.
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Trotz dieser vielen Méglichkeiten ist die Bedienung mit Hilfe des Displays und
der Menusteuerung bedienerfreundlich einfach. Zusatzlich sind softwareseitig
Programmierhilfen eingebaut. Hat man das Prinzip einmal verstanden lasst es
sich ohne Handbuch programmieren.

Es wird empfohlen die Einstellungen mit dem Setup Assistenten zu beginnen.
Diese Schritt fur Schritt Einstellhilfe legt die Tasks passend an, findet den Kanal
fur den Fahrwerkschalter automatisch und ordnet die Ausgdnge des
Doorsequenzers im OUTPUT MAPPING zu. Sollten nach Durchfihrung des
Assistenten Anderungen , z.B. im zeitlichen Ablauf, gewiinscht sein, kénnen
diese in den unteren Menlpunkten gemacht werden. Damit Sie dabei schnell
zu einem optimalen Ergebnis kommen, ist hier die Funktion des
Doorsequenzers im Detail erklart:

Uber allen Einstellungen steht der TASK. Ein Task ist ibersetzt eine Aufgabe.
Eine Aufgabe ist eine Bewegung eines Servos von der Startposition zur
Stopposition in einer definierten Start- und Stopzeit. Es stehen 12 Tasks fir den
Einfahrvorgang und 12 Tasks fir den Ausfahrvorgang zur Verfigung. Das
bedeutet man kann 24 verschiedene Bewegungsablaufe programmieren.

Ein Task enthalt folgende Informationen:

Wert Bereich

Tasknummer 1-12

Fahrwerk Aus- oder Einfahren UP » DOWN /DOWN » UP
Servonummer 1-6

Servoposition START 700us - 2300us
Servoposition STOP 700us - 2300us

Startzeit 0-250s

Stopzeit 0-250s
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Intelligente Programmierhilfe:

Wenn Sie mehrere Positionen der Fahrwerkstiiren mit Hilfe mehrerer Tasks
anfahren wollen, werden Sie feststellen, dass der erste Wert der Position und
die Startzeit im neuen Task jeweils von der letzten eingestellten Position des
gewahlten Servos Ubernommen wurden. Das dient zur schnelleren
Programmierung und Sie missen sich nicht die letzte Position und Stopzeit
des Servos merken.

Analog verhélt es sich, wenn der Einfahrvorgang DOWN » UP eingestellt ist.
Stellt man danach den Ausfahrvorgang UP » DOWN ein, sind die
Positionswerte von Start und Stop des jeweiligen Servos bereits bei Stop und
Start eingetragen.

Folgendes Beispiel zeigt wie eine Fahrwerktir beim Betétigen des Schalters
am Sender zur Halfte 6ffnet, eine Pause macht und weiter bis zum Endpunkt
fahrt. Wird der Schalter zuriick bewegt, fahrt die Tire in einem Zug mit einer
Laufdauer von 3s wieder zurick.

UP » DOWN steht fiir Fahrwerk ausfahren.
Es wurde der Doorsequenzer Ausgang 3
ausgewahlt. Das Servo lauft vom Startwert
1100us (rechter Servo Endpunkt) zum
Al Stopwert 1500 (Servo Mitte). Das Servo
STOPTIME : &0 54 beginnt erst 1.0 Sekunden nach Betatigung
des Schalters zu laufen, die Laufdauer ist
3.0s (4.0s — 1.0s).

Der Task 1 ist abgelaufen.

Nach 2.0s Verweildauer in der Servomitte
beginnt das Servo Richtung 1800us (linker
Servo Endpunkt) zu laufen. Die Laufzeit
betragt 2.0s (8.0s — 6.0s).
Der Task 2 ist abgelaufen.

P> DOMH
TPUT; 3

DOWN » UP steht fiir Fahrwerk einfahren.
Das Servo lauft in diesem Beispiel sofort
nach betatigen des Schalter (Startzeit 0.0s)
langsam vom linken zum rechten Servo
Endpunkt.
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Werte der Positionen sind abhangig von |hren Anlenkungen und werden
individuell im Modell eingestellt. Inre Fahrwerksturen sollten dabei mechanisch
nicht blockieren. Die gezeigten Zeiten sind ebenfalls ganz nach Ihren
Wiinschen einzustellen. Die Tasks mussen nicht analog zum zeitlichen Ablauf
stehen. Zum Beispiel kdnnte Task 5 in der zeitliche Abfolge auch vor Task 2
laufen.

Das Beispiel zeigt deutlich wie die Funktion aufgebaut ist. Zusatzliche
Bewegungen oder Zwischenstopps beim Offnen oder SchlieRen der Klappen
kénnen jederzeit eingefuigt werden. Man verwendet einfach einen neuen freien
Task. Das Ein- und Ausfahren des Fahrwerks im Modell sollte dem Original
jetzt in nichts mehr nachstehen. Auch der Fantasie sind hier keine Grenzen
gesetzt.

Hinweis: Sollen Servos oder Ventile nur geschaltet werden, muss immer eine
Zeitdifferenz eingegeben werden. Der Doorsequenzer braucht die Zeitdifferenz
um die Berechnung durchzufiihren. Als Beispiel fur ein Ventil:

P=+D0MH
ITPUT: 1

Der Zeitunterschied von 0,1s hat in der Anwendung nahezu keine Auswirkung.

Wichtig: Die erste START POSITION bei UP » DOWN muss immer exakt mit
der letzten STOP POSITION von DOWN » UP Ubereinstimmen. Das heil3t,
Zwischenschritte kénnen individuell gemacht werden. Der letzte Task muss
das Servo aber wieder auf den Startwert zurlickflihren! Sollten ungewdhnliche
Servobewegungen im Ablauf zu sehen sein Uberpriifen Sie lhre Tasks!

9. Kanalsperre bei eingefahrenem Fahrwerk

Der Doorsquenzer der PowerBox Royal SRS hat noch eine Zusatzfunktion
eingebaut. Erstmals ist es mdglich einen Kanal abzuschalten wenn das
Fahrwerk eingefahren wird. Damit kann verhindert werden dass sich das
Bugrad im eingefahrenen Zustand im Rumpf mit dem Seitenruder mitbewegt
und sich mechanisch verhakt. Die Funktion ist im Doorsequenzer Meni unter
GEAR UP - OUTPUT OFF zu finden. Wahlen Sie mit dem SensorSchalter
einfach den Ausgang aus den Sie abschalten méchten, sobald das Fahrwerk
eingefahren wird. Beim Auswahlen und Bestatigen mit der SET-Taste dieses
Ausgangs wird auch gleich die einzunehmende Stellung des Bugrads
eingelernt.
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10. PowerBUS

Der PowerBUS besteht aus drei Leitungen, die angeschlossene Servos mit
Strom und Signal versorgen. Auf den ersten Blick nichts ungewdéhnliches,
allerdings liegt der groRe Unterschied in der Signalleitung. Bei herkémmlichen
Servosignalen kann immer nur die Information fiir ein einzelnes Servo
Ubertragen werden - mittels PWM moduliertem Signal, auch Pulsweiten-
modulation genannt. Bei einem Servo-Bussystem werden, auf digitaler Basis,
die Informationen fir mehrere Servos Ubertragen. Die Informationen fir die
einzelnen Servos sind adressiert. Weil jedem einzelnen Servo wiederum eine
Adresse zugewiesen ist, kann das Servo seine Informationen aus dem
Datenstrom auslesen und in eine Bewegung am Ruder umsetzen.

Der Vorteil hier liegt klar auf der Hand: Man benétigt nur ein dreiadriges Kabel,
um mehrere Servos mit verschiedenen Informationen zu versorgen. Die
Verkabelung ist deutlich einfacher und bringt eine deutliche Gewichts-
reduzierung mit sich.

Allerdings gibt es auch einen Nachteil: Wird die Busleitung durch einen
Kurzschluss in einem Servo blockiert, verlieren alle an dieser Busleitung
angeschlossenen Servos ihre Funktion. PowerBox Systems hat diesen bis-
herigen Nachteil komplett ausgeraumt:

Die eigens von uns entwickelten Servoverteiler sind abgesichert gegen
Kurzschlisse auf der Stromversorgung und der Signalleitung! Das heifit, ein
kurzgeschlossener Ausgang an einem Servoverteiler wird innerhalb weniger
Mikrosekunden abgeschaltet, die Busleitung wird nicht blockiert.

Ohne diese sicherheitsrelevanten Zusatzfeatures, ist ein ServoBus generell fur
hochwertige Modellflugzeuge nicht zu gebrauchen!

Ebenso muss bei einem Servobussystem beachtet werden: Je mehr Servos an
diesem Servobus angeschlossen werden desto mehr Strom flieRt und die
Anforderung an die Zuleitung steigt. Das PowerBUS-System ist Plug n Play:
spezielle Kabel in verschiedenen Langen, mit HotMelt vergossenen Steckern,
sind in unserem Produktsortiment erhaltlich.

Sie bendtigen fur das PowerBUS-System nicht zwangsweise busfahige
Servos. Um herkdmmlich angesteuerte Servos lhrer Wahl am PowerBUS
betreiben zu kénnen, gibt es einen PowerBUS Verteiler der das digitale Bus
Signal in PWM Signale umwandelt.

Erhaltlich sind 3 verschiedene Verteilertypen:

- Best.Nr. 9200 - PowerBUS one-2-four PWM
4-fach Verteiler BUS/PWM Wandler integriert

- Best.Nr. 9210 - PowerBUS one-2-four BUS
4-fach Verteiler fur busféhige Servos

- Best.Nr. 9220 - PowerBUS one-2-two
Splitter, um eine PowerBUS Leitung auf zwei zu erweitern

- Best. Nr. 9126/30,60,90,120,200 - PowerBUS Kabel
Verbindungskabel, 3-adrig in verschiedenen Langen, Weitere Langen auf Anfrage
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11. Telemetrie

Fir verschiedene Fernsteuersysteme stellt die Royal SRS die Akkudaten als
Telemetrie Information bereit. Folgende Systeme werden unterstitzt,
zukunftige Updates werden auch andere Systeme nach und nach mit
einbinden:

- Multiplex MSB
Verbinden Sie den TELE Ausgang der Weiche mit dem Sensor Eingang des
Empféngers mithilfe eines handelsiiblichen Uni-Patchkabels. Beide Akku-
spannungen und Restkapazitaten sind auf dem Sender nun verfiigbar.

- Spektrum

Verbinden Sie den 4-poligen Spektrum Telemetrie Ausgang mit dem TM1000
und binden den TM1000 und die angeschlossenen Satelliten gleichzeitig mit
dem Sender. Aktivieren Sie in Ihrem Sender die PowerBox Telemetrie
Anzeige. Beide Akkuspannungen und Restkapazitdten sind auf dem Sender
nun verfigbar.

Das passende X-Bus Kabel hierfiir kann bei Horizon-Hobby in verschiedenen
Langen bezogen werden:

SPMA9579 X-Bus Extension 150mm
SPMA9580 X-Bus Extension 300mm
SPMA9581 X-Bus Extension 600mm

- HoTT
Verbinden Sie den TELE Ausgang der Weiche mit dem Sensor Eingang des
Empfangers mithilfe eines handelstiblichen Uni-Patchkabels. Wahlen Sie im
Telemetrie Menl |hres Sender das ,Electric Air Modul* aus. Beide Akku-
spannungen und die jeweils niedrigere Restkapazitat sind auf dem Sender
nun zu sehen.
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12. Reset, Update, Speichern und Riickspeichern

Die Royal SRS bietet zahlreiche Mdglichkeiten einzelne Bereiche
zurlickzusetzen ohne andere Einstellungen zu berthren. So kann z.B. das
Output Mapping zuriickgesetzt werden ohne den iGyro zu verstellen.

Alle Reset Optionen finden Sie im RESET/UPDATE Menu:

0 MATCHIMG
EUUEHCER

Bei der Auswahl einer der Reset-Optionen wird zur Sicherheit noch eine
Bestatigung abgefragt, um versehentliches Loschen zu vermeiden. Wird diese
Abfrage bestatigt sind die Einstellungen nicht wiederherstellbar.

Der unterste Punkt PC-CONTROL hat mehrere Funktionen. Wird dieser Punkt
angewahlt kdnnen in Verbindung mit der PowerBox Terminal Software die
Software aktualisiert werden oder die Einstellungen der Weiche auf einem PC
gespeichert oder von einem PC wieder hergestellt werden.

Dazu installieren Sie sich das PowerBox Terminal auf lhrem PC. Das
Programm steht auf unserer Webseite zum kostenlosen Download bereit. Auch
eine Installations-Anleitung finden Sie auf unserer Webseite.

Starten Sie das Programm - im oberen Reiter des PowerBox Terminals finden
sie UPDATE und SAVE/RESTORE. Treffen Sie hier die gewiinschte Auswahl.
Stecken Sie das PowerBox USB Interface in die TELE Buchse der Royal
SRS und wahlen Sie im Meni den Punkt PC-CONTROL.

Folgen Sie den Anweisungen auf dem Bildschirm.
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13. Technische Daten

Betriebsspannung:
Stromversorgung:
Stromaufnahme:
Ruhestrom:
Ausgangsspannung:
Strombelastbarkeit:
Dropout Spannung:
Auflésung Servoimpulse:
Framerate einstellbar:
Display:
Servoanschlusse:
Kandle:

Telemetrie:
Abmessungen:

Gewicht inkl. Display und Schalter:

Temperaturbereich:
EMV Prifung:
CE Prifung:

4,0V - 9,0V

2 x 5s NiMH/NiCd, 2s LiPo, 2s LiFePo
Betrieb: ca. 185mA

ca. 30pA

5,9V und/oder 7,4V stabilisiert

Spitze 4 x 20A

0,3V

0,5us

9ms, 12ms, 15ms, 18ms, 21ms

LCD 128x64 Pixel, graphisch

24 Steckplatze

max. 18

Spektrum, Hott, M-Link, weitere folgen
136x83x20 mm

250g

-30°C bis +75°C

EN 55014-1:2006

2004/108/EG
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14. Abmessungen
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97,20

87,20

79,60

8,90

15. Lieferumfang

- PowerBox Royal SRS
- LC-Display
- Sensor Schalter

- 2 Patchkabel 3-adrig, 180mm

- 4 Befestigungsschrauben

- 4 Gummitullen/Messinghllsen eingebaut
- Bedienungsanleitung in Deutsch und Englisch

- Abhédngig vom Set optional: GPS Sensor
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16. Servicehinweis

Um unseren Kunden guten Service bieten zu kénnen, wurde ein Support
Forum, fur alle Fragen die unsere Produkte betreffen, eingerichtet. Das
entlastet uns stark um nicht immer wieder haufig auftretende Fragen erneut
beantworten zu missen und gibt Ihnen die Mdéglichkeit schnelle Hilfe rund um
die Uhr und auch an Wochenenden zu erhalten. Die Antworten sind vom
PowerBox Team, das garantiert auch die Richtigkeit der Antworten.

Nutzen Sie das Support Forum bevor Sie uns telefonisch kontaktieren:

Sie finden das Forum unter folgender Adresse:

www.forum.powerbox-systems.com
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17. Garantiebestimmungen

PowerBox Systems legt bei der Entwicklung und der Fertigung besonderen
Wert auf héchsten Qualitatsstandard, garantiert ,,Made in Germany* !

Wir gewéahren deshalb auf die PowerBox Royal SRS eine Garantie von 36
Monaten ab dem Verkaufsdatum. Die Garantie besteht darin, dass
nachgewiesene Materialfehler von uns kostenlos behoben werden. Wir weisen
vorsorglich darauf hin, dass wir uns vorbehalten, das Gerédt auszutauschen,
wenn eine Reparatur aus wirtschaftlichen Grinden nicht méglich ist.

Eventuelle Reparaturen die wir fiir Sie in unserem Service durchgefiihrt haben,
verlangern den Gewahrleistungszeitraum nicht.

Falsche Anwendung, z.B. durch Verpolung, sehr starke Vibrationen, zu hohe
Spannung, Nésse, Kraftstoff, Kurzschluss, schliet Garantieanspriiche aus.
Fur Mangel, die auf besonders starke Abnutzung beruhen, gilt dies ebenfalls.

Fir Transportschaden und Verlust Ihrer Sendung kénnen wir keine Haftung
Ubernehmen. Im Gewahrleistungsfall senden Sie uns das Gerat zusammen mit
dem Kaufbeleg und einer Fehlerbeschreibung an die folgende Adresse ein.

Service Adresse:

PowerBox-Systems GmbH
Ludwig-Auer-StraBe 5
D-86609 Donauworth

Germany
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18. Haftungsausschluss

Sowohl die Einhaltung der Montagehinweise, als auch die Bedingungen beim
Betrieb der PowerBox Royal SRS sowie die Wartung der gesamten
Fernsteuerungsanlage kdnnen von uns nicht tiberwacht werden.

Daher Ubernehmen wir keinerlei Haftung fir Verluste, Schaden oder Kosten,
die sich aus der Anwendung und aus dem Betrieb der PowerBox Royal SRS
ergeben oder in irgendeiner Weise damit zusammen hangen kénnen. Soweit
es gesetzlich zuldssig ist, wird die Pflicht zur Schadensersatzleistung, gleich
aus welchen rechtlichen Griinden, auf den Rechnungsbetrag der Produkte aus
unserem Haus, die an dem Ereignis beteiligt sind, begrenzt.

Wir wiinschen |hnen Erfolg beim Einsatz Ihrer neuen Royal SRS!

—1

Zf::) u/z'(?{ ("‘Z?;E;f,x

4

Donauwérth, im Mai 2013
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World Leaders in RC
Power Supply Systems

Powerb"og( }S ystems

PowerBox-Systems GmbH
zertifiziert nach DIN EN 1SO 9001:2008

Ludwig-Auer-Strale 5
D-86609 Donauwérth
Germany

Tel: +49-906-22 55 9
Fax: +49-906-22 45 9
info@PowerBox-Systems.com

www.PowerBox-Systems.com
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