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Antes de usar el equipo

Simbolos de peligro y recomendaciones y su significado

Gracias por adquirir el equipo de radio control mz-18 HoTT
0 mz-24 HoTT 2.4 GHz. Este sistema es extremadamente
versatil y puede usarse tanto por principiantes como por
expertos.

Para poder conseguir las mejores prestaciones y un uso
seguro del equipo, por favor leer atentamente este manual.
Si tiene cualquier dificultad mientras usa el equipo,
consultar este manual, en su tienda proveedora de hobby o
en el servicio Graupner.

Debido a los posibles cambios por los procedimientos de
procesos de produccion, la informacién contenida en este
manual puede estar sujeta a cambios sin previo aviso.

Introduccion

El equipo de radio control Graupner esta disefiado para
usarse en aviones, helicopteros y planeadores, y es una
eleccion perfecta para cualquiera que necesite un equipo
de radio control de alta calidad. Este equipo de radio control
HoTT permite usar informacion en tiempo real de los datos
suministrados por la telemetria, como las RPM del modelo,
voltaje, temperatura, avisos programados, y todos aquellos
obtenidos directamente de los controles telemétricos de
velocidad del sistema HoTT sin tener que instalar sensores
adicionales. Obviamente, todos estos datos de telemetria
también se pueden obtener por sensores independientes
compatibles con el sistema HoTT.

ATENCION:

A Leer TODO el manual de instrucciones para

familianzamos con las prestaciones de/

proaucto antes de empezar a utilizarlo. EI uso

incorrecto del producto puede conllevar darios en el mismo,
en personas cercanas o en propiedades ajenas o propias.

ATENCION:

Este simbolo indica al usuario que la

Informacion  siguiente es esencial y debe

observarse. Si no se siguen estas
instrucciones, no se puede asegurar el correcto
funcionamiento y la sequridad del usuario.

NOTA:
Este simbolo indica al usuario que la
Informacion debe observarse. Si no se siguen
estas insirucciones, se puede proaucir
cualquier dario, perdida de garantia, efc.

é Sin un titulo especifico, este simbolo indica
que la siguiente informacion o sugerencia
debe seguirse por el usuario. . Si no se

siguen, se pueden producir danos de cualquier tjpo.

Este  simbolo  indica  instrucciones  y
A sugerencias de cualquier tpo que el usuario
aebe seguir

Este simbolo indica instrucciones sobre el

cuigado del dispositivo que el usuario debe

sequir para asegurarse de que tenga un
correcto  funcionamiento durante un largo periodo de
tiempo.



Instrucciones de seguridad
Segquir las instrucciones

Para poder aprovechar plenamente este equipo y volar con
seguridad, leer atentamente estas instrucciones, y respetar
todos los consejos de seguridad indicados. Es aconsejable
registrar los productos en
htips/www.graupner. ae/en/service/proauct registration.asp
X para recibir automaticamente la Gltima informacién de los
productos por e-mail.

Si es un debutante en el mundo del modelismo radio
control, ya sea con aviones, helicopteros, barcos o coches,
es importante pedir ayuda a un piloto experimentado.

USO APROPIADO

NOTA:

La utilizacion de este equjpo de radio contro/
A estd Unicamente destinado al uso descrito por

e/ fabricante en este manual, es deci, al

control de modelos reducidos que no
transporten ningun pasajero. Estd prohibida cualquier otra
aplicacion o utilizacion, y puede provocar dafios en el
receplor o0 e/ modelo, incluso graves en las personas.
Declinamos cualquier responsabilidad y garantia sobre el
producto por manjpulaciones inadecuadas o incumplimiento
de estas especificaciones.

NOTA:
ESTE EQUIPO ES INADECUADO PAR
A MENORES DE 14 ANOS SIN SUPERVISION.
LA SEGURIDAD NO DEBE DEJARSE AL
AZAR. LOS MODELOS RADIOCOMANDADOS
NO SON JUGUETES
Si se usa inadecuadamente o hay un mal manejo por parte
de terceros, incluso modelos pequefios pueden causar
dafos significativos a la propiedad y / o lesiones
personales.

El manual de instrucciones se considera parte
A de este producto. Contiene importantes
instrucciones de como utilizar y manipular el

equipo de radio control. Este manual debe guardarse y
entregarse a un siguiente usuario.

A La garantia expira en caso de no observar las
instrucciones de uso y seguridad.
Instrucciones y avisos adicionales

Los fallos técnicos, eléctricos o mecanicos

pueden provocar el arranque inesperado de un

motor y / o las piezas expulsadas representan
un peligro real, y no solamente para nosotros mismos.
Evitar los cortocircuitos bajo cualquier circunstancia. Un
cortocircuito  no solamente puede estropear los
componentes del equipo de radio control, si no producir
graves quemaduras, y en funcién de las condiciones y de la
cantidad de energia del acumulador, incluso se puede
producir una explosion.
Todas las piezas movidas por un motor, tales como las
hélices de un avion o un barco, las palas de un helicoptero,
las reductoras, etc., representan en cualquier momento un
peligro real. jNo tocarlas nunca mientras estén en
movimiento!. jUna hélice en movimiento, a plena velocidad,
facilmente nos puede cortar un dedo!. También debemos
tener cuidado con que ningin otro elemento no esté en
contacto con las piezas en movimiento.
No debemos estar préximos al campo de rotacion del motor
desde el momento en que conectamos la bateria o el motor
empieza a girar.
Durante la programacién, comprobar siempre que el motor
térmico o eléctrico no pueda ponerse en marcha
accidentalmente. Si es necesario, cortamos la alimentacion
del combustible, pinzando el tubo, y en el caso de un motor
eléctrico, desconectar la bateria de propulsion.
Proteger todos los productos contra el polvo, el salitre, la
humedad y en general de cualquier elemento externo.
No someterlos jamas a vibraciones, al calor o al frio
excesivo. El equipo de radio control solamente debe
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utilizarse en las temperaturas denominadas “normales”, es
decir, en un rango entre —-15°C a +55°C.

Evitar los golpes y los accidentes. Verificar regularmente el
estado general del equipo, bésicamente las cajas y los
cables. Los elementos estropeados o mojados no deben
utilizarse de nuevo, incluso aunque se hayan secado.
Solamente pueden utilizarse los elementos recomendados
por Graupner. Utilizar solamente productos originales
compatibles entre ellos, con las conexiones originales
Graupner / JR y del mismo material.

Cuando coloquemos los cables y conectores en el modelo,
debemos comprobar que no queden bajo tension, y que no
queden pinzados o rotos. Las aristas vivas son un peligro
real para el aislante.

Debemos comprobar que las conexiones sean correctas y
fiables. Para sacar un conector, no tirar nunca de los
cables.

No se debe efectuar ninguna modificacién en los aparatos,
si no, perderemos la licencia de uso y cualquier recurso
interpuesto al seguro. Si es necesario enviar el articulo en
cuestion al SAV de Graupner correspondiente, ver la pagina
227.

Instalacién del receptor

Si se trata de un avion, el receptor debe
A protegerse en el interior del modelo contra los
golpes, envolviéndolo en goma espuma, y
fijandolo en un soporte resistente. También debe estar
protegido contra todas las proyecciones de polvo o de
agua, sobre todo si se trata de coches o de barcos. No
obstante, no debemos envolver el receptor de manera
“estanca’, para que no se caliente demasiado durante la
utilizacion.
El receptor no debe fijarse nunca directamente sobre el
fuselaje o el chasis del coche en ningun punto, a causa de
las vibraciones derivadas del motor, para no transmitirlas
directamente al receptor, 0 en el caso de aterrizajes
violentos.
En el caso de la colocacidn del receptor en un modelo con
motor térmico, proteger siempre el receptor de los gases



del escape y de las proyecciones de aceite. Esto hay que
tenerlo particularmente en cuenta en los modelos en los
que el interruptor ON / OFF esta en el exterior.

Colocar siempre el receptor de manera que la antena y los
cables de los servos y de la alimentacion no estén
sometidos a ninguna tensidn. La antena debera colocarse
siempre como minimo a 5 ¢cm de cualquier pieza metalica y
cualquier cableado que no esté conectado directamente al
receptor. Esto incluye componentes de acero y fibra de
carbono, motores eléctricos, servos, bombas de gasolina,
tomas de corriente, efc.

La posicion ideal del receptor es instalarlo lejos de cualquier
otro equipamiento en el modelo, pero en una posicion
accesible. Bajo ninguna circunstancia los cables de los
servos deben estar cerca de la antena y mucho menos
enrollarlos alrededor de la misma.

Asegurarse de que los cables estan correctamente sujetos,
y que no pueden moverse y acercarse a la antena del
receptor cuando el modelo esta en vuelo.

Instalacion de las antenas del receptor

El receptor y las antenas deben colocarse,
preferentemente, lo méas lejos posible de cualquier
motorizacién. En el caso de los fuselajes de carbono es
imprescindible hacer salir los extremos de la antena al
exterior del fuselaje al menos 35 mm. En algunos casos
puede ser necesario cambiar las antenas estandar de los
receptores HoTT de 145 mm de longitud por las opcionales
mas largas.

La orientacién de la antena no es critica, pero si la
montamos de manera vertical en el interior del modelo
tendremos grandes ventajas. En el caso de las antenas
Diversity (dos antenas), la segunda antena debe
posicionarse a 90° respecto a la primera, y la distancia
entre los dos extremos activos ha de ser superior a 125
mm.

Instalacion de los servos
Fijar siempre los servos con los silent-blocks suministrados,
ver los “Consejos de montaje”, pagina 34. Estas gomas anti

vibracién evitan en gran manera las vibraciones y son una
proteccion mecénica para los golpes.

Montaje de las transmisiones

Los mandos deben colocarse siempre de manera que su
movimiento sea suave y sin puntos de roce. El importante
que todos los palonieres de los servos puedan moverse
libremente en los dos sentidos, sin estar bloqueados
mecénicamente.

Es esencial poder parar el motor en cualquier momento.
Para poder parar un motor térmico es necesario que el
mando esté instalado de tal manera que el carburador esté
completamente cerrado cuando el stick del gas y el trim
estén al minimo.

Asegurarse de que ninguna transmision metélica frote otra
parte metélica, por ejemplo, cuando se mueven los
controles, o con la vibracién del modelo. Los contactos
metal-metal causan  “ruido” que puede producir
interferencias en el receptor.

Direccion de la antena del emisor.

El campo de emision de una antena es minimo en una linea
imaginaria extendida desde la antena del emisor. Es por lo
tanto absurdo pensar que apuntando al modelo con la
antena mejore la capacidad de emision.

Cuando usamos nuestro equipo RC junto a otros pilotos lo
mejor es acercarse unos a los otros. Como mayor es la
distancia hay maés peligro de perturbaciones para los
modelos de los otros pilotos y el nuestro.

Cuando se reagrupan dos o mas pilotos con radios de 2,4
GHz a una distancia inferior de 5m, es posible que el canal
de retorno de los datos quede perturbado, lo que se traduce
en un aviso de falta sefal. En este caso aumentar la
distancia hasta que el aviso desaparezca.

Pruebas antes del vuelo

Antes de poner el receptor en marcha hay que asegurarnos
que el stick del gas se encuentra en el minimo.

Poner siempre primero en marcha el emisor y después el
receptor
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Apagar siempre primero el receptor y después el emisor
ATENCION:

Si' no se respeta este procedimiento, es decir,
receplor ON y emisor OFF, ofros emisores
usando la misma frecuencia pueden fomar e/
control de nuestro modelo y volverlo incontrolable pudiendo
ocasionar dafios materiales y a las personas que se
encuentren cercanas.
En el caso particular de modelos equipados con un
gir6scopo mecanico:
Antes de parar el receptor cortar la alimentacion del motor y
asegurarse de que no puede ponerse en marcha
involuntariamente.
Un girdscopo que acaba de apagarse puede generar tal
tension que el recepior la puede reconocer como una sefial
correcta para el gas, y poner en marcha el motor
involuntariamente

Test de distancia y funcionamiento

Antes de cada vuelo verificar que el sistema
A funciona correctamente, y tiene un alcance

adecuado. Fijar correctamente el modelo vy
comprobar que nadie se encuentra delante del modelo.
Comprobamos en el suelo todos los canales / funciones,
para descubrir eventuales errores de programacion u otros,
y hacemos una simulacion del vuelo. Para ello seguir los
consejos de la pagina 77.
ATENCION:

A Si el test de diistancia y de funcionamiento no se

hace correctamente y ha conciencia, quizas no

detectemos errores de funcionamiento y de
recepeion que pueden ocasionar una perdiaa de control y la
rotura del modelo. Esto puede producir dafios personales y
materiales.



Evolucionando con los modelos de aviones, helicopteros,
coches y barcos.

A ATENCION:

*  No sobrevolar jamas el pablico o los otros pilotos,
y tener cuidado en todo momento de no poner
nunca en peligro a la gente o los animales
préximos. No volar nunca cerca de las lineas de
alta tensién. No hacer navegar un barco cerca de
las esclusas o en los canales reservados al tréfico
fluvial real. Evitar de hacer evolucionar el coche
en carreteras, autopistas, caminos abiertos a la
circulacion de vehiculos, etc.

*  No parar nunca el emisor mientras se utiliza el
modelo. No obstante si esto llegara a suceder, no
debemos ponernos nerviosos, y esperar hasta
que la pantalla del emisor esté completamente
oscura, lo que indica que se ha apagado
completamente. Esto tarda al menos 3 segundos.
Después de este tiempo poner de nuevo el
emisor en marcha. Si no, el emisor puede
bloquearse y perderemos el control del modelo. El
emisor solo puede ponerse en marcha si antes se
ha parado correctamente.

Remolque
ATENCION:

A Durante los remolques mantener al menos una

distancia de 50 cm entre los dos conjuntos de

recepcion, es odecir, entre las antenas. Si es

necesario utilizar un receptor satélite. Si no, es posible
tener perturbaciones debiaas al canal de retforno.

Control de las baterias de emision y de recepcion

A& Debemos parar la utilizacidn y recargar las
baterias del emisor cuando bajen de tensién, el

mensaje “Charge the battery!” aparece en el

display, y se dispara un aviso acustico.

Verificar regularmente el estado de las baterias, sobre todo
la del receptor.

No esperar para recargarla a ver que los servos funcionan
més lentamente, indicacién de bateria baja. No hay que
dudar en reemplazar la bateria a tiempo ante la posible falta
de fiabilidad.

Respetar siempre los tiempos de carga asi como los
valores de tension de carga indicados por el fabricante. No
recargar nunca un acumulador sin vigilancia.

No probar nunca de cargar pilas secas, hay peligro de
explosion.

Los acumuladores deben cargarse antes de cada uso. Para
evitar cortocircuitos, conectar primero las bananas al
cargador respetando la polaridad, y solamente después el
cable de carga a la bateria.

Retirar sisteméaticamente del modelo la bateria si la no
utilizacion va a ser prolongada.

No usar nunca baterias defectuosas, estropeadas o una
combinacion de diferentes tipos de baterias dentro de un
mismo pack. Tampoco se deben combinar baterias nuevas
o viejas o de diferentes fabricantes.

Capacidad y tiempo de utilizacion

Vélido para todas las fuentes de energia eléctrica: la
capacidad de carga baja con cada nueva carga. Con
temperaturas bajas la resistencia interna aumenta y se
reduce la capacidad, por lo que la tension de los
acumuladores baja muy rapidamente, lo que reduce el
tiempo de utilizacion en ambientes frios.

Las cargas frecuentes o la utilizacién de cargadores rapidos
tienden a causar una reduccion gradual de la capacidad de
la bateria y deteriorar mas rapidamente su estado. Por esto
es aconsejable verificar la capacidad de todas nuestras
baterias recargables al menos cada 6 meses, y
reemplazarlas en caso de que las prestaciones caigan
significativamente.

jUtilizar solamente acumuladores originales GRAUPNER!

Antiparasitaje de los motores eléctricos

En mayor o menor medida todos los motores
eléctricos  convencionales provocan chispas

entre el colector y los carbones, que, segun el
tipo de motor pueden perturbar mas o menos el
funcionamiento del equipo de RC.
Para un funcionamiento correcto es indispensable
antiparasitar correctamente los motores, y en el caso de los
modelos motorizados eléctricamente es imprescindible que
cada motor sea eficazmente antiparasitado. El hecho de
montar antiparasitarios disminuye sensiblemente el riesgo
de interferencias, y deben montarse siempre.
Respetar los consejos de utilizacion y de montaje del motor
suministrados por el fabricante.
Para més precisiones relativas al antiparasitaje del motor
ver el catalogo general Graupner FS o la pagina web

www.graupner.ae

Ferritas para prolongadores

Ref. 1040

La utilizacién de ferritas (filtros) es necesaria para el uso de
largos cables entre el receptor y el servo, y elimina el
peligro de la desprogramacion del receptor. Las ferritas se
colocan lo mas cerca posible del receptor. En casos
extremos se puede instalar una segunda ferrita, colocada
esta vez cerca del servo.

Utilizacién de un variador electrénico

El variador electronico debe escogerse en funcion del
tamafio del motor eléctrico que queremos controlar.
Siempre hay el peligro de que una sobrecarga pueda
estropear el variador, lo que podemos evitar escogiendo un
variador cuya capacidad debe ser como minimo la mitad del
consumo en el momento de blocaje del motor.

Hay que tener una atencién especial con los motores
“Tuning”, ya que debido al bajo nimero de vueltas del
bobinado pueden absorber en caso de blocaje varias veces
su capacidad nominal y deteriorar el variador.



Encendidos electronicos

Los encendidos electronicos de los motores térmicos
también pueden provocar interferencias, que provocaran un
mal funcionamiento del equipo de radio control.

Alimentar siempre el encendido con una bateria
independiente de la del receptor.

Utilizar siempre bujias antiparasitadas y conectores y
cables blindados.

Colocar siempre el receptor lo mas lejos posible del
encendido.

Electricidad estatica
ATENCION:

A Las funciones del emisor pueden perturbarse

por ondas magnéticas generadas  por

formentas, aunque se encuentren a kilometros

de distancia. Por esta razon cesar foda actividad

modelistica si tenemos noticias que se acerca una formenta

eléctrical. La recepcion de electricidad estética a través de
/a antena puede suponer un riesgo de muerte!

A Notas:

o Para poder cumplir con la reglamentacion HF
FCC sobre las radiaciones producida por los
aparatos moviles de transmision, la antena del
equipo debe estar al menos a 20 cm de cualquier
persona cuando se usa el equipo. Por fo tanto no
recomenadamos usar el equjpo RC por debajo de
esla distancia de 20 cm.

*  Asegurarnos que no hay olro transmisor mas
cerca de 20 cm respecto a nuestro equipo, para
evitar perturbaciones en el sistema eléctrico y
radiaciones.

»  Anfes de usar el equipo de radio control, el emisor
se debe programar correctamente segun el pals
en que lo utilicemos. Es imprescindible para
respetar las diversas legisiaciones y directivas en
vigor, FCC, ETSI, CE, etc. Ver las instrucciones

suministradas con el emisor y el receptor. El
receptor incluido en el equjpo esta ajustado de
origen para usarlo en varios paises europeos.

*  Anfes de caaa vuelo hacer al menos un test de
distancia completo, y una simulacion completa de/
vuelo para ver si hay algun problema en el equjpo
0 en la programacion. Ver las instrucciones de la
pagina 77.

»  No programar nunca el emisor o el receptor
mientras estemos utilizando el moaelo.

Cuidados y mantenimiento

No limpiar jamas la caja del emisor, antena, etc.
con productos de la limpieza del hogar, gasolina
0 agua, solamente con un pafo seco y suave.

Componentes y accesorios
NOTA:

La sociedad GRAUPNER / SJ GmbH recomienda como
fabricante uftilizar solamente componentes y accesorios
originales, chequeados y controlados, con garantia del
fabricante. Si se observa este procedimiento GRAUPNER
acepta la responsabilidad de su producto.

La empresa GRAUPNER / S/ GMBH declina tfoda
responsabilidad en el caso de utilizacion de piezas no
homologadas o accesorios de otros fabricantes, y no puede
Juzgar en cada caso si esto representa o no un riesgo.

Exclusién de responsabilidad

Este manual es basicamente informativo, y
A puede cambiarse sin previo aviso. La sociedad
GRAUPNER / S/ GmbH declina toda
responsabilidad en caso de errores o inexactitudes que
puedan aparecer como informacion en este manual.
El respeto de las instrucciones de montaje y de utilizacién,
asi como la instalacién de los diferentes elementos y el
mantenimiento del equipo RC, no pueden supervisarse por
la sociedad GRAUPNER / S/ GmbH, por lo cual la sociedad

7

GRAUPNER / 8/ GmbH declina toda responsabilidad en
caso de perdida, rotura u otros costes resultantes de la
utilizacion de componentes no adecuados que puedan
provocar un accidente.

Dentro del limite de la legislacién legal, la responsabilidad
de la sociedad GRAUPNER / SJ esta limitada, sea cual sea
la razén, al valor de compra de la cantidad de productos
GRAUPNER / SJ involucrados en el incidente.

A Para poder rembolsar las reclamaciones
deben estar acompafiadas de un fichero de
copia (Ver “Collecting/saving data” en la
pagina 26 y “Timer’ en la pagina 80. El emisor también
actualizarse a la version mas reciente.
Para estar informados siempre de la disponibilidad y las
actualizaciones importantes de software, aconsejamos
registrar los articulos en
https://www.graupner.de/en/service/product registration.asp
x. Esto nos permite recibir por e-mail las ultimas
actualizaciones.




Consejos de seguridad y manipulacién de
las baterias de NiMH (Niquel-Metal-
Hidruro)

Como para todos los productos de alta tecnologia, el
respeto de las consignas de seguridad y los consejos de
utilizacion dados a continuacion son condiciones
imprescindibles para una larga vida, y para un
funcionamiento fiable y seguro.

A NOTAS:

*  Los elementos sueltos y los acumuladores no son
juguetes, por lo tanto no hay que dejarlos al
alcance de los nifios, o permitir que jueguen con
ellos.

* Antes de cada uso, verificar el estado de los
acumuladores. No utilizar nunca acumuladores
estropeados o defectuosos.

e Los acumuladores solamente pueden utilizarse
para el propdsito al que estan destinados segin
sus caracteristicas.

* No sobrecalentar nunca los acumuladores, no
tirarlos al fuego, no cortocircuitarlos o cargarlos
con intensidades demasiado elevadas.

*  Acumuladores compuestos: no pueden utilizarse
en ninglin caso elementos viejos con nuevos, de
diferentes marcas, de diferentes capacidades o
de diferentes tipos. La tensién de los elementos
puede no ser la misma, y por lo tanto pueden
calentarse e inflamarse.

»  Retirar siempre los acumuladores de los modelos
0 aparatos si no los utilizamos. Para evitar
cualquier descarga demasiado fuerte, apagar
siempre el aparato cuando no lo utilizamos.
Recargar los acumuladores con el tiempo
correcto.

»  Durante la carga, colocar los acumuladores sobre
una superficie resistente al calor, no inflamable y

no conductiva, lejos de cualquier objeto
inflamable.

* No dejar nunca los acumuladores en carga sin
vigilancia. No debe sobrepasarse nunca la
intensidad méxima indicada en el elemento.

»  Sidurante la carga un acumulador sobrepasa los
60°C hay que interrumpir inmediatamente la
carga y dejarlo que se enfrie hasta 30°C
aproximadamente.

* No recargar nunca acumuladores ya cargados,
acumuladores  calientes o parcialmente
descargados.

*  No se puede efectuar ninguna modificacion en los
acumuladores. No hacer nunca soldaduras o
soldaduras de arco.

» En caso de malas manipulaciones hay riesgo de
incendios, explosiones y quemaduras. Para
combatir este fuego solamente se puede utilizar
cubiertas ignifugas, arena o extintores de CO?2

e Los electrolitos que se escapan de un elemento
son corrosivos. Evitar todo contacto con la piel o
los ojos. En caso de problemas limpiar
abundantemente con agua y consultar con un
médico.

»  Los aguijeros de refrigeracion de los elementos no
deben obturarse, por ejemplo, con estafio. Si
soldamos en estafio no hay que sobrepasar los
220°C durante mas de 20 segundos.

»  Para evitar cualquier deformacion no someter los
elementos a esfuerzos mecanicos.

» En caso de sobrecarga del acumulador proceder
de la siguiente manera:

Simplemente desconectar el acumulador y colocarlo

sobre una superficie no inflamable (por ejemplo una

piedra) y dejarlo enfriar. No mantenerlo en la mano por
el riesgo de explosion.

*  Respetar las instrucciones de carga y descarga.

Instrucciones generales

‘ La capacidad del acumulador se reduce a
medida que se hacen cargas y descargas.
Incluso el almacenamiento puede contribuir a

una disminucién de la capacidad.

Almacenaje

Un almacenaje correcto de estos acumuladores solamente
puede hacerse cuando estan completamente descargados,
en un sitio seco, y a temperaturas ambientes de +5°C a
+25°C.

NOTA:

A En caso de almacenaje de mas de 4 semanas
la tensién de los elementos no debe bajar por
debajode 1,2 V.

Calibracion de los diferentes elementos del acumulador

e Para calibrar elementos nuevos hacerles una
carga normal a su capacidad de carga maxima.
En este caso, podemos aplicar una formula
empirica que consiste en cargar el acumulador
vacio durante 12 horas a un 10% de la capacidad
indicada. En este caso, cada elemento habrd
absorbido la misma capaciogad. Hacer esta
calibracion cada diez cargas, de esta manera los
elementos estardn siempre equilibrados y
aumentara su duracion de vida Ut

e S/ ftenemos la posibilidad de efectuar una
descarga indivigual de cada elemento debemos
utilizaria siempre antes de cualquier nueva carga.
S/ no, debemos descargar el pack hasta tener
una fension de 0,9 V por elemento. Esto
corresponae por ejemplo a una descarga de 3,6 V
para un pack de 4 elementos usados en el emisor
0 el receplor.

Carga
La carga debe hacerse siempre con intensioades, tiempos
de carga y rangos de temperatura de carga bien precisos, y



Slempre bajo vigilancia. S no disponemos de un cargador
rdpido en el cual podamos ajustar la tension de carga con
precision, podemos recargar el acumulador con una carga
normal segun el método de 1/10 C explicado anteriormente.
Como norma general, y teniendo en cuenta los diferentes
niveles de carga de los elementos, un acumulador de
emisor debe cargarse solamente a 1/10 C.

No obstante, la intensidad no debe sobrepasar nunca la
carga méxima indicada en el manual del emisor.

Carga rapida

Ajustar el corte de carga Delta peak a 5 mV por elemento.
La mayor parte de los cargadores estan ajustados de origen
y de manera fija de 15 ... 20 mV por elemento, por lo cual
podemos utilizarlos sin peligro en nuestros acumuladores
de NiCd y NiMH. Si tenemos cualquier duda debemos
consultar el manual del cargador o a nuestro vendedor para
saber si es adecuado para los acumuladores de NiCd y
NiMH. Si todavia tenemos dudas, podemos cargar el
acumulador con una intensidad reducida a la mitad
respecto a la intensidad de carga maxima indicada.

Descarga

Todos los acumuladores distribuidos por Graupner y GM
Racing estan adaptados, segun el tipo de acumulador, a
una descarga maxima continua de 6 ... 13 C (respetar las
indicaciones del fabricante). Como mas elevada es la
intensidad de descarga mas se acorta la vida de la bateria.

e Los programas de carga / descarga reducen
Indtimente la duracion de la vida de los
acumuladores y estan destinados basicamente a
verificar la calidad del acumulador o dar una
regeneracion a elementos vigjos. Por lo tanto no
tiene sentido hacer un ciclo de carga / descarga
antes de la utilizacion del acumulador a menos
que no queramos verificar la calidad.




Consejos de seguridad y manipulacién de
las baterias de Litio-lon (Lilo) y Litio-
Polimero (LiPo)

Como para todos los productos de alta tecnologia, el
respeto de las consignas de seguridad y los consejos de
utilizacion dados a continuacion son condiciones
imprescindibles para una larga vida, y para un
funcionamiento fiable y seguro de las baterias de litio /
polimero.

Las baterias de Lilo / LiPo requieren de un manejo muy
particular. Esto debe aplicarse a la carga, descarga y al
almacenamiento y manipulacion. Es necesario tener en
cuenta los siguientes consejos de seguridad:

Instrucciones especiales para la carga de las baterias de
Litio-lon / Litio-Polimero de Graupner

é NOTA:

»  Dado que la empresa Graupner GmbH & Co. KG
no puede supervisar la correcta carga y descarga
de las células, la garantia no es vélida en el caso
de carga o descarga inadecuada.

» Solamente se pueden utilizar los cargadores
apropiados para la carga de Lilo / LiPo con los
cables de carga adecuados. Cualquier
manipulaciéon de los cables a los cargadores
puede ocasionar serios dafios.

» La méxima intensidad de carga debe limitarse a
1.05 veces la capacidad de carga de la bateria.
Ejemplo: Bateria 700 mAh = 735 mAh de maxima
carga

»  Usar solamente el cargador incluido en el set u
otro cargador / descargador de Graupner
especialmente disefiado para baterias de Lilo /
LiPo, ver la pagina 16 o www.graupner.de.

» Asegurarse de que los ajustes del nimero de
células o del voltaje final de carga y descarga sea

correcto. Debemos observar siempre el manual
de instrucciones del cargador / descargador

Bajo estas condiciones las baterias de Graupner
de Lilo / LiPo pueden cargarse con una corriente
de carga méxima de 2C (el valor de 1C
corresponde a la capacidad de la bateria). A un
voltaje maximo por célula de 4.2 V o superior, la
carga debe continuar a un voltaje constante de
4.2 V por célula hasta que la corriente de carga
caea0.1..02A.

Se debe evitar absolutamente cualquier voltaje de
carga superior a 4.20 V por célula ya que de otra
manera las células pueden estropearse
permanentemente y pueden incendiarse. Para
evitar el sobre calentamiento individual de las
células en un pack se debe ajustar un voltaje de
cut-off de entre 4.1V ... 4.15 V por célula.

El rango de temperatura admisible para la carga y
el almacenado de baterias de Lilo / LiPo es de 0
... +50°C.

Los elementos sueltos y los acumuladores no son
juguetes, por lo tanto no hay que dejarlos al
alcance de los nifios, o permitir que jueguen con
ellos.

Hay que alejar las baterias de los bebés y los
nifios pequefios. Si se ingieren las baterias,
acudir inmediatamente al médico o un servicio de
urgencias.

Las baterias no pueden colocarse en un horno
microondas o0 bajo presién. El humo y el fuego
pueden tener fatales consecuencias.

No desmontar nunca baterias de Lilo / LiPo, se
pueden producir cortocircuitos internos, y se
puede producir gas o explosiones.

Los electrolitos y vapores que se escapan de un
elemento de Lilo / LiPo son perjudiciales. Evitar
absolutamente cualquier contacto directo con los
electrolitos Evitar todo contacto con la piel o los
ojos. En caso de problemas limpiar
abundantemente con agua y consultar con un
médico.
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Antes de cada uso, asegurarse de que las
baterias estan en buenas condiciones. No deben
usarse baterias o células defectuosas o
estropeadas.

Las células y baterias solamente deben usarse
segun sus especificaciones técnicas.

No sobrecalentar nunca los acumuladores, no
tirarlos al fuego, no cortocircuitarlos o cargarlos
con intensidades demasiado elevadas. Si se
manipulan inadecuadamente, hay peligro de
incendio, explosién irritaciones o quemaduras.
Para extinguir el fuego utilizar una manta ignifuga,
un extintor de CO2 o arena.

En caso de sobrecalentarse la bateria proceder
de la siguiente manera:

Simplemente desconectar el acumulador y colocarlo
sobre una superficie no inflamable (por ejemplo una
piedra) y dejarlo enfriar. No mantenerlo en la mano por
el riesgo de explosion.

Acumuladores compuestos: no pueden utilizarse
en ningdn caso elementos viejos con nuevos, de
diferentes marcas, de diferentes capacidades o
de diferentes tipos.

Retirar siempre los acumuladores de los modelos
0 aparatos si no los utilizamos. Para evitar
cualquier descarga demasiado fuerte, apagar
siempre el aparato cuando no lo utilizamos. Las
baterias de Litio-lon / Litio-Polimero una vez
muertas no pueden recuperarse.

Recargar los acumuladores con el tiempo
correcto. Durante la carga, colocar los
acumuladores sobre una superficie resistente al
calor, no inflamable y no conductiva, lejos de
cualquier objeto inflamable.

No dejar nunca los acumuladores en carga sin
vigilancia. No debe sobrepasarse nunca la
intensidad méxima indicada en el elemento.
Solamente podemos cargar packs de Litio-lon /
Litio-Polimero conectados en serie si el voltaje
individual de las células no se desvia mas de
0.05V, o si las diferencias de voltaje estan



monitorizadas usando un balanceador durante la
carga. Las baterias de Litio-lon suministradas en
el set tienen un sistema especial de seguridad.
Las diferencias de voltaje entre las células no es
necesario corregirlas a través del conector del
balanceador.

»  Sidurante la carga un acumulador sobrepasa los
60°C hay que interrumpir inmediatamente la
carga y dejarlo que se enfrie hasta 30°C
aproximadamente.

»  No se puede efectuar ninguna modificacion en los
acumuladores. No hacer nunca soldaduras o
soldaduras de arco.

»  Para evitar cualquier deformacion no someter los
elementos a esfuerzos mecanicos.

» Asegurarse de observar las instrucciones de
carga y descarga.

Almacenaje

Las baterias de Litio-lon / Litio-Polimero deben
almacenarse con una carga del 12-20% de su
capacidad. Si el voltaje de las células cae por

debajo de 3 V, las baterias deben recargarse hasta un 10-

20% de su capacidad total. Si no, la bateria morira durante

el almacenaje, y se volverad inservible.

Instrucciones especiales para la descarga de las baterias

de Litio-lon / Litio-Polimero de Graupner.

A e Una corriente de descarga continua

de aproximadamente 1C no

representa ningin problema para las

baterias de Lilo / LiPo de Graupner. Para

corrientes superiores, seguir las especificaciones

del catdlogo. En cualquier caso, observar la

méxima corriente de carga admitida por el

conector del sistema, ver la maxima corriente de
descarga de la bateria.

*  Una descarga por debajo de los 2.5 V por célula

estropea las células para siempre y debe evitarse

absolutamente.

»  Se debe evitar absolutamente cualquier situacién
que pueda producir un cortocircuito. Un
cortocircuito genera una tensién muy alta que
hace aumentar la temperatura de las células. Esto
causa una pérdida de electrolitos, formacion de
gas e incluso explosiones. Por lo tanto se deben
cargar las baterias de Graupner de Litio-lon /
Litio-Polimero sobre superficies que no sean
conductoras  para  evitar  cortocircuitos
accidentales.

*  Durante la descarga, la temperatura de la bateria
no debe elevarse en cualquier caso por encima
de +70°C. Si no, debe mejorarse la refrigeracion o
descargar con una menor intensidad. La
temperatura puede comprobarse faciimente con
un termoémetro de infrarrojos ref. nim. 1963. La
bateria nunca debe descargarse a través del
conector de carga del emisor. Este conector no
esta preparado para ello.

Instrucciones adicionales de almacenaje

e La capacidad de la bateria disminuye cada vez
que se carga o descarga. Cargar con
temperaturas demasiado altas o bajas también
puede reducir gradualmente la capacidad de la
bateria. Después de 50 ciclos, la capacidad de la
bateria de un modelo es solamente del 50-80%
de la de una bateria nueva, debido a altas
descargas ocasionales y la corriente inducida del
motor, incluso siguiendo las instrucciones de
carga y descarga.

e Las baterias solamente deben conectarse en
serie 0 en paralelo excepcionalmente dado que la
capacidad de las células y la carga pueden ser
diferentes. Siempre son preferibles los packs de
baterias que suministramos nosotros.

»  Los conectores de las baterias de Litio-lon / Litio-
Polimero no son tan robustos como los de otros
tipos, particularmente el polo positivo.
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Conector de las células

A No debe soldarse directamente en las células
de la bateria. La temperatura al soldar
directamente sobre las células puede
estropear componentes de la bateria, como separadores o
aislantes. Las conexiones de la bateria deben hacerse sélo
con puntos de soldadura industrial. En caso de rotura de los
cables la reparacion debe hacerse de forma profesional por
el fabricante o el distribuidor.

Reemplazar células individuales
La sustitucion de células estropeadas

solamente debe hacerla el fabricante o0 un
distribuidor, nunca nosotros mismos.
No usar células estropeadas
Las células estropeadas no deben usarse
nunca ni devolverse al servicio. Se consideran
A células estropeadas las que tienen las
siguientes caracteristicas: El envoltorio esta
dafiado, la bateria esta deformada, hay fugas de

electrolisis. En estos casos no estd permitido continuar
usando la bateria.

Avisos generales
Las células de las baterias no deben
A sumergirse el liquidos como agua, agua de
mar o bebidas. Se debe evitar cualquier

contacto con liquidos con liquidos de cualquier
naturaleza.

Instrucciones para el equipo de radio control mz-24 HoTT
Ref. S1006

El equipo viene de origen con baterias de
Litio-lon con un circuito de proteccién
integrado (sujeto a modificaciones). Aparece

una sefial de aviso en el display del emisor si el voltaje cae

por debajo del limite de 3.60 V que puede ser modificado
por el usuario.



Donde tirar las pilas secas y las baterias recargables

‘ Algunos paises tienen leyes obligando a

E depositar las baterias usadas en un centro
de recoleccion autorizado.

No se pueden tirar a la basura doméstica. Las podemos

dejar en un centro de reciclado de nuestro ayuntamiento, en

uno de nuestros puntos de venta, o en cualquier comercio

que venda productos de este tipo. Igualmente nos pueden

devolver las pilas o acumuladores usados que nosotros

hayamos vendido, a portes pagados, a la direccion

siguiente:

Graupner GmbH & Co. KG

Service: Gebrauchte Batterien

Henriettenstr. 94 — 96

D-7323 Kirchheim unter Teck

ATENCION:

jLos acumuladores estropeados necesitan
un embalaje seguro, ya que son muy toxicos!

Informacién sobre la proteccién del medio ambiente

Este simbolo en el producto, en las
| instrucciones del modo de empleo o en
el embalaje nos informan que este
material no puede ser simplemente
I lanzado a la basura. Debe llevarse a un
centro de reciclado para los diferentes
elementos eléctricos y electrénicos.
Conforme explican las rotulaciones, la mayor parte de los
materiales utilizados son reutilizables para otras
aplicaciones. Con esta accion participaremos activamente
en la proteccién de nuestro entorno.
Las pilas y los acumuladores deben tener un reciclaje
especifico en los centros cualificados.
Preguntar en el ayuntamiento o en los servicios
competentes para conocer los diferentes centros de
recogida y reciclaje.
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Equipos computerizados mz-18 F&=IT y

series mz-24 AT

Dos equipos de radio control con el sistema de
2.4 GHz Graupner HoTT (hopping telemetry
transmision)

Caracteristicas comunes

Equipo de Radio Control mz-18, ref. num. S1005

Equipo de Radio Control mz-24, ref. num. S1006

» Equipo de radio control micro computerizado
usando la ultima tecnologia de 2.4 GHz HoTT de
Graupner

» Maxima prevencién contra las interferencias
gracias al salto de frecuencia optimizado asi
como una mayor difusién de los 75 canales.

» Transmisién de datos inteligente con funcion de
correccion.

o Tiempo de reaccién ultrarrpido gracias a la
transmision de datos desde el procesador
principal del médulo de 2.4 GHz con una
transmision segura. No hay retrasos adicionales
debidos a otros procesadores.

»  Comunicacién bi-direccional entre emisor vy
receptor

»  Extremadamente réapido rebinding incluso a
méxima distancia.

e Test de distancia y funciones de aviso.

»  Aviso de bajo voltaje del receptor en el display del
emisor.

* Amplio rango de voltaje de funcionamiento del
receptor, de 3.6 a 8.4 V (operativo desde 2.5 V).

o Fail Safe

* Un host de la programacion y funciones de
evaluacion se muestran directamente en el
emisor en una pantalla especial de telemetria.

» Todos los componentes se pueden actualizar por
el usuario

»  Sistema Trainer sin cables.

»  Pantalla TFT tActil en color.

»  Teclas de control laterales adicionales.

» FEe.

 Articulos suministrados

Emisor mz-18 HoTT, ref. nim. S1005.en, con bateria plana
de NiMH 4NH-2000 RX RTU instalada (sujeta a cambios),
cargador (5.6 V/ 200 mA), receptor Graupner GR-12L HoTT
(ref. 81012) y receptor GR-24 HoTT (ref. 33512), adaptador
/ interface USB (ref. 7168.6) incluyendo un cable USB y
cable adaptador (ref. 7168.6S) para actualizacion de los
receptores, correa, instrucciones, tarjeta de garantia y lapiz
para usar alternativamente en la pantalla tactil.

o Caracteristicas individuales del emisor

Méximo 9 canales

30 memorias de modelos

2 sticks dobles con trims (controles 1 ... 4)

1 interruptor de dos posiciones largo (S6%)

1 interruptor de tres posiciones largo (S3%)

4 interruptores de tres posiciones cortos (S1¥, S4%, S5* y
S7%)

2 interruptores largos de tres posiciones con retorno largos
(S2*y S8%)

2 potenciometros deslizantes proporcionales posteriores
(SL1*u SL2%)

2 potencidémetros rotativos proporcionales (DV1*y DV2¥)

* Ver “Elementos de control en el emisor”, pagina 18
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 Articulos suministrados

Emisor mz-24 HoTT, ref. nim. $1006.en, con bateria de
LiPo 1s2p / 4000 mAh / 3.7 V TX instalada (sujeta a
cambios), cargador (4.2 V/ 200 mA), receptor Graupner GR-
12L HoTT (ref. $1012) y receptor GR-24 HoTT (ref. 33512),
adaptador / interface USB (ref. 7168.6) incluyendo un cable
USB y cable adaptador (ref. 7168.6S) para actualizacion de
los receptores, tarjeta micro SD con adaptador para lector
de tarjetas, correa, maleta, instrucciones, tarjeta de garantia
y l&piz para usar alternativamente en la pantalla tactil.

o Caracteristicas individuales del emisor

Méximo 12 canales

30 memorias de modelos

MP3 player integrado

2 sticks dobles con trims (controles 1 ... 4)

1 interruptor de dos posiciones largo (S6%)

1 interruptor de tres posiciones largo (S3%)

4 interruptores de tres posiciones cortos (S1%, S4%, S5* y
S7%)

2 interruptores largos de tres posiciones con retorno largos
(S2*y S8%)

2 teclas INC / DEC (DT1*y DT2%)

2 potenciometros deslizantes proporcionales posteriores
(SL1*u SL2%)

4 potencidémetros rotativos proporcionales (DV1* ... DV4%)



Datos técnicos

Emisores mz-18 y mz-24 HoTT

Banda de frecuencia

2.4 ...2.4835 GHz

Receptor GR-12L HoTT

ref. nim. $1012

Modulacion FHSS
Potencia de emision 100 mW EIRP
Funciones de control mz-18 HoTT:

9 funciones 4 de las cuales con
trim

mz-24 HoTT:

12 funciones 4 de las cuales con
trim

Voltaje operativo 3.6..84V

Consumo Aproximadamente 70 mA

Banda de frecuencia | 2.4 ... 2.4835 GHz

Modulacion FHSS

Antena 1 x 145 mm de longitud, aprox.

115 mm encapsulada y aprox. 30
mm activa

Salidas para servos

6

Salidas para sensores

1 (en lugar del servo 5)

Rango de temperatura | -10°... +55°C Rango de temperatura | Aprox. -10° ... +55°C
Antena Puede plegarse y girarse Dimensiones Aprox. 36 x 21 x 10 mm
Voltaje operativo 34..6V Peso Aprox. 79

Consumo Aproximadamente 540 mA
Dimensiones Aprox. 194 x 287 x 112 mm
Peso Aprox. 840 g con las baterias del

emisor

Receptor GR-24 HoTT receiver

Voltaje operativo

ref. nim. 33512

36..84V

Accesorios
Ref. nam. Descripcion
1121 Correa para colgar, 20 mm ancho
70 Correa para colgar, 30 mm ancho
3097 Protector para el viento

Para accesorios adlicionales ver el Anexo o la pagina de
internet www.graupner.de. También puede contactar con su
vendedor. Estara encantado de ayudarie.

Para los cables del sistema Trainer de HoTT ver la
pagina 110

Consumo Aproximadamente 70 mA
Banda de frecuencia | 2.4 ...2.4835 GHz
Modulacién FHSS

Antena Antenas diversity,

2 x 145 mm de longitud, aprox.
115 mm encapsulada y aprox. 30
mm activa

Salidas para servos

12

Salidas para sensores

1

Rango de temperatura

Aprox. -10° ... +55°C

Dimensiones

Aprox. 46 x 31 x 14 mm

Peso

Aprox. 169
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Piezas de recambio
Ref. nm. Descripcion
58360 Maleta de Aluminio HoTT para el

emisores mz

2498.4FBEC 4NH-2000 RX RTU plana
58345 Litio-lon 1s2p/4000mAh /3.7 V
33800 Antena emisores HoTT

* Los datos referentes a los voltajes permitidos son
solamente aplicables al receplor. Hay que tener en cuenta
que el voltaje se puede aplicar al receptor sin ningun

requlador, pero que hay muchos senvos (incluidos

controles de velociaaa, gyros, etc.) que solo admiten de 4,8 a 6 V.



Instrucciones generales de funcionamiento
Emisores mz-18 y mz-24

Alimentacion del emisor

De origen, el emisor mz-18 HoTT vienen equipado con una
bateria recargable de NiMH de 2000 mAh de capacidad, y
el emisor mz-24 HoTT vienen equipado con una bateria
recargable de Lilo 1s2p de 4000 mAh de capacidad (sujeta
a modificaciones).

La bateria estandar instalada en el emisor
esta descargada al suministraria.

La tension del acumulador se muestra en la pantalla LCD y
debe controlarse durante el uso del emisor. Cuando se
alcanza el voltaje ajustado en el “battery warning
thereshold” en el submen( “Etc.Set” del menu del sistema,
pagina 202, de origen 4.8 V (NiMH) para el emisor mz-18
HoTT y 3.6 V (Litio) para el emisor mz-24 HoTT, se oyen

beeps sonoros de aviso, y aparece el siguiente aviso en la
pantalla:

En este momento parar el uso del emisor y recargar la
bateria.

Nota.

* Asegurarse de que se ha
Seleccionado el tipo correcto de
bateria en el submend “Etc.Set” del

mend ael sistema, pagina 202,
o Se puede abrir un mend de calibracion especial
tocando el voltaje en el display basico del emisor
usando el aedo o el ldpiz suministrado, el voltaje

real mostrado se puede afustar (ver ‘Batfery
warning” de la pagina 202).

La bateria recargable de NiMH del emisor mz-18 HoTT o la
de Litio-lon 1s2p del emisor mz-24 HoTT se pueden cargar
como se describe a continuacién, a través de la toma de
carga situada en la parte posterior de la emisora, marcada
como CHARGE, con el cargador suministrado:

El conector de carga tiene de origen un diodo de proteccién
que lo protege contra las inversiones de polaridad. Los
cargadores automaticos Graupnerreconocen la carga de la
bateria. Tener en cuenta las instrucciones de ajuste del
cargador cuando se use.
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Polaridad del conector de carga mz

Los cables de carga de otras marcas que podemos
encontrar en el comercio normalmente tienen polaridades
diferentes. Por esto recomendamos utilizar solamente
cables originales GRAUPNER con la ref. 3022.

——=

Carga de la bateria del emisor usando el cargador original

Con el cargador
suministrado con el set
el tiempo de carga de
la bateria es
aproximadamente de
15 horas, en funcion
del estado inicial de la
bateria.

No utilizar nunca otro tipo ni marca de
A cargador, ni cargadores destinados a otros

tipos de baterias.

El riesgo de utilizar una intensidad excesiva o
un conector con la polaridad cambiada (ver mas abajo)
pueden producir serios desperfectos. Para evitar
confusiones recomendamos utilizar el cargador original. Ver
las notas de seguridad de las paginas 4 ... 12.

Durante el proceso de carga el emisor debe
A estar siempre en la posicion “OFF”. No poner

nunca el emisor en marcha mientras esté

conectado al cargador. Una interrupcion, por
breve que sea, del proceso de carga puede hacer aumentar
la tensibn de carga hasta el punto de estropear
inmediatamente el emisor. Por esta razén hay que
comprobar siempre el correcto contacto de los conectores.



Carga con cargadores automaticos

Podemos utilizar un cargador automético Graupner para
una recarga rapida de la bateria del emisor. La siguiente
tabla muestra una seleccion de estos cargadores.

Cargadores recomendados (Accesorios)

3
IS
> ()]
© © _8
S | & 3
Descripcion 3 |3 o | &
5 P |28 |2 |e|5|=%
[amy (&) [&] = = | o [as]
6411 | Ultramat 8 X X X X X
6463 | Ultramat 12 X X X X X
plus Pocket
6464 | Ultramat 14 | X X X X X X X
Plus
6466 | Ultra Trio Plus | X X X X X X X
14
6468 | Ultramat 16S | X X X X X X X
6469 | Ultra Trio Plus | X X X X X X
16

6470 [ Ultramat 18 X X X X X X X
6475 | Ultra Duo Plus | X X X X X X X

45
6478 |UltraDuoPlus | X | X |X |X |X |X |X
60
6480 |UltraDuoPlus | X | X |X |X |X |X |X
80

Para la carga de la bateria del emisor es necesario el cable ref. 3022, y
para la bateria de receptor el cable ref. 3021, si no se especifica en la tabla
superior.

Encontraremos olros cargadores asi como los detalles concernientes a los
cargadores mencionados arriba en €l catdlogo general Graupner FS o en
la pagina web www.graupner.de

después el conector a la toma de la emisora.

f Conectar primero las bananas al cargador, y
iNo conectar nunca cables sin bananas a la

toma de carga del emisor, o cables que se puedan tocar
entre sil.

Para evitar estropear el diodo o quizas otros componentes,
la corriente de carga no debe nunca superar 1.5 A. Si es
necesario, limitar la corriente de carga en el cargador.

Sacando la bateria del emisor

Para retirar el acumulador primero sacamos la tapa del
compartimiento de la bateria en la parte trasera del emisor.

Desconectar con precaucién el conector del acumulador
tirando suavemente y con cuidado del cable. Levantar la
bateria y tirar suavemente de ella para separarla del velcro.
(La foto muestra la bateria en un emisor mz-24 HoTT.)

Colocacién de la bateria del emisor

El conector de la bateria tiene dos aristas con forma para
evitar la inversion de la polaridad.

El conector para la bateria en el fondo del alojamiento se
puede ver en la siguiente imagen. El polo positivo (cable
rojo) estd en el medio, y el polo negativo (cable negro o
marron) esta en la parte inferior.
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No entrar nunca el conector forzado en su circuito.
Volver a colocar de nuevo la bateria en su alojamiento y
cerrar la tapa.

Tiempo de utilizacion de la bateria, mostrado en la parte
inferior izquierda de la pantalla

El tiempo (en verde) se vuelve a poner automaticamente a
“0:00” cuando ponemos el emisor en marcha y la tension de
la bateria es visiblemente superior a la Ultima vez, por
ejemplo, después de una carga. El display muestra el
tiempo de utilizacién acumulado desde la tltima carga.




Instrucciones generales para la carga

e Es necesario respetar las
recomendaciones dadas por el
fabricante del cargador y de la

bateria en todo momento.
* Respetar la tension de carga

A maxima indicada por el

fabricante del acumulador. Para
evitar estropear el emisor la tensidn de carga no
debe sobrepasar nunca 1.5 A. Si es necesario
limitar la tension a la salida del cargador. Si
queremos cargar la bateria del emisor con una
corriente superior a 1.5 A, primero debemos sacar
el pack del emisor, de otra manera corremos el
riesgo de estropear por sobrecarga el circuito de
carga y / o sobrecalentar la bateria.

»  Asegurarse siempre, haciendo una prueba de
carga, del corte automédtico en el caso de
cargadores que dispongan de esa funcién. Esto
es sobre todo adecuado si queremos cargar el
acumulador original de NiMH que viene de origen
con el emisor mz-18 HoTT, o las baterias de Lilo
suministradas de origen en el emisor mz-24
HoTT. Debemos comprobar el comportamiento si
usamos esta funcién del cargador.

» No hacer nunca una descarga del acumulador o
un programa de mantenimiento a través de la
toma de carga, no esta prevista para este tipo de
utilizacion.

»  Siempre conectar primero el cable de carga al
cargador, y después la bateria de emisor o
receptor. Asi evitaremos los cortocircuitos entre
los conectores del cable de carga si se tocan
entre ellos.

» Sila bateria se calienta durante la carga, hay que
comprobar el estado del pack. Si es necesario,
reemplazarlo, o reducir la corriente de carga.

* No dejar nunca un acumulador en carga sin
vigilancia.

o Sequir los consejos de seguridad y las
instrucciones de manejo de la pagina 8

Ajustes de los sticks de control

Ambos sticks de derecha e izquierda, opcionalmente
pueden ajustarse con retorno al centro o no y viceversa. La
fuerza del muelle de retorno de los sticks se puede ajustar
segun las preferencias de los pilotos. El sistema de ajuste
correspondiente se encuentra en la parte posterior del
emisor dentro del compartimiento de la bateria, debajo de
las cubiertas de goma, y debajo de los asideros laterales
sujetados con cinta de doble cara (ver las marcas en la
siguiente imagen). Hacer los ajustes necesarios girando el
correspondiente set de tornillos utilizando un destornillador
Philips o estandar. Mantener los sticks de control apretados
con precaucion:

e1y2/9y10

Ajustar la fuerza del freno con el mas exterior de los dos
tornillos, y la resistencia del trinquete del stick usando el
tornillo mas interior.

e4y5/7y8

Ajustar la fuerza del retorno de la direccion del control
girando el tornillo de fijacion usando un destornillador
Philips o estandar.
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*3y6

Para cambiar el ajuste estdndar de los sticks de control
derecho e izquierdo, girar el tornillo hacia la parte interior
del emisor hasta que el stick correspondiente se pueda
mover libremente de punta a punta, o girarlo hacia el
exterior hasta que el stick de control vuelva por si mismo de
forma independiente.

Ajuste de la altura de los sticks

Los dos sticks pueden regularse en altura
aproximadamente 8 mm para adaptarse a los gustos o
necesidades personales y permitir un pilotaje mas fino y
preciso.

Mantener sujeta la parte inferior dentada del stick, y
desbloquearlo girando la parte superior del mismo:

Ahora podemos aumentar o disminuir la altura del stick
girandolo. Una vez la altura ajustada, apretar de nuevo las
dos partes dentadas girandolas en sentido contrario.



Descripcion del emisor
Parte delantera del emisor

Elementos de control en el emisor mz-24 HoTT

Proporcional rotativo Dv2

Proporcional rotativo Dv1

Interruptor SW 6

'Interruptor SW5

Interruptor SW 1

Interruptor SW 2

Teclas INC / DEC Dt1

Stick de control izquierdo

Trim

Interruptor ON / OFF

Teclas de seleccion
alternativas

Tecla ESC

Antena giratoria y plegable
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Proporcional rotativo Dv3

Proporcional rotativo Dv4

Interruptor SW 8

Interruptor SW 7

Interruptor SW 4

Interruptor SW 3

Teclas INC / DEC Dt2

Stick de control derecho

Anilla para colgar la correa

Trim

Teclas de seleccion
alternativas

Tecla ENTER




Tecla de bloqueo

El acceso a los ajustes se puede bloquear desde la pantalla

rincipal del emisor pulsando simultaneamente las teclas
h y Em durante aproximadamente un segundo. Esto se
indica con un cambio de color del icono de la tecla en la
parte superior derecha de la pantalla de gris a azul /

amarillo:

El bloqueo se activa inmediatamente, pero los controles
permanecen operativos.

Pulsamos de nuevo las teclas y @Y durante
aproximadamente tres segundos se anula el bloqueo. El
color del icono vuelve al color gris.

"

Teclas A v < » como teclas ESCy ENT

Aunque ambas emisoras mz-18 HoTT y mz-24 HoTT se
utilizan basicamente tocando la pantalla téctil con el dedo o
el lapiz suministrado, los emisores también pueden ser
operados en casos especiales usando los dos conjuntos de
tres teclas de los laterales del display.

Teclas de la izquierda del display

® Teclas de ajuste A w
1. Ajustar los pardmetros de los campos
seleccionados después de activarlos pulsando la
tecla ENT.
2. Pulsamos simultdneamente las teclas A v para
hacer un reset al valor por defecto del pardmetro
cambiado en el campo activo (CLEAR).

e Tecla ESC
Pulsar la tecla ESC para confirmar el ajuste actual y
desactivar el campo de ajuste activo.

Teclas de la derecha del display

® Teclas de seleccion < »
Moverse entre las lineas del menl dentro del menl de
ajustes.

e Tecla ENT

Activar (confirmar) los campos a ajustar pulsando la tecla
ENT
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Trims digitales
Con display dptico y acUstico

Los dos sticks dobles estan equipados con trims digitales.
Cuando efectuamos una corta presion a la tecla del trim a
un lado u otro (un “clic”), la posicién neutra del servo
respecto al stick asociado cambia en un incremento. Si
mantenemos la tecla pulsada durante mas tiempo, la
velocidad de desplazamiento del trim aumenta en la
direccion correspondiente.

El grado de ajuste del trim también se sefiala
“aclsticamente”, ya que el tipo de tono cambia segun el
ajuste. Para reencontrar el neutro en pleno vuelo no es por
tanto necesario mirar la pantalla, una vez pasado el neutro
se produce un pequefio tiempo sin respuesta.

Las posiciones de los trims son memorizadas
automaticamente cuando cambiamos de memoria de
modelo. Los trims se memorizan separadamente para cada
fase de vuelo (Quick Link) dentro de una memoria, a
excepcion del trim del stick del Ch1 (motor / aerofrenos, en
los modelos de aviones, o gas / paso en los modelos de
helicopteros, funcion denominada “THR”).

Cuando se selecciona gas motor en el display de “Drive
type’, pagina 47, el trim del stick del control del motor
solamente funciona para los aviones y helicpteros en la
parte inferior del recorrido del stick, es decir, solamente en
el rango del arranque.

Las posiciones actuales de los trims se muestran numérica
y gréficamente en la pantalla bésica del emisor (ver la
imagen de la izquierda de la siguiente pagina) asi como en
un display especial, ver la pagina 88.



Pantalla

Display gréafico de la posicion standard, la indicacion numérica y grafica de la
tecla izquierda INC/ DEC DT 1y la direccidn solamente se muestran en el
emisor mz-24 HoTT.

Display gréafico de la posicion de los controles proporcionales rotativos
DV 1 (mz-18 HoTT) y DV 2 (mz-24 HoTT) con indicacién numérica de
la posicién y direccion.

Estos iconos son solamente
informativos:

En color = activos

En gris = inactivos

Tipo de modelo*

Tiempo de uso del modelo*

Memoria del modelo ... *

Nombre del modelo ... *

Tiempo de uso del emisor: Se hace un reset automaticamente rﬁ’{

a cero después de cambiar o cargar la bateria F i

Tocando en “mz” todos los campos de esta pagina Fi
A& identificados con un asterisco (*) al final de la s

descripcion abren un menu contextual

000: 00.0

MO=MAL

Display gréfico de la posicion standard, la indicacion numérica y gréafica de la
tecla derecha INC/DEC DT 2y la direccion solamente se muestran en el
emisor mz-24 HoTT.

,;' Display gréafico de la posicion de los controles proporcionales rotativos
i DV 2 (mz-18 HoTT) y DV 3 (mz-24 HoTT) con indicacion numérica de
4  la posicion y direccion.

m e IndicaciQn en tres colgres
= del voltaje de la bateria del
emisor. Una vez se alcanza
el umbral de aviso, aparece
en la pantalla un aviso y se
emite una sefial aclstica

Cronometro 1*

Cronometro 2*

Nombre del Quick Link*

il

Acceso a los displays de la telemetria

Acceso a los ajustes del sistema

Acceso a los ajustes de los modelos

Acceso a los ajustes basicos

Display gréfico de la posicion de los cuatro trims digitales con indicacion de la posicion
numéricamente y de la direccién
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Funcionamiento de las pantallas

El display de la pantalla tictil se opera basicamente
tocando el campo deseado con el dedo o el campo
suministrado:

Tocando en el campo de la memoria del modelo designada
como “M 1” de la pantalla superior, con el dedo o el lapiz
suministrado, abrimos el menu de la seleccién del “Model
memory”.

M |
|.I¢! MODEL NAME 2

03[ MODELNAMES |
04[ MODELNAMEd |
05 MODELNAMES
05 MODELMAMEE |

En este mend podemos cambiar de modelo tocando el
modelo en memoria que queramos utilizar.

Tal como se describe en la pagina 45, tocando en m
empezamos la programacién de un nuevo modelo, 0
tocando en el campo en el borde superior
de la pantalla entramos en la programaciéon del menu
“Model name”, o tocamos en en la parte superior
izquierda para volver a la pantalla anterior. Por el contrario,
si tocamos en [pagina siguiente] (generalmente
usando el método de rotacidn) que estd disponible en
algunos menus, pasamos a la pagina siguiente. En la
siguiente pagina de los modelos en memoria aparecen los
modelos 07 ... 12, efc.

Los otros campos en el lado izquierdo identificados con un
asterisco (*) funcionan basicamente de la misma manera.
Por el contrario, si tocamos uno de los iconos de pifiones
identificados como “B”, “F” y “S”, se abre una seleccién
especial de menus en la parte superior derecha desde los
cuales podemos acceder a otros submenls. Empezando
desde el menu bésico verde, ver la pagina 44, la seleccion
de displays que aparece es la siguiente:

= 21803 N

Bcaad Gl oo By [£.2]

mr'*wgn

Debemos tener en cuenta que el mend FUNCTION azul
que se describe al inicio de las paginas 100 o 171
contienen submenus especificos del tipo de modelo. El
primero de los dos siguientes graficos muestra la estructura
del mend de un modelo de avién, y el segundo la de un
modelo de helicdptero.

IJ.III

—

FTPLED  Ter
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El ment rosa SYSTEM se abre pulsando la tecla “S” y se
explica al inicio de la pagina 208, aparece de la siguiente
manera;

Los displays de la telemetria que se pueden abrir pulsando
“T” se describen en detalle al inicio de la pagina 212, y
aparecen de la siguiente manera:

oode T odB

f":HF'
|||r C




Avisos

En funcién del contexto pueden aparecer diferentes
ventanas de avisos en la pantalla de los emisores mz-18
HoTT y mz-24 HoTT. Estos se pueden dividir en dos
grupos:

Ventana de avisos

Estas pequefias ventanas aparecen principalmente
después de que el emisor se ponga en marcha e indican el
estado de ciertas operaciones. En el siguiente gréafico, el
punto rojo a continuacion de “Thr.POS” indica que el stick
no estd en la posicion de relenti, y hay peligro de que el
motor se pueda poner en marcha.

Nota:
El valor por defecto ‘Rear idle” se puede
A cambiar a ‘“Front idle” para los modelos de
aviones en el mend “THR.CRV’, pdgina 144,
Invirtiendo la curva de control.

La linea inferior indica que el receptor no tiene el binding
hecho con la memoria de modelo actual.

i =T | e ==l
Warning i

1 Thenouo Thr.ouT

Thr.POS aLirk

Fssawptbd |

BIND i nct :-»:ﬁ:u-i:-

BATTTI

Tocamos [J&] con el dedo o con el lapiz suministrado para
ir directamente a la pantalla “Transmitter control” en la cual
podemos linkar el receptor a la memoria de modelo tal
como se describe en la pagina 74:

|5 ERGH) (WGBEL WWE T |

AXt A2

BIND OH/OFF

TX OUT 2ET | SET
| RETYPE | NORMAL |
o7 [OFF | ssek
ot outeur | PRMTD |

O tocamos la tecla de la parte superior izquierda
para finalizar el procedimiento.

Si por el contrario el receptor ya esta linkado al modelo
actual en memoria pero no esta en marcha o esta fuera del
rango cuando el emisor se pone en marcha, aparece la
siguiente ventana:

wn T [|[] C—— we
! Warning

“f'1 ThrHOLD TheouT

En el campo entre las dos lineas verdes, el mensaje
“Normal signal” indica que el emisor esta ajustado en el
modo de emisién normal. Alternativamente, pueden
aparecer los mensajes “TEACH signal” o “PUPIL signal”.
Responder a la pregunta “Turn RF ON / OFF” en el area
inferior segiin lo que necesitemos hacer, tocando en 8] o
con el dedo o el lapiz suministrado.

Nota.
Por defecto, solamente esta activo en la

A& pantalla el “THR position” en el display del
submenu “Waming” ael menu del sistema,

pégina 201.
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Ventana de avisos importantes

Podemos abrir esta ventana tocando el icono MZ en la
parte central de la pantalla bésica del emisor:

Y tocamos la tecla de la parte superior izquierda para
cerrar la ventana.

Si se activa un aviso acustico y la pantalla normal del
emisor queda sustituida por esta otra, hay que fijarse en el
mensaje en color rojo. Por ejemplo, porque la bateria del
emisor ha llegado al voltaje minimo ajustado en el submenu
“Etc.Set” del mend del sistema, pagina 202:

SlEEE auTa Loap (TG




Al mismo tiempo, el contraste del display se reduce a 05
para ahorrar bateria.

Este aviso se puede mantener pulsando la tecla
parte superior derecha y borrarlo pulsando la tecla [SJY®{d
de la parte superior izquierda de la pantalla. (En casos
extremos, dejar de utilizar el modelo tan rapido como sea
posible y cargar la bateria).

El nimero en rojo en la parte superior derecha muestra el
numero de avisos actuales; en el ejemplo anterior, el aviso
es el tercero. Este contador puede ponerse a cero tocando
la tecla g de la parte superior izquierda.

Todos los otros avisos de esta pantalla pueden manejarse
de la misma manera. No obstante, en el caso de una
alarma de intensidad de campo, podemos suprimir otras
alarmas encadenadas debidas a poca potencia de campo
tocando la tecla m] de debajo de “STRENGTH ALARM”,
durante la duracién del actual funcionamiento del emisor.

23




Parte posterior del emisor

(El grafico muestra el emisor mz-24 HoTT)

Asa de transporte con el lapiz
suministrado para utilizar
opcionalmente en la pantalla tactil

Conector para
auriculares

Conector Data, para conectar
una Smart Box, por ejemplo

Proporcional rotativo SL 1

Conector DSC

Antena rotativa y plegable
e e e .

Slot para tarjetas micro SD

Conector de 5 pins mini-USB

Proporcional rotativo SL 1

Drovgner 57

Conector de carga
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Conector DSC

La abreviacion “DSC” proviene de las letras iniciales de la
funcién original, “direct servo control”. En el sistema HoTT,
debido a razones técnicas no es posible utilizar esta funcion
con el cable de diagnostico.

El conector estandar de dos pins DSC de la parte posterior
de los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT se utiliza como
conector para el sistema de profesor alumno asi como para
interface para simuladores de vuelo u otros dispositivos
exteriores.

Para asegurar una correcta conexion del DSC, observar lo
siguiente:

1. Programar correctamente el menu. Para adaptar
el emisor al sistema Trainer, ver la pagina 107.

2. Conectar el otro extremo del cable en el
necesario dispositivo observando las
correspondientes instrucciones de uso.

Importante:

Asegurarse de que todos los
conectores  estdn  correctamente
insertados en sus  conectores

respectivos, y utilizamos solamente conectores de 2

pins en el lado del DSC.

3. En el sub-mend “Transmitter control’, pagina 74,
podemos seleccionar uno de los siguientes
modos en la linea “DSC output”, dependiendo del
numero de funciones que tengamos que
transmitir: PPM10, PPM16, PPM18 y PPM24.
Valor por defecto: PPM10.

Instrucciones acerca de los simuladores ae vuelo:

‘g ®  Dado los numerosos simuladores de vuelo
que hay en el mercado, es posible que los
contactos del conector DSC deban ser

adaptados por el Servicio Graupner




NOTA:

e Cuando el emisor se conecta directamente a
un ordenador o portatil a través ael cable del
DSC y / o la interface del ordenador estd
conectado al simulador, el emisor puede destruirse debido
a una descarga electrostatica. Este tipo de conexion debe,
por lanto, usarse solamente si protegemos por nosotros
mismos el equjpo de las cargas electrostaticas mientras
utiizamos el simulador con una foma de ferra de las
disponibles comercialmente.
No obstante recomendamos de manera importante usar
Solamente los simuladores con él sistema wireless.

Conector Data

El denominado Conector DATA se encuentra debajo de la
tapa posterior de los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT:

Se utiliza para conectar la Smart Box opcional (ref. 33700).
Podemos encontrar mas informacion de la Smart Box en el
catalogo general Graupner FS y en internet en
www.graupner.de en la ficha del correspondiente producto.
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Conector para auriculares

El conector para auriculares se encuentra en la parte
central izquierda debajo de la tapa posterior de los
emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT:

Este conector se utiliza para usar auriculares con conector
jack estéreo de 3.5 mm (no incluidos en el set). Cuando se
conectan los auriculares, el altavoz de del emisor queda
desconectado, y el icono de los auriculares se muestra en
color y no en gris en la pantalla principal, ver la pagina 20.
Adicionalmente, las sefiales acusticas del emisor, sefales y
mensajes asociados al menu “Telemetry” se derivan a este
conector. Estos mensajes estdn en Alemén por defecto.
Podemos encontrar méas informacioén dentro de “Messages”
en la seccion “Telemetry” que empieza en la pagina 114.



Slot para la tarjeta
Micro-SD y micro-SDHC

La ranura para las tarjetas de memoria micro-SD y micro-
SDHC se encuentra en la parte central derecha debajo de
la tapa posterior de los emisores mz-18 HoTT y mz-24
HoTT:

Ademas de la tarjeta de memoria micro-SD que viene de
origen, podemos usar cualquier otra tarjeta convencional de
memoria micro-SD de hasta 2 GB y micro-SDHC de hasta
32 GB. El fabricante recomienda usar tarjetas de memoria
con un maximo de 4 GB dado que esta capacidad es
normalmente suficiente.

La tarjeta de memoria suministrada con el equipo es igual a
la que utilizamos habitualmente para las cdmaras de fotos y
los teléfonos mdviles. La tarjeta se monta en el emisor con
los contactos hacia arriba, y después se bloquea. Después
de montar la tarjeta podemos cerrar la tapa.

Una vez la tarjeta original u otra se ha instalado como
minimo una vez, queda lista para usar inmediatamente
cuando el emisor se pone en marcha. Siempre que haya
una tarjeta en el emisor, cuando lo ponemos en marcha el
icono en forma de tarjeta de la pantalla principal se muestra
en color y no en gris, ver la pagina 20. Primeramente se
crean algunas carpetas en la tarjeta de memoria.

Sacando la tarjeta de memoria
Abrir la tapa posterior, apretar la SD un poco hacia el
interior hasta que se desbloquee, y entonces sacarla.

Memorizacién de los datos / Copia de seguridad

La memorizacion de los datos en la SD esta
linkado al cronémetro 1. Una vez arranca el

cronémetro se inicia también la memorizacion.

Obviamente hay que tener instalada una tarjeta,
y debe haber comunicacion de telemetria con el receptor.
La memorizacion de datos se detiene cuando se para el
cronémetro 1. El crondmetro1 se arranca y para tal como se
describe en la seccion “Timer” de la pagina 80.
Al final de la memorizacién encontraremos en la tarjeta una
carpeta (vacia) “Models” y una carpeta “Log-Data”. Dentro
de la carpeta “LogData” se almacenan todos los ficheros
Log memorizados segun el esquema 0001 afio-mes-dia.bin,
0002 afio-mes-dia.bin., etc, en las subcarpetas
denominadas “Modelname”. Si por el contrario una memoria
de modelo todavia no tiene nombre, los ficheros Log,
después de sacar la tarjeta del emisor y colocarla en un PC,
los encontraremos en un fichero denominado “NoName”.
Con el programa para PC que nos podemos descargar en
www.graupner.de podemos evaluar estos datos en un PC
compatible o portatil.

Instrucciones importantes:

® [as reclamaciones no serdn reembolsadas

S/ no estd acompariadas de un fichero. Por la

misma razon, el emisor siempre debe estar
actualizado con el soffware mas reciente.

e Para poder estar al corriente de las

importantes actualizaciones de software,

debemos  registrar el  producto en
https://www.graupner.de/en/service/product registration.asp
x. Esto nos permitira recibir autométicamente por e-mail los
ultimos updates.
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Importacién y exportacién de memorias de modelos

Para intercambiar datos entre emisores de la misma marca
o0 hacer una copia de seguridad de los datos, los modelos
en memoria pueden copiarse en la tarjeta de memoria
insertada en el emisor, o pasarlos de la tarjeta a la memoria
del emisor. Podemos encontrar méas informacion en la
seccion “Importing/exporting from the SD card” que
empieza en la pagina 59.

Nota.
®  Algunos caracteres especiales utilizados
A eventualmente en el nombre del modelo no
pueden ser reproducidos por /a fareta que esta
basaoa en un sistema de ficheros FAT o FAT 32,
y serdn sustituiagos en la copia por el signo (~).
® £En principio los modelos en memoria de lamz-18 ymz-20
son compatibles, PERO: Si queremos llevar a cabo una
‘Importacion desde la SD” en otro emisor primero debemos
copiar o mover con el PC la memoria del modelo a la
caipeta correspondiente. Por gjemplo: de |IModelsimz-24 a
lIModelsimz-18 o viceversa. Ver la pagina 59 para mas
informacion en ‘Importacion desde la SD’.

NOTA:
Después de haber llevado a cabo una
A ‘Importacion desde la SD” es imprescindible
comprobar todas las funciones de los modelos
cuidadosamente. Hay que fener en cuenta
también que los controles del emisor y los interruptores de
funciones deben ajustarse en el nuevo emisor.



Conector mini-USB

Localizado debajo de la tapa posterior de los emisores mz-
18 HoTT y mz-24 HoTT, este es el conector para hacer las
actualizaciones de software asi como para la revision de
datos y cronémetros en el ordenador, utilizando un sistema
operativo de Windows (XP, Vista, 7 0 8):

El cable USB que esta incluido en el set, es el adecuado
para conectar a este jack. El procedimiento para cargar la
actualizacion del software a través del PC se describe en
las instrucciones del pack descargado.

El software necesario para el PC, asi como los drivers para
el USB, se pueden encontrar en la pagina de downloads de
Graupner en www.graupner.de.

Una vez los drivers necesarios y el software estan
instalados en el PC, esta conexion USB se puede utilizar
para actualizar el emisor 0 para copiar los datos del emisor
y cronémetros.
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Puesta en marcha del emisor
Observaciones iniciales para los emisores mz-18
HoTTy mz-24 HoTT

En teoria, el sistema Graypner HoTT permite el uso
simultdneo de hasta 200 modelos. Pero en la préctica,
teniendo en cuenta las condiciones de homologacién para
la utilizacién de emisores en la banda de 2,4 GHz ISM, el
numero se ha reducido sensiblemente. No obstante,
siempre es posible utilizar mas modelos simultaneamente
en la banda de 2,4 GHz que en las frecuencias de 35/40
MHz usadas hasta ahora.

¢ Bateria cargada?

Dado que el emisor se suministra con la bateria
descargada, necesitamos cargarla observando las
instrucciones de la pagina 15. Si no, al cabo de un
momento se activara una sefial aclstica y el mensaje
correspondiente aparecerd en la pantalla basica después
de que se llegue al voltaje ajustado (normalmente 4.8V en
el emisor mz-18 HoTT y 3.6V en el emisor mz-24 HoTT),
que puede cambiarse en la linea “Bat.warning threshold” en
el submenl “Etc.Set’, pagina 202, dentro del menu del
sistema.

Inicializacion del emisor

Después de poner el emisor en marcha, aparece el
siguiente mensaje en el centro de la pantalla del emisor:

‘Waming

ThrHOLD ThrCuT

ThrPo% ALk

Al mismo tiempo, se activa un aviso acustico durante
algunos segundos.

Ahora podemos seleccionar entre activar o no el modulo de
alta frecuencia de emision, tocando las teclas @IJ 0
con el dedo o el l&piz suministrado. Podemos parar un
receptor que esté en marcha, y pulsar de nuevo @]\, para
hacer pruebas. Estamos entonces en la pantalla basica de
los emisores mz-18 HoTT 0 mz-24 HoTT:

 — — L}

| -

El simbolo de interruptor azul en la parte superior izquierda
entre “BX” en rojo y “TX" en verde significa que el modulo
de HF del emisor esta emitiendo.

El “RX”" en rojo y el “TX” en verde a la izquierda y derecha
del simbolo interruptor significa que la memoria de modelo
activa en estos momentos ha estado linkada a un receptor
Graupner -HoTT, pero no lo esta en estos momentos.
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Una vez que exista este enlace, las barras que muestran la
potencia aparecen cerca de “RX’ rojo a la derecha y del
“TX” verde a la izquierda, y la indicacion numérica en
amarillo de debajo muestra el voltaje actual de la fuente de
alimentacion del receptor, por ejemplo:

Si por el contrario el emisor se pone en marcha mientras el
modulo de HF estd en off, toda esta informaciéon no se
muestra, y el simbolo del interruptor del HF esta en gris:

Si el siguiente aviso aparece en la pantalla del emisor
después de poner el emisor en marcha:

‘Waming
Thr.HOLD The.CUT

T Pos CLink

FS sshup Lbd

BIND k= nol soiup

=l

la memoria de modelo activa en estos momentos no esta
linkada a ningun receptor.



Instrucciones importantes:

o E/ emisor que se suministra en e/ set viene
con Jos gjustes correctos para la mayoria de los
paises de Eurgpa. No obstante, dentro de este

contexto ver también las instrucciones de la pagina 76.
e [sando los coneclfores 1 ... 9, podemos Uutilizar un
maximo de 9 servos con el emisor mz-18 HoTT junto con e/
receplor GR-24 que se suministra con el set, y que ya estd
linkado a la primera memoria de modelo. Cualquier servo
que esté conectado a las salidas 10— 12 permanecen en la
posicion neutra por defecto, y no pueden ser activados por
el emisor.

Podemos utilizar un maximo de 12 servos con el emisor

mz-24 HoTT junto con el receptor GR-24 que se suministra

con el sel, y que estd linkado a la primera memoria de
modelo.

Para ftener una flexibiidad méxima y evitar usos

equivocados, los canales 5-9 y 5-12 inicialmente no estin

aslgnados a ningun control, y los servos conectados a

eslos canales permanecen en la posicion central hasta que

no se les asigna un control.

Por la misma razon, casi fodos los mezcladores estin

nactivos. Para mds informacion respecto a esto ver la

pdgina 92.

o £/ procedimiento basico para la programacion inicial de

una nueva memoria empieza en a pagina 45.

® Cuando utiizamos el sistema trainer, hacemos un binding

0 ajustamos el equipo, debemos aseguramos que la antena

del emisor este siempre lo suficientemente lgjos de las

antenas del receplor.

Si la antena del emisor estd demasiado cerca de las

antenas del receplor, el receplor se sobre amplificard, y e/

LED del receptor se iluminara. Al mismo tiempo, el canal de

reforno dejard de funcionar, el campo de las barras de

polencia en la pantalla del emisor desaparecers, y el voltaje
actual de la bateria del receptor se mostrard en 0.0V. El
equipo entra en e/ modo Fail Safe (ver la pdgina 84). Es
decir, debido a la pérdida de recepcion, los senvos

permanecen en la dlfima posicion de recepcion correcta o

en las posiciones de Fail Safe programadas hasta una

nueva serial de recepcion vélida. En este caso, mover e/
emisor hasta que la panialla vuela a mostrar los valores
normales.

ATENCION:

A No parar nunca el emisor mientras se utiliza el
modelo. No obstante si esto llegara a suceder,

no debemos ponernos nerviosos, y esperar
hasta que la pantalla del emisor esté completamente
oscura, lo que indica que se ha apagado
completamente. Esto tarda al menos cuatro segundos.
Después de este tiempo poner de nuevo el emisor en
marcha. Si no, el emisor puede bloguearse y
perderemos el control del modelo. El emisor solo
puede ponerse en marcha si antes se ha parado
correctamente.
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Update del software del emisor

Las actualizaciones del firmware de los emisores mz-18
HoTT y mz-24 HoTT se hacen a través del conector mini-
USB de la parte posterior del emisor, usando un ordenador
con sistema operativo Windows XP, Vista, 7 u 8.

Con el cable USB suministrado (USB-A a 5-pin mini-B-
USB), conectamos &/ emisor parado al ordenador
insertando un extremo del cable USB directamente a la
parte posterior del emisor en el zécalo de cinco pins mini-
USB, y el otro en una salida de USB libre en nuestro
ordenador.

Los programas y ficheros necesarios para hacer la
actualizacién del emisor tal como se detalla en las
instrucciones detalladas del correspondiente producto
(incluidas dentro del pack del software) se pueden
descargar de www.graupner.de.

Descargar este pack de software de Internet, y
descomprimitlo en el ordenador. Todas las otras
informaciones se pueden encontrar en las instrucciones que
vienen en el pack del software.

Nota:
Después de registrar el emisor en
A hitps.//www. graupner. de/er/service/product re
gistration.aspx, recibiremos automéaticamente
las notificaciones de las nuevas actualizaciones

por e-mail.
Instrucciones importantes;
*  Hay que fener en cuenta que es
necesario que las versiones de

firmware sean compatibles para que

exista una comunicacion  segura  enire

componentes HoTT. Los programas y ficheros

necesarios para actualizar todos los componentes

HoTT se combinan en un solo fichero
denominado ‘HoTT_Software_V4.zjp".

o Utilizar siempre el emisor usando la version mas

moderna de soffware. En el momento de reaaciar

esfas  instrucciones, la  correspondiente
informacion  se  puede  encontrar  en
hitp//www.graupner. de/er/supportdetaile2a02e4

3-4a3b-484c-a10c-bsb0ctfiedd9. Si este link no
funciona, la misma informacion la podemos
encontrar en: www.graupner.de => Service &
Support  =>  Update-Revisions-History  of
GRAUPNER HoTT-Komponenten.

Antes de cada actualizacion, comprobar el estado
de la baferia del emisor o cargara como
precaucion, y guaraar todos los modelos en
memoria para poder restaurarlos en caso de que
sea necesari.

jNo desconectar nunca el cable con el ordenador
durante la actualizacion!. Asegurarse de que e/
link entre el emisor y el ordenador esté operativo.

Después de cada actualizacion, comprobar que
los modelos funcionen correctamente.
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Restauracion del software del emisor
Programa: “Restore”

Si la actualizacion del firmware para el emisor no se ha
hecho correctamente o el programa del emisor queda
bloqueado y el emisor no se puede apagar usando el
interruptor “POWER?”, sacar la bateria del emisor
después de poner el interruptor de “POWER” en la
posicién OFF, o tirar del conector de la bateria del
emisor. Asegurandonos que el interruptor POWER
esta en la posicion “OFF”, esperar algunos segundos y
conectar de nuevo la bateria.

Si no lo hemos hecho, descargar el pack del actual
software de Internet y abrirlo en nuestro ordenador, o
si ya lo hemos hecho, lanzar el programa gr-Studio, y
seguir la informacion de la seccion “Restoration” de las
instrucciones suministradas en el pack del software.
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Puesta en marcha del receptor
Notas preliminares

Los sets de los equipos de radio control mz-18 HoTT y mz-
24 HoTT traen de origen un receptor GR-24 bidireccional de
24 GHz al que se pueden conectar un maximo de 12
servos, y un receptor bidireccional GR-12L HoTT.

Usando los conectores 1 ... 9, podemos utilizar
A un maximo de 9 servos con el emisor mz-18

HoTT junto con el receptor GR-24 que se
suministra con el set, y que ya esta linkado a la primera
memoria de modelo. Cualquier servo que esté conectado a
las salidas 10 — 12 permanecen en la posicion neutra por
defecto, y no pueden ser activados por el emisor.
Por el contrario, podemos utilizar un maximo de 12 servos
con el emisor mz-24 HoTT junto con el receptor GR-24 que
se suministra con el set y que esta linkado a la primera
memoria de modelo.
Si hemos puesto en marcha el receptor GR-24 HoTT
suministrado en el set, y el emisor no esta a su alcance, o
esta parado, el LED rojo del receptor brilla durante algunos
segundos y después empieza un parpadeo lento. Esto
significa que n que todavia no hay un link establecido con el
emisor GraupnerHoTT. Una vez se ha establecido el link,
el LED verde se ilumina continuamente, y el LED rojo se
apaga.
Para establecer una conexion con el emisor, primero
debemos hacer un “enlace™ entre el receptor y la memoria
del emisor correspondiente. Este procedimiento se
denomina “binding”. Este binding debe hacerse solamente
una vez para cada combinacion de receptor / memoria de
modelo, y de fabrica ya estd hecho con la memoria 1 para
los receptores contenidos en el set. El binding solamente
deberemos hacerlo de nuevo para otros receptores cuando
se cambia la memoria (podemos repetir el procedimiento en
cualquier momento después de cambiar el emisor).

Display del voltaje del receptor
Cuando existe un link de telemetria, el voltaje actual de la
fuente de alimentaciéon del receptor aparece en color

amarillo en la parte superior izquierda de la pantalla del
emisor.

Aviso de temperatura

Si la temperatura del receptor cae por debajo del umbral
que hemos ajustado en el receptor (-10°C por defecto) o
excede el umbral de méxima temperatura (+55°C por
defecto) que también estd ajustado en el receptor, el
receptor emite un aviso en forma de beep que repite
aproximadamente una vez por segundo.

Conexiones de los servos y polaridad

Las conexiones para los servos en el receptor Graupner
HoTT estan numeradas. La polaridad de los conectores no
puede invertirse. Cuando insertemos el conector, hay que
tener en cuenta los pequefios biselados en las esquinas
(ver los dibujos de la siguiente pagina doble). No entrarlos
forzados.

La alimentacién circula a través de todos los conectores
numerados.

En el receptor GR-24, los dos conectores verticales son
para la bateria. Estos estan identificados con “11+B” y
“12+B”. Se pueden conectar en la misma salida un servo y
la alimentacion utilizando un cable en Y (ref. num. 3936.11)

NOTA:

Eso puede destruir el receptor y los accesorios
conectados (ver la doble pagina siguiente).
La funcion de cada canal viene determinada por el emisor y
no por el receptor. Dependiendo de la construccion y del
modelo, la conexién del servo del motor, y de los otros
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f iNo invertir la polaridad de estos conectores!.

servos, puede variar. En los equipos de radio control
Graupner/JRY Graupner, esta conexion se hace en el canal
1 en los modelos de aviones, y en el canal 6 en los modelos
de helicopteros. Seguir las instrucciones de instalacion del
receptor, antenas del receptor y servos en la pagina 34.

Instrucciones finales.

‘ » La resolucion ael servo, mucho mas

elevada con el sistema HoTT,

conlleva una velocigad netamente

mayor ae la respuesta de los servos, respecto a

la fecnologia utilizada hasta ahora. Hay que
familiarizarse con esta respuesta.

e S paralelamente a la bateria del receptor
utiizamos un  variador con sistema BEC
integrado, dependiendo del varador tendremos
que sacar el cable positivo (rojo) del conector del
variador, — para  eliminarlo.  Respetar las
Instrucciones del variador que estemos utilizanao.

Con un pequerio Rojo
destornillador levantamos ¥ :
ligeramente  la  pata h S £
central ael conector (1), A

retiramos el cable rojo (2) o

y lo aislamos para evitar
cualquier cortocircuito (3).

Reset

Para hacer un reset del receptor, mantener pulsada la tecla
SET de la parte superior del receptor mientras conectamos
la alimentacién. Mantenemos pulsada la tecla SET hasta
que después de aproximadamente 3 segundos el parpadeo
lento rojo / verde del LED se apaga durante
aproximadamente 2 segundos.

Si el procedimiento del reset se hace mientras el emisor
est4 apagado o el receptor no esta linkado, el LED verde y
rojo parpadea cuatro veces durante 3 segundos en el
receptor GR-24 que viene de origen en el set, y se apaga
después de aproximadamente 3 segundos, pasando a



parpadear solo en rojo. Ahora podemos empezar con el
procedimiento de binding entre emisor y receptor.

Si se hace un reset a un receptor que tiene binding y la
memoria de modelo asociada estd seleccionada en el
emisor en marcha, el LED se ilumina en verde
continuamente durante aproximadamente 2-3 segundos,
para indicar que el sistema esta listo para usarse.

Hay que tener en cuenta lo siguiente:

Haciendo un reset volvemos a poner todos los
A ajustes del receptor en los valores de idbrica,

con excepeion de la informacion del binding. Si
hacemos un reset accidenialmente, fodos los gjustes que
hayamos hecho usando e/ ment “Telemetry” en el recepior
deben ser restaurados.
Hacer un reset es particularmente recomendable cuando
queremos poner el receptor en oiro modelo. De esta
manera eliminamos fécilmente los gjustes que no queremos
que sean transferidos.

Update del firmare del receptor

Las actualizaciones del firmware de los receptores se
hacen a través del conector de telemetria usando un
ordenador con sistema operativo Windows XP, Vista, 7 u 8.
Necesitamos la interface USB (ref. nim. 7168.6) y el cable
adaptador (ref. num. 7168.S) que se suministran con el set.
Los programas y ficheros necesarios para hacer la
actualizacion del emisor tal como se detalla en las
instrucciones del correspondiente producto (incluidas dentro
del pack del software), se pueden descargar de
www.graupner.de.

Descargar este pack de software de Internet, y
descomprimirlo en el ordenador. Todas las otras
informaciones se pueden encontrar en las instrucciones que
vienen en el pack del software.

Nota.
Después de registrar el emisor en
‘ hitps.//www. graupner. de/er/service/product r
egistration.aspx, recibiremos
automaticamente las notificaciones de las
nuevas actualizaciones por e-mail.
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Copia de seguridad de los ajustes del receptor

El pack de software descargado de Internet y
descomprimido en nuestro ordenador contiene el programa
“Firmware_Upgrade_grStudio”.  Este  programa  debe
instalarse en nuestro ordenador.

Usando la seccion “Receiver settings” del programa
“Firmware_Upgrade_grStudio”, podemos copiar todos los
ajustes programados en el receptor dentro de una carpeta
que hayamos creado en el ordenador, y que podemos
volver a descargar en el receptor si es necesario. Esto hace
innecesario tener que reprogramar el receptor usando el
menu “Telemetry”.

La interface USB (ref. nim. 7168.6) y el cable adaptador
(ref. nim. 7168.S) que vienen de origen en los sets de los
equipos de radio control mz-18 HoTT (ref. ndm. S$1005) y
mz-24 HoTT (ref. Nim. S1006) son necesarios para este
programa.

Todas las otras informaciones se pueden encontrar en las
instrucciones que vienen en el pack del software.



Instrucciones de montaje

Instalacién del receptor

Independientemente del receptor Graupner / SJ  que
estemos usando, el procedimiento de montarlo es siempre
el mismo:

Las antenas del receptor siempre deben

montarse al menos a 5 ¢cm de cualquier parte
metalica y cables que no estén conectados directamente al
receptor, y que deben alejarse de las antenas. Esto incluye
no solamente piezas metalicas o de fibra de carbono, si no
también  servos, motores eléctricos, bombas de
combustible, cables de cualquier tipo, etc... Lo ideal es que
el receptor se instale en un lugar del modelo que sea
facilmente accesible, lejos de los otros componentes
instalados. En ningun caso enrollar los cables de los servos
a la antena del receptor, o hacerlos pasar cerca de él.
Asegurarse de que todos los cables estan correctamente
sujetos y no pueden acercarse a la antena durante el vuelo.
El movimiento de conexiones o cables en vuelo puede
causar interferencias al sistema.
Los tests han demostrado que una instalacién vertical de la
antena da los mejores resultados a grandes distancias. En
el modo Diversity (dos antenas), la segunda antena debe
posicionarse de manera que forme un angulo de 90°
respecto a la primera, y de manera que los extremos de las
antenas estén distanciadas al menos 125 mm la una de la
otra.
En los fuselajes de carbono, es imprescindible hacer salir
los extremos de las antenas del fuselaje al menos 35 mm.
En algunos casos podria ser necesario cambiar las antenas
originales de 145 mm de longitud por otras mas largas de
300 mm o 450 mm, que tienen respectivamente las
referencias 33500.2 y 33500.3.
En el receptor GR-24, los dos conectores identificados con
“X+B” son para la alimentacion con la bateria. La
alimentacion circula a través de todos los conectores
numerados, y por tanto la alimentacién puede hacerse en
principio a través de cualquier de los 12 conectores. Se

pueden conectar en la misma salida un servo y la
alimentacion utilizando un cable en Y (ref. nim. 3936.11).
Debido a las perdidas adicionales de potencia, no deben
utilizarse los conectores perpendiculares 8 ... 10 del
receptor GR-12 para conectar la bateria del receptor.

La funcién de cada canal se determina por el emisor y no
por el receptor. Las asignaciones de los canales se pueden
cambiar en el receptor a través de la programacion usando
el menu “Telemetry”. No obstante es recomendable hacerlo
en el emisor usando la opcion “Output swap”, ver la pagina
96.

La siguiente seccion contiene notas e ideas de ayuda de
cémo instalar los componentes del equipo de radio control
en el modelo.

1. Dentro del avidn, el receptor debe estar protegido
en el interior del modelo contra los golpes, y fijado
de manera resistente. Igualmente debe estar
protegido contra el polvo o las proyecciones de
agua, en el caso de modelos de coches o barcos.
No debemos envolverlo completamente de forma
estanca, para evitar que se caliente demasiado
durante la utilizacion.

2. Los interruptores deben protegerse de las
vibraciones y de los gases del escape. La palanca
debe poder desplazarse libremente en toda su
carrera.

3. Montar siempre los servos con las anillas de
goma y los casquillos de laton, para amortiguar
las vibraciones fuertes y ofrecer un cierto grado
de proteccion a la parte mecénica. No apretar los
tornillos demasiado fuerte, si no se aplastaran las
anillas de goma y no haran su efecto de
amortiguador. Solamente si los tornillos se
aprietan correctamente los servos se protegeran
eficazmente contra las vibraciones. El dibujo
siguiente muestra como fijar correctamente un
servo. Los casquillos de latdn se montan por
debajo, dentro de los anillos de goma.
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Pata de fijacion

Tornillo \.

Anillo de goma

Casquillo
de laton

Los palonieres de los servos deben poder
moverse libremente en todo su arco. Comprobar
que no haya ningun obstaculo que bloquee el
recorrido.

Conectar el cable de la alimentacion del receptor
y los servos de la siguiente manera:

NOTA:

é Con los receptores GR-24, los servos y

otros componentes  solamente  deben
conectarse horizontalmente en las salidas



8 9y 10. Los componentes y en particular la bateria del
receptor nunca deben coneclarse de forma plana en las
saligas 1a 7y 11 y 12. Esto corfocircuitara inmediatamente
la bateria del receptor, destruird los otros componentes, y
Se perderan tooas las garantias.

La secuencia de conexién de los servos depende del tipo
de modelo. Ver la asignacién de los conectores de las
paginas 40 y 41.

Adicionalmente, consultar las instrucciones de seguridad de
las paginas 4 ... 12.

A Para evitar movimientos incontrolados de los
servos conectados al receptor durante la
puesta en marcha

poner primero en marcha el emisor
y después el receptor

Cuando paramos el modelo,

parar primero el receptor
y después el emisor

Durante la programacion del emisor, comprobar que los
motores eléctricos no pueden arrancar por descuido, o si
tenemos un motor de explosion con arranque eléctrico que
este no se pueda poner en marcha solo. Como medida de
seguridad, desconectar primero el acumulador de
propulsion y cortar la alimentacion del combustible si se
trata de un motor térmico.

Alimentacion del receptor

La utilizacién del modelo solo puede hacerse de

manera segura con una alimentacion correcta y

fiable. Si a pesar de los reenvios sin puntos
duros, una bateria cargada, cables de la bateria de seccion
suficiente, una resistencia minima a nivel de las tomas, etc.,
la tension del receptor mostrada en la pantalla desciende
sin parar, hasta llegar a un nivel demasiado bajo, seguir las
siguientes consignas:
En primer lugar, asegurarnos que las baterias estan bien
cargadas cada vez que ponemos el modelo en marcha.
Utilizar contactos e interruptores de resistencia interna
minima. Medir la caida de tension en el cable bajo tension,
ya que los nuevos interruptores de alta intensidad pueden
provocar caidas de tensién del orden de 0,2 V. En funcién
del envejecimiento y de la oxidacion a nivel de los
contactos, este valor puede multiplicarse varias veces. Las
pequefias vibraciones constantes a las cuales son
sometidos los contactos pueden igualmente provocar un
lento aumento de la resistencia.
Los servos pueden crear problemas a la alimentacion.
Incluso pequefios servos del tipo Graupner / JR DS-281
pueden llegar a consumir hasta 0,75 A cuando se bloquean.
Cuatro servos de este tipo en un avion de porex por
ejemplo, pueden “pesar’ demasiado para la alimentacion
embarcada, llegando a consumir hasta 3 A.
Ademas, los servos conectados a un receptor HoTT de 2.4
GHz se alimentan a través de impulsos mucho mas
seguidos y regulares que los receptores similares en una
banda de frecuencia clasica. Esto repercute en el consumo
del receptor, asi como sobre las caracteristicas de
numerosos servos digitales utilizados actualmente, que se
mantienen en la posicion hasta que les llega la siguiente
sefial (impulso).
Por lo tanto es importante escoger una alimentacion que no
se venga abajo con fuertes consumos y que sea capaz en
todo momento de suministrar la tensién suficiente. Para el
calculo de la capacidad necesaria del acumulador, es
recomendable partir del principio que son necesarios al
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menos 350 mAh para cada servo analdgico y al menos 500
mAh para cada servo digital.

Segln este principio, un acumulador de 1400 mAh sera el
minimo imprescindible para un receptor con 4 servos
analdgicos. En el célculo debemos tener igualmente en
cuenta el consumo del receptor, que, debido a su funcién
bidireccional, consume aproximadamente 70 mA.
Independientemente, es aconsejable alimentar el receptor
con dos cables: Por ejemplo, si utilizamos un interruptor o
un regulador de tension provisto de dos cables de
alimentacion para ir al receptor, debemos conectarlos en la
salida marcada como “12+B” el cable “1” y en la “11+B” el
cable “2”. Si necesitamos una o las dos de estas salidas
para conectar un servo, un variador, etc. podemos utilizar
un cable en Y Ref. 3936.11 que se conecta entre el cable y
el receptor. Gracias a esta doble conexion del interruptor o
regulador de tensién reduciremos no solamente el riesgo
de una rotura de un cable, si no que aseguramos también
una alimentacién constante y regular de los servos.

Si conectamos una bateria por separado en cada conector
de bateria del receptor, debemos asegurarnos que cada
paquete de baterias tenga el mismo voltaje y capacidad. No
conectar nunca baterias de diferente voltaje o capacidad ya
que pueden causar un efecto parecido a un cortocircuito.
En tales casos, por razones de seguridad, insertar
estabilizadores de voltaje de los elementos del tipo PRX-5
A entre las baterias y el receptor.

__<—|:| Funcién Aux.
Cable en Y E-—l_ Estabilizador PRX

Ref. NGm. 3936.11 para la bateria del

receptor
Ref. Nim. 4136

Por razones de seguridad no usar nunca porta pilas o pilas
secas.

El voltaje de la bateria del receptor se muestra en color
amarillo en la parte superior izquierda de la pantalla:




Si el voltaje cae por debajo del umbral de aviso
(normalmente 3.8 V), que se puede ajustar en la pantalla
del “BX SERVO TEST” de “SETTING & DATA VIEW” del
mend “Telemetry”, que empieza en la pagina 124, se
genera un aviso visual y acustico del bajo voltaje.

A El nivel de la bateria debe comprobarse
regularmente. No debemos esperar para cargar
la bateria hasta que el voltaje baje tanto que se

dispare la sefial de aviso.

Nota:
Encontraremos una relacion completa de los
A acumuladores, cargadores y aparatos de
medicion para la verificacion de las fuentes de
alimentacion en el catdlogo general Graupner FS, o en
Internet en www.graupner.de. En la pagina 16 de este
manual encontraremos una gran seleccion de cargadores.

Tipos de baterias

Acumuladores NiMH de 4 elementos

Con los packs de 4 elementos tradicionales podemos
alimentar sin peligro nuestro conjunto de recepcion
Graupner HoTT, a condicion de respetar las indicaciones
descritas anteriormente, es decir, que tengan una
capacidad y tension suficientes.

Acumuladores NiMH de 5 elementos

Contrariamente a los packs de 4 elementos, los packs de 5
elementos tienen un rango de aplicacién mas amplio.

Hay que tener en cuenta que algunos servos del mercado
no soportan la tension continua de un pack de 5 elementos,

sobre todo cuando esta recién cargado. Notaremos
rapidamente que estos servos no funcionan correctamente
por el tipico “ronroneo”.

Por ello debemos consultar las especificaciones
A de los servos antes de escoger la opcion de un
pack de 5 elementos.

Acumuladores LiFe de 2 elementos
En los momentos actuales, estos nuevos elementos son
seguramente la mejor opcion.
Estas baterias también estan disponibles con un envoltorio
de plastico duro, para protegerlas de roturas debido a
fuerzas mecénicas. Estos elementos, al igual que los de
LiPo, son capaces de absorber carga rapida con un
cargador apropiado, pero son mucho mas resistentes.
Ademas, el nimero de ciclos de carga / descarga de estos
elementos es netamente superior a los de los
acumuladores de LiPo. La tensién nominal de 6.6 V de un
pack de acumuladores de LiFe de 2 elementos no supone
ningun problema para los receptores Graupner / SJ HoTT,
ni para los servos, variadores, girdscopos, etc. en los que
esta expresamente especificado que pueden funcionar en
rangos de tension elevados.

Hay que tener siempre en cuenta que todos los

servos, variadores, giréscopos, etc. antiguos o
A incluso todavia en el mercado solo admiten una

tension de 4,8 a 6 Volts. Su conexion al receptor
necesita por tanto forzosamente de la utilizacién de un
regulador de tension, estabilizado (por ejemplo el PRX ref.
4136). Si no, el riesgo de deteriorar rapidamente los
elementos conectados es muy grande.

Acumuladores LiPo de 2 elementos

Con la misma capacidad, los packs de LiPo son netamente
mas ligeros que los tipos de acumuladores citados hasta
ahora, por ejemplo los de NiMH. También estan disponibles
con protectores de plastico duro para protegerlos de los
esfuerzos mecanicos y de los golpes.

La alta tensién nominal de 7,4 V de un pack de LiPo de 2
elementos no supone ningun problema para los receptores

36

Graupner HoTT, ni a los servos, variadores, girdscopos,
etc. en los que esta expresamente especificado que pueden
funcionar en rangos de tension elevados.

Hay que tener siempre en cuenta que todos los

servos, variadores, giréscopos, etc. antiguos o
A incluso todavia en el mercado solo admiten una

tension de 4,8 a 6 Volts. Su conexion al receptor
necesita por tanto forzosamente de la utilizacién de un
regulador de tension, estabilizado (por ejemplo el PRX ref.
4136). Si no, el riesgo de deteriorar rapidamente los
elementos conectados es muy grande.

Carga de la bateria del receptor

El cable de carga (ref. nim. 3021) puede conectarse
directamente a la bateria del receptor para cargarla. Si la
bateria en el modelo esta conectada al receptor mediante
un interruptor (ref. nim. 3046, 3934, 3934.1 0 3934.3), se
puede cargar a través del conector de carga integrado en el
interruptor, o el cable de carga independiente. Para la carga
el interruptor debe estar en “OFF”.

Polaridad del conector de -
la bateria @



Definicién de términos
Control, funcién input, control de canal, mezclas,
interruptor, control como interruptor

Para facilitar la utilizacion del manual de la mz-18/24 HoTT,
a continuacion estan explicadas las definiciones de algunas
expresiones que se repiten a lo largo de este manual.

Funcién de control

Entendemos como Funcion de control,
independientemente del tratamiento de la sefial en el
emisor, la sefial emitida para mandar una funcién concreta.
En los modelos de aviones, el mando del gas, de la
direccion, profundidad o los alerones representan por
ejemplo esta funcion, en el caso de los helicopteros seran
el paso, el roll, el nick o la cola. La sefial de una funcién de
control puede transmitirse directamente a un canal, o bien
por una mezcla de uno o varios canales de mando. Un
ejemplo tipico es la utilizacibn de dos servos
independientes para el mando de los alerones o dos servos
para el mando del roll en los helicopteros. La funcion de
control tiene en cuenta el desplazamiento mecéanico del
stick respecto al desplazamiento del servo en cuestion.
Esto se puede transmitir, o concentrar y modificar desde
lineal hasta altamente exponencial.

Controles

Entendemos por Control los sticks o interruptores del
emisor utilizados por el piloto, para que los servos,
variadores, etc conectados al receptor puedan ser
gobernados. Son los siguientes:

* Los dos sticks de mando para los canales 1 a 4,
teniendo en cuenta que, para los dos tipos de
modelo (aviones y helicopteros), los modos de
vuelo pueden invertirse con el ajuste del “Modo
de vuelo®, por ejemplo gas a la izquierda o a la
derecha. La funcién del stick para el mando de
motor / aerofrenos en los aviones, 0 motor / paso
en los helicépteros estd normalmente designada
como control CH1 (canal 1).

e Dos (mz-18 HoTT) o cuatro (mz-24 HoTT)
proporcionales rotativos DV1 y DV2 o DV1 ..
Dv4.
»  Dos controles proporcionales laterales SL1 y SL2
montados en la parte inferior.
e Interruptores S1 ... S8
e Teclas INC / DEC denominadas DT1y DT2 en el
emisor mz-24 HoTT.
Con los controles proporcionales del tipo DV y SL asi como
con las teclas INC / DEC, los servos siguen exactamente el
movimiento del control, mientras que con los interruptores
solamente podemos ajustar dos o tres posiciones.
La asignacion de los controles e interruptores de los servos
5.9 en el emisor mz-18 HoTT y 5 ... 12 en el emisor mz-
24 HoTT es libremente programable.

Nota importante.
En la programacion bésica para los emisores,
los inputs 5.... 8y 5... 11 para helicdpteros, y 5
.. 9y 5... 12 para aviones generalmente estan
libres, es decir, no estan asignados.
Funcién input
Este es un punto imaginario en la sefial que sale y no debe
confundirse con el conector del control en la placa principal.
El modo de control seleccionado y los ajustes en la linea
“TX OUT SET” del submend “TX ctl” (Transmitter control)
del menu basico influye en la secuencia mas allé de los
puntos de conexion fisicos, y esto puede ocasionar
diferencias entre el numero o funciones de input y el
numero de los controles de los canales.
Control de canal
Desde el punto en el cual la sefial contiene toda la
informacién necesaria del control para un servo
determinado, ya sea directamente desde el control o
indirectamente a través de una mezcla, se usa el término
control de canal.
Por ejemplo, la funcién de control “aileron” de un modelo de
avion para el tipo “2AILE” se divide en los controles de
canal para el alerén izquierdo y para el derecho.
Analogamente, la funcién de control “Roll” para

un modelo de helicoptero del tipo “3Sv (2Roll)”
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gobierna los controles de canal para ambos servos de Roll,
izquierdo y derecho.

Esta sefial solamente estd influenciada por los ajustes
hechos en los submenus “E.P.A” (ajuste del punto final),
“REVERSE” (inversidon / delay) y “Sub-Trim” (posicion
neutra y media) para ajustar los servos, y la posibilidad de
los ajustes en el submenlt “OUT.SWAP” (salidas del
emisor), y entonces es transmitida por el emisor a través
del modulo HF. Una vez llega al receptor, la sefal puede
modificarse por los ajustes memorizados en el mend
“Telemetry”, después de los cuales los controles quedan
asociados a los servos.

Mezclas

El software del emisor incluye un variado nimero de
mezclas. Estan destinadas a permitir que un control afecte
a uno o multiples servos, o al contrario, aplicar mltiples
controles a un servo.

Para més informacion se describen numerosas funciones
de mezcla a partir de la pagina 98 del manual.

Interruptor

Los interruptores S1 .. S8 pueden integrarse en la
programacion de los controles del emisor. No obstante,
generalmente estid previsto que puedan utilizarse para
funciones como pasar de una opcién de programacion a
otra, por ejemplo para el arranque y paro de un cronémetro,
activacion o desactivacion de mezclas, sistema de Trainer,
etc. Se pueden asignar libremente tantas funciones como
se quiera a cada interruptor fisico.

Alo largo de las instrucciones veremos diferentes ejemplos.
Controles como interruptor

Como a menudo es muy practico poder activar o desactivar
algunas funciones o cronémetros cuando un control estd en
una determinada posicion (p.ej. el crondmetro estd on/off
para medir el tiempo de uso del motor), el software de la
mc-18 HoTT y la mc-24 HoTT nos permite programar estos
controles.

Con estos interruptores todo lo que debemos especificar es
el punto de activacion a lo largo del recorrido del control en
la direccién correcta. Encontraremos mas informacién en la
seccion “Asignacion de los controles, interruptores e
interruptores de control” de la pagina 38.



Asignacion de los controles, interruptores

y controles como interruptor
Procedimientos basicos

En muchas partes del programa podemos accionar una
funcidn con un control libremente programable (ST1 ... 4,
DV1 ... max. D4, DT1y DT2, SL1 y SL2), un interruptor (S1
. 8) o conmutarla entre diferentes ajustes con un
interruptor (S1 ... 8) o control como interruptor (ver a
continuacion). En ambos casos son posibles mdiltiples
asignaciones (la diferencia entre un control y un interruptor
se explica en la seccion “Definicion de términos” de la
pagina 37). Sin embargo hay que tener en cuenta que se
pueden producir acciones incorrectas si superponemos
funciones, usando por ejemplo el mismo interruptor fisico
como interruptor para cambiar entre diversas Q.Link y como
control para un trim del Q.Link. En estos casos debemos
cambiar la asignacion del interruptor.
Dado que el mismo método se usa para asignar los
controles e interruptores en los menus correspondientes, el
procedimiento basico se explicard en este punto para poder
ser aplicado en las descripciones detalladas de los mends.

Asignacién de los controles e interruptores

En el submenu “CH set” (asignacion de los controles), que
empieza en la pagina 92, podemos ...

... asignar los inputs del emisor 5 ... 9y 5 ... 12 para utilizar
los servos, asi como cualquier stick (ST1 ... ST4) y los

controles identificados como “DVX”, “SLx” o “DTX’, o
cualquier interruptor identificado como “S1 ... S8”.

Después de tocar el correspondiente campo con el dedo o
el lapiz suministrado, por ejemplo el campo [IEIE ala
derecha del campo “AUX 1” en la linea inferior de la
pantalla, aparecera la siguiente ventana:

. Thote [ST1) 7. Am2  [NONE)
2 Adeont [BTZ)_2_2-3 !
1 Bevator  [ET3] C

A Pudder [ST4 1G

K Adleron2 |NOMET 7T, W6

E Auxi I 12 AT

Mover el control que queramos utilizar (stick ST1 ... ST4,
DV1 ... max. DV4, SL1..SL2, o DT1 ... DT2), o interruptor
(S1 ... S8), o el control proporcional rotativo SL1:

Nota.

‘ Los controles solamente se reconocen después
de unos pasos concretos. Por lo tanto mover el
control a izquierda o derecha, adelante o atras

hasta que la asignacién aparezca en el display. Si la

longitud del recorrido es insuficiente, mover el control en la
direccion opuesta.
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Asignacién de interruptores y controles como interruptor

Los puntos del programa donde podemos asignar un
interruptor o control de interruptor aparecen identificados
con “CTL", tal como demuestra la siguiente pantalla del
Dual Rate / Expo:

e e (T
CH

ALE

DR [+i00%] [+s00% (THE™)
oTL. [WULL] (Bt
sYM [ OFF |

A la derecha de “CTL”, tocamos en el campo en rojo YOI
con el dedo o el lapiz suministrado. Aparece la siguiente
pantalla:

CH

T s
I—.

Asignacion del interruptor

Mover el interruptor a utilizar:




En esta pantalla podemos determinar tocando el
correspondiente campo la posicion del interruptor en la cual
este estd en “ON”, por ejemplo:

Si seleccionamos el interruptor de 2 posiciones SW6 en
lugar del interruptor de 3 posiciones SW1, la pantalla
aparece de la siguiente manera:

Seleccionar la direccion del interruptor como se muestra.
Borrado de interruptores
Después de asignar un interruptor que se ha activado tal

como se ha descrito al principio de esta seccion, tocamos el
campo con el dedo o el 1&piz suministrado:

Salect

Cancelar la asignacion de un interruptor

Después de asignar un interruptor que se ha activado tal
como se ha descrito al principio de esta seccién, tocamos el
campo [J[&.

Asianacion de un control como interruptor

Mover el control a utilizar, como por ejemplo el stick de la
profundidad, identificado en la pantalla como “ST3”:

La flecha amarilla a la derecha del diagrama de la barra
muestra la posicion actual que puede aceptarse tocando el
campo Em , como punto de conmutacién en el valor del
campo a la derecha de “POS”. Podemos invertir la direccion
de conmutacion tocando en la linea “DIR".
En la linea “MODE?”, la funcién de interruptor del control
como interruptor puede cambiarse de on/off como un
interruptor de 2 posiciones a un comportamiento como

interruptor de 3 posiciones.

En este caso, asegurase de especificar que la
A posicion de conmutaciéon no sea “000”. Si no,

corremos el riesgo de que se conmute
continuamente adelante y atrés entre las dos posiciones
mientras el control correspondiente estd en la posicion
media del recorrido.

Nota.

Todos estos interrupfores  pueden fener multjples
aslgnaciones. Asegurarnos de no asignar accidentalmente
funciones incompatibles a un interruptor. Es recomendable
anotarse las funciones de los interruptores.
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Ejemplos prdcticos:

Poner en marcha o parar un calentador para la
bujia cuando el control del mofor esta por encima
0 por debajo del punto de conmutacion.

Activar o parar automaticamente un cronometro
para medir el tiempo de vuelo actual de un
helicdptero a través de un interruptor de control
en el throttle limiter.

Desconectar automaticamente el mezclador "AlLE
= RUDD” con los flaps extendidos para adaptar
la posicion de frenado del modelo al ferreno
cuando aterrizamos sin afectar la direccion de
vuelo con la cola al mover os alerones.

Extender los flaps para el aterrizaje y retrimar la
profundidad mientras hacemos la aproximacion
para el aterrizaje una vez el stick del motor se
mueve por debajo del punto de conmutacion.
Activar o parar el cronémetro para medir el tiempo
ae funcionamiento de un motor eléctrico.



Asignaciones en el receptor
—E— Modelos de aviones

Instrucciones de instalacion

la secuencia indicada. Las salidas que no son
necesarias simplemente no se asignan.
Tener en cuenta lo siguiente para el emisor mz-18 HoTT:

Ae Por defecto, el emisor de 9 canales mz-18
HoTT solamente puede controlas las salidas 1
a 9. Cualquier servo conectado a las salidas 10

a 12 permanece en su posicién neutra con este emisor.
Seguir las instrucciones de las paginas correspondientes.

i Los servos deben conectarse en el receptor en

Modelo de avién con o sin motor, con hasta un maximo de
4 servos de alerones y 4 servos de flaps ...

... y tipo de cola norma” o0 2 servos de profundidad

Libre o 2 flap derecho o funcién aux.

Libre o 2 flap izquierdo o funcién aux.

Libre o 2 servo profundidad o funcion aux.
I:- Libre o 2 alerén derecho o funcién aux.

Alimentacion del receptor

Flap derecho o libre o funcién auxiliar
Flap o flap izquierdo

Alerén derecho o funcién auxiliar
Direccion

Profundidad o profundidad 1

Alerén o alerén izquierdo

Aerofrenos o motor

Alimentacion del receptor

I:- Libre o 2 servo alerones o funcion aux.

.. ytipode colaenV

Libre o 2 flap derecho o funcién aux.
Libre o 2 flap izquierdo o funcion aux.
Libre o funcién aux.

I:- Libre o funcién aux.

Alimentacion del receptor

Flap derecho o libre o funcién auxiliar
Flap o flap izquierdo

Alerén derecho o funcién auxiliar
Direccion derecha / profundidad
Direccion izquierda / profundidad
Alerén o alerén izquierdo

Aerofrenos o motor

o variador de velocidad (motor eléctrico)

Alimentacion del receptor

I:- Libre o 2 servo alerones o funcion aux.

Avion Delta / Ala volante con o sin motor, con hasta un
maximo de 4 servos de alerones / profundidad y hasta 4
servos de flaps / profundidad

Dado que hay muchas posibilidades de montaje de los
servos y los reenvios, es posible que sea necesario invertir
el sentido de rotacion de algunos servos. La tabla siguiente

contiene algunos consejos practicos:

Tipo Servos que giran al Solucion
revés
ColaenV | Direcciony profundidad Invertir los servos 3 +
invertidas 4 en el submend
“REVERSE’
Direccion correcta, Intercambiar la
Profundidad invertida conexion de los servos
3+ 4 en el receptor
Profundidad correcta, Invertir los servos 3 +
Direccion invertida 4 en el submend
“REVERSE’, e
intercambiarlos en el
receptor
Delta Alerones y profundidad Invertir los servos 2 +
invertidas 3 en el mend
Ala volante ‘REVERSE’

Libre o funcion aux. o flap / prof. Derecho 2
Libre o funcidn aux. o flap / prof. lzquierdo 2
Libre o funcion aux.

I:- Libre o funcién aux.

Alimentacién del receptor

Libre o flap / profundidad derecho

Libre o flap / profundidad izquierdo
Libre o funcion auxiliar

Libre o direccion

Elevon derecho

Elevén izquierdo

Aerofrenos o motor

o variador de velocidad (motor eléctrico)

Alimentacion del receptor

I:- Libre o funcion aux.
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Profundidad correcta,
Alerones invertidos

Invertir los servos 2 +
3 en el submend
“REVERSE’, e
intercambiarlos en el
receptor”

Alerones correctos,
Profundidad invertida

Intercambiar la
conexion de los servos
2+3

Los principales menius de los modelos de aviones se
sefialan en las descripciones de los programas con el

simbolo...

i

... de tal manera que solo debemos fijarnos en estos menus
para la programacion de un modelo de avién.



Q* Modelos de helicdpteros

Nota para los poseedores de radios GRAUPNER més
antiguas:

Comparando la secuencia las salidas del
‘ receptor con  versiones  anferiores,  las

conexiones del Servo 1 (servo del mando del

paso) y el del Servo 6 (servo del mando de/
gas) estan infercambiadas. Los servos deben conectarse
en el receptor como se muestra a la derecha. Las salioas
que no son necesarias simplemente no se asignan.

Podemos encontrar mas detalles del tjpo de plato ciclico en
la pagina 48 en el menu ‘Model selection’.

Consejos de instalacion

Los servos deben conectarse siempre en el
A orden que se muesira en el gréfico. Las salidas
no utlizadas quedaran simplemente no
ocupadas.
Respetar la informaci6n adicional de las péginas siguientes.

Nota:
Podemos conectar un governor en la salida ‘6”
A ael receptor en lugar de la salida 8, para poder
tfener las maximas ventajas del limitador del
molor y sus medaidas extras de sequridaa, tal como se
explica en la pagina 94. Podemos ver mas informacion
respecto a ello en la pagina 182.

Salidas del receptor en los modelos de helicoptero ...

... con 1 a3 servos en el plato ciclico

Libre o funcién auxiliar
Libre o funcién auxiliar
Libre o speed governor funcién aux.

|:- Libre o funcién auxiliar

Alimentacion del receptor

bl

Ganancia del gyro

Servo del motor o variador de velocidad
Libre o funcién auxiliar

Servo del rotor de cola (giréscopo)
Servo 1 del Nick

Servo 1 del Roll

Paso colectivo o servo 2 del Roll

o servo 2 del Nick

BEEREEEE

Alimentacion del receptor

Libre o funcién auxiliar

.. con 4 servos en el plato ciclico

Libre o funcién auxiliar
Libre o funcién auxiliar
Libre o speed governor funcién aux.

|:- Libre o funcién auxiliar

Alimentacion del receptor

bl

E

T
A

Ganancia del gyro

Servo del motor o variador de velocidad
Servo 2 del Nick

Servo del rotor de cola (giréscopo)
Servo 1 del Nick

Servo 1 del Roll

=21 Servo 2 del Roll

)

Alimentacion del receptor

Libre o funcién auxiliar
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Los principales menus de los modelos de helicoptero se
sefialan en las descripciones de los programas con el
simbolo...

—_—

K .

... de tal manera que solo debemos fijarnos en estos menis
para la programacion de un modelo de helicoptero.



Descripcion de los programas

s

Los que hayan leido el manual hasta este punto seguro que
ya han probado alguna de las programaciones sencillas.
Por lo tanto a partir de ahora es importante detallar cada
mend.

Como se ha mencionado en la seccion “Funcionamiento de
las pantallas” de la pagina 21, podemos tocar uno de los
tres iconos de los pifiones en la parte inferior derecha de la
pantalla principal, identificados como “B”, “F"y “S” ...

... para abrir el correspondiente menu. Estos tres menus
contienen todos los ajustes y pantallas de los menls
necesarios para programar un modelo asi como el emisor,
incluyendo las funciones de telemetria.

Nota:
Las aescripciones individuales de cada meni
A empiezan en la siguiente aoble pagina y se
muestran en la misma secuencia con que
aparecen en el emisor.

Especificamente, estos son:

“B” (menu basico en verde)

Tocar el icono de los pifiones denominado “B” con el dedo o
el lapiz suministrado.

= CaiNiaia
EETETE  Smimdes e -
| = LR B W

ERL Ll SakTrin

sifte@men

Este menu contiene todos los ajustes y pantallas de los
menus que son necesarios para el ajuste del modelo:

Nombre Menu Pagina
Model Sel “Seleccion del modelo” 44
Model Type “Tipo de modelo” 64
E.P.A “Ajuste del final de carrera” 66
Rev/Slow “Inversor de servo / control del 68
retardo”
Sub-Trim “Posicion neutra del servo” 70
Motor / “Throttle Cut” 72
THR.CUT
TX ctl “Control del emisor’ 74
Timer “Crondmetros” 80
Fail Safe “Fail Safe” 84
Trim Step “Pasos del trim” 86
Servo “Servo monitor / test” 90
CH Set “Ajuste de los controles” 92
Out.Swap “Swap de las salidas del 96
emisor’
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“F (menu de funciones en azul)

Tocar el icono de los pifiones denominado “F” con el dedo o
el lapiz suministrado.

En funcién del tipo de modelo o del modelo de
memoria activo, se pueden mostrar dos
estructuras de menu diferentes. Estas pueden

variar también en funcién de los ajustes basicos del

modelo.

Los siguientes dos menus muestran por lo tanto solamente
una seleccion como ejemplo:

i

Ex Menus de funciones comunes

Nombre Ment Pégina
Prog.MIX « Mezclador programable » 100

Trainer « Sistema escuela » 107
Telemetry « Ajustes de telemetria” 114

—E Modelos de aviones

Nombre Menu Pagina

Q.Link “Ajuste del Link” 132
D/R, EXP “Dual rate, Exponencial’ 136
Wing MIX “Mezcladores de las alas” 140
THR.CRV “THR.CRV” 144



Idle LOW “Ajuste del relenti” 148 THR.HOLD “Motor en la autorrotacién” 190 Etc.Set “Ajustes varios” 202
Prog.MIX “Mezclador programable” 100 Swash “Mezclador del plato ciclico” 192 Display “Ajustes de la pantalla” 205
SnapRoll “Ajuste del Snap Roll” 149 S.Limit “Limitador del plato ciclico” 193 Stick Cali “Calibracion de los sticks” 208
AILE diff “Diferencial de alerones” 150 S.MIX “Mezcladores Hely” 194 MP3 “MP3” (solo en la mz-24 HoTT) | 210
Flap MIX “Mezclador alerones y flaps” 152 THR.MIX « Mezcladores del motor » 196
Flap Sett “Ajuste de los flaps” 156 Prog.MIX | «Mezcladores programables » | 100
Airbrake “Ajuste de los aerofrenos” 160 Trainer | « Sistema profesor / alumno » | 107 T (Pantallas de la telemetria)
Butterfly “Ajuste del Butterfly” 162 PIT>>RUDD “Mezcla Paso >> cola” 198 . N .
Trainer “Sistema profesor / alumno” 107 Telemetry “Telemetria” 114 Tocar el icono de los pifiones denominado “T" con el dedo o
V-tail “Cola en V* ** 166 el |ép|2 SUmlnIStr.adO. o
Telemetry “Ajustes de la telemetria’ 114 El display camb|a} de la pantalla principal a la pantalla de
datos de telemetria, por ejemplo:

Segun el modelo no se mostrard ﬁ [BAC 00dB T o0de
10 A

@ Menus del sistema comunes

Qﬁ Modelos de helicépteros S (menu del sistema en purpura) f«l
( TEMP o
Tocar el icono de los pifiones denominado “S” con el dedo o SN e W O e

el lapiz suministrado.
Este menu permite ajustes especificos del emisor y muestra
los siguientes menus:

N n'.l'h. -'i-'l'q [T D

g8 @
Nombre Men( Pégina e e
Q.Link “Fases” 168
D/R, EXP “Dual rate, Expo” 171
PIT.CRV “Curva del paso” 175 Nomb Mend PAdi
THR.CRV “Curva del motor’ 181 °g‘T re iod g"“ = gg‘(;‘—a
Gyr/ “Gyro / Governor’ 186 Mode odo de vuelo
Gover
Warning “Ajustes de los avisos” 201
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i Seleccion del modelo

Edicion de las memorias 1 ... 30

Poner en marcha el emisor, y en la pantalla principal que
aparece, tocar el campo del valor Mé)a la izquierda de la
pantalla con el dedo o el lapiz suministrado para que
aparezca el submenu “Model Sel’, o alternativamente, tocar
el icono de los pifiones denominado “B” para abrir el mismo
menu desde el menu basico:

= B ua lg

ol il I-lﬂ1'+

EartEeldnes
amm

|I WODEL NAME 1 e
.HEII:IEL NAMET |
MODEL NAME 2

[eer
TEw
(T rr
WODEL HAME e
e

FErr

MODEL H.!.HEH

MOTEL HAME 5
MODEL HAME 6

La siguiente descripcion de este extenso menu sigue la
secuencia de las teclas de funciones de la parte derecha de
la pantalla empezando por el extremo superior:

M (pagina siguiente)

Tocar la tecla NEXT de la parte superior izquierda de la
pantalla con el dedo o el lapiz suministrado para cambiar de
las primeras seis memorias que aparecen ...

||1| MODELMAME1 |

.. y asi sucesivamente. Después de que se muestren las
memorias 25 ... 30, el ciclo se vuelve a iniciar con las
memorias 01 ... 06.
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(cambio de modelo)

Tocamos el campo para seleccionar la memoria de modelo
que queramos utilizar con el dedo o el lapiz suministrado,
por ejemplo:

(=) [ERERT [WOBE FME T |
of[  MODELMAME{ |
iz MODELMAMEZ |

I

.:r.::[ QEEE [
o[ MUSECMAMEA |

o5 ! MODEL NAMES

05| MODEL NAME 5

[ MODELMAMET |
| WODELMNAMEZ |
o3[ MODELMAMET |
[ MODELMAMEY |
[ MODELMAMEE |

[ MODEL NAME &

Tocamos el icono con el dedo o el lapiz suministrado
en la parte superior derecha de la pantalla:

0i[  MODELNAME{ |
e | anc s |

n.1| MODEL MAMES |
05[  MODELMAMES |
06[  MODELNAMES

..y entonces tocamos [[® para terminar el proceso o =<
para cambiar de modelo ...



... durante aproximadamente 1 segundo aparece el aviso
“Please wait”:

En cuanto desaparece este mensaje, el modelo ha
cambiado, y el nombre y la memoria de modelo
seleccionada aparece en la linea superior para la
confirmacion:

m (crear un nuevo modelo)

Nota.
e Cambiamos entre las dliferentes
A memorias con
e Para poder acceder a las memorias
con numeros superiores a 06, tocamos N[341
(siguiente pagina) en la parte superior derecha de
/a pantalla.
Como se ha descrito mas arriba, para ajustar un nuevo
modelo seleccionamos una memoria libre 0 una memoria
que ya ha sido asignada, pero ya no necesitamos. En lugar
de 24 tocamos [EW con el dedo o con el lapiz
suministrado, en la parte superior derecha de la pantalla:

Después de tocar m aparece la ventana de seleccion
en la siguiente pantalla. En esta ventana podemos
seleccionar entre una programacién manual o una con
asistencia — controlada, o pulsamos [!E para acabar el
proceso.

En los siguientes menus, las opciones para configurar un
modelo de avidn o helicoptero aparecen en funcién del tipo
de modelo seleccionado. Como la programacion de un
modelo de avion se describe en esta seccion, tocamos la
tecla con el dedo o el 1&piz suministrado:

45

Nota:
La programacion de un modelo con asistencia se
A verd al referimos a la programacion de un
moaelo de helicoptero.

Programacién manual de los ajustes basicos de un nuevo
modelo

La programacion con asistencia de un modelo se empieza
siempre entrando el nombre del modelo.

® “‘Model name”

En el teclado de la pantalla, tocamos el primer caracter del
nombre que queremos poner con el dedo o el l&piz
suministrado.

Cambiamos entre mayusculas y mindsculas y viceversa con
la tecla de la linea inferior de la pantalla, y de
manera similar, pulsamos la tecla para ir a los
nameros 0 ... 9 y caracteres especiales. Para entrar un
espacio tocamos la tecla E: (Space).

Podemos seleccionar méas caracteres especiales tocando la

1CEYSPECIALR



Todos los otros caracteres se entran de la misma manera.
En un nombre de modelo podemos utilizar un méximo de
15 caracteres.

Tocando EE [DELETE] de la fila inferior de las teclas rojas
borramos el (ltimo caracter. Para borrar todos los
caracteres a la vez, tocamos [l [CLEAR]. Los caracteres
que vamos entrando aparecen en el campo en azul que
esta encima del teclado, por ejemplo:

Para transferir el nombre del modelo a la memoria, tocamos
la tecla roja [=Y] [ENTER] de la parte inferior derecha:

Tocamos la tecla de la esquina superior izquierda
para saltar a la siguiente opcion:

® “Model Type”

Como en el ejemplo queremos programar un modelo
“airplane with electric drive”, tocamos el campo de seleccion
“ACRO” con el dedo o el lapiz suministrado:

HELI ACRO ‘
BRICOFTER

Después de seleccionar el tipo basico de modelo, en la
pantalla aparece el siguiente display ...
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® “Wing Type”

... en el cual podemos especificar el numero servos para los
alerones y los flaps tocando el campo de la correspondiente
seleccion:

Wirg Tyra

o [ [

fAREIRAPF BAE  2ARESFLAP

En contraste con la pantalla que aparece en e/

Ae emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la pantalla
del emisor de 9 canales mz-18 HoTT solamente

aparecen las posibilidades de “1A” a max.
“CAZF.

Anteriormente si es necesario podemos seleccionar de la
lista de seleccidn el modelo de avion delta / flying tocando
la tecla superior marcada como Normal:

|2A4F ’H'ﬁ

MMIESA AP oMl ESH AP

Después de seleccionar el tipo de ala, la siguiente pantalla
que aparece €s ...



* ‘Tail Type”
.. en la cual podemos especificar el tipo de cola que utiliza
el modelo:

or) [V [

" MORMIAL W-TAIL SELEVATOR

Acabamos los ajustes seleccionando ...

© “Propulsién Type”
.. para nuestro modelo:

ELEC GAS

ELECTRIC FOWER A% FOWER

El valor por defecto de “‘Motor off’ o “ldle” =
‘Rear thro position” se puede cambiar a “Front

thro position” para los modelos de aviones en e/

mend “THR.CRV', pagina 144, inviriendo la
curva de control.

Después de haber seleccionado el tipo de propulsion,
aparece una nueva pantalla con una vision de conjunto de
todos los ajustes realizados previamente:

WTYPE WTYPE RTYPE

HORMAL

ACRO| [ZaiE] |ELEC|

TTIPE
AIRPLAHE ELEPTWER

[ Mol

.. de la cual podemos salir para ir al men( basico tocando
la tecla [EY]] de la parte inferior derecha con el dedo o el
lapiz suministrado:

=E00m

E-IH"'JI Idl'h (1.} [ - Trier

e lE,l

|:|.| ak Trmiep
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Programacion manual de los ajustes basicos de un nuevo
modelo con asistente

La seccién previa describe la programacion bésica en el
sistema /manual de un modelo de avién. En la siguiente se
describe la programacién de un modelo de helicoptero con
la ayuda del asistente.

Tal como se ha descrito en “Model Sel” de la pagina 44,
para ajustar un nuevo modelo seleccionamos una memoria
libre 0 una memoria que ya esté asignada pero que no
utilicemos.

Después de seleccionar m en la siguiente pantalla
aparece la ventana de seleccién, tal como se ha descrito en
la seccion previa. En esta ventana podemos seleccionar
entre el proceso manual mmo el proceso con asistente-
controlador , o0 pulsamos [\[®; para finalizar el proceso.

En los siguientes mends, los necesarios ajustes para un
modelo de avion o un modelo de helicoptero apareceran en
funcion del tipo de modelo seleccionado.

Como esla programacion de un helicoptero con la ayuda de
un asistente es la que se describe en esta seccion, tocamos
le tecla con el dedo o el 1&piz suministrado:

[ (BRCRC [WOBETRAWET nur

..1| " WODELMEMET |

||.1|
5 | MODEL M

[ | MODEL MEMEE |

Un ejemplo de la programacion manual se ha

descrifo en la seccion previa al describir la
programacion de un modelo con motor eléctrico.



Como se ha descrito anteriormente en referencia a la
programacion de un modelo de forma manual, la
programacion basica empieza por entrar el nombre del
modelo cuando lo programamos con la ayuda.

® “Model name”

En el teclado de la pantalla, tocamos el primer caracter del
nombre que queremos poner con el dedo o el lapiz
suministrado.

Cambiamos entre maytsculas y minlsculas y viceversa con
la tecla de la linea inferior de la pantalla, y de
manera similar, pulsamos la tecla para ir a los
numeros 0 ... 9 y caracteres especiales. Para entrar un
espacio tocamos la tecla Ei (Space).

Podemos seleccionar més caracteres especiales tocando la
GSEISPECIAL

Todos los otros caracteres se entran de la misma manera.
En un nombre de modelo podemos utilizar un méximo de
15 caracteres.

Tocando EE [DELETE] de la fila inferior de las teclas rojas
borramos el (ltimo caracter. Para borrar todos los
caracteres a la vez, tocamos [l [CLEAR]. Los caracteres
que vamos entrando aparecen en el campo en azul que
esta encima del teclado, por ejemplo:

Para transferir el nombre del modelo a la memoria, tocamos
la tecla roja Eﬂ [ENTER] de la parte inferior derecha:

Tocamos la tecla [[F de la esquina superior izquierda para
saltar a la siguiente opcion:
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® “Model Type”

Como en el ejemplo queremos programar un modelo
“helicopter model”, tocamos el campo de seleccion
con el dedo o el lapiz suministrado:

Después de seleccionar el tipo basico de modelo, en la
pantalla aparece el siguiente display ...

* “Swashplate type”
.. en el cual podemos especificar el nimero de servos del

plato ciclico tocando el correspondiente campo de
seleccion:




® “1 SERVO NOR’

Se usa un sistema Flybar, o el plato ciclico esta gobernado
por un servo de roll y un servo de nick. El mando del paso
se hace por un servo por separado.

(Como los modelos de helicoptero con solamente un servo
de paso, que tienen tres servos en el plato para paso, roll y
nick también funcionan sin una mezcla de estas funciones
en el emisor, como es el caso de los flybar systems, el
mend “SWASH MIX", pagina 192, normalmente no
aparecera en el menu multifunciones).

® “2 SERVO 180"

Para el mando del paso, el plato ciclico se desplaza
axialmente por los dos servos de roll, el mando del nick se
hace por un sistema de compensacién mecénica.

® “35 120 (Roll)’

Mando del plato ciclico a través de tres puntos simétricos,
repartidos a 120° de manera que un servo de nick se situa
en el punto delantero o posterior, y los dos servos del roll
estan mezclados. Para el mando del paso los tres servos
desplazan el plato ciclico en sentido axial.

® “3 SERVO 140°

Mando asimétrico a 3 puntos en los cuales se fija un servo
para el nick (parte posterior) y dos servos para el roll (en la
parte delantera, a izquierda y derecha), que estan
mezclados entre ellos. Para el mando del paso, los tres
servos desplazan el plato ciclico en el sentido axial.

® “3°S 120 (Nick)”

Mando por 3 puntos como el caso anterior pero a 90°, con
un servo de mando del roll en el lateral y dos servos de
mando del nick delante y detras.

* “4 SERVO 90°

Mando del plato ciclico por cuatro puntos, con dos servos
de nick y dos servos de roll.

Tipo de plato ciclico: 1 Servo
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Inmediatamente después de haber hecho la seleccion,
aparece la siguiente pantalla:

* “Propulsion Type”

... donde debemos especificar si nuestro helicoptero es
movido por un motor eléctrico o por un motor de
combustion.

BEc | aas

ELECTRE: FOWER (3A5 FOWER

Después de seleccionar el tipo de propulsion, el asistente
nos lleva al primer modelo de ajustes en la siguiente
pantalla ...



* “REV/SLOW” (inversor de servo / retardo)
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Nota:
En contraste con la pantalla que aparece en e/
A emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la
pantalia del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
Solamente aparecen los canales 7 ... 9.

e Ajuste de la direccion de rotacion de los servos
Independientemente del Quick Link

En esta pantalla podemos ajustar la direccion de rotacion
de los servos independientemente del Quick Link, tocando
la correspondiente tecla con el dedo o el lapiz suministrado,
para cambiar entre m y @ y viceversa, por ejemplo
para el CH8:

CETMAL

| u-l
] [ woR | _u-_[
; e (e ][ o |[INET

e ) 1o SR o | (TR
| 1. [MoR | [0 ] [BEE")
O . ()

i

moh e g s

e Ajuste de un retardo lateral simétrico del emisor
depenaiendo del Quick Link

NOTA

Ajuste de un retardo simétrico de la respuesta
Vi :‘ N, del servo con las teclas inicialmente marcadas
como m El retardo ajustado aqui afecta al
servo conectado a la salida del receptor correspondiente
asi como a todos los servos controlados por el control del
emisor conectado a la funcién de control X.
Para ajustar el retardo del control, tocar la tecla deseada
marcada como m con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo, el control asignado al input 8 en el menu “Channel
set” que empieza en la pagina 92.

I:ﬂ'm WAL
1. [moR o] 7. m'
2 [wo | e | & 3
x AN v 5 e

El color del campo seleccionado cambia de rojo a azul:
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Tocar la tecla [)J€ de la derecha de la pantalla para
aumentar gradualmente el valor hasta un méaximo de 9.9
segundos:

RORAL

= [ﬁﬁ o [W[ﬁ

Tocamos la tecla =8 de debajo para disminuir el valor
hasta un minimo de 0.0s, y tocamos la tecla {8 para
volver al valor ajustado por defecto.

Tocamos la tecla [ ...
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... para ir a la siguiente opcion ...



*‘EPA’ (limite del recorrido del servo)
i [.ﬁlﬂ._ 100 | [ #00%
3. [150% | [ 100% | [ 100%
4. [¥60mc] (o] oo
5. (0% (fooc] (oo
~Limit  —Toawal
Nota:

Para poder acceder al control de los canales
con los numeros superiores al CHb, tocamos
N2W /next page] en la parte superior derecha
ade la pantalla.

El recorrido y el limite se muestran por separado para cada
lado en esta pantalla. El rango de ajuste en ambos casos
es de 0 ... 150% del recorrido normal.

Los valores ajustados siempre se refieren a los ajustes en
el submenu “Sub-Trim”.

Para cambiar el valor actual, tocamos el campo que
queremos cambiar con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo:
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El color del campo seleccionado cambia de rojo a azul:

Tocar la tecla [)J€ de la derecha de la pantalla para
aumentar gradualmente el valor del campo activado.
Tocamos la tecla m de debajo para disminuir el valor del
campo seleccionado, y tocamos Ia tecla [fES para volver al
valor ajustado por defecto.

Una vez hemos ajustado todos los servos, tocamos la tecla
de la parte superior izquierda para pasar a la siguiente
fase de los ajustes:

¢ ‘D/R, EXP”

1. Pantalla “D/R, EXP”

La funcién cldsica Dual rate / Expo de este mend
permiten cambiar 0 modificar los movimientos del
control y sus caracteristicas del nick, roll y rotor de
cola, es decir, las funciones 2 .. 4,
independientemente del Quick Link, usando un
interruptor si lo consideramos necesario.

Para poder conmutar entre las diferentes funciones de
control individuales, tocamos la tecla de la derecha
cerca del “CH” amarillo:
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*  En el grdfico de la pantalla, la
caracteristica de la curva se
muestra directamente.

o S/ hemos creado Quick Links
en el submenu “Qlink’, pagina 168, y les hemos
aslgnado nombres apropiados, estos aparecen en
la parte superior derecha, como por ejemplo
‘NORMAL".  Movemos los correspondientes
interruptores si- deseamos cambiar entre los
diferentes Quick Links.

*  Por defecto, los valores del dual rate y / o0 el expo
para las funciones de control seleccionadas se
ajustan para cada lago ael control. Después de
activar la opcion “SYM’ adicional de la uffima
linea, a partir de la version 1020, de[8gz a [0,
es posible hacer un ajuste simultaneo (simétrico)
a ambos lados del control.

Anélogamente a como se ha descrito para las anteriores
pantallas, tocamos el correspondiente campo con el dedo o
el lapiz suministrado para cambiar el valor actual, e
incrementamos o disminuimos el valor pulsando las teclas
y E]E de la parte derecha de la pantalla tantas veces
€OMO Sea necesario.

El rango de ajustes es + 125% en la linea “D/R” y + 100%
en la linea “EXP”.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor en azul
cambiado (activo) y volver al valor por defecto.
Adicionalmente podemos asignar un interruptor o un control
como interruptor en la linea “CTL” como se ha descrito en la
seccion  “Asignacion de los controles, interruptores e
interruptores de control”, de la pagina 38.



2. Pantalla del ajuste para los canales CH5 ... 9 o
CH5 ... CH12

En contraposicién con el clasico dual rate / expo
descrito anteriormente, la funcion no puede ser
conmutable con un interruptor para los canales 5 ... 9
en el caso del emisor mz-18 HoTT y 5 ... 12 en el caso
del emisor mz-24 HoTT.

Como se ha mostrado en el anterior ejemplo, tocamos
repetidamente el boton con el dedo o el lapiz
suministrado en la linea “CH", hasta que aparezca
“CH5-9” 0 “CH5-12":

s o0 (00 oo
oo 77008 (7100 nm:ln_ friom [T
o [5900%) (7900% cavafs 0% [+ 100 (BT

En contraste con la pantalla que aparece en e/

emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la
A pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT

solamente aparecen los canales 7 ... 9.

Analogamente a como se ha descrito para las anteriores
pantallas, tocamos el correspondiente campo con el dedo o
el lapiz suministrado para cambiar el valor actual, e
incrementamos o disminuimos el valor pulsando las teclas
[[IE y de la parte derecha de la pantalla tantas veces
€OMO Sea necesario.

El rango de ajustes es + 125%.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor en azul
cambiado (activo) y volver al valor por defecto.

3. Pantalla “Ajuste del offset” parael CH5...9y 5 ...
12.

La ultima pantalla de esta serie hace posible ajustar el
offset del control dentro del rango de + 125% para
cada una de los inputs 5 ... 9 (mz-18 HoTT) y 5 ... 12
(mz-24 HoTT).

Tal como se muestra en el ejemplo de arriba a la
izquierda, tocamos repetidamente la tecla con el dedo
o el lapiz suministrado en la linea “CH”, hasta que
aparezca en la linea “CH” “CTL CH5-9” o “CTL CH5-
12"

En contraste con la pantalla que aparece en e/

emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la
A pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT

Solamente aparecen los canales 7 ... 9.

Analogamente a como se ha descrito para las anteriores
pantallas, tocamos el correspondiente campo con el dedo o
el lapiz suministrado para cambiar el valor actual, e
incrementamos o disminuimos el valor pulsando las teclas
y m de la parte derecha de la pantalla tantas veces
€OMo Sea hecesario.

El rango de ajustes es + 125%.

Tocamos la tecla BE para hacer un reset del valor en azul
cambiado (activo) y volver al valor por defecto.

Tocamos la tecla de la parte superior izquierda de la
pantalla para dejar este menu e ir al siguiente:
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® “Curva del paso”

En esta pantalla, podemos adaptar la curva del paso tal
como la necesitemos, y si lo queremos dependiendo del
Quick Link que utilicemos:

RO AL

o (e (B

Linea “Pitch min”

Tocamos la tecla para cambiar la direccion de
activacion del stick del control del paso a y
viceversa. Después de tocar la tecla, aparece la siguiente
pantalla de confirmacién:

AL

Tocamos & con el dedo o el lapiz suministrado para
terminar el proceso. Tocamos ﬁ para confirmar el
proceso que cambia la direccion del recorrido del stick del
control del paso.



Nota:
*  En el gréfico de la pantalla, la
caracteristica de la curva se
muestra directamente.

o S/ hemos creado Quick Links
en el submenu “Q.link’, pagina 168, y les hemos
asfgnado nombres apropiados, estos aparecen en
la parte superior derecha, como por ejemplo
‘WORMAL”.  Movemos los correspondiientes
inferryptores s/ deseamos cambiar entre los
diferentes Quick Links.

Pasos basicos de la programacion

DR EEEIST OFF

Tocamos esta tecla con el dedo o el lapiz suministrado para
activar o no el gréafico y la sefializacion numérica de la
posicion del stick de control, por ejemplo:

Usar el elemento de control (stick del motor / freno) para
mover la linea vertical verde entre los dos puntos finales “L”
y “H” en el gréfico. La posicion momentanea del stick de
control se muestra también numéricamente en la linea “IN”
(-100% a +100%).

La interseccion de esta linea con la curva se identifica como
“OUT” y puede variar en los puntos de soporte entre —125%
y +125%. La sefial del control que se ha cambiado de esta
manera afecta a todas las siguientes funciones mezcladas y
acopladas.

e Tecla Em

Tocamos la tecla de la esquina inferior derecha de la
pantalla con el dedo o el 1&piz suministrado para ajustar
cinco puntos adicionales entre los dos puntos finales “L” y
“H

En el siguiente ejemplo, el stick de control estd situado
exactamente a medio camino entre el punto medio y el
extremos de este lado, y genera una sefial output que es
también del +50% debido a la caracteristica lineal.

Entre los dos puntos extremos “L” y “H” se pueden insertar
hasta un méximo de cinco puntos de referencia
suplementarios, teniendo en cuenta que el espacio minimo
entre dos puntos de referencia adyacentes no debe de ser
inferior al 25%.

Movemos el stick. Siempre que aparezca un signo de
interrogacion a la derecha de “POINT”, podemos pulsar la
tecla para ajustar el siguiente punto. Al mismo tiempo,
el signo “?” queda reemplazado por un nimero:

Sy
Pitch min. | BACK
[~ [T
OUT 40508,
B

La secuencia en la cual los maximo 5 puntos entre los dos
puntos extremos “L” y “H” se generan no tiene importancia,
dado que los puntos de referencia se renumeran
secuencialmente de izquierda a derecha después de ajustar
o borrar un punto, por ejemplo:
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Borrado de un punto de referencia

Para suprimir uno de los puntos de referencia de 1 a max.
5, debemos colocar con el stick la linea vertical lo mas
cerca posible del punto que queremos suprimir.

Desde el momento en que aparecen el nimero del punto y
su valor en la linea “POINT”, y el punto est4 en rojo (ver la
pantalla de mas abajo), podremos suprimirlo tocando la
letra Em por ejemplo:




Modificacién de los valores de los puntos de referencia

e Tecla (eje X)

Activamos esta funcion tocando la tecla de la linea inferior

de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.

Podemos mover y activar el punto (rojo) de la derecha
ulsando la tecla [ﬁE o el de la izquierda pulsando la tecla

&E, por ejemplo:

[ THE

Tocar la tecla K&E¥E de nuevo para desactivar la funcién.

Nota:

e S movemos e punfo  roo
horizontalmente lejos la posicion actual
ael control, el punto pronfo se vuelve
verde y el signo “?” aparece en la linea POINT.
Este sjgno de interrogacion no se refiere al punto
que hemos movido, Indica que podemos ajustar

otro punto en la posicion actual del control,

»  Hay que recoraar que los porcentajes en la linea
IN” y “OUT” se refieren siempre a la posicion
momentdnea del stick de control y no a la
posicion del punto.

e Tecla (20 (ejeY)
Activamos esta funcion tocando la tecla de la linea inferior
de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.

Podemos mover y activar el punto (rojo) hacia arriba
pulsando la tecla [\[8}, o hacia abajo pulsando la tecla B8,
por ejemplo:

WO

Tocar la tecla \EENG de nuevo para desactivar la funcion.

Nota.

Hay que recoraar que los porcentajes en la linea

‘IN” y “OUT” se refieren siempre a la posicion
momentdnea ael stick de control y no a la
posicion del punto.

Redondeo de la curva del canal 1

® Tecla ON/ OFF en la linea “Curve”

Podemos redondear automaticamente los picos de la curva
generada activando la funcién de redondeo, pulsando esta
tecla con el dedo o el 1&piz suministrado, por ejemplo:
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Nota importante.

Las curvas que se muestran aqui  son
propuesias de demostracion, y representan
curvas de paso reales.

Funciones adicionales

e Tecla IR

Los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT tienen una
funcion que estd integrada en la programacién del propio
emisor para colocar hasta seis puntos de referencia en las
dos opciones, “throttle curve” y “pitch curve”, durante el
vuelo.

Abrimos la siguiente ventana tocando la tecla de la
parte superior derecha de la pantalla con el dedo o el lapiz
suministrado:

2y

CL  MOER  POINT QLINK
(woRE]("woRe ) () (1)

(WONE|[—_ WoE | [T] [T
(MONE)(—woME | (L] (1]
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[wowE)—woRE ) [T [T




Pasos basicos de la programacion

e Columna “CTL":

En la primera columna del menu, con el titulo “Control”,
seleccionamos un control que nos parezca adecuado para
esta funcién de todos los que nos ofrecen los emisores mz-
18 HOTT 0 mz-24 HoTT.

Para asignar un control, tocamos la tecla de la linea
correspondiente con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo:

121]

POINT
M
(D)
(1)
(T
-[T ]
I8

FRRARAEE
ELE

Pulsamos el control que queramos utilizar, por ejemplo el
control proporcional rotativo de la derecha SL1:

¢ Columna “MIXER”

En los seis campos de valores de la segunda columna
titulada “MIXER” podemos seleccionar los mezcladores de
helicoptero individualmente, o uno de los dos mezcladores
disponibles en cualquier combinacion.

Para seleccionar un mezclador, tocamos la tecla de la linea
correspondiente en la columna “MIXER” con el dedo o el
lapiz suministrado, por ejemplo:

Podemos cambiar el valor del campo en azul (activo)
tocando las teclas ) m de la parte derecha de la
pantalla la cantidad de veces que sea necesario, por
ejemplo:
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Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado en el campo en azul (activo) al valor por defecto.

¢ Columna “POINT”

Supongamos que hemos seleccionado uno o0 mas
mezcladores en la columna “Mixer”. En la columna “Point”,
identificamos los puntos de referencia que se deben trimar.
Para seleccionar un punto, tocamos la tecla
correspondiente en la columna “POINT” con el dedo o el
lapiz suministrado, por ejemplo:




Podemos cambiar el valor del campo en azul (activo)
tocando las teclas m 0 de la parte derecha de la
pantalla la cantidad de veces que sea necesario, por
ejemplo:

Tocamos la tecla [I8Y para hacer un reset del valor
cambiado en el campo en azul (activo) al valor por defecto.

Nota:
Cuando seleccionamos un punto indefinido (en
la version basica de la curva de la mezcla
correspondiente, los puntos ‘L” y ‘H” estdn
ajustados), el governor asociado no tiene
ningun efecto.

e Columna “Q.LINK”

Si queremos, podemos especificar en la columna “Q.LINK”
de la derecha el Quick Link programado en el cual el
governor debe ser activo. El nimero en el campo de valor
(“1 (Normal)” en el ejemplo) se refiere al nimero de la
Q.Link que aparece también en la pagina 168 del menu del
“Q.Link”".

Para seleccionar otro Q.Link que el asignado por defecto
Q.Link1, tocamos con el dedo o el lapiz suministrado la
tecla en la columna “Q.Link” de la linea que deseamos
utilizar, por ejemplo:

Podemos cambiar el nimero del actual Q.Link en el campo
en azul (activo) tocando las teclas [}[8 o de la parte
derecha de la pantalla tantas veces como sea necesario,
por ejemplo:

L

CTL POINT
() o | (3]
Eﬁi__ﬁﬁi_ IT'

[WONE] [ WONE

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado en el campo en azul (activo) al valor por defecto.

Nota.

g Los ajustes que aparecen en esta pantalla
afectan a los mismos registros como los que
estan en una localizacion comparable en la

pantalla “TRIM” del submenu “THR.CRV” (ver la siguiente
columna), por lo que al cambiar uno siempre afecta al otro.
Después de que hemos acabado los ajustes, tocamos la

tecla de la parte superior izquierda de la pantalla para
dejar este menu e ir a “Pitch curve”
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... para salir del asistente y abrir el siguiente menu: ...

¢ “Thr.CRV”

La curva del motor puede especificarse hasta en 7 puntos,
denominados puntos de referencia, a lo largo del recorrido
total del stick en funcion del Quick Link:




Los puntos de referencia se ajustan, cambian y borran de la
misma manera que se ha explicado en la seccion previa,
“Pitch curve’, que empieza en la pagina 175. Primero
especificamos la curva del motor usando tres puntos, es
decir, los dos puntos finales “L” y “H”, asi como el otro
punto “1” en el centro del control, para poder armonizar las
prestaciones de la curva del motor con la curva del paso.

Nota:

» El valor mostrado en la linea
A “Throttle limit” en la parte
superior izquierda solamente
indica la posicion del limite del gas.
»  Cuando seleccionamos un punto indefinido (en la

version basica de la curva de la mezcla

correspondiente, los puntos ‘L” y ‘H” estdn
ajustados), el governor asociado no tiene ningun
efecio.

» Los ajustes que aparecen en esta pantalla
afectan a los mismos registros como los que
estan en una localizacion comparable en la
pantalla “TRIM” ael submenu “THR.CRV” por lo
que al cambiar uno siempre afecta al otro.

Podemos encontrar més informacion para el ajuste de las
curvas de motor al inicio de la pagina 181.

Tocamos la tecla en la pantalla del “Throttle curve”
para salir del asistente y abrir el siguiente mend: ...

* “GYRO’ (gyro / governor)
Dentro de esta pantalla podemos hacer un ajuste inicial
basico necesario para nuestro gyro y / o cualquier governor
que usemos en nuestro modelo.

¢ Supresion del gyro

é Esta gpcion normalmente no es utilizada por los
girdscopos estandar. Por lo tanto necesitamos
consultar las instrucciones de nuestro girdscopo
ya que de olra manera podemos hacer que sea imposible
volar nuestro helicdptero. No obstante, esta parte del menu
la  mantenemos para poder satisfacer todas las
posibilidades y necesidades.
Esta opcidn puede influenciar sobre el efecto del sensor del
gyro (giréscopo) de la misma manera que el rotor de cola al
mover el stick de control, teniendo en cuenta que el
giréscopo se usa de tal manera que podamos modificar su
ganancia usando un canal adicional, el canal 7 en el caso
de los equipos de radio control Graupner. La supresion del
gyro reduce el efecto del giroscopio de manera lineal en
proporcion al movimiento del stick del rotor de cola,
correspondiente al valor ajustado.
Si el girdscopo no esta suprimido (a un valor de 0%), el
efecto del gyro permanece independiente de la posicién del
stick del rotor de cola.
No obstante el efecto del gyro puede variarse
opcionalmente de manera suave (si lo queremos en funcion
del Quick Link) entre un minimo y un maximo usando un
control asignado en la linea “Gyro” del menu “channel set”,
pagina 92, por ejemplo con uno de los proporcionales DVx.
Podemos encontrar mas informacién (no mostrada aqui por
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razones de espacio) en la seccion “Gyro/governor” de la
pagina 186.

¢ Ganancia del gyro
NOTA:
Hay que tener en cuenta que los valores de
A offset entrados en esta opcion asi como en la
linea “CH7” del display “CTRL. CH5-12”" del
mend  ‘DVREXP, pdgina 174, quedan
sumados.
Para una mayor claridad, asegurarse de entrar o cambiar
solamente un valor de offset en una de las dos gpciones.
Muchos de los actuales girdscopos pueden ajustarse de
manera proporcional y de forma suave, y ademéas podemos
seleccionar entre dos modos de respuesta diferente desde
el emisor.
Si el girscopo que estamos usando tiene una de estas
opciones, el ajuste alternativo del offset nos permite tener
un efecto normal y el “heading lock mode”, para poder volar
con la maxima estabilidad en el modo normal, con vuelos
lentos dentro de este modo, y reducir la ganancia del gyro
para vuelos rapidos y acrobéticos.
Son posibles valores de hasta + 125%, por ejemplo:

Dentro de los ajustes de un Q.Link especifico (offset), la
ganancia del gyro se puede variar suavemente con un
control, como por ejemplo un DVx asignado en la linea
“CH7” de la pantalla “CTRL. CH5-9” o “CTRL. 5-12" del
menu “DR,EXP”, pagina 173.



® Governor ACT

En contraste con los variadores de velocidad que
solamente regulan la potencia de forma parecida a un
carburador, los governors mantienen una velocidad
constante en el sistema, ya que se regulan de manera
independiente en el correspondiente output. En el caso de
un helicoptero con motor de combustion, el control regula el
servo del motor de la misma manera que el variador lo hace
en los helicopteros eléctricos. Los Governors por lo tanto
solamente requieren de un ajuste de la velocidad y no de la
clasica curva del motor. La desviacion respecto la velocidad
ajustada ocurre cuando el output necesario excede el
méximo disponible en dicho output.

Para cambiar el valor actual, tocamos la tecla
correspondiente en la linea “GOVERNOR” con el dedo o el
lapiz suministrado. El display cambia entre “OFF” y “ON” y
viceversa, por ejemplo:

B Wi

G S ppheas on | 000 |

[+ 023%|
[ oN |
[o50% |

® Governor RATE

En la linea “GOVERNOR” hemos seleccionado en ON la
funcion “Governor at CH8”. En la linea “GOVERNOR
OFFSET”, ajustamos el valor apropiado de offset para la
velocidad de rotor deseada. El valor que debemos ajustar
depende del governor asi como de la velocidad deseada.
Después de acabar la parte de la programacion, usando el
asistente, lo podemos variar para cada Quick Link en
concreto, por ejemplo:

HORMAL

Gerearnor ACT
Gevarnor RATE

Este valor también se puede variar suavemente con un
control, como por ejemplo el DVx asignado en la linea
“CH8” de la pantalla “CTRL. CH5-9” o “CTRL. 5-12" del
menU “D/R,EXP”, que empieza en la pagina 171.

Tocamos la tecla En la pantalla “Gyro/Gover” para
salir del asistente y abrir el siguiente mend: ...

¢ “Thr HOLD”

Durante la competicion, es necesario que los motores de
combustion estén completamente parados. Durante los
entrenos, es un poco incomodo dado que tenemos que
arrancar de nuevo el motor después de cada aterrizaje en
autorrotacion.

No obstante, tal como se describe en detalle en la seccion
“THR.HOLD” que empieza en la pagina 190, podemos
hacer los ajustes apropiados para los entrenos en esta
pantalla, de manera que el motor de combustion pueda
quedarse al relenti durante la fase de autorrotacion, sin que
la campana del embrague tenga arrastre y no se corte
definitivamente ninguna conduccion eléctrica, por ejemplo:

ACT [ INH

cTL [ ON
seT Cioges)
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Nota.

Ae Con la apcion “Thr.CUT” en el menu ‘BASE’,
esta es una alternativa de emergencia para la
funcion.

Tocamos la tecla en la pantalla “THR.AR” para salir
del asistente y abrir el siguiente menu: ...

e ‘FAIL SAFE”
v

CH MOLE

CHA. Hl'.lLD

)
[HoLp!
[HoLD)
[025]

Como es normal que no haya conexion con el receptor en
este punto, cuando ajustamos un modelo, podemos omitir
este menu por el momento. Tocamos la tecla de
nuevo, y en la pantalla aparece una visién de conjunto de
los ajustes que hemos realizado hasta ahora, por ejemplo

MTYPE SWASH RTYPE

[ |

Heli = | ELEC

ELCOPTER | PO Mo ELEPORER

(&

... y podemos salir de ella para volver al menu basico,
tocando la tecla [@YJ] de la esquina inferior derecha con el
dedo o el lapiz suministrado.
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IMP.M (importar desde la tarjeta SD)

Si hay una tarjeta de memoria en un emisor en marcha,
aparece un icono en azul de una tarjeta en la parte superior
derecha de la pantalla basica:

.. podemos importar modelos compatibles a la memoria de
la emisora desde la tarjeta de memoria insertada en el
alojamiento del emisor.

De la lista de modelos vacios mostrados en el display
“Model Sel”, seleccionamos primero el que consideremos
apropiado, por ejemplo la memoria de modelo 2 que en el
ejemplo todavia esta disponible. Tocamos el campo de la
derecha adyacente al nimero en amarillo 02 con el dedo o
el lapiz suministrado. El color del campo cambia de rojo a
azul:
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MODEL MAME 1
MODEL MAME 2
MODEL MAME 3

MODEL MAME 4
MODEL MAMES |
;| MODEL MAME B

Tocando la tecla M de la parte central de la columna de
la derecha cambiamos a la pantalla que nos muestra los
modelos memorizados en la tarjeta SD:

04 Ball 470
05 |

6 |

Tocamos el modelo que queremos importar desde la tarjeta
de memoria SD con el dedo o el lapiz suministrado. El color
del campo cambia de rojo a azul, y aparece informacion y
teclas adicionales en la parte inferior derecha. Tocamos IIE
para finalizar la accién y volver a la pégina de inicio.
Tocamos \I=< ...

04 I
05 |

0 |

.. y después de poco tiempo apareceré el mensaje “Please
wait” ...



.. mientras se importa el modelo seleccionado dentro de la
memoria que hemos asignado.

Una vez se ha completado el proceso, el mensaje “Please
wait” desaparece, y la pantalla vuelve a la lista de los
modelos del emisor:

01 MODEL NAME 1
I]F.'! Soprmaster

03[ MODEL NAME
o4 MODELNAMES |
5| MODELNAMES |
06] MODEL NAME 6

=AY (Exportar a la tarjeta SD)

Usar esta opcion para exportar un modelo memorizado en
el emisor a una tarjeta de memoria insertada en el slot del
emisor.

Si hay una tarjeta de memoria en un emisor en marcha,
aparece un icono en azul de una tarjeta en la parte superior
derecha de la pantalla basica:

WODEL MAMES

.. podemos exportar la memoria de modelo designada a la
tarjeta de memoria insertada en el slot del emisor.
Seleccionamos una memoria de modelo de la lista de la
pantalla “Model Sel”, en este caso la memoria 2. Tocamos
el campo correspondiente con el dedo o el lapiz
suministrado. El color del campo cambia de rojo a azul:
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I:“'m Graubde
o Graubsle |
[ Sesrmaster

MODEL MAME 3

MODEL MAME 4
MODEL NAME |
| MODEL MAME G

El siguiente paso es tocar con el dedo o el lapiz
suministrado la tecla [34lY de la columna de la derecha
de la pantalla:

[} [ERERT| ™ Graubee |
™M | Graubels
w2 I Soarmaster

H'IJIJEL NAME '3 |

El color de la tecla cambia de gris a rojo, y aparece
informacion y teclas adicionales en la parte inferior derecha:

(3R e rnar
| Graubsle
@[ Goamaster |

o3 MODELMAMES |
o[ WMOBELMAMES | SDCARD |Em='n|
o5 WODELNAMES | EXPoRT? [TES"

Tocamos [IE para finalizar la accién y volver a la pagina de
inicio. Tocamos



...y después de poco tiempo apareceré el mensaje “Please
wait” ...

... mientras se exporta el modelo seleccionado a la tarjeta
SD.

Una vez se ha completado el proceso, el mensaje “Please
wait’ desaparece, y la pantalla vuelve a la lista de los
modelos del emisor:

RES (reset de una memoria de modelo)

En el mend “Model Sel” descrito a continuacion ...

... podemos borrar una memoria de modelo asignada
usando la tecla EE de la columna de la parte derecha de
la pantalla.

Seleccionamos una memoria de modelo de la lista de la
pantalla “Model Sel”, en este caso la memoria 2. Tocamos
el campo correspondiente con el dedo o el lapiz
suministrado. El color del campo cambia de rojo a azul:

Seguidamente tocamos la tecla EE de la columna de la
derecha de la pantalla con el dedo o el I&piz suministrado:
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El color de la tecla cambia de gris a rojo, y aparece
informacion y teclas adicionales en la parte inferior derecha:

Tocamos [IE para finalizar la accién y volver a la pagina de
inicio. Tocamos E

... y después de poco tiempo aparecera el mensaje “Please
wait” ...



... mientras el modelo seleccionado se inicializa.
Una vez se ha completado el proceso, el mensaje “Please

wait’ desaparece, y la pantalla vuelve a la lista de los
modelos del emisor:

ATENCION

A\

Este borrado no puede restaurarse. Todos los
aatos de la memoria del modelo seleccionado
quedan completamente borrados.

(copia modelo = modelo)

En el mend “Model Sel” descrito a continuacion ...

EELEEEEE

... usando la tecla CPY de la columna de la derecha de la
pantalla, podemos copiar una memoria de modelo
seleccionada en cualquier otro modelo de memoria.
Seleccionamos una memoria de modelo de la lista de la
pantalla “Model Sel”, en este caso la memoria 1. Tocamos
el campo correspondiente con el dedo o el lapiz
suministrado. El color del campo cambia de rojo a azul:

Seguidamente tocamos la tecla de la columna de la
derecha de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado:
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El color de la tecla cambia de gris a rojo, y aparece
informacion y teclas adicionales en la parte inferior derecha:

Tocamos la memoria que deseamos utilizar como destino
con el dedo o el l&piz suministrado. El color del campo
seleccionado pasa de rojo a azul, y el nimero de la
memoria de destino aparece en rojo cerca de “Target “ en el
campo azul, por ejemplo:

o [ o0 WS ) ves f wo | (G

Tocamos 8 para finalizar la accion y volver a la pagina de
inicio. Tocamos = ...



... y después de poco tiempo aparecera el mensaje “Please
wait” ...

O e (e
M Coosbele | =
::a MODEL NAME 3 '< lﬁ

.. mientras el modelo seleccionado esta siendo copiado a
la memoria de destino.

Una vez se ha completado el proceso, el mensaje “Please
wait’ desaparece, y la pantalla vuelve a la lista de los
modelos del emisor:

Nota.

Cuando copiamos una memoria de modelo, los
datos del binding también se copian junto con

los datos del modelo. Por este motivo, e/

receptor asociado con la memoria de modelo original puede

utilizarse con la memoria de modelo copiada en el mismo
emisor sin reestablecer el binding.
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e Tipo de Modelo
Ex Cambio del tipo de modelo

Tocamos el icono del tipo de modelo en la pantalla basica
del emisor con el dedo o el lapiz suministrado para que
aparezca el display del submend “Model Type’, o
alternativamente tocamos el icono de los pifiones
denominado “B” para abrir el mismo men0 desde el mend
basico:

En el Ultimo caso, la pantalla cambia al menu basico en
verde. Tocamos el icono del menu “Model Type” con el
dedo o el lapiz suministrado.

rﬁrn@-mm

ot L ls ]

-_;.u H-:i1pc- N [T

m.?.k;mm

Normalmente, el tipo basico del modelo se especifica
cuando creamos la memoria del modelo en el submenu
“Model Sel” del ment basico (ver la pagina 45). En el
submenu “Model Type” podemos cambiar directamente el
tipo de menG del modelo actual. Cuando se produce un
cambio, todas las mezclas, funciones acopladas, etc del

tipo de modelo previo quedan borradas, o es necesario
adaptarlas al tipo cambiado.

Después de abrir el subment “Model Type”, aparece en la
pantalla la informacion basica del modelo actual, por
ejemplo:

MTYPE WTYPE PTYPE
HORMAL

ACRO | [TZAILE ELEci

TMYPE
AIRPLENE ELEPIWER

| Hu'rTl
N

ATENCION

S/ cambiamos cualquiera de los ajustes
existentes, todos los parémetros relacionados
s0n reseteanls.
Por ejemplo, una memoria que contiene un avién necesita
ser reprogramada para un modelo de helicoptero.
Usamos el dedo o el lapiz suministrado para tocar el primer
campo que queremos cambiar: en este ejemplo, el campo
“Airplane”:

MTYPE WTYPE RTYPE
Wi FMAL

[ACHD e ‘ELEC|

AIRPLEME ELEPIWER

S

Tal como se ha descrito en detalle en la seccion “Manual de
la programacion de los ajustes bésicos de un nuevo
modelo”, que empieza en la pagina 45, la configuracion
manual de un nuevo modelo de memoria empieza
seleccionando el tipo de modelo bésico:
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HELI ‘ACHD‘ ‘GLID‘

HELICOFTER AFPLANE " GUDER

Siguiendo con el ejemplo, tocamos la tecla de la izquierda
marcada como “Heli” en la pantalla ...

‘ HELI !ACHD‘ ‘ GLID ‘
HELICORTER EFFLANE GLIDER
o

.. la pantalla cambia entonces a la seleccién del tipo de
plato ciclico ...

 [® &

1SER¥0 NOR ZHERRD 1o w120l

—
45

ASERY e

.. efc. Para el resto del proceso solamente necesitamos
usar el asistente tal como se ha descrito en la seccion
correspondiente hasta que todos los ajustes basicos del
nuevo modelo seleccionado se hayan completado.

Basicamente, usar el mismo procedimiento como lo
hariamos, por ejemplo, para cambiar el tipo de ala del
modelo actual de “2AILE” a “2AILE 2FLAP”. En este caso,



usar el dedo o el lapiz suministrado para tocar el campo del
valor “W/Type” ...

MTYPE WTYPE PITYPE

NORMAL
ACHG (ZALE ‘ELEE

NRFLANE ELE POWER

[ )
2

.. 'y cambiar el tipo de ala en la pantalla “W/Type” que
aparece ...

Wing Typo |mu.

[ |T’—‘2A1F

TTT: 1MLEWFLAP  2EE 2l ETRLA

’HPMF |4A2F W

LA AR SNIEGLAP ARLEAAP oM A AP

tocando el nuevo tipo de ala con el dedo o el lapiz
suministrado. Usamos el mismo procedimiento para todos
los campos seleccionables.

Nota,

A En contraste con el display de 12 canales del
S emisormz-24 HoTT, solamente aparecerd “1A”

hasta maximo ‘2A2F” en la pantalla del emisor
ade 9 canalesmz-18 HoTT.
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- E.P.A.
Ex Ajuste del punto final

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

El display cambia al mend bésico en verde. Tocamos la
tecla del mend “E.P.A.” con el dedo o el l&piz suministrado.

a1t Liels

'.'-Il I-IH T ERA e

G F-'-'E":ﬂ en

Mokr TE TrinBap

EPA

En esta pantalla se ajustan parametros que se refieren
exclusivamente a los servos, ya que se puede modificar el
recorrido del servo, el &ngulo de rotacion y el limite.

El conjunto de los valores se refiere siempre a los ajustes
en el submen( “(Servo) Sub-Trim” de la pagina 70.

Nota.

Para poder acceder al control de los canales
con numeros superiores al CHb, tocamos M
(Siguiente pdgina) de la columna derecha de la

pantalla.
Para cambiar el valor actual, tocamos el boton

correspondiente con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo:

Tocamos repetidamente la tecla [ﬂE de la parte derecha de
la pantalla para incrementar gradualmente el valor actual, y
tocamos la tecla m para disminuir el valor. Tocamos la
tecla para hacer un reset del valor cambiado y volver
al valor original.

Usamos el mismo procedimiento para los otros ajustes.
Tocamos la tecla de la esquina derecha de la
pantalla para abrir la pantalla del grafico del recorrido del
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servo tal como se ha descrito en detalle en la pagina 90, y
activamos (si es necesario) la funcidn “Servo test” integrada
en la pantalla tocando el campo :

cHs. [150% | [oRess
~ Limit ~Travel + Limit +

Emm—l MCIRMAL

8 8 w11 2 [Ew|

BMF—W MCHMEL
AR -

Nota.

En contraste con el display de 12 canales del
A emisor mz-24 HoTT, solamente aparecerd “1A”

hasta maximo 2A2F” en la pantalla del emisor
de 9 canales mz-18 HoTT.



Para volver al “Base menu’”, salimos del “Servo display”
tocando la tecla de la parte superior izquierda:

Importante.

En contraste con el menu ‘CH Set’, todos los
ajustes ae este menu se refieren al servo

correspondiente, independientemente de donde
provenga la sefial del control para el servo, por ejemplo, ya
sea directamente del elemento de control, o de funciones
de mezcla.

Ejemplo del limite de un servo:

El servo de la direccion se controla directamente desde su
control, y por razones de comodidad, también desde una
mezcla ‘Alerones>>direccion’.

Por razones especificas del modelo, el servo de direccion
solamente puede tener un recorrido méximo del 100%,
dado que la direccion podria entrar en contacto con la
profundidad si el recorrido es superior al 100%.

Si solamente se usa la direccidn, no hay ningun problema.
No obstante, tendremos un problema s/ las senales
anadidas aumentan el recorrido a un fotal superior al 100%
cuando usamos la direccion y los alerones. Las
transmisiones y 10s servos pueden estar sometidos a una
carga extrema ...

Para evifar esfo, debemos limitar individualmente e/
recorrido del servo correspondiente. En el caso de los
servos de direccion usados en este ejemplo, estos deben
estos deben estar un poco por debajo del 100%, si tenemos
en cuenta que la direccion se mueve alrededor del 100%..
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Inversor / Tiempo de respuesta
Ajuste de la direccion del servo y la
respuesta

il
s

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

El display cambia al menu basico en verde. Tocamos la
tecla del meni “Rev/Slow.” con el dedo o el lapiz
suministrado.

[HRER [THASE " [FURETION, [SVeTEN
=2i803In

ik Sl Il-:i1p'- EFk PaniShm T

Direccidn del sentido de rotacién del servo y retardo

5

1. [NOR|[00= | 7. [NOR || 00 |
z [wom|[00s | o [WOR][00s"
3. [NoR'|[00s | o. [WOR]|[00s | [FTRE

NOR |

En esta pantalla, en la columna de la izquierda podemos
modificar el sentido de rotacion del servo correspondiente.
Por otro lado, en la columna de la derecha podemos ajustar
un retardo en la respuesta para la funcién del control
correspondiente del canal seleccionado.

Nota.
® £n contraste con la pantalla que gparece en
el emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la
pantalia del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
solamente aparecen los canales 7 ... 9.
e S/ hemos creado Quick Links en el submend “Q.Link”
(pagina 132 o 168) y hemos asignado el nombre apropiado,

en la parte superior derecha aparece el nombre de la
actual, en este caso ‘NORMAL’.

izquierda, ‘direccion de rotacion del servo’,

tienen un efecto global. Solamente los retardos
que se pueden ajustar en la columna de la derecha pueden
hacerse para Quick Links especificas. Cuando afustamos
eslos retardos, activamos la Quick Link necesaria utilizando
los correspondlientes inferruplores.
o El ajuste de la direccion rotacional de los servos es
independiente del Quick Link

f No obstante, los ajustes de la columna de la

Importante.

Los numeros de los servos referidos a los
A servos  conectados a las salidas  del

correspondiente  recepfor  no  pueden
modificarse. Por lo tanto, un cambio en e/ moao de vuelo no
influye en la numeracion de los servos.
Con esta opcion, podemos adaptar la direccion de rotacion
del servo para un modelo determinado independientemente
del Quick Link, por lo que a la hora de montar los servos y
las transmisiones no es necesario fijarnos en la direcciéon de
giro.

La direccién de rotacion de los servos debe
A determinarse antes de ajustar el recorrido del
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servo. La direccidon de recorrido se invierte tocando los
correspondientes campos de valores denominados m y

QFE’E!' l-'m_:'ﬂ_ il
7. [wor | [ons |
| a. [NoR] (o8s |

— B s
7 10. [Nom ) |nur.||'HEE"‘
[00s] 11. [NOR] |uus.||1'EE"

;. [WOR] [0e |

A partir de la version de firmware V1.020, hay

incluido un aviso que aparece cuando hacemos
la tentativa de cambiar la direccion del recorrido
del CHT.

T iv. 0w [0s | FEE"

& [NoR|[0me ] 12 [NOR [oms |

Tocamos [XI8 con el dedo o el lipiz suministrado para
anular el proceso. Tocamos para confirmar el
procedimiento que cambiara fa direccion de recorrido del
servo conectado al CH1.



e Ajuste de un retardo simétrico en cada lado dependiendo
del Quick Link

Importante.

‘ En contraste con la columna de la izquierda,
los ndmeros CHT ... CH9 para el emisor mz-18
HoTT y CHT ... CHI2 para el emisor mz-24

HoTT se refieren a los controles de los canales laterales.

NOTA
Podemos ajustar un retardo simétrico para las
A sefiales laterales de los controles del emisor
con el recuadro del valor & El retardo
ajustado aqui afecta al servo que tiene el
numero de la salida del receptor asi como a todos los otros
servos controlados por el mismo elemento de control
asignado al control de la funcién X.
Para ajustar el retardo, tocamos el boton marcado
originalmente  como m con el dedo o el lapiz
suministrado, por ejemplo el CH8.

El color de la tecla cambia de rojo a azul:

Tocamos la tecla [EE de la parte derecha de la pantalla
para incrementar gradualmente el valor hasta un maximo
de 9.9 segundos:

e
2 (V][] o [WoR] (A5
3. [Wom)[od= ) o [Wom[ude ) (T

4 [won ][00 ] 10. [woa || 00e | [TES
s (V) (s ) 1. [Wow)[m ) [OEEY
& [moa][ote ] 12. [WOR | [00s ]

Tocamos la tecla E]E inferior para reducir el valor a un
minimo de 0.0 s, y tocamos la tecla EE para hacer un
reset de los valores que hemos cambiado al valor por
defecto.

Tocamos la tecla E de la esquina superior derecha para
abrir la pantalla de la gréfica de los recorridos y posiciones
de los servos descrita con detalle en la pégina 90 y
activamos (si es necesario) la funcién integrada “Servo test”
en la pantalla.

Usamos el mismo procedimiento para los otros ajustes.
Para volver al menu principal, salimos de la pantalla
“REVERSE/SLOW’ tocando la tecla de la parte
superior izquierda:
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: Sub-Trim
Ex Ajuste de la posicion neutra de los servos
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
[{{»}
B”:

El display cambia al men0 basico en verde. Tocamos la
tecla del mend “Sub-trim.” con el dedo o el lapiz
suministrado.

Sub-Trim

La modificacién de la posicién centro del servo sirve para
adaptar los servos que no son estandar (servos con la
posicién central con un pulso largo de 1.5 ms o 1500ps),
asi como para adaptaciones menores, por ejemplo el ajuste
fino de la posicidn neutra de las superficies de control del
modelo.

Independientemente del nivel de los trims y de cualquier
ajuste de una mezcla, la posicién neutra puede desplazarse

alrededor de + 125% dentro del méaximo recorrido del servo
de + 150%. El servo se ajusta directamente
independientemente de los otros trims y ajustes de
mezclas.

Hay que tener en cuenta que si la posicién

neutra varia de manera importante, el recorrido

del servo en un lado puede acortarse debido a
que el recorrido total esta limitado a + 150% por razones
mecanicas y electrénicas.

[ R
CHY. [000% | CHY
2 [W00%| cHe.
[o00%]| cHo.
cHio, [

CH 11,

CH12

Nota.
® Colocar el trim en la posicién media antes de
cambiar los valores del neutro.
® [£n contraste con la pantalla que aparece en
el emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la pantalla de/

emisor de 9 canales mz-18 HoTT solamente aparecen los
canales 1... 9.

Para cambiar la posicidén neutra de un servo determinado,
tocamos la correspondiente tecla, por ejemplo:

CHA.
CH .
CH 10,

CHE  [000% | CcHi2

La tecla cambia de color rojo a azul:
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Cambiamos el valor tocando [[§ o J=& de la parte
derecha de la pantalla, por ejemplo:

[+#H2%] cHa,
[oo0%| cHio.
| CHH.

Tocamos la tecla para hacer un reset al valor que
hemos cambiado en el campo azul para volver al valor por
defecto.

Tocamos la tecla de la esquina derecha de la
pantalla para abrir la pantalla del grafico del recorrido del
servo tal como se ha descrito en detalle en la pagina 90 y
activamos (si es necesario) la funcidn “Servo test” integrada
en esta pantalla.

Para volver al menu principal, dejando la pantalla del “Sub-
Trim”, tocamos la tecla { de la esquina superior
izquierda:

CHE.

cHe. [0
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T Motor (motor eléctrico)
Ve o) Throttle Cut (motor combustién)

Limitador del motor conmutable

Nota:
Este mend se activa cuando en la configuracion
A de un modelo seleccionamos ‘NO POWER’ en
los ajustes bdsicos de los menus ‘Model Sel” o
‘Model type’.

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

| ) m— —
T
-3

e ;
BN Axooo0ov
e i o K

El display cambia al men0 béasico en verde. Tocamos la
tecla del menu “Motor” (avion o velero con motor eléctrico)
0 ‘“Throttle Cut” (helicoptero con motor eléctrico o
combustion y aviones con motor de combustion) con el
dedo o el lapiz suministrado.

=il

PR il T

m FEEAItR R

Trin Clap

“ﬂm

NOTA:

é “Motor” funciona en todo el rango completo (-
100 a +100% de las posiciones del stick CH1) y
“Throttle Cut” solamente funciona cuando la

posicion del stick del CH1 esta por debajo de —66%.

= aisiad

Mol M g ER P SakTrin

@ e e

THRT

i T8 1
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Motor / Throttle cut

En los menuds “Motor” o “Throttle Cut” podemos parar un
variador de velocidad con un interruptor, 0 mover un servo
para poner el carburador del motor en la posicién OFF (o en
la posicion de relenti). Esta opcion también se puede usar
como funcién de Cut OFF en caso de emergencia. La
posicion del motor en OFF, o por ejemplo en la posicién de
relenti, se asigna en el campo del valor de la linea “SET” y
necesita determinarse a través de diversas pruebas.

El variador de velocidad o el servo del motor solamente se
colocan en la posicion determinada después de activar el
interruptor y alcanzar la posicion programada para el stick
del CH1.

e Si el porcentaje ajustado en la linea “SET” es
syperior a la posicion actual del CH1, es decir, la
actual posicion representada por la flecha verde
de la izquierda de la barra del grafico estd por
debajo del punto de conmutacién, la conmutacion
aparece cuando el interruptor esta en la posicién
ON.

« Si el porcentaje ajustado en la linea “SET” es
inferior a la actual posicion del stick del CH1, es
decir, la actual posicion del servo representada
por la flecha verde de la izquierda de la barra del

12

grafico estd por encima del punto de
conmutacién, el variador de velocidad reduce la
velocidad del motor, o el servo del motor cierra el
carburador tal como se ha especificado en la
linea “SET” una vez el stick del CH1 cae por
aebgjo del punto de conmutaciéon cuando el
interruptor esta en la posicion ON. En esta
posicion OFF, el variador de velocidad o el servo
del motor estdn deshabilitados hasta que el
interruptor seleccionado se active. El servo del
motor o el variador de velocidad se mueve mas
alla del punto de conmutacion programado con el
stick del Motor / frenos.

Por defecto esta ajustada una posicion del servo de —100%

en el campo del valor de la linea “SET”:

gmm-' HORRIAL rr

. |_ act (W [IRET

o [ow| [WERN
|| ser [qoos)  [BED

Programacién

Para cambiar el valor por defecto del punto de conmutacion
o la posicién de “Motor OFF”, tocamos el campo del valor
de la linea “SET” con el dedo o el lapiz suministrado:

Q rm o oA

El color del campo cambia de rojo a azul:



Ajustar el valor con las teclas [[Y& o D=8 de la derecha de
la pantalla en el cual el motor rueda correctamente en el
relenti, o esta definitivamente parado:

[ PR e o

—

! aeT | INH |
‘ cTL [ ON |
|

ser Ciow  [OEEN)

Con un motor de combustion debemos

asegurarnos que el servo del carburador no
sobrepase el recorrido mecanico. Asignamos

el necesario interruptor ON/OFF (por ejemplo el S6) en la
linea “CTL” tal como se describe en detalle en el apartado

“Asignacion de los controles, interruptores e interruptores
de control” de la pagina 38:

~ ‘ ACT [ INH |
‘ cTL [Swe|
ser Doz

il

En conclusion, tocamos el valor del campo activo en la
linea “ACT" para liberar la opcién que estd bloqueada por

defecto (I\lg). Dependiendo de la posicion del interruptor, el
display de este campo cambia a ﬁ OFF]

|:| BACR. mr' HORS AL r!'

Tocamos la tecla de la esquina derecha de la
pantalla para abrir la pantalla del gréfico del recorrido del
servo tal como se ha descrito en detalle en la pagina 90, y
activamos (si es necesario) la funcién “Servo test” integrada
en esta pantalla:

Para volver al menl principal, dejando la pantalla del
“THR.CUT”, tocamos la tecla de la esquina superior
izquierda:
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Exﬁ Controles del emisor

Ajustes del emisor

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

[ 208 =:

“|“l Fn .oy

EATT TIME I
m |:I':| -

f'm'HH

El display cambia al men0 béasico en verde. Tocamos la
tecla del mend “TX cti” con el dedo o el lapiz suministrado.

=1 At L Ls |
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Ajustes del emisor

Este menu nos permite configurar funciones especificas del
emisor, como por ejemplo el “Binding”, “Transmitter
outputs”, “RF ON/OFF”, “RF type”, “Range test’ y “DSC
output”™:

R B2
wikD ctuorr [ OFF | [OFF
r (367) 860

woworr [ OFF | eervee [ NORMAL |
pamaeTesT [(OFF | comk
escoutPuT | PPRHD

Bind ON / OFF

Los receptores GrauypnerHoTT deben ajustarse para
comunicarse exclusivamente con un modelo (memoria)
determinado  del  emisor  GarypnerHoTT.  Este
procedimiento se denomina “binding” y solamente es
necesario hacerlo una vez para cada nueva combinacion
receptor / memoria de modelo (y puede repetirse en
cualquier momento).

Instrucciones importantes:

e Cuando hagamos el binding, debemos
aseguramos que la antena del emisor este
siempre lo suficientemente lgjos de la antena

adel recepior. Mantener una distancia de 1 metro como
mediida de seguridad. Si no, corremos el riesgo de interferir
en la conexion del canal de refomo y causar disfunciones.

® Asegurarse que la fuente de alimentacion del receplor es
la correcta. S la alimentacion es demasiado baja, el LED
del receptor reacciona como se describe a continuacion, y
el bindling no se hace.

® Cuando hacemos un binding a un receplor, podemos ver
que los ofros recepiores que estdn en marcha y que ya
estan linkados con el emisor (y por lo fanto no estin
afectados directamente por el proceso de binding) entran
en modo Fail Safe mientras el emisor estd haciendo el
binding.

Binding de varios receptores en un modelo

Si es necesario, podemos hacer el binding de varios
receptores en un mismo modelo. En los programas relativos
a los receptores de los emisores mz-18 HoTT y mz-24
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HoTT, directamente podemos gestionar ¢/ binding de dos
receplores para caaga memoria de modelo y usar un mend
para distribuir los 9 0 12 canales del emisor entre los dos
receptores (ver a continuacion en esta seccién): Primero
debemos hacer el binding de los dos receptores uno por
uno como se describe a continuacion.

Después de esta operacion, el (inico receptor que establece
la relacion de telemetria con el emisor es el que ha hecho el
binding en altimo lugar en la memoria activa, o se ha
seleccionado en la linea “RECEIVER SELECT” en el mend
“Telemetry”, por ejemplo:

Cualquier sensor de telemetria que estd instalado en el
modelo debe por lo tanto conectarse al receptor
seleccionado en esfa /inea dado que es el Unico que
enviarad los datos del receptor por el canal de retorno al
emisor. El segundo receptor (y todos los otros receptores)
funcionan independientemente y al mismo tiempo en modo
esclavo.

Binding entre el emisor y el receptor

Inicialmente desconectamos la alimentacion del receptor (el
mas reciente).

* Receptores GR-16 y GR-24

EI LED rojo parpadea en el receptor.

Mantener pulsado el boton SET del receptor hasta que,
después de aproximadamente 3 segundos, el parpadeo del
LED pasa de rojo a rojo / verde durante aproximadamente 3
segundos. Soltamos la tecla SET del receptor. Siempre que
el LED este parpadeando en rojo / verde, el receptor esta
en modo de binding.



Durante estos 3 segundos debemos iniciar el binding del
receptor desde la memoria activa tocando uno de los dos
botones de la linea “BIND ON/OFF” con el dedo o el lapiz
suministrado.

El binding se completa una vez (dentro de un periodo
aproximado de 10 segundos) el LED del receptor
permanece en color verde de forma continua. Ahora la
combinacion de memoria de modelo / receptor ya es
operativa. Al mismo tiempo, en lugar de %ece una
abreviacion del tipo de receptor, por ejemplo para el

receptor estandar GR-24 HoTT:

Al mismo tiempo, se activa el modulo de emisién RF (ver la
linea “RF ON/OFF” en la siguiente pantalla).

Si el LED del receptor continlla parpadeando durante mas
de 10 segundos, el proceso de binding no se ha realizado.
Al mismo tiempo, aparece de nuevo éﬁ en la linea “BIND
ON/OFF”. Cambiamos la posicion de las antenas del
receptor y lanzamos de nuevo el procedimiento.

* Receptores GR-12L

EI LED rojo del receptor brilla.

Mantener la tecla SET del receptor pulsada hasta que,
después de aproximadamente 3 segundos, el LED rojo se
apague durante aproximadamente 3 segundos. Soltar la
tecla SET del receptor. Mientras el LED estd apagado, el
receptor esta en el modo binding.

Como se ha descrito anteriormente, durante estos 3
segundos debemos iniciar el binding del receptor desde la
memoria activa tocando uno de los dos botones de la linea
“BIND ON/OFF” con el dedo o el lapiz suministrado.

El binding se ha realizado correctamente si el LED
%rinanece apagado y en la pantalla el receptor cambia a

Si el LED del receptor permanece en color rojo, el proceso
de binding no se ha completado. Al mismo tiempo, aparece
de nuevo en la linea “BIND ON/OFF”. Cambiamos la
posicién de las antenas del receptor y lanzamos de nuevo
el procedimiento.

Out.Swap (salidas del receptor)

Como se ha mencionado en la introduccion de la seccion
“Binding receivers’, los emisores mz-18 HoTT y mz-24
HoTT permiten usar este menu para distribuir los canales
del emisor dentro del receptortal como necesitemos, y si lo
preferimos, también podemos distribuir los 9 o 12 canales
entre dos receptores. A esta distribucion la denominaremos
mapping o mapping de los canales de aqui en adelante.
Ponemos el receptor en marcha y, con el dedo o el lapiz
suministrado, tocamos en el receptor (por ejemplo “RX1”)
en la linea “Out.Swap” para hacer el mapeado:
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Asignacién de los canales dentro del receptor

De la misma manera que el mapping de canales descrito en
la pagina 118 (también denominado “channel mapping” en
el ment “Telemetry”), podemos distribuir faciimente los
controles de los canales del emisor de los inputs del
receptor en sus outputs o conexiones de los servos, del
receptor seleccionado:

=] |? ourr
o |T ouTe
o E oUTs

(=] @ OUTm
=] m T

oo [12) oumia

En contraste con la pantalla que aparece en e/
‘ emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la

pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoT7T

Solamente aparecen los canales 1 ... 9.

Después de que el output que queramos se haya
seleccionado, tocando la tecla del canal de la linea
correspondiente de la salida del receptor con el dedo o el
lapiz suministrado, el color cambia de rojo a azul, por
ejemplo:
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Tocar repetidamente las teclas [[[& o ]3¢ con el dedo o el
lapiz suministrado para seleccionar el input del canal o el
output del emisor (ver la pagina 96), por ejemplo:

g AN Fraishels o VAL
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Tocamos la tecla EE para hacer un reset del output
cambiado al valor del mapping por defecto.

Usar el mismo procedimiento para cualquiera de las otras
combinaciones de canal / salida del receptor.

NOTA:

Si por ejemplo hemos entrado “2AILE” en los
A ajustes basicos para un modelo, el emisor
asigna e/ control de funcion 2 (alerones) para
controlar los canales 2+5 para los alerones izquierdo y
derecho. Los correspondientes outputs del emisor (inputs

del receptor) para mapear seran en este caso los canales
2+5 (ver los siguientes ejemplos).

A Finalmente todos estos ajustes se transmiten al
receptor ya que estos ajustes solamente se
guardan en el receptor, y solamente pueden

cambiarse en el mend “Telemetry” del receptor. Tocamos la

tecla B31®, [store] para iniciar la transmisién, y tocamos la
tecla { de la esquina superior izquierda de la pantalla
para volver al menu “Transmitter setting”.

Ejemplos:
e En un modelo grande queremos controlar cada

aleron usando dos o méas servos: Asignamos el
mismo input (control del canal) a las salidas
correspondientes (conectores de los servos). En
este caso, asignamos uno de los dos controles de
los alerones por defecto 2+5 como un input
dependiente del ala derecha o izquierda.

e En un modelo grande queremos controlar la
direccién usando dos 0 mas servos: Asignamos la
misma input

e (control del canal) a los outputs correspondientes
(conectores de los servos). En este caso, el canal
4 de la direccién por defecto.

Nota;

e £/ numero méximo de lineas (outouts)
disponibles corresponde al méximo ndmero de
Servos que podemos conectar a cada receplor.
® Podemos usar la opcion "Output swap’, pagina 96, de los
emisores mz-18 HoTT ymz-24 HoTT para activar el control
ael emisor que queramos, o asignar el mismo control a
varios oulputs. Para una mayor claridaad, recomendamos
encarecigamente usar solamente una de las dos opciones.

Asignando un canal a dos receptores

Como se ha mencionado mas arriba, podemos usar la
opcidn “receiver output’ para distribuir los 9 canales del
emisor mz-18 HoTT, o los 12 del emisor mz-24 HoTT, en
dos receptores si asi lo necesitamos.

El nimero de outputs (conectores de servos) y el maximo
numero de lineas disponibles (outputs) corresponde al
maximo numero de servos que pueden conectarse a los
respectivos receptores. Seguir el mismo procedimiento que
se ha descrito més arriba.
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RF ON/OFF

En esta linea podemos, de forma manual, apagar la
emision del modulo de frecuencia HF mientras el emisor
estd en marcha, por ejemplo, para evitar gastar bateria
mientras programamos un modelo.

Si a continuacion el emisor se pone en

A marcha o se activa un modelo, el ajuste OFF
se invierte.

Para poner manualmente en ON o OFF el modulo de alta

frecuencia del emisor, tocamos la tecla correspondiente con

el dedo o el lapiz suministrado en la linea “RF ON/OFF”;

RF type (ajuste del pais)

Es necesario un tipo especifico de emision HF seguin los
paises para cumplir con las normativas (FCC, ETSI, IC,
etc.).

En Francia, por ejemplo, los equipos de radio control
solamente pueden operar dentro de una banda de
frecuencia restringida. Con la publicacidn de la nueva lista
de “Class 1 Devices” en Julio de 2012 por la Comision
permanente de la EU y el levantamiento del limite de la
banda de frecuencias permitidas de la correspondiente
subclase 22 de 2.400 a 2.4835 GHz que afecta a los
equipos de radio control de 2.4 GHz, los requerimientos
legales para el primer “France mode” ya no es aplicable.

No obstante, el anterior modo France puede continuar
usandose, incluso fuera de Francia, por ejemplo para usar
el rango de frecuencia més alto de la banda de 2.4 GHz,
por ejemplo para dejar libre la banda para transmitir fotos



con una cadmara embarcada. En este caso, no obstante,
asegurarse de que la antena(s) del sistema de video
embarcado este al menos a 3m de los finales activos de las
antenas del equipo de RC. Por razones de seguridad, es
recomendable usar receptores satélite ubicados en el &rea
expuesta. Adicionalmente, siempre debemos hacer un
amplio test con la sefial de video hasta donde pensemos
que podemos perder la sefial.

Para ajustar el pais en nuestro emisor entre los modos
“NORMAL”, “FRANCE” o “USA”, tocamos la tecla de la
derecha del “RF type” el nimero de veces necesario con el
dedo o el lapiz suministrado:

RANGE TEST (test de alcance)

El test de distancia integrado reduce la potencia de salida
del emisor de manera que se pueda realizar una funcién de
test con una distancia inferior a 100 m.
Podemos hacer el test de distancia del equipo Graupner:
HoTT siguiendo las siguientes instrucciones. Es util tener
un compafiero para que nos ayude con el test de distancia.
1. Instalar el receptor con el binding en el modelo tal
como se ha descrito.
2. Poner en marcha el equipo de radio control, y
esperar hasta que el LED verde de los receptores
GR-16 o0 GR-24 brille, o que el LED del receptor
GR-12L se apague. Ahora podemos comprobar
el movimiento de los servos.
3. Colocar el modelo en una superficie plana
(cemento, hierba corta o tierra) de manera que las
antenas del receptor estén al menos a 15 ¢cm del

suelo. Quizds sea necesario colocar el modelo
encima de un soporte durante el test.

4. Mantener el emisor a nivel de la cadera a cierta
distancia del cuerpo. No apuntar con la antena
directamente al modelo: rotar y/o plegar la antena
hasta que esté aproximadamente en &ngulo recto
con el modelo.

5. En la penultima linea de la pantalla, activamos el
modo de test de distancia tocando la tecla de la
derecha de “RANGE TEST” con el dedo o el lapiz
suministrado ...

... 'y aparece la pantalla de confirmacion (a partir de la
version de firmware V 1.017):

Tocamos E con el dedo o el lapiz suministrado para
iniciar el test de distancia. Tocamos EE para finalizar el
procedimiento.

El hecho de iniciar la prueba de distancia reduce la potencia
de emisién del emisor de manera significativa. Al mismo
tiempo, el nombre de Graupner que esta debajo de los dos
controles proporcionales centrales empieza a parpadear. Al
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mismo tiempo, la cuenta atras se activa en la pantalla, y se
emite una sefial acustica de doble tono cada 2 segundos.

Cinco segundos antes del fin de la prueba, se emite un
triple tono cada segundo. Al final de los 99 segundos que
dura la prueba de distancia el emisor retoma su plena
potencia de emisién y el logo de Graupnerqueda iluminado
permanentemente.

6. Durante este lapso de tiempo alejarse del modelo
desplazando los sticks. Si constatamos una
interrupcion de la sefial, dentro del limite de los
50 metros, probar de reproducir este error.

7. Si el modelo esta equipado de motor, poner en
marcha el motor, para asegurarnos que no crea
interferencias.

8. Continuamos alejandonos del modelo hasta que
ya no sea posible un control perfecto.

9. En este punto, esperar a que acabe el tiempo de
prueba, siempre con el modelo listo. Una vez el
tiempo ha acabado, el modelo debe obedecer de
nuevo nuestras ordenes. Si no es el caso en el
100%, hay que contactar con un servicio de
asistencia Graupner.

10. Antes de cada vuelo hacer esta prueba de
distancia y simular todos los desplazamientos de
los servos susceptibles de intervenir en vuelo.
Para una evolucidn segura del modelo, la prueba
debe hacerse al menos a 50 metros.

NOTA:
No hacer nunca una prueba de distancia
A durante el vuelo de un modelo



DSC OUTPUT (salida DSC)

Para ajustar la modulacion del emisor y la salida DSC,
tocamos la tecla con el ajuste actual en la linea “DSC
Output” (las veces que sea necesario) hasta que aparezca
la modulacién que necesitemos. Hay disponibles cuatro
tipos de modulacion en esta secuencia: “PPM10”, “PPM16”,
“PPM18” y “PPM24”;

La modulacién seleccionada influye ante todo en el nimero
de canales disponibles en la salida DSC y por lo tanto
influye en los simuladores de vuelo, sistema trainer o
conexiones externas del médulo HF conectadas a esta
salida.

Si seleccionamos “PPM10” los canales son 1 ... 5, con
“PPM16” son el 1 ... 8, con “PPM18” son los canales 1 ... 97,
y con el “PPM24” son los 1 ... 12.

Tocamos la tecla de la esquina superior izquierda
para salir de este menu y volver al menu principal.
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—_IF— Crondmetros

&x Ajuste de los cronometros TIMER 1y TIMER
2 asi como la fecha y la hora

La pantalla basica del emisor tiene cuatro cronémetros (ver
la pantalla inferior). Cerca del tiempo de funcionamiento del
emisor en verde y del tiempo de uso del modelo en la parte
izquierda de la pantalla, hay dos cronémetros uno encima
del otro en la parte derecha de la pantalla.

Para ajustar el crondmetro superior 1y / o el cronémetro
inferior 2 asi como la hora y el dia, tocamos el campo del
correspondiente valor de la parte derecha de la pantalla con
el dedo o el lapiz suministrado para pasar a la pantalla del
correspondiente cronémetro.

Alternativamente podemos acceder al menu “Timer” desde
el “base menu”: Tocamos el icono de los pifiones
denominado “B” en la pantalla basica del emisor ...

El display cambia al mend bésico en verde. Tocamos la
tecla del mend “TIMER con el dedo o el lapiz suministrado:
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NOTA:

A La grabacion de los datos de telemetria en una
tarjeta SD colocada en el slot de la parte
posterior del emisor estd asociada a este
cronometro. Cuando el crondmetro arranca, los dafos de
telemetria empiezan a grabarse en la tayjeta SD, y la
grabacion para cuando el crondmetro se detiene.

Las reclamaciones solamente se tendrdn en cuenta si hay
un fichero grabado (ver la pdgina 7). Para su propio
beneficio, es recomenadable guardar los datos de telemetria
en la larjeta SD insertada en el slot mientras usamos el
“Timer 1".

TMERt  [TRES| [Tnoo |

wooe [P | aLapm [00] -
sATsw  [NULL
¢ [NuLL |

[NOLL| capum [

(o]
(o8]

Nota;

Pulsamos la tecla [YJ2] de la esquina superior

derecha de la pantalla para cambiar el
procedimiento de rotacion de “TIMER1” a “TIMER2”, y de
“DATE” a “TIMER1":

TIMER1 v TIMER2

Para programar uno de los dos cronémetros, es preferible
empezar en la linea “MODE” comprobando el valor del
campo directamente a la derecha. Por defecto, es
sindnimo de la cuenta hacia delante (ver la figura superior).
Si esto es lo que queremos y no necesitamos una alarma
para el crondmetro hacia delante, pasamos a la siguiente
seccion y empezamos la medicion en “START SW” en la
siguiente pagina.
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Funcién de alarma

Podemos activar una funcién de alarma para un cronémetro
en cuanta hacia delante o cuenta hacia atras ajustando el
periodo de tiempo deseado en los campos de los minutos y
/ o segundos que estan al lado derecho de “ALARM”.
Durante los Ultimos 20 segundos de este periodo, se
activaran los beeps sonoros, de manera que no tengamos
que estar mirando continuamente la pantalla durante el
vuelo.

Secuencia de las sefales acUsticas
20 s antes del cero: 2 beeps
Beep simple cada 2 segundos
10 s antes del cero:  Beep simple
Beep simple cada segundo con
cambio de tono
Beep Unico cada segundo con
reduccién de frecuencia
Cero: Aviso de voz

5 s antes del cero:

Para especificar el periodo de tiempo deseado, tocar el
campo de los minutos ...

(PR G

TMERt  [TRES| (000 | . [0
weoe [UF | auanm (00 : [0
START SN |@ £
REseTsw  [NULL)

Lapsw  [NULL) capvns [ 22

..y / 0 el segundo campo de la derecha con el dedo o el
lapiz suministrado

(0| [FRR ™ G




El color de los campos cambiados pasa de rojo a azul:

e (768 (98) : (@)
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Tocar repetidamente las teclas 0 de la parte
derecha de pantalla, 0 mantener presionada la tecla
correspondiente hasta que se muestre el tiempo que
queramos, entre 00:00 y un maximo de 59:59, por ejemplo:

e (7565) (89) : ()

wx [P sam (@) : (@)
STAAT BW l._“.l.—l.

Tocamos la tecla [I39 para hacer un reset del valor
cambiado en el campo activo al valor por defecto.

Crondmetro en cuenta adelante lUP)
Desde que empieza a funcionar la cuenta adelante en
000:00, al igual que un crondémetro, solamente hay
asignado un interruptor de arranque o un interruptor de
reset si nos interesa, como se describe mas abajo.

Cronémetro con cuenta atras O
Para transferir el periodo de tiempo seleccionado como se
describe arriba a los campos de minutos:segundos en la
respectiva linea “Timer”, y cambiar el “Timer X" de cuenta
adelante a cuenta atras, tocamos la tecla [8]g de la derecha
de “MODE”:

® Alfernativamente, un crondmetro puede
A cambiarse de antemano de cuenta adelante a

cuenta atras, y un periodo de tiempo entrado o
cambiado posteriormente puede transferirse tocando la
tecla 135,
® S/ un crondmetro que se ha arrancado y después parado
se cambia de cuenta adelante a cuenta atras o viceversa,
focando la tecla correspondiente, solamente se actualiza e/
tiempo restante del crondmetro correspondiente, y no se
hace un reset del tiempo.

Reset de los cronémetros iniciales

Para hacer un reset a un cronémetro en marcha, usar el
dedo o el lapiz suministrado tocando la tecla [f=5, o
utilizamos el interruptor que hemos asignado tal como se
describe mas abajo en la linea “RESET SW”.
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Linea “START SW” (interruptor de arranque)

En esta linea asignamos un interruptor al crondémetro, tal
como se describe en detalle en la seccién “Asignacion de
los controles, interruptores e interruptores de control” de la
pagina 38, para activar el cronometro seleccionado.

Linea “RESET SW” (interruptor de reset)

En esta linea asignamos un interruptor al crondémetro, tal
como se describe en detalle en la seccién “Asignacion de
los controles, interruptores e interruptores de control” de la
pagina 38, para hacer un reset del cronémetro seleccionado
al valor inicial.

Nota:

El periodo de tiempo que ha cambiado es
A transferido autométicamente a la linea “TIMER”

cuando activamos este interruptor.
Alfernativamente podemos focar la tecla EE
Linea “LAP SW’ (interruptor de vueltas)

En la linea “Lap switch / lap list" solamente podemos
seleccionar un interruptor tal como se ha descrito en detalle
en la seccion “Asignacion de los controles, interruptores e
interruptores de control” de la pégina 38. Es preferible usar
uno de los dos interruptores con retorno S2 o S8 que
afiaden una vuelta cada vez al numero total y el tiempo de
esa vuelta se para (autométicamente, y se memoriza). Al
mismo tiempo, el interruptor inicia el tiempo para la
siguiente vuelta, por ejemplo:




Campo opcional

Tocamos esta tecla para pasar a la lista de tiempos de

vueltas, se muestran las primeras 20 de un total de 100

posibles. Podemos desplazarnos entre las diferentes

4ginas usando la tecla m para avanzar o la tecla
para retroceder:

BdEdRnESpz B |6

TIEILITLIR L

Tocamos la tecla sJle]y de la esquina superior izquierda
para volver a la pantalla de ajustes de los cronémetros:

En esta pantalla podemos realizar todos los ajustes que
necesitemos para el “TIMER2” de la misma manera que
para el “TIMER1”. En contraste con el “TIMER1”, con el
“TIMER2” el tiempo no se memoriza en la tarjeta de
memotia

Fechay hora

En la pantalla de la tercera pagina del mend “Timer’
podemos entrar 0 cambiar la fecha y la hora. Solamente
podemos ajustar o cambiar la fecha y / o la hora después
de que esta opcion sea activada tocando la tecla Eﬁ)

el dedo o el lapiz suministrado.

con

Ahora, con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos el
campo del valor que hay que ajustar o cambiar, por
ejemplo:
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[ S

(e oo (350) 1 ()1 (2] |
me (%):(): (@)

Ajustamos el valor correspondiente con las teclas [EE 0
de la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:

[T) oare (0] s [w) 2]
me (3] : [&]: 3]

|’ o7 M
o122 : M

Usamos el mismo procedimiento con los otros valores.
Finalmente, para transferir los cambios a la memoria del
emisor tocamos la tecla de nuevo:



[ser | owre (20047 /00

TIME |E !

BATT TME 02
HODEL TIME

Todos los valores de los campos estan en rojo, lo que
indica que la fecha o la hora se han transferido a la
memoria.

Lineas “BATT TIME” v “MODEL TIME”

Para monitorizar la bateria del emisor, usamos el medidor
de tiempo de funcionamiento para grabar el total del tiempo
de funcionamiento del emisor desde el Ultimo incremento de
voltaje reconocido de la bateria del emisor. No se puede
asignar un interruptor. El cronémetro hace un reset
automatico a “0.00h” cuando el voltaje de la bateria del
emisor es notablemente superior que antes de poner en
marcha el emisor, por ejemplo, después de cargar o
cambiar la bateria.

Por el contrario, el crondmetro del tiempo del modelo
muestra el tiempo memorizado cada vez que activamos la
memoria del modelo.

Ninguno de los dos crondmetros puede activarse
manualmente, pero podemos ponerlos manualmente a cero
tocando la tecla Bé)

=

[ser | pate [20na ] /[o0]) [227 [WENT)

e [46) :[58]: [95)  [TWET

BATT TME n2
HODEL TIME 0

[SeT | oate [2o4a ) ¢ [oe] ) [
e [18] (8] [15]

BATTTIME
HODELTIRE

Después de finalizar los ajustes, tocamos la tecla [2f&d{ de
la esquina superior izquierda para salir del mend “Timer” y
volver al mend principal.

=2 (8i3iN

ol Gal [T 1 ERN Fles'Zicm dasieTrin
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—_ﬁ_— Fail Safe

@ Que hacer en caso de errores de transmision

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

El display cambia al men0 basico en verde. Tocamos la
tecla del menu “Fail Safe” con el dedo o el lapiz
suministrado:

== o (913N

o B Mokl Teps (25 Mo T Wiy

rtElmen
H

Fail Safe

Gracias al micro procesador montado en los receptores del
sistema HoTT y a las caracteristicas del propio sistema
conseguimos tener una mayor seguridad respecto a la
tecnologia clasica PPM. Esto es debido a que el receptor
no solamente codifica las sefiales de “su” emisor, es decir,
el que tiene asignado, si no que ademas puede tratar las
sefales recibidas que no son “limpias”. Solo cuando estas
sefiales son realmente ‘ilegibles”, por ejemplo por
interferencias o perturbaciones exteriores, el receptor

reemplaza autométicamente - en funcion de los ajustes
descritos a continuacién — las sefiales erréneas por las
Ultimas correctas memorizadas en el receptor. Por otro
lado, el receptor puede “enmascarar’ pequefias
perturbaciones o interrupciones, lo que produce los
famosos temblores en los servos. En este caso, el LED rojo
del receptor se ilumina.

Cuando se suministra un receptor, todas las
A salidas estan ajustadas por defecto en “hold”.
Este ajuste puede cambiarse individualmente

para todas las salidas del receptor con la ayuda del menu
que se explica aqui, o con el menu “Telemetry”, pagina 118.

[ROLD]
[HoLD]

I. HOLD|
[HOLDY

Delay |025s|

Nota.
Para poder gjustar los canales con numeros
A superiores al CH4, tocamos N2l [pégina
Slguiente]

Programacion

La funcion “Fail Safe” permite definir el comportamiento del
receptor en caso de una perturbacion de la comunicacion
entre emisor y receptor. Las salidas del receptor 1 ... 9 enel
emisor mz-18 HoTT, o 1 ... 12 en el emisor mz-24 HoTT
pueden mantener opcionalmente su posicidén de manera ...
1. ... ("HOLD").

En el caso de interrupciones de la transmision, todos los
servos programados en “hold” permanecen en la Ultima
posicion identificada como correcta, hasta que el receptor
recibe una nueva sefial correcta.

2. .. Se mueven a una posicion seleccionada (“F/S")
después de un retardo cuando hay una interrupcion de la
transmision.
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Para cambiar entre “HOLD” y “F/S” tocamos la tecla de la
linea del canal correspondiente que queramos ajustar en la
columna “Mode” con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo:

[ [FREK ™ Grbete
CH MODE SET
(7
)

[HoLD)
((ms]
(025 |

Después de cambiar a “F/S”, tocamos en la columna “SET”,
con el dedo o el lapiz suministrado, uno de los campos de
valores que aparecen después de cambiar a “F/S”, como
por ejemplo el campo que aparece en la linea “CH1”;

CH  MODE
cHi. [F8 |
cH2.  [HoLD)]

)

Colocamos el control de este canal en la posicion que
queramos, y con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos la



tecla de la esquina inferior derecha para transferir la
posicion al campo del valor, por ejemplo:

CH MODE SET

cut. [F8 | [FAK

cHz.  [HOLD!

CH3, |_n

cHa. [Fs  [ooo%

Dby | I.25e

Usar el mismo procedimiento para las posiciones de Fail
Safe adicionales.

Finalmente, en la Jdltima linea “Delay’, tocamos
repetidamente el campo del valor para ajustar el deseado
retardo de entre los cuatro disponibles (0.25s, 0.5 s, 0.75 s
y 1), por ejemplo:

gmr'mm—

CH MODE

cHi. [Fs |111'

CH2  [HOLD

CHA

CHA. L o
Delay |

Una vez todas las posiciones del Fail Safe y
A los apropiados retardos estan especificados,
transmitir estos valores al receptor que

vayamos a utilizar.

Transmitiendo las posiciones de Fail Safe ajustadas al
receptor

Al final de todo, ponemos en marcha el receptor de manera
que podamos transferir las posiciones de Fail Safe
seleccionadas al receptor, tocando la tecla con el
dedo o el lapiz suministrado, por ejemplo:

MODE

| Frs
[HoLD!

HOLD|

FI5

05 |

Transmitiendo el retardo seleccionado al receptor

Los retardos ajustados como se ha descrito se transfieren
al receptor o receptores operativos tocando la tecla S1[07,
por ejemplo:

[ B b

CH  MODE SET
cHt. [P | [398
CcH2  [HOLD]

CH3.  [HOLD|
cHa [FE]
Delay | 053 |

NOTA:
® Hay que fener en cuenta que los ajustes del
A Fail Safe se memorizan en el receplor. Los
ajustes del Fail Safe deben ser restablecidos
después de cambiar el receptor y deben borrarse del
receplor anterior con un resel, como se describe en la
pagina 33.
® Debemos utilizar todo el potencial de seguridad de esta
opcion, y asegurarnos de que en el caso que deba actuar e/
Fail-Safe, que al menos el molor térmico se ponga en
relent; o en el caso de una motorizacion eléctrica que e/
motor se pare (Stop). Los helicopteros pueden programarse
en Hold. En el caso de perturbaciones o de inferferencias el
modelo no volard incontroladamente, y es mdés dificil que
haga dafios materiales o personales. Si no estamos
seguros del ajuste, podemos consulfar con pilotos
experimentados.
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Tocamos la tecla [311#J{ de la esquina superior izquierda de
la pantalla para dejar este men y volver al menu principal.

MODE
7]
[HoLo|
[HoLD|
=]
(65 |

I-IHIH-

(LT [ Tl

gl mm

Suv H 5 [LTRT )



- Trim settings
Ex Ajustes de los trims

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

El display cambia al men0 basico en verde. Tocamos la
tecla del ment “Trim Step” con el dedo o el lapiz
suministrado:

1 I¢ Lels

EFRA PaaiSom i T

mf'“’lﬂm

Los dos sticks tienen trims digitales. Al tocar brevemente la
palanca del trim, con cada clic movemos la posicién inicial
del stick un cierto valor. Si la mantenemos pulsada, el
trimado se mueve en la correspondiente direccion
incrementando la velocidad.

Las posiciones actuales de los trims se muestran en la
pantalla principal, y los ajustes son audibles. De esta
manera es muy facil encontrar la posicion intermedia
durante el vuelo sin tener que mirar la pantalla: Cuando

pasamos por encima de la posicidn intermedia se produce
una breve pausa del sonido.

Los valores de los trims se memorizan automéaticamente
cuando se cambia de memoria de modelo.

Los trims digitales tal como se suministran los emisores mz-
18 HoTT y mz-24 HoTT siempre tienen un efecto global
dentro de la memoria de un modelo (con la excepcion del
trim del stick del motor / freno, generalmente denominado
control de la funcion “THR” (canal 1)).

Las opciones m (comun) o Eﬁ(individual) se muestra
en la parte superior derecha de la pantalla en el submenu
“Channel set”, pagina 92, del menl basico. Generalmente
el trim del CH1 estd ajustado en “comin”, es decir, es
independiente del Quick Link, en el programa del software:

. Thr--nlh
Kileron 1

. Rudder |
5 AMikron2 [NONE

i moci [HOME!

Nota.
En contraste con la pantalla que aparece en e/
emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la
pantalia del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
solamente aparecen los canales 7 ... 9.

Linea “STEP” (pasos de los trims)

Con cada clic, las cuatro palancas de los trims digitales
cambian la posicion neutra del correspondiente stick con un
incremento ajustable entre “01” y un max. de “10” en cada
direccion. ElI maximo recorrido del trim es siempre
aproximadamente + 30% del recorrido del stick,
independientemente del nimero de pasos del trim
seleccionado. Este  ajuste es siempre  global
independientemente de si el ajuste es [E®&8 (comdn) o
L= (individual).
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Para cambiar los pasos actuales del trim del control usar el
dedo o el lapiz suministrado tocando en el correspondiente
campo de valor en la linea “STEP”, por ejemplo:

o
HoT T T [ViEeW

STEP |n.t||n:u||:u [T

POs. (1.1 {I6%
SET |u:m;,___

Digital Tim1  [NONE|
Digitd Trim2  [NOME]|

El color del campo cambia de rojo a azul:

gm P e MoRMaL !

HoT T T [WEw

step [od |(T@|[Tow ) [Toa | [ET

0 5% -7 [FES|

seT (oo | [onos | e
Gigital Trim 1 | NONE]
Digital Trim 2 |W!

Ajustamos el valor que queramos con las teclas 0 m
de la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:

(2 (B PG [
™ T2 T3

STEP || 7] || (]

Digital Trim 1

Digital Trim 2

Tocamos la tecla [J39 para volver a poner el campo
cambiado (y por lo tanto activo) en el valor por defecto.
Usamos el mismo procedimiento para los otros trims.



Nota:

. La numeracion de los trims de los controles T1

... 14 se refiere exclusivamente a la asignacion

ae los controles 1 ... 4. El nombre especifico de

los trims vara segun el tpo de modo de vuelo
Seleccionado, ver la pagina 200.

Linea “POS” (posicion de los trims)

La posicion actual de los trims se muestra en la columna
“POS’”. (El rango del trim es aproximadamente + 30% del
recorrido total del control). La posicion actual de los trims
puede aparecer de la siguiente manera, por ejemplo:

Linea “SET” (memorizacién de la posicion de los trims)

Esta opcién nos permite opcionalmente memorizar la
posicién actual de los cuatro trims digitales de manera que
visualmente vuelven a la posicidén neutra. Después de
cambiar de memoria de modelo o después de un largo
tiempo entre vuelos, la dltima posicion de los trims
memorizada se encuentra en las posiciones medias de los
respectivos marcadores de los controles 1 ... 4.

Por ejemplo, hemos aterrizado el modelo una vez trimado.
La actual posicion de los trims se muestra en blanco en la
linea “POS” aproximadamente en la mitad de la pantalla. (El
rango del trim es aproximadamente + 30% del recorrido
total del control). Los campos de valores en la linea “SET”
de debajo de las indicaciones de los trims memorizados,
estan todos en 000%. La pantalla por lo tanto aparece
como la mostrada en la seccién de la linea “POS”.

Los valores de los trims se han memorizado teniendo en
cuenta las selecciones “comin” o “individual” ajustadas al
principio en el submend “Channel set’ del mend basico,
pagina 92, una vez hemos definido los Quick Links en el
subment “Q.Link", pagina 132 y 168. El Quick Link activo
se muestra en verde en la parte superior de la pantalla.
Para memorizar los valores de los trims, usamos el dedo o
el lapiz suministrado para tocar el campo de valor de debajo
del valor del trim para transferirlo, por ejemplo, el valor del
campo en la columna “T3” (profundidad):

R (T s [8)
m 7 © u [V
st (907 ) (oo (e

POS. 0 A% -FR 0%

ser (oo (oo | (oo (oo | [BEE
s e
DigtalTim2  [WIED

El color del campo cambia de rojo a azul:

" ML ['f'-

™

2 B [VEW
e () (W) o) (o

e+ 6% 0%

SET l_‘l'_'l_lf_rﬁ‘
R (5
DigitalTim?2  [NOME|

Tocamos la tecla de la esquina inferior derecha de la
pantalla ...
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.. para transferir el valor del trim de la linea “POS” a la
memoria del trim:

Usar el mismo procedimiento para los valores de los otros
trims.

Borrado de las posiciones memorizadas de los trims

Con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos el campo del
valor del trim que queremos borrar, por ejemplo:

[ (BREW [ Craunae ) MonL

Tocamos la tecla [&S para hacer un reset del valor
cambiado en azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto.
Usamos el mismo procedimiento con los otros trims.



Trims digitales 1 0 2

Independientemente de lo explicado anteriormente,
podemos asignar las teclas INC / DEC “DT1” y “DT2",
solamente instaladas en el emisor mz-24 HoTT, con las
lineas “Digital Trim 1” y “Digital Trim 2" a cualquier control,
ver la “Definicion de términos” de la pé4gina 37. Tocamos la
tecla de la linea que queramos utilizar, por ejemplo “Digital
Trim 1”;

Ajustamos el canal que queramos “CH5 ... CH9” o “CH5 ...
CH12” con las teclas [ﬂﬁ m de la parte derecha de la
pantalla, por ejemplo:

Tocamos la tecla [3S para hacer un reset del valor
cambiado en azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto

Usamos el mismo procedimiento para el “Digital Trim 2”.
Para visualizar los ajustes, tocamos la tecla de la
parte superior derecha de la pantalla para mostrar la
pantalla de los gréficos de los trims de los controles ...

mB‘BHBH .

o

.. que quedan asignados a los controles de los trims
individuales segun el siguiente esquema:
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—_IF— Servo

Ex Pantalla de las posiciones y test de los
servos

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

BATTTIME o
-

El display cambia al men0 basico en verde. Tocamos la
tecla del mend “SERVO” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Podemos recuperar la visualizaciéon del display de las
posiciones actuales de los servos con este men, y también
podemos recuperarla desde casi cada menu tocando la
tecla opcional denominada 0 varias veces
solamente en E en la parte superior derecha de la pantalla,
con el dedo o el 1&piz suministrado.

Tocamos la tecla para volver al punto inicial.

Monitorizacion de los servos

El ajuste actual de cada servo se muestra con precision
entre —150% y +150% del recorrido normal, teniendo en

cuenta los ajustes de los controles y de los servos, las
funciones dual rate / expo, la interaccién entre las mezclas
lineales y en curva, etc. 0% equivale a la posicion
intermedia del servo. De esta manera podemos comprobar
rapidamente los ajustes sin tener que poner en marcha el
receptor. Esto no significa que no debamos comprobar
cuidadosamente todos los pasos programados en el
modelo antes de usarlo por primera vez, para asegurarnos
que no hay errores.

E m mm MORMAL

Il

e o8 w1 o12[EW

U

=Wl -H% wHllS
+ 0l L 1LY L)

Para los modelos de aviones, la pantalla muestra la
siguiente asignacion:

Barra 1 Motor/ Frenos

Barra 2 Aleron o Aleron izquierdo

Barra 3 Profundidad

Barra 4 Direccién

Barra 5 Aler6n derecho

Barra 6 Flap (izquierdo) / canal libre

Barra 7 Flap (derecho) / canal libre

Barra 8 Canallibre / segundo servo de profundidad
Barra 9 Canal libre / flap 2 izquierdo

Barra 4 Servo de cola (gyro)

Barra 5 Nick (2)/servo libre

Barra 6 Motor o governor

Barra 7 Sensibilidad del gyro / canal libre
Barra 8 Governor/ canal libre

Barra 9 Canallibre

Barra 10 Canal libre / flap 2 derecho
Barra 11 Canal libre / alerén 2 izquierdo
Barra 12 Canal libre / alerdn 2 derecho

... y para los modelos de helicoptero:
Barra 1 Pasooroll (2) o nick (2)
Barra 2 Roll(1)

Barra 3 Nick (1)
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Barra 10 Canal libre
Barra 11 Canal libre
Barra 12 Canal libre

Nota.

® Hay que tener en cuenta que ¢l display de los
A Servos se refiere exclusivamente a la secuencia

original de los servos, sin tener en cuenta ningtin
cambio en las saliaas hecho en el mend “Oulput swap’,
pagina 96, o en el submenid “Receiver output” del menu
“Transmitter setting’, pagina 7.
e £/ numero de canales mostrado en este menu
corresponde al méximo nidmero disponible de canales de
control del emisor respectivo (ver la linea de division entre
‘Barra 9 y ‘Barra 10" en las tablas anteriores). El numero
ae canales disponibles depende del tjpo de receptor usaao,
y del numero de servos conectados, y por lo tanfo pueden
ser menos.
o (sar esta pantalla mientras programamos el modelo,
aado que podemos comprobar inmediatamente fodos los
ajustes del emisor. Esto no significa que no debamos
comprobar cuidadosamente todos 0s pasos programaaos
en el modelo antes de usarlo por primera vez, para
asegurarnos que no hay errores.



Servo test

Nota:

Iniciar solamente un servo test en una memoria

ade modelo creada para este proposito, sin

ninguna mezcla. Si no, se pueden producir
desviaciones imprevisibles.

Para activar la funcidn servo test, usar el dedo o el lapiz
suministrado tocando el campo de la esquina
superior derecha:

Qrm |—Em,—' HOFMAL

i 2 3 4 65 & 7

|'|I'I

g o8 1011 1;|'m"

Aparecen teclas adicionales en la parte derecha de la
pantalla:

QIE |_qu_' HOFRIAL

g 8w 10 11 42

=il £ W% [ ]
B o % L] L

Para cambiar el valor por defecto del tiempo de ciclo de 0.5
segundos, tocamos el campo del valor correspondiente. El
color del campo cambia de gris a azul:

|lﬂ | Graubek MRS AL

7 oe 8 10 1 1z [TEBT

En el campo del valor en azul, el tiempo para el movimiento
del ciclo puede cambiarse en pasos de 0.5 s, entre 0.5y un
maximo de 5.0 segundos, con las teclas [[Y[8 o P]38 de la
parte de la derecha:

|_EEH||_ HORSIAL
208 5 & 7 & a8 10 1 12[FEBT

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor del
campo cambiado activo al valor por defecto de 0.5
segundos.

Empezamos el test de los servos tocando la tecla dela
esquina inferior derecha:

gmmﬂ,.— HOFMAL
12 3 45 8 78 8 H0H 1;@
i

_'!_H Iy

Il
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La funcion “Servo test’ controla automéaticamente el
funcionamiento de los servos bajo la suposicién de que los
controles asociados (empezando desde el punto neutro), se
movieran de manera simultdnea y continua hacia un lado y
otro, entre —100% y +100%, mientras dura el test. Todos los
servos que estan activos en la memoria del modelo se
mueven dentro de los limites del recorrido ajustado, hasta
que el Servo test se para tocando la tecla {8\ de la esquina
inferior derecha:

Q m I_m,._| NORMAL

i 2 2 4 B &8 T B 8 0 1 12]TEE

10000l

| [ s

Tocamos la tecla [SJ®y de la esquina superior izquierda
para salir de este menu y volver al menu principal.

= (RIID
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__ﬁ__ Channel Set

Asignacion de los Controles e interruptores

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

Lo =;

[

B Rx o0ov

El display cambia al men0 basico en verde. Tocamos la
tecla del mend “SERVO” con el dedo o el lapiz
suministrado:

S2isiam

-HI'.'-H I:H1p+ (2] P Bl T

s A D e

Fall el Tri S

= oy

Independientemente del disefo de los emisores mz-18
HoTT y mz-24 HoTT con los dos sticks de control para las
funciones 1 a 4 y sus trims, estos dos emisores vienen de
origen con un ndmero diferente de elementos de control
adicionales.

® mz-18 HoTT
» 1interruptor de dos posiciones largo (S6)
» 1interruptor de tres posiciones largo (S3)

» 4 interruptores de tres posiciones cortos (S1, S4,
S5y S7)

* 2 interruptores de tres posiciones con retorno
largos (S2 y S8)

e 2 proporcionales deslizantes (SL1y SL2)

e 2 proporcionales rotativos (DV1 ... DV2)

® mz-24 HoTT

» 1interruptor de dos posiciones largo (S6)

« 1linterruptor de tres posiciones largo (S3)

e 4 interruptores de tres posiciones cortos (S1, S4,
S5y S7)

e 2 interruptores de tres posiciones con retorno
largos (S2 y S8)

» 2teclas INC/DEC (DT1y DT2)

e 2 proporcionales deslizantes (SL1y SL2)

e 4 proporcionales rotativos (DV1 ... DV4)

A diferencia de los dos sticks que actian inmediatamente
sobre los servos conectados a las salidas del receptor 1 ...
4 cuando inicializamos un nuevo modelo de memoria para
un modelo de avién, el resto de los controles estan
inicialmente inactivos.

Consecuentemente, solamente los servos controlados por
los dos sticks pueden moverse cuando se utiliza el equipo
con una nueva memoria y se ha hecho el binding con el
receptor instalado. El resto de los servos de los diferentes
canales permaneceran en la posicion intermedia.

Aunque al principio esto pueda parecer un inconveniente,
es la Unica manera de seleccionar libremente los otros
controles para los canales en el emisor y permitir la
desactivacion de los controles innecesarios.

Incluso si lo usamos accidentalmente, un control
A innecesario no tiene influencia en el modelo si

permanece inactivo, es decir, si no se le ha
asignado una funcion.
Por lo tanto, si es necesario, todos los controles
mencionados anteriormente  podemos  asignarlos a
cualquier funcidén sin ninguna restriccién dentro del menu
“Channel set’, pagina 37. Esto significa que los controles
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pueden asignarse simultneamente a varias funciones si lo
necesitamos. Por ejemplo, el mismo interruptor que esta
asignado a un input en este mend también puede asignarse
como interruptor para el on / off de un cronémetro en el
menu “Timer”, etc.

Nota.
o A/ contrario que con €l ajuste del recorrido del
A servo, el ajuste del recorrido del control afecta a
las salioas de las mezclas y las funciones
acopladas, y por lo tanfo a todos los servos
activados por el control correspondiente.
e £n contraste con la pantalla que aparece en el emisor de
12 canales mz-24 HoTT, en la pantalla del emisor de 9
canales mz-18 HoTT solamente aparecen los canales 7 ...
9.

Tecla opcional LE&0, / [BS=

(comun / individual)

Tocamos esta tecla de la parte superior derecha de la
pantalla ...

; Thr-'tﬂn
2. Ailerond

... para cambiar el trim de las funciones de control 2 ... 4 de
todas las fases (“T(rim) : CO(mmon)’) a quick-link
especificas (“T(rim) : S(ingl)E”) y viceversa. Podemos
encontrar mas informacion acerca esto en la seccidn “Trim
step” de paginas anteriores.



Asignacién de los controles

Con el dedo o el lapiz suministrado tocamos el campo del
valor de la linea del control correspondiente, por ejemplo:

1. Thruise | 7. a2
) .
Rileron 1 [ST2 3
. Elevator

. Amdder

Tocamos m para finalizar el proceso. Para asignar los
deseados controles o interruptores, lo activamos. Hay que
recordar que los controles proporcionales y rotativos
solamente se reconocen después de una pausa y por lo
tanto es necesario activarlos durante mas tiempo. Si el
recorrido no es lo suficientemente largo, si es necesario
activar el control en la direccidn opuesta. Con un interruptor
de 2 posiciones solamente podemos conmutar entre los dos
valores finales arriba y abajo, por ejemplo un motor ON o
OFF. El interruptor de tres posiciones tiene ademas una
posicion intermedia.

El display muestra el nombre del control o el niamero del
interruptor, por ejemplo:

Borrado de los controles o interruptores
Tocamos el campo del valor asignado que queremos borrar
con el dedo o el lapiz suministrado, por ejemplo:

12 A7

Para borrar la asignacién del control o interruptor tocamos
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[FERD
[owE]
3
e
[NoNE
3

HEEEEEE]

Instrucciones importantes:

A e [os controles asignados globalmente en
A este menu afectan a fodos los Quick links.

Solamente el offset que ajustamos en el
submenu ‘DVR, EXP” del mend de funciones y el “Travel
adjustment” que también se hace en el submend ‘DR,

EXP’, ver las pdginas 136 y 171, afectan a fases
especificas.

A ® Sjen un modelo que tiene flaps, asignamos
al input 6 un control o interruptor fdentificado

como ‘FLAPT’, esta funcion depende ael ajuste actual de la
linea “ACT” de/ submenu “Flap Sett” del menti de funciones,
pagina 156. Si el valor del campo de la derecha de "ACT”
es [N o [0fg5, entonces este control o interruptor actia
exclusivamente en el servo 6 y posiblemente en el 7 con Ios
valores ajustados en el submenu ‘DVR, EXP". S/ no, este
control o interruptor asume la funcion de trim del Q.Link con
el valor ajustado en el submnet “Flap Sett:



Q* Funcion Gas Limit

Con los modelos de helicopteros, el input 9 esta asignado al
mando proporcional DV1 en el emisor mz-18 HoTT, y el
input 12 al mando proporcional DV1 en el caso del emisor
mz-24 HoTT:

(@R [ S

. PITCH

Rall 1

. Pitch-axist 573

. Tail rester

Nota.

En contraste con la pantalla que aparece en e/
emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la

pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
Solamente aparecen los canales 1 ... 9.

Con este ajuste por defecto, es innecesario programar dos
Quick Links (THR.HOLD y no THR.HOLD), lo que es
habitual y frecuente con otros equipos de radio control. Al
contrario que con el THR.HOLD, incrementar la velocidad
de rotacién del sistema por debajo del estacionario es
mucho més flexible y se puede ajustar con mucha mas
precision con las opciones ofrecidas por los emisores mz-
18 HoTT y mz-24 HoTT. No obstante, si queremos
programar el helicéptero con el THR.HOLD, entonces
desconectamos la funcidén gas limit que se describe a
continuacion colocando IIEI% en losinputs 9 0 12.

Significado y uso del limite del gas

En contraste con los modelos de aviones, la potencia del
motor en el caso de los modelos de helicptero no se
pueden controlar directamente con el stick del CHT;
solamente se pueden controlar indirectamente con los
ajustes de la curva del gas que se hacen en algunos de los
menus de helicoptero, o con el governor si el modelo lo
tiene instalado.

Nota.
Para diferentes Quick Links obviamente
A podemos gjustar curvas de gas independientes
cuando las programamos.

Ambos métodos para controlar la salida que afecta a los
carburadores de los motores de un helicoptero permiten
dejar el motor en relenti durante el vuelo, y pararlo o
ponerlo en marcha de manera fiable, sin una intervencion
adicional.

La funcion gas limit resuelve de forma elegante este
problema Jimitando la posicion del servo del motor o las
prestaciones de la unidad de control del motor: Usamos el
proporcional rotativo DV1 que esti en la parte superior
izquierda en el emisor mz-18 HoTT y en la parte frontal
izquierda del mz-24 HoTT. Esto hace posible,
opcionalmente, disminuir el gas hasta el relenti con el
control limitador del gas, por encima del punto en el que el
control del trim del stick del motor / paso asume el control, o
parar directamente un motor eléctrico. Inversamente, el
servo del motor o el variador solamente pueden llegar a la
posicién de méximo gas cuando el control del limite del gas
permite el méximo recorrido.

El ajuste del valor en el lado positivo (derecha) de la
columna “Travel” en la pantalla “CH5-9” o “CH5-12" del
submenu “D/R, EXP” del menl de funciones, pagina 173,
debe ser lo suficientemente largo para que cuando el limite
del control del gas esté en la maxima posicién, no quede
limitado el méaximo recorrido del gas. Normalmente se
ajusta un valor entre +100% y +125%.
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El valor en el lado negativo (izquierda) de la columna
“Travel” debe ajustarse de tal manera que un motor
eléctrico pueda pararse con el control del limite del gas, o
permitir que un carburador se cierre lo suficiente para poder
parar el motor en conjuncién con el trim digital del CH1.
Este valor debe ser por lo tanto (al menos inicialmente) de
+100%.

Esta limitacién variable del recorrido del motor permite una
gestion cdmoda del arranque y el paro del modelo, lo que
significa ademas un aumento de la seguridad. Imaginemos
que podria ocurrir si por ejemplo llevamos el helicoptero a
la zona de takeoff con el motor en marcha vy
accidentalmente movemos el stick del CH1.

Si el carburador o el variador de velocidad estad demasiado
abierto al poner el emisor en marcha, se oyen unos beeps 'y
aparece el siguiente mensaje en la pantalla principal:

Nommal Sigral | F'S solup Lbd

Consgjo.
Podemos ver el meni ‘Servo” para
moniforizar la influencia del limife del gas
sobre el control. Recordar que la salida a la

que debemos conectar el servo del gas es la 6, ya sea para
/a mz-18 HoTT 0 mz-24 HoTT.



Ajustes basicos del relenti
Primero girar el limitador del gas (el proporcional rotativo
DV1 en la parte frontal o superior izquierda del emisor) en
el sentido horario hasta el final del recorrido. Movemos el
stick del control del motor / paso hasta la maxima posicion
del paso, en el submend ...

“THR.CRV” (inicio en la pagina 181)

... del mend de funciones, asegurarnos de que la curva de
gas estandar esta activada.

Si la curva de gas estandar ya se ha cambiado después de
haber inicializado la memoria del modelo, hacer un reset (al
menos temporalmente) a “POINT L = 0%”, “POINT 3 =
+50%”" y “POINT H = +100%":

Nota:
Dado que el trim del gas no funciona cuando e/
A gas limit estd activo, esta posicion es
Irrelevante en este caso.

Sin poner en marcha el motor, ajustamos el servo del motor
(preferiblemente de forma mecanica), y adicionalmente, si
lo deseamos, ajustando el recorrido del servo 6 en el
subment “E.P.A” del menl( béasico para la abertura
completa del carburador.

Ahora cerramos completamente el gas limiter girando el
control proporcional DV1 en todo su recorrido en sentido
antihorario. Usar el trim del stick del motor / paso para
mover la marca de la posicion del trim hasta la posicién de
motor OFF.

Nota:
La posicion del stick del mofor / paso es
. Irrelevante cuando el gas limiter estd cerrado.
Puede por lo tanto permanecer en la posicion
de maximo paso mientras conmutamos entre la
posicion de maximo gas (gas limiter abierto) y "Motor OFF”

(gas limiter cerraao), utilizando solo el gas limiter cuando
ajustamos la transmision del carburador.

Mientras el gas limiter estd cerrado, ajustamos la
transmision del carburador de manera que esté
completamente cerrado. Asegurarse de que el servo del
motor no tiene un exceso de recorrido mecanico en las dos
posiciones extremas (maximo motor / motor OFF).

Para concluir los ajustes basicos, hacer coincidir el punto
del trim del relenti con el punto “L” de la curva del gas.
Ajustar el punto “L” de la pantalla de la curva del gas entre
aproximadamente +15 a +18%, por ejemplo:

MIRMAL

Para un ajuste preciso de una transicién suave del trim del
relenti a la curva del gas, movemos el stick del paso hacia
atrds y adelante ligeramente en el minimo stop mientras el
gas limiter est4d cerrado y el trim del relenti esta
completamente abierto. El servo del motor no deberia
moverse. Cualquier adaptacion de la curva del gas debe
hacerse después durante el vuelo.

El motor debe arrancarse siempre con el gas limiter
completamente cerrado. Ajustar el relenti solamente con el
trim del stick del motor / paso, y parar el motor con el trim
digital.
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Nota.
Podemos ver el menu ‘Servo” para monitorizar
1a influencia del limite del gas sobre el control.
Recordar que la saliva a la que debemos
conectar el servo del gas es la 6, ya sea para
/a mz-18 HoTT o mz-24 HoTT.



—— Output swap

E Intercambio de las salidas en el emisor

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“pn
B”:

El display cambia al men0 basico en verde. Tocamos la
tecla del ment “Out.Swap” con el dedo o el lapiz
suministrado:

S iNiam

I--HI -H I-:lﬂ1,+ EFRA PaaiSom

mf'h‘@!igﬂ

Fall Gl Trin

=

Para asegurar la maxima flexibilidad en lo que se refiere a
las asignaciones del receptor, podemos conmutar las
salidas 1 a maximo 9 o0 12 en el programa de los emisores
mz-18 HOTT y mz-24 HoTT:

s

o OUT T [T CH 3 0UT?

En contraste con la pantalla que aparece en e/

emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la

panialla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
Solamente aparecen los canales 7 ... 9.

Con esta opciéon podemos distribuir los 9 controles de
canales del emisor mz-18 HoTT o los 12 controles de
canales del emisor mz-24 HoTT en las salidas 1 ... 9 0 12
tal como necesitemos. Hay que tener en cuenta que la
pantalla “servo”, pagina 90, se refiere exclusivamente a los
coniroles de los canales que se han ajustado segun la
asignacion del receptor, y por lo tanto las salidas no estan
cambiadas.

Programacién

Usar el dedo o el lapiz suministrado para tocar el campo de
valor de la linea de la combinacién canal / salida que
queremos cambiar, por ejemplo:

El color del campo cambia de rojo a azul:
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»0uTé Tx fiZ] ch oo oUTH2

Ajustamos el valor deseado con las teclas [EE 0 m de la
parte derecha de la pantalla. Usamos el mismo
procedimiento para las otras salidas del emisor, por
ejemplo:

Tocamos la tecla BE para hacer un reset del valor en azul
del campo cambiado (y por lo tanto activo) al valor por
defecto.

Cualquier cambio realizado en los ajustes de los servos,
tales como recorrido de los servos, dual rate / expo, mixer,
etc ... siempre corresponde a la asignacion original de las
salidas del receptor.

Después de haber realizado los ajustes, tocamos la tecla
BACK de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menU bésico:

— 1 8 LE]:

b fmlmm




‘ En el programa de helicdptero para los
S emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT, las

salidas para el servo del paso y el servo del
molor se han cambiado respecto a los primeros emisores
Graupner/JR. El servo del molor estd asignado a la salida
adel motor 6, y el servo del paso estd signado a la salida 1.
Quizds queramos utilizar la configuracion previa. En este
caso, cambiamos los canales 1 y 6 (como se ha descrifo
mas arriba) para que el control 6 esté en la salida 1 y
viceversa.

Nota:
Usando la funcion de asignacion de canales
denominada channel mapping que estd
= infegrada en el mend ‘Telemetry” de los
emisores mz-18 HoTlT y mz-24 HoTT, e/
ndmero maximo de controles de canales, 9 o 12, de estos
emisores, pueden distribuirse como necesitemos ftanto
dentro de un receptor como en Vvarios receplores.
Opcionalmente, varias salidas del receptor pueden
asignarse a un solo control, por ejemplo, para controlar
caaa aleron con aos servos en lugar de con uno, etc. Para
fener una mayor clarioaa, recomendamos especialmente
usar solamente una de las dos opciones.
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¢ Qué es una mezcla?
Funcién principal

En numerosos modelos es aconsejable o necesario hacer
una mezcla dentro del modelo, por ejemplo una mezcla
entre alerones y direccién, o una mezcla de dos servos
cuando dos superficies de mando de una misma funcion
utilizan un servo cada una. En todos los casos, la opcién de
la mezcla siempre se sitla después de los diferentes
ajustes de los servos, tales como “dual rate / expo’,
“channel set”, “throttle curve”, etc, de manera que la sefal
pueda actuar especificamente en el input de otro control de
canal para poder transmitir de manera precisa la sefial de
entrada de otros canales, y hacerlos salir mezclados a la
salida del receptor.

Ejemplo: Mezcla para cola en V

Stick de la profundidad

Canales (Salidas
del receptor)

Dir. / Prof. Derecha

I Stick de la direccién

El programa de los emisores mz-18 HoTt y mz-24 HoTT
dispone de numerosas mezclas predefinidas, disefadas
para mezclar dos o mas canales. El mezclador utilizado en
el ejemplo mostrado viene predefinido en el software, y lo
podemos activar en la configuracion de las colas en V, en el
programa de los ajustes basicos para un modelo, que
empieza en la pagina 45.

Adicionalmente, el programa de cada memoria de modelo
de los modelos de aviones o helicopteros tiene cinco
mezcladores lineales y tres mezcladores en curva

libremente programables y activables a través en los
diferentes Q.Link.

Podemos encontrar mas informacion acerca de estas
opciones en la seccion de “Mezclas programables”.
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Informacion general sobre las mezclas libres
programables

En este manual hay descritas numerosas mezclas
preprogramadas. El significado basico de las mezclas y sus
funciones estan explicadas en la pagina de la izquierda. Las
siguientes muestran la informacion de los “mezcladores
programables”.

Adicionalmente a los mezcladores preprogramados
mencionados anteriormente, los emisores mz-18 HoTT y
mz-24 HoTT disponen de cinco mezcladores lineales y tres
mezcladores en cruz libremente programables en cada una
de las 30 memorias de modelo para cada Quick Link, en la
cual podemos definir los inputs y outputs, asi como el grado
de afectacion de la mezcla.

Este mé&ximo de 48 mezclas para cada memoria de modelo
deberia ser suficiente para utilizarlas preferentemente
respecto a las opciones preprogramadas.

La sefial de input para los controles de las funciones (1 ... 9
y 1 .. 12) se usa como input signal para las mezclas
programables. La sefial que estd en el canal de control y
que es suplida por la entrada de la mezcla esti siempre
influenciada por su control y sus ajustes caracteristicos, por
ejemplo, los especificados en los menls “D/R,EXP”,
“THR.CRV” y “CH.Set".

El output de la mezcla actlia también sobre un control del
emisor (1 a 12, segun el receptor y emisor utilizados) y
puede asignarse libremente. Antes de transmitir la sefial al
servo correspondiente, solamente puede ser modificada por
las funciones reverse, Sub-trim, travel y EP.A, vy
probablemente por la opcién “(Transmitter) output swap”.
Un control, pagina 37, puede ser utilizado al mismo tiempo
para diferentes inputs de mezcla, si por ejemplo queremos
programar algunas mezclas que deben activarse en
paralelo.

Al contrario, varias salidas de mezcla pueden influenciar a
un mismo control, pagina 37. En concreto en este ultimo
caso, es necesario comprobar que el servo correspondiente
no pueda llegar al tope mecanico, ya que se suman las
sefiales de las mezclas. Por eso, por razones de seguridad,

es mejor limitar en el mend “E.P.A”, pagina 66, el recorrido
del mismo.

En el programa, los mezcladores programables estan
siempre inicialmente bloqueados ([[!]}{)), y deben activarse
explicitamente mientras los programamos. Opcionalmente,
el mezclador puede asignarse a un interruptor ON/OFF.
Debido a las numerosas funciones conmutables,
asegurarse de que sin querer no asignemos el mismo
interruptor a dos funciones.

Los dos parametros esenciales de una mezcla son ...

o ...elvalor de la mezcla, que determina la potencia
de la sefial de entrada sobre el canal de mando
asignado a la salida de la mezcla. En el caso de
mezclas lineales, la ratio de la mezcla se puede
ajustar de manera simétrica o asimétrica. Las
mezclas en curva las podemos ajustar en hasta 7
puntos, segun nuestras necesidades, para poder
realizar curvas extremas no lineales.

* .. el punto neutro de la mezcla, también
designado como “Offset”. Offset es el punto a lo
largo de la carrera de un control del emisor (stick,
control proporcional o interruptor) en el cual la
mezcla no tiene influencia sobre el canal
conectado a este output. Este punto corresponde
en general al punto medio de la carrera del
elemento de mando. No obstante, este punto
Offset puede colocarse en cualquier punto a lo
largo de la carrera del control. Como las mezclas
en curva pueden definirse libremente, la
colocacién de un punto neutro solamente tiene
sentido dentro de las 5 mezclas lineales.
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—&—  Prog.MIX

E Mezclas programables libres lineales
curvas

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del ment “Prog.MIX’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

Independientemente del tipo de modelo, hay cinco
mezcladores lineales y tres mezcladores en curva de 7
puntos para cada uno de los Quick Link ajustados de las 30
memorias.

Ajustes de los mezcladores programables dependientes de
las fases de vuelo.

Si hemos creado Quick Links en el submenu “Q.Link’,
pagina 132, y hemos asignado un nombre apropiado, este
aparece en la parte superior derecha en color verde, por

giemplo “NORMAL". Si lo queremos, activando el
correspondiente interruptor asignado cambiamos entre las
diferentes Quick Links.

s WET sl 5
& [ INH | [NONE| = [NOKE
7. [ INH | [NONE| = [NONE
. [ INH |[NONE| - [NONE

Ajuste de las mezclas

Activamos el Quick Link que queremos utilizar.

Usamos el dedo o el lapiz suministrado para tocar uno de
los dos botones en las columnas “MST” y “SLV” en la linea
de la mezcla que queremos ajustar.

[ BHER Bt
BT WET Gl
. [ThH"] [NGNE

[INH| (NOWE| . [NONE
. [ww | [Wowe]

La pagina seleccionada “MST >> SLV” del mezclador
utilizado aparece en la pantalla:
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[WONE - IHI:'HE|

® ‘MST”
En esta pantalla tocamos el izquierdo de los dos botones
superiores rojos:

OB o B

[NOWE == [NONE|

ﬁ%ﬁ” CH3 | [THI | [CIR

[ HE | [CHT | [ Che |
|tH~J II:H‘II:I |r:m1 | CHiZ|

El color de la tecla pasa de rojo a azul:

L e

[NERE .- [HONE|

| CHS |. CHE || CHT |_ CHE [
EECIETNED

Nota.
En contraste con la pantalla que aparece en e/
A emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la
pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
solamente aparecen los canales 7 ... 9.



Seleccionamos uno de los controles 1... 901 ... 12, ver la
“Definicién de términos” de la pagina 37, con el dedo o el
l&piz suministrado, por ejemplo:

Tocamos el canal deseado para transferirlo al campo del
valor azul (activado):

FORMAL m

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor del
campo cambiado en azul (y por lo tanto activo) a

Nota:
No olvidarse de asignar un control a cualquier
funcion seleccionada 5 ... 12 para los modelos
ae aviones, 0 5, 7 ... 12 para los modelos de
helicdpteros en el menu “Channel set’.

® “SLV’

En el campo de entrada de esta columna, especificamos el
destino de la mezcla, es decir, la salida de la mezcla en uno
de los canales, tocando con el dedo o el lapiz suministrado
el boton derecho de los dos rojos superiores:

HICE A F.

—

7 Foaat HORLAL [1!
(o) ~ (8

(o) (72 (o) (o) ()
(o) (%) [ow) (o)
cacolcnlEn

Seleccionamos con el dedo o el lapiz suministrado uno de
los canales 1...9 01 ... 12 como destino, ver “Definicién de
términos” de la pégina 37, por ejemplo:
R Y [E)
CHi | = [HOME]

() (o) (o) () ()

(o] (o ) [ oy oo |
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Nota.
‘g ® [a funcion de control que focamos se
transfiere inmediatamente al campo en azu,
e [0s mezcladores en los cuales el input se ajusta para
que sea la misma que el oulput (por gjemplo CH1 >> CH1)
permite conseguir efectos especiales en colaboracion con

la opcion de conectar o desconectar los mezcladores
programables segun necesitemos.

Tocamos la tecla m para hacer un reset del valor del
campo cambiado en azul (y por lo tanto activo) a [JIN[=
Tocamos la tecla S1® de la parte superior izquierda de la
pantalla ...

calcalcaccs
((o#s | (ons | (o | e |
[‘cra | [chio ) [Cwit | [Chiz |

... para salir del menu “Mixer selection”:



Activando y desactivando los mezcladores

Borrando mezcladores

Para activar o desactivar un mezclador ajustado tal como
se ha descrito anteriormente, tocamos el campo del valor
del mezclador para activarlo o desactivarlo en la columna
“ACT”, por ejemplo:

Para borrar un mezclador que hemos definido, tocamos la
tecla “MST” o “SLV” del mezclador que queremos borrar
con el dedo o el lapiz suministrado, por ejemplo:

También en este caso, tocamos la tecla “MST” o “SLV” del
mezclador que queramos borrar con el dedo o el lapiz
suministrado. En este ejemplo, (8%, a la izquierda de las
dos flechas:

El color de la tecla cambia de rojo a azul:
102

Tocamos la tecla (65 para hacer un reset de los campos
azul (activo) y rojo de la misma linea a [Jo})[=.

H | NORMAL r!'"

(&) [ce] (G [ow) (Gx)

Tocamos la tecla 1188y de la esquina superior izquierda de
la pantalla para salir de este menU y volver a la seleccién
de las mezclas.



Aiuste de los mezcladores lineales 1 ... 5

Para ajustar uno de los mezcladores lineales 1 ... 5,
usamos el dedo o el lapiz suministrado para tocar la tecla
de la columna “SET” en la linea de la mezcla que queramos
ajustar, por ejemplo,

La pégina de los ajustes para el mezclador seleccionado
aparece en la pantalla:

La linea vertical verde representa la posicion actual del
control en el input 1.

La linea horizontal (mitad de la izquierda roja y mitad de la
derecha azul) indican el porcentaje de la mezcla, que en el
actual caso es consecuentemente cero sobre todo el
recorrido del control. La profundidad se movera en
consecuencia no respondiendo al movimiento del CH1 del
emisor.

Primero, definimos el ...

Porcentaje de la mezcla

... por encima y por debajo del punto neutro de la mezcla
partiendo de esa posicion momentanea.

Para ajustar el porcentaje de la mezcla por debajo del punto
neutro, tocamos el campo del valor de la derecha cerca de
“A” con el dedo o el lapiz suministrado:

Ajustamos el valor que queramos con las teclas INC o DEC
de la parte derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es de + 125%.

Usamos el mismo procedimiento para los valores por
encima del punto neutro.

Se pueden ajustar valores simétricos y asimétricos, por
ejemplo:
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e =
CHi = CH3

acT{ON | cT[ON |

A [ » [ (W
OFFSETX [000% | [RIES
oFFsETY [000% ) [DEC)

Tocamos la tecla [f]= para hacer un reset del valor en azul
cambiado (y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Offset (punto neutro de la mezcla)

Por defecto, el punto neutro de la mezcla (offset) (el punto a
lo largo del recorrido del control en el cual la mezcla no
tiene influencia sobre el canal conectado al output), esta
precisamente en el punto medio del recorrido del control.

o Offset X

Un valor diferente de “000%” aplicado a la linea “Offset X”
permite que el offset pueda cambiar Aorizontalmente con un
maximo de + 100%.

Para mover el punto de offset un 30% a la derecha (por
ejemplo), usamos el dedo o el lapiz suministrado para tocar
el campo del valor de la derecha de “OFFSET X"

E MFE BRI ﬁn

CHi = CHB

acT ON o[ oN |

A [we0% B [rizsw [E
oFFseTX [00% | [TER)
OFFSETY |-rﬂ"

El color del campo cambia de rojo a azul:



act[on |cnfon |

A [ 6 [ ()
oFFsETx [ooe | [TES)
oFFsETY [ | [DEE

Usamos la tecla [[N[8] para mover el offset citado del 30%
hacia la derecha:

» CHI

|+H!'.. B Elm
OFFSETY [ﬁl[‘m

Tocamos la tecla [fI3S para hacer un reset del valor en azul
cambiado (y por lo tanto activo) al valor por defecto.

® OffsetY

Un valor diferente de “000%” aplicado a la linea “Offset Y”
por el contrario permite que el offset pueda cambiar
verticalmente con un maximo de + 100%.

Para mover la caracteristica de la curva hacia abajo un 50%
(por ejemplo), usamos el dedo o el lapiz suministrado para
tocar el campo del valor de la derecha de “OFFSET Y”:

EH:I- » cH
ACT CTL
A 1_ B | anrwe |

El color del campo cambia de rojo a azul:

S

cHi > CHB
acT[ oW |on
050 B [rizs rﬂ“

uFrsEr: [— (REE"
oFFSETY D00 | [TBECT

Usamos la tecla [B]3® para mover la curva caracteristica de
la mezcla hacia abajo el mencionado 50%:

®

Al_ﬂld_m

OFFSET X [+om0e] [HES']
oFFSETY [60%) [DEC|

Tocamos la tecla [f]= para hacer un reset del valor en azul
cambiado (y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Nota importante:
ﬁ La curva mostrada aqui es Ssolamente una

propuesta de demostracion y no representa una
curva de mezcla real.
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Interruptor de la mezcla

Una vez se ha activado una mezcla tal como se ha descrito
en la seccion “Activacion y desactivacion de mezclas” de la
pagina 102, los campos del valor de la derecha de “ACT" y
“CTL” estdn en Esto activa el mezclador
correspondiente y lo conecta permanentemente en la Quick
Link activa.

Independientemente de otros factores, cada mezclador
puede, no obstante, conmutarse entre on y off asignandole
su propio interruptor. A la derecha al lado de “CTL",
tocamos el campo del valor con el dedo o el lapiz
suministrado ...

... y asignamos un interruptor o control como interruptor, tal
como se ha descrito en la seccién “Asignacién de los
controles, interruptores e interruptores de control” de la
pagina 38:

SR (G

»» CH3

nTL[nn
T
OFFSETY [ﬁ[’ﬂ'




Después de acabar de hacer todos nuestros ajustes,
tocamos la tecla BACK de la esquina superior izquierda
para volver a la seleccion de las mezclas:

Aiuste de los mezcladores en curva 6 ... 8

Estos tres mezcladores en curva hacen posible definir
curvas de mezcla no lineales con un maximo de cinco
puntos libremente posicionables entre los dos puntos
extremos “L” (bajo = -100% del recorrido del control) y “H”
(alto = +100% del recorrido del control) a lo largo del
recorrido del control.

Detalles de la programacion

La curva de control se define con hasta 7 puntos,
denominados puntos de soporte. En los ajustes por defecto
del programa, 2 puntos de soporte ya estan definidos, los
puntos extremos “L"y “H”.

Los siguientes ejemplos son solamente
A propuestas de demostracién y no representan
curvas de mezcla reales.

Ajuste de los puntos de soporte

Una linea vertical verde (normalmente oculta) se mueve
sincronicamente en el gréfico entre los dos puntos extremos
con el input del control de la mezcla, en este caso la funcion
8 del control proporcional rotativo lateral SL1. Para mostrar
esta linea, usar el dedo o el lapiz suministrado para tocar la
tecla de la parte inferior izquierda:

Después de que el valor del campo haya cambiado a
mﬁﬂ, aparece la linea vertical verde que representa la
posicion momentanea del control, esta posicion se muestra
también numéricamente en la linea “IN(put)”.

En el siguiente ejemplo, el control del input 8 esta a —45%
del recorrido del control. La sefial output permanece 0%, ya
que no se ha introducido ningun valor:

MIRMAL

La interseccion de esta linea con la curva de la mezcla se
identifica como “OUT(put)” y puede variar en los puntos de
soporte dentro de un rango de + 125% (ver mas abajo).
Esta sefial del control afecta al output de la mezcla.

Entre los dos puntos extremos “L” y “H” podemos colocar
hasta cinco puntos de soporte adicionales, teniendo en
cuenta que la distancia entre dos puntos consecutivos no
debe ser inferior a aproximadamente el 25%.

Una vez tocamos la tecla [ENJ] de la esquina inferior
derecha de la pantalla con el dedo o el 1apiz suministrado ...

g T — _ NIRAL |T

CHE > CHID N
ACT| ON |CTL| OM |
N -D45% [WE

POINT 7 m

OUT  D0D%

... aparece un punto rojo en la interseccién entre las dos
lineas. Al mismo tiempo, el signo “?” queda reemplazado
por el nimero del punto, y el campo de valor de la derecha
muestra el actual punto de output:
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E [m'["m-l REOFIRLAL l'rl

CHE > CHID
act[ on |cn[on |
N [

OUT Do
POINT 7  DDP%

(570w ) ) i (B

Tal como se ha descrito anteriormente, el punto ajustado se
puede mover horizontalmente con la funcién dentro
de un rango de aproximadamente + 90%, y verticalmente
con la funcion dentro de un rango de + 125%.

Nota.
S/ el punto de control correspondiente no estd
A colocado exactamente sobre el punfo ade
soporte, hay que tener en cuenta que los
porcentajes de las lineas ‘input” y ‘output” siempre se
refieren a la posicion momentanea del control.

Usamos el mismo procedimiento para los otros puntos de
control. La secuencia en la cual generemos los 5 puntos
maximos entre los puntos finales “L” y “H” no tiene
importancia, ya que los puntos de soporte se renumeraran
automaticamente de forma secuencial de izquierda a
derecha después de entrar o borrar uno de ellos.

Borrado de un punto de soporte

Para poder borrar los puntos de soporte 1 a 5, movemos la
linea vertical con el control asociado hasta colocarla cerca
del punto de soporte correspondiente. Una vez aparece el
numero del punto de soporte con el valor asociado a lo
largo de la linea “POINT” y el punto estd rojo (ver las
pantallas anteriores), lo podemos borrar tocando la tecla

[, por ejemplo:



g BACK U bl HORSIAL rr
CHE == CHiO
act [ on et oN]

W™

POINT 1 000% | gup |
[STON || Nanis "I’-niu_r%-!

CHE  »> CHID
act [oN | cTL[oN |
N -085% e
ouT  0o0e
poNT 1 oo [OEC

(8T ON | [ Wais || Yomein | [ENT |

Cambiando el valor del punto de soporte

o Tecla [0 (Eje X)
Activamos esta funcién tocando la tecla de la parte inferior
de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.

Entonces podemos mover un punto activo (rojo) hacia la
derecha pulsando la tecla , 0 hacia la izquierda
pulsando la tecla : Por ejemplo, para mover el punto 1
a -45% vy el punto 2 a +45% de forma precisa entre la
posicion final y la posicidn intermedia:

)RR (™Rt
CHE = CHiO
ACT [ ON ' CTL| ON

N +050% m

ouT  0n0s

ot 2 ooox [OEC

(STON |[Waxis | Voaxis | [ENT |

Tocar la tecla para desactivar la funcion.

Nota.

® S/ movemos el punto rojo horizontalmente
A lejos de la actual posicion del control, el punto

répidamente se vuelve verde y aparece el signo
“?” en la linea POINT. Este signo de interrogacion no se
refiere al punto que hemos movido, si no que indica que
podemos colocar otro punto en la posicion actual del
control.
® Hay que recordar que los porcentajes en las lineas ‘IN” y
‘OUT” se refieren siempre a la posicion momentdnea del
stick de control y no a la posicion del punto.

o Tecla (20 (Eje Y)
Activamos esta funcién tocando la tecla de la parte inferior
de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.

Entonces podemos mover un punto activo (rojo) hacia la
derecha pulsando la tecla HEE 0 hacia la izquierda
pulsando la tecla : Por ejemplo:

T
I:ZH.EI == CHiD

I — ﬁ,l:T |

ON | CTL[ ON |

il

poONT 2 +050% [TEG

Tocar la tecla \EENG para desactivar la funcion.

Nota.

A& Hay que recordar que los porcentajes en las
lineas ‘IN” y “OUT” se refieren siempre a la

posicion momentanea del stick de control y no a
1a posicion del punto.
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Después de finalizar todos los ajustes, tocamos la tecla
BACK de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver a la seleccion de las mezclas, y si queremos, al
menu de seleccién:




1 Trainer

Conexion entre dos emisores con

Ex cable DSC

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
wen
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del ment “Prog.MIX’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

Los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT vienen de origen
con un conector DSC en la parte posterior de los mismos.
Este puede usarse para conectar el cable del sistema
Trainer, no debe usarse para simuladores de vuelo.

Para poder hacer los ajustes necesarios, abrir el mend
denominado “Trainer” tocandolo con el dedo o el lapiz
suministrado:

L
[
BIND
TEACH [(OFF
cH 11, TEACH TYPE

CH 12 [TEACH | AF

999

|
TEACH ¢
TEACH ¢
TEACH
FrEACH

El
]
=

® [£n contraste con la pantalla que aparece en
el emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la
pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
Solamente aparecen los canales 7 ... 9.
® [a figura superior muestra e/ estado inicial de este menu:
El control del PUPIL (Alumno) no ha sido liberado; ni se ha
asignado ningun interruptor.

Ajustes del emisor TEACH (Profesor)

Podemos transferir hasta nueve (mz-18 HoTT) o 12 (mz-24
HoTT) inputs de funciones, ver la definicion de términos de
la pagina 37, del emisor del profesor (TEACH) al emisor del
alumno (PUPIL), ya sea de forma individual o en cualquier
combinacion que necesitemos.

Los campos de valores 0 teclas identifican las
funciones a las que los controles 1 ... 4 (sticks de control
para los modelos de aviones y helicopteros) estan
asignadas, asi como las entradas que podemos asignar
libremente 5 ... max. 12 en el menu “Channel set’”.

Nota.

A No es importante que controles estan asignados
a las funciones de inputs para transferir al
alumno. Solamente deben estar asignados en e/

menu ‘Channel set” cuando la conexion del sistema trainer
se gesconecta.
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Usamos el dedo o el lapiz suministrado para tocar las
funciones de control inputs 1 a max. 12 para transferir al
alumno, por ejemplo:

S0

CTL

[WOLL?

BIND
Ca
TYPE
il

Tener en cuenta las asignaciones estandar cuando
asignamos las funciones:

Canal | Funcién
1 Motor / aerofrenos 0 Paso
2 Alerones o Roll
3 Profundidad o Nick
4 Direccion o Rotor de cola

Para hacer la transferencia, necesitamos asignar un
interruptor al sistema trainer en el campo del valor que esta
debajo de “CTL” en la derecha de la pantalla, tal como se
ha descrito en la secciéon “Asignaciéon de los controles,
interruptores e interruptores de control” de la pagina 38.

Es preferible usar un interruptor con retorno, como por
ejemplo el S8, de manera que podamos retirar el control al
alumno en cualquier momento:

CTL

. [PUPL] cHa L]
3 [PUPL! cHo. [TEACH EIND

. [PUPIL] cH10. [TEACH [ OFF
. TEBCH CHi{.[TEACH TYPE
. WEBCH cH1i2. [TEACH [ AF |




Como estamos al principio de la programacién de un
sistema escuela, es poco probable que un emisor alumno
esté ya linkado con un emisor profesor, el emisor
reaccionara inmediatamente al movimiento del interruptor,
durante el proceso de asignacién, a través de una alerta
sonora. Al mismo tiempo aparece un mensaje de flash en la
parte superior izquierda de la pantalla principal cada
segundo (ver la figura al final de la seccién “Wireless HoTT
system”). Abrir el interruptor que acabamos de asignar.
Primero, en el campo del valor de la dltima linea de debajo
de “TYPE” de la parte derecha, cambiamos el valor por
defecto Ei a para poder conmutar el conector DSC
a “signal input”:

R 5

l:‘.!-l_ fEACH cm
cas. [lEACH 5w

| cHo. [EEACH 8D
cH 10. [TEACH [OFF |
| cH. EACH TYPE
CH 12, [TEACH [DSC-T]

El modelo que ha de pilotar el alumno debe estar
programado, incluyendo todos los trims y cualquier mezcla,
en una memoria del emisor profesor mz-18 HoTT o mz-24
HoTT. El receptor del modelo debe tener el binding con el
emisor-profesor, dado que en definitiva es este el que
manda el modelo, incluso en el modo alumno.

Un emisor mz-18 HoTT o mz-24 HoTT utilizado como
profesor puede conectarse a cualquier emisor que funcione
como alumno, incluyendo emisores en el sistema clasico de
35/40 Mhz. Por ejemplo, un emisor mz-18 HoTT o mz-24
HoTT TEACH puede conectarse a un me¢-24 PUPIL.

Si la conexion con el emisor PUPIL no se hace
A con el conector de dos pins DSC si no con el
conector de tres pins del sistema trainer de

Graupner, para una correcta conexién al emisor PUPIL la
modulacién en este emisor debe ajustarse en PPM (10, 16,

18 0 24) independientemente del tipo de modulacién usado
en el emisor TEACH.

Ajustes del emisor PUPIL (Alumno)

El modelo que ha de pilotar el alumno debe estar
programado incluyendo todos los trims y cualquier mezcla
en una memoria del emisor profesor mz-18 HoTT o mz-24
HoTT. El receptor del modelo correspondiente debe tener el
binding con el emisor-profesor. En principio, un emisor
HoTT PUPIL puede conectarse a un emisor TEACH con el
clasico sistema de 35/40 MHz dado que la sefial PPM
necesaria por el emisor TEACH se aplica al conector DSC
de une emisor HoTT.

Casi cualquier emisor antiguo o actual de la linea de
productos Graupner con al menos cuatro controles de
funciones se puede usar como emisor PUPIL. El emisor
PUPIL no obstante debe estar equipado con la actual
conexion para emisores PUPIL. EI modulo debe conectarse
a la placa del emisor de acuerdo con las instrucciones de
instalacion suministradas.

Se debe usar el cable especifico para conectarlo al emisor
TEACH (ver las siguientes dos paginas).

Podemos encontrar mas informacion en el catalogo general
Graupner FS o en internet en www.graupner.de.

deben actuar directamente en los canales de

control, es decir, las salidas del receptor, sin
ningun mezclador intermedio.
Con los emisores de las series “m¢”, “mx” 0 “mz” lo mejor
es asignar el nombre del modelo “PUPIL” a una memoria de
modelo libre activada, con el necesario tipo de modelo
(“wing” o “heli”), y adaptar el modo de vuelo (modo 1 ... 4) y
el “THR min o PITC min front/rear” a las preferencias del
alumno. Todos los otros ajustes asi como las mezclas y las
funciones acopladas se hacen en el emisor TEACH vy se
transmiten al receptor a través de este emisor.
Con los emisores de la serie “mz”, usar el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el valor del campo debajo de
“TYPE” en la dltima linea del submenu “Trainer’ para

A Las funciones de control del emisor PUPIL
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cambiarlo a [B]&FS! v por lo tanto cambiar la salida posterior
DSC del emisor a “signal input”:

Si el emisor alumno es un mx-20 HoTT, m¢-16 HoTT, me-
20 HoTT o0 me-32 HoTT, adaptar el tipo de modulacién en la
linea “DSC Output” del ment “BASE” para poder ajustar el
numero de canales que se transferiran. Por ejemplo, el
paquete de sefales para la modulacion del tipo “PPM10”
contiene solamente el control de los canales 1 ... 5, pero no
el canal 6 y superiores. Por lo tanto, si este canal se utiliza
en la emisora del alumno, entonces debemos cambiar a un
tipo de modulacién que lo contenga. Otro punto a tener en
cuenta es que si queremos ajustar uno de los emisores en
el modo alumno, pero usando un modelo de memoria
existente en lugar de inicializar uno nuevo, debemos
seleccionar el ajuste “HoTT” en la linea “Module” del mend
“BASE”. Si nos olvidamos de este punto, es posible que la
sefial PPM presente en la salida DSC esté invertida.

En los emisores antiguos del tipo “D” y “FM” es necesario
verificar el sentido de rotacion de los servos y el modo de
vuelo y adaptarlos, si es necesario, reconectando los cables
de la manera adecuada. También hay que desactivar las
mezclas o ponerlas en “cero”.

Si ademas de las funciones de mando de los dos sticks (1
... 4) queremos transmitir otras funciones de mando al
emisor alumno, deberemos asignar los elementos de
mando en el menu “Channel set’ del emisor alumno, a las
entradas que corresponda a los elementos de mando
deshabilitados 5 ... 12 en el mend “Trainer’ del emisor
profesor.



Importante.

A\

® S/ hemos olvidado asignar un control en e/
emisor PUPIL, e o Ilos sewvos
correspondientes se quedaran en Su

posicion neutra durante la cesion del mando del

modelo al emisor PUPIL.

»  Indegpendientemente del tipo de tansmision
usada por el HF del emisor TEACH para el
modelo, el emisor PUPIL debe estar siempre en
modo PPM.

Modo Trainer

Los dos emisores estan unidos entre si a través del cable
adecuado, (ver los tipos en la pagina siguiente): Conectar el
terminal marcado como “M” (Master) en el conector del
emisor-profesor, y el extremo que esta marcado como “S”
(Slave) en el conector del emisor-alumno (Hay que tener en
cuenta que no todos los cables estdn marcados de esta

manera).

Instrucciones importantes:

A\

»  Comprobar que el modelo de avion
es operacional y comprobar que
fodas las funciones corresponden

al mando correcto ANTES de iniciar e/ modo
trainer.

*  No conectar nunca un terminal de nuestro cable
que esté marcado como “S” o ‘M” con conectores
de 3 polos TRS a una toma DSC, no estin
hechos para ellas. La foma DSC estd reservada
para los cables con conectores TRS de 2 polos.

Cables para el sistema Trainer

4179.1

Para el sistema trainer entre dos emisores
Graupner equipados de

tomas DSC,

reconocibles por tener solo 2 polos TRS en
los dos extremos.

3290.7

3290.8

Encontraremos otras informaciones relativas a los cables y
mddulos mencionados en esta seccion en el manual del
respectivo emisor, en el catalogo general GraupnerFS'y en

Cable trainer para unir un emisor-profesor
con toma DSC (por ejemplo mx-12 ... mc-32
HoTT, o un emisor equipado con el mddulo
opcional DSC ref. 3290.24) a un emisor-
alumno Graupner equipado de una toma de
fibra Gptica — reconocible por estar marcado
como “S” en el conector TRS de 3 polos.

Cable trainer para unir un emisor-alumno
con toma DSC (por ejemplo mx-12 ... mc-32
HoTT o un emisor equipado con el mddulo
opcional DSC ref. 3290.24) a un emisor-
profesor Graupnerequipado de una toma de
fibra dptica — reconocible por estar marcado
como “M” en el conector TRS de 3 polos.

la pagina web www.graupner.de
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Esquemas de conexién

Emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT PUPIL (alumno)

Cable Trainer
ref. NOm. 4179.1

Cable Trainer
| ref. NUm. 4179.1

]
-

Emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT TEACH (profesor)

Cable Trainer
ref. NOm. 4179.1

]
5

L

| Cable Trainer

.

ref. NUm. 4179.1

Emisor TEACH con
conector DSC

Emisor TEACH con médulo
profesor ref. Num. 3290.2
3290.19, 3290.22

Emisor PUPIL
con conector DSC

Emisor PUPIL con médulo
alumno ref. Nam. 3290.3,
3290.10, 3290.33

-5 HoTT,
mC-20 HoTT
NC-32 HoTT
me-12 HoTT
mx-16 HoTT
mx-20 HoTT
mz-10 HoTT
mz-12 HoTT
mz-18 HoTT
mz-24 HoTT

mc-19(=, iFS + HoTT} to mc-24,
m-22(FS), mx-24s

Nota:

Los esquemas de conexion de esta pagina
A son combinaciones de emisores posibles
en el momento de redactrr este manual

MNC-1& HoTT,
nNC-20 HoTT
nncC-22 HoTT
mx-12 HoTT
mx-16 HoTT
mx-20 HoTT
mz-10 HoTT
mz-12 HoTT
mz-18 HoTT
mz-24 HoTT

D74, FM 474, FM 4074, FM 607 4,
mc-10 . me-24, mx-22(iFS),
mx-248s




Sistema HoTT sin cables

El sistema Trainer de los emisores mz-18 HoTT y mz-24
HoTT también puede funcionar remotamente. Como se
describe a continuacion, el emisor TEACH debe tener el
binding hecho con el emisor PUPIL. Esta configuracion es
posible entre dos emisores que tengan activado en el mend
“Trainer” la opcion “BIND” (ver las figuras de esta seccion).

Preparacion del modo Trainer

Emisor TEACH
El modelo que ha de pilotar el alumno debe estar
completamente programado, es decir, incluyendo todos los
canales, trims y funciones de mezcla en una memoria del
emisor HoTT del profesor.
El modelo utilizado para el entrenamiento debe
A ser completamente controlable por el emisor
del profesor.

Versiones de firmware hasta la V1.019 incluida

Para finalizar la preparacion, hacer el binding del modelo
que utilizaremos con el emisor del alumno. El proceso de
binding se describe con detalle en la pagina 74.

Versiones de firmware V1.020 en adelante

El modelo que utilizaremos debe tener el binding hecho con
el emisor del profesor.

Emisor PUPIL (Alumno)

Con los emisores de las series “m¢”, “mx” 0 “mz” lo mejor
es asignar el nombre del modelo “PUPIL” a una memoria de
modelo libre activada, con el necesario tipo de modelo
(“wing” o “heli”), y adaptar el modo de vuelo (modo 1 ... 4) y
el “THR min o PITC min front/rear” a las preferencias del
alumno. Todos los otros ajustes asi como las mezclas y las
funciones acopladas se hacen en el emisor TEACH y se
transmiten al receptor a través de este emisor.

Tener en cuenta las asignaciones estdndar cuando
asignamos las funciones:

Canal | Funcion
1 Motor / aerofrenos 0 Paso
2 Alerones o Roll
3 Profundidad o Nick
4 Direccion o Rotor de cola

Si queremos asignar otros controles de funciones al emisor
TEACH adicionalmente a los dos sticks de control (1 ... 4),
asignamos los controles a los inputs en el menu “Channel
set” del emisor PUPIL que corresponden a las funciones
desactivadas de los controles 5 ... 12 en el menu “Trainer’
del emisor TEACH.

Importante:

Si olvidamos asfgnar un control en el emisor

PUPIL, el servo(s) correspondiente permanece

en la posicion intermedia después de transferir
/as funciones de control al emisor PUPIL.

Preparando los emisores TEACH y PUPIL

Nota.

.e El dibujo anterior muestra el estado original de la
pantalla.

Hay que tener en cuenta que el campo de
A valor de debajo de “TYPE” en la parte inferior

derecha de la pantalla se ajusta en i3 en los
emisores PUPIL y TEACH.

Emisor PUPIL

Comprobar la pantalla y modificarla para que corresponda
con el anterior dibujo.

Emisor TEACH

Podemos transferir hasta nueve inputs de funciones, ver la
definicion de términos de la pagina 37, de un emisor mz-18
HoTT TEACH, o 12 inputs de funciones de un emisor mz-24
HoTT TEACH, al emisor PUPIL, ya sea de manera
individual o en cualquier combinacién.

Nota.
No importa que controles especificos estén
/\ asfgnados a los inputs para transferirios al
S PUPIL. Solamente pueden asignarse en el ment

Después de hacer el binding del modelo con el emisor
PUPIL (ver la columna de la izquierda), ponemos en
marcha el emisor TEACH y abrimos la pantalla “Trainer” en
los dos emisores:
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“Channel set” cuando la conexion Trainer estd
desactivada.

Tener en cuenta las asignaciones estdndar cuando
asignamos las funciones:

Canal | Funcion
1 Motor / aerofrenos 0 Paso
2 Alerones o Roll
3 Profundidad o Nick
4 Direccién o Rotor de cola

Usar un dedo o el 1&piz suministrado para tocar el control de
los inputs 7 a max. 12 para transferiias al PUPIL, por
elemplo:



Para hacer la transferencia, necesitamos asignar un
interruptor al sistema trainer en el campo del valor que esta
debajo de “CTL" en la derecha de la pantalla, tal como se
ha descrito en la seccién “Asignacién de los controles,
interruptores e interruptores de control” de la pagina 38.

Es preferible usar un interruptor con retorno como por
ejemplo el S8, de manera que podamos retirar el control al
alumno en cualquier momento:

Como estamos al principio de la programacién de un
sistema escuela, es poco probable que un emisor alumno
esté ya linkado con un emisor profesor, el emisor
reaccionara inmediatamente al movimiento del interruptor,
durante el proceso de asignacion, a través de una alerta
sonora. Al mismo tiempo aparece un mensaje de flash en la
parte superior izquierda de la pantalla principal cada
segundo (ver la figura al final de esta seccidn). Abrir el
interruptor que acabamos de asignar.

Binding del emisor PUPIL con el emisor TEACH
Nota.
Durante el proceso de binding, la distancia entre
A los dos emisores no debe ser muy grande. Si es
necesario, cambiar la posicion de los dos
emisores y reiniciar el proceso de binding.

Inicialmente, iniciar el proceso de “BINDING” en el emisor
PUPIL tocando la tecla del centro de la columna de la
derecha ...

:fﬁ'mn-

: [PorL r'.Hm.[IET‘uﬂF
o o iy

Una vez ha concluido este proceso, aparece Em en ambas
pantallas en lugar de [&fgI4:
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QBHL ﬁ nr. fEaci en
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CHA.
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PP cHo. [TEACH EmD
. [PUPL] cH 0. TEACH [TOW)
cHs. [EACH cH1i.[EACH TYPE
cHe. [TEACH cH 12. [TEACH [F |

Podemos volver ahora a la pantalla principal de cada
emisor y empezar con el vuelo de trainer después de un
chequeo minucioso de todas las funciones.

Si solamente aparece [®]Y en uno de los emisores esto es
indicativo de que el proceso de binding ha fallado, cambiar
las posiciones de los dos emisores y repetir el proceso
completo.

Nota importante:
Antes de empezar con el modo trainer con e/
A modelo operativo, asegurarse de comprobar si
lodas las funciones se han transferido
correctamente

Durante ...

el uso del sistema trainer

... los emisores del profesor y el alumno deben mantener
una distancia adecuada. La distancia dentro de la cual los
pilotos puedan oirse no debe excederse (méximo 50 m), y
no debe haber nadie entre ellos dos, ya que esto reduce la
potencia del canal de retorno usado para conectar entre si
los dos emisores.



Durante este modo, la pantalla principal del emisor TEACH
puede tener la siguiente apariencia ...

Z:I:ﬂl.\
BT
1, [000:00.0

DDD'DD 0

UDU:DD.D

DDD 00.0
AT T NGRMAL
F‘} ﬂh ﬂ'élr

{1 —1 m

Si se pierde la conexion entre los emisores del profesor y el
alumno durante el uso del sistema trainer, el emisor TEACH
asume automaticamente el control del modelo.

Si el interruptor TEACH / PUPIL esta en la posicion “pupil”
en esta situacidén, se oye una sefial acustica de aviso
cuando se pierde la sefial, y aparece un mensaje en flash
cada segundo en la parte superior izquierda de la pantalla:
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Ajustes y pantallas

__ﬁ_— Telemetria
<r

Los ajustes de los receptores y las pantallas, y ajustes de
los sensores de telemetria conectados, pueden recuperarse
y programarse en tiempo real en el menu “Telemetry”. La
conexion con el receptor se mantiene a través del canal de
retorno integrado en los receptores HoTT.

Se pueden conectar hasta cuatro sensores con un cable en
V o Y en los conectores de telemetria de los receptores
GR-12S HoTT (ref. nim. 33505), GR-12 HoTT (ref. nim.
33506), GR-16 (ref. nim. 33508), GR-24 HoTT (ref. num.
33512) y GR-32 DUAL (ref. nim. 33516) con el firmware
actualizado a la Gltima version.

La capacidad de estos y futuros receptores de actualizarse
por el usuario permitird a través de los menus de telemetria
asociados afadir funciones adicionales o idiomas.

Nota:
Después de registrar el producto en
https./www.graupner.de/en/service/product re
gistration.aspx se nos notificara
autométicamente cualquier update por e-mail.

Instrucciones importantes:

o £stas instrucciones estén basadas en las
funciones disponibles en el momento de editar
el manual.

® Como ya se ha indicado en la seccion “Binding de varios

receptores” de la pagina 74, podemos hacer el binding de

varios receptores en un mismo modelo. En los programas

relativos del emisormz-18 HoTT y mz-24 HoTT referidos a

los receptores, podemos manejar directamente uno o dos

receptores y usar el menu para distribuir 1os 9 o 12 canales
del emisor entre los dos receptores.

Durante la correspondiente operacion, solamente el

receplor seleccionado en la linea ‘RX SELECT” del menu

“Telemetry” puede establecer la conexion de telemetria con
el emisor.

Por lo tanto, esto significa que solamente podremos
acceder a estos receptores desde el menu “Telemetry”. Por
lo tanto tendremos que hacer la seleccion del receptor
antes de empezar con los gjustes.

® Como los datos de telemetria entre el emisor y el receptor
solamente cambian después de cada cuatro paquetes de
datos, la transmision de aatos requiere de un cierfo tiempo
por razones ftécnicas. La reaccion a la respuesia de las
teclas y cambios de los ajustes se retarda. Esto no significa
que haya un error.

® Durante los ajustes del equipo, asegurarse de que la
antena del emisor esté lo suficientemente alejada de las
antenas del receptor, como minimo a 1 metro. Si estan
demasiado cerca, el canal de retorno de la informacion
corre el niesgo de saturarse, y como consecuencia, tener un
mal funcionariento.

A ® Cuando utilizamos un remolcador para
arrastrar veleros, debemos asegurarnos que
las antenas de los recepiores se encuentren
como minimo a 50 cm, ofra opcion es utilizar receptores
satélites. Si no lo hacemos, es posible que tengamos
Interferencias en el canal de retorno.
e [a programacion en el modelo o en los sensores
solamente pueden hacerse si el moaelo esta en el suelo.
Solamente debemos hacerias con el motor parado o las
baterias de propulsion desconectadas, ya que si no, puede
ser que los cambios no se actualicen. Un test de los servos
activado sin querer en el receptor puede provocar la rotura
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del modelo con fodas sus consecuencias fisicas y morales.
® Hespetar las consignas de sequridad de /as paginas 4 ...
7 de este manual y las Instrucciones de cada elemento
utilizado.

e Jodos los ajustes efectuados en el menu “Telemetry”
(Fail-Safe, sentido de giro del servo, carrera del servo,
mezclas y ajustes de las curvas, elc.) solamente se
memorizan en el receptor, y, por lo tanfo, se activaran
autométicamente si montamos el receptor en otro modelo.
En consecuencia, como medida de sequridad, debemos
reiniciario si lo vamos a montar en otro modelo, ver ‘Reset’,
pagina 33.

Debemos por lo tanto programar solamente el sentido de
giro, carrera, mezclas y ajustes de las curvas de los servos
a través de los menus correspondientes del emisor. Si no,
los agjustes sucesivos pueden superponerse, y puede
proaducirse durante la utilizacion una gran confusion y serios
problemas.

e Con la funcion de la asignacion de los canales
aenominada channel mapping que esta integrada en e/
mend “Telemetry” de los emisores mz-18 HoTT y mz-24
HoTT, podemos repartir las funciones en varios receplores,
0 asignar varias salidas de receptor a un solo canal. Por
ejlemplo, para mandar un aleron con dos servos, efc.
Debemos poner la méxima atencion posible a la hora de la
programacion.



Telemetria

Los menus que se encuentran bajo la denominacion
genérica de “Telemetry” son accesibles desde el menu de
funciones azul de los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT.
Tocamos la tecla del menu “Telemetry” con el dedo o el
l&piz suministrado:

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
HFH:

Funcionamiento basico

Fundamentalmente el menld “Telemetry” se corresponde
con los otros menus de los emisores mz-18 HoTT y mz-24
HoTT:

EFur-s:l-:LEn::r |
SETTING & DATA VIEW |
SENSOR [»
AFSTATUSVIEW [ ]

CE TRIGGER [5>]

RS |

Las pocas variaciones se describen a continuacion:

Cambiar entre las diferentes paginas individuales del menu
“Telemetry” tocando la tecla (adelante 0 ") y @
(atrds o “<”) con el dedo o el lapiz suministrado. Las
correspondientes flechas indicadoras de la direccion se
pueden encontrar en cada pagina de la pantalla en la parte

superior derecha en forma de angulos (<>), por ejemplo:

B [ e
RX SERVO = [RECY [(ERE™
~QUTPUT CH: &1 .GEHEI rm-

REVERSE : OFF

CENTER  : 1588uscc [ELEC| [N
TRIH : —B88pesn  FEEE—
LIHIT- - 158% (wsmio] [N

LIMITH ;- (s | [BET

PER10D

Si hay solamente un angulo, estamos en la primera o la
ultima pégina. Por lo tanto solamente podemos cambiar
paginas en la direccién indicada.

Las lineas de los menus en las cuales se pueden cambiar
los parametros estdn indicadas por el correspondiente
angulo indicativo (>) (ver el dibujo superior de la pantalla).
Tocamos las teclas [ﬁE 0 m para mover el angulo “>”
una linea arriba o abajo. Las lineas en las cuales no
podemos colocar el &ngulo no se pueden cambiar.

Para cambiar un paradmetro, usamos un dedo o el lapiz
suministrado para tocar la tecla de la parte derecha de
la pantalla. El correspondiente pardmetro es rojo. Entonces
usamos las teclas [[ﬁ 0 m para cambiar el valor dentro
del rango posible, y aceptamos el valor tocando la tecla
. Tocando la tecla de la parte derecha de la
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antalla volvemos a la pagina anterior, y tocando la tecla
{ de la esquina superior izquierda de la pantalla
volvemos a la posicion inicial:

R e
AX SELECT L3

SETTING & DETA VIEW r_ :

SCH
AF STATUS VIEW
ETRIGGER

Usamos un dedo el lapiz suministrado para tocar el boton
del menu que queramos utilizar. No obstante, si aparece el
siguiente menu en lugar del men( deseado ...

= [BREK (T AuTo LoaD FON

... esto nos indica que no hay conexién con el receptor.
Poner en marcha el receptor, o hacer el binding del
correspondiente receptor tal como se describe en la pagina
74, o lo activamos tal como se ha descrito en “instrucciones
importantes” de la pagina anterior.



SETTING & DATA VIEW

En esta primera pagina de la pantalla, con el titulo ...

RX DATAVIEW

L PACKTIME | Muestra el lapso de tiempo en
milisegundos més largo durante el
cual los paquetes de datos se han
perdido durante la transmision del
emisor al receptor

... del subment “SETTING & DATA VIEW” del menu
“Telemetry” ...

. no podemos hacer ningin ajuste. Esta pagina es

solamente informativa:

R-VOLT Tensi6n actual del receptor en volts

L.R-VOLT Tensibn  minima del receptor
después de la ultima puesta en
marcha, en V

SENSOR 1 Muestra los valores en V y °C del
captador telemétrico 1, opcional

Nombre Significado

S-QUA Calidad expresada en porcentaje de
los paquetes de sefiales que llegan
del emisor al receptor

S-dBm Volumen en dBm de la sefial del
emisor que llega al receptor

S-STR Potencia de la sefial expresada en
porcentaje de la sefal del emisor
que llega al receptor

R-TEM. Temperatura del receptor en °C

SENSOR 2 Muestra los valores en V y °C del
captador telemétrico 2, opcional

S-QUA (calidad de la sefial)
Este valor es un tipo de evaluaciéon de la utilizacion,
expresada en porcentaje, de los paquetes de sefiales que
llegan del emisor al receptor.

Esta evaluacion en porcentaje de la calidad de la sefial del
emisor recibida por el microprocesador del receptor se
muestra de manera viva en la pantalla del emisor a través
del canal de retorno del receptor.

S-dBm (volumen de la recepcion)
DBm es un valor logaritmico que permite un estudio
comparativo de las diferencias de volumen en los extremos.
Un volumen de 0 dBm corresponde a 1 mW. El dBm es
positivo para un output > 1 mW, y el dBm es negativo para
un output < 1 mW.

En la préctica, esto significa que cuando se usa un sistema
de control remoto, generalmente (de forma significativa) el
receptor recibe menos de 1 mW y por lo tanto recibe < 0
dBm de una salida de 100 mW de un emisor estandar (= 20
dBm), debido al desplegamiento de las ondas de radio y al
debilitamiento asociado de la sefial mientras llegan al
receptor. Por lo tanto, la recepcién mostrada en dBm en la
pantalla generalmente es negativa. Como mayor es el
numero después del signo menos, peor es la recepcion.
Esto es importante recordarlo durante los tests de alcance
antes de usar el modelo.
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Antes de cada vuelo, hacer una prueba de distancia como
la descrita en la pagina 77, y simular todos los
desplazamientos de los servos susceptibles de intervenir en
vuelo. La distancia, cuando el emisor estd en modo de
prueba de distancia, ha de ser como minimo de 50 m en el
suelo. Para garantizar un funcionamiento con total
seguridad, es necesario que en la pantalla “RX
DATAVIEW”, en el apartado “S-dBm” no haya un valor
superior a 80 dBm. Si el valor esta por debajo (por ejemplo
-85 dBm) bajo ningun concepto hay que despegar con ese
modelo. Verificar el montaje del equipo de recepcion y la
posicion de las antenas.

En vuelo, este valor no debe bajar por debajo de los —-90
dBm, si es asi, reducir la distancia con el modelo. No
obstante, normalmente antes de llegar a este valor se
activa una alarma de limite de la distancia (tonos a intervalo
de 1 segundo) para garantizar la utilizacion con total
seguridad.

S-STR (potencia de la sefial)
La potencia de la sefial (S-STR) se muestra en porcentaje.
Como norma general una alarma sonora de limite de
distancia se activa (tonos a intervalos de 1 segundo)
cuando la sefial de retorno del receptor es demasiado
pobre. Pero como la potencia de emision del emisor es
netamente superior a la del receptor, el modelo todavia se
puede pilotar de forma segura. No obstante hay que
acercar el modelo hasta que la alarma se pare.

R-TEM.

Hay que asegurarse sean cuales sean las condiciones de
vuelo del modelo que el receptor se mantiene dentro del
rango de temperaturas autorizado (idealmente entre =10 y
+55°C).

Los valores limite de la temperatura del receptor, a partir de
los cuales la alarma se activa se pueden ajustar en el
submenud “RX SERVO TEST” bajo “ALARM TEMP+" (50 ...
80°C) y bajo “ALARM TEMP-* (-20 ... +10 °C). En caso de
sobrepasarlos, por exceso o por defecto, se activa una
alarma sonora continua y en el menu del receptor “RX”
aparece en rojo arriba a la derecha TEMP.E. Al mismo



tiempo, en la pagina “RX DATAVIEW’, el pardmetro “R-
TEM” se muestra también en rojo.

L PACK TIME (paquetes de datos)
Muestra el lapso de tiempo mas largo en ms en el cual los
paquetes de datos se han perdido durante la transmision
del emisor hacia el receptor. En la practica, es el tiempo
mas largo durante el cual el emisor ha estado en modo Fail
Safe.

R-VOLT (voltaje operativo del receptor)
Verificar siempre la tensién de alimentacion del receptor. Si
es demasiado baja, no hay que despegar.

El punto de disparo de la alarma en el caso de la tension
demasiado baja se puede ajustar en el sub-mend “RX
SERVO TEST” en “ALARM VOLT", entre 3,0 y 7,5 voltios.
Si el voltaje es demasiado bajo se activa la alarma sonora
continua y en el mend del receptor “RX” aparece en rojo
arriba a la derecha VOLT.E. Al mismo tiempo, en la pagina
“RX DATAVIEW”, el pardmetro “R-VOLT" se muestra
también en rojo.

La tensién actual de la bateria de recepcién se muestra en
la pantalla principal, ver la pagina 20.

L.R-VOLT (voltaje minimo del receptor)
“L.R-VOLT” indica la tensién minima del receptor después
de la Ultima puesta en funcionamiento.

Si esta dato difiere en gran medida respecto a la tension
actual “R-VOLT”, es posible que el acumulador de
recepcion sufra una descarga muy grande por el consumo
de los servos. El resultado son estas caidas de tension. En
este caso, utilizar una bateria de recepcion mas grande,
para obtener una mayor fiabilidad.

Sensores 1 +2
Indica los valores de los captadores de telemetria 1y /0 2,
opcionales, en Volts y en °C.

RX SERVO

LINIT—
LIMIT+
PERI1DD

Antes de programar en esta panialla, consultar
1as instrucciones de la pagina 114.

Nombre Significado Ajuste posible
OUTPUT | Seleccion del canal 1...seginel
CH receptor
REVERSE | Inversién del sentido de | OFF / ON
giro
CENTER | Neutro del servoenps | Si esta activo
= sombreado,
depende de la
pos. del
mando
TRIM Desviacion de la Pos. -120 ... + 120
del trim en ps respecto a | s
la posicion CENTRE
(neutro)
LIMIT - Limitacién en el lado ““ | 30 ... 150%
del recorrido en % de la
carrera del servo
LIMIT + Limitacién en el lado “+* | 30 ... 150%
del recorrido en % de la
carrera del servo
PERIOD | Tiempo del cicloenms | 10020 ms
OUTPUT CH (seleccion del canal)

Con las teclas de seleccion, seleccionar la linea “OUTPUT
CH". Pulsar la tecla central FJ=1j de la parte inferior derecha
de la pantalla. El parametro se muestra en rojo.
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Seleccionamos la salida que queremos del receptor (por
ejemplo el 01) usando las teclas INC o DEC.

Reverse (inversion del sentido de giro)
Cuando el valor del campo esta activo, podemos cambiar la
direccion de rotacién del servo conectado al canal
seleccionado: Servo reverse ON / OFF

Los siguientes parametros siempre se refieren
a las conexiones que se ajustan aqui.

CENTER (neutro del servo)
En la linea “CENTER” se muestra el tiempo de impulsion
actual para el centro del servo, en ps, del canal
seleccionado en la linea “OUTPUT CH”. El valor por defecto
de 1500 ps corresponde al neutro estandar, y es el ajuste
mas habitual para el centro del servo.

Para modificar este wvalor, seleccionamos la linea
“CENTER”, y usando un dedo o el lapiz suministrado
pulsamos la tecla de la parte derecha de la pantalla. El
valor del campo se muestra en rojo:

TRIA

LINIT—
LINIT+
PERIOD




Ahora movemos el correspondiente control, stick y / o trim a
la posicion que queremos, y memorizamos la actual
posicién del control tocando la tecla . Esta posicion
queda memorizada como posicién neutra.

El nuevo valor mostrado varia en funcién del ajuste actual
del control del emisor que afecta a este canal, y si es
aplicable, de la posicion de su trim en el momento de tocar
la tecla (351,

TRIM (posicion del trim)
En la linea “TRIM” podemos ajustar de manera fina la
posicién neutra del servo conectado al canal de mando
seleccionado en la linea “OUTPUT CH en incrementos de 1
ps. Activamos el valor del campo tocando la tecla de la
parte derecha de la pantalla con un dedo o el lapiz
suministrado. El parametro del TRIM se muestra en rojo. El
valor del TRIM memorizado aqui se puede ajustar a través
de la linea “CENTER” en un rango de +120 ps con las

teclas [& o BI3.

Ajuste de origen: 0 s

LIMIT -/+ (limite lateral - / +)
Esta opcion sirve para ajustar la limitacion hacia los dos
extremos de la carrera del servo conectado al canal
seleccionado en la linea “OUTPUT CH".

El ajuste se hace independientemente hacia cada lado, en
un rango de 30 ... 150%.

Ajuste de origen: 150% hacia cada lado.

PERIOD (tiempo del ciclo)
En esta linea determinamos el intervalo de tiempo del
impulso de cada canal. Este ajuste serd el mismo para
todos los canales.

Si solamente utilizamos servos digitales podemos ajustar
un tiempo de ciclo de 10 ms.

Si solamente utilizamos servos analégicos, o si utilizamos
servos analdgicos y digitales mezclados, forzosamente
debemos ajustar 20 ps, si no los servos analégicos pueden
“sobrecalentarse”, y empezar a temblar y “roncar”.

Tocamos la tecla de la derecha de la pantalla con un
dedo o el lapiz suministrado para pasar a la linea “FAIL

SAFE ALL" y activamos el campo del valor. “NO” se
muestra en rojo: Ajustamos el pardmetro con las teclas [EE
o [D]38 en “SAVE”.

RX FAIL SAFE

Antes de describir este mend, algunos avisos importantes:

En este apartado lo peor que podemos hacer es

no hacer nada. De origen, e/ modo ‘HOLD” es e/
que viene ajustado en los receptores HoTT.

En caso de una interferencia, en el mejor de los
casos el modelo sequird una trayectoria rectilinea durante
un clerto tiempo, y se posara en el suelo con los menores
aanios posibles. No obstante, si la interferencia se produce
en un mal momento o en un mal lugar, el modelo puede
volverse incontrolable, caer al suelo y poner en peligro a los
pilotos y a los espectadores.

Parece por lo tanto obvio que nos beneficiemos al menos
de programar la funcion ‘Motor off’, para evitar este riesgo.
S/ es necesario, pedimos la ayuda de un piloto
experimentado para hacer los ajustes ‘1ogicos” a nuestro
moaelo.

Una recomendacion adicional respecto a las tres posiciones
de ajuste del Fail Safe que encontramos en los emisores
mz-18 HoTT y mz-24 HoTT:

Para el ajuste del Fail Safe, la manera mas simple, y la que
de hecho es la aconsejada, es acceder al submend “Fail
Safe” desde el menu principal, tal como se ha descrito en la
pagina 84.

De forma similar, pero un poco mas complicada de acceder,
podemos utilizar la opcidn “FAIL SAFE ALL” descrita en la
doble pagina que sigue.
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Por ultimo, tenemos a disposicién un método relativamente
complejo para un ajuste individual, con las opciones
“MODE”, “F.S. Pos” y “DELAY” dentro del ment “RX FAIL
SAFE” del menu “Telemetry”. La descripcion de estas
diferentes variantes se inicia con la opcion “MODE”,
descrita a continuacion.

Nombre Significado Ajuste posible
OUTPUT | Salida del receptor 1..seginel
CH (conexion del servo al | receptor
receptor)
INPUT CH | Canal del emisor 1..méx.12
MODE Modo Fail Safe HOLD
FAIL SAFE
OFF

F.S.Pos. | Posicion Fail Safe 1000 ... 2000 pS

DELAY Tiempo de reaccion 0,25, 0,50, 0,75y

(retraso) 1,005
FAIL SAFE | Registro de las NO/SAVE
ALL posiciones Fail Safe

en todos los canales

POSITION | Visualizacién de las Entre 1000 y
posiciones de Fail 2000 ps
Safe memorizadas

OUTPUT CH (conexiones de los servos)
En esta linea podemos seleccionar las respectivas
OUTPUT CH (conexion de los servos al receptor) para
ajustar.

INPUT CH (seleccion del canal de entrada)
Como ya se ha comentado en la pagina 114, podemos
distribuir los 9 canales del emisor m¢-16 HoTT o los 12
canales del emisor mz-24 en varios receptores, o incluso
asignar varias salidas del receptor a un solo control. Por
ejemplo, para poder mandar un alerén con dos servos o un
timén de direccién sobredimensionado con dos servos
acoplados en lugar de utilizar un solo servo.

En los grandes modelos aconsejamos repartir los canales
en varios receptores HoTT, para evitar por ejemplo,
longitudes de cables demasiado grandes. En este caso no



hay que olvidar que solamente el receptor seleccionado en
la linea “RECEIVER SELECT” del menu “Telemetry” tendréa
la lectura de la telemetria.
Los 9 0 12 canales (INPUT CH) de los emisores mz-18
HoTT o mz-20 HoTT pueden reubicarse segun las
necesidades con el “Channel Mapping” (asignacion de los
canales), asignando a la salida de receptor seleccionada en
la linea OUTPUT CH otro mando del emisor, en la linea
INPUT CH.
NOTA:
Si por ejemplo hemos ajustado “2 AILE” en los
A ajustes basicos de la memoria del modelo, el
emisor, /a funcion de manao 2 (alerones) se
repartird en los canales 2 + 5 para el mando de
los alerones izquierdo y derecho. En este caso, la
correspondencia asi como el mapping eventual /NPUT CH
del receptor seran los canales 02 + 05 (ver el siguiente
ejemplo).

Ejemplos:
» En un gran modelo queremos mandar los

alerones con dos 0 mas servos para caga uno:
Asignamos a OUTPUT CH (conexion de los
servos) correspondiente el mismo INPUT CH
(canal del emisor), 2 o 5, en funcion del ala
izquierda o derecha.

*  Enun gran moadelo queremos manadar el timon de
direccion con dos o mas servos: Asignamos a
diversos OUTPUT CH (conexion ae los servos) el
mismo INPUT CH (canal de mando). En este
caso, el canal de mando estandar de la direccion
eseld.

MODE (modo del Fail Safe)
Las diferentes opciones “HOLD”, “F.S.Pos” y “DELAY”
determinan el comportamiento del receptor en caso de
interferencias en la transmision de datos del emisor hacia el
receptor.
El ajuste realizado en “MODE” se refiere siempre al canal
ajustado en la linea OUTPUT CH.
El ajuste de origen para todos los servos es “HOLD". Para
cada OUTPUT CH (conexion del servo al receptor)
seleccionado, podemos escoger entre:
« FAIL SAFE
En caso de interferencias, el servo se coloca en la
posicién mostrada en ps en la linea “POSITION”
durante la duracién de la interferencia, después del
tiempo de retardo ajustado en la linea “DELAY”.
« HOLD
En el ajuste “HOLD", en caso de interferencia, el servo
permanece en la Ultima posicidén reconocida como
buena durante el tiempo que dure ésta.
« OFF
Con el ajuste “OFF”, en caso de interferencia, el
receptor corta, por asi decirlo, la transmision de las
sefiales a las salidas del receptor durante la
interferencia.

NOTA:
En el caso de ausencia de sefal, los servos
A analdgicos y algunos servos digitales no oponen
ninguna resistencia a las fuerzas exteriores

sobre los mandos, y pueden por tanto
desplazarse de forma mas o menos répida de su posicion.
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F.S.POS. (Fail Safe position)
Para cada OUTPUT CH (conexién del servo al receptor),
después de activar el valor del campo (parametro rojo)
tocando la tecla de la parte derecha de la pantalla,
podemos ajustar en la linea “F.S.POS.” la posicion del
servo en cuestion, en la cual ha de quedarse si hay una
interferencia y estamos en el modo “FAIL SAFE’, usando
las teclas [ﬂﬁo . El ajuste se hace en incrementos de
10 ps, por ejemplo:

RX FAIL SAFE
OUTPUT CH: @1
INFUT CH: &1
MODE : HOLD

=F.5.P0S

DELAY z B:-25em0
FAIL SAFE AllL : ND
POSITION : 1100pcsso

Ajuste de origen: 1500 ps (neutro del servo).

Nota importante:

En los tres moaos, ‘OFF’, ‘HOLD” y ‘FAIL
SAFE”  la funcion ‘F.S.POS.” tiene una
aplicacion adicional y muy importante, en el

caso de que pongamos en marcha el receptor antes que e/

emisor, y por tanto no reciba una sefal valiaa.

En esta situacion el servo se pone inmediatamente en la

posicion memorizada en la linea "‘POSITION’. De esta

manera, podemos evitar por efemplo, que él tren retracti se

Clerre, sf por descuido alimentamos primero el receplor que

el emisor. Por el contrario, en utilizacion normal, el servo en

cuestion se comporta, en caso de interferencias, segun lo
ajustado en ‘MODE”.

DELAY (tiempo de reaccion del Fail Safe)
Ajustamos aqui el tiempo de retardo a partir del cual los
servos deben colocarse en la posicion memorizada en caso
de interrupcion de la sefial. Este tiempo se aplicara por



igual a todos los canales y solamente sobre los servos que
estén programados en el modo “FAIL SAFE”.
Ajuste de origen: 0,75 seg.

FAIL SAFE ALL (ajuste global del Fail Safe)
Este submenu permite definir las posiciones de Fail Safe de
los servos de manera sencilla pulsando una tecla, de forma
parecida al submenu “Fail Safe” de la pagina 84:

Tocamos la tecla J=j de la derecha de la pantalla con un
dedo o el lapiz suministrado para pasar a la linea “FAIL
SAFE ALL" y activamos el campo del valor. “NO” se
muestra en rojo: Ajustamos el parametro con las teclas [J&
o )& en “SAVE”. Con los elementos de mando del emisor
desplazamos todos los servos a los que hemos asignado (o
que queremos asignar) “FAIL SAFE” en la linea “MODE” a
la posicidn que queramos memorizar, y los mantenemos.
En la linea inferior “POSITION” se muestra entonces la
posicion actual del elemento de mando, por ejemplo:

Tocamos la tecla Eﬁ de la parte derecha de la pantalla
para cambiar de “SAVE” a “NO”.

Esto memoriza las posiciones de todos los servos
afectados por estos cambios, y simultdneamente las
transfiere a la linea “F.S.Pos”, de manera que el receptor
pueda acceder a ellas cuando hay una interferencia.

Ahora podemos soltar los controles del emisor.

RX FAIL SAFE
OUTPUT CH: 81
INPUT CH: 81

< [recy] [E65)
[cee] (68

MODE - Fa sare [EEc) )

g @l@"
2l

SFAIL SAFE AlL - MO
POSITION - 1234umeo [_|
ESC

Apagar el emisor y comprobar las posiciones del Fail Safe
observando el recorrido de los servos.

Fail Safe en combinacion con el channel mapping

Para estar seguros que en caso de interferencias los servos
“mapeados” — es decir, todos los servos que se mandan a
través de un mismo canal (INPUT CH) — se comportan de la
misma manera, debemos tener en cuenia que son los
ajustes correspondientes del INPUT CH que determinan e/
comportamiento de los servos mapeaaos.

Si por ejemplo, las conexiones 6, 7 y 8 del receptor estan
“mapeadas”, asignandoles el OUTPUT CH 4 y el
correspondiente canal “4” en lugar de los 06, 07 y 08
correspondientes ...
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FX FAIL SAFE
DUTPUT CH: 87
=>INPUT CH-:

HODE > LD
F.3. P08 = ‘Iﬁﬂﬁlan
DELAY -

FAIL SAFE ALL: NOD
POSITION -

Rx FAIL SAFE
DUTPUT CH: &8
=INPUT OCH:

HODE : HOLD
F.5.POS : 1500psec
DELAY > B:25sen
FAIL SAFE ALL: MO
POSITION : 1458pssn

.. s el INPUT CH4 que determina el comportamiento de
los tres servos conectados al canal 4, independientemente
de los ajustes individuales efectuados en el OUTPUT CH:

X FAIL 3AFE
DUTPUT CH: B4
INPFUT CH: 84

=MDDE =

F.E.POS : 1586psso
DELAY = Wz

FAIL SAFE ALl -
POSITION -

Esto también lo podemos aplicar, si por ejemplo hacemos
un “mapping” con el INPUT CH 01:



X FAIL SAFE
DUTPUT CH: B4

=INPUT CH:
MODE - FAl SAFE l

F.3.PO8 : 1500psso
DELAY : B:25cso
FAIL SAFE ALl - ND

POSITION : 1500psso

En este caso, la salida del servo 04 responde en funcién del
ajuste del Fail Safe de CH 01.

El tiempo de reaccién o retardo memorizado en la linea
“DELAY” se aplica siempre a todos los canales ajustados
en el “FAIL SAFE”.

RX FREE MIXER

S5-TRANEH —: 188
S-TRAVEL:: 188
X WiNG MiIXER

Nombre Significado Ajuste posible
MIXER Eleccion de la 1..5
mezcla
MASTER CH | Canal origende |0, 1... segun el
la sefal receptor
SLAVECH | Canal destinode |0, 1 ...segun el
la sefal receptor
S-TRAVEL- | Porcentaje de 0...100%
mezcla del
recorrido “-“ del
Servo
S-TRAVEL+ | Porcentaje de 0...100%
mezcla del
recorrido “+*“ del
Servo
RX WING Tipo de cola (Tail | NORMAL,
MIXER Type) V-TAIL
TAIL TYPE (colaen V)
ELEVON
(mezcla
profundidad /
alerones para alas
volantes y deltas
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MIXER

Podemos programar simultineamente hasta 5 mezclas.
Dentro de la linea “MIXER” seleccionamos una de las
mezclas 1... 5:

Los ajustes que se detallan a continuacién corresponden
siempre a la mezcla seleccionada en la linea MIXER.

Nota importante:

jS/ ya hemos programado una funcion de
mezcla en los menus ‘Wing mixer” o

‘brogrammable  mixers” debemos  estar

absolutamente seguros de que no se solapen con las

programadas con este mend ‘RX FREE MIXER'/

MASTER CH (“de”)
Segln el mismo principio que se ha descrito en la pagina
72 en el apartado “programmable mixers”, la sefial aplicada
al MASTER CH (canal origen) se mezclara en un
porcentaje determinado con el SLAVE CH (canal destino).
Si no queremos ninguna mezcla, seleccionamos “00”.

SLAVE CH (“hacia”)
Mezclamos una parte de la sefial del MASTER CH (canal
origen) con el SLAVE CH (canal destino). El porcentaje de
mezcla esta determinado por los valores en % ajustados en
las lineas “TRAVEL —“y “TRAVEL +".

Si no queremos ninguna mezcla seleccionamos “00”.

TRAVEL -/+ (proporcion de la mezcla en %)
Con los valores ajustados en estas dos lineas definimos el
porcentaje de la mezcla, independientemente hacia los dos
sentidos, en relacion con la sefial MASTER.

RX WING MIXER TAIL TYPE (tipo de cola)
Los tipos de modelos que se detallan a continuacién son
igualmente accesibles desde el menu bésico del modelo, y
lo aconsejable es preseleccionarlos desde alli. En este
caso, dejamos siempre el ajuste de TAIL TYPE en
NORMAL. No obstante, si queremos utilizar las mezclas
integradas en el receptor, podemos escoger entre las



diferentes mezclas preestablecidas segun el tipo de
modelo:

* NORMAL

Este ajuste corresponde a un empenaje de cola
clasico, con el mando de direccién y profundidad
separados. Para este tipo de modelo no es necesaria
ninguna funcién de mezcla.

e V-TAIL (ColaenV)

En este tipo de modelo, las funciones de mando de la
profundidad y la direccion se mezclan de tal manera
que las superficies de mando actian como
profundidad y direccién - cada una controlada por un
servo independiente. Como norma general, los servos
estan conectados de la siguiente manera al receptor:
OUTPUT CHS3: Servo izquierdo cola en V

OUTPUT CH4: Servo derecho cola en V

Si el sentido de rotacion de los servos debe corregirse,
sequir las instrucciones de la pagina 40.

* ELEVON (Delta/ Alas volantes)

Los servos conectados a las salidas 2 y 3 asumen las
funciones de alerones y la profundidad. Los servos se
conectan en el receptor de la siguiente manera:
OUTPUT CH2: Alerén / profundidad izquierda
OUTPUT CH3: Aleron / profundidad derecha

Si el sentido de rotacion de los servos debe invertirse,
sequir las instrucciones de la pagina 40.

RX CURVE

Con la funcion RX CURVE podemos administrar las
caracteristicas del control de hasta tres servos:

Nombre Significado Ajuste posible
CURVA 1, | Asignacion del canal |1 ... segln el
203CH |delacurva receptor
correspondiente
Nombre Significado Ajuste posible
TYPE Tipo de curva AB,C
Ver esquema
siguiente
TYEE A TYPEC
Eaxpea = - 100K TYPEH Expa - 4 100%
OR = 1255 o R = 7o
i
1
T:; = Z f g o —//
A / i 7 //-
¥ g g
2= E =}
0% O LI00% TOE 0 «100% 0% 0 4 100%

Cantrol wavol Cantrol wavel Controf ravel

Como norma general, utilizamos una curva de mando no
lineal para los alerones (canal 2), la profundidad (canal 3) y
la direccibn (canal 4). Estos canales por defecto

corresponden a los ajustes de fabrica.
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NOTA:

. Estos ajustes solamente son vélidos si en el
emisor no hemos seleccionado “V-TAIL" o
“2ELEVATOR’ para nuestro tipo de cola, ni
“2AILE” 0 “2/4AILL 2/4FLAP” para nuestros flaps. Por otro
lado, las asignaciones ya se han hecho en el emisor para la
funcién de control 3 (profundidad), que queda repartida
entre los canales 3 & 8 y en la funcién de control 2
(alerones), que queda repartida entre los canales 2 & 5,
para los alerones izquierdo y derecho. En estos dos casos,
los correspondientes controles (INPUT CH) en el receptor
son respectivamente 03 + 08 0 02 + 05.
Si por ejemplo, hemos ajustado “2AILE” en el emisor, y
queremos utilizar la opcion RX CURVE en lugar de los
ajustes individuales del mend “D/R,EXP”, pagina 136 0 171,
de los emisores mz-18 HoTT o mc-20 HoTT, entonces
debemos definir dos curvas. Si no, el alerén izquierdo y el
aleron derecho no presentarén las mismas caracteristicas
de mando:

« CURVA1,203CH

Escoger el canal de mando (INPUT CH) para el primer
Semvo.

El ajuste siguiente, dentro de TYPE, solamente
corresponde al canal seleccionado aqui.

TYPE

Escogemos la curva del servo:

A: EXPO = -100% y DUAL RATE = 125%

El servo responde violentamente cuando el mando
esté cerca del neutro. Como mas aumenta el recorrido
del mando méas suave es la curva.



B: Ajuste lineal

El servo sigue los desplazamientos del mando de
manera lineal.

C: EXPO = +100% y DUAL RATE = 70%

El servo responde lentamente cuando el mando se
desplaza alrededor del punto neutro. Como mas
aumenta el recorrido del servo méas brusca es la
respuesta.

Nota:

5CH FUNCTION: “SERVO” 0 “SENSOR’

Las caracteristicas de mando memorizadas
aqui actuan gualmente sobre las saligas del
receptor ‘mapeadas’.

[recy] [E8E"
(e ()
(BEc] [
(s [EE1)
=

Algunos receptores tienen una salida de los servos
especifica que se puede utilizar como salida de servo o
conexion de telemetria. Por ejemplo en el receptor GR-12L
suministrado de origen con el set de la mz-18 HoTT y mz-
24 HoTT, la salida del servo 5 tiene marcada una “T” extra y
puede conectarse alternativamente ...

Groupmer Servo

-
o [FElT - Sensor OF

... No solamente el cable adaptador ref. nim. 7168.6A para
poder hacer el upgrade del soft, si no que también podemos
conectar un sensor de telemetria.

No obstante, para que el receptor pueda reconocer

correctamente el accesorio conectado, la conexién del

servo 5 debe ajustarse como “SERVO” 0 “SENSOR".

Usamos la tecla [EE para mover el icono “>” de la

izquierda de la pantalla a la Ultima linea, y tocamos la tecla
de la derecha de la pantalla:

Usamos las teclas 0 m para seleccionar el ajuste
alternativo “SENSOR”:

Tocamos de nuevo la tecla ﬁ de la derecha de la
pantalla para finalizar la seleccién y, si lo queremos, volver
a la pantalla principal del emisor pulsando repetidamente la
tecla de la esquina superior izquierda de la pantalla.
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RX SERVO TEST

Con la funcion RX SERVO TEST podemos chequear los

servos conectados al receptor actualmente activo:

Nombre Significado Ajuste posible
ALL-MAX | Recorrido en el lado | 1500 ... 2000 ps
“+" para el servo test
de todos los servos
ALL-MIN | Recorrido en el lado | 1500 ... 1000 ps
““para el servo test
de todos los servos
TEST Procedimiento de test | STAR/STOP
ALARM Limite de la alarmaen |3,0..7,5V
VOLT caso de tension Ajuste de origen:
demasiado bajadela |3,8V
bateria del receptor
ALARM Limite de la alarma en |50 ... 80°C
TEMP+ caso de temperatura
demasiado alta del Ajuste de origen:
receptor 55°C
ALARM Limite de la alarmaen |-20 ... +10°C
TEMP- caso de temperatura
demasiado baja del Ajuste de origen:
receptor -10°C
CH Secuencia de los ONCE, SAME,
OUTPUT | canales o tipo del SUMI, SUMO y
TYPE simbolo agregado SUMD




ALL-MAX (recorrido del servo en el lado “+”)
En esta linea podemos ajustar el recorrido maximo del
servo por el lado positivo para el servo test.

2000 ps corresponden al abatimiento maximo, 1500 ps
corresponden a la posicién del neutro.

Debemos asegurarnos que el servo no sobrepase el
recorrido mecéanico durante el test.

ALL-MIN (recorrido del servo en el lado “-“)
En esta linea podemos ajustar el recorrido maximo del
servo por el lado negativo para el servo test.

1000 ps corresponden al abatimiento maximo, 1500 ps
corresponden a la posicién del neutro.

Debemos asegurarnos que el servo no sobrepase el
recorrido mecanico durante el test.

TEST start / stop)
En esta linea, tocando brevemente la tecla de la parte
de la derecha de la pantalla con el dedo o el lapiz
suministrado, podemos arrancar o parar el test de servos
integrado en el receptor.

Usar las teclas [[N[& o 0] para seleccionar “START" ...

... y tocamos de nuevo la tecla [J&] de la parte derecha de
la pantalla para iniciar el test. Los campos de entrada
vuelven al valor normal:

En la pantalla “RX DATAVIEW” el parametro “R-VOLT” se
muestra en rojo.

I [
RE DATAVIEW

S-0UAT88%5—dE 8 3640M
S-STRiee% R-TE-+28°C
L PACK TIFE 85070wcoo
BR-VOLT -

L. R-VOLT:-B4_5V
SENSORT -B8_ oV
SENSORZ -Ba_Bv

Para parar el test de los servos, reactivar el campo de
entrada como se ha descrito mas arriba, seleccionar
“STOP”, y confirmarlo tocando la tecla de la derecha
de la pantalla.

ALARM VOLT (aviso de bajo voltaje de la bateria)
Aqui podemos supervisar la tensién de alimentacion del
receptor. El intervalo puede ajustarse entre 3,0 y 7,5 volts.
Cuando la tension cae por debajo del ajuste realizado
anteriormente se activa una sefial sonora, y “VOLT.E
aparece en rojo en la parte superior de todas las pantallas
de ‘RX..”

124

ALARM TEMP +/- (temperatura del receptor)
Estas dos opciones permiten controlar la temperatura del
receptor. Podemos programar un ajuste minimo “ALARM
TEMP-“ (-20 ... +10°C) y un ajuste méximo “ALARM
TEMP+” (50 ... 80°C). En caso de sobrepasar uno de estos
ajustes se oye una sefial sonora y en todas las pantallas del
receptor aparece en rojo en la parte superior TEMP.E.
Ademas, en la pantalla “RX DATA VIEW” el pardmetro “R-
TEM” se muestra en rojo.

Tenemos que aseguraros siempre, sean cuales sean las
condiciones de vuelo, que estamos siempre dentro del
rango de temperatura autorizado (el méas recomendable,
entre —10 y 55°C).



CH OUTPUT TYPE (tipo de conexién)
Aqui determinamos de que manera reciben la sefial las
salidas de los servos, y por tanto los servos:

* ONCE

Las salidas de los servos del receptor reciben la sefial una
después de la otra secuencialmente. Es la aconsejada para
los servos analdgicos.

Este ajuste hace que los servos funcionen automaticamente
con un ciclo de 20 ms ( 30 ms en el receptor de 12 canales
GR-24 (Ref. 33512)) independientemente del ajuste que
tengamos en “RX SERVO” en la linea “PERIOD”.

¢ SAME

Las salidas de los servos del receptor reciben la sefial, en
grupos de cuatro en paralelo. Por ejemplo, la sefial se envia
simultdneamente a los servos conectados a las salidas 1 a
4y 5 a 8 de un receptor GR-16 (ref. nim. 33508), y a los
servos conectados alos canales1a4,5a8y9ai2enun
receptor GR-24 (ref. nim. 33512).

Este sistema es aconsejado para los servos digitales
cuando varios servos se utilizan para una sola y misma
funcién (por ejemplo alerones), para sincronizar el
desplazamiento de los servos.
En el caso de utilizar exclusivamente servos digitales, es
recomendable ajustar “10 ms” en la linea “PERIOD” de la
pagina “BX SERVQ”, a fin de poder explotar plenamente
las reacciones rapidas de los servos digitales. Para los
servos anal6gicos es imprescindible utilizar “20 ms”.
Para este tipo de ajuste comprobar siempre
que la alimentacion de nuestro receptor tenga
A la capacidad suficiente. Como siempre son
cuatro los servos que se mueven a la vez
cuando seleccionamos “SAME”, el consumo es mayor.

e SUMO (sefial comun en OUT)
Un receptor HoTT configurado como SUMO genera
permanentemente, a partir de sefiales de todos sus
canales, una sefal acumulada, que estd disponible en la
salida 8 del receptor GR-24 (ref. nim. 33512) que viene de
origen en los sets.

En los receptores en los cuales aparece un numero
adicional de dos digitos a la derecha de “SUMO” ...

... después de la confirmacién de “SUMO” con una breve
pulsaciéon de la tecla Eﬁ el campo activo cambia a la
derecha para la seleccién del nimero de canales. Con esta
seleccion especificamos el mayor nimero de canales
contenido en la sefial SUMO.
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Confirmamos este ajuste tocando de nuevo de la
derecha de la pantalla, 0 usamos las teclas INC o DEC para
escoger otro canal entre 04 y 09 0 12y lo confirmamos con
la tecla {31,

Las salidas del receptor 1 ... 8 0 posiblemente 9 seran
controladas sucesivamente con un ciclo de 20 ms (30 ms
en el receptor GR-32 DUAL, ref. nim. 33516), incluso si se
han ajustado 10 ms en la linea “PERIOD” en la pantalla “RX
SERVO?”, y la correspondiente sefial acumulada se envia a
la salida del servo 8.

Concebido en un primer momento para una utilizacién en
modo satélite (descrita a continuacion) de dos receptores
HoTT, la sefial acumulada generada por el receptor definida
como SUMO, puede por ejemplo utilizarse para el mando
de un sistema Flybarless, o, con el cable adaptador ref.
num. 33310, utilizarse para simuladores.

Enel...
modo satélite

... dos receptores HoTT estan conectados entre si con un
cable de 3 polos (ref. nam. 33700.1 (300 mm) o 33700.2
(100 mm) colocados en la salida del receptor especificada
en las caracteristicas. Los receptores del tipo GR-16 (ref.
num. 33508) y GR-24 (ref. nim. 33512), por ejemplo, se
conectan entre si a través de las salidas 8. Los receptores
del tipo GR-32 DUAL (ref. nim. 33516) tienen su propio
conector de salida para sefial acumulada en la parte inferior
izquierda identificada como “- + S”. Todos los detalles de
esta conexion los podemos ver en la pagina web

www.graupner.de.



A través de esta conexion, todos los canales seleccionados
en la linea “CH OUT TYPE” del receptor HoTT que se han
configurado como SUMO e identificado como satélite, son
continuamente transmitidos al segundo receptor HoTT, el
principal, que debe estar programado como ...

° SUMI (sefial comdn en IN)
La sefial va por lo tanto siempre en un solo sentido, en
direccion SUMI:

Por lo tanto, en caso de ausencia de sefial, los receptores
definidos como SUMI utilizan la sefial acumulada
proveniente de SUMO, si al menos un canal de SUMI se ha
programado en modo Fail-Safe.
Si por el contrario es el receptor programado como SUMO
el que tiene un fallo a nivel de recepcién, los servos
conectados en el receptor se colocan en la posicion Fail
Safe, posicion programada en el receptor satélite, con
completa independencia del receptor principal.
Si por el contrario los dos receptores tienen una pérdida de
recepcion a/ mismo tiempo, en principio los servos se
colocaran en la posicion Fail-Safe del SUMO, de momento
a la hora de hacer este manual.
Segun los casos, no podemos excluir algunos
efectos interactivos, por lo que recomendamos
de hacer siempre tests de prueba ANTES de
utilizar el modelo.
Esta configuracion es particularmente recomendable
cuando por ejemplo uno de los dos receptores esta situado
en un lugar del modelo que no favorezca la recepcion, o
cerca de las turbinas, o cerca de elementos de carbono, o
en cualquier lugar donde haya riesgos de reduccion de la

potencia de la sefial de recepcidn, lo que puede tener como
consecuencia una perdida de sefal.

Por esto debemos colocar siempre las funciones de mando
importantes en el receptor principal programado como
SUMI, para que el modelo pueda ser controlable en caso de
interferencias, cuando el receptor satélite SUMO no reciba
la sefial correctamente. Por el contrario, solamente el
receptor satélite configurado como SUMO es capaz de
transmitir los datos telemétricos hacia el emisor, por
ejemplo, la tensién de alimentacién del modelo. Por esta
razén debemos colocar los captadores y sondas en el
receptor satélite SUMO, y este receptor debe definirse en la
linea “RECEIVER SELECT.” del menu “Telemetry” (RX 1 ...
2), ver “Instrucciones importantes” de la pagina 114.

Cada receptor debe estar equipado de su propio cable de
alimentacion conectado a la misma bateria comun. Si las
intensidades de consumo han de ser muy fuertes es mejor
desdoblar los cables.

Si por el contrario rag
queremos tener una 17 . »
alimentacion por T P 2
separado para cada 7 ° g
receptor, es obligatorio \“‘*}- &

sacar el cable central de

uno de los dos conectores del cable satélite, ver el dibujo.

Si queremos hacer otras programaciones, por ejemplo los
ajustes del Fail Safe, desconectar el cable satélite de tres
polos de entre los dos receptores y alimentamos solamente
el receptor en cuestion. A lo mejor tendremos que modificar
la secuencia de conexion.

e SUMD (sefial digital sum)
Un receptor HoTT configurado como SUMD, como se
describe més arriba, genera constantemente una sefal
digital sum desde las sefiales de control para los canales
seleccionados por el usuario, y los pone disponibles en la
salida del receptor 8 para los receptores GR-16 y GR-24.
En el momento de editar este manual este tipo de sefial se
usa en muy pocos casos, principalmente en los Ultimos
sistemas desarrollados de flybarless, sistemas de
propulsion de alta capacidad, etc.
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es imprescindible leer y observar las notas de

set-up suministradas con el accesorio
conectado al receptor, si no corremos el peligro de que el
modelo se vuelva incontrolable.

f No obstante, si queremos usar esta propiedad

Cuando confirmamos “SUMD” tocando la tecla J&j de la
parte derecha de la pantalla, el campo del valor activo se
desplaza a la derecha, donde podemos seleccionar uno de
los tres posibles receptores que debe responder en caso de
perdida de recepcion(Fail-Safe):

AlLARH TEHP—:—18"C
=CH OUT TYPE:-SUMD

* HD (“hold”)
La Oltima sefal correcta detectada se mantiene en la
salida del receptor.

*FS (Fail Safe)
La sefial memorizada previamente en las posiciones de
Fail-Safe se usa en la salida del receptor, ver la seccién
“Fail Safe” de la pagina 84.

* OF (OFF)
No se pasan sefiales a los servos durante el proceso de
interferencia.



Finalmente, cambiamos al campo activo de la seleccién del
canal tocando la tecla de la parte derecha de la
pantalla. Con la seleccion, determinamos el canal mas alfo
del emisor que se incluye en la sefial SUMD:

En muchos casos un valor superior a “12” no es

A& necesario por los accesorios conectados al
sistema.

SETTING & DATA VIEW para los sensores

Si conectamos uno 0 mas sensores al receptor y existe un
link de telemetria con este receptor, sus ajustes se pueden
ver y cambiar después de la pantalla “RX SERVO TEST”
descrito anteriormente.

Los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT

reconocen autométicamente cualquier sensor o
A sensores conectados al receptor.
Si hay al menos un sensor activado con el

firmware actualizado, podemos conmutar directamente
entre médulos individuales.

e |as abreviaturas de las teclas de seleccion son las
siguientes:

= Receptor
@EIE = Modulo General Air

= Mddulo Electric Air
VI = Modulo Vario
€ =Médulo GPS
& = Controlador de rpm

Podemos cambiar entre las pantallas de los diferentes
sensores detectados automaticamente tocando la tecla roja
de seleccion con el dedo o el lapiz suministrado.

El color del campo que hemos cambiado pasa a azul, y
poco después aparece el simbolo (>), permitiendo que el
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sensor sea actualmente reconocido por el receptor, por
ejemplo:

Pulsamos la tecla ENT de la parte derecha de la pantalla de
la seleccion de sensores, y comprobar o cambiar los
ajustes tal como se describe en las instrucciones que
vienen con el sensor.



SENSORES

Pantalla de los sensores activos / inactivos

En los emisores del tipo mz-18 HoTT y mz-24
HoTT, cualquier sensor que esté conectado al
receptor se reconoce automéaticamente y se
activa cuando se alimenta el receptor.
Los sensores activos 0 inactivos  aparecen
automaticamente en este mend si existe un link de
telemetria. Es imposible e innecesaria la seleccién manual
de los sensores, por ejemplo:

PANTALLA DEL ESTADO DEL HF

Tocamos la tecla correspondiente con un dedo o el lapiz
suministrado ...

3 0 e
AX SELECT (vt

SETTING & DATAVIEW | >

AF STATUSVIEW | »

YOICE TRIGGER I éE

. para abrir el submenu seleccionado. Este permite
visualizar la calidad de la conexion entre el emisor y el
receptor:

SENSOR | -
=

TD BB
ERA 001 0ms

RON -5dB

E3 Ve 38 VM1 23456730 MH2EHIE

Fila superior: Nivel en dBm de los canales 1 ... 76
que van del receptor de 2.4 GHz al
emisor.

Fila inferior: Nivel en dBm ade los canales 1 ... 75
que van del emisor de 2.4 GHz al
recepior.

Nota.

La altura de las barras es la medida del nivel de recepcion
expresada como un valor logaritmico en unidades de dBm
(1mW = 0aBm).

En los grdficos superiores 0dBm corresponde a las dos
lineas de base. Por lo tanto, el nivel es pobre como mas
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alta es la barra y viceversa (ver también ‘S-dbm (nivel de
recepcion) de la pagina 116).

Adicionalmente, en la pantalla del grafico del nivel de
recepcion, se muestra una informacion numérica a la
izquierda. Las abreviaciones tienen el siguiente significado:

Nombre | Significado

QUA Calidad de la sefial en % de los paquetes
de sefiales emitidos por el receptor hacia
el emisor

STR Calidad de la sefial en % de los paquetes
de sefiales emitidos por el emisor hacia el
receptor

D Potencia en dBm de la sefal del receptor
que llega al emisor

ERR Muestra el tiempo mas largo en
incrementos de 10 ms en el cual se han
perdido paquetes de datos en la
transmision del emisor al receptor

RD Potencia de recepcién en dBM de la sefal
recibida por el receptor

\ Tension actual del receptor en Volts

Vm “L.R-VOLT” muestra la tensién minima del

receptor después de la Ultima puesta en
marcha, en Volts




129




VOICE TRIGGER

Tocamos la tecla correspondiente con un dedo o el 1apiz
suministrado ...

R SELECT
SETTING & DATA VIEW | »

L=
SENSOR

RF STATUS VIEW Era
YOICE TRIGGER E

... para abrir el submenu seleccionado.

[C|[EREK [ Craee |

REPEAT [ 0w | [MULL]

TRCCER  [NLL AR  [WERLL]
TRANSMITTER [ >> [RECEVER| > | [FIREM
cENERAL MOD [ > |mEcwon = | [TEE
waown [ Jorsuoo [ (BEEY
Escuon [ > |

REPEAT

Para poder escuchar los avisos por los auriculares, es
necesario asignar un interruptor en la linea “REPEAT”. Esto
se hace tal como se ha descrito en la pagina 38, en la
seccién “Asignacién de los controles, interruptores e
interruptores de control”:

[Nt
%m = | m

GENERAL MOD [ = [ELECHOD > | [VER
wmomoo [ jersmo [ | (IR
EscMOD [ > |

Con este interruptor podemos escuchar de nuevo el ltimo
aviso durante el tiempo ajustado a la izquierda del
interruptor, mientras este esté cerrado.

TRIGGER (VOICE TRIGGER)

Con un interruptor asignado a esta linea, preferiblemente
uno de los dos botones pulsadores, seleccionamos de
forma rotativa, el aviso siguiente en el menu que vemos a
continuacién, dentro de las opciones “TRANSMITTER”,
“RECEIVER” y avisos seleccionados dentro de “Sensors”™:

e G

weren () (T

TRIGGER  [NULLjvamo  [NULL]
TRANSMITTER [ £ JRecenen| o | [T

GENERAL MOE

B, cc woo{ > | [TEEY
wmomon [ > jorsmon [ = |[HEE)
escuon [

Para la asignacion del interruptor seguir el procedimiento
descrito en la pagina 38, en la seccion “Asignacion de los
controles, interruptores e interruptores de control”.

VARIO

por ejemplo subidas y bajadas lentas, etc.,
independientemente de otros avisos.

%EEAT [F[—

m['""vm

EEE

VARIO MOD = npsuuu s m
ESC MOD _H

Para la asignacion del interruptor seguir el procedimiento
descrito en la pagina 38, en la seccion “Asignacion de los
controles, interruptores e interruptores de control”.

TRANSMITTER

Si activamos la linea “VARIO” en el submen( “SENSOR”
(@IJ), podremos, con un interruptor asignado a esta linea,
activar en los auriculares los avisos especificos del vario, es
decir, todos los relacionados con cambios de altitud, como
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Tocamos la tecla correspondiente con un dedo o el lapiz
suministrado ...

[} (B ™ G

REPEAT [T[_

TRANSMNTTER {?:.;_ nEcEnIEI[TrE"
o

ESC MOD

... para abrir el submenu seleccionado:




En este menu, podemos activar o desactivar los avisos
disponibles tocandolos con el dedo o el lapiz suministrado,
por ejemplo:

v ] o [Tz )
(ooeLTE |

[ e | @
[(BarTeE | ®
_rllau |

RECEIVER

Tocamos la tecla correspondiente con un dedo o el lapiz
suministrado ...

En este menu, podemos activar o desactivar los avisos
disponibles tocandolos con el dedo o el lapiz suministrado.

Sensors

Estas lineas de avisos especificas de los sensores
solamente aparecen si tenemos sensores conectados al
receptor y son reconocidos cuando se pone el receptor en
marcha. El método de seleccion del aviso correspondiente
ya se ha descrito en las secciones previas.

Nota.

La eleccion efectuada aqui es completamente
A Independiiente de los avisos del “VARIO".
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Q.Link

E Ajuste de las fases de vuelo
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

Wy —p——1
E"]:-:
Eﬂ'[""l Fu 0.0 HH

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del meni “Q.Link” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Dentro de la memoria de un modelo, los emisores mz-18
HoTT y mz-24 HoTT nos permiten programar hasta seis
ajustes diferentes correspondientes a diferentes fases de
vuelo, denominadas Quick Links, en los correspondientes
menus.

Ajustes de los Quick Links

El ajuste de los Quick Links para los modelos de aviones
empieza en este menu asignando a los links individuales un
nombre y un tiempo para el cambio entre ellos.

La secuencia de asignacién de los links 1 a un méaximo de 6
es irrelevante, y puede haber huecos vacios. Sin embargo,
empezar siempre con “Q.LINK1” como “NORMAL” que
estara siempre activo cuando ...
e No hay ningin Quick link con un interruptor
asignado, o
*  No hay ningiin Quick Link con una combinacion
especifica de interruptores asignado

Es recomendable asignar o dejar el Q.Link denominado
“NORMAL” como “Q.Link1”. Los nombres en si mismos no
tienen ninguna relevancia técnica de cara a la
programacién, y solamente sirven para visualizar e
identificar el Q.Link que estd activo, y por lo tanto se
muestra en todos los menus de los Q.Link y en la pantalla
principal del emisor.

e Columna “Q.Link"

Para ajustar el primer Q.Link, tocamos el campo del valor
correspondiente en la columna “Q.LINK”, por ejemplo
“Q.LINK1”, con el dedo o el lapiz suministrado:

[=ERER [ Graubele |
Q. LINK SLOW CTRL
1. [THORMAL | [00e |
2 |W

0. LINK
.| NORMAL
e

3| abmks | |

I:I.IJNH'.-!
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Nota.
Para poder ajustar el Q.LINKE, tocamos M

Ae [siguiente paginaj de la esquina superior derecha
ade la pantalla.

® Tecla m

Activamos el Q.Link seleccionado tocando la tecla m
con el dedo o el lapiz suministrado:

S
QL.LINK BLOW CTRL
1. [ NORMAL ] [a.0e

o[ QLNKE |
5. [ QLMK

Al mismo tiempo, aparecen campos de valores adicionales
en las columnas “DELAY” y “CTRL.™:

LEEELEL

® Tecla (nombre)
Podemos escribir o cambiar el nombre existente del Q.Link
tocando la tecla [Nombre] de la parte derecha de la
pantalla, con el dedo o el lapiz suministrado, tal como se
describe en detalle en la seccion “Model name” de la pagina
45, como por ejemplo “START”:



e Tecla (copia)
Un Q.Link ajustado, en color azul y por lo tanto activo,
puede copiarse a cualquier otro Q.Link tocando la tecla
[copy] de la parte derecha de la pantalla con el dedo o
el lapiz suministrado, por ejemplo:

st (o (WL
| QLLINE 2

Después de tocar la tecla [®]@y, aparece una ventana
preguntando por la autorizacion de la copia:

El siguiente Q.Link se muestra en la ventana por defecto.
Para cambiar este ajuste, tocamos repetidamente el campo
que estd debajo de “TARGET” con el dedo o el lapiz
suministrado ...

... hasta que aparezca el Q.Link que queremos utilizar, por
ejemplo:

Tocamos [IE con el dedo o el lapiz suministrado para salir
del proceso.

Tocamos 38 con el dedo o el lapiz suministrado para
confirmar el procedimiento: EI Q.Link original se copia en el
Q.Link de destino.

QUINK SLOW CTAL
1. [ woRMAL | [0 |
2 [ STAT | [ wos | [NOLL)

+ (oK
+ [(aKs ) (60s | (WAL
s [(ammxa_

Podemos cambiar el nombre del Q.Link tal como se ha
descrito en detalle en la seccion “Model name” de la pagina
45, y / o adaptarlo al tiempo de retardo o el interruptor
transferido segun nuestras necesidades.
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® Tecla E]E (borrado)
Un Q.Link ajustado, en color azul y por lo tanto activo,
puede borrarse tocando la tecla [delete] de la parte
derecha de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado,
por ejemplo:

Q.LINE SLOW CTHL
1. [WorAL (8w
2 [amwz |

o (O | (e ] (D)

| OINK4

(CEECEE

QLINK SLOW CTHL
1..mu_ e |

_ START || e | |NULL

GIMK? |

1
3- -

¢ [aImK3 |
E

IMEd |

EECECEE

¢ ‘DELAY” (retardo)
Cuando cambiamos entre diferentes Q.Links, es posible
programar un tiempo de retardo para una transicién suave
entre ellas. Es también posible ajustar un tiempo diferente
para cambiar de una Q.Link (por ejemplo) Q.Link 3 y luego
alaQ.Link 1.

Para cambiar el tiempo de conmutacion, activamos el
campo del “switchover time” del Q.Link correspondiente
tocandolo con el dedo o el lapiz suministrado, por ejemplo:



(TEw)
[WEw|
e
(B
[T
[HEe")

[ | [hUil]

EED | [oms |[HOULL]|

GULINK 4

Ajustamos el valor necesario con las teclas 0 de
la parte derecha de la pantalla. En el campo del valor en
azul y por lo tanto activo, podemos seleccionar tiempos de
conmutacion entre 0 y 9.9 segundos, por ejemplo:

g BACK

GLLUNE  SLOW CTRL

Usar el mismo procedimiento con los otros Q.Links

Nota,

El tiempo de conmutacion que se ajusta aqui,
A actia uniformemente en fodos los ajustes

especificos ae los Q.Link asi como en todos los

mezcladores activados en el menu Wing Mix. EI cambio
entre Q.Links que dependen de mezcladores se efectia por
lo tanto también de modo suave.

 Columna “CTRL.” (control / interruptor)
En las columnas descritas anteriormente de “DELAY” y
“Q.Link”, asignamos los nombres a los Q.LINK1 ... Q.LINKS,
y podemos programar los tiempos de conmutacién: no
obstante todavia no podemos conmutar entre Q.Links. Para
poder hacerlo, tocamos el valor correspondiente en la
columna “CTRL.” con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo ...

(B [ G
UMK SLOW CTAL
1. ["HORMAL | [12s ]
2 [EWAT ) (298] (N0
a [ Smeen |[34 [

{1, LINK

el

1| NOAMAL ' solect

2| STAAT |[TRGT WULL
a3 [ seeep |[CLR NULL

4 [ OLNKS |
5 aUNK |

... y asignamos un interruptor o control como interruptor tal
como se ha descrito en la seccién “Asignacién de los
controles, interruptores e interruptores de control” de la
pagina 38.
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Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla [SJ8 de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu de seleccion:
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E D/R, EXP
Caracteristicas del control sobre los

alerones, profundidad y direccion asi como
sobre las funciones 5...905 ... 12

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del ment “D/R,EXP” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Las funciones Dual Rate / Expo permiten modificar la
amplitud del recorrido y el tipo de respuesta,
independientemente del Q.Link, de los alerones (AILE), la
profundidad (ELEV) y la direccién (RUDD) (canales 2 ... 4),
conmuténdolos gracias a interruptores.

A Se puede ajustar una curva individual para el
A canal 1 (Motor / aerofrenos) usando un maximo

de 7 puntos programables. Esto lo hacemos en
el mend “THR.CRV”, ver la pégina 144.

El Dual Rate actua de manera similar al ajuste de la carrera
en la pantalla “CH5-9" o “CH5-12" de los mandos en el
menU “Control adjust’, directamente sobre la funcion del
control correspondiente, independientemente de que ésta
controle un solo servo o una funcién de mezcla actuando
sobre varios servos con funciones acopladas.

Para cada posicidon del interruptor el recorrido puede
ajustarse en un valor dentro del rango 0 a 125% del
recorrido maximo.

La funcion Expo, para valores superiores a 0%, permite un
pilotaje mas fino del modelo cuando los sticks (de alerones,
profundidad y direccién) se encuentran alrededor del punto
centro, sin perder todo el movimiento cuando se encuentren
en el recorrido méximo.

Inversamente, cuando los valores son inferiores a 0%, la
sensibilidad de los sticks aumenta alrededor del neutro y
disminuye a medida que nos acercamos al extremo del
recorrido. El grado de “progresividad” puede por tanto
ajustarse de —100% a +100%, teniendo en cuenta que el
0% corresponde a la respuesta normal de mando lineal.
También tiene otra aplicacion para los servos actuales
normales: el recorrido de las superficies de mando no es
verdaderamente lineal, a medida que aumenta el &ngulo de
rotacion del palonier del servo, el recorrido sobre el
movimiento de la superficie de mando disminuye. Con los
valores de Expo superiores a 0% podemos contrarrestar
este efecto, de manera que cuando el recorrido del stick de
mando aumente, el angulo de rotacién se incremente de
manera no proporcional.

La funcion EXP actlia directamente sobre la funcion del
stick correspondiente, independientemente de que ésta
controle un solo servo o una funcién de mezcla actuando
sobre varios servos con funciones acopladas.

Las funciones D/R y EXP se pueden conmutar
conjuntamente con un solo interruptor si esta correctamente
asignado. Esto puede ser ventajoso especialmente en los
modelos répidos.

Las caracteristicas de las curvas también se pueden ver
directamente en los gréficos de la pantalla, para hacer mas
sencilla la evaluacion de la curva en funcion del recorrido
del control.
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QMF_W"W”- i
cH | ALE

O [Fo0% [0 [FTRET

Exp [o00%] [000%" [FHES
CTL [NOLL [TEE”

SYM [ OFF

Para cambiar entre las pantallas de los controles
individuales de las funciones, alternativamente tocamos el
campo del valor de la linea “Ch” con el dedo o el lapiz
suministrado:

[ R R L R

CH [ RuDD

om [ri00s (oo, TG
Exp [000%| [o00% | [THES",
CTL [NULL [OEC™

SYM | OFF




i [ GBAZCT |
csien [000% |
oo (o0

BFFEET

A En contraste con el display de 12 canales del
A emisor mz-24 HoTT en esta seccion,

solamente apareceran los canales 1 ... 9 en la
pantalla ael emisor de 9 canales mz-18 HoTT.

Ajustes del D/R y EXP dependientes del Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Ajuste de los valores simétricos o asimétricos

Por defecto el dual rate y / o los valores del expo para la
funcién de control seleccionada se pueden ajustar en cada
lado del control.

Después de cambiar la opcion “SYM”, afiadida en la Ultima
linea de la version de firmware 1020, de [0]§
podemos hacer un ajuste simultaneo (simétrico) a ambos
lados.

Funcion D/R

Si queremos cambiar entre dos ajustes, asignamos un
control en la linea “CTL” tal como se ha descrito en la
seccion “Asignacién de los controles, interruptores e
interruptores de control” de la pagina 38.

Con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos el campo de
valor de la izquierda en la linea “D/R” para ajustar un valor
del dual rate en el lado negativo del recorrido del control, y /
0 a la derecha ajustamos un valor del dual rate en el lado
positivo del recorrido del control, por ejemplo:

gmrm—r--w- ™

=] |

o (0 () ()

El color del campo cambia de rojo a azul:

L

ci [ BEV

o (09 00 [
ex (000w (ooox: | (e
CTL [ST3 [GEE
5 [ OFF |

Ajustamos el valor correspondiente con las teclas [EE 0
de la parte derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es + 125%.

Usamos el mismo procedimiento para un valor en el lado

positivo del recorrido del control, por ejemplo:

il
on (57%) (D)
s [0

La curva del dual rate se muestra de forma simultdnea en el
grafico.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

NOTA:

A Por razones de seguriaaad, el valor del dual rate
no debe ser inferior al 20%.



Funcién Exponencial

Para programar la funcion exponencial, tocamos el campo
de valor de la izquierda en la linea EXP con el dedo o el
lapiz suministrado, para ajustar un valor exponencial en el
lado negativo del recorrido del control, y / 0 a la derecha
ajustar un valor exponencial en el lado positivo del recorrido
del control, por ejemplo:

Ajustamos el valor correspondiente con las teclas )
de la parte derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es + 100%.

Usamos el mismo procedimiento para un valor en el lado

positivo del recorrido del control, por ejemplo:

La curva exponencial se muestra simultaneamente en el
grafico.

Nota.
A La curva mostrada aqui es Ssolamente una
propuesta de demostracion y no representa una

curva exponencial probaaa.

Combinacién de los valores de dual rate y exponencial

Pantallas de los “CH5 ... 9”0 “CH5 ... 12°

Si ajustamos valores para las funciones de dual rate y
exponencial, el efecto de las dos funciones solapadas se
muestra asi:

Erpe = - 100 DR =155 Tipo < TN O = LIFL Exp = 1005 DR - 209G
o
£ i [
k| ] i ] e
L] % £
: : - -
¥ / i £
i i s
w3 4 W w R a fors ol I,
Sy defierinm Sy delerian S Seflacten
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En el ment “CH set” del menu principal, que empieza en la
pagina 92, digamos que hemos asignado un elemento de
control a una de las funciones de control 5...905 ... 12
como por ejemplo el deslizante lateral proporcional SL 1 al
input 8:

Podemos definir este recorrido en la pantalla “CH5 ... 9" o
“CH5 ... 12", si deseamos, con relacion a una Q.Link
especifica.

Con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos el valor del
campo de la izquierda en la linea correspondiente para
ajustar un valor en el lado negativo del recorrido del control,
y / 0 en la derecha para ajustar un valor en el lado positivo
del recorrido del control, por ejemplo:

El color del campo pasa de rojo a azul:



DiR- DR+

Ajustamos el valor correspondiente con las teclas 0
E]E de la parte derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es + 125%.

Usamos el mismo procedimiento para un valor en el lado
positivo del recorrido del control, por ejemplo:

<[00 |'+ 100%| [FHEC"|

DM- DR+

Tocamos la tecla [I3Y para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Nota.

A En contraste con el display de 12 canales del
emisor mz-24 HoTT en esta seccion,
solamente apareceran los canales 1 ... 9 en la

panialla ael emisor de 9 canales mz-18 HoTT.

Offset

Como se ha descrito anteriormente, en el subment “CH
set” del menU bésico, pagina 92, hemos asignado un
elemento de control a una de las funciones 5...905 ... 12,
como por ejemplo el deslizante lateral proporcional SL 1.
Cambiamos el centro de este elemento de control, es decir,
su punto neutro (si lo queremos en referencia a un Q.Link
especifico) en la Ultima pantalla del ment “D/R,EXP”.

CH | cHsZETL

Con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos el valor del
offset que tenemos que cambiar, por ejemplo:

(R G [
i[RIl
00 | che [D00%
1 H i CHi |ﬁ r'M'
3|
FFS

QFFSET CFFSET

El color del valor del campo cambia de rojo a azul.
Ajustamos el valor correspondiente con las teclas [EE 0
de la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:
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e [H11%| Chiz [ DO
OFFSET OFFSET

El rango de ajuste es + 125%.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Nota.
E En contraste con e/l display de 12 canales de/
emisor mz-24 HoTT en esta seccion,
Solamente apareceran los canales 1 ... 9 en la
pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT.
Una vez hemos finalizado los ajustes, tocamos la tecla

21\ de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion:




E Wing Mix
Ajuste de las mezclas

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“en
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “Wing Mix’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

e Ajustes dependientes de un Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal’, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro

® Golumna ACT (activa)
Dentro del campo de valor de esta columna, especificamos
si la mezcla esta normalmente bloqueada [\T§] o activa [o].

Una vez hemos ajustado este campo en @!] podemos
conmutar la mezcla entre on y off con un control asignado
en la columna de la derecha “CTL".

® Columna “SET”
Para pasar al mend de los ajustes, tocamos la tecla
correspondiente g5 en la columna “SET” con el dedo o el
lapiz suministrado.

® Columna Ctrl (control / interruptor)
En el campo de valor de la columna Ctrl, asighamos un
control o control como interruptor a la mezcla tal como se
ha descrito en la secciéon “Asignaciéon de los controles,
interruptores e interruptores de control” de la pagina 38.

Linea RUDD >> AILE (direccion >> alerones)

Frecuentemente, el comportamiento del eje longitudinal
queda influenciado por el comportamiento de la direccidn.
Esto es particularmente problemédtico en el ‘“vuelo a
cuchillo” en el cual la Unica superficie que actia como
profundidad pertenece al fuselaje y es el timon de direccidn,
dado que las alas estan verticales en esta posicion de
vuelo. Esto puede causar que el modelo rote si movemos
los alerones. Es necesario hacer una correccion a lo largo
del eje longitudinal (alerones) dentro de un rango ajustable
cuando utilizamos la direccion.

Obviamente, la direccion y los alerones permanecen
controlables por separado.

El rango de ajuste de + 150% hace posible la adecuada
adaptacion de la direccién de la deflexion. Opcionalmente
este mezclador puede activarse o desactivarse con un
interruptor o un control, de manera que el modelo se
controles con los dos canales por separado.

Para ajustar la mezcla, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar la tecla central de la linea “RUDD
>> AILE”™:
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MILTYPE
RUDD »= AILE | INH

AILE > RUDD [INH %
RUDD >» ELEV | INH 18 |

Se abre el correspondiente menu de ajustes:

L i R m
AUDD == AILE
L FATE B
[+fo0| [rrome! [FIRE™
[REE"

Para habilitarlo, tocamos el campo del valor
correspondiente, por ejemplo el de la izquierda, con el dedo
o el lapiz suministrado:

gm Fm MOREAL r?

RUDD = E___ _-
A [RATE) B

[+ioee] [+1o0% [FRE™

(e

roEE

El color del campo cambia de rojo a azul:

[RATE} B

+1|J[|"u

e
RET
o




Ajustamos el valor necesario con las teclas [EE 0 de
la derecha de la pantalla.

Usamos el mismo procedimiento para el lado positivo del
recorrido del control, por ejemplo:

ﬂmr-_m HOMEL

Tocamos la tecla EE para volver a cambiar el valor en
azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Nota:

Para ver la pantalla con el grafico de la posicién
actual de los servos, podemos acceder a ella
desde casi cualquier menl, con la tecla

denominada o 8 de la esquina superior derecha,

tocandola con el dedo o el lapiz suministrado. Tocamos la
tecla [sJAl8]{ para volver al punto de inicio.

Tocamos la tecla de la esquina superior izquierda de
la pantalla ...

... para volver a la seleccion de las mezclas:

IR e e (F

MILTYPE ACT BET CML

ALDO >> ALE [(TNH | (55| [TON' )

ARE>>RUDD [NH ] [=)[on]
AUDD > ELEV [ | [ | [(OW)

Linea AILE >> RUDD (alerones >> direccion)

En este caso la direccion es movida por los alerones segun
la proporcidén de la mezcla, lo que permite junto con el
diferencial de alerones, pagina 150, anular el efecto de giro
negativo y efectuar giros limpios. No obstante, el control por
separado de la direccion siempre esta disponible.
El rango de ajuste de + 150% hace posible la adecuada
adaptacién de la direccién de la deflexion. Opcionalmente
este mezclador puede activarse o desactivarse con un
interruptor 0 un control, de manera que el modelo se
controle con los dos canales por separado.

Como norma general esta mezcla se ajusta de

tal manera que el mando de direccién se
A desplaza hacia el lado del aleron que se eleva,

generalmente es suficiente un valor de
alrededor del 50%.
Este ajuste solo puede hacerse de manera simétrica,
alrededor del punto neutro del stick del mando de alerones.
Para ajustar la mezcla, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar la tecla central en la linea “AlLE >>
RUDD”:

(R G ()

MILTYPE AT GSET CIL

AUDD > ALE [(ON | [5= | [5W6 |

AlLE > RUDD [ﬁ' [=][on]
AUDD s> ELEV [ A | [ ] [N )

Tauch
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Se abre el correspondiente men( de ajustes:

Para habilitarlo, tocamos el campo del valor
correspondiente, por ejemplo el de la izquierda, con el dedo
o el l&piz suministrado:

B R e

AILE = RUDD

Ajustamos el valor necesario con las teclas 0 de
la derecha de la pantalla.

Usamos el mismo procedimiento para el lado positivo del
recorrido del control, por ejemplo:



Sl

ALLE > RUDD

Tocamos la tecla [J13% para volver a cambiar el valor en
azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Nota,

Para ver la pantalla con el grafico de la posicién
actual de los servos, podemos acceder a ella
desde casi cualquier mend con la tecla

denominada o 8 de la esquina superior derecha,

tocandola con el dedo o el lapiz suministrado. Tocamos la
tecla [sJAl8]{ para volver al punto de inicio.

Tocamos la tecla de la esquina superior izquierda de
la pantalla ...

[ G [ e [®)
ALFIS punD

... para volver a la seleccion de las mezclas:

ﬂm m HOFAAL rrl

MILTYPE ACT SET CIL
RU[E:}HLE[F‘[_.;{_E':
ALE>>nuoD [ON |[ 3= | [Swe]

RUDD »» ELEV [ | [ =] oW

Linea RUDD >> ELEV (direccion >> profundidad)

Frecuentemente, el comportamiento del eje transversal
queda influenciado por el comportamiento de la direccidn.
Esto es particularmente problemético en el ‘“vuelo a
cuchille” en el cual la Unica superficie que actia como
profundidad pertenece al fuselaje y es el timon de direccidn,
dado que las alas estan verticales en esta posicion de
vuelo. Esto puede causar cambios en la direccidn si
movemos la profundidad. Es necesario hacer una
correccion a lo largo del eje transversal (profundidad)
dentro de un rango ajustable cuando utilizamos la direccidn.
Obviamente, la direccion y la profundidad permanecen
controlables por separado.

El rango de ajuste de + 150% hace posible la adecuada
adaptacion de la direccién de la deflexion. Opcionalmente
este mezclador puede activarse o desactivarse con un
interruptor o un control, de manera que el modelo se
controles con los dos canales por separado.

Para ajustar la mezcla, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar la tecla central de la linea “RUDD
>> ELEV”:

(R P o [8)

MILTYPE ACT GSET CIL

AUDD »> MILE [ ON | [>= | [5w6 |

AuDD - LEV [ | [ [(on |
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Se abre el correspondiente men( de ajustes:

Al R )

DD »» ELEY

A [RATE B

(s (W
i:3

Para habilitarlo, tocamos el campo del valor
correspondiente, por ejemplo el de la izquierda, con el dedo
o el l&piz suministrado:

FINID = ELEV
A (RATE B

Ajustamos el valor necesario con las teclas 0 de
la derecha de la pantalla.

Usamos el mismo procedimiento para el lado positivo del
recorrido del control, por ejemplo:



) R [ e [

AUDD == BLEV
A {RATE} B

Tocamos la tecla EE para volver a cambiar el valor en
azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Nota:

Para ver la pantalla con el grafico de la posicion
actual de los servos, podemos acceder a ella
desde casi cualquier mend con la tecla

denominada 0 E de la esquina superior derecha

con el dedo o el lapiz suministrado. Tocamos la tecla &4
para volver al punto de inicio.

Tocamos la tecla de la esquina superior izquierda de
la pantalla ...

] 0 e [
R ELEW

... para volver a la seleccién de las mezclas:

MILTYPE ACT SET O
AUDD >> ALE [N | [>> | [5W8 |
|

ALE >>AuD0 [on ][5> | [5we )

FHJm»EI.EH'[_!_Ii_'__»_ :l.‘.".'..-

Una vez hemos finalizado todos los ajustes, tocamos la
tecla 218l de la esquina superior izquierda para volver al
menu de seleccion.
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E THR.CRV
Caracteristicas del control del stick del Motor /

frenos

Nota:
Este menu esta oculfo cuando seleccionamos

g un modelo con ‘NO POWER’ en los ajustes

basicos de los menus ‘Model Sel” o ‘Mode/
hpe’.

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

N ———
l.:' T4
“[--llmﬁ_a: 00.0v HH

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “THR.CRV” con el dedo o el lapiz
suministrado:

En este menul podemos adaptar la curva del carburador, asi
como el idle LOW y la posicién del “motor off” del motor.

Este mend nos permite cambiar la caracteristica del control
del stick del motor, independientemente de si la funcién del
control actla directamente sobre un servo conectado al

control del canal 1, o través de las mezclas de algunos
SErvos.

Ajustes dependientes del Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecerd en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Cambio de la direccion del control

En el programa de los modelos de aviones de los emisores
mz-18 HoTT y mz-24 HoTT, la posicidn inferior del stick es
por defecto “motor off’ para los motores eléctricos, y “idle
LOW?” (relenti) para los motores de combustion. Invirtiendo
la curva del motor, la direccién del control del motor puede
cambiar, si es necesario, y pasar de “acelerar de abajo
hacia arriba” a “acelerar de arriba hacia abajo”.

Cambiamos a la pantalla del grafico / numérica de la
posicion del stick de control tocando la tecla de la
parte inferior izquierda de la pantalla con el dedo o el lapiz
suministrado, y activamos la opcién del ajuste de las
coordenadas Y tocando la tecla @

[/ R o [

————— CURVE [ OFF |

M 00 e

Usamos el stick del motor para mover la linea vertical verde
entre los dos puntos extremos “L” y “H” en el gréfico. La
posicion momentanea del stick también se muestra de
forma numérica en la linea “IN” (-100% a + 100%).

Ahora movemos el stick del motor a una de las dos
posiciones extremas, por ejemplo arriba. La linea verde se
mueve hacia la derecha y desaparece debajo del marco
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blanco. Al mismo tiempo, el color del punto de la parte
superior derecha pasa de verde a rojo:

curve [OFF |
N 00

OuT 100

POINT H  +oo% [TBEE

[STON | [ X-axis | [Voacia | [TENT |

mantenemos pulsada la tecla de la parte derecha de
la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado, para mover
el punto rojo hacia abajo a un valor de 000% en la linea
“POINT":

gr@ m HORMAL

CURVE [TFF |
N 00
ouT ~400%
POINT H
[STON |Yaxia | [Foaiw | [ERT

Ahora movemos el stick a la posicion opuesta, es decir,
hacia abajo. La linea verde se mueve hacia la izquierda, y
los puntos extremos de la linea horizontal amarilla cambian
de color:

QWE m NORMAL

cURVE [OFF |
N -0

OUT 400
POINT L 00,

[STON || X-axis | | ¥-aria




Usamos el dedo o el lapiz suministrado para mantener
pulsada la tecla de la derecha de la pantalla hasta
llegar al valor de +100% en la linea “POINT".

Actua de forma parecida a una sefial de control invertida
sobre todas las mezclas y funciones acopladas y el Power
OFF time activo del Thro Position.

Ajuste de los puntos de soporte

La curva del control puede ajustarse con hasta 7 puntos,
denominados de ahora en adelante puntos de soporte, a lo
largo del recorrido total del stick: La pantalla con el gréfico
hace mucho méas sencillo especificar los puntos de soporte
y sus ajustes. No obstante, es recomendable empezar
solamente con cinco puntos.

En los ajustes basicos del programa, los dos puntos de
soporte forman una respuesta lineal, y son el punto extremo
de la parte inferior del recorrido “L” (low = -100% del
recorrido) y el punto extremo de la parte superior del
recorrido del stick “H” (hight = +100% del recorrido).

(57 () (V) (BT

LRECERIST OFFAST ON

Tocamos esta tecla con el dedo o el lapiz suministrado para
activar o desactivar el gréfico y la informacion numérica de
la posicion del stick de control.

Usamos el elemento de control (motor) para mover la linea
vertical verde entre los dos puntos extremos “L” y “H” dentro
del gréfico. La posicion momentanea del stick se muestra
también de forma numérica en la linea “IN” (-100% a
+100%). El punto en el cual esta linea cruza la curva se
denomina “OUT”, y puede variar en los puntos de soporte
entre —125% a +125%. Este control de la sefial afecta en
consecuencia a todos los mezcladores y funciones
acopladas.

En el siguiente ejemplo, el stick de control estd situado
exactamente en el punto medio del recorrido entre el punto
medio y el final del recorrido, a +50% del recorrido del
control, y genera una sefial output que es solamente el
+50% debido a su linealidad.

Entre los dos puntos finales “L” y “H”, podemos colocar
hasta cinco puntos de soporte adicionales, y la distancia
entre ellos no debe ser nunca inferior a aproximadamente
un 25%.

e Tecla ENl]

Movemos el stick de control. Siempre que haya un signo de
interrogacion a la derecha de “POINT”, podemos pulsar la
tecla para ajustar el siguiente punto de soporte. Al
mismo tiempo, aparece un punto verde en la interseccion
entre las lineas amarilla y verde:
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Una vez movemos la linea verde con el stick de control
cerca del punto, este se vuelve rojo, y el signo “?” queda
reemplazado por un numero, y el valor del punto aparece
en el campo de valor a la derecha del niumero del punto de
soporte:

La secuencia en la cual coloquemos los cinco puntos entre
los puntos extremos “L” y “H” no tiene ninguna importancia,
dado que los puntos son automaticamente renumerados de
forma secuencial de izquierda a derecha, si se borra uno de
los puntos, por ejemplo:




Borrado de los puntos de soporte

Para poder borrar los puntos de soporte 1 a 5, movemos la

linea vertical verde con el stick de control cerca del punto

de soporte correspondiente. Una vez aparece el niumero del

punto de soporte con el valor asociado en la linea “POINT”,

y el punto es rojo (ver las pantallas inferiores), lo podemos
Eﬁ? por ejemplo:

borrar tocando la tecla

Cambio del valor de los puntos de soporte

® Tecla (eje X)
Activamos esta funcién tocando la tecla de la linea inferior
de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.

Ahora podemos mover un punto activo (rojo) hacia la
derecha presionando la tecla , o hacia la izquierda
pulsando la tecla m por ejemplo:

Tocamos la tecla de nuevo para desactivar la
funcién.

Nota;

® S/ movemos el punto rojo horizontalmente

mas alld de la actual posicion del control, el

punto rapidamente se vuelve verde y el simbolo
“?” aparece en la linea POINT. Este signo de interrogacion
no s relativo al punto que hemos movido, s no que indica
que podemos gjustar otro punto en la posicion actual del
control,
® Hay que tener en cuenta que los porcentajes en las
lineas ‘IN” y “OUT” siempre se refieren a la posicion
momentdnea del control del stick, y no a la posicion de/
punto.

e Tecla (ejeY)
Activamos esta funcion tocando la tecla de la linea inferior
de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.

Ahora podemos mover un punto activo (rojo) hacia arriba
presionando la tecla , 0 hacia abajo pulsando la tecla

[]=8, por ejemplo:
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E mm FOMRAL [T'

ME'

e

poNT 2  067% [DEC)

T [5roN] (e (Ve (BT

Tocamos la tecla de nuevo para desactivar la
funcién.

Nota.

.e Hay que tener en cuenta que los porcentajes en
1as lineas ‘IN” y “OUT” siempre se refieren a la
posicion momentanea del control del stick y no a

1a posicion del punto.

Redondeo de la curva del canal 1

® Tecla ON/ OFF en la linea “Curve”

La curva de perfil angular resultante podemos redondearla
automaticamente, activando la funcién de redondeo,
pulsando esta tecla con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo:




=] (ERER [T Graele

2 CURVE [ON |

IN

Nota importante.

Las curvas que se muestran aqui son

solamente de demostracion, y no representan

curvas de motor reales.

Después de finalizar los ajustes, tocamos la tecla de

la esquina superior izquierda para volver al meni de
seleccion.

[TEACK " [TEASE | [FUNCTION [GYSTEM

e N Ffﬂ?‘"ﬂﬁﬂ'
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E ldle LOW

Ajuste de un relenti estable
Nota:

Este menu estéd oculto en funcion de los ajustes
A bésicos en los ments ‘Model Sel” o ‘Model

Hype’.

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“en
F:

[ $
B moconov [ff]

.E'_Ill-lilllE o ity 2
W

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “Idle LOW’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

Normalmente, el relenti de un motor de combustion se
ajusta usando el trim digital del control del motor. Esta
posicion de relenti del servo del motor (que depende de la
posicion del control del trim) se puede ajustar, si es
necesario, a un relenti alto o bajo con un interruptor, con un

valor que se ajusta en este menu dentro de un rango de +
20%.

AT | 1N

¢ [oN

SET  [000%

Programacion

En la linea “ACT”, activamos o desactivamos la opcion “Idle
LOW” tocando la tecla correspondiente con el dedo o el
lapiz suministrado, por ejemplo:

En la linea “CTL", asignamos un control para afadir o
eliminar el valor correctivo para ajustar en la linea “SET”, tal
como se ha descrito en la seccién “Asignacién de los
controles, interruptores e interruptores de control” de la
pagina 38, por ejemplo:

acT | ON

- SET [oo0%
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En la linea “SET”, ajustamos el valor correctivo tocando el
campo del valor correspondiente con el dedo o el lapiz
suministrado:

Ajustamos el valor necesario con las teclas [EE 0 m de
la derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es + 100%. Un valor de +
100% mueve la posicion del relenti del servo del
motor ajustado con el trim del motor un 20%
hacia el Idle LOW, y viceversa.
Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado en azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto.
Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion.



Snap roll

Programacion automética

-

Nota:
Este menu estéd oculto en funcion de los ajustes
A bésicos en los ments ‘Model Sel” o ‘Model
hpe’.

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “Snap roll” con el dedo o el lapiz
suministrado:

A algunos pilotos les gusta programar automaticamente los
snaps rolls para el vuelo.

Ajustes dependientes del Q.Link
Si en el submend “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,

“Normal”, este aparecerd en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro:

El programa automatico que se describe aqui para los
emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT permite llevar a cabo
hasta cuatro ajustes de snap pre-programados (positivo
derecha / negativo izquierda y positivo izquierda / negativo
izquierda) en cada Quick Link. La posicion del interruptor
asignado a los ajustes individuales preajustados determinan
la figura respectiva programada, en la cual el stick de
control esta ajustado en un valor fijo, independiente de las
posiciones momentaneas del stick. Es decir, todos los
servos de alerones, profundidad y direccion se mueven a la
posicién programada cuando el stick alcanza la posicién
programada.

Como norma general, podemos activar los ajustes dentro
de un rango de + 150% en el campo del valor en azul,
activado con el dedo o el lapiz suministrado con los tres
botones de la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:

gm m HORMAL

MODE  AC

En general, los programas de las figuras individuales se
activan o desactivan seleccionado el correspondiente ajuste
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en la columna “ACT”, 0 @IJ 0 viceversa, tocandolos con
el dedo o el lapiz suministrado, por ejemplo:

Em I'-"Em—ﬂ PCIRMAL

Finalmente, podemos asignar a cada programa activado,
como se ha descrito en la seccion “Asignacion de los
controles, interruptores e interruptores de control’ de la
pagina 38, un control o interruptor para conmutarlo entre on
o off durante el vuelo.

ATENCION:
No activar nunca uno de estos programas de
A figuras accidentalmente, especialmente durante
el wvuelo. Si el programa se activa en un
momento o punto determinaao , e/ modelo puede
causar danos o lesiones!

Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
21\ de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion.



E Aile differentiation

Ajuste del diferencial de alerones
Nota:
Este menu esta oculto cuando seleccionamos
A “TAILE” 0 “TAILE TFLAP” en los menis ‘Model
Sel” o ‘Model type’.
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del ment “AILE diff’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

Sobre un alerén que se abate hacia abajo, la resistencia
aerodindmica es mas importante que sobre un alerén que
se abate en la misma amplitud pero hacia arriba. El
resultado de esta diferencia de resistencia es un par de
fuerza alrededor del eje vertical del modelo, que “lanza” al
modelo fuera de su trayectoria normal de vuelo, creando un

efecto secundario no deseado llamado “Viraje negativo”
(adverse yaw). Este efecto se nota mas sobre los
planeadores de gran envergadura que sobre los aviones a
motor, en los cuales el brazo de palanca es més corto. Este
efecto debe compensarse con la direccion, lo que provoca
mas resistencia y disminuye las prestaciones.

Cuando ponemos diferencial a los alerones, es decir,
cuando el abatimiento hacia abajo es menor que hacia
arriba, podemos reducir o précticamente eliminar este
efecto negativo.

En este caso es necesario un servo para cada alerén que
pueda montarse directamente en el ala. Como el reenvio es
muy corto, el mando de alerones se hace practicamente sin
juego.

E 0% {nomnaly
6 509G jdiMerantaly
3 1009 (spilty

La posibilidad que tenemos hoy en dia de hacer el
diferencial directamente a partir del emisor, frente a
soluciones mecanicas que deben colocarse en el momento
del montaje y que pueden tener juego de varillaje, tiene
numerosas ventajas.

Podemos modificar en todo momento el grado del
diferencial, limitarlo o anular completamente el abatimiento
de un alerdn hacia abajo en un caso extremo, configuracion
llamada “Split”. En este caso, este efecto negativo que
puede reducirse, o incluso anularse, puede volverse
positivo, de manera que sélo con un alerén elevado se cree
un par que haga girar al modelo alrededor de su eje vertical
en el sentido del viraje. Particularmente en los planeadores
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de gran envergadura podemos asi hacer giros limpios
Unicamente con los alerones, cosa que de otra manera no
seria posible.

Ajustes dependientes del Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecerd en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro:

Las opciones de ajustes disponibles dependen
ael ndmero de alerones seleccionados en los

menus ‘Model Sel” o ‘Model fype’.

El rango de ajuste de —100% a +100% permite regular el
diferencial independientemente del sentido de rotacién de
los servos del mando de alerones. El 100% corresponde a
un mando normal, es decir, sin diferencial, y 0% a una
anulacién completa del recorrido hacia abajo, ajuste “Split”.

En acrobacia son necesario valores absolutos bajos para
que el modelo gire alrededor de su eje longitudinal cuando
abatimos los alerones. Los valores medios de



aproximadamente -50% o +50% son caracteristicos de los
vuelos con veleros para enroscarse en las térmicas. La
posicion de Split (0%) es cominmente utilizada en vuelo de
ladera, si los virajes deben efectuarse Unicamente con
alerones.

Para cambiar un valor, tocamos el correspondiente campo
del valor con el dedo o el lapiz suministrado, por ejemplo:

(5 R (B L [

Usamos el mismo procedimiento con el valor del diferencial
para el alerén derecho y los alerones interiores.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado en azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto.
Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion.

El color del campo pasa de rojo a azul:

[ R [ B e

mmmmm

RATEA [H00% | [100%
RATEB _1u:r+ ! [Toe: | oo |

Ahora, en el campo del valor activo (azul), pulsamos [EE
para incrementar el valor actual o para reducirlo, por
ejemplo:

RATE &
RATER
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E Flap mixer
Ajuste de las mezclas de los flaps
Nota:
Este menu esta oculto cuando seleccionamos
A “TAILE” 0 "2AILE” en los mends ‘Model Sel” o
‘Model type’.
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “Flap MIX" con el dedo o el lapiz
suministrado:

Ajustes dependientes del Q.Link

Si en el submenu “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecera en la parte superior de la pantalla

en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro:

{'

FLAPTYRE

FLAP |
MLE=>FLAP | INH |

ELEV>>FLAP | INH |
FLEP>»ELEV [IRH | [ =

¢ Columna “ACT" (activo)
Dentro del campo de valor de esta columna, especificamos
si el mezclador esta generalmente bloqueado M 0 Em
Una vez hemos ajustado el valor de esta campo en Em
podemos cambiar entre on y off cada mixer de manera
individual con el control asignado en la columna “CTL”.

¢ Columna “SET”

Para cambiar al mend de ajustes, tocamos la
correspondiente tecla 25 en la columna “SET” con el dedo o
el lapiz suministrado.

¢ Columna “CTL” (control / interruptor)
En el campo de valor de la columna CTL, asignamos un
control o interruptor de control a la mezcla tal como se ha
descrito en la seccion “Asignacion de los controles,
interruptores e interruptores de control” de la pagina 38.

Linea FLAP

En funcién del nimero de flaps seleccionado, la pantalla
mostrara una de estas tres vistas:

[Fue].

RATEA [+100%|
RATEE [+400%)|

OFFSET | 000 |
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gm P Craibee | MCRHAL

RATEA [+100%
RATEE [+i00%]
OFFSET [000%

¢ Lineas RATEA/B

Si hemos activado un Q. Link trim tal como se describe en
la seccion “Flap Sett” de la pagina 156, podemos cambiar el
efecto en los campos de valores para las dos lineas.
Tocamos el correspondiente campo de valor con el dedo o
el lapiz suministrado, por ejemplo:

e

RATE & [+100%

El color del campo pasa de rojo a azul:



Ahora, en el campo con el valor activo (azul) pulsamos [EE
para incrementar el valor actual dentro del rango de + 125%
y I8 para reducirlo, por ejemplo:

Usamos el mismo procedimiento con el valor para el
movimiento hacia abajo del flap de la izquierda (RATE B) y
para los valores del flap de la derecha y para cualquier
segunda pareja de flaps. Es posible utilizar valores
simétricos y asimétricos.

o Linea “Offset”

En esta linea ajustamos las posiciones especificas de los
Q.Link para todos los flaps en los respectivos modelos.
Esto nos permite ajustar las posiciones individuales de los
flaps para cada Q.Link.

El rango de ajuste de + 100% permite a los flaps moverse a
la posicién deseada independientemente de la direccion
rotacional del flap de los servos, por ejemplo:

RATE A E
RATEB i‘Iﬂ
EFFSEI'

® [as opciones disponibles dependen del
numero de flaps seleccionados en los menus
‘Model Sel” o "Mode/ type’.
® £/ valor del offset de los flaps que se ajusta aqui se
transfiere al Quick Link trim descrifo en la siguiente seccion,

‘Flap Sett”

Ajustamos las posiciones de los flaps de los alerones para
las Quick Link especificas en la pantalla “CH 5-9” en el
emisor mz-18 HoTT o en la pantalla “CH 5-12” del emisor
mz-24 HoTT en los respectivos menus “D/R,EXP”,
explicado en la pagina 136, por ejemplo en la linea “CH5”
del Quick Link “THERMAL”:

Nota.

A En contraste con la pantalla que aparece en e/

emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la

pantalia del emisor de 9 canales mz-18 HoTT
solamente aparecen los canales 7 ... 9.
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Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado en azul (y por lo tanto activo) al valor por defecto.
Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion.

Emrm—l newa ()

FLAP-TYRE AT CTL
FLAP = |

ELEVFLAP [BH [ |[ON |

Linea AILE >> FLAP

En esta linea, podemos ajustar para cada Quick Link el
porcentaje de movimiento de la pareja de flaps “FLAP” (y si
es necesario “FLAP2”) como un alerédn cuando movemos
los alerones.

Normalmente, los flaps siguen el movimiento de los
alerones pero con menos recorrido, es decir, el porcentaje
de la mezcla es menos del 100%.

El rango de ajuste de + 125% hace posible adaptar
correctamente la direccién del abatimiento de los alerones
dependiendo de la direccién de rotacidn de los servos de
los flaps.

Como todos los valores se ajustan independientemente, los
abatimientos de los alerones de los flaps pueden ser
diferentes.

Adaptamos los valores individuales como se ha descrito
anteriormente, por ejemplo:




Nota:

de flaps seleccionados en los mends ‘Model
Sel” o ‘Model type’.

! Las opciones disponibles dependen del nimero

Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
IX® de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion.

Linea ELEV >> FLAP

Para compensar la profundidad, en las curvas cerradas o
en acrobacia, ésta se puede utilizar en combinacién con los
flaps gracias a esta mezcla. El sentido del abatimiento debe
ser de tal manera que cuando tiramos de la profundidad los
flaps bajen, y cuando piquemos suban. Siempre deben por
lo tanto funcionar en sentido inverso.

Para cada pareja de superficie de mandos podemos definir
un funcionamiento simétrico o asimétrico. Es posible ajustar
valores entre +125%. Por defecto, se ajustan valores
uniformes del +30% para los alerones ...

... y los flaps:

Adaptamos los valores individuales tal como se ha descrito
en “FLAP line”.

Nota.
Las opciones disponibles dependen del nimero
A de fiaps seleccionados en los ments ‘Model
Sel” o ‘Model fype’.
Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla

21\ de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccién:

Linea FLAP >> ELEV

Cuando se bajan los Flaps, se produce un efecto
secundario hacia arriba o abajo que actla sobre el eje
transversal del modelo. Igualmente podemos necesitar que
el modelo sea un poco mas rapido subiendo ligeramente los
flaps. Esta mezcla puede usarse para ambas necesidades.
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Gracias a esta mezcla, cuando los flaps bajan, en funcion
de los valores ajustados, la posicion del mando de
profundidad se corrige automaticamente. El efecto obtenido
depende pues directamente del valor de la correccion
ajustado. Este ajuste puede hacerse de manera simétrica o
asimétrica respecto al neutro del elemento del mando de
los flaps.

El rango de ajuste es de + 125%. Para este mezclador el
ajuste “habitual” esta en el rango de un digito o dos digitos
bajos. Por defecto est4 ajustado a 0%:

Adaptar los valores individuales tal como se ha descrito al
principio de esta seccién bajo la linea “FLAP line”.

Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla

X8l de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion de la mezcla:

aevs-rap [ | (> |[on )

AAPs>ELEY [ | [>> |[ON

Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
X8l de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion:



BACK | [TEASE | [FUNCTION [SYSTEM

G Link

(|
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I Flap Sett
Ajuste del efecto del servo de flaps

Nota:
Este menu estd oculfo cuando Ssolamente
A seleccionamos “TAILE” en los menus ‘Model
Sel” o ‘Model type”.
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

B —
w'u
ﬂ'[""l |:|.- 0.0 HH

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “Flap Sett’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

En funcidn del numero de alerones y flaps seleccionados, la
pantalla mostrara diferentes vistas: la superior de las dos
figuras siguientes muestra la pantalla cuando ajustamos el
minimo de “2AILE” y la inferior cuando seleccionamos el
méaximo “...4FLAP”.

=
AATEA | |

RATER Im

Ajustes dependientes del Q.Link

Si en el submenu “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Programacién

En el submend “CH SET”, pagina 92, supongamos que
hemos asignado un control o interruptor al input 6
(identificada como “FLAP” o “FLAP1” dependiendo del
numero de flaps seleccionado), por ejemplo, en un modelo
que tiene dos servos de alerones y dos servos de flaps:
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grm'r-m— 70| FED
. Throtte [8T1| 7. Flaps2  [NONE!
2 Aikrent | B, A i m
1. Hewato 3| 0 A2 rEI\IE

. Ruddsr | 10, s NONE'
. Mileron? [NONE| 11, mmd  [NOME
G Fapat |8 2 mams  [NONE

e Opcion ACT (activo / bloqueado)
En el campo de valor a la derecha de “ACT" se ajusta 0

... el elemento de control asignado al input 6 en el submenu
“CH set” afecta a los servos 6 y 7. En un modelo con
solamente un servo de flaps, el elemento de control actia
exclusivamente en el servo 6, con los valores ajustados en
el subment “D/R,EXP” del menu de funciones.

Si el campo del valor esta ajustado en Em

R,
| N




... el elemento de control asighado al input 6 en el submenud
“CH set” se conmuta en la funcién Quick Link trim descrita
méas abajo en esta seccion. No obstante, se mantiene una
influencia proporcional de los valores ajustados en el
subment “D/R,EXP” del menu de funciones.

En la pantalla descrita mas abajo, podemos especificar el
efecto de los elementos de control asignados al canal 6 en
el ment “CH set”, pagina 92, en la forma de Quick Link trim
en las posiciones de los alerones, flaps, y opcionalmente en
la profundidad.

® QOpcion CTL (control / interruptor)
En el campo de valor de la columna CTL, asignamos un
interruptor o control como interruptor de la mezcla para un
Quick Link determinado, tal como se ha explicado en la
seccion “ Asignacion de los controles, interruptores e
interruptores de control” de la pagina 38, por ejemplo, en el
Quick Link “THERMAL”:

NOTA:
S7 seleccionamos , desactivamos los Quick
A Link trim descritos aqui’ asi como los valores
memorizados en el submenu “D/REXP". Por
defecto, el valor es 100% por lado.

Lineas RATEA/B

Podemos definir un efecto simétrico o asimétrico para cada
pareja de flaps. Si dejamos el ajuste del recorrido de la
linea CH5 a 100% en la pantalla “CH5-9” 0 “CH5-12" en el
menu “D/R,EXP”, pagina 136, generalmente un 5-20% es
suficiente.

Activamos la Quick Link que queramos utilizar, y tocamos el
campo de valor a ajustar con el dedo o el lapiz
suministrado:

En el campo del valor activo (azul), pulsamos [ﬂE para
incrementar el valor actual dentro de un rango de + 100% y
para reducirlo, por ejemplo:

Usamos el mismo procedimiento para los otros valores que
tenemos que ajustar, asi como los alerones interiores
“AILE3"y “AlLE4".
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Tocamos la tecla BE para hacer un reset del valor en azul
(y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Después de completar los ajustes para los alerones,
podemos cambiar a la pégina para el ajuste de los flaps
tocando [J[24] de la parte derecha de la pantalla usando el
procedimiento que se describe arriba, por ejemplo:

LA [FLara) e e (T
e A (7 () s (e (WES"
RATE S [P (o0, (s (s, D)

Finalmente podemos saltar a la pagina para el ajuste de la
profundidad tocando la tecla NEXT de la parte derecha de
la pantalla y entramos los ajustes necesarios usando el
procedimiento descrito mas arriba, por ejemplo:

Nota.
Por defecto no hay asignado ningun control a
A la input 6 en e/ menu ‘CH set” No obstante,
podemos asignar un interruptor o control en
cualquier momento y por lo tanto ajustar
diferentes posiciones de fiaps dentro del Quick Link como
se ha descrito en esta seccion.



Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla

IX® de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion:

BACK | [ HASE | [FUNCTION| [ SYSTEM

158




159




E Airbrake
Ajuste del sistema de frenos en los aviones

Nota:
Este menid estd oculfo cuando Ssolamente
A seleccionamos “TAILE” en los menis ‘Model
Sel” o ‘Model type”.
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del menu “Airbrake” con el dedo o el lapiz
suministrado:

En funcidn del numero de alerones y flaps seleccionados, la
pantalla mostrara diferentes vistas: la superior de las dos
figuras siguientes muestra la pantalla cuando ajustamos el
minimo de “2AILE” y la inferior cuando seleccionamos el
maximo “... 4FLAP”.

ACT |IHH|

L.ﬁF' FLAPI
HATE |

Ajustes dependientes de las fases de vuelo

Si en el submenu “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Programacién

En la pantalla descrita abajo, entramos el porcentaje y
direccion del abatimiento de los flaps, y opcionalmente de la
profundidad, para el freno. Para que estos ajustes sean
efectivos y recuperables con un interruptor, por ejemplo,
empezar programando las opciones en los campos “ACT” y
“CTL" descritas a continuacion:

e Opcion ACT (activa)
Dentro del campo de valor para esta columna,
especificamos si esta funcion estd generalmente bloqueada
INHEJON

Una vez hemos ajustado este valor en Em podemos activar
0 desactivar la funcién del elemento de control
seleccionado en la posicion de flap determinada,
individualmente para cada Quick Link, con el control
asignado en el campo de opciones “CTL”.
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e Opcion CTL (control / interruptor)
En el campo de valor de la columna CTL, asignamos un
interruptor o interruptor de control a la mezcla para un
Quick Link determinado tal como se ha descrito en la
seccion “Asignacion de los controles, interruptores e
interruptores de control” de la pagina 38, por ejemplo, en el
Quick Link “LANDING™:

LHDIME

Linea RATE

Podemos definir un efecto simétrico o0 asimétrico para cada
pareja de flaps. Para poder definir el abatimiento hacia
arriba o hacia abajo, el rango de ajuste es de + 150%.
Seleccionamos el Quick Link que queremos utilizar, por
ejemplo “LANDING”, y tocamos el campo del valor que
queremos ajustar con el dedo o el lapiz suministrado:

El color del campo de valor pasa de rojo a azul:



En el campo del valor activo (azul), pulsamos [[IE para
incrementar el valor actual dentro del rango de + 150% y
m para reducirlo, por ejemplo:

Usamos el mismo procedimiento para los valores de los
alerones de los extremos asi como de los interiores.
Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor en azul
(y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Después de completar los ajustes para los alerones,
podemos cambiar a la pagina para el ajuste de los flaps
tocando m de la parte derecha de la pantalla usando el
procedimiento que se describe arriba, por ejemplo:

Para evitar un abatimiento brusco de los flaps ajustados de
esta manera cuando movemos el control asignado,
tocamos la tecla m de la derecha de la pantalla para ir a
la Ultima pantalla de esta opcién. Incorporamos un retardo
para el abatimiento de los flaps tal como se ha descrito
arriba, por ejemplo:

(R

AIRBRAKE DELAY 728

Nota.

Cerrar los flaps suavemente ajustando el Quick
A Link "LANDING” adicionalmente al Quick Link

‘NORMAL” en el menu “Q.Link", pdgina 132, e
incorporar un inferruptor para el retardo. Para el interrupfor,
usar el mismo control que se usa para activar la funcion de
freno.
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Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
X8l de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion:




E Butterfly
Ajuste del sistema de frenos en los

planeadores
Nota:
Este menu estd oculfo cuando solamente
A seleccionamos “TAILE” en los menis ‘Model
Sel” o ‘Model type”.
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del ment “Butterfly” con el dedo o el lapiz
suministrado:

En funcidn del numero de alerones y flaps seleccionados, la
pantalla mostrara diferentes vistas: la superior de las dos
figuras siguientes muestra la pantalla cuando ajustamos el
minimo de “2AILE” y la inferior cuando seleccionamos el
maximo “... 4FLAP”.

En este menu podemos ajustar una configuracién para las
superficies de mando muy particular, denominada “Crow” o
“Butterfly”. Cuando salen los aerofrenos, los dos alerones
suben levemente en el mismo porcentaje, y los dos flaps
bajan lo maximo posible. Con una tercera mezcla
efectuamos una compensacion con la profundidad para que
la velocidad no se modifique respecto al vuelo normal.

NS

La interaccion de los flaps, alerones y profundidad controlan
el &ngulo de planeo cuando nos aproximamos para el
aterrizaje. (La posicion de los flaps en el butterfly se usa a
veces en vuelo sport 0 veleros de competicion en lugar de
aerofrenos).
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Ajustes dependientes de las fases de vuelo

Si en el submend “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecerd en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Programacion

Los mezcladores para el butterfly descritos a continuacion
son accionados por el stick del motor / frenos, asignado por
defecto a la salida “CH1”, o alternativamente por cualquier
otro control del emisor que se asigne a la “Throttle input” del
menU “CH set”, pagina 92.

En muchos casos, no obstante, la seleccion se limita a la
preseleccionada input 1, y los aerofrenos se utilizan usando
el stick sin muelle del CH1:

1. Blevator

. Ruddar

A En contraste con e/ display de 12 canales de/
A emisor mz-24 HoTT en esta seccion,

Solamente apareceran los canales 1 ... 9 en la
pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT.

Si queremos usar otros elementos de control, podemos
activar los aerofrenos utilizando uno de los controles de
funciones suplementarias, si por ejemplo el stick del gas se
emplea en otros usos.

El punto neutro (offset) se ajusta en la pagina de la ultima
pantalla del meni que estamos describiendo, o en la
posicion del control identificada como “BUTTERFLY OFF”
en la pantalla, y puede colocarse en cualquier posicion.



Dado que esto es esencial para el correcto abatimiento de
los flaps, a continuacion damos una descripcion detallada.

Display BUTTERFLY OFF

Accedemos a la Quick Link que queremos utilizar, por
ejemplo la Quick Link “LANDING”, y tocamos repetidamente
la tecla de la derecha de la pantalla en la pagina de
inicio del menu “BUTTERFLY” ...

Ahora movemos el elemento de control asignado al input
“CH1”, por defecto el stick del motor / frenos, hasta la
posicion en la cual los flaps se retraen o cierran. La
posicién actual se muestra en amarillo a la derecha del
campo de valores.

Una vez se alcanza la posicion requerida, transferimos el
valor al campo tocandolo con el dedo o el lapiz
suministrado, por ejemplo:

La posicion del control en amarillo se transfiere al campo
del valor:

El punto de offset del BUTTERRFLY OFF seleccionado
determina la posicion del control en la cual el sistema de
freno se retrae o cierra, y determina también la direccion de
funcionamiento del elemento de control asignado, por
defecto el stick de control del motor, cuando extendemos el
sistema de frenado:
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e | os flaps se extienden a partir de valores del offset “+”
cuando el correspondiente elemento de control, como por
ejemplo el stick del motor, se mueve de arriba hacia abajo,
en direccion al piloto.

e | os flaps se extienden a partir de valores del offset “-”
cuando el correspondiente elemento de control, como por
ejemplo el stick del motor, se mueve de abajo hacia arriba,
alejandose del piloto.

¢ Si el punto de offset no esta colocado al final del recorrido
del control (ver las figuras anteriores), el resto del recorrido
por encima del punto queda libre, es decir, este tramo no
tiene influencia en el flap mixer descrito méas abajo.

Este recorrido libre asegura que todos los ajustes de los
frenos estan en el punto neutro incluso cuando hay ligeras
desviaciones en el punto de stop del control del freno. Al
mismo tiempo, el recorrido de control efectivo se amplia
automaticamente al 100%.

Después de ajustar el offset del freno (lo que es Util para la
correcta evaluacion del ajuste del abatimiento de los flaps),
volvemos a la pégina de la primera pantalla del mend
“BUTTERFLY” tocando la tecla M [pagina siguiente] de
la parte derecha de la pantalla con el dedo o el lapiz
suministrado:

[ (R [ e L




En esta pantalla entramos el porcentaje y direccion del
abatimiento de los flaps, y si es necesario también el de la
profundidad, para frenar. Para que estos ajustes sean
efectivos, y si es necesario recuperables con un interruptor,
también es recomendable programar los dos campos
opcionales “ACT” y “CTL” descritos a continuacién después
de ajustar el punto de offset preferido:

e QOpcion ACT (activa)
Dentro del campo de valor para esta columna,
especificamos si esta funcion estd generalmente bloqueada
INHEJON

Una vez hemos ajustado este valor en @E podemos activar
0 desactivar la funcién del elemento de control
seleccionado en la posicion de flap determinada,
individualmente para cada Quick Link, con el control
asignado en el campo de opciones “CTL”.

e Opcion CTL (control / interruptor)
En el campo de valor de la columna CTL, asignamos un
interruptor o interruptor de control a la mezcla para un
Quick Link determinado tal como se ha descrito en la
seccion  “Asignacion de los controles, interruptores e
interruptores de control” de la pagina 38, por ejemplo, en el
Quick Link “LANDING™:

Linea RATE

Seleccionamos el Quick Link que queremos utilizar, por
ejemplo “LANDING”, y tocamos el campo del valor que
queremos ajustar con el dedo o el lapiz suministrado. Para
definir el abatimiento hacia arriba o hacia abajo, el rango de
ajuste es de + 150%.

En el campo del valor activo (azul), pulsamos [EE para
incrementar el valor actual dentro del rango de + 150% y
para reducirlo, por ejemplo:
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Tocamos la tecla BE para hacer un reset del valor en azul
(y por lo tanto activo) al valor por defecto.

Después de completar los ajustes para los alerones,
podemos cambiar a la pégina para el ajuste de los flaps
tocando m [pagina siguiente] de la parte derecha de la
pantalla para entrar los ajustes necesarios usando el
procedimiento que se describe arriba, por ejemplo:

ware [0 125 12 (o) ("
o

Si las mezclas para los aerofrenos se han activado como se
ha descrito hasta ahora, podemos ajustar una configuracién
para las superficies de mando muy particular, denominada
“Crow” o “Butterfly”. Cuando salen los aerofrenos, /os dos
alerones suben levemente en el mismo porcentaje, y 10s
aos flaps bajan lo maximo posible. Con otra mezcla — ver
mas abajo, en el apartado “elevator curve” efectuamos una
compensacion con la profundidad para que la velocidad no
se modifique respecto al vuelo normal y no se tenga que
tocar el trim. Es necesario evitar el peligro de que el modelo
se desacelere excesivamente, ya que si hemos empezado
la aproximacién para el aterrizaje demasiado pronto, y la
queremos prolongar recogiendo de nuevo los frenos, puede
ser que no tengamos tiempo de dar otra vuelta y
estrellemos el modelo.



Consejo para poder juzgar la eficacia de los aerofrenos:
Poner las superficies de mando en posicion
de frenado y mirar desde la parte delantera
del modelo, por encima y por debajo ael ala.
Como mayor es la superficie proyectada por
los mandos, mayor sera la eficacia de la frenada.

Pantalla del Elevator curve

ouT
POINT L 000

[T OFF| [Yoais | Veaia | [T

Cambiamos a la pantalla para la posicion del control
tocando la tecla de la parte inferior izquierda de la
pantalla con el dedo o el lapiz suministrado para poder
hacer los ajustes necesarios:

g e s e WL ELE
e

BCT

000 |"H!F|

[STON || Xeands || Yeamis | [TENT|

La linea vertical verde en el grafico de la pantalla que indica
la posicién del control del freno se mueve lejos del borde
del gréfico cuando el ajuste del valor del offset se excede.
El recorrido del control del freno de flaps se coloca
automaticamente en el 100%. El punto neutro de la mezcla
siempre se encuentra en el borde izquierdo del gréfico
independientemente del offset ajustado.

Movemos la curva de la profundidad hacia punto de stop
opuesto segln se necesite. EI método para ajustar la curva

de esta curva de mezcla de 7puntos utiliza los mismos
principios que los usados para la curva de la mezcla
descrita en la pagina 144 en referencia al menu
“THR.CRV".

(S - R =
ACT | ON | oL | oM

Curve [OFF |

IN A

[STON ' |X-axis || Yare

Siempre hay que probar estos ajustes a una

A altura de seguridad suficiente, y si es

necesario reajustarlos. Siempre tenemos que

procurar que el modelo no pierda demasiada velocidad

cuando sacamos los aerofrenos. Si no, corremos el riesgo

de que el modelo se quede sin velocidad en el caso de un

aterrizaje demasiado corto, e incluso entrando de nuevo los

aerofrenos, no tendremos suficiente velocidad para hacer
otro giro, y posiblemente lo rompamos contra el suelo.

Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
X8l de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion:
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V-Tail
_E Ajuste del funcionamiento de la cola en V

Nota:
Este  menu  solamente  gparece  cuando
A seleccionamos V-Tail en los ajustes basicos de
los menus ‘Model Sel” o ‘Model type’.
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “V-Tail’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

La profundidad y la direccidn estan controladas por dos
colas separadas dispuestas en forma de V. Las funciones
acopladas para el control de la direccion y la profundidad se
transfieren autométicamente desde el programa.

Ajustes dependientes de las fases de vuelo

Si en el submenu “Q.Link", pagina 132, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecerd en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

MORRAL

ELEY RUDD
A B A

Programacién

Tocamos el campo del valor correspondiente con el valor
que queremos cambiar usando el dedo o el lapiz
suministrado, por ejemplo:

R G [

ELEV AUDD
- R T [
(oeE

ELEY RUDD

R
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En el campo del valor activo (azul), pulsamos [ﬂE para
incrementar el valor actual y para reducirlo, por
ejemplo:

Egnﬂlﬁr!"1m;ﬁ;§"' WORMAL rgﬁ

ELEY RUCD

A B [

o o, WY
iz

Usamos el mismo procedimiento con los valores de los
otros campos.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor en azul
(v por lo tanto activo) al valor por defecto.

Nota.
Hay que recordar que el recorrido de Ja
A mezcla en los mezcladores es acumulativo
con un movimiento simultaneo de /os sticks de
control, y uno o dos servos pueden chocar
mecanicamente. Para evitar esto, reaucimos el ajuste de
[os valores de las mezclas si es necesario.

Una vez hemos acabado los ajustes, tocamos la tecla
21\ de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccién:
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Q.Link

Ajuste de los Quick Links

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del meni “Q.Link” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Dentro de la memoria de un modelo, los emisores mz-18
HoTT y mz-24 HoTT nos permiten programar hasta seis
ajustes diferentes correspondientes a diferentes fases de
vuelo, denominadas Quick Links, en los correspondientes
menus.

Ajustes de los Quick Links

El ajuste de los Quick Links para los modelos de
helicopteros empieza en este menu asignando a los links
individuales un nombre y un tiempo para el cambio suave
entre ellos.

Incluso si los dos primeros Quick Links ya estan asignados,
la secuencia de asignacion de los links 1 a un méaximo de 6
es irrelevante, y puede haber huecos vacios. Sin embargo,
empezar siempre con “Q.LINK1” como “NORMAL" que
estara siempre activo cuando ...
e No hay ningin Quick link con un interruptor
asignado, o
*  No hay ningiin Quick Link con una combinacion
especifica de interruptores asignado

Es recomendable asignar o dejar el Q.Link denominado
“NORMAL” como “Q.Link1”. Los nombres en si mismos no
tienen ninguna relevancia técnica de cara a la
programacién y solamente sirven para visualizar e
identificar el Q.Link que estd activo, y por lo tanto se
muestra en todos los menus de los Q.Link y en la pantalla
principal del emisor.

Para ajustar el primer Q.Link real, tocamos la tecla
correspondiente en la columna “Q.LINK” como por ejemplo
“Idle-up1” con el dedo o el lapiz suministrado:

1. [ NORMAL | [00 |
2 [ Hod

3 ldleupt

Na:n
B I m i

e

La tecla cambia de color rojo a azul:

BB S|
3. LINK
1. [ NORMAL | [0De |
2 Hod |

3| ldie-upd
4 [ dle-up2
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Nota.
Para poder acceder a la “Quick Link 6” tocamos

‘e [pdgina siguiente] de la esquina superior
derecha ae la pantalla.

® Tecla m

Activamos el Q.Link seleccionado tocando la tecla m
con el dedo o el lapiz suministrado:

G.LINK
1. [ MORMAL | [ o |
2 Hod |

4 [ dieup |
5 ldfeupd

Al mismo tiempo, aparecen campos de valores adicionales
en las columnas “DELAY” y “CTRL.™:

e T et
OLINKE  5LOW CTHL
1. [ NORMAL | [00s

4449333

® Tecla (nombre)
Podemos escribir o cambiar el nombre existente del Q.Link
tocando la tecla [Nombre] de la parte derecha de la
pantalla con el dedo o el lapiz suministrado, tal como se
describe en detalle en la seccion “Model name” de la pagina
45, como por ejemplo “HOVER”:



e Tecla (copia)
Un Q.Link ajustado, en color azul y por lo tanto activo,
puede copiarse a cualquier otro Q.Link tocando la tecla
[copy] de la parte derecha de la pantalla con el dedo o
el lapiz suministrado, por ejemplo:

Después de tocar la tecla [®]@y, aparece una ventana
preguntando por la autorizacion de la copia:

El siguiente Q.Link se muestra en la ventana por defecto.
Para cambiar este ajuste, tocamos repetidamente el campo
que estd debajo de “TARGET” con el dedo o el lapiz
suministrado ...

... hasta que aparezca el Q.Link que queremos utilizar, por
ejemplo:

Tocamos [I] con el dedo o el l&piz suministrado para salir
del proceso.

Tocamos H con el dedo o el lapiz suministrado para
confirmar el procedimiento: El Q.Link original se copia en el
Q.Link de destino.

QIINK SOW CTAL

1. [ WORMAL | [00s |
2 [ STAT | [ wos | [NOLL)
1 [ oImK2

Podemos cambiar el nombre del Q.Link tal como se ha
descrito en detalle en la seccion “Model name” de la pagina
45, y / o adaptarlo al tiempo de retardo o el interruptor
transferido seguin nuestras necesidades.
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® Tecla E]E (borrado)
Un Q.Link ajustado, en color azul y por lo tanto activo,
puede borrarse tocando la tecla Eﬁ [delete] de la parte
derecha de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado,
por ejemplo:

=.r~:' Brare
. QLMK SLOW CTR

« o ]

2 Hold |

< P )
L[ v |
[ FUGHT |[ e |[NOLL)

’aa;a;aim

ELEECEE

¢ Columna SLOW

Cuando cambiamos entre diferentes Q.Links, es posible
programar un tiempo de retardo para una transicion suave
entre ellas. Es también posible ajustar un tiempo diferente
para cambiar de una Q.Link a (por ejemplo) Q.Link 3 y
luego a la Q.Link 1. Siempre debemos dejar el tiempo
estdnaar de 0.0 en la linea de la Quick Link "Autorot’.

Para cambiar el tiempo de conmutacion, activamos el
campo del “switchover time” del Q.Link correspondiente,
tocandolo con el dedo o el lapiz suministrado, por ejemplo:



[WEw)
(W
[T
[BE
[T
[BEe

oW CTRL
e (ome]| [
o, ["HovER | [0 | [WOLL]

Ajustamos el valor necesario con las teclas INC o DEC de
la parte derecha de la pantalla. En el campo en azul, y por
lo tanto activo, podemos ajustar el tiempo de traspaso de 0
a 9.9 segundos, por ejemplo:

g BACH

QLLINK OW  CTRL
[oos | [NULL|

00s | [NULL]

EEEECEE

Usamos el mismo procedimiento con las otras Quick Links.

Nota.
El tiempo de conmutacion que se ajusta aqui,
A actia uniformemente en fodos los a&justes
especificos de los Q.Link, asi como en fodos
los mezcladores activados en el menu "Helicopter mixer”. E/
cambio entre Q.Links que dependen de mezcladores se
efectia por lo tanto también de modo suave.

 Columna “CTRL.” (control / interruptor)
En las columnas descritas anteriormente de “SLOW” and
“Q.Link", asignamos los nombres a los Q.LINK1 ... Q.LINK6
y podemos programar los tiempos de conmutacién: no
obstante todavia no podemos conmutar entre Q.Links. Para
poder hacerlo, tocamos el valor correspondiente en la
columna “CTRL.” con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo ...

R S
2. LINK k 5
1. (WoRWAL [

2. LINK SLOW CTARL
1| NORMAL ~sglect

2 [ o ("
a [ oven | fiemm
4| Ideup?

5 (e

... y asignamos un interruptor o control como interruptor tal
como se ha descrito en la seccion “Asignacion de los
controles, interruptores e interruptores de control’ de la
pagina 38.
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Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla [SJ8 de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu de seleccion:




D/R, EXP

Caracteristicas del control sobre los roll, nick y
rotor de cola asi como sobre las funciones 5...905 ... 12

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del menu “D/R,EXP” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Las funciones Dual Rate / Expo permiten modificar la
amplitud del recorrido y el tipo de respuesta,
independientemente del Q.Link, del Roll, el Nick y el Rotor
de cola (canales 2 4), conmutandolos gracias a
interruptores.

g Se puede ajustar una curva individual para el
canal 1, usando un méaximo de 7 puntos

programables. Esto lo hacemos en los menus

“THR.CRV", ver la pagina 181, y “PIT.CRV", ver la pagina
175.

El Dual Rate actua de manera similar al ajuste de la carrera
en la pantalla “CH5-9” o “CH5-12” de los mandos, en el
menU “Control adjust’, directamente sobre la funcion del
control correspondiente, independientemente de que ésta
controle un solo servo o una funcién de mezcla actuando
sobre varios servos con funciones acopladas.

Para cada posicidon del interruptor el recorrido puede
ajustarse en un valor dentro del rango 0 a 125% del
recorrido maximo.

La funcién Expo, para valores superiores a 0% permite un
pilotaje mas fino del modelo cuando los sticks (Roll, Nick y
Rotor de cola) se encuentran alrededor del punto centro, sin
perder todo el movimiento cuando se encuentren en el
recorrido méximo.

Inversamente, cuando los valores son inferiores a 0%, la
sensibilidad de los sticks aumenta alrededor del neutro y
disminuye a medida que nos acercamos al extremo del
recorrido. El grado de “progresividad” puede por tanto
ajustarse de —100% a +100%, teniendo en cuenta que el
0% corresponde a la respuesta normal de mando lineal.
También tiene otra aplicacion para los servos actuales
normales: el recorrido de las superficies de mando no es
verdaderamente lineal, a medida que aumenta el &ngulo de
rotacion del palonier del servo, el recorrido sobre el
movimiento de la superficie de mando disminuye. Con los
valores de Expo superiores a 0% podemos contrarrestar
este efecto, de manera que cuando el recorrido del stick de
mando aumente, el angulo de rotacién se incremente de
manera no proporcional.

La funcion EXP actlia directamente sobre la funcion del
stick correspondiente, independientemente de que esta
controle un solo servo o una funcién de mezcla actuando
sobre varios servos con funciones acopladas.

Las funciones D/R y EXP se pueden conmutar
conjuntamente con un solo interruptor si esta correctamente
asignado. Esto puede ser ventajoso especialmente en los
modelos répidos.

Las caracteristicas de las curvas también se pueden ver
directamente en los gréficos de la pantalla, para hacer mas
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sencilla la evaluacion de la curva en funcion del recorrido
del control.

Para cambiar entre las pantallas de los controles
individuales de las funciones, alternativamente tocamos el
campo del valor de la linea “Ch” con el dedo o el lapiz
suministrado:

CTL [NULL|
5YM [ OFF |

CTL [MULL
5YM [ OFF




A En contraste con el display de 12 canales del
A emisor mz-24 HoTT en esta seccion,

solamente apareceran los canales 1 ... 9 en la
panialla ael emisor de 9 canales mz-18 HoTT.

Ajustes del D/R y EXP dependientes del Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 168, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal’, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Ajuste de los valores simétricos o asimétricos

Por defecto el dual rate y / o los valores del expo para la
funcién de control seleccionada se pueden ajustar en cada
lado del control.

Después de cambiar la opcion “SYM”, afiadida en la Ultima
linea de la version de firmware 1020, de a B,
podemos hacer un ajuste simultaneo (simétrico) a ambos
lados.

Funcion D/R

Si queremos cambiar entre dos ajustes, asignamos un
control en la linea “CTL” tal como se ha descrito en la
seccion “Asignacién de los controles, interruptores e
interruptores de control” de la pagina 38.

con el dedo o el 1&piz suministrado, tocamos el campo de
valor de la izquierda en la linea “D/R” para ajustar un valor
del dual rate en el lado negativo del recorrido del control, y /
0 a la derecha ajustamos un valor del dual rate en el lado
positivo del recorrido del control, por ejemplo:

El color del campo cambia de rojo a azul:

g [m'r—-m— NORNAL rr-
cH [ muDD |

sﬁ?{ﬁ ]
e (o[ Y
oTL [5T4 [BEE
svu [ OFF |

Ajustamos el valor correspondiente con las teclas [EE 0
de la parte derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es + 125%.

Usamos el mismo procedimiento para un valor en el lado
positivo del recorrido del control, por ejemplo:

AErTEE [

o (o0

La curva del dual rate se muestra de forma simultdnea en el
grafico.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

NOTA:

Por razones de seguriaaad, el valor del dual rate
no debe ser inferior al 20%.



Funcién Exponencial

Para programar la funcion exponencial, tocamos el campo
de valor de la izquierda en la linea EXP con el dedo o el
lapiz suministrado, para ajustar un valor exponencial en el
lado negativo del recorrido del control, y / 0 a la derecha
ajustar un valor exponencial en el lado positivo del recorrido
del control, por ejemplo:

Ajustamos el valor correspondiente con las teclas )
de la parte derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es + 100%.

Usamos el mismo procedimiento para un valor en el lado

positivo del recorrido del control, por ejemplo:

La curva exponencial se muestra simultaneamente en el
grafico.

Nota.
La curva mostrada aqui es Ssolamente una

A propuesta de demostracion y no representa una
curva exponencial probaaa.

Combinacién de los valores de dual rate y exponencial

Pantallas de los “CH5 ... 9”0 “CH5 ... 12°

Si ajustamos valores para las funciones de dual rate y
exponencial, el efecto de las dos funciones solapadas se
muestra asi:

Erpe = - 100 DR =155 Tipo < TN O = LIFL Exp = 1005 DR - 209G
o
£ i [
| ] i ] e
L] % £
; : L
¥ / i £
i i s
w3 4 1N w R a fors ol I,
Sy defierinm Sy delerian S Seflacten
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En el ment “CH set” del menu principal, que empieza en la
pagina 92, digamos que hemos asignado un elemento de
control a una de las funciones de control 5...905 ... 12
como por ejemplo el deslizante lateral proporcional SL 1 al
input 8:

Podemos definir este recorrido en la pantalla “CH5 ... 9" o
“CH5 ... 12", si deseamos, con relacion a una Q.Link
especifica.

Con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos el valor del
campo de la izquierda en la linea correspondiente para
ajustar un valor en el lado negativo del recorrido del control,
y / 0 en la derecha para ajustar un valor en el lado positivo
del recorrido del control, por ejemplo:

Fﬁ?mﬂ
1!‘!‘. 0% e
B

El color del campo pasa de rojo a azul:



HEOFRAL m
cHef2 |
w CHe [+100%) [+100%

Dif- R+

Ajustamos el valor correspondiente con las teclas 0
de la parte derecha de la pantalla.

El rango de ajuste es + 125%.

Usamos el mismo procedimiento para un valor en el lado

positivo del recorrido del control, por ejemplo:

Coen]
HOP e |+1|:|[Irl:- |+'||:||.'|"-

chn [+H00%! [+100%) [FTRE"

1[+100% [+100%| [THER|

DR- DR

Tocamos la tecla [I8Y para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Nota:
En contraste con el display de 12 canales de/
A emisor mz-24 HoTT en esta seccion,
solamente apareceran los canales 1 ... 9 en la
pantalla ael emisor de 9 canales mz-18 HoTT.

Offset

Como se ha descrito anteriormente, en el subment “CH
set” del menU bésico, pagina 92, hemos asignado un
elemento de control a una de las funciones 5... 9 0 5... 12,
como por ejemplo el deslizante lateral proporcional SL 1 al
input 8.

Cambiamos el centro de este elemento de control, es decir,
su punto neutro (si lo queremos en referencia a un Q.Link
especifico) en la Ultima pantalla del ment “D/R,EXP”.

(3B R [

cH [ CH2eTL

Con el dedo o el lapiz suministrado, tocamos el valor del
offset que tenemos que cambiar, por ejemplo:

| NORMAL

CHe-12 CTL

El color del valor del campo cambia de rojo a azul.
Ajustamos el valor correspondiente con las teclas [EE 0
de la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:
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cH [ cHst2ETL

[ R S e

El rango de ajuste es + 125%.

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Nota.
En contraste con el display de 12 canales del
A emisor mz-24 HoTT en esta seccion,
Solamente apareceran los canales 1 ... 9 en la
pantalla del emisor de 9 canales mz-18 HoTT.
Una vez hemos finalizado los ajustes, tocamos la tecla

1.\ de la esquina superior izquierda de la pantalla para
volver al menu de seleccion:




Pitch curve
Ajustes especificos de la curva del paso para
cada Quick-Link

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

£ |

[
'ﬂ["]: AX 00.0V
" ol W

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del menu “PIT.CRV’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

Ajustes de la curva del paso dependiente del Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 168, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Nota.

La opcion “Inversion del control de direccion’,
A que se describe a continuacion, se ha

Introducido en /a version de firmware V 1.021.

Cambiando la direccion del control del stick del paso

Curva del paso

En el programa de helicoptero de los emisores mz-18 HoTT
y mz-24 HoTT, la posicién “rear” del motor es la posicién
del “Pich min” por defecto. Con esta opcién, que se ha
introducido en la version V1.021 del firmware, la direccion
del control del stick del paso puede cambiarse facimente
de “Pitch min.rear” a “Pitch min.front’, tocando la tecla
de la linea “Pitch min”:

MORMAL E

Tocamos m con el dedo o el lapiz suministrado para salir
del proceso. Tocamos E para confirmar el
procedimiento, lo que cambia la direccién del recorrido del
stick de control.

La sefial de control invertida afecta también a
A todas las mezclas y funciones acopladas, asi
como al switch-on warning del CH1 si est4

activado.
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En esta pantalla podemos adaptar la curva del paso tal
como necesitemos, en funcion del Quick Link que
queramos utilizar:

I:m I_m HORMAL

Fiteh min. | AEAR

— — ] 1] | OFF |

N o e

OuT %

POINT L -to0t [BECT

(ST OFF| [Yearia | [ Y-axis | [EHT"

Nota;

g La curva se muestra direciamente en e/
A grdfico de la pantalia.

La curva del control del paso puede ajustarse con hasta 7
puntos, denominados de ahora en adelante puntos de
soporte, a lo largo del recorrido total del stick, en funcién del
Quick Link.

En un principio, necesitamos cinco puntos de soporte para
ajustar la curva del paso. No obstante, es muy
recomendable empezar con tres puntos. Estos tres puntos
son los dos puntos extremos “Pitch low(L)” = -100% del
recorrido y “Pitch high (H)” = +100% del recorrido, asi
como el punto colocado en el centro del recorrido, que
conforman una caracteristica lineal de la curva del paso.

Pasos basicos de las operaciones

LR ENST OF

Tocamos esta tecla con el dedo o el lapiz suministrado para
activar o desactivar el gréfico y la informacién numérica de
la posicion del stick de control.

Usamos el elemento de control (stick del gas / paso) para
mover la linea vertical verde entre los dos puntos extremos
“L” y “H” dentro del gréfico. La posicion momentanea del
stick se muestra también de forma numérica en la linea “IN”



(-100% a +100%). El punto en el cual esta linea cruza la
curva se denomina “OUT” y puede variar en los puntos de
soporte entre —125% a +125%. Este control de la sefial
afecta en consecuencia a todos los mezcladores y
funciones acopladas.

En el siguiente ejemplo, el stick de control estd situado
exactamente en el punto medio del recorrido entre el punto
medio y el final del recorrido, a +50% del recorrido del
control, y genera una sefial output que es solamente el
+50% debido a su linealidad.

Entre los dos puntos finales “L” y “H”, podemos colocar
hasta cinco puntos de soporte adicionales, y la distancia
entre ellos no debe ser nunca inferior a aproximadamente
un 25%.

* Tecla @M

Movemos el stick de control. Siempre que haya un signo de
interrogacion “?” a la derecha de “POINT”, podemos pulsar
la tecla Em para ajustar el siguiente punto de soporte. Al
mismo tiempo, aparece un punto verde en la interseccion
entre las lineas amarilla y verde:

Una vez movemos la linea verde con el stick de control
cerca del punto, este se vuelve rojo, y el signo “?” queda
reemplazado por un numero, y el valor del punto aparece
en el campo de valor a la derecha del niumero del punto de
soporte:

La secuencia en la cual coloquemos los cinco puntos entre
los puntos extremos “L” y “H” no tiene ninguna importancia,
dado que los puntos son automaticamente renumerados de
forma secuencial de izquierda a derecha, aunque se borre
uno de los puntos, por ejemplo:

MORMAL

Borrado de los puntos de soporte

Para poder borrar los puntos de soporte 1 a 5, movemos la
linea vertical verde con el stick de control cerca del punto
de soporte correspondiente. Una vez aparece el nimero del
punto de soporte con el valor asociado en la linea “POINT”
y el punto es rojo (ver las pantallas inferiores), lo podemos
borrar tocando la tecla , por ejemplo:
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Cambio del valor de los puntos de soporte

® Tecla (eje X)
Activamos esta funcion tocando la tecla de la linea inferior
de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.

Ahora podemos mover un punto activo (rojo) hacia la
derecha presionando la tecla [[§, o hacia la izquierda
pulsando la tecla , por ejemplo:




Tocamos la tecla KEEW(E de nuevo para desactivar la
funcién.

Nota:

e S/ movemos el punto rojo horizontalmente
mas alld de la actual posicion del control, el
punto rapidamente se vuelve verde y el simbolo

“?” gparece en la linea POINT. Este signo de interrogacion
no es relativo al punto que hemos movido, si no que indica
que podemos ajustar otro punto en la posicion actual de/
control.

® Hay que fener en cuenta que los porcentajes en las
lineas “IN(put)” y “OUT{put)” siempre se refieren a la
posicion momentanea ael control del stick y no a la posicion
adel punto.

PR Y EYY-axis (eje Y)
Activamos esta funcién tocando la tecla de la linea inferior
de la pantalla con el dedo o el lapiz suministrado.
Ahora podemos mover un punto activo (rojo) hacia arriba
resionando la tecla [EE 0 hacia abajo pulsando la tecla
, por ejemplo:

£ 0 [

Tocamos la tecla (BNl de nuevo para desactivar la
funcion.

Nota:
Hay que tener en cuenta que los porcentajes en
A las lineas ‘IN” y “OUT” siempre se refieren a la
posicion momentanea del control del stick y no a
la posicion del punto.

Redondeo de la curva del canal 1

® Tecla ON/ OFF en la linea “Curve”

La curva de perfil angular resultante podemos redondearla
automaticamente activando la funcion de redondeo,
pulsando esta tecla con el dedo o el lapiz suministrado, por
ejemplo:

Nota importante.
Las curvas que se muestran aqui son

Solamente de demostracion, y no representan
curvas de motor reales.

Funciones adicionales

® Tecla

Los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT tienen una
funcion integrada en el programa para poder trimar hasta 6
puntos de soporte en las dos opciones de “throttle curve” y
“pitch curve”, durante el vuelo.

Tocamos la tecla de la parte derecha de la pantalla
con el dedo o el lapiz suministrado para abrir la pantalla
correspondiente:
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Pasos basicos del funcionamiento

® Columna CTL

En esta primera columna del menu denominada “Control”,
seleccionamos un control que este disponible para este
propdsito, de los que tienen la mz-18 HoTT y mz-24 HoTT.
Para poder asignar un control, tocamos la tecla de la linea
correspondiente de esta columna con el dedo o el lapiz
suministrado, por ejemplo:

1 B (S e (SO

MINER PORMT G.LINK




Aparece la siguiente pantalla:

Ahora pulsamos el control que queramos utilizar, por
ejemplo el control proporcional rotativo derecho SL1:

® Columna MIXER

En los seis campos de valores de la segunda columna
denominada “MIXER”, podemos seleccionar
individualmente los mezcladores de los helicopteros, o uno
de los dos mezcladores disponibles en cualquier
combinacion.

Para poder seleccionar una mezcla, tocamos la tecla en la
columna “MIXER” de la linea correspondiente con el dedo o
el 1&piz suministrado, por ejemplo:

El campo de valor con el valor actual en azul (activo) puede
cambiarse tocando repetidamente las teclas [Y[& o ]38 de
la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

¢ Columna POINT

En las lineas de la columna “MIXER” podemos seleccionar
uno 0 mas mezcladores. En la columna “POINT”
especificamos los puntos de soporte que deben ser
trimados.

Para poder seleccionar un punto, tocamos las teclas de la
columna “POINT” de la linea correspondiente con el dedo o
el lapiz suministrado, por ejemplo:
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L]

El campo de valor con el valor actual en azul (activo) puede
cambiarse tocando repetidamente las teclas [Ij[& o de
la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Nota:
Los controles asociados no tienen ningun efecto
A s/ se selecciona un punto indefinido (de origen
en las curvas de los mezcladores relevantes
solamente estan ajustados los puntos ‘L”y ‘H’).



® Columna Q.LINK

Si queremos, podemos también especificar en la columna
de la derecha “Q.LINK” el Quick Link programado en el cual
el governor estard activo. En el campo del valor (en el
ejemplo “1 (normal”), el nimero se refiere al nimero del
Quick Link que podemos encontrar en el submenl
“Q.LINK”, pagina 168.

Para poder selecciona un Quick Link diferente al que
aparece por defecto Q.LINK1, tocamos la tecla
correspondiente de la columna “Q.LINK” con el dedo o el
l&piz suministrado, por ejemplo:

El campo de valor con el valor actual en azul (activo) puede
cambiarse tocando repetidamente las teclas [Y& o B39 de
la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Después de finalizar los ajustes, salimos de este menu y
vamos a “PIT.CRV” tocando la tecla de la esquina
superior izquierda de la pantalla:

oy "~ FORT QLK
[ Touch T RN

(WGHE)(—"womE | [T

(WoRE) (" WowE ) (T)
(RoRE)[” mowe | (L)
(WosE][ wowE | (L

Nota.

Los ajustes que aparecen en esta pantalla acceden a los
mismos registros que los que estan en una localizacion
comparable en la pantalla “TRIM” del menu “THR.CRV” (ver
la seccion siguiente), por esto los cambios se afecian
mutuamente.
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Ajustes de la autorrotacion

En vuelo con motor, el &ngulo de incidencia méximo de las
palas (paso) esta limitado por la potencia del motor, por el
contrario, en autorrotacion, este angulo solamente viene
determinado por el punto en que se rompe la circulacién del
aire por encima de las palas. Para conseguir la méxima
sustentacion incluso cuando baja la velocidad rotacional, es
necesario ajustar un valor de paso maximo mas alto en el
paso colectivo.

Cambiamos a la fase de autorrotacion, y desplazamos la
raya vertical hasta el Punto “H” usando el stick de mando.
En principio ajustar primero un valor que sea superior entre
un 10% ... 20% al del paso maximo “normal’. No ajustar
Inicialmente un valor mucho mas alfo al que usamos en el
del vuelo normal, para que no se note mucho la diferencia
de control del paso colectivo respecto al que estamos
acostumbrados a usar una vez activamos el interruptor. El
peligro es que en la fase final de la autorrotacién demos un
sobre mando al helicoptero, y pueda tener un efecto de
flotacion sobre él, elevandose de nuevo el modelo. Si esto
ocurre, la velocidad rotacional del rotor baja rapidamente
hasta el punto que puede pararse, y el helicoptero acabara
rompiéndose en el suelo. Podremos ajustar finamente este
valor después de varias pruebas.

En algunas circunstancias el ajuste del paso colectivo
minimo puede ser diferente del utilizado en el vuelo normal.
Esto depende del tipo de pilotaje en vuelo normal. En
cualquier caso para la autorrotacién es necesario ajustar el
Punto “L” de tal manera que el valor sea lo suficientemente
grande para que el modelo pueda descender en un éngulo
de 60 ... 70° con el mando del paso al minimo, partiendo de
una traslacion a velocidad media.

La mayor parte de los pilotos de helicoptero ya utilizan un
reglaje de este tipo en vuelo normal, por lo que
simplemente es necesario copiar este valor.

Si el angulo de incidencia es demasiado bajo, simplemente
hay que aumentar el valor del Punto “L”, y viceversa.
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Como norma, el stick del mando del paso no debe estar
forzosamente en la posicion baja, puede ser una posicion
intermedia entre ésta y la de vuelo estacionario, y
eventualmente poder corregir la trayectoria con el mando
del nick.

Podemos acelerar el descenso tirando ligeramente del stick
de mando del nick y reducir con cuidado el paso, 0
ralentizar el descenso empujando la palanca del nick y
aumentando con precaucion el paso.

Después de finalizar los ajustes, salimos de este menu y
vamos a “PIT.CRV” tocando la tecla de la esquina
superior izquierda de la pantalla:

h.-ﬁ. |5'- T REAR |
e ™"

3 cunve [ON
: N -

...y vamos al menl de seleccion de los menls de
funciones:

FAT: AL Ty

180




Throttle curve
Ajustes especificos de la curva del motor para
cada Quick-Link

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “THR.CRV” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Ajustes de la curva del paso dependiente del Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 168, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Notas:
o £/ guste del ‘Throtfle” para la fase de

auforrotacion se describe en el menu
A “THR.HOLD’, pagina 190.

o £/ valor mostrado en la linea “Throttle limit” de la parte
superior izquieraa solamente indica /a posicion del limite de/
gas.

Curva del motor

La curva del control del paso puede ajustarse con hasta 7
puntos, denominados de ahora en adelante puntos de
soporte, a lo largo del recorrido total del stick, en funcion del
Quick Link:

gf@mﬁﬁ NORMAL

THR.Limit +100%

ST OFF | [ Xais || Y-arin (BT

Los puntos de soporte pueden ajustarse, cambiarse y
borrarse de la misma manera que se ha descrito en la
seccion previa, “Pitch curve®, de la pagina 175. Primero
especificamos una curva de motor usando tres puntos, es
decir, los dos puntos extremos “L” y “H” asi como el punto
“1” colocado en el centro del recorrido, para armonizar la
curva del motor con la del paso.

Helicoptero con motor de combustion o eléctrico con
variador de velocidad.

Estos ajustes se refieren a la curva de control para el servo
del motor y el variador de velocidad.

El ajuste adecuado para una curva de motor en un
helicoptero equipado con governor se explicara més
adelante.

e La curva de control se debe establecer para que el
carburador esté completamente abierto con el stick del
motor / paso en la posicion final, o el variador entregue la
méxima potencia (con la excepcion del vuelo en
autorrotacion)
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¢ Para el punto de estacionario, que normalmente esté en
el centro del control, el ajuste del carburador o variador de
velocidad debe coordinarse con la curva del paso para
producir la velocidad rotacional correcta.
e En la posicion minima del stick del motor / paso,
ajustamos inicialmente la curva del motor de tal manera
que su régimen sea significativamente méas rapido que el
del relenti, y el embrague esta enganchado de forma fiable.
Tanto los motores de combustion como los

‘g eléctricos se paran usando el throttle limiter
dentro del Quick Link.

Es innecesario programar dos quick links (“con motor
preseleccionado” y “sin motor preseleccionado” para de
este modo tener a nuestra disposicién un quick link con el
gas preseleccionado), como se utiliza habitualmente en
otros equipos de radio control para conseguir el mismo
objetivo, dado que la velocidad del sistema se puede
incrementar, por debajo del punto de estacionario, de
manera mucho mas fiable y sensible con los emisores mz-
18 HoTT y mz-24 HoTT que usando una preseleccion de
gas.

Para arrancar el motor de combustion, asegurarse de que
el limitador del gas estd cerrado, esto es, el carburador
solamente puede ajustarse con el trim en la posicién de
relenti. Asegurarse de seguir las instrucciones de seguridad
de a pagina 185. Si el motor esta demasiado acelerado
cuando se pone el emisor en marcha, se genera un aviso
visual y acustico.

Thr.cuT

GLink

Los siguientes tres gréficos muestran curvas tipicas de 3
puntos para diferentes quick links, como por ejemplo
estacionario, acrobacia y vuelo 3D.



Ejemplos de curvas para diferentes Quick Links:

Referencias para usar la funcion throttle limit:

® £n cualquier caso, debemos usar la funcion
A throttle  limit (“Channel set, pdgina 94).

Normalmente, el servo del motor esta
completamente separado de la curva del mofor en el final
izquierao ael (limite ae motor) mando proporcional DV7, el
molor esta en relentf y solamente reacciona con él trim de/
CH1. Esta opcion permite arrancar el motor desde cualquier
Quick Link y pararfo usando el trim diigital.
Después de poner el motor en marcha, girar lentamente e/
throtfle limiter hasta el final opuesto para poder actuar
completamente sobre el servo del motor usando el stick de/
motor / paso. Para poder mantener el servo del mofor
limitado por el throtfle limiter en la direccion del maximo
gas, en la linea "CH9” (mz-18 HoTT) o ‘CH12” (nz-24
HoTT) de la panitalla "CH5-9” o ‘CH5-12” del subment
‘DR, EXP” ael menu bdsico, ajustar el recorrido del control
del lado positivo de la columna “Travel” a +125%:

® Dado que las motorizaciones eléctricas no necesitan un
ajuste del relenti; cuando hacemos [os ajustes basicos para
un helicdptero eléctrico, debemos asegurarmos que el rango
ae control del throttle limiter sobrepasa por encima o por
debajo ae forma fiable el rango del ajuste del variador del
motor que normalmente es de —100% a +100%. El ajuste
ael ‘Recorrido” del trhottle limiter puede tener que ser
adaptado correspondientemente a las Quick Links en la
linea “CH9” 0 “CH12” de la pantalla “CH5-9” 0 “CH5-12" ae/
subment “DVR,EXP .

® Para poder medir el tiempo de vuelo de un helicdptero
con motor de combustion, podemos asignar un control de
interruptor al throttle limitdel servo, y lo usamos para activar
0 gesactivar el crondmeiro, ver la pagina 80.

Durante el wvuelo en autorrotacion, este
A mezclador cambia automaticamente a los
ajustes por defecto, ver a pagina 190.

Helicopteros con qovernor

En contraste con los variadores de velocidad que
solamente regulan las prestaciones de la misma manera
que un carburador, los governors mantienen constante la
velocidad del sistema rotacional, ya que estin
monitorizados por una regulacién independiente del output
prevista. En el caso de un helicoptero con motor de
combustion, el control independiente controla el servo del
motor al igual que el variador de velocidad un motor
eléctrico. £/ governor por lo tanto solo necesita un ajuste de
1a velocioad y no la cldsica curva ae motor. Una desviacion
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del ajuste de la velocidad ocurre cuando el output necesaria
excede el méximo output disponible.

Normalmente, la salida 8 del receptor se usa para conectar
el governor, ver las asignaciones del receptor en la pagina
41. Si este conector esta en uso, el gas throttle limiter no
se usa, dado que actla exclusivamente a través del
mezclador “Throttle curve” del output 6 que no esti
asignada.

Para poder tener mas ventajas de las prestaciones de
confort y seguridad del throttle limiter, conectamos el
governor a la salida 6 del receptor, a diferencia de la
conexion general prevista, y solamente adaptamos la curva
del motor para que tenga el funcionamiento de un servo
normal.

Dado que en este caso la curva del motor solamente
determina la velocidad objetivo del variador de velocidad, y
esta velocidad normalmente permanece constante por
encima del paso méximo ajustado, ajustar una linea
horizontal en el mezclador “Throttle curve” (cada valor del
input del paso tiene su mismo valor de output del motor),
cuyo nivel determina la velocidad objetivo.

Primero, borramos los puntos de soporte 1 a 5 que pueden
ser ajustados, y ahora ajustamos los puntos de soporte “L”
(input = 0%) y “H” (input = +100%) al mismo valor, por
ejemplo:

ng‘- ROTMAL l"a
[T

THALLimit +100%

Curve [Fl
W 0% [

DUT +50%

PONT W ek [TEC)
(STON) (et i (5

El valor a ajustar depende del governor que estemos
usando, asi como de la velocidad objetivo, y obviamente
podemos variarlo para cada Quick Link.

Durante el vuelo en autorrotacion, este
A mezclador cambia automaticamente a los

ajustes por defecto, ver a pagina 190.



Ajuste de las curvas de motor y paso

El mando del gas y del paso colectivo se efectlia por servos
independientes, aunque funcionan en paralelo (excepto en
la fase de autorrotacion) con el stick del gas / paso. Esta
mezcla se hace automaticamente de la forma adecuada en
el programa de helicéptero.

En principio, el trim del control de la funcién 1 solamente
afecta al servo del motor en los programas de los emisores
mz-18 HoTT y mz-24 HoTT.

El proceso de ajuste del gas y el paso colectivo, es decir, el
tuning fino de la potencia del motor en funcién del paso de
las palas, es el aspecto mas importante en el ajuste de
cualquier helicoptero. El software de los emisores mz-18
HoTT y mz-24 HoTT permite un reglaje por separado de las
curvas del gas, paso y compensacion de la cola.

Estas curvas pueden definirse utilizando un maximo de
siete puntos de soporte, no obstante, menos puntos son
generalmente suficientes. Es aconsejable empezar con una
curva de 3 puntos. Esto implica valores independientes
para el punto intermedio y otros puntos de soporte
(opcionales), y los dos puntos extremos “L” (bajo) y “H”
(alto) del stick del motor / paso colectivo: juntos, definiran
nuestra curva de mando.

No obstante, antes del ajuste del mando del gas y del paso,
es importante ajustar mecénicamente los reenvios de
mando de todos los servos cuidadosamente, segun las
instrucciones de montaje del helicoptero.

Nota:
En vuelo estacionario el stick del mando del
gas / paso debe estar siempre en la posicion
A intermedia. En casos especiales, por gjemplo
para el vuelo de ‘3D, pueden programarse
otros puntos para el vuelo estacionario. Por ejemplo, un
punto para el vuelo normal por encima del punto intermedio

¥ un punto por adebajo del punto intermedio para el vuelo
invertido.

Ajuste del relenti y de la curva del motor

Ajustes basicos

Nota.

Dado que los sistemas de propulsion eléctrica,

por su naturaleza, no necesitan a&juste del
A ralent], no es necesario hacer este reglaje.

No obstante, el gjuste fino de las curvas del
motor y del paso colectivo se debe llevar a cabo como se

aescribe aqui, de la misma manera que para los modelos
con motor de glow.

El ajuste del ralenti, descrito detalladamente en la pégina
94, se hace siempre con el throttle limiter cerrado -
normalmente con el trim de la funcién CH1, y solamente en
casos particulares se puede utilizar también el limite del
gas. La programacion correspondiente al valor del punto de
referencia “L” de la curva del gas define la reduccion de la
velocidad de rotacion del motor, pero sin afectar al ajuste
del estacionario.

Podemos utilizar por ejemplo la programacion de los Quick
Link para memorizar diferentes curvas de gas. Podemos
pues tener una velocidad de rotacion elevada, por debajo
del punto de Estacionario, por ejemplo para las
aproximaciones rapidas con el paso reducido al minimo, y
en acrobacia.

Y
El grafico muestra una curva con una 7
pequefia modificacion de la abertura
del carburador por debajo del punto
de vuelo estacionario cuando el stick
esta en el medio

a 1 ]
Corirol el

Pueden por lo tanto memorizarse diferentes curvas de gas,
especificas para cada fase de vuelo, para tener siempre
una configuracion optima, ya sea en estacionario o en vuelo
acrobatico:

¢ Una velocidad de rotacidn baja, con reacciones suaves y
bajo ruido para el estacionario.

¢ Una velocidad de rotacion del rotor més elevada para la
acrobacia, en la maxima potencia del motor. En este caso
serd necesario adaptar la curva de gas para el vuelo
estacionario.
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Aunque los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT nos
permiten hacer electrénicamente multiples ajustes de las
curvas del gas y el paso, deberemos ajustar primero todos
los reenvios mecanicos de mando segun el manual
suministrado por el fabricante del helicoptero. Si no
estamos seguros de como hacerlo, seguramente
encontraremos pilotos de helicoptero en nuestro club que
nos ayudaran en estos primeros ajustes.

El mando de gas debe estar ajustado de tal manera que
cuando el stick esté en la posicion de maximo gas el
carburador debe estar completamente abierto y el paso al
méaximo, o el variador de velocidad a la méxima potencia en
el caso de modelos eléctricos. Cuando el throttle limiter esta
en la posicion de ralenti, el trim del C1 debe poder cerrar
completamente el carburador, sin que el servo llegue a
bloquearse por exceso de carrera. Con un helicoptero
eléctrico el motor debe pararse fiablemente cuando se
cierra el throttle limiter.

Efectuar estos reglajes con gran cuidado, ajustando
correctamente el reenvio de mando, y si es necesario
modificar el punto de ataque en el palonier del servo.
Solamente después de haber hecho este ajuste mecanico
podemos “afinar’ el ajuste del servo del gas
electronicamente.

NOTA:
Leer todo lo que podamos sobre motores y
A helicdpteros, para tener siempre en cuenta los
riesgos que se coren manjpulando y
poniendo en marcha los helicdpteros y sus
molores, antes de hacerlo por primera vez.

Con estos ajustes basicos y siguiendo las instrucciones de
puesta en marcha del motor, este debe poder ponerse en
marcha, y podremos ajustar el ralenti con el trim del mando
del gas / paso. La posicion de ralenti, la que hemos
memorizado, se muestra en la pantalla inicial con una linea
transversal cerca del indicador de la posicién del trim C1.



Ajustes del estacionario

Cuando el stick del mando del paso esta en medio el
modelo debe despegar y mantenerse en estacionario con la
velocidad de rotacion que queramos usar. Si no ocurre asi,
corregir los ajustes de la siguiente manera:

1. El modelo solo despega si el mando del paso sobrepasa
el punto medio.

a) La velocidad de rotacidén es
demasiado baja

Solucién: Aumentar el valor del
Punto “1” en la pantalla THR.CRV.

b) La velocidad de rotacién es
demasiado alta

Solucién: Aumentar la incidencia
de las palas aumentando el valor
del Punto “1” en la pantalla
PIT.CRV

L] :Il L]
Cantral travel

2. El modelo despega antes que el mando del paso llegue
al punto medio.

a) La velocidad de rotacion es

demasiado alta o

Solucién: cerrar un poco el £

carburador, reduciendo el valor 5 e

del Punto “1” en la pantalla poit

THR.CRV -
Cominol traval

b) La velocidad de rotacién es
demasiado baja

Solucién: Reducir la incidencia
de las palas del paso colectivo
reduciendo el valor del Punto
“1” en la pantalla PIT.CRV

Importante:
Estos gjustes deben afinarse hasta que el
modelo se mantenga en estacionario con el
stick ael gas / paso en la mitad con la
velocidad correcta de rotacion del rotor. De

este reglaje dependen los ajustes de todos Ios ofros
parametros del modelo.

Ajustes estandar

Sobre la base del ajuste descrito anteriormente, es decir,
que el modelo se mantiene en estacionario cuando el
mando del gas / paso estd en su punto medio con la
correcta velocidad de rotacion del rotor, podemos completar
los ajustes estandar: se entiende por ajustes estandar
aquellos con los cuales el modelo, ya sea en vuelo
estacionario o en traslacién en cualquier fase de vuelo,
pueda evolucionar con una velocidad de rotor constante.

Ajuste para las trepadas

La combinacién de los ajustes del motor para el
estacionario, paso colectivo para el estacionario y la
posicion maxima del paso (Punto “H”) nos permite obtener
de forma simple el método para conseguir una velocidad de
rotacién constante, al pasar de un vuelo estacionario a la
méxima trepada.

Efectuar primero una trepada vertical poniendo al maximo
el mando del paso, el régimen del motor no debe variar
respecto al del vuelo estacionario.

Si durante la trepada el motor pierde revoluciones, alin con
el carburador abierto al méximo y una buena regulacion,
reducir la incidencia méxima de las palas cuando el stick
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del mando del paso est4 a fondo, es decir, modificar el valor
del Punto “H”.

Por el contrario, es necesario aumentar el angulo de
incidencia de las palas si el motor aumenta de revoluciones
durante la subida. En el grafico de “PIT.CRV” poner la linea
vertical sobre el Punto “H” con el stick del paso y modificar
el valor en cuestion.

+ELR
Hiowar
E _ pot
Este valor solo representa
la modificacion del valor maximo won

del paso. " Conwol wava

Poner de nuevo el modelo en vuelo estacionario, colocando
el stick del C1 en el punto medio del recorrido. Si tenemos
que desplazar el stick del mando del paso hacia delante
para mantener el estacionario, podemos compensar esta
“desviacion” aumentando ligeramente el valor del paso en
vuelo estacionario, es decir, el valor del Punto “1”, hasta
que el modelo se mantenga en estacionario con el stick en
el punto medio del recorrido. Por el contrario, si el modelo
se mantiene en estacionario con el stick por debajo de la
posicion media del stick, se debe reducir el &ngulo de las
palas adecuadamente.

En algunas condiciones puede ser que nos veamos
obligados a corregir la abertura del carburador del punto de
vuelo estacionario (Punto “1”) de la pantalla THR.CRV.

Este diagrama solo representa
la modificacion del punto de
vuelo estacionario, es decir, que
el paso minimo y el paso
maximo se han dejado a

-100% y +100%.

Continuamos ajustando estos reglajes hasta obtener una
velocidad del rotor constante en todo el recorrido del stick,
entre el vuelo estacionario y la trepada vertical.



Ajustes para los descensos

Para hacer el ajuste para el descenso dejamos caer el
modelo desde una traslacién a gran altura poniendo el paso
al minimo. Ajustar el valor del paso minimo (punto “L”) para
que el modelo amortiglie el descenso con un angulo de 60
.70

En la gréfica del “Pitch” poner la linea vertical sobre el
punto “L” con el stick del mando del paso y modificar el
correspondiente valor.

Al

Como ejemplo, este valor
solo representa

la modificacion del valor del
paso colectivo minimo. i

Satp ul

Eonted Trarl

Cuando el modelo desciende en estas condiciones, ajustar
el valor para el “Throttle min (el valor del Punto “L" del
grafico del THR.CRV) para obtener una velocidad de
rotacién constante, sin aumentos ni descensos. La
coordinacién entre el motor y el paso colectivo esta
acabada.

Unos (ltimos consejos importantes

Antes de arrancar el motor asegurarse de que
A el throttle limiter esta completamente cerrado,
y que por lo tanto el carburador solamente
puede abrirse con el trim del C1. Cuando
ponemos en marcha el emisor, si el carburador esta
demasiado abierto veremos un aviso en la pantalla y
oiremos un aviso acustico de peligro. Si lo ignoramos y
arrancamos el motor con el gas demasiado elevado, hay el
peligro de que el motor arranque a altas revoluciones y que

el embrague arrastre de golpe el rotor. Por esta razon
siempre:

Sujetar firmemente el cabezal del rotor mientras
arrancamos el motor.

Si no obstante, si accidentalmente el motor arranca con el
carburador demasiado abierto:

No asustarse
Mantener firmemente la cabeza del rotor
No dejarla en ningin caso

Bajamos inmediatamente el mando del gas, incluso
sabiendo que hay el riesgo de que en un caso extremo la
motorizacion puede estropearse, ya que:

Debemos hacer todo lo posible para asegurarnos que el
helicoptero no se eleve de una manera incontrolada,

El coste de la reparacion de un embrague, de una reductora
o de un motor no es nada en comparacién con los dafios
que puede provocar un helicoptero sin control con sus
palas.

Hay que comprobar siempre que no haya nadie cerca de la
zona de peligro del helicoptero

El paso del régimen del motor del ralenti a régimen de
vuelo no debe hacerse nunca de manera brusca. En este
caso el rotor entrara violentamente en funcionamiento, lo
que conlleva un gasto prematuro del embrague y el grupo
reductor. Las palas del rotor principal generalmente estan
libres, y es posible que no puedan seguir el ritmo de una
aceleracién rapida, lo que podria crear un balanceo
respecto a su posicién normal, y golpear alguna pieza de la
parte posterior.

Una vez el motor arranca aumentar suavemente el régimen
del motor usanado el throttle limiter.
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Gyro / governor
Ajustes para el gyro y el governor

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del menu “Gyro/Gover’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

Ajustes del gyro y governor del Q.Link

Si en el submend “Q.Link", pagina 168, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecera en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

Linea “Gyro supresion”

(3 A

T
(T

| e

Governor BATE [060% | [oEe

debe usarse si nuestro modelo ests equijpado

con un girdscapo moderno. No obstante, por

favor leer las instrucciones de operacion
suminisiradas con el girdscopo, ya que Si no nuestro
modelo puede volverse incontrolable. Este menu se ha
mantenido para que el programa pueda suministrar tooas
1as posibilidades a los pilotos y sus preferencias.

f En situaciones normales, esta funcion no

Con esta opcion, el efecto del sensor del giréscopo (“gyro”)
puede variarse en funcion de la posicién del stick del rotor
de cola; siempre que usemos un girscopo en el cual la
ganancia pueda ser controlada desde el emisor a través de
un canal auxiliar. En el caso de los equipos de radio control
Graupner es el canal 7. La funcion de supresion del gyro
reduce la ganancia del gyro en una progresion lineal a
medida que el piloto aumenta la deflexion del rotor de cola
con el stick. Sin supresion del gyro, es decir, con un valor
de mezcla del 0%, el efecto del giro es constante,
cualquiera que sea la posicién del stick.

La ganancia del gyro puede variar suavemente (si
queremos independientemente en cada Quick Link) entre
un minimo y un mé&ximo usando un control asignado a la
linea “Gyro” en el menu “channel set”, ver la pagina 92, este
puede ser uno de los dos proporcionales laterales SL1 o
SL2. En este caso la ganancia del gyro es maxima en un
extremo del control, y nula en el extremo opuesto.

Por supuesto podemos limitar el rango de la ganancia
variando el ajuste del recorrido del control del emisor a los
dos lados del punto neutro.
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En cualquier posicion del control, la ganancia del gyro en el
punto maximo del stick del rotor de cola se calcula como:

“Posicién actual del control
menos
el valor de la supresién del gyro”

Cuando el control esta en la posicion neutra, y la supresion
del gyro esté al 100%, la ganancia del gyro se reduce hasta
cero a medida que se desplaza el stick del rotor de cola.
Para valores entre 100% y un maximo del 199%, el gyro se
puede suprimir completamente, antes de la méxima
deflexién del rotor de cola, dependiendo de la posicion del
control, ver la figura de la siguiente pagina.

Si se usa el gyro GRAUPNER/JR NEJ-120 BB, ref. nim.
3277, los valores minimo y maximo se ajustan usando
controles rotativos: el 1 ajusta la minima ganancia del gyro
en la posicion inferior del servo, el 2 ajusta la méaxima
ganancia del gyro en la posicion méaxima del servo, la
transiciobn entre estos dos valores se produce
aproximadamente en la mitad del recorrido del control.
Contrariamente, los giréscopos PIEZO 900, PIEZO 2000 y
PIEZO 3000 tienen una ajuste de la ganancia variable
infinitamente proporcional (ver los siguientes ejemplos).

Un ejemplo de uso de la ganancia variable del gyro lo
tenemos en conseguir la maxima estabilizacion para vuelo
normal y lento, pero reducimos la ganancia del giro para
vuelos rapidos y acrobaticos.

Ejemplos de diferentes ajustes de qyro y notas de set-up

® Supresion lineal ael gyro. 0% a 199%.

En la posicion central del stick del rotor de cola la ganancia
ael gyro que se aplica es la ajustada a través del control
seleccionado. Usando un control proporcional, se puede
ajustar infinitamente entre el minimo y el méaximo, a menos
que no hayamos programado una reduccion en él recorriao
adel control. La ganancia del girdscopo, con la maxima
deflexion del rofor de cola, se calcula de la siguiente
manera:



‘Posicion actual del control
menos
el valor de la supresion del gyro”

Es decir, con un 0% de supresion la ganancia del gyro
permanece constante con el movimiento del rofor de cola,
al 50% de supresion del gyro la ganancia se reduce a la
mitad si el control se mueve a la posicion de +50% (como
Se muestra aqui); y solamente a >150% de supresion la
ganancia se reauce a cero antes de la maxima deflexion del
rofor de cola en esta posicion del control.

Exemple; T

+50 %
T 50,
s T
g sdr
r_‘ = B2
a & E =
¥ 2§58
min L 100%

ledi cenire right

Stick daflaction 1ail rolor

® Supresion lineal del girdscopo con el recorrido del controf
reaucido, por gjemplo, -50% a +80%.

La sensibilicad del girdscopo puede variar infinitamente
dentro de estos limites.

lgualmente, a titulo de ejemplo, aqur se indican diferentes
valores de la ganancia segun el movimiento del rofor de
cola para varios valores de la supresion del gyro.

Exermple: e

+80%

&
A

 Gyro gain
™ Rangeaf ™
transmitter
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Ajuste de la sensibilidad del giro

Para obtener con el gyro el maximo nivel posible de
estabilidad del helicoptero alrededor de su eje vertical, hay
que seguir los siguientes consejos:

* Los sistemas de control no deben tener juego, y
no tener ningun “punto duro”.

e Las transmisiones del rotor de cola no deben
“temblar” o flexar.

«  Utilizar servos ante todo rapidos para el rotor de
cola.

Cuando el sensor del gyro detecta una rotacién del modelo,
como mas répida sea la reaccién del gyro antes podremos
adelantarnos a la reaccién de la cola para evitar que el
modelo empiece a oscilar, y sera mayor la estabilidad
alrededor del eje vertical. Si la sensibilidad del giréscopo es
muy baja, hay riesgo de que la parte trasera del modelo
bascule, lo cual debe evitarse aumentando mas la
reduccion del efecto giroscopico.

En el caso de traslaciones rapidas del modelo o en vuelo
estacionario con fuerte viento de cara, puede ser que el
efecto de estabilizacién de las derivas combinado con la
eficacia del girdscopo dé como resultado una reaccién de
compensacion excesiva, reconocible una vez mas porque la
parte trasera empieza a oscilar. Para obtener el maximo de
estabilidad, sea cual sea la situacion, es necesario utilizar la
opcién de ajuste de la ganancia del giréscopo a partir del
emisor, gracias a un control asignado al input “7” en
conjuncion con la supresion del girdscopo y / o con los dos
ajustes en el girdscopo NEJ-120BB.

Notas adicionales para los gyros con_ganancias variables a
varios niveles (ef. NEJ-120 BB)

S/ no se puede preseleccionar una ganancia proporcional
ae gyro en el emisor usando el control asignado, serd
necesario ajustar la ganancia ael nivel bajo ael gyro usando
el ajuste 1 (por ejemplo para acrobacia), y el nivel alfo de/
ajuste de la ganancia usando el gjuste 2 (por ejemplo para
estacionario). En esfte caso solamente podremos
seleccionar entre los dos valores gjustados, incluso si se
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estd usando un control proporcional como por ejemplo la
funcion 7, es decir, el ajuste proporcional no estd
disponible.

Por esta razon avanzamos e/ ajuste 2 hasta el punio en e/
cual el modelo estd a punto de empezar a oscilar en e/
estacionario en condiciones de calma, y avanzar el ajuste 1
hasta el punto en el cual la cola del modelo no oscia
cuando el modelo estd volando a la méaxima velocidad y
tiene la maxima potencia en la cabeza del rofor.
Dependiendo de las condiciones del tiempo y del tipo de
vuelo que se desee hacer, debemos ajustar la ganancia de/
gyro de manera apropiada en el emisor, y la supresion ael
gyro variard en funcion de la deflexion del rotor de cola si es
necesario.

Linea “Gyro Offset”

NOTA:
Un valor de offset entrado en esta opcion asl
como en la linea “CH 7” de la pantalla ‘CH5-9
CTRL” 0 "CH5-12 CTRL” del menu "D/R,EXP’,
pagina 173, se suman.

Muchos de los mas modernos girdscopos no solamente
tienen la posibilidad de ajustar la ganancia de forma
infinitamente proporcional, si no que ademas tienen la
posibilidad de tener dos tipos de ganancia por separado en
el emisor.

Si el gyro usado tiene al menos una de estas posibilidades,
entonces este offset permite cambiar, por ejemplo, de una
ganancia del gyro “normal” a una del tipo “heading-lock”,
incluso dentro de esta pre-seleccién, la ganancia del gyro
se puede reducir a un tipo en particular para el vuelo
normal, lento con una méaxima estabilidad, vuelos con
circuitos rapidos y acrobacia.

Como se ha descrito mas arriba, usamos las diferentes
fases para entrar diferentes ajuste en la linea “GYRO
OFFSET". Son posibles valores entre —125% y +125%, por
ejemplo:



MOREAL

Basada en estos ajustes especificos de los Quick Link
(offset), la ganancia del gyro puede variar infinitamente con
el control asignado en la linea “Gyro” del menu “Channel
set’, pagina 92.

Linea “Governor ACT”

Linea “Governor RATE”

[ R (S

G
Govarnor RETE

Como se ve en la figura superior, esta opcion esta
normaimente en [N}, lo que significa que el control del
canal puede usarse normalmente sin ninguna restriccion.

Si queremos conectar un governor al output 8 para
mantener automaticamente la velocidad del rotor, tocamos
el campo del valor en esta linea con el dedo o el lapiz
suministrado para que cambie a m] y viceversa.

[oo0 |

: (00 |

rernor ACT |: oN |

ner AATE 050% |

Después de activar la opcion “GOVERNOR ACT”
colocando en [8]Y] la linea anterior, podemos ajustar la
velocidad del rotor que se debe de mantener usando el
governor cambiando el porcentaje.

El rango de ajuste es de 0 a 100%.

Tocamos el campo de valor de esta linea con el dedo o el
lapiz suministrado:

gm r_W' NOFRLAL rr

o Suppresslon |[|III'I"'

Gyr in as
Gowarnor ACT {#

Gavarnor RATE 0504

El color del campo cambia de rojo a azul:

| R [ SRR e

[oo0%”
[on
Governcr RATE [ D60% |

El campo de valor con el valor actual en azul (activo) puede
cambiarse tocando repetidamente las teclas [Ij[& o de
la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:
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Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu de seleccién:
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THR.HOLD

Posicion del motor en la autorrotacion

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“en
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “THR.HOLD” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Fﬂ.li'

ﬂ%ﬁﬂ; "_“‘

THLEDLD lllll rrr. [

—
el
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Throttle HOLD position
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e [oN | [WEE
seT Frooe  [BEE

En competicion el piloto espera a que el motor se pare
completamente, pero esta practica estd desaconsejada
para los entrenamientos, ya que después de cada aterrizaje
en autorrotacion debemos arrancar el motor de nuevo.

Por lo tanto ajustaremos para los entrenamientos un valor
para el motor de manera que en autorrotacidon tenga un
ralenti estable, para poder dar gas de nuevo si es
necesario; y que para en el caso de un motor eléctrico el
motor se pueda parar de manera segura.

Nota:
Con la opcion “Thr.CUT” del menti base disponemos de un
paro de emergencia.

® Linea ACT
Para poner on o off esta funcion, tocamos el campo de
valor de la linea “ACT” con el dedo o el lapiz suministrado,
por ejemplo:

® Linea CTL

Tal como se ha descrito en la seccién “Asignacion de los
controles, interruptores e interruptores de control”, en esta
linea asignamos el mismo interruptor con el cual activamos
la fase de autorrotacion, por ejemplo:
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e Linea SET

La flecha verde de la izquierda del gréfico de la barra indica
la posicion actual del servo del motor. La flecha roja de la
derecha indica la posicién ajustada del motor para la
autorrotacion.

Para cambiar la posicion del motor en la autorrotacion,
usamos el stick de control del motor / paso para mover la
flecha verde, y ocasionalmente el trim del motor, a la
posicion que debe tener durante la autorrotacidn, por
ejemplo:

Ahora tocamos el campo del valor de la linea “SET” con el
dedo o el lapiz suministrado:

El color del campo pasa de rojo a azul:



En el campo de valor en azul (activo), tocamos las teclas
& o =& de la parte derecha de la pantalla, y movemos
la flecha roja respecto a la flecha verde, por ejemplo:

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al ment de seleccién.
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Zy» Swashplate mixer

Mezclas del paso, roll y nick

Nota:
Este menu no gparece cuando seleccionamos

“1 servo” en los gjustes basicos de los menus
A ‘Mode! Selection” o ‘Model type’.
En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz

suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
wen
F:

El display cambia al mend de funciones en azul. Tocamos
la tecla del ment “Swash” con el dedo o el lapiz
suministrado:

LMETF Ly I'II|. =l
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En los ajustes basicos, en la pantalla “Swash” se define el
numero de servos que estan instalados en nuestro
helicdptero para el funcionamiento del paso colectivo. Con
esta informacién se mezclan automaticamente las
funciones para el Roll, el Nick y el Paso colectivo tal como
se necesite, de manera que no nos hemos de preocupar en
definir otros mezcladores adicionales por nosotros mismos.

En los modelos de helicoptero en los que el paso estd
mandado por un solo servo, es evidente que el menu
“Swash” es innecesario, ya que el programa sabe por si
mismo que los tres servos que actlian sobre el Paso, el Roll
y el Nick deben mandarse por separado, por lo tanto sin
mezcla. En este caso, esta opcién del meni no estd
disponible en la lista multi funcién.

Para todos los otros tipos de mando con 2 ... 4 servos para
el mando del paso, los porcentajes de mezcla y el sentido
de funcionamiento estan definidos de origen. El valor por
defecto es de un +61% ...

.. pero el valor puede variar entre —100% y +100% si es
necesario.

Como es habitual, tocamos el campo del valor de la mezcla
que tenemos que cambiar con el dedo o el lapiz
suministrado, por ejemplo:

HILE
[EGES

ELEY |+061%

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Si el control sobre el plato ciclico (paso colectivo, roll y nick)
no corresponde al movimiento de los sticks, cambiar el
sentido de la mezcla (“+” o “-), antes de corregir el sentido
de rotacién de los servos.

Nota;
S/ se cambian los valores de la mezcla

comprobar que el recorrido de los servos no
A supere ¢l final mecanico de los mismos.

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla [Sf® de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu de seleccién:

el T T

L DREF  ALOW  TARER Gyl

ML E D

THRHOLD THILS
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El campo de valor con el valor actual en azul ctlvo ede
cambiarse tocando repetidamente las teclas
la parte derecha de la pantalla, por ejemplo:
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Swashplate limiter
Limitador del plato ciclico

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“en
F:

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “S.Limit’” con el dedo o el lapiz
suministrado:

Swashplater limiter

Esta funcion actua igual que un limite circular mecénico que
limite el normal limite de recorrido cuadrado ...

Swash rotation

... de un stick a un area circular maxima, cuando el
interruptor esta en @E en la linea “ACT”:

ELE

Swash rotation | 08"

Si el helicoptero estd ajustado de tal manera que los
movimientos del Roll y / o el Nick llevan al maximo el
recorrido mecanico posible, por ejemplo en los modelos de
3D, entonces la inclinacion total aplicada al plato ciclico, si
se mueven simultaneamente el roll y el nick, puede ser
considerablemente mayor (141% en términos numéricos).
En estas circunstancias el mecanismo del plato ciclico
puede golpear en el final de carrera, y en el peor de los
casos hacer saltar las bolas de las rétulas.

2 G

AL
ELE

Swash rotation

En los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT, los softwares
correspondientes tienen como funcién una limitacién del
movimiento del plato ciclico que puede ajustarse con
cualquier combinacion entre el limite cuadrado y el circular.
Es decir, la limitacion del movimiento total del plato ciclico o
de su angulo, puede limitarse entre 100% (el movimiento
tiene un limite circular aplicable al roll o nick) y 200% (sin
limite efectivo) en la linea “SET”, con las teclas 0 EiE
de la derecha de la pantalla.
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Adicionalmente, la  funcién  puede  desactivarse
completamente utilizando en la linea “ACT".

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Swashplater limiter

En algunos cabezales de rotor, es necesario inclinar el plato
ciclico en otra direccion que la prevista durante el control
del plato ciclico. Por ejemplo, si se usa un rotor de cuatro
palas, puede ser necesario girar el movimiento 45° hacia la
derecha o la izquierda con esta opcion del mend, para que
las transmisiones desde el plato ciclico a la cabeza del rotor
queden completamente verticales. De esta manera no es
necesario cambiar las transmisiones mecénicas. Los
angulos negativos equivalen a una rotacién virtual de la
cabeza del rotor hacia la izquierda, los &ngulos positivos a
una rotacion virtual hacia la derecha.

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla [Sf® de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu de seleccién.



Swash mixer
Ajustes segun las fases del paso, roll y nick

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“en
F:

W —T——
M

mf"!mﬂ: wov

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “S.MIX’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

En el siguiente menu “S.MIX” que se explica a continuacion,
se  describen los  mezcladores  “AlLE>>ELEV”,
“ELEV>>AILE”, “PITC>>AILE” y “PITC>>ELEV”, que
pueden ser dependientes de las fases.

Estos menls se usan especialmente para compensar
asimétricamente las reacciones del helicoptero a los
controles y ajustar helicopteros con rotores multipala.

e Ajustes dependientes de las fases de vuelo

Si en el submenu “Q.Link” hemos creado Quick Links, y les
hemos asignado un nombre, por ejemplo, “Normal’, este
aparecera en la parte superior de la pantalla en color verde.

Movemos los interruptores correspondientes para pasar de
un Quick Link a otro.

MIXTYPE
ALE . ELEV

PATC 2 ELEV

¢ Columna ACT (activo)
En los campos de valores de esta columna, indicamos si la
funcion de la linea esta generalmente bloqueada ([\T§) o

Una vez hemos ajustado este valor en @E podemos
conmutar por separado entre on y off los respectivos
elementos de control en la mezcla seleccionada para una
determinada quick link, con un control asignado en la
opcién “CTL” (ver a continuacidn en la seccion).

¢ Columna SET (ajuste)
Tocamos una de las cuatro teclas en esta columna con el
dedo o el lapiz suministrado para abrir la pagina de ajustes
del mezclador seleccionado, por ejemplo:

)[R (S| AL i
MIXTYPE ACT  sET 0TL
ME-ELEY  [INH [ e |[ON |
pEvseate [ INH a5 on |

i S o

194

MORMAL il
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Basandonos en el ajuste por defecto mostrado aqui,
podemos adaptar las actuales curvas segun necesitemos,
tocando el campo del valor que debe cambiarse con el
dedo o el lapiz suministrado para activarlo, por ejemplo:

[ (R AT el [
AlLE »» ELEV
L (RATE} B
(00

| (R, T e )
AMLE == ELEV
[RATE) B

El campo de valor con el valor actual en azul (activo) puede
cambiarse tocando las teclas o D¢ de la parte
derecha de la pantalla, por ejemplo:



HOPMAL F

ELEY

A
(i
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Usamos el mismo procedimiento para el valor del lado
opuesto del recorrido del control, por ejemplo:

1 e [
MLE == ELEY
A (RATE) B
mE [ W
EXP [RER)
[

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Podemos hacer cualquier ajuste necesario en los dos
campos de valor inferiores EXP, tal como se ha descrito en
la seccion “D/R,EXP”, que empieza en la pagina 171.

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu “Heli-Mix”.

g FE Erarle HOFRIAL

BLE& e  ELEV

Nota importante.

Las curvas que se muestran aqui son
solamente de demostracion, y no representan
curvas de valores reales.

le_m MORMAL r!.
MICTYPE  ACT s Fr
(o
[ INH

- [ 1]
e Eey [ INH [ = |[ON

Seleccionar aqui si lo deseamos otra mezcla, y la
ajustamos como se ha descrito.

¢ Columna “CTL” (control / interruptor)
Tal como se ha descrito en la seccién “Asignacion de los
controles, interruptores e interruptores de control”, de la
pagina 38, en esta linea asignamos un interruptor con el
cual activamos o desactivamos el mezclador, por ejemplo:

E : T - MCIRMAL rr

MELTYPE ACT  SET  CTL
MEEEV | ON [ s |[5ws]
ELEV = ALE

FITC e ALE

FATIG = ELEW

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla [Sf® de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu de seleccién.
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Throttle mixer
Ajustes segun las fases del paso, roll y nick

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“en
F:

W —T——
M

mf"!mﬂ: wov

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del mend “THR.MIX* con el dedo o el lapiz
suministrado:

0 L

THLEDLD Smmk Elmi

' T
R
1 Prog il ; Trslnar T L0 Taberwin

El motor necesita compensarse con el incremento del paso,
asimismo, el motor debe seguir el movimiento del plato
ciclico, es decir, la inclinacién del plato ciclico en la
direccion deseada. La salida del motor debe también
adaptarse al aumento de par del rotor de cola, para
mantener una velocidad de rotacion constante. En los
programas de la mz-18 HoTT y mz-24 HoTT, la adaptacion
del motor al roll, nick y rotor de cola se puede hacer por
separado.

Si estamos wusando un governor para mantener
automaticamente la velocidad del rotor, el governor adapta
la salida segun las necesidades. Si no, podemos ajustar la
compensacion del motor con estas tres mezclas.

Esto es especialmente ventajoso en la acrobacia (por
ejemplo al realizar los toneles) dado que el movimiento del
control del ciclico se usa con valores medios del paso
colectivo, donde el carburador estd aproximadamente a la
mitad de la apertura, y se necesita un aumento de potencia
significativo a la salida del motor.

¢ Ajustes dependientes de las fases de vuelo

Si en el submend “Q.Link", pagina 168, hemos creado
Quick Links, y les hemos asignado un nombre, por ejemplo,
“Normal”, este aparecerd en la parte superior de la pantalla
en color verde. Movemos los interruptores correspondientes
para pasar de un Quick Link a otro.

gm| m—l MIREAL I_?'

MIXTYPE ACT =T L
ALEs»THRO [ INH | 5> | ON
ELEVTHRO  [HH [ = |[ON |

RUDD==THRO [ INH [ == || @N

¢ Columna ACT (activo)
En los campos de valores de esta columna, indicamos si la
funcion de la linea esta generalmente bloqueada ([\T§) o

Una vez hemos ajustado este valor en @E podemos
conmutar por separado entre on y off los respectivos
elementos de control en la mezcla seleccionada para una
determinada quick link, con un control asignado en la
opcién “CTL” (ver a continuacidn en la seccion).

® Columna SET (ajuste)

Tocamos una de las cuatro teclas en esta columna con el
dedo o el lapiz suministrado para abrir la pagina de ajustes
del mezclador seleccionado, por ejemplo:
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e
MIX.TYPE ACT =T emL
me=two  [ON [ |[oN |

ELEVsaTHRD [ INH ié [ToN |
RUCD=THRD | INH y
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4 RATE) B
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i

Basandonos en el ajuste por defecto mostrado aqui,
podemos adaptar las actuales curvas segun necesitemos,
tocando el campo del valor que debe cambiarse con el
dedo o el lapiz suministrado para activarlo, por ejemplo:

gfm“ MORMAL g
MILE =+ THRO
& RATE] B
| ooo% poos | [ |

=

El color del campo pasa de rojo a azul:



HOFRIAL

AILE =+ THRO

El campo de valor con el valor actual en azul (activo) puede
cambiarse tocando las teclas {8 o de la parte
derecha de la pantalla, por ejemplo:

R P [

MLE = THRO

A (RATE) B
w0 (W
eS|
[Bec

Usamos el mismo procedimiento para el valor del lado
opuesto del recorrido del control, por ejemplo:

HORRIAL

ALE

Tocamos la tecla BE para hacer un reset del valor
cambiado que esta en azul (y por lo tanto activo) al valor
por defecto.

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu “Throttle mixer”.

HORMAL |T

J:I J
ALES 3> THRD

{RATE) B

cae (W

[REE"
[Tee

Nota importante.

Las curvas que se muestran aqui son
solamente de demostracion, y no representan
curvas de valores reales.

AR o HCIRMAL |"'r
MLLTYPE C ¥
BLE == THRO
ELEW wa THRO

RUDD == THRD

Seleccionar aqui si lo deseamos otra mezcla y la ajustamos
como se ha descrito.

¢ Columna “CTL" (control / interruptor)
Tal como se ha descrito en la seccion “Asignacion de los
controles, interruptores e interruptores de control’, de la
pagina 38, en esta linea asignamos un interruptor con el
cual activamos o desactivamos el mezclador, por ejemplo:
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Em m MIREAL

MELTYPE ACT

MLE:=THRD |
ELEV=THRD | INH ||

oDeTHR | INH || =

Una vez hemos acabado de hacer todos los ajustes,
tocamos la tecla [Sf® de la esquina superior izquierda de
la pantalla para volver al menu de seleccién.




PIT >> RUDD

Compensacion del torque estatico segun fase

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“wen
F:

[ ——

T ;
[EL

'm"]: AX 00,0V

El display cambia al menu de funciones en azul. Tocamos
la tecla del menu “PITT>>RUDD” con el dedo o el lapiz
suministrado:

gm' l"'-'lr ]
- 'ﬂl:-r
=

Lo Trairer FT: AL rlu-.ln

De origen hay programada una curva de compensacion del
torque con una mezcla lineal con una ratio del 0%, que es
necesaria para los girdscopos que funcionan en el modo
heading-lock:

]

OuT 000%

POINT L

[STORF [Yoasis || Voo | BN

NOTA:

Es  necesario  consuffar  siempre  las

Instrucciones de ajuste de nuestro girdscopo ya

que si no puede ser imposible volar nuestro
helicdptero.

Si estamos usando nuestro helicéptero en el modo normal o
éste solamente puede funcionar en el modo normal,
ajustamos la mezcla de la siguiente manera:

De manera similar al ajuste de la curva del paso, ver la
pagina 175, la curva de control para el rotor de cola puede
definirse con un maximo de 7 puntos. Si es necesario,
podemos modificar el mezclador en cualquier momento, y
especificar ratios de mezcla simétricos o asimétricos por
encima y por debajo del punto de estacionario.

Empezamos con -30% en el punto “L” y +30% en el punto
“H”, ajustamos la mezcla de manera que el helicoptero no
rote sobre el eje vertical, incluso durante largos ascensos y
descensos verticales, como resultado de la diferencia de
torque del rotor principal en comparacion con el
estacionario. Mientras estamos en estacionario, solamente
cambiamos el trimado usando el trim digital del rotor de
cola:

| MORMAL

[8TON Hma [ -axis | ["H!'F'

Para hacer una compensacion fiable del ajuste del torque,
las curvas del paso y motor se deben ajustar
correctamente: es decir, la velocidad debe mantenerse
constante en todo el rango de ajuste del paso colectivo.
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Ajustes de la autorrotacion

En vuelo normal, el rotor de cola estd ajustado de tal
manera que pueda compensar el efecto giroscopico del
rotor principal en el estacionario. Esto significa que se
produce una cierta potencia, incluso en su posicion normal.
El nivel de esta potencia puede variarse gracias al mando
del rotor de cola y las diferentes mezclas de compensacion
del torque, y puede ser ajustado con el trim del rotor de cola
en funcién de las condiciones meteorologicas, del régimen
del motor y de otros pardmetros.

En el descenso en autorrotacion el rotor no esta movido por
el motor, sino que funciona segin el principio de los
molinos de viento, y por lo tanto no se produce ningun
efecto giroscopico que el rotor de cola deba compensar.
Por esta razén todos los mezcladores correspondientes
son automdticamente desactivados en el modo de
autorrotacion.

Debido a esta razon la compensacion descrita
anteriormente no es necesaria, y la compensacion del rotor
de cola ha de ser diferente:

Poner el helicoptero en posicion horizontal, con el motor
parado. Poner en marcha el emisor y el receptor, entrar en
el quick link de “autorotation” y bajar las palas del rotor
trasero hasta que queden paralelas, y modificar, usando el
“Tail rotor” el valor hasta que la incidencia de las palas del
rotor trasero sea cero. Vistas desde atrés, las palas del
rotor de cola han de estar paralelas entre si.

En funcion de la resistencia de las diferentes reducciones,
puede ser que el fuselaje todavia tenga tendencia a girar un
poco durante el descenso en autorrotacion. Este pequefio
efecto giroscopico puede ser compensado y corregido por
el ajuste del &ngulo de las palas del rotor de cola. En todos
los casos este valor se situa entre 0 grados y un angulo del
paso opuesto a la direccion que necesita el rotor de cola en
vuelo normal.
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—_IF— Stick mode

E Ajustes basicos del Modo de vuelo

Para abrir los submenUs del mend SYSTEM, en la pantalla
basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz suministrado
para tocar el icono de los pifiones denominado “S”;

El display cambia al menu de funciones en purpura.
Tocamos la tecla del mend “ST mode” con el dedo o el lapiz
suministrado:

["RAEK ™ ["BIGE " [FONETION (&vSTan

m rm t't'l"ﬂ H",

e, i I:‘iF-

Hay cuatro maneras diferentes de asignar las cuatro
funciones de control alerones, profundidad, direccion y
motor o aerofrenos en un modelo de avion ...

“MODE 1" (Throite at right stick) | “MODE 2" (Thmoite at laft stick)
ey, dawn ful throtle ull throtts el dorwn

5 g E 3|5 g E

' @ E - qf:'r"s = 4

= i RE E 3 g
dew.up de ide

“MODE 3" (Throttie at right stick) -mrnhmtumlaﬂsudﬂ
ey, dawn Woar Wolkyes Full thratie elew. down

E - i a | e = B =3

igtieiieoilie:

3 s HE T35 5
slauup ide ide abwup

o roll, nick, rotor de cola y motor o paso en un helicoptero ...

“MODE 1" (Throttle at right stick) “lnnzz“mmtunumﬂsﬂdq
pilch wsda trtde pilch e

E@— i@@ @5 i;?i—a_

throttis
“MODE 3" (Throtte at dght stiok) “HJDE#“[I'hthn at leift stick])

iy gy

piich axis MomsFich pich axis
ia@i a@ @ L@,E
pich axis oot

de los dos sticks de control. La opcién que
seleccionemos depende de las preferencias individuales del
piloto. Por defecto est4 ajustado el “Mode 1”.

Este ajuste es independiente del modelo y por

A lo tanto se aplica de igual manera a todas las
memorias de los modelos:
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Para poder cambiar a un modo de vuelo diferente al que
viene por defecto, tocamos la tecla roja del mode con el
dedo o el lapiz suministrado hasta que aparezca el nimero
del tipo de vuelo que queramos utilizar, por ejemplo:

sTHOOE:| 7 |
FRONT

AILE = 11u]]

Tocamos la tecla [Sfl8]{ de la esquina superior izquierda
para volver al menu del sistema:




—_ﬁ_— Warning

E Ajustes de los avisos del emisor

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“Qn
S”:

El display cambia al menu de funciones en purpura.
Tocamos la tecla del ment “WARNING” con el dedo o el
lapiz suministrado:

En este submeni podemos activar o desactivar cinco
avisos de alarma en forma dptica y acustica. Normalmente,
solamente el stick del motor / paso se monitoriza
continuamente. Las otras opciones que se pueden activar
son “Throttle hold”, “Throttle Cut’, “Quick Link” y “Power
OFF time”.

Estos ajustes son independientes del modelo y

A por lo tanto se aplican de igual manera a todas
las memorias de los modelos:

Thri Position
Quick Link

Para poder conmutar entre ON y OFF, tocamos los campos
de las otras opciones con el dedo o el lapiz suministrado,
por ejemplo:

Throttlehald

Throthe Cut

Thro Position '

Quick ik [(OFF |
Power OFF time [ﬁl

(uick Link

Peveer OFF lime

En la dltima linea (Power OFF time), podemos especificar
cuanto tiempo el emisor debe esperar después del Ultimo
movimiento de un elemento de control para disparar la
alarma visual y acustica, antes de que el emisor se apague
después de un tiempo adicional de inactividad de tres
minutos.

Hay disponibles los siguientes ajustes: OFF, 30s y 1, 5, 10,
20, 30 y 60 minutos. Tocamos repetidamente el campo de
esta linea con el dedo o el lapiz suministrado:
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Tocamos la tecla [SJ®y de la esquina superior izquierda
para volver al menu del sistema:



—&—  EtcSet
E Ajustes varios del emisor

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“Qn
S”:

El display cambia al menu de funciones en purpura.
Tocamos la tecla del menu “Etc.Set’ con el dedo o el lapiz
suministrado:

En el submenu “Etc.Set” podemos conmutar entre on y off
los valores por defecto de las lineas “Battery type” y “Batt
warning”, asi como el volumen de las sefiales acusticas y la
melodia inicial de puesta en marcha del emisor.

NOTA:
El emisormz-18 HoTT viene de origen con una
A bateria de 4 elementos de NiMH, y el emisor
mz-24 HoTT con una bateria de Lilo 1s2p. Los
ajustes por defecto en los dos emisores son

por lo tanto diferentes y corresponden a los adecuados en
las lineas ‘Battery tpe” y ‘Batt waming’, descrifos a
continuacion.

Battery type

En la primera linea, informamos al emisor si la bateria de
alimentacion es una NiMH de cuatro células, o una 1s de
Litio. Dependiendo del ajuste, se muestra un rango de
voltaje para seleccionar en la siguiente linea, BATT
warning.

Para hacer cualquier cambio necesario en los ajustes,
tocamos el campo de la linea “Battery type” con el dedo o el
lapiz suministrado:

Baittery typs
Bttt warning
ran Melody

—

Baattery bype [ NiMH |
Battwarning | 48V |
Porwsr on Melody ! ':JN_!

her Volume | 08 |

Tocamos las teclas 0 de la parte derecha de la
pantalla para seleccionar el tipo de bateria apropiado, por
ejemplo:
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Battery typs Li

Batt waming

iith.

a6

Pawer on Melody | ON |
._

Speaker Volurme

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado al ajustado por defecto.

BATT warning

En la linea “BATT warning”, podemos ajustar el punto de
disparo del aviso en la pantalla ...

... en funcién del tipo de bateria seleccionado en la linea
superior, en incrementos de 0.1 V entre 4.5y 5.5 V (Bateria
de NiMH) o0 3.4 y 4.2 V (Bateria de Litio-polimero / Litio-
lon). Asegurarse de que el valor ajustado no sea
demasiado bajo, para que tengamos suficiente tiempo de
aterrizar el modelo después de iniciarse el aviso.

Para hacer cualquier cambio necesario en los ajustes,
tocamos el campo de la linea “BATT warning” con el dedo o
el lapiz suministrado:



Batbery type

Bt warning

Battery type
Bt warning
Peswar onMel

SpeakerVelume

Tocamos las teclas m 0 m de la parte derecha de la
pantalla para seleccionar el tipo de bateria apropiado, por
ejemplo:

Batbery by pa

Tocamos la tecla [I3Y para hacer un reset del valor
cambiado al ajustado por defecto.

Nota:
En un menu de calibracion especial, que se
puede abrir tocando el indicador del voltaje en

la pantalla principal con el dedo o el ldpiz

Suministrado ...

ETT TIME
o8

... el voltaje y por lo tanto el punto de disparo del aviso de la
bateria, se puede gjustar de forma precisa usando un
volfimetro de precision.

= (B

TKYolt Cali. Data

1.05% T |
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Melodia de puesta en marcha

En esta linea podemos activar o desactivar la melodia de
inicio y la melodia de apagado del emisor.

Tocamos repetidamente el campo de la linea “Power on
Melody” con el dedo o el 1&piz suministrado:

Batlery typ=

Baill waming

Battery typs

Bait waming

Tocamos la tecla /3¢ de la derecha de la pantalla para
anular la melodia de inicio ...

[ [FHER, ™ Ee

Battary typs [ L. |

Batt waming [a8v]
an Melody [OFF |

Speaker Volume |_t£5_|

...y tocamos la tecla [[Y[# para activarla.



Volumen del altavoz

En esta linea podemos ajustar individualmente el volumen
de las sefiales acusticas y avisos de voz del emisor.
Tocamos repetidamente el campo de la linea “Volume” con
el dedo o el lapiz suministrado:

Btbery type

Bt warning
Power on Med

ar Volums

Bisitery type | Lith.
Biatt warning __ 35
Powrar on Melady ._ OFF

SpeakerVolume For |

Tocamos las teclas 0 m de la derecha de la pantalla
para seleccionar el volumen apropiado. Estan disponibles
los siguientes ajustes:

“OFF”, 1 ... 5", por ejemplo:

[ R (™ Graibe
Battery type | Lith.

Bt warning
Power on Melody | OFF

SpeakerVolums [ 08

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado al ajustado por defecto, y tocamos la tecla
de la esquina superior izquierda para volver al menu del
sistema:
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—— Display

E Ajustes de la pantalla del emisor

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“* M
S”:

El display cambia al menu de funciones en purpura.
Tocamos la tecla del menu “DISPLAY” con el dedo o el
lapiz suministrado:

En el submenu “Display”, podemos entrar los ajustes de la
pantalla, como por ejemplo el contraste, activar o desactivar
la retroiluminacion y ajustar la sensibilidad de las teclas
segun nuestras preferencias. Ademas, podemos cambiar el
color del logo del emisor, y activar o desactivar la funcion
que hace posible que sea méas facil ver el display en un
ambiente soleado.

Contrast (contraste)

En esta linea podemos ajustar el contraste de la pantalla
para hacer que el display de los emisores mz-18 HoTT y
mz-24 HoTT sean mas faciles de leer en cualquier
condicion de tiempo y temperatura. Para hacer cualquier
cambio necesario en estos ajustes, tocamos el campo de la
linea “Contrast” con el dedo o el 1&piz suministrado:

.w

Canlras

| DEFALILT |

Glaring sun OFF |
RFD AAAARETE

Tocamos las teclas m ) de la derecha de la pantalla
para seleccionar el contraste apropiado en un rango de 1 ...
20, por ejemplo:

[oFF
i

| DERALILT!
Glaring sun I aFF |

RFD AAAARETH
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Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado al ajustado por defecto “15".

Backlight (retroiluminacion)

En esta linea especificamos cuanto tiempo debe
permanecer activada la retroiluminacién de la pantalla,
después de poner en marcha el emisor, y sin que actue
ningun control.

Estan disponibles las siguientes opciones: “OFF” (ilimitado),
“10s”, 308", “1m”y“3m”.

Tocamos repetidamente el campo de la linea “Backlight off”
con el dedo o el lapiz suministrado:

Conirast
pailignon [OFF

T |ZF
| ouch Ty

laring sun [ aFF

FFID BARRALTE

El color del campo pasa de rojo a azul:

Coriras
Backlight o

Earing aun [ oFF
FFID BAALAASTE

Tocamos las teclas m 0 de la derecha de la pantalla
para seleccionar el valor apropiado, por ejemplo:



Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado al ajustado por defecto “OFF”.

Touch sense (sensibilidad de las teclas)

En esta linea podemos seleccionar, dentro de un rango de
1 a 5, la reaccién del emisor al tocar los campos de la
pantalla tactil. Como méas bajo es el nimero, mas sensible
es la respuesta al tocar el campo de pantalla tactil, y
viceversa.

Tocamos repetidamente el campo de la linea “Touch sense”
con el dedo o el 1&piz suministrado:

Tocamos las teclas m 0 de la derecha de la pantalla
para seleccionar el valor apropiado, por ejemplo:

Tocamos la tecla EE para hacer un reset del valor
cambiado al ajustado por defecto “1”.

Logo color (color del logo)

En esta linea podemos adaptar el color del logo del emisor
a nuestras preferencias.

Tocamos repetidamente el campo de la linea “Logo color
con el dedo o el lapiz suministrado:

L]

Tocamos las teclas m 0 de la derecha de la pantalla
para seleccionar nuestra preferencia. Estan disponibles los
siguientes colores: rojo, verde, azul, rosa, amarillo y azul
cielo:

Tocamos la tecla [3S para hacer un reset del valor
cambiado al ajustado por defecto.



Glaring sun (antireflejos)

Para mantener la legibilidad de las pantallas de los
emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT, en ubicaciones muy
iluminadas o con luz del sol, podemos cambiar el valor por
defecto a “high contrast”.

Para poder alternar adelante y atrds entre m] y ,
tocamos el campo para las otras opciones con el dedo o el
l&piz suministrado, por ejemplo:

alafng ain [ oFF
RFID ABAAANRTR

AAAANETE

... y la pantalla principal del emisor pasa a tener la siguiente
apariencia:

[ — T

m.'.'h m a g
“T“] R¥ 00,0V |m

[000:00.0

RFID (identificacion)

La identificacion del emisor se muestra en esta Ultima linea.
Esta ID es especifica para cada emisor y solo se le atribuye
una vez, y no puede cambiarse. Durante el proceso de
binding, esta ID se transmite al receptor que de esta
manera puede identificar siempre las sefiales procedentes
de la emisora.

Tocamos la tecla de la esquina superior izquierda
para volver al menu del sistema:

m t'ﬁ';ﬂ ["'" =)

“Farirg Dhrpis

&a (e

!H JI
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—_IF— Stick calibration
@ Calibracion de los sticks

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“Qn
S”:

El display cambia al menu de funciones en purpura.
Tocamos la tecla del menu “Stick Cali” con el dedo o el
lapiz suministrado:

Si notamos que la posicion centro de los stick con muelle
de retorno (controles 1 4) no se corresponden
exactamente con el 0% del recorrido, lo podemos
comprobar y corregir de la siguiente manera:

Tal como se ha descrito por ejemplo al inicio de la pagina
45, inicializamos una memoria de modelo libre. No tiene
importancia si el modelo es un avion o un helicdptero.
Ahora vamos al submenl “Servo” que se encuentra en el
menu basico sin ajustar el trim o hacer ninguna
programacion adicional.

Si todos los cuatro sticks los tenemos configurados con los
muelles de retorno al centro, esta pantalla debe parecerse a
la que se muestra a continuacion:

MORMAL

o o8 0 11z e

Nota:

En contraste con la pantalla que aparece en e/
emisor de 12 canales mz-24 HoTT, en la

panialla del emisor de 9 canales mz-18 HoT7T
Solamente aparecen los canales 7 ... 9.

Sino es asi, las barras del grafico muestran los porcentajes
actuales de la posicion de los sticks que no son
autoneutralizantes - tipicamente el “CH1”, motor / freno o
motor / paso. Por ejemplo, si el stick del motor / freno esta
en la posicién “ide LOW”, la pantalla aparecera de la
siguiente manera:

| aubsle
L5 6 7T B B 10 H A2

E@m NORMAL

Uno después de otro, colocar los dos sticks en sus cuatro
posibles posiciones limite sin ejercer fuerza al final del
recorrido. En cada una de estas ocho posiciones limite, la
indicacion debe ser exactamente de —100% o +100%, en
funcion de la direccién.
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Por ejemplo, si colocamos el Control 2 en el limite del
recorrido, y mantenemos las otras tres funciones en la
posicion intermedia, el display del emisor debe mostrar
entonces la siguiente pantalla.

Independientemente del nimero de sticks con retorno que
tengamos en el emisor, si estas comprobaciones nos dan
un resultado de cuatro 0% en los centros y ocho 100% en
los extremos, entonces los sticks de nuestra emisora estan
Optimamente calibrados. Podemos dar por finalizado el
proceso borrando la memoria que hemos creado.

De lo contrario nos movemos al menu “Stick Cali” del menu
del sistema, en el cual podemos seleccionar de forma
ciclica la posicion de los cuatro controles que debemos
calibrar, empezando por la posicién neutra del control del
stick de la derecha:

El punto azul (en el centro del cuadrado de la pantalla
superior) indica la posicion del stick que debe ajustarse.

Los porcentajes en blanco dentro de los rectdngulos rojos
de la izquierda de la pantalla, que se encuentran debajo de
VERTI (cal) y HORIZ (ontal) indican la actual posicion del
stick. En la pantalla superior, el control horizontal del stick
derecho esté exactamente en el centro del recorrido. Por el



contrario la posicion vertical esté bastante inclinada hacia el
piloto, dado que el movimiento del control motor / freno no
tiene muelle de centrado.

Antes de tocar la tecla Eﬁ de la derecha, el stick de la
derecha debe moverse hasta dejarlo en el centro, que se
muestra como 000%:

Una vez se alcanza esta posicién, podemos tocar la tecla
3] de la derecha de la pantalla con el dedo o el lapiz
suministrado:

< AIGHT =

oo
HORE.
e

Hasta ahora se ha calibrado la posicidn neutra del stick de
control de la derecha, y ahora el punto azul se coloca en la
esquina izquierda del cuadrado rojo:

Movemos el stick de la derecha a la esquina superior
izquierda, sin ejercer presion en el extremo del recorrido. Si
el emisor esta ajustado incorrectamente, el resultado tendra
la siguiente apariencia:

VERTI.

+10
HOHZ.

Tocando la tecla Eﬁ de la derecha de la pantalla con el
dedo o el lapiz suministrado para transferir la posicién del
100% a la memoria, el punto de seleccién cambia entonces
a la esquina opuesta:

Iy R e

<« AIGHT =»

VERTI.
+H00%
HO

+H00%

Usamos el mismo procedimiento para la esquina opuesta,
después, la pantalla cambia para poder ajustar el stick de la
izquierda:

L

e LEFT =

VERTI |ﬁ|
HIN% )

=002%
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Usamos el mismo procedimiento para calibrar el stick de la
izquierda.

Nota.

Ae S/ la calibracion es incorrecta se debe repetir el
proceso completo.

Tocamos la tecla [SJ®y de la esquina superior izquierda
para volver al menu del sistema:




—&—  MP3Player

Ex Programacion para el MP3 con ficheros de
musica

Nota:

‘e Este menu estd solamente disponible en el
emisormz-24 HoTT

En la pantalla basica del emisor, usamos el dedo o el lapiz
suministrado para tocar el icono de los pifiones denominado
“Qn
S”:

El display cambia al menu de funciones en purpura.
Tocamos la tecla del mend “MP3” con el dedo o el 1&piz
suministrado:

Tanto si hay 0 no una tarjeta con ficheros de MP3 en el
emisor, la pantalla tendra la siguiente apariencia justo
después de que se abra el menu:

Tocamos el triangulo grande para empezar la reproduccion
del primer fichero de MP3 del album 1. El fichero empieza a
sonar inmediatamente, pero la informacién del nimero de
albumes vy titulos, asi como el nombre del actual fichero de
MP3 puede aparecer después un ligero retraso,
dependiendo del tamafio de los mismos.

Si el fichero no empieza a sonar y no aparece informacion
en la pantalla, es porque el emisor no puede encontrar
ningun fichero MP3 en la tarjeta insertada, o no hay tarjeta
en el slot del emisor.

Insertar la tarjeta, o comprobar en el ordenador el contenido
del directorio MP3 de la tarieta SD que hay en el
transmisor.
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Los ficheros de MP3 deben almacenarse solamente dentro
del directorio MP3 o una carpeta inferior. Si este directorio
esta vacio, copiar los ficheros de MP3 dentro del directorio.
Usar una tarjeta SD con los ficheros MP3 en el directorio
MP3, y probar de nuevo poniendo en marcha el emisor:

Se escuchara el primer album autométicamente, hasta que
lo paremos tocando la tecla stop ...

... 0 paramos el emisor.



Durante la reproduccién, podemos salir del menu en
cualquier momento tocando la tecla SFI®JJ y usar el resto
del programa del emisor.

Nota.
No se muestra ninguna actividad de los avisos
ae voz mientras esta funcionando el fichero de
MPS3.
Volumen

(G

Para reducir el volumen, tocamos el punto gris con signo
en la esquina inferior izquierda de la pantalla con el dedo o
el lapiz suministrado. Cada vez que tocamos el punto, uno
de los tres pequefios puntos de la izquierda o la derecha
cambia de rojo a amarillo, por ejemplo:

... que actualiza el nuamero del &lbum y el nimero de
canciones del album.

Titulo

Para cambiar de titulo o buscar un titulo, tocamos
(repetidamente) el campo de la parte superior derecha ...

Tocamos el punto “+” para incrementar el volumen.

Album
Para cambiar de album, tocamos el campo de la parte
superior izquierda ...

... € iniciamos el titulo tal como se ha descrito anteriormente
tocando la tecla de start grande en la parte central inferior:
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Nota.
o £/ nombre del fichero MP3 es el que se
muestra como titulo, y no el titulo de los campos
metadata del fichero MP3, que puede fener el
mismo nombre.
® £/ nimero de titulos del dlbum seleccionado que se

muestra a la derecha esta calculado desde el numero de
ficheros MP3 por directorio.

Panel de controles

‘ ‘ ’ ’ Podemos saltar al titulo siguiente tocando la
tecla de seleccion de la derecha, y saltar a un titulo anterior
tocando la tecla de la izquierda, de manera similar a las
correspondientes teclas de un MP3 u otros reproductores.

Tocando el siguiente campo cambiamos ciclicamente entre
estas tres opciones:

El album seleccionado se muestra en un loop
continuo hasta que lo paramos o paramos el
emisor.

L El titulo seleccionado se muestra en un loop
continuo hasta que lo paramos o paramos el
emisor.

\ La reproduccidn se para automéaticamente al final
del titulo actual.



—_IF— Datos de la telemetria
@ Pantallas de los datos de telemetria

Las pantallas de los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT
se usan para utilizar la programacion del emisor y mostrar
gréficamente los datos de la telemetria. Podemos cambiar
entre los diferentes modos tocando el icono “T” de la
esquina inferior derecha de la pantalla, con el dedo o el
l&piz suministrado:

Por defecto, aparece la pantalla del receptor cuando
seleccionamos la telemetria. Si no hay ninguna indicacién
de la intensidad de campo .l en la parte superior y no se
muestra ningun otro dato ...

odB T e

N

TEMP
oo

.. no hay ningun receptor dentro del alcance de la emisora
que pueda responder al link de la telemetria. Poner el
receptor en marcha o hacer el binding de un receptor en la
memoria activa, tal como se ha descrito en la pagina 74.

Podemos encontrar una descripcidn mas
A detallada de esta pantalla en la seccion con el
mismo nombre.

Sensor(s) (sensores)

Se puede conectar al receptor cualquier combinacion de
hasta cuatro sensores que puedan funcionar con la
telemetria.

Los datos de los sensores solamente se
A transmiten a las pantallas de graficos descritos

a continuacién, si  estdn correctamente

conectados al receptor antes de que este se
ponga en marcha. Debemos asegurarnos también que el
receptor correspondiente tenga el binging hecho (como se
ha explicado anteriormente) en la linea “BIND ON/OFF” del
submenu “Tx SET” del menu bésico, pagina 74, y que el
receptor estd seleccionado en la linea “RECEIVER
SELECT” del menu “Telemetry” (RX1 ... RX2), y esta en
marcha. Si se ha seleccionado otro receptor, solamente se
mostraran los datos de este receptor en el display
“Receiver”. Adicionalmente, los sensores que aparecen en
el submend “SETTING & DATA VIEW’ del menu
“Telemetry”, pagina 127, solamente responden bajo los
requisitos de las instrucciones del respectivo sensor.
Podemos cambiar entre las pantallas de activacion
automatica de los sensores tocando la tecla m de la
parte superior de la pantalla ...
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..y cambiamos al siguiente sensor tocando la tecla de
nuevo.

ma 0. imie
c IIFIF'Er‘ﬂ

L

(® )3

w0, ._.j . aiinAh

Nota.

Mas informacion de los mdaulos citados a
A continuacion la podemos encontrar en el Anexo

0 en lInfemet en www.graupner.ae en e/
correspondiente producto.



Receiver (receptor)

Esta pantalla muestra un gréfico de los datos de la pantalla
“RX DATAVIEW” del ment de “Telemetry” “SETTING &
DATA VIEW”, pégina 116.

Las abreviaciones tienen el siguiente significado:

Valor Significado

Q Calidad expresada en porcentaje de los
paquetes de sefales del emisor que
llegan al receptor

S Potencia de la sefial expresada en
porcentaje de la sefial del emisor que
llegan al receptor

R dB Nivel expresado en dBm del porcentaje
de la sefial del emisor que llega al
receptor

TdB Nivel expresado en dBm del porcentaje
de la sefial del receptor que llega al
emisor

L Muestra el lapso de tiempo en ms mas
largo durante el cual los paquetes de
datos se han perdido durante la
transmision del emisor al receptor

VOLT Tensién actual suministrada al receptor
en volts

L-VOLT Tensién minima del receptor después de
la Ultima puesta en marcha, en V

TEMP El termdmetro visualiza la temperatura
actual de funcionamiento del receptor

Nota.

Ag Podemos encontrar explicaciones detalladas de
[os términos de la columna “Valor” en la seccion
‘RX DATA VIEW’, que empieza en la pagina

176.

General module (médulo general)

Estas dos pantallas muestran los datos del mddulo general
de motor (ref. nim. 33610) o el modulo general air (ref.
num. 33611) que puedan estar conectados al receptor.
Podemos encontrar mas informacién de estos médulos en
el anexo o en internet en www.graupner.de en el
correspondiente producto.

En funcién de la configuracién de los médulos con sensores
adicionales, los siguientes datos pueden permanecer
siempre mostrados en la pantalla.
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Version de Firmware hasta la V 1.020 incluida

Las dos pantallas  aparecen  alternativamente

aproximadamente cada 4 segundos.

Version de Firmware V 1.021 incluida en adelante

Para poder cambiar entre las dos pantallas, tocamos uno
de los diales o escalas en la pantalla con el dedo o el lapiz
suministrado.

Display 1

En la parte superior de la pantalla, “QUA” identifica la
calidad, expresada en porcentaje, de la sefal proveniente
del emisor.

El gréfico de la parte superior izquierda muestra la
velocidad detectada por un sensor de velocidad conectado
al mddulo, y el gréfico adyacente de la derecha muestra la
carga restante de la bateria conectada.

Nota.

el nimero de palas correclo y la carga deben
entrarse anteriormente en el menu “Telemetry’.

I Para corregir los datos mostrados en la pantalia,

El gréfico de la parte inferior izquierda muestra el voltaje
actual de la bateria conectada al médulo, y el gréfico
adyacente de la derecha muestra el flujp momentaneo de
corriente. El gréafico de la derecha de la pantalla muestra la
altura actual respecto a la ubicacion.

Display 2

El porcentaje de ascenso / descenso se muestra en la parte
superior en m/1s y m/3s.

Los dos graficos de la izquierda muestran el voltaje actual
medido por los sensores de temperatura y voltaje (ref. nim.
33612 y 33613), de hasta dos baterias utilizadas en el
modelo (BAT-1 y BAT-2). También muestran Ila
correspondiente temperatura: En la parte izquierda
podemos ver los datos del sensor 1y en la derecha los
datos del sensor 2.



En la parte superior derecha de la pantalla, se muestran los
voltajes de las diferentes células de una bateria de litio de
hasta seis células, asi como el nivel del depdsito de
combustible medido por el sensor conectado al médulo.

Las abreviaciones tienen el siguiente significado:

ELECTRIC AIR MODULE

Valor Significado

1-BAT-2 | BATT 1 alaizquierda, BATT 2 a la derecha

QUA Calidad de la sefial expresada en porcentaje

FUEL Indicacion del nivel de combustible

1-TEMP-2 | Temperatura en los sensores 1y 2

BAT-1 Voltaje de las células 1 ... 6

ALT Altitud actual (solo con el modulo 33611)

m/s Ascenso / descenso en m/1s (solo con el
médulo 33611)

m/3s Ascenso / descenso en m/1s (solo con el
médulo 33611)

VOLT Voltaje actual de la bateria conectada al
médulo

AMP Consumo actual en amperios

Estas dos pantallas, que aparecen alternativamente
aproximadamente cada 4 segundos, visualizan los datos de
un electric air module (ref.nim. 33620).

Podemos encontrar mas informacion de este modulo en el
anexo o en Internet en www.graupner.de en el
correspondiente producto.

En funcién de la configuracién de los médulos con sensores
adicionales, los siguientes datos pueden permanecer
siempre mostrados en la pantalla.

Version de Firmware hasta la V 1.020 incluida

Las dos pantallas aparecen  alternativamente
aproximadamente cada 4 segundos.

Version de Firmware V 1.021 incluida en adelante
Para poder cambiar entre las dos pantallas, tocamos uno

de los diales o escalas en la pantalla con el dedo o el 1apiz
suministrado.
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Display 1

En la parte superior de la pantalla, “QUA” identifica la
calidad, expresada en porcentaje, de la sefal proveniente
del emisor. La linea inferior muestra el actual ascenso /
descenso en m/1s y m/3s. El gréfico de la derecha de la
pantalla muestra la altura actual respecto a la ubicacion.

El grafico central es la visualizacién grafica y numérica del
voltaje actual de la bateria conectada. La escala de la
izquierda muestra el consumo actual en amperios, y la
escala de la derecha muestra la carga actual de la
alimentacion conectada al médulo en la bateria del
conector.

Nota.

Para corregir los datos mostrados en la pantala,
/a carga debe entrarse anteriormente en el menu

“Telemetry”.

Display 2

Los dos graficos de la izquierda muestran el voltaje actual
medido por los sensores de temperatura y voltaje (ref. nim.
33612 y 33613), de hasta dos baterias utilizadas en el
modelo (BAT-1 y BAT-2). También muestran Ila
correspondiente temperatura: En la parte izquierda
podemos ver los datos del sensor 1y en la derecha los
datos del sensor 2.

En la parte superior derecha de la pantalla, se muestra los
voltajes de las diferentes células de una bateria de litio de
hasta (max) siete células, conectada al balanceador 1 (L) y
opcionalmente al 2 (H).

Las abreviaciones tienen el siguiente significado:

Valor Significado

v Voltaje actual

A Consumo momentaneo

ALT Altitud actual

m/s Ascenso / descenso en m/1s

m/3s Ascenso / descenso en m/3s

QUA Calidad de la sefial expresada en porcentaje
1-BAT-2 | BATT 1yBATT 2

1-TEMP-2 | Temperatura de los sensores 1y 2



BAT-1/ Voltaje de cada célula 1 ... 7 de la bateria 1y
BAT-2 voltaje de cada célula 1 ... 7 de la bateria 2

VARIO

GPS

ESC (Electronic Speed Controller)

La pantalla muestra los datos de un modulo vario
conectado al receptor (ref. nim. 33601).
Las abreviaciones tienen el siguiente significado:

EI[BAEK| (NEXT| oua 100  DIST 0000m

(@) §

La pantalla muestra los datos de un mddulo GPS con un
mddulo Vario conectado al receptor (ref. nim. 33600).
Adicionalmente a los datos de la posicion actual y velocidad
del modelo en el centro de la pantalla, se muestra la altitud
actual respecto al punto de despegue con los valores de
ascenso y descenso del modelo en m/1s y m/3s; también
se muestra la recepcion actual y la distancia desde el punto
de salida.

Las abreviaciones tienen el siguiente significado:

Esta pantalla muestra los datos de un regulador electrénico
brushless con telemetria integrada conectado al receptor
(ref. num. 33718 a 33770 y 33850 en el momento actual de
la revision de este manual).

La pantalla muestra la intensidad y los valores maximos
eléctricos de la unidad, el consumo y la maxima
temperatura del regulador, y el consumo y la maxima
velocidad del motor conectado al regulador.

Las abreviaciones tienen el siguiente significado:

Valor Significado

QUA Calidad de la sefial del emisor recibida por el
receptor expresada en porcentaje, ver la
pagina 116.

Cur-VOLT- | Valor izquierdo: carga actual de la bateria

min Valor derecho: valor mas bajo de la bateria

desde que se ha activado el accesorio

Valor Significado

QUA Calidad de la sefial del emisor recibida por el
receptor expresada en porcentaje, ver la
pagina 116.

MAX Méxima altitud relativa al punto de despegue
en metros

MIN Méxima profundidad por debajo del punto de
despegue en metros

m/1s Ascenso / descenso en m/1s

m/3s Ascenso / descenso en m/3s

m/10s Ascenso / descenso en m/10s

Valor Significado

QUA Calidad de la sefial del emisor recibida por el
receptor expresada en porcentaje, ver la
pagina 116.

DISTANCE | Distancia

N/E Norte / Este

m/1s Ascenso / descenso en m/1s

m/3s Ascenso / descenso en m/3s

km/h Velocidad por encima del suelo calculada por
el sistema GPS

ALT Altitud actual relativa al punto de despegue

215

Cur-TEMP- | Valor izquierdo: temperatura actual del
max variador

Valor derecho: temperatura maxima del
variador desde que se ha activado el

accesorio
Cur-RPM- | Valor izquierdo: velocidad actual del motor
max Valor derecho: maxima velocidad del motor

desde que se ha activado el accesorio

Cur-AMP- | Valor izquierdo: consumo momentaneo
max Valor derecho: méxima intensidad desde que
se ha activado el accesorio




Pantalla para Microcopter

15 K (T
VOLT Oouov
TIME  0D-00
mAh D000

B (1]
000kmh

Esta pantalla muestra los datos de un microcopter
compatible con el sistema HoTT, y aparece después de la
pantalla ESC de los modulos Electric Air, Vario y GPS. Las
abreviaciones tienen el siguiente significado (de arriba
abajo empezando por la izquierda):

Valor | Significado

VOLT | Voltaje actual

TIME | Tiempo activado

mAh | Carga de la bateria usada desde que se ha
activado el dispositivo

00 Numero de satélites de posicion

km/h | Velocidad por encima del suelo calculada por el
sistema GPS

ALT | Altitud actual relativa al punto de despegue

DIR Direccién del movimiento

AMP | Consumo momentaneo

m Distancia desde el punto de localizacion inicial
calculado por el sistema GPS

000 Posicion en grados relativa al punto de localizacion

inicial calculado por el sistema GPS

Los mensajes desde el sensor del microcopter se muestran
en la linea inferior del display.
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—— Ejemplo de programacion
£p*  Secuenciador

Con este ejemplo de programacion, ya habremos cubierto
la descripcion individual de los menus, y estaremos
familiarizados con el uso del emisor. Por lo tanto, el modelo
puede programarse completamente en el emisor. Este
Ultimo ejemplo solamente muestra como integrar un
secuenciador en la programacién del modelo, con un servo
estandar para el tren retractil y dos servos para las tapas
del treny la rueda.

Para utilizar las opciones del emisor mz-18 HoTT asi como
las limitadas opciones del receptor de ocho canales GR-16,
utilizaremos el siguiente esquema de conexiones en el
ejemplo:

Tapas de la rueda

[ Tren retractil

Alimentacion del receptor
Alerén derecho

Direccion

Profundidad

Alerén o alerén izquierdo

[] Alimentacién del receptor

Regulador (motor eléctrico)
Tapas del mecanismo del tren

Todo es completamente normal hasta este punto. La Unica
cosa no convencional es la actuacion de estos tres servos a
través de un canal auxiliar y la correspondiente
programacion de las curvas de mezcla.

Empezamos la programacién de este ejemplo en el
submend ...

CH SET (pagina 92)

... del menu basico.

Dado que los controles de los canales correspondientes 6,
7 y 8 actuardn usando mezcladores, como se ha
comentado anteriormente, asegurarse de que se muestra
(I8 en las teclas de los correspondientes inputs 6, 7 y 8:

El input 9, que normalmente esté desasignado, asume el rol
del canal auxiliar mencionado anteriormente. Esta asignado
a uno de los dos DV proporcionales, por ejemplo el DV1,
para poder tener una respuesta méas sensible.

(Este control proporcional solamente es necesario para
programar la secuencia, y se reemplaza por otro control
después de programar la mezcla tal como se describe a
continuacion.

Después de asignar el control, salir del mend e ir al
submend ...
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“Prog.MIX" (pagina 100)

... del menu de funciones en el cual programaremos tres
mezcladores en curva ...

... de la siguiente manera:

Una mezcla en curva para la funcién del tren retractil:

Ry
CHE = CHE
ser (G Jon (B
N 00
OUT +f00%
POINT 2

Una mezcla en curva para activar el servo de las tapas del
mecanismo del tren, que permanecen abiertas después de
extender el tren retractil:

CHE == CHT

ser (G Jon (O

N 0T

ouT +100%




Y otra mezcla en curva para las pequefias tapas de las
ruedas que deben cerrarse después de extender el tren
retractil:

{;m- }:- CHE
act[ oW Jen oN |
[ m

mm_1T —toox. [BEE
o) ) (v PP

Después de programar la ultima curva, el proceso debe
funcionar tal como queremos, después de actuar el
mencionado control proporcional. SI todo es correcto,
volvemos hacia atras al submend ...

CH SET (pagina 92)

.. del menu basico, y asignamos un control en lugar del
mencionado control proporcional, como por ejemplo el
interruptor largo S6 de la parte frontal izquierda, para
diferenciar claramente las dos posiciones que aparecen en
el mend del SW 6:

Después de esta programacion, volvemos al submend ...

REV / DEL (pagina 68)

.. del menu bésico, y ajustamos el tiempo que queramos
para el canal auxiliar CH9 que controla la funcién de la
secuencia, por ejemplo 6 segundos:

e

.
B
| B

Después de mover el control seleccionado, la extension y
recogida del tren retréctil y apertura de las puertas deben
funcionar tal como queremos.

Finalmente, tengamos en cuenta por ejemplo que, si
utiizamos un receptor de 12 canales GR-24 HOTT,
podemos conectar un foco de aterrizaje al output 9 (que no
existe en el receptor del ejemplo). El foco se activa
conjuntamente con el tren de aterrizaje. Obviamente
podemos utilizar el secuenciémetro para cualquier otra
aplicacién, después de familiarizaros con el rango de
opciones.
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Apéndice

PRX (Power for Receiver)
Ref. NOm. 4136

Alimentacion del receptor estabilizada inteligente con Power-Management
Este elemento garantiza una alimentacién estabilizada y ajustable de la
alimentacion del receptor, lo que aumenta todavia mas la fiabilidad de la
alimentacion. Se adapta a diferentes tipos de bateria de receptor, lo que
simplifica la puesta en marcha y aumenta el rango de uso. Si durante la
utilizacién hay una caida de tension, incluso momenténea, esta queda
registrada y memorizada, lo que permite prevenir de usar un acumulador
defectuoso, o un acumulador de baja capacidad.
. Para la utilizacién de uno o dos accus de recepcion (descarga
simultanea en caso de utilizacion de dos accus)
. Para accus de 5 o 6 elementos de NiMH, 2 elementos LiPo o
LiFe, conectores Graupner/JRG3,5, G2 y BEC
. Tres tensiones de salida ajustables para alimentar el receptor
(5,1v,5,5V,5,9V)
. Dos LED’s muy visibles indican por separado el estado de los
dos accus (accu 1y accu 2)
. Interruptor marcha / paro de alta calidad integrado
. Capaz de absorber fuertes intensidades
. Disefio plano a nivel de interruptor y Led’s para no alterar la
linea del modelo. Montaje simple utilizando la plantilla de
fijacion

Médulo GPS/Vario GraupnerHoTT
Ref. Nim. 33600

Variémetro con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para la subida y
5 tonalidades para la bajada, GPS integrado con medida del alejamiento,
distancia recorrida, visualizacion de la velocidad, direccién y coordenadas
. Avisos de alarma suplementarios, para la altitud minima,
altitud méxima, velocidad de subida y velocidad de bajada en
dos niveles
. Dispaly de la altitud y memorizacion de la altitud minima y
maxima
. Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia
. Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5 minutos,
una sola vez
. El GPS/vario se conecta directamente a la salida de telemetria
del receptor

Caracteristicas técnicas:
. Medicion de la altura: -500 m ... +3000 m
. Resolucién: 0,1 m
. Sensibilidad del vario: 0,5 m/3s, 1m/3s, 0,5/s, 1m/1s, 3m/s
programable en tonalidades
. Célculo del valor medio: 4-20 medidas programables
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Médulo Vario GraupnerHoTT
Ref. Nam. 33601

Vario con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para la subida y 5
tonalidades para la bajada, visualizacion de la altitud y memorizacion de la
altitud minima y la altitud méxima.

. Avisos de alarma suplementarios, para la altitud minima,
altitud méxima, velocidad de subida y velocidad de bajada en
dos niveles

. Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

. Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5 minutos,

una sola vez
. El vario se conecta directamente a la salida de telemetria del
receptor
Caracteristicas técnicas:

. Medicion de la altura: -500 m ... +3000 m

. Resolucion: 0,1 m

. Sensibilidad del vario: 0,5 m/3s, 1m/3s, 0,5/s, 1m/1s, 3m/s
programable en tonalidades

. Célculo del valor medio: 4-20 medidas programables



Médulo General Engine GraupnerHoTT
Ref. Nom. 33610

Captador universal para receptores Graupner HoTT y modelos de
motorizacion térmica o eléctrica.

2 x mediciones de tension y temperatura con avisos de alarma
de tensién minima, maxima y temperatura minima y maxima.
Medida de la tension de cada elemento, con avisos de tension
minima

Medida de la tension, de la intensidad y la capacidad, con
avisos de la tension y capacidad minima y maxima

Limitacion de la corriente programable

Medida de la corriente con resistencias Shunt 2 x 1mOhm, en
paralelo = 0,5 mOhm

Cuenta revoluciones con avisos de velocidad de rotacion
minima y maxima

Nivel del carburante con avisos en tramos de 25% (después
de la puesta a cero)

Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5 minutos,
una sola vez

2 x temperatura, a escoger, de 0 a 120°C o 200°C, y medida
de la corriente hasta 80V DC

1 x cuenta revoluciones hasta 100.000 rev./min. Con una
hélice bipala

1 x entrada variador/servo, 1 x entrada regulador de velocidad
de rotacion

1 x salida variador/servo para regulador de velocidad de
rotacion

1 x medida de intensidad, de la tension y de la capacidad
hasta 40 A (60 A de pico 1 seg.) y hasta 30 V

efc ... ver www.graupner.de

Médulo General Air GraupnerHoTT
Ref. Nam. 33611

Captador universal para receptores Graupner HoTT y modelos de
motorizacion térmica o eléctrica.

Vario con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para la
subida y 5 tonalidades para la bajada, visualizacion de la
altitud y memorizacion de la altitud minima y la altitud maxima.
Visualizacién de la altura (-500 ... +3000 m) y memorizacion
de la altura minima y maxima

2 x mediciones de tension y temperatura con avisos de alarma
de tension minima, maxima y temperatura minima y maxima.
Medida de la tensién de cada elemento, con avisos de tension
minima

Medida de la tension, de la intensidad y la capacidad, con
avisos de la tension y capacidad minima y maxima

Cuenta revoluciones con regulacion de la velocidad
(programable) y avisos de velocidad de rotacion minima y
maxima

Nivel del carburante con avisos en tramos de 25% (después
de la puesta a cero)

Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5 minutos,
una sola vez

2 x temperatura, a escoger, de 0 a 120°C o 200°C, y medida
de la corriente hasta 80V DC

1 x cuenta revoluciones hasta 100.000 rev./min. Con una
hélice bipala

1 x entrada variador/servo, 1 x entrada regulador de velocidad
de rotacién, etc, ... ver www.graupner.de
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Médulo Electric Air GraupnerHoTT
Ref. Nim. 33620

Captador universal para receptores Graupner HoTT y modelos de
motorizacion eléctrica.

Vario con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para la
subida y 5 tonalidades para la bajada, visualizacion de la
altitud y memorizacion de la altitud minima y la altitud maxima.
Visualizacién de la altura (-500 ... +3000 m) y memorizacion
de la altura minima y maxima

2 x mediciones de tension y temperatura con avisos de alarma
de tension minima, maxima y temperatura minima y maxima.
Medida de la tension de cada elemento 2 ... 14 S con avisos
de tension minima

Medida de la tension, de la intensidad y la capacidad, con
avisos de la tension y capacidad minima y maxima

Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5 minutos,
una sola vez

2 x temperatura, a escoger, de 0 a 120°C o 200°C, y medida
de la corriente hasta 80V DC

1 x entrada variador, 1 x salida variador para la regulacién de
la tension de cada elemento

1 x medida de la intensidad, de la tension y de la capacidad
hasta 150 A (320 A de punta 1 seg.), y hasta 60 V

1 x control de cada elemento, para baterias de LiPo, Lilo, LiFe
de2-14 S, ver www.graupner.de



Captador magnético RPM GraupnerHoTT
Ref. Nom. 33616

Para conectar al General Engine (ref. nim. 33610), General Air (ref. nim.

33611) o Electric Air module (ref. nim. 33620).
Seleccionar el nimero de palas en el menu de telemetria de los modulos.

Captador 6ptico RPM GraupnerHoTT
Ref. Num. 33615

Para conectar al General Engine (ref. nim. 33610), General Air (ref. nim.

33611) o Electric Air module (ref. nim. 33620).
Seleccionar el nimero de palas en el menu de telemetria de los modulos.

[Frisugem i

Smart-Box GraupnerHoTT
Ref. Nim. 33700

Las diferentes funciones diversas y variadas reunidas en un mismo
aparato hacen de la SMART-BOX nuestro mejor amigo. Si queremos
visualizar los datos telemétricos en tiempo real o efectuar ajustes en el
sistema HoTT, la pantalla ampliamente dimensionada de 8 x 21 caracteres
nos facilitara el trabajo. Un buzzer integrado para la emisién de sefiales
sonoras y tonalidades de alerta hacen la manipulacion de la BOX atn méas
flexible.

Con el set de montaje suministrado, este aparato se monta en la asa de
soporte del emisor lo que permite un excelente posicionamiento, de
manera que podamos consultar durante el vuelo los datos telemétricos del
modelo en tiempo real.

La posibilidad de hacer actualizaciones por nosotros mismos permite tener
siempre la SMART-BOX al nivel mas alto, y asegurar la utilizacién para
funciones futuras.

* Visualizacion de la tension del emisor, ¢ Ajuste del pais
€on aviso

* Prueba de distancia

* Temperatura del receptor
* Inversion de servos

* Carrera de los servos

* Inversion de los canales
* Ajustes de las mezclas

* Calidad de la sefial
* Tension del receptor
* Neutro de los servos
* Tiempo del ciclo

* Ajustes del Fail-Safe
* Test de servos

Dimensiones: 76 mm x 72 mm x 17 mm (L x | x H)
Peso: 55 grs
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Puerto USB GraupnerHoTT
Ref. Nim. 7168.6

Este puerto USB, con el cable adaptador que se suministra por separado
con la Ref. NUm. 7168.6S son necesarios para la actualizacién de los
receptores y de los captadores / sensores, con el cable USB suministrado
con el puerto los emisores mz-18 HOTT y mz-24 HoTT se puede actualizar
directamente.

Cable adaptador GraupnerHoTT
Ref. Nim. 7168.6 S

Este cable adaptador, junto con el puerto USB suministrado
separadamente con la Ref. Num. 7186.6 son necesarios para la
actualizacion de los receptores y los captadores / sensores. Con el cable
USB suministrado con el puerto los emisores mz-18 HoTT y mz-24 HoTT
se puede actualizar directamente.
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Declaracion de conformidad
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Graupner

Warranty certificate

Graupner Service Centre

Postal address: Graupner|SJS GmbH
Service
Henriettenstrasse 96
D-73230 Kirchheim

Service hotline

Ma. - Th.: 09:15 a.m. - 17:00 pum.

Friday: 09:15 a.m. - 13:00 p.m.

07021 72 21 30
0045 7021 72 21 30

& from Germany:

& from outside Germany:
Email: senvice@graupner.da

additional service centres can be found on the Internet
at www.graupner.de/en/service/servicepoints. aspx

Wir gewahren auf dieses Erzeugnis eine Garantie von
This product is warrantied for 2
Sur ce produit nous accordons une garantie de

Die Fa. Graupner &S GmbH, HenrniettenstraBe 96,
D-73230 Kirchheim/Teck gewahrt ab dem Kaufdatum
auf dieses Produkt eine Garantie von 24 Monaten. Die
Garantie gilt mur for die bereits beim Kauf des Produktes
vorhandenen Material- oder Funktionsméngel. Schaden,
die auf Abnitzung, Uberlastung, falsches Zubehor oder
unsachgemiBe Behandlung zurickzufohren sind, sind
von der Garantie ausgeschiossen. Die gesetzlichen
Rechte und Gewahrleistungsanspriche des Verbrauch-
ars warden durch diese Garantie nicht berohrt. Bitte
Oberprifen Sie vor einer Reklamation oder Rocksend-
ung das Produkt genau auf Mangel, da wir Ihnen bei
Mangelfreiheit die entstandenen Unkosten in Rechnung
stellen mossen,

Monaten
months
mois

Graupner]5J GmbH. Henrietenstrade 96, D-73230
KirchheimiTeck, Germany guarantees this product for a
period of 24 months from date of purchase. The guaran-
tee applies only o such material or operational defects
witch are present at the time of purchase of the product.
Damage due to wear, overloading, incompetent han-
dling or the use of incormect accessories is not coverad
by the guarantee. The user's legal rights and claims
under guarantee are not affected by this guarantes.
Please check the product carefully for defects bafore
you are make a claim or send the item to us, since we
are obliged to make a charge for our cost if the product
is found to be free of faults.

Garantieurkunde
Warranty certificate / Certificat de garantie

mz-18 HoTT Set

O COrder No. $1005

mz-24 HoTT Set

O Order No. 51006

Ubergabedatum:
Date of purchasafdelivery:
Data d'achat :

Name des Kaufers:
Cramer s name:
Nom de I'acheteur :

StraBe, Wohnort:
Complete address:
Adresse compléte -

La societe Graupner’'SJ GmbH, Henriettenstrasse 96,
73230 Kirchheim/Teck, Allemagne, accorde sur ce pro-
duit une garantie de 24 mois 4 partir de la date d"achat.
La garantie prend effet uniquement sur les vices de
fonctionnement et de matariel du produit achete. Les
dommages dos a de ['usure, a de la surcharge, a de
MaUvais accessoires ou & d'une application inadaptae,
sont exclus de la garantie. Cette garantie ne ramet pas
en cause les droits et pratentions legaux du consomma-
tewr. Avant toute réclamation et tout retour du produit,
veuvillez s.v.p. controler et noter exactement les defauts
U Vices, parce que nous sommes obliges de vous fac-
twrer nios frais, bien que le produit se trouve en bon etat.
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Firmenstempel und Unterschrift des Einzelhandlers:
Stamp and signature of dealer:
Cachet et signature du detaillant



GRAUPNER/S.) GMBH
POSTFACH 1242

D-73220 KIRCHHEIMTECK
GERMANY

www.graupner.de

Subject to modification and different modes
of delivery. May only be delivered by a dealer.
Sources are indicated. Mot liable for printing
EITOrs.

Printed in China PN.5J-02 (de.41021)

=il

Although we have carefully checked the information contained in these
instructions and checked that it is comect, we can accept no liability
of any kind for mistakes, incomplete information and printing ermors.
Graupner]SJS GmbH retains the right to change the aforementioned
features of the hardware and software at any time without prior notice.




