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Estimado cliente,

Con el GIRO, usted ha optado por un sistema giroscopico de precision, el cual estd equipado con
las Gltimas tecnologias en el dominio de los captadores.

Aungue la utilizacién de este gir6scopo es muy sencilla, su puesta a punto necesita algunos
conocimientos basicos. Este manual va a ayudarle a familiarizarse con este aparato.

Por eso nosotros le pedimos que lea muy atentamente este manual antes de su puesta en servicio.
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1) Informaciones generales

El GY 401 es un sistema giroscopico de tamafio muy reducido y muy ligero destinado a los
helicopteros de todas clases. La utilizacion de la tecnologia CMS permite integrar el captador y la
electronica digital de regulacion en una caja de dimensiones muy reducidas.

Equipado de un captador totalmente nuevo sin frotamiento SMM (Silicon, MICRO, Machine) el
giréscopo ofrece una sensacion totalmente nueva para el pilotaje del rotor trasero.

Para informar sobre los captadores piezo, el captador SSM ofrece las ventajas siguientes:

- ausencia de deriva térmica

- insensible a choques y vibraciones

- detecta los cambios méas débiles de velocidad angular

- insensible a la humedad del aire

A eleccién el giro puede funcionar en modo normal o AVCS (Active Angular Velocity Control
System) que se puede traducir por el control activo de la velocidad angular semejante al sistema
Heading - hold ( Lock) sin nada de deriva térmica. Durante el vuelo no es necesaria ninguna
correccion del trim antipar.
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En presencia de una interferencia exterior, por ejemplo un viento de lado, los gir6scopos
convencionales emiten sefiales de control al servo de antipar durante el tiempo que el rotor trasero
se mueve. Después que el rotor trasero se estabiliza, el giréscopo no trabaja mas contra los
cambios de direccidon no deseados. Un girdscopo AVCS continua enviando sefiales de correccion
al servo hasta que el helicoptero ha recuperado su posicion inicial.

A partir de este principio, he aqui un analisis comparativo de los dos tipos de gir6scopos

Helicéptero con viento de lado con un giréscopo corriente
Deriva del antipar detenida pero con una posicién de vuelo incorrecta
- T
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Cuando el helicoptero vuela con un viento de lado, la cola esta desplazada por la fuerza del viento.
Un gir6scopo convencional detiene esta deriva por las sefiales apropiadas al servo antipar.

Sin embargo, no espera a que el helicoptero recupere su posicion inicial. Cuando el viento lateral
cesa, hace que el helicoptero gire lentamente hacia el viento si el piloto no corrige la maniobra.
Esto se llama efecto pirueta.

HelicOptero con viento de lado con un gir6scopo AVCS

Ningun cambio de direccién, solamente modelo desplazado
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Un giréscopo AVCS no se contenta con amortiguar los movimientos indeseados, el devuelve
alegremente la cola a su posicion inicial.

Cuando el viento desplaza intempestivamente la cola de un helicoptero, una sefial de control del
giréscopo contra el movimiento la para. Simultdneamente el procesador del giréscopo AVCS
calcula el angulo de decalaje de la cola y corrige en consecuencia. Asimismo cuando el viento de
lado se para, el helicoptero conserva su posicion.

Un giréscopo AVCS corrige automaticamente la influencia del viento lateral. Durante el pilotaje de
piruetas (rotacion alrededor del eje de giro), el giréscopo no actla contra el movimiento, esto hace,
que conserve constante la velocidad de rotacion. Una vez que la rotacion solicitada esté terminada
y que el servo de antipar recupera su posicion neutra, el giréscopo mantiene automaticamente la
cola en esta posicion.
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2) Contenido del kit

Mini destornillador

Material de fijacién
(3 hojas)

servo 9253
n® F1229

N° F 1229

- Servo digital S9253

- Manual de uso

- 3 bandas autoadhesivas de amortiguacion para fijacion
- Mini destornillador para reglaje del giréscopo

N° F 1226
Igual al giro GY 401 N° F 1229 pero sin servo

3) Caracteristicas técnicas GY 401

tension de alimentacion 3-6 voltios salida receptor
rango de temperatura -10° hasta +45 °

peso aproximado 27 g con cable de conexion
dimensiones 27 x 27 x 20 mm

Servo digital S 9253 F 1278

Servo antipar muy rapido especialmente concebido para todos los giro SMM: pifioneria en aleacion
metal/plastico, doble rodamiento, estanco acoplamiento indirecto, potenciémetro especial, motor
inducido en campana. Concebido para altas frecuencias de impulsion hasta 270 HZ, dando una
reaccion ultra rapida del servo a las sefales de correccion del girdscopo

Caracteristicas técnicas

tensiéon de alimentacion 4,8 volts
velocidad de rotaciéon 0,068 /45 °

par 20 ncm

peso aproximado 49 g

dimensiones 40 x 36,6 Xx 20 mm
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Otras caracteristicas de este sistema giroscépico

* reacciones extremadamente rapidas sobre las interferencias exteriores gracias al
microprocesador de alta velocidad y el tratamiento de sefial puramente digital.

* muy pequefio y ligero gracias al desarrollo de la tecnologia CMS

* eficacia giroscopica regulada desde el emisor

* modo AVCS o normal conmutable desde el emisor

* sensibilidad de la eficacia giroscépica regulable

* ausencia de deriva térmica y alta resistencia a las vibraciones por la puesta en marcha de un
captador SMM de nuevo tipo que suprime todas las correcciones al trim del rotor trasero en el
curso del vuelo

* proteccion contra las descargas y desarreglos electroestaticos gracias al material conductor
antiestatico de la caja

* optimizado para la utilizacién de servos digitales, con la utilizacion de un servo analégico, el modo
(DS) digital servo, puede ser desactivado

* monitor LED para la visualizacion del estado actual del giréscopo

* reglaje posible del recorrido maximo del servo antipar (Limit)

* tiempo de respuesta regulable (Delay)

4) Puesta en marcha rapida para el sistema giroscépico GY 401

Al lado del manual detallado del GY 401, esta abreviacion debe darle a usted el conducto
resumido para llegar directa y rapidamente a la instalacion de su nuevo sistema giroscopico. Esto
es para considerar como un complemento al manual, y por eso contiene reenvios a los capitulos
detallados.

Para poder explotar verdaderamente todas las posibilidades y conocer todas las performances de
Su nuevo giro, debera leer los capitulos concernientes.

Proceder como sigue:

1) Pegar la caja del giro con una de las bandas autoadhesivas provistas, sobre una parte libre de
vibraciones, el fondo de caja del giréscopo, perfectamente perpendicular al eje del rotor principal
(ver capitulo 6 pagina 7),

2) conectar los cables de conexion del giro con el receptor y el servo. Clavija negra para el rotor
trasero (canal 4), clavija roja a la sensibilidad del giro (canal suplementario 5), y toma para el servo
antipar (ver capitulo 6, pagina 9).

3) elija un cursor en el emisor para el canal suplementario 5. Desactive en el menu "revolution mix"
la mezcla antipar, es decir, dejelo a 0 % y deje el trim antipar en neutro. Regle en el mena ATV de
su emisora el valor 75 % para el canal suplementario 5, quedando el canal 4 sobre el reglaje 100 %
(ver capitulo 7, pagina 9).

4) si en lugar de un servo digital (por ej. S9250, S9450, S9253), se utilizara un servo analogico,
colocar el conmutador DS mode del giro en OFF con el mini destornillador servido (ver capitulo 7,
pagina 11)

Advertencia : en ningun caso, activar el interruptor sobre DS (Servo Digital) cuando se
utilice un servo analdgico, hay riesgo de deterioro.

5) encienda el emisor, después el receptor. No mueva el modelo durante los tres primeros
segundos (iniciacion)
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Importante : elija para lo siguiente el modo normal del giro.

Esto es reconocible al hacer que el servo vuelva inmediatamente a neutro cuando se maniobra la
palanca de mando del antipar y se suelta (recolocar el cursor del canal supl. 5 del emisor en la
posicién fin de recorrido adecuado --> inversibn modo normal / AVCS). Alternativamente, observe
el indicador de estado (ver capitulo 7 pagina 9).

6) corrija con el equipo RC en marcha el brazo del servo antipar de manera que forme un angulo
de 90 ° con la caja del servo. Elija una longitud de brazo de servo de aproximadamente 15-18 mm
y observe que la varilla del antipar esté sin juego y mueva suavemente. (ver capitulo 6, pagina 8).
7) pase al reglaje mecanico sumario de la varilla de trasmisiéon del rotor trasero (ver diagrama,
capitulo 7, pagina 8).

8) pruebe ahora lo primero el giro correcto del servo antipar. Para esto, maniobre la palanca de
mando. Si el servo gira en sentido contrario, invierta el canal 4 en el menu reverse del emisor (ver
diagrama capitulo 7, pagina 12).

9) pruebe haciendo girar con sacudidas el helicéptero alrededor del eje vertical, el sentido de
correccion del giro. Si el giro corrige en sentido contrario, invierta con el mini destornillador el
conmutador (DIR) (ver diagrama capitulo 7, pagina 12 ).

10) Presione la palanca de mando del antipar hasta el final de izquierda a derecha. Reduzca (o
aumente) el desplazamiento del servo con el mini destornillador en el reglaje debatimiento (LIMIT)
del giro de manera que el servo se vuelva al limite de giro mecanico.

Esto es muy importante para no sobrecargar el servo durante la utilizacion (ver capitulo 7, pagina
13).

Los reglajes que ustedes asi han establecido, estan por el momento terminados.
Las etapas siguientes se haran sobre el terreno:

1) Arrancar el motor del helicéptero y despegar en modo normal del giro, corregir un eventual
efecto giratorio alrededor del eje vertical durante el vuelo con todo el trim de abordo. Después del
aterrizaje, vuelva el trim a neutro y corregir (alargad o prolongad) la varilla de trasmisién hasta que
el helicéptero vuele derecho.

2) verifiqgue después de la correccién de la varilla que el servo no tenga topes mecéanicos. Si es asi,
retome el punto 10 capitulo precedente, ajuste del servo con el reglaje de limitacién (ver capitulo 7,
pagina 13)

3) ahora los reglajes basicos estan terminados y se puede pasar a modo AVCS (cambie el cursor
del emisor a la posicion opuesta).

* el reglaje manual de las varillas del antipar parece a primera vista embarazoso.

Pero esto le ayuda a poder colocar el trim de la palanca antipar en su posicién neutra.

Regulado de esta manera, podra pasar con toda tranquilidad durante el vuelo del modo normal al
modo AVCS sin que la cola se desplace.

Otro método electrénico que permite el ajuste del punto neutro del giréscopo en AVCS o modo
normal sera aprendido con el estudio del manual (ver pagina 13).

Esta manera de proceder no deberd ser utiizada mas que cuando estén perfectamente
familiarizados con el funcionamiento del GY 401.
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Con la utilizaciéon de un giréscopo GY 401, es absolutamente obligatorio respetar las
indicaciones siguientes:

Reglaje en la emisora

* en modo AVCS, debe hacer que el dispositivo de mezcla de la emisora Paso/Rotor trasero
(Revomix) quede inhibida.
* no hace falta nada mas que una mezcla de discriminacién del gir6scopo en marcha.

Condiciones arespetar en el modelo

* la marcha a seguir describe paso a paso en la puesta en marcha rapida, le permitira obtener un
sistema giroscopico perfectamente funcional. Para poder utilizar plenamente todas las
posibilidades del GY 401, debe respetar absolutamente los puntos siguientes:

* el giro debe estar protegido contra todo tipo de vibraciones. Si el motor no gira redondo o esta
mal regulado, no obtendra jamas la sensibilidad maxima del giro y de esta forma la estabilizacion
del rotor trasero

* el helicoptero en el cual esté instalado debe disponer de una cola particularmente rigida e
igualmente de una transmisién rigida al rotor trasero. Cuando la cola esta muy suelta, el giréscopo
comienza a compensar las oscilaciones, lo que produce un enorme consumo de corriente y
disminuye sensiblemente la duracion de la vida del servo.

* vigile igualmente que todas las partes del modelo estén solidamente sujetas al chasis.

Una fijacién muy floja de la bateria del receptor o de un elemento del resonador pueden producir
oscilaciones que reducen la sensibilidad maxima del giro.

* Es recomendable igualmente utilizar una varilla de trasmisiéon del rotor trasero particularmente
precisa (por ejemplo en fibra de carbono) para obtener la mejor precision del pilotaje del rotor
trasero.

* utilize igualmente las palas del rotor trasero muy ligeras, aerodinamicas y bien perfiladas.

Evitara asi al servo del rotor trasero un trabajo inGtil y aumentara su velocidad de reaccién.

* elija el diametro del rotor trasero en funcién del tamafio del modelo (para comenzar, respete las
recomendaciones del fabricante). Se hara en vuelo una optimizacién (ver pagina 14).

* el punto mas importante: la varilla de mando debe ser riigida, libre y absolumente sin juego.
Limpie regularmente el casquillo de corredera del rotor trasero y utilize para la lubricacion aceite
muy fino (por ejemplo: Robbe aceite sintético N° 5530 o 5531) pero nunca grasa.

Indicaciones

* Debe observar que este sistema giroscépico muy sensible convertird inmediatamente cada
movimiento del helicéptero en sefal correctora. EI consumo energético normal es cuando el
montaje es correcto y sin juego, apenas superior a los sistemas giroscopicos normales. Por contra,
una mala manipulacién puede acrecentar considerablemente el consumo. Un consumo excesivo
de corriente es un indicador sistematico de que el helicoptero esta mal regulado o sometido a
fuertes vibraciones. Para verificar si la implantacién es buena, verifique el consumo del sistema
giroscopico.
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5) Conectores y elementos de mando

conmutador de seleccion

servo analdgico o digital

modo DS

conmutador de sentido de actuacidn {DIR)

indicador de estado del girdscopo (monitor LED)
reglaje del retardo para servo antipar (DELAY)
reglaje del debatimiento del servo antipar (LIMIT)

Conector sensibilidad antipar
(canal )

{
o
g

1 -

Y
Y
F

Conector canal antipar
(canal 4)

6) Montaje y conexion del GY 401
Montaje del sistema giroscopico

Una vez que el GY 401 esté perfectamente al abrigo de las vibraciones gracias a su captador
SMM, debera para mas seguridad, colocar en un lugar donde las vibraciones sean las menos
sensibles en el modelo. Aunque el girdscopo es particularmente poco sensible a las variaciones de
temperatura, no debe instalarse en el modelo cerca de una fuente de calor.

Fijar el giréscopo con la ayuda de las bandas de esponja autoadhesivas adjuntadas, segun las
indicaciones del esquema.

Girdscopo GY 401
Cinta doble cara autoadherante #

Tubo de rotor trasero

Chasis del helicoptero
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Instalar el giréscopo de tal suerte que el eje del rotor principal sea perfectamente perpendicular al
fondo de la caja del giréscopo.

Dicho de otra manera, el eje vertical imaginario a través del girdscopo, debe ser paralelo al eje del
rotor principal. Los interruptores y potenciémetros de reglaje situados encima de la caja deberan
ser accesibles para poder ser utilizados después del montaje. Observe que la caja del giro después
de colocada no esté en contacto directo con el chasis del helicoptero. Las vibraciones serian
transmitidas al captador y la sensibilidad maxima reducida. Respetar una distancia de al menos 5
cm. Si esta colocado sobre un helicoptero con motor térmico, haga que el GY 401 sea instalado al
menos a 10 cm de distancia del motor o la maxima que sea posible.

Colocacién del servo del rotor trasero

Montar el servo del rotor trasero y la varilla de trasmision segun las indicaciones del manual de
construccion del helicoptero y ajustar la longitud del brazo del servo a las indicaciones previstas
longitud aproximada 15 - 18 mm

Para obtener una eficacia maxima del giréscopo, debe hacerse que el brazo de trasmision del
servo y la varilla formen un angulo recto en posiciéon neutra.

Observe que la union de la varilla de trasmisién esté particularmente sujeta y sin juego entre el
servo y el rotor trasero.

Angulo de 207

H‘-, trasmision rotor rasero

senvo de rotor trasero
Reglaje basico de trasmisiones del rotor trasero

5° 5° 50
Flato ciclico girando Flato ciclico Plato ciclico
a izquierda (gj. Futura girando a derecha girando a derecha
SE, Mova izquierda) (gj. Millenium) (ej. Raptor)

Conexiones del giréscopo
Conectar el giro con el receptor y el servo del rotor trasero conforme al esquema.
Observe que los cables no estén muy tensos o en contacto sin proteccion con partes cortantes.
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conexidn a canal auxiliar (g). canal 5)

salida receptor canal antipar {canal 4)

7) Puesta en marcha del giro en modo normal

Gunexmn servo antipar

Los potenciometros de reglaje y los interruptores son de tamafio muy reducido debido a las
pequefias dimensiones del giro. Proceder con precaucién en los reglajes y no utilizar para esto
nada mas que el mini destornillador.

Reglaje y memorizacion de la posicidn neutra

El giro debe memorizar la posicion neutra del servo de antipar. Dejar en el emisor la palanca de
mando del servo del rotor trasero en posicidon neutra. A continuacion encender el emisor y el
receptor. La sefial asi producida en la puesta en marcha es automaticamente memorizada como
posicién neutra. Ello hace que en cada puesta en marcha la palanca de mando asi como el
trim deban encontrarse en posicidn neutra. Asi es memorizado cada vez como neutro el valor
que da la palanca de mando y el trim.

Reglaje de la sensibilidad del giréscopo
La sensibilidad del giro puede ser reglada de 0 a 100 % desde el emisor. Con 0 % de sensibilidad

del giréscopo, la eficacia de estabilizacion esta anulada. Para poder utilizar la sensibilidad maxima
del giro, verificar que el servo en total debatimiento no sea forzado mecanicamente.

Reglaje emisor Sensibilidad girdéscopo
100 % 100% - 100%
11 C =
5% 4 |3 509,
— — =)
o
I B =
A s o
— L ™
11k 5
5%  [E 50%
] — =]
=
— L =]
LINEAL 0 % 0% = 100%
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(ver igualmente reglaje maximo del debatimiento del servo del rotor trasero - pagina 13)

En un emisor Robbe / Futaba, el reglaje de la sensibilidad se hace por el canal 5. En este canal,
tendra un cursor. Con esto usted tiene la posibilidad de adaptar el modo del giro y la eficacia
giroscépica individualmente en cada situacion de vuelo y condicion climética durante el pilotaje.

La interaccién entre la posicion del cursor en el emisor y la sensibilidad giroscépica es visible en el
diagrama. El cursor esta repartido en dos partes. De 0 a 50 % el giro trabaja en modo normal y en
modo AVCS de 50 a 100 %. En posicion media (50%) el giro esta cortado de hacer que la
sensibilidad esté reglada a 0 %.

Cursor en posicion 0% la sensibilidad en modo normal esta al maximo (100 %)

Cursor en posicién 100 % la sensibilidad en modo AVCS esté al maximo (100 %)

Después puede proceder con la ayuda de un canal con cursor también invertir el modo giratorio y
regular la sensibilidad proporcionalmente.

Diferentes reglajes pueden también ser llamados par la programacion de vuelo del emisor. Bien
entendido, un interruptor puede remplazar el cursor pero no teniendo mas que la posibilidad de
invertir los dos modos. El reglaje de la sensibilidad se hara por el reglaje del valor mena ATV canal
5 (reglaje carrera del servo).

Recomendaciones para el reglaje de la sensibilidad del giro

El valor bueno del reglaje de la sensibilidad depende principalmente del modelo de helicoptero y
del servo utilizado. Debe partirse del principio que cuanto mas rapido y de calidad sea el servo,
mejor obtendra la sensibilidad maxima de vuelo. Como reglaje preliminar antes del primer vuelo,
usted debera reglar una sensibilidad de 75 % en el mend ATV canal 5 del emisor.

Indicador del estado por LED

El LED del GY 401 indica al utilizador las informaciones importantes sobre el estado del giro.

* un parpadeo rapido continuo le indica que el giro después de conectado estd en fase de
iniciacion

* encendido continuo quiere decir que el giro esta siendo utilizado en modo AVCS

* LED apagado quiere decir que el giro esté siendo utilizado en modo normal

* un parpadeo lento continuo quiere decir que alguna sefial no esta presente - verificar que el
emisor esté encendido y que las conexiones al receptor sean correctas. Con esta sefial, el servo
no puede funcionar.

* un parpadeo con interrupcion le indica que el giro ha sido encendido en modo normal. Para
memorizar la buena posicién neutra para el servo antipar, conmutar en el emisor al modo AVCS y
reconectar el giro.

*un doble parpadeo ritmico quiere decir que en el modo AVCS, la sefial del receptor se diferencia
de la posicion neutra memorizada (ej: trim del rotor trasero desplazado). Esta sefal aparece
igualmente cuando se mueve le palanca de mando.
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* un simple parpadeo ritmico aparece cuando el interruptor del emisor para la sensibilidad del
giro estd conmutado al menos tres veces rapidamente entre el modo AVCS y normal volver/ir
después volver al modo AVCS (nuevo punto neutro establecido).

Eleccion del servo

‘robbe
Futabha

Un servo de calidad superior debera ser utilizado con un giréscopo de tal eficacia
para usar todo su potencial.

Muy bien adaptados estan los servos digitales como por ejemplo el servo 9253 o el
servo 9250. Para utilizar el giro con servos convencionales, este esta equipado de un
conmutador de modo de servo (DS Modo).

Atencion: si el conmutador esta en la posicién ON, nada mas que los servos digitales Robbe
Futaba pueden ser utilizados.

Esto esta representado en el disefio aqui al contrario.

Con la utilizacién de un servo convencional, el conmutador debe estar en posicién OFF.

El servo conectado podria ser dafiado.

Para esto, situar la marca blanca del interruptor con el mini destornillador en la otra posicion. La
nueva generaciéon de giro SMM reacciona muy rapidamente a las modificaciones del rotor trasero.
Proporciona una muy alta frecuencia (270 HZ), del giro al servo, las sefiales correctoras estan
cuatro veces mas rapidamente a disposicion que en los giros convencionales con servos
analégicos.

En asociacién con un servo ultra rapido, aparece igualmente en modo normal una perfecta
maniobrabilidad del rotor trasero proximo al sistema modo Heading Lock. Para poder trasmitir estas
sefiales correctoras del rotor trasero, es necesario tener unas trasmisiones sin juego y muy libres.
De esta manera igualmente es posible un mando sin muchos golpes. Con rotores traseros muy
flexibles, nosotros les aconsejamos el servo S 9253 con 20 Ncm de fuerza con rotores traseros
necesitados de mas esfuerzo el servo S 9250 (55 Ncm).

Ordenes de los servos aconsejados

1) servo digital S 9253 20 Ncm 0,06 sec / 45° N° F 1278

2) servo digital S 9250 55 Ncm 0,08 sec / 45° N° F 1274

3) servo digital S 9203 55 Ncm 0,083 sec / 45° N° F 1264

Iniciacion del giro

Observe absolutamente que el helicoptero no se mueva durante tres segundos después de la
puesta en marcha. Durante este tiempo, los datos del giro son iniciados. Esta etapa es una
condicion para el funcionamiento correcto del giro, haga que el modelo se quede inmévil. Durante
la fase de iniciacion, el LED parpadea rapidamente.

Control del sentido de rotacién del servo

Cuando se mueve la palanca de mando del rotor a la izquierda, las palas del rotor trasero deberan
girar segun el croquis.
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Si estos giran en sentido contrario, debe invertir el giro del canal 4 en el menl Servo Reverse del
emisor.

Plato ciclico girando Plato ciclico Plato ciclico
aizquierda (gf: Futura SE  girando a derecha girandao a derecha
Mova izquierda (ej: Millenium) (ej. Raptor)

Verificacion del sentido de actuacion del giro

Para la verificacion del sentido de actuacion del giro, el GY 401 debe funcionar
como un giro convencional. Para esto, activar en el emisor el modo normal (ver
pagina 8). Sobreelevar el helicoptero y girarle brutalmente alrededor del eje
vertical hacia la izquierda, el giro debe comandar las palas del rotor trasero segin
el croquis.

Si el giro actla en sentido contrario, debe invertir el conmutador (DIR), verificar el
sentido de actuacion antes de cada vuelo.

e Ve A

edebadedredrednds oo odvadve e

} }

S W
Plate ciclico girando Flato ciclico Flato ciclico

a izguierda (ej: Futura SE, girando a derecha girando a derecha
Mova izquierda) (e Millenium) (ej: Raptor)
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Reglaje maximo del recorrido del servo de rotor trasero

Observe que esto no se hace mas que después del ajuste correcto de la
trasmisién de mando del rotor trasero.

Mover la palanca de mando del rotor trasero de izquierda a derecha y ajustar el
trimmer para el maximo desplazamiento (LIMIT) de manera que el servo y la varilla
de mando no esté limitado mecanicamente en su desplazamiento.

Durante el vuelo, el servo no estd sobrecargado. La imagen de la izquierda
muestra el potenciometro de reglaje.

8) Puesta en marcha del GY 401 en modo AVCS

Después de haber efectuado los reglajes para el modo normal, preparativos para la utilizacion
AVCS:

Situar el trim del rotor trasero al mismo valor que esta reglado para el modo normal.

Para asegurar que los valores de trim en modo normal y AVCS sean idénticos, se puede llevar
automéaticamente el valor neutro AVCS al valor en modo normal.

Proceder de la manera siguiente:

Situar la palanca de mando en la posicién neutra en modo normal, maniobrar el cursor en el
espacio de un segundo 3 veces entre los finales de carrera (hormal y modo AVCS)

Con este procedimiento, la posicion neutra del modo AVCS esta memorizada.

El LED parpadea ahora una vez de manera ritmica. Entonces después de la puesta en marcha, la
posicién esta cada vez reconocida.

Particularidades

Para poder igualmente en modo AVCS rellamar este valor, desplazar la palanca de mando de
izquierda a derecha 3 veces en el espacio de 1 segundo. El servo del rotor trasero se
posiciona automéaticamente en la posicion neutra reglada.

Verificar que todos los reglajes del emisor (Idle up etc..) estén correctamente confirmadas por el
LED. Si el LED muestra un doble parpadeo, esto quiere decir que el trim del rotor trasero para este
reglaje de vuelo esta desplazado. Reposicionar el trim a su posicion correcta.

Arrancar el motor, situar el helicéptero en vuelo estacionario, después volar en modo AVCS y
reglar la buena sensibilidad después de proceder segun lo descrito mas arriba. Observar que en
modo AVCS, la sensibilidad sea ligeramente inferior que en modo normal.

Reglad después los datos del manual de vuestro emisor para la funcion rotor trasero, el reglaje
Optimo de la carrera del servo (ATV), el reglaje de la carrera (AFR) y eventualmente una funcién
Dual Rate para poder adaptar precisamente el giro a vuestras necesidades.

Ver igualmente, optimizacion del sistema giroscopico.
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Optimizacion del sistema giroscopico para 3D y vuelo acrobético

El sistema giroscopico prerregulado con el manual abreviado puede, después que hayais
efectuado algunos vuelos y estéis habituados a las caracteristicas de vuelo, ser optimizado
individualmente.

Estos trabajos de reglaje son para efectuar en el modo AVCS y exactamente en este orden.
Condiciones :

* el helicbptero esta reglado en el régimen en que volara.
* el cursor en el emisor se vuelve a mover al modo AVCS

1) Determinacion del diAmetro correcto del rotor trasero

Despegar el helicoptero en régimen acrobatico con Pitch max. en ascension vertical. Si la cola
gueda sin correcciones de posicion en la palanca de mando, el diametro del rotor es correcto. Si la
cola se mueve en el sentido de rotacion del plato ciclico, esto quiere decir que las palas del rotor
trasero son muy grandes; si la cola gira en el sentido opuesto, las palas son muy pequefias.

Una segunda prueba puede aportar mas claridad.

Volar vuestro helicoptero con una velocidad creciente de lado sin tocar la palanca del rotor trasero
(no utilizar mas que Alaveo y Paso) si la cola queda en posicion, el diametro del rotor es correcto,
si la cola se queda atras, las palas del rotor son muy pequefias a la inversa si la cola va al
encuentro del sentido de vuelo, las palas son muy grandes.

2° Determinacién de la sensibilidad giroscOpica maxima de vuelo

La sensibilidad del giro esté reglada con el cursor 5 en el mend ATV del emisor.

El valor de referencia es de 75 %. Haga evolucionar su modelo lo mas rapidamente posible hacia
adelante y hagalo balancearse ahora por un pequefio golpe en la palanca de mando del rotor
trasero alrededor del neutro. Si la trasera del helicoptero comienza a balancearse continuadamente
(movimiento cola de pez), la sensibilidad del giro es muy grande. Reducir el valor ATV en el emisor.
Si la cola se recobra sin tendencias de balanceo, el reglaje ATV puede ser aumentado.

La optimizacién se obtiene cuando la cola, después de esta prueba, se vuelve antes de la entrada
en accion del balanceo. Con viento repetir la prueba y si este caso ocurre, reducir la sensibilidad.
Informacion

La sensibilidad maxima reglable depende de la velocidad de rotacion del plato ciclico.

gran velocidad de rotacién ==> sensibilidad maxima reducida

pequefia velocidad de rotacion == > sensibilidad maxima grande

Para esto, efectuar estos trabajos de optimizacién con la velocidad de rotacién utilizada realmente.
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3) Determinacion de la longitud 6ptima del brazo del servo

La longitud del brazo del servo influye sobre la sensibilidad méaxima reglable. Si el brazo es muy
grande, la sensibilidad maxima es muy pequefia y viceversa. Usted podra ver en el mena ATV del
canal suplementario 5 que los valores grandes seran la sensibilidad maxima cuando pruebe (ver
igualmente optimizacion punto 2). Si el valor es inferior a 70 %, debe reducir el brazo. Si es
superior a 100 %, deberd alargarle. De esta manera, utilizard la rapidez de desplazamiento del
servo de manera Optima.

Atencion : si usted modifica la longitud del brazo del servo, debera corregir el desplazamiento
maximo de la carrera del servo con el limitador de desplazamiento del giro, si no, se arriesgara a
sobrecargar el servo (puesta en marcha abreviada punto 10). Repetir un nuevo vuelo de prueba
para la sensibilidad giratoria.

4) Optimizacién de la velocidad de rotacion alrededor del eje vertical

La velocidad a la que la que el helicoptero gira alrededor de su eje vertical por la accion de las
sefiales de mando de la palanca de antipar esta esencialmente determinada por el reglaje ATV del
canal 4.

Volar el modelo en un 540 ° con un desplazamiento completo de la palanca de antipar.

Si el modelo gira muy lentamente, aumentar el valor del ATV del emisor. Si el modelo gira muy
rapido, disminuir el valor del ATV del emisor.

Si encuentra que el modelo reacciona muy agresivamente después de la optimizacién de la
velocidad de rotacion, elegir en el menl "Expo" para el canal 4, un valor que convenga a vuestros
habitos de vuelo.

5) Reglaje del retardo (DELAY)

Con el reglaje Delay en el giro, usted puede mejorar el tiempo de reaccion del
servo. Si usted utiliza un servo muy rapido S 9253 0 S 9250, elija el reglaje sobre
cero. Si usted utiliza otros servos mas lentos, puede que sea necesaria una
correccion.

Si el modelo al final de una pirueta no se para inmediatamente, aumentar en el
trimer el tiempo de respuesta. Proceder en modo minutero y paso a paso con el
mini destornillador.

9) Recomendaciones particulares

Todos los pilotos responsables controlaran el sentido de la actuacion del giro antes de despegar.
Del mismo modo que ellos tienen el habito de controlar todas las funciones, ellos controlaran la del
sistema giroscépico.

Ello hace que el servo del rotor trasero se desplace ligeramente cuando que el modelo esta
inmovil, todo esto es normal.

Informaciones
Nosotros os informamos que la configuracion del punto neutro en el modo AVCS (maniobrando
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el canal suplementario 3 veces en 1 segundo) puede en ciertos casos, bajo condiciones muy malas
o igualmente por interferencias estar perdido.

De ello resulta un desreglaje del punto neutro del rotor trasero que puede llevar a una mala, vista
de algun control del rotor trasero.

Para evitar estos efectos, nosotros aconsejamos la utilizacion de un receptor PCM.

Si alguna vez, usted utiliza un receptor PPM, verificar que el alcance sea bueno.

Sobre todo en el caso que la antena Rx esté posicionada diferentemente, o el equipo RC, mal
reglado,

En malas condiciones, el giro puede interpretar una sefial perturbada como una orden de
desplazamiento del punto neutro.

robbe Modellsport GmbH & Co. KG
Modificaciones técnicas reservadas.
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