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Vorwort 
 
Herzlichen Glückwunsch zum Erwerb des RONDO Flybarless Systems und Danke, dass Sie sich 
für RONDO entschieden haben. 
 

Wir haben uns bemüht mit RONDO ein System zu 
verwirklichen, welches durch einfache Bedienung und 
hohe Leistung sowohl für Anfänger als auch 
Fortgeschrittene gleichermaßen geeignet ist. Unabhängig 
davon welche Vorkenntnisse Sie haben und egal in welcher 
Art Modellhubschrauber Sie RONDO verwenden werden, 
diese Anleitung wird Ihnen helfen den Einbau und die 
Einstellung schnell und einfach zu bewerkstelligen. 
Flybarless Fliegen, also Fliegen ohne Paddelstange, findet 
immer mehr Anhänger und wer einmal „oben ohne“ 
geflogen ist, gehört schnell zur wachsenden Schar. Ein 
Modellhubschrauber der präzise den Eingaben des Piloten 
folgt und daher vor allem in kritischen Situationen leichter 
beherrschbar ist, macht einfach mehr Spaß und auch der 
Lernerfolg stellt sich schneller ein. Neue Figuren und 

Manöver können im Vertrauen auf ein folgsames Modell stressfreier geübt werden. 
Um diese Art des Fliegens in voller Qualität genießen zu können, ist exaktes Vorgehen beim 
Einbau und beim Einstellen wichtig. Wir empfehlen daher diese Anleitung sehr genau zu lesen und 
auch wenn Sie bereits Erfahrungen mit Flybarless Systemen gemacht haben, ist diese Lektüre 
unerlässlich.  
 
Wir wünschen Ihnen, dass auch Sie mit RONDO das Modellhubschrauberfliegen neu entdecken. 
 
Allzeit Happy Landings, 
  
Ihr              Team 
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Bestandteile des Systems 
 
Das System RONDO besteht aus einer RONDO Zentraleinheit und einer Terminaleinheit. In der 
Zentraleinheit befindet sich die Regelelektronik mit den drei Drehratensensoren auch Gyroskope 
oder kurz Gyro genannt. Um die Regelelektronik optimal an ein Hubschraubersystem anpassen zu 
können müssen einige Werte einstellbar sein. Hierzu dient die Terminaleinheit, mit der alle Werte 
sowohl angezeigt als auch verändert und gespeichert werden können. 
 

Verwendete Abkürzungen 
RONDO = PRO-RC RONDO Zentraleinheit 
Terminal = PRO-RC Terminaleinheit mit 4 Tasten und 2*16 Zeichen LCD Anzeige (Display) 
Gyro = Drehratensensor oder auch Gyroskope 
R-, L-, O-, U-TASTE = Taste rechts, links, oben, unten 
Rigid-Kopf = Rotorkopf ohne Paddelstange bzw. Paddelstabilisierung 
TS = Taumelscheibe 
 

Bedienung 
 
Ist die Terminaleinheit an RONDO angeschlossen, kann im Menü anhand der vier Pfeiltasten 
navigiert und Werte geändert werden. Nach dem Einstecken und Einschalten befindet man sich 
zunächst im Hauptmenü. Durch Drücken der O-TASTE bzw. U-Taste können die verschiedenen 
Menüpunkte angewählt. Mit einem Druck auf die R-TASTE wird der entsprechende Menüpunkt 
ausgewählt. Viele dieser Menüpunkte haben mehr als einen Parameter, welcher verändert werden 
kann. Existieren mehrere Parameter, so können diese durch erneutes drücken der R-TASTE 
angewählt werden. Die L-TASTE führt zum vorherigen Menupunkt, beziehungsweise zurück ins 
Hauptmenü. Sobald der zu ändernde Wert im Display angezeigt wird, kann er mit den O- und U-
TASTEN verändert werden. 
Die so veränderten Werte haben unmittelbar Wirkung, sind jedoch noch nicht dauerhaft gespeichert 
und würden nach Entfernen der Betriebsspannung wieder unwirksam. Es ist also problemlos 
möglich, Werte erst einmal auszuprobieren, beziehungsweise sogar im Flug zu ermitteln und 
anschließend entweder durch Entfernen der Betriebsspannung zu verwerfen oder mit Hilfe des 
Terminals dauerhaft zu speichern. 
Zum dauerhaften Speichern der veränderten Werte gibt es zwei Möglichkeiten: Zum einen kann der 
Haupt-Menüpunkt “Save and Reset Handling” angewählt werden. Dort können im entsprechenden 
Untermenü in der gewohnten Vorgehensweise mit der O- oder U-TASTE alle Werte gespeichert 
werden. Die deutlich komfortablere Variante ist es, sofern man sich im Hauptmenü befindet, die L-
TASTE zu drücken und zu halten und gleichzeitig die R-TASTE zu drücken. Dieses so genannte 
„Quicksafe“ wird mit der Anzeige “ALL PARAMETERS SAVED” im Display bestätigt und kann 
von beliebigen Hauptmenüs aus erfolgen. 
Zum Fliegen muss das Terminal immer getrennt werden, da durch die Kommunikation von Rondo 
mit dem Terminal Reaktionsverzögerungen entstehen können! 
 



 

Mechanische Vorbereitung des Helikopters und 
Voraussetzungen 
 
Für den Einsatz von RONDO ist es nötig die Paddelstange des Helikopters zu entfernen und  
gegebenenfalls einige Anpassungen vorzunehmen. Sollte es für Ihren Helikopter einen vom 
Hersteller angebotenen Umbausatz auf Rigid-Kopf geben, empfehlen wir diesen zu benutzen, da 
hier meistens das Anpassen der Servowege bereits erfolgt ist. 
 
Da es eine Vielzahl verschiedener Modellhubschrauber auf dem Markt gibt ist es an dieser Stelle 
nicht möglich, auf jede Mechanik oder jeden möglichen Umbau einzugehen. Wir möchten daher 
einige Tipps geben, was bei einem Rotorkopfumbau generell zu beachten ist. 
 
Das Entfernen der Paddelstange und des Pitchkompensators hat im Allgemeinen drei 
Konsequenzen: 
 

- Der TS- Innenring muss geführt werden. 
- Längere Gestänge, welche direkt vom TS- Innenring zum Blatthalter führen werden benötigt. 
- Durch Wegfall der Mischhebel verändern sich die Wege zur Verstellung der Rotorblätter. 

 
Zur Umsetzung des ersten Punktes gibt es mehrere Möglichkeiten: Entweder es wird ein einzelner 
TS- Mitnehmer benutzt, wie er zum Beispiel bei der Firma VARIO Modellhubschrauber im 
Programm zu finden ist, oder es wird eine Führung angepasst, welche die beiden 
Verbindungsstangen zwischen der TS und den Blatthaltern führt. Eine weitere Möglichkeit ist es 
den gegebenenfalls noch vorhandenen aber nicht mehr benötigten Pitchkompensator dafür zu 
nutzen. Hierzu wird dieser auf der Rotorwelle festgesetzt (geklebt oder geschraubt) und die langen 
Seiten der Hebel werden gekürzt. 
 
Die längeren Gestänge sind in der Regel das kleinere Problem. Man kann sie eventuell von anderen 
vorhandenen Modellen benutzen, oder sie selbst anfertigen. Beachten Sie jedoch, dass hier recht 
große Kräfte auftreten können und die Gestänge entsprechend dimensioniert sein müssen. 
 
Durch den Wegfall der Mischhebel ändern sich, wie schon erwähnt, die benötigten Servowege. 
Wurden vor dem Umbau für zum Beispiel 10° Pitch 80% Servoweg benötigt, so sind es nach dem 
Umbau eventuell nur noch 60%. Es wäre natürlich möglich alle Wege mechanisch zu belassen und 
entsprechend die Servowege elektronisch zu reduzieren. Dies stellt jedoch keine sonderlich 
attraktive Option dar, da  sehr viel Servoweg und damit auch Auflösung verloren ginge, was 
wiederum in einer deutlich schlechteren Regelung resultiert. 
 
Zu beachten ist auch, dass bei einem Rigid-Kopf deutlich mehr Kraft auf die Servos einwirkt. Es ist 
daher generell empfehlenswert gute und gegebenenfalls größere beziehungsweise stärkere Servos 
einzusetzen. Bei richtiger Abstimmung der Wege und dem Einsatz guter, moderner Servos ist 
jedoch in aller Regel eine einwandfreie Funktion zu erwarten. 
 
Zur Realisierung der nötigen Untersetzung für die Servos gibt es wiederum verschiedene Wege. Der 
beste Weg ist Blatthalter zu benutzen, bei denen die Anlenkkugel weiter entfernt vom Zentralstück 
ist, so dass mehr Weg für den gleichen Anstellwinkel der Rotorblätter nötig ist. Hier besteht auch 
die Option vorhandene Blatthalter zu modifizieren, oder eine der vielen Lösungsmöglichkeiten 
diverser Hersteller zu nutzen. In jedem Falle sollten Sie darauf achten, die Anlenkkugel so zu 
positionieren, dass kein so genanntes „Delta 3“ entsteht. Dies bedeutet, dass beide Blatthalterkugeln 
sich mittig zum Zentralstück, also genau auf Höhe der Rotorwelle, befinden sollten. Wenn man die 
beiden Kugeln gedanklich mit einer Linie verbindet, soll diese Linie genau in im Winkel von 90° 



 

durch die Rotorwelle gehen. Hier leisten oftmals längere Kugelbolzen gute Dienste. 
 
Eine weitere sehr einfache, aber nur bedingt geeignete Möglichkeit die Wege zu untersetzen ist es, 
die Gestänge an den Servos am Ruderhorn weiter innen einzuhängen. Bei einer Push-Pull 
Anlenkung ist dies eher nicht möglich, da es hier zu Verspannungen kommt. Ohne Push-Pull 
Anlenkung, also mit nur einem Gestänge am Servo, ist diese Methode jedoch ohne weiteres 
möglich. 
 
Wie die richtige Untersetzung ermittelt werden kann wird später, während der Einstellprozedur, 
noch näher erläutert. 

 
TREX 500 Umbau auf Rigid-Kopf für RONDO. Die langen Enden der Pitchkompensator Hebel 
sind hier noch nicht gekürzt. Weitere Details finden Sie unter www.pro-rc.de 
 
Wir empfehlen außerdem eine stabile und kräftige Stromversorgung des Systems. Die Servos von 
Helikoptern mit Rigid-Kopf verbrauchen erfahrungsgemäß mehr Strom. Ein ordentlich 
dimensionierter Empfängerakku und gegebenenfalls eine Spannungsstabilisierung beziehungsweise 
eine ausreichende BEC bei Elektro-Helis sind erforderlich. Es empfiehlt sich ebenfalls zwischen 
BEC und RONDO oder Empfänger zwei Kabel zu verlegen. Die Versorgungskabel können an fast 
jeden beliebigen freien Steckplatz in RONDO gesteckt werden. Ausnahme ist lediglich der 
Empfängersteckplatz 6 und der Steckplatz für das Terminal. 
 

Einbau und Anschluss von RONDO 
 
Wählen Sie für den Einbau der Zentraleinheit eine Position welche gut zugänglich und 
vibrationsarm ist und die sich möglichst nicht in der Nähe von Teilen befindet, die sich eventuell 
elektrostatisch aufladen, wie zum Beispiel ein Heckriemen. Des Weiteren sollte RONDO keinem 
Abgasnebel ausgesetzt werden. 
 
Zur Montage liegt doppelseitiges Schaumstoffklebeband bei. Benutzen Sie stets nur dieses und kein 
anderes Klebeband, da es in Dicke und Festigkeit auf RONDO abgestimmt ist. Die zusätzliche 
Montage einer Stahlplatte, wie es bei einigen im Markt befindlichen Modellen der Fall ist, entfällt 
bei RONDO, da hier die Stahlplatte bereits im Boden integriert ist. Achten Sie darauf, dass die 
Klebeflächen Öl- und Staubfrei sind! 
 
Der Einbau von RONDO kann stehend oder hängend erfolgen. Im Normalfall zeigt die Steckerleiste 



 

dabei quer zur Flugrichtung. Sollte zum Beispiel wegen zu kurzer Servo- oder Empfängerkabel nur 
ein Einbau mit Steckerleiste in Flugrichtung möglich sein, so kann im Menüsystem von RONDO 
diese 90°-Drehung eingestellt werden. 
 
Beim Positionieren von RONDO ist äußerste Sorgfalt und Geduld nötig, da die drei integrierten 
Sensoren später nur die Lageänderungen messen sollen, für welche sie jeweils zuständig sind. Ein 
schiefes, oder verdrehtes Montieren bewirkt deutlich verschlechterte Flug- und Regeleigenschaften. 
Bitte lassen Sie sich an dieser Stelle viel Zeit! Sollte später beim Fliegen der Helikopter zum 
Beispiel bei Pirouetten stark wegdriften, liegt der Fehler meist an einer unsauberen Positionierung 
der Zentraleinheit. 
 

 
TREX500 mit Rigid-Kopf und RONDO 
 
 
Der Anschluss der Servos und von RONDO an den Empfänger geschieht standardmäßig wie in 
folgender Tabelle: 
 

Anschlüsse zum Empfänger: 
RECEIVER 1-Pitch 
RECEIVER 2-Roll 
RECEIVER 3-Nick 
RECEIVER 4-Heck 
RECEIVER 5-Gain1 
RECEIVER 6-Gain2 
 
 
Das Heckrotorservo wird stets auf dem mit “Tail” bezeichneten Servoausgang angeschlossen. 
 



 

Anschlussschema für mechanische Taumelscheibenmisch ung: 

SWASHPL. 1-Pitch 
SWASHPL. 2-Roll 
SWASHPL. 3-Nick 
SWASHPL. 4-Frei oder Stromversorgung 



 

Anschlussschema für elektronische 120°/140° 
Taumelscheibenmischung: 

SWASHPL. 1-Rollservo1 
SWASHPL. 2-Rollservo2 
SWASHPL. 3-Nickservo 
SWASHPL. 4-Frei oder Stromversorgung 
 
Sollte ihre Taumelscheibe die beiden Rollservos vorne und das Nickservo hinten haben, so stellt 
dies kein Problem dar. Es ist lediglich wichtig, dass das Nickservo richtig angesteckt ist. Sollten die 
Rollservos vertauscht sein, so ist dies später durch Servo Reverse aus zu gleichen. 
 



 

Anschlussschema für elektronische 90° Taumelscheibe nmischung: 

SWASHPL. 1-Rollservo1 
SWASHPL. 2-Rollservo2 
SWASHPL. 3-Nickservo1 
SWASHPL. 4-Nickservo2 
 
Die Anschlussbelegung für 90° Taumelscheibe entspricht der für 120/140° Anlenkung, jedoch ist 
SWASHPL. 4 dann das hintere Nickservo und kann nicht weiter zur Stromversorgung genutzt 
werden. Sollte der Empfänger auch keinen freien Eingang mehr aufweisen, muss zur 
Stromversorgung ein Y-Kabel genutzt werden. Es ist Sinnvoll die Stromversorgung stets mit zwei 
Kabeln, welche von der BEC zum Empfänger oder zu RONDO führen zu realisieren. 
 
Die Kanäle Gain 1 und Gain 2 sind für die Empfindlichkeit der Kreiselsysteme zuständig. Sollten 
Sie zwei Kanäle frei haben, so ist es von Vorteil beide Empfindlichkeitskanäle zu nutzen, da dann 
die Taumelscheibe und der Heckrotor auch im Flug getrennt in der Empfindlichkeit verstellt werden 
können. Sollten Sie nur einen Kanal frei haben, wie zum Beispiel bei einem 6 Kanal Empfänger, so 
steht ausschließlich Gain Kanal 1 zur Verfügung und es werden die Taumelscheibe sowie der 
Heckrotor gemeinsam eingestellt. Eine detaillierte Beschreibung der Vorgehensweise finden Sie 
später unter dem Punkt „Gain Channel Settings“ 
 
RONDO bietet auch die Möglichkeit den Single Line Ausgang eines Empfänger zu benutzen. Dies 
bedeutet, dass vom Empfänger nur ein Kabel zu RONDO gelegt werden muss. Ob ihr Empfänger 
einen Single Line Ausgang hat, erfragen Sie aus der Bedienungsanleitung des Empfängers oder 
direkt beim Hersteller. Die Zuordnung der Kanäle für Single Line Benutzung erfolgt dann im 
Sender, oder im Menüpunkt “Function Assignment” im Profi-Menü von RONDO. Der Single Line 
Stecker des Empfängers wird in RONDO an Kanal 1 angeschlossen. Alle anderen 



 

Empfängereingänge sind nicht Single Line fähig. 
 
Das Gas-Servo bzw. der Motorregler werden in der Regel direkt an den Empfänger angeschlossen. 
Nur beim Betrieb mit einem Single Line Empfänger wird der Anschluss „Swashpl. 4“ als Gaskanal 
Ausgang zur Verfügung gestellt. Die Funktion „Servo 4“ für 90° Ansteuerung der TS entfällt in 
diesem Fall. Mehr dazu unter „Function Assignment“. 
 
Beim Verlegen der Servokabel ist darauf zu achten, dass diese nicht geknickt werden, oder 
mechanisch unter Spannung stehen. Idealerweise werden alle Kabel, welche an RONDO 
eingesteckt sind, in einem leichten Bogen zur Seite weg geführt. Es ist wichtig, dass die Kabel nicht 
so starr sind, dass durch sie Vibrationen auf RONDO übertragen werden können. 
 

Senderprogrammierung 
 
Im Sender wählen Sie als Modelltyp Helikopter mit mechanischer Taumelscheibenanlenkung. Dies 
ist sehr wichtig, da RONDO alle Funktionen auf einzelnen Kanälen braucht und die Mischung für 
die Taumelscheibe, sofern nötig, in RONDO erfolgt. Deaktivieren Sie alle Mischer, welche im 
Sender eventuell vor eingestellt sind, wie zum Beispiel den statischen DMA Mischer für das Heck. 
 
Die Wege in Ihrem Sender begrenzen Sie für Nick und Roll zunächst auf 80% des Servoweges. Den 
Heckservoweg auf 60% und Pitch auf 100%. Da je nach Senderhersteller 100% nicht gleich 100% 
sind, empfiehlt es sich diese Werte so einzustellen, wie RONDO diese „sieht“. Dazu schließen Sie 
das Terminal an RONDO an und schalten sowohl Sender als auch Empfänger ein. Servos brauchen 
zu diesem Zeitpunkt noch nicht angeschlossen sein. Im Menü gehen Sie mit der U-TASTE im 
Hauptmenü zu „Channel Monitoring“ und dann mit der R-TASTE in die Anzeige aller Kanäle. Hier 
sehen Sie, welchen Kanalwert RONDO auswertet. So können Sie die oben genannten Werte leicht 
einstellen. Die Abkürzungen bedeuten dabei: T = Heck (Tail), I = Gain Kanal 1, II = Gain Kanal 2, 
CP = Pitch (Collective Pitch), E = Nick (Elevation) und A = Roll (Aileron). 
 
Ein mit RONDO stabilisierter Helikopter kann je nach Einstellung enorme Drehraten erreichen. 
Damit der Erstflug ohne böse Überraschungen und zu starke Drehraten verläuft, empfehlen wir 
dringend, mit den reduzierten Servowegen zu beginnen. Ein späteres Erhöhen ist dann bequem am 
Sender möglich. 
 
Zur Steuerung des Gain Kanals beziehungsweise der Gain Kanäle sollten vorzugsweise einfache 2-
Punkt Schalter verwendet werden. Schieber kommen grundsätzlich auch in Frage, sind jedoch nicht 
zu empfehlen. Über die Endausschläge dieser Schalter/Schieber wird später die Empfindlichkeit der 
Regler eingestellt. Sind alle Werte einmal eingestellt wird sich diese Einstellung nur sehr selten 
ändern. Über einen Schieber, der leicht verstellt werden kann, sind kaum reproduzierbare 
Ergebnisse zu erzielen. 
Für den Moment genügt es je nach Anzahl der freien Kanäle diese mit einem oder zwei 
Schaltern/Schiebern zu belegen. Stellen Sie nun beidseitig 100%, - abgelesen im Channel 
Monitoring Menü - ein. Beidseitig bedeutet für beide Schalter/Schieber Endstellungen. Die 
Umschaltung ist erkennbar an den Pfeilen im Channel Monitoring Menü. Pfeil nach unten 
entspricht der Betriebsart „Starten/Landen“, Pfeil nach oben entspricht der Betriebsart „Fliegen“. 
Hier entspricht jeweils 100% als Wert bei JR Anlagen in etwa +-50% Servoweg im Sender; bei 
Futaba ist das etwas weniger.  
 



 

Einstellen von RONDO 
 
Nachdem alles ordnungsgemäß eingebaut und der Sender entsprechend programmiert wurde, muss 
nun nur noch die Einstellprozedur an RONDO vorgenommen werden, bevor es zu den ersten 
Flügen geht. 
 
Das RONDO Hauptmenü ist so aufgebaut, dass es bei der Ersteinstellung schrittweise abgearbeitet 
werden kann. Daher werden wir hier auch so vorgehen und die einzelnen Schritte erläutern. 
 
Zunächst schalten Sie den Sender ein und vergewissern sich, dass alle Trimmungen in der Mitte 
sind. RONDO misst bei jedem Einschalten die Knüppelmitten von Nick, Roll und Heck. Ist einer 
der Werte zu weit außerhalb der Mitte, wird RONDO nicht initialisieren. Dies ist erkennbar an 
einem stetigen Blinken der blauen LED. Ist die Messung erfolgreich, so geht die LED in ein 
Dauerleuchten über. 
 
Sollte der Single-Line Eingang verwendet werden, so müssen beim ersten Einschalten zunächst alle 
Kanäle auf Mittelstellung stehen, damit RONDO initialisieren kann. Sobald die Zuordnung von 
Kanal und Funktion im Menü „Function Assignment“ korrekt vorgenommen wurde, gilt dies 
danach lediglich für Nick, Roll und Heck. Die Verwendung eines Single-Line Empfängers stellt 
derzeit eher die Ausnahme dar. Die Kanalzuordnung ist daher in den Professional Settings zu 
finden. 
 
Da RONDO bei jedem Einschalten die Knüppelpositionen und damit auch deren Abweichungen 
durch Trimmungen misst, ist es nicht möglich Trimmungen aus dem vorhergehenden Flug zu 
übernehmen! Mehr dazu im Kapitel Erstflug. 
 
Bevor Sie den Helikopter einschalten empfehlen wir alle Gestänge von den Servos zu lösen, damit 
diese nicht blockieren können, falls zum Beispiel Servowege deutlich zu groß sind. 
 
Als nächstes schalten Sie den Helikopter ein. Die LED in RONDO wird nun ein paar Sekunden 
blinken und dann in ein Dauerleuchten übergehen. Direkt nach dem Einschalten versucht RONDO 
die Sensoren zu kalibrieren und das System zu initialisieren. In dieser Zeit darf der Helikopter nicht 
bewegt werden. Wird er dennoch bewegt, ist keine Kalibrierung der Sensoren möglich und 
RONDO wird er nicht auf Dauerleuchten und somit Betriebsbereitschaft umschalten. Die 
Umschaltung erfolgt in diesem Fall erst, wenn der Hubschrauber mindestens ein paar Sekunden 
unbewegt war. 
 
Sollten Sie das Terminal noch nicht angeschlossen haben, so schließen Sie es jetzt an und sobald 
das RONDO Menü sichtbar ist betätigen Sie die U-TASTE. 
 

1. Channel Monitoring 
 
Hier sehen Sie wie bereits beschrieben die jeweiligen Eingangssignale, welche von Ihrem Sender 
erkannt werden. Kontrollieren Sie hier ob jede Funktion unabhängig von jeder anderen gesteuert 
wird und ob die maximale Anzeige je Kanal, mit Ausnahme der Gain Kanäle, nicht 100% 
überschreitet. Gegebenenfalls sind die entsprechenden Servowege am Sender zu reduzieren. 
 



 

2. Servo Type Selection 
 
Wählen Sie hier aus, welchen Servo Typ Sie an der Taumelscheibe und am Heckrotor verwenden. 
Zur Auswahl stehen für das Heck digitale Servos mit normaler Impulsrate (1520us), oder hoher 
Impulsrate (760us) wie Sie zum Beispiel von den Servos S9251, S9256 und dem BLS251 erwartet 
werden. Für die Heckansteuerung werden absichtlich keine analogen Servos angeboten. Die 
optimale Leistung der Heckregelung ist nur mit digitalen Servos erreichbar. Für die Taumelscheibe 
können Sie zwischen herkömmlichen analogen und digitalen Servos (Impulsrate hier immer 
1520us) wählen. Achtung: Durch falsche Einstellungen können die Servos beschädigt werden! 
 

3. Swashplate Configuration 
 
Wählen Sie hier aus, ob Sie eine Taumelscheibe mit mechanischer Mischung nutzen, oder, ob Ihre 
Taumelscheibe mit 120°, 140° oder 90° Anlenkung mit jeweils elektronischer Mischung 
ausgestattet ist. 
 
Die weiteren Menüpunkte „Dyn. SwPl“ und „Dyn. SwPl. Dir.“ lassen Sie noch unangetastet. Wir 
werden später darauf zurückkommen. 
 

4. Servo Center 
 
In diesem Menü geht es darum die Servomitten so einzustellen, dass die Servoarme möglicht 90° 
zum Servogehäuse stehen. Bei den meisten Servos werden mehrere Servoarme mitgeliefert. Es ist 
daher möglich, durch Ausprobieren, Hebel zu finden welche sehr gut passen, so dass nur wenige 
Änderungen in diesem Menübereich nötig sind. 
Hier gilt vor allem: Je besser und genauer die mechanische Abstimmung, desto besser ist später das 
Flugverhalten!  
Beim Aufrufen des ersten Untermenüs (R-TASTE einmal betätigt) werden alle Servos automatisch 
in Neutralposition gefahren. Es ist absolut wichtig, dass die Servoarme jetzt möglichst exakt 90° zur 
Längsseite der Servos stehen. Pro Servo können in den folgenden Untermenüs (jeweils mit R-
TASTE anwählbar) alle Servoarme so eingestellt werden, dass die obige Forderung erfüllt ist. 
 
Ist dies erledigt verbinden Sie die Gestänge wieder mit den Servoarmen.  
 
Jetzt folgt ein sehr wichtiger Schritt: Da nun alle Servohebel perfekt winklig stehen, sollten dies 
auch alle Hebel und die Taumelscheibe. Bei den Hebeln ist die Ausnahme natürlich schräg 
angesetzte Hebel, wie es bei einigen Hirobo oder Miniature Aircraft Modellen der Fall ist. Jedoch 
gibt es auch bei diesen Modellen an den Hebeln stets Bezugspunkte für eine gute Neutralstellung.  
 
Nachdem Servohebel, Umlenkhebel und Taumelscheibe gerade stehen und Push-Pull Gestänge 
parallel zueinander sind, stellen Sie nun noch einen Pitchwert von 0° an den Rotorblättern ein. Dazu 
verwenden Sie am besten eine Pitchlehre und verändern die Längen der dafür vorgesehenen 
Schubstangen solange, bis die Rotorblätter exakt gleich und bei 0° stehen. 
  
Da bei Rigid-Köpfen keine Paddelstange mehr vorhanden ist, welche als Referenz für die 
Verwendung eine Pitchlehre dienen kann sollte mit der Pitchlehre ein horizontaler Punkt an zum 
Beispiel. dem Rotorkopfzentralstück angepeilt werden um Ausschläge korrekt messen zu können. 
Sollte dies nicht möglich sein kann auch eine horizontale Referenz aus der Umgebung hierfür 
dienen, sofern der Helikopter bezüglich der Messung ebenso horizontal steht. Dies ist meist nur 



 

quer zur Flugrichtung der Fall, daher sollte in diesem Fall immer mit Rotorblättern in Flugrichtung 
gemessen werden. 
 
Für die korrekte Einstellung des Heckrotors gibt es meist vom Hersteller eine Angabe, über die 
Mittelstellung. Lesen Sie bitte diesbezüglich in der Anleitung Ihrer Hubschrauber-Mechanik nach. 
Meist ist beim Heckrotor die Mittelstellung nicht bei 0° Anstellwinkel der Heckrotorblätter, sondern 
bei einigen Grad plus, so dass dem bei normalem Schweben erzeugten Drehmoment entgegen 
gewirkt wird. 
 
Lassen Sie sich hier Zeit, denn die hier investierte Zeit sparen Sie sich mehrfach auf dem Flugfeld!  
Es handelt sich hier um einen elementaren Abgleich. Ungenaues Arbeiten resultiert in 
unerwünschtem Flugverhalten! 
 
Achten Sie beim Verlassen des Menüs darauf, dass alle Knüppel in Mittelstellung sind, da die Wege 
noch nicht angepasst, die Gestänge nun jedoch wieder eingehängt sind. 
 

5. Servo Reverse 
 
Nachdem die Servos richtig zugewiesen sind, geht es noch darum gegebenenfalls die Laufrichtung 
einiger Servos zu invertieren. Prüfen Sie die Laufrichtungen aller Servos und verändern Sie diese 
so, dass alle Servos richtig auf Ihre Steuereingaben reagieren. 
Bei elektronischer Taumelscheibenmischung ist es je nach Anordnung der Servos nötig, eine 
Funktion im Sender zu invertieren. Dies kann einfach über die Servoreverse- Funktion des Senders 
erfolgen, da alle Kanäle getrennt ausgegeben werden. 
 

6. Tail/SwPl Ranges 
 
Hierbei handelt es sich um die Begrenzung der Servowege in RONDO. Statt jedoch den Weg jedes 
einzelnen Servos einstellen zu müssen, können hier die Wege der Funktionen eingestellt werden. 
Die Wege für Roll und Nick sind unter Cyclic Range zusammengefasst, weil diese immer gleich 
behandelt werden müssen.  
 
Nun ist ersichtlich, ob die vorhandene Anlenkung der Servos den Anforderungen genügt. 
 
Beim Heck sollte der Weg auf beiden Seiten gleich sein und die 80% nicht wesentlich 
unterschreiten. Bei mechanischer Mischung gilt dies ebenso für Pitch, Nick und Roll, da es hier 
dann die einzelnen Servowege sind. 
 
Bei einer elektronisch gemischten Taumelscheibe sollten die Pitchwerte 30% und der Cyclic Range 
60% nicht unterschreiten. 
 
In diesen Bereichen sollten für “normale” Modellhubschrauber Pitchwege von +/-10° bis +/-12°  
und ein Zyklischer Ausschlag von +/-8°  erreicht werden können. 
Falls Sie mit den Werten für die Servo- bzw. Funktionswege deutlich unter den angegebenen 
Mindestwerten liegen, oder deutlich über 100%  kommen, so empfehlen wir dringend eine weitere 
mechanische Anpassung! Die vor eingestellten Regelparameter sind für diese Ausschläge ausgelegt; 
deutlich abweichende Servowege werden die zu erwartende Leistung spürbar mindern!  
 
Anmerkung zu den zyklischen Pitchwerten: 8° zyklischer Ausschlag stellen in aller Regel genügend 
Wendigkeit zur Verfügung. Sollte im späteren Flugbetrieb die maximale Drehrate trotz bereits auf 



 

Anschlag gestellten Servowege im Sender für Nick und Roll nicht ausreichen, so kann hier durch 
mehr Cyclic Range mehr Drehrate erreicht werden. Die vorher ermittelten Empfindlichkeitswerte 
müssen dann gegebenenfalls reduziert werden. 
 
Falls Sie zum Beispiel eine Schwebepitchkurve benutzen wollen, oder generell nur sehr wenig 
negativ Pitch benötigen, so empfehlen wir dies im Sender der Fernsteuerung zu begrenzen. Eine 
symmetrische Grundeinstellung ist die Basis einer guten Regelung. 
 
Für den Heckrotorausschlag sollten Sie möglichst den gesamten zur Verfügung stehenden Weg 
nutzen. Wobei hier die Endausschläge auf beiden Seiten möglichst gleiche Werte haben sollten, 
sofern vom Hersteller die richtige Mittelstellung gegeben ist. 
 

7. Gyro Reverse 
 
In diesem Menü können Sie die Wirkrichtung der Sensoren einstellen. Um zu überprüfen, ob und 
welche Sensoren invertiert werden müssen, gehen Sie bitte folgendermaßen vor: 
Für den Heckrotor halten Sie den Helikopter am Rotorkopf und drehen Sie die Mechanik. Die 
Heckrotorblätter sollten nun der von Ihnen erzeugten Drehung entgegenwirken. Das heißt, wenn Sie 
die Nase des Helikopters nach rechts drehen (von oben betrachtet), sollten die Heckrotorblätter 
einen Anstellwinkel geben, welcher der Drehung entgegen wirken würde. Je nach gewählter 
Flugphase werden Sie feststellen, dass sich der Heckrotor dabei meistens in einer Endposition 
befindet. Dies ist normal, da bei RONDO über den gesamten Servobereich volles Heading-Lock 
aktiv ist. Sollte der Heckrotor der Drehung nicht entgegenwirken, invertieren Sie den Hecksensor. 
 
Das Überprüfen der Wirkrichtungen der Nick- und Roll- Sensoren funktioniert folgendermaßen. 
Kippt man den Helikopter in Flugrichtung gesehen nach rechts, so muss sich die Taumelscheibe 
nach links neigen. Kippt man ihn nach vorne, neigt die Taumelscheibe sich nach hinten.  
Andres ausgedrückt: Bei korrekter Einstellung versucht die Taumelscheibe innerhalb des zur 
Verfügung stehenden Bereiches immer die Position beizubehalten in der sie zuvor war.  
 
Muss ein Gyro invertiert werden, so dauert es nach dem Umschalten zunächst einige Sekunden, bis 
die Wirkung ersichtlich wird, da die Sensoren in diesem Zeitraum neu kalibriert werden. 
 
Je nach angewählter Flugphase ist es möglich, dass die Taumelscheibe nicht komplett in die Mitte 
zurück fährt. Dies ist normal, sollte aber nur wenige Grad betragen. 
 

8. Swashplate Configuration 
 
Nun kann die dynamische Taumelscheibendrehung eingestellt werden. Diese Funktion sorgt dafür, 
dass Pirouetten deutlich lagestabiler ausgeführt werden. Diesen Menüpunkt hatten wir eingangs 
übersprungen. Jetzt ist alles so weit eingestellt, dass auch dieser Punkt erledigt werden kann. 
 
Schalten Sie die Funktion „Dyn. SwPl“ ein und gehen Sie mit der R-TASTE ins Untermenü „Dyn. 
SwPl. Dir“. Die Taumelscheibe neigt sich jetzt nach vorne oder nach hinten. Drehen Sie nun den 
Helikopter von Hand um seine Hochachse (Heckrotorfunktion) und beobachten Sie die Reaktion 
der Taumelscheibe. Die Taumelscheibe sollte sich dabei entgegen der von ihnen ausgeführten 
Drehung neigen. Ist dies nicht der Fall invertieren Sie die Wirkrichtung.  
 
Ein Beispiel: Nach Aufrufen des Menüs neigt sich Ihre Taumelscheibe beispielsweise nach vorne. 
Drehen Sie nun den Helikopter von oben gesehen im Uhrzeigersinn (Nase rechts), so muss neben 



 

dem vorhandenen Nick-Ausschlag auch ein Ausschlag in Richtung Roll links zustande kommen. 
 
Nach Beenden der Drehung fährt die Taumelscheibe wieder in ihre Ausgangsposition zurück; im 
Beispiel nach vorne. Es ist hilfreich den Helikopter mehrmals in verschiedenen Richtungen um die 
Hochachse zu drehen oder auch etwas zügiger zu drehen, um die Reaktion gut zu erkennen. 
 

9. Gain Channel Settings 
 
Neben den normalen Funktionen wie Heck, Pitch, Nick und Roll verfügt RONDO über bis zu zwei 
weitere Steuereingänge die mit Gain Channel bezeichnet werden. Üblicherweise wird mit diesem 
Kanal die Empfindlichkeit bzw. Verstärkung (englisch Gain) der Wirkung des Gyros auf das Heck 
und die TS eingestellt. Bei RONDO wird darüber hinaus mit diesem Kanal auch die Flugphase 
geschaltet. Das hat den Vorteil, dass auch mit einem 6 Kanal Sender vom Sender aus 
Verstärkungswerte und die Flugphase beeinflusst werden können.  
 
RONDO setzt mindestens einen Gain Kanal (Gain1) voraus. Optional können auch zwei Gain 
Kanäle benutzt werden. Optimalerweise wird für einen Gain Kanal ein Schalter mit zwei Stellungen 
verwendet. Möglich ist auch ein Schieber, wobei hier gewisse Nachteile in Kauf zu nehmen sind. 
 
Mit diesem Schalter/Schieber kann im Flugbetrieb zwischen den Flugphasen umgeschaltet werden. 
Im Terminal sind die Flugphasen gekennzeichnet durch Pfeile hoch und runter neben den Werten 
im Professional Menu bei Tail und SwPl sowie im Channel Monitor. Wir nennen dies Flugphasen, 
weil hierbei tatsächlich komplett andere Verhaltensweisen eingestellt werden können. Im 
Grundsetup unterscheiden wir „Starten/Landen" (Pfeile im Display nach unten) und „Fliegen" 
(Pfeile im Display nach oben). 
 
Zunächst ist zu entscheiden, ob mit einem oder mit zwei Gain Kanälen gearbeitet werden soll. Nur 
wenn ihr Sender über insgesamt mehr als 6 Kanäle verfügt, kommt ein zweiter Gain Kanal in Frage. 
Ansonsten sind mit Heck, Pitch, Nick, Roll, Gas und Gain1 bereits alle Kanäle belegt. Wenn Sie 
mit zwei Gain Kanälen arbeiten wollen, dann setzen Sie im Menü Gain Channel Settings den Wert 
auf "Tail    SwPl". Bei Betrieb mit einem Gain Kanal müssen Sie „Both   ---“ nutzen. 
 
Der Sender wurde ja bereits so programmiert, dass auf beiden Stellungen (Endanschläge beim 
Schieber) ca. 100% im Channel Monitor angezeigt werden. Das entspricht wie gesagt ca. +/-50% 
Servoweg am Sender bei JR Sendern, bei Futaba etwas weniger. 
 
Ob man nun alle möglichen Parameter oder nur bestimmte umschaltet bestimmt das Gain Channel 
Settings Menü. Die Anzeige "Both   ---" bedeutet, dass mit Gain1 alle Werte für die TS und das 
Heck geschaltet werden. Beim Wert "Tail    SwPl" werden die Heck Werte über Gain1 und die TS 
Werte über Gain2 geschaltet. In diesem Fall haben wir also auch zwei Flugphasenumschalter. 
 
Neben der Flugphasenumschaltung haben diese Kanäle natürlich noch die eigentliche Gain also 
Empfindlichkeits-Funktion. Diese Betrifft nicht alle Parameter mit Doppelpfeil, sondern nur die P- 
und I-Werte von Heck und TS. Um wie viel und was verstärkt wird kann man im Channel Monitor 
Menü sehen. Dort werden normalerweise die Stellungen der Senderknüppel im Bereich +/- 100 
dargestellt. Für Gain1 und 2 werden dort Werte um 100% gezeigt. 
 
Man kann also am Sender über Gain1 die P- und I-Werte von Heck und TS einstellen. In der 
Einstellung "Tail    SwPl" können die P- und I-Werte für Heck und TS getrennt über Gain1 (Heck) 
und Gain2 (TS) eingestellt werden. Wenn im Monitor zum Beispiel 90% steht, dann werden die 
Werte um 10% abgeschwächt, bei 120% werden sie entsprechend um 20% verstärkt.  



 

 

Anmerkung zu den Auslieferungswerten: 

Die Auslieferungswerte, insbesondere die Empfindlichkeitswerte für Heck und TS, sind in RONDO 
sind so gewählt, dass die meisten Hubschrauber problemlos damit starten und fliegen können. 
Normalerweise kann sowohl die Empfindlichkeit am Heck als auch an der Taumelscheibe noch 
erhöht werden. Ausnahme bilden kleinere Hubschrauber bei denen vor allem das Heck leichter ist. 
Hier kann es sein, dass die Auslieferungswerte bereits zu hoch sind und das Heck schwingt. Wir 
raten daher dringend die ersten Starts von einem glatten Boden aus durchzuführen. So ist noch vor 
dem Abheben ersichtlich, ob das Heck zum Schwingen neigt oder nicht. Sollte es zum Schwingen 
neigen, so ist im Menü „Tail Offset“ ein negativer Wert einzustellen. 

Das Einfliegen mit einem Gain Kanal: 

Das Verhältnis der Empfindlichkeit von Taumelscheibe und Heck variiert von Modell zu Modell. 
Beim Einfliegen und dem langsamen Erhöhen der Empfindlichkeit wird entweder zuerst die 
Taumelscheibe oder zuerst das Heck beginnen zu schwingen, obwohl für die verbleibende Funktion 
noch deutlich höhere Werte einstellbar wären. In diesem Fall kann im Gain Channel Settings Menü 
unter den Punkten „SwPl Offset“ sowie „Tail Offset“ entweder die Empfindlichkeit der Funktion 
nahe der Schwinggrenze mit einem negativen Offset belegt werden, oder der andere Funktion mit 
einem positiven Offset. Beide Möglichkeiten sind gleichwertig, wobei bei positivem Offset der 
Wert eventuell zu hoch gewählt wird und so direkt nach dem Abheben ein Schwingen beginnen 
kann. Bei negativem Offset kann erst wieder mehr Empfindlichkeit am Sender geben werden und 
man kann sich so an die Schwinggrenze beider Funktionen herantasten. 

Das Einfliegen mit zwei Gain Kanälen: 

Prinzipiell ist die Vorgehensweise die Gleiche wie mit einem Gain Channel. Nur schaltet hier stets 
jeder Gain Channel die jeweils zugewiesene Empfindlichkeit sowie Flugphase. Gain1 also 
Flugphase und Empfindlichkeit für das Heck und Gain 2 Flugphase und Empfindlichkeit der 
Taumelscheibe. Es ist darauf zu achten, dass die Umschaltung der Flugphase für den Heckrotor 
unkritisch ist und in beiden Phasen gestartet und geflogen werden kann. Lediglich die 
Pirouettenkonstanz ist in der „Starten/Landen“ Betriebsart beschränkt. Es ist stets darauf zu achten, 
dass die Betriebsart der Taumelscheibe nicht auf „Fliegen“ (Pfeile im Display nach oben) steht 
wenn gestartet oder gelandet wird. 
Das Ermitteln der Werte ist mit zwei Gain Kanälen natürlich deutlich komfortabler und schneller 
als mit einem. Dennoch empfehlen wir, nicht dauerhaft mit 2 Gain Kanälen zu fliegen, sondern 
abschließend „Both    ---“ zu nutzen, da so beide Flugphasenumschaltungen dann auf einem Kanal 
liegen und der täglich Betrieb vereinfacht wird. 
Abschließend verlassen Sie das Menü „Gain Channel Settings“ und speichern Sie mit Quicksafe 
oder über den Menüpunkt “Save and Reset Handling” alle vorgenommenen Einstellungen. 

10. Save and Reset Handling 
Wie bereits beschrieben können mit diesem Menüpunkt  alle vorgenommenen Änderungen 
dauerhaft übernommen werden. Werden Änderungen nicht gespeichert, so sind diese beim nächsten 
Einschalten von RONDO nicht mehr vorhanden. 
 
Im Untermenüpunkt „Reset Selected Bank“ ist es auch möglich, sämtliche in RONDO gemachten 
Einstellungen für die jeweils aktive Bank auf die Werkseinstellungen zurückzusetzen. 
 

11. Memory Bank Selection 
Über den Menüpunkt „Memory Bank Selection“ ist es möglich mehrere Einstellungen zu speichern. 



 

Es stehen 4 Banks (Speicherplätze) zur Verfügung. Sollten Sie die vorgenommenen Einstellungen 
behalten wollen, aber RONDO in einem anderen Helikopter testen wollen, können Sie für den 
weiteren Helikopter zum Beispiel die 2. Bank wählen. Denkbar ist auch ein Speicher für ein 
funktionierendes Setup und ein weiterer zum Testen. 
 
 
Alle erforderlichen Einstellungen sind nun erledigt und wir können uns dem Erstflug widmen. 



 

Der Erstflug 
 
Vor dem ersten Abheben empfehlen wir dringend, nochmals einen genauen Blick auf die 
Einstellungen und den Helikopter zu werfen. Es sind meistens die grundlegenden Dinge, die bei 
einem komplexen System wie einem 3-Achsen Gyro falsch gemacht werden. 
 
Daher prüfen Sie bitte in jedem Falle vor dem Erstflug nochmals folgende Punkte: 
 
Alles gesichert? 
 
Alle Stecker richtig eingesteckt? 
 
Kann nichts anschlagen? 
 
Schleift irgendwo etwas? 
 
Können Knüppel-Vollausschläge ohne mechanische Begrenzung gefahren werden? 
 
Sind die Akkus geladen und ist die Stromversorgung stabil? 
 
Stimmen die Wirkrichtungen bei Knüppelausschlägen? 
 
Stimmen die Gyro-Wirkrichtungen? 
 
Ist der Flugphasen / Empfindlichkeitsschalter in Betriebsart „Starten/Landen“? 
 
 
Wenn alle Einstellungen richtig gemacht worden sind, sollten beim Erstflug keine Probleme 
auftreten. Hier möchten wir Ihnen lediglich den Rat geben, nachdem der Helikopter genügend 
Drehzahl aufgebaut hat, nicht zu zögerlich zu starten. Bitte bedenken Sie, dass Sie jetzt ein 
Regelsystem in ihrem Helikopter haben. Sie geben mit dem Steuerknüppel eine Drehrate vor, 
welche das Regelsystem auf dem Boden natürlich nicht umsetzen kann. Sobald der Hubschrauber 
den Boden verlässt werden die Steuerbefehle umgesetzt und wenn dabei die Knüppel nicht in der 
Mitte stehen, erfolgt eine Drehung und der Hubschrauber kippt um. Daher gilt beim Starten: Zügig, 
aber nicht hastig abheben und erst dann steuern. Wenn Sie RONDO beim Starten wie von uns 
vorgeschlagen, in der Betriebsart „Starten/Landen“ betreiben, ist die Gefahr des Umkippens wegen 
zu früh eingeleiteter Steuerimpulse auf ein Minimum begrenzt. 
 
Eventuell wird Ihnen das Flugverhalten im ersten Moment etwas ungewohnt vorkommen. Dies liegt 
vor allem daran, dass Ihr Hubschrauber durch RONDO deutlich eigenstabiler in der Luft liegt und 
Sie weniger steuern müssen. Hier ist weniger tatsächlich mehr! 
 
Sofern bei der mechanischen Grundeinstellung alles richtig gemacht wurde und der Schwerpunkt 
des Helikopters stimmt, sollten Sie bei Windstille ohne Trimmung auskommen. Sollten doch leichte 
Trimmkorrekturen nötig sein, können Sie diese für den Moment vom Sender aus tätigen. Nach dem 
Landen sollten Sie das, was Sie getrimmt haben, entweder über die Servomitten in RONDO, oder 
über die Gestänge mechanisch einstellen. Dieser Punkt ist sehr wichtig. Die Sendermitten werden 
bei jedem Einschalten von RONDO neu gelernt, die Trimmung muss somit zwingend am 
Helikopter vorgenommen werden. 
 



 

Weitere Einstellungen während des Fluges: 
Je nachdem, wie Sie den Gain1 und Gain2 Kanal belegt haben, können Sie nun Schritt für Schritt 
die Empfindlichkeiten erhöhen. Erhöhen Sie diese so lange, bis kleine Schwingbewegungen des 
Hecks oder des Rotorkopfes sichtbar sind und gehen sie dann wieder ein paar Schritte zurück. 
Achten Sie darauf in kleinen Schritten vor zu gehen, damit Sie nicht plötzlich vor einem heftig 
überschwingenden System stehen. Sollte dies dennoch einmal passieren, hilft es, vor dem Absetzen 
nach Möglichkeit den Motor aus zu schalten. Die Schwingneigung ist drehzahlabhängig und wird 
mit abnehmender Drehzahl geringer. Sollte ein Gain Kanal genutzt werden und die 
Empfindlichkeiten von Heck und Rotorkopf nicht gleichmäßig sein beachten Sie die 
Einstellbeispiele weiter oben bezüglich des Gain Channel Settings Menüs. 
 
Falls ihr Heckrotor nicht auf beiden Seiten gleichmäßig stoppt, so hat RONDO hierfür die 
Möglichkeit einen Schwebe-Offset zu lernen. Dadurch wird der Regler des Heckrotors eingelernt 
und das Stoppen auf beiden Seiten deutlich gleichmäßiger. 
 
Zum Lernen dieses Offsetwertes bringen Sie den Helikopter in einen ruhigen Schwebeflug und 
schalten Sie den Empfindlichkeitskanal Gain1 zügig vier mal hintereinander um. Währenddessen 
und auch circa fünf Sekunden danach sollte möglichst gar nicht am Heckrotor gesteuert werden und 
die Nase des Helikopters sollte, falls es nicht Windstill ist, in den Wind zeigen. Das erfolgreiche 
Lernen quittiert RONDO mit einem ganz leichten Heckzucken. 
Das Einrasten sollte nun auf beiden Seiten gleich sein. Um den so gelernten Wert zu speichern, 
muss nach dem Landen das Display an RONDO angeschlossen werden. Statt des normalen 
Begrüßungstextes erscheint ein Sondermenü, in welchem durch Drücken der L-TASTE der 
während des Fluges gelernte Wert gespeichert werden kann. Jede andere Taste verwirft den 
gelernten Wert. 
 
Nun sind alle grundsätzlich nötigen Einstellungen abgeschlossen. Darüber hinaus besteht jedoch die 
Möglichkeit im Profi Menü „Professional Settings“ noch Parameter zu ändern und so nochmals eine 
Steigerung der Leistungsfähigkeit zu erreichen. Wir empfehlen jedoch nur sehr erfahrenen Piloten 
Werte im Profi Menü zu ändern, denn die Änderungen, die hier vorgenommen werden können, sind 
in der Regel auch nur von diesen überhaupt wahrnehmbar. 
 
Daher beschränkt sich auch der nun folgende Teil auf eine Erklärung der einzelnen Parameter und 
eine kurze Anleitung zum perfekten Einstellen der Reglerparameter. 



 

Das Profi-Menü 
 
Um in das Profi-Menü zu gelangen drücken Sie im Hauptmenü unter „Professional Settings“ die R-
TASTE. Sie befinden sich nun in einem Menübereich welcher wie das Hauptmenü mit den O- und 
U-TASTEN zu den verschiedenen Einstellmöglichkeiten führt. Die Bedienung ist im Übrigen 
gleich wie im Normalmenü. In das Normalmenü zurück kommen Sie beim Menüpunkt „Basic 
Settings“ mit der R-TASTE. 
 

Anleitung zum Einstellen der PI Regler 
 
Stellen Sie den I-Anteil des entsprechenden Reglers (Heck oder Taumelscheibe) auf 0. Nun wird 
lediglich mit einem P-Anteil abgehoben und geschwebt. Hier wird dann der P-Anteil einzeln so 
lange erhöht, bis das System Schwingneigungen zeigt. Erhöhen Sie in kleinen Schritten. Beim 
Abheben mit reinem P-Anteil wird unter Umständen für die gleiche Reaktion, gegenüber dem 
Abheben mit I-Anteil, deutlich mehr Steuerweg benötigt. Dies ist normal und verschwindet mit dem 
späteren Anheben des I-Anteils wieder. Nachdem die Schwinggrenze für den P-Anteil ermittelt 
wurde, wird dieser wieder leicht (5 bis 10 Punkte) reduziert. Im Anschluss daran wird der I-Anteil 
wieder erhöht. Es wird empfohlen dies bei einem I-Range von mindestens 10 zu tun, also in der 
Betriebsart „Fliegen“. Ein geänderter I-Range hat Auswirkungen auf den I-Anteil. Der I-Anteil wird 
so lange erhöht, bis das System wieder Schwingneigungen zeigt und im Anschluss daran ebenso 
leicht wieder zurück genommen. Das durch zu viel I-Anteil verursachte Schwingen ist etwas sanfter 
und indirekter als das vom P-Anteil verursachte. 
 
Es ist nun ein optimales PI Verhältnis eingestellt und dieses sollte auch bei weiteren Anpassungen 
möglichst unangetastet bleiben.  
 

Die Bedeutung der einzelnen Parameter im Profi-Menü  
 

Tail Stabilizer Settings 
P-Gain: 
P-Gain (P-Anteil) oder auch Proportional-Anteil ist der Teil der Regelung, der die unmittelbare 
Dämpfung übernimmt. Erhöhen des Wertes führt zu direkterem Steuerverhalten und härterem 
Stoppen. Ein zu hoher Wert führt zum Aufschwingen. 
 
I-Gain: 
Der I-Gain (I-Anteil) oder auch Integral-Anteil ist das Zeitgedächtnis der Regelung. Während der P-
Gain die Dämpfung übernimmt ist der I-Gain für die Lagerücksteuerung zuständig. Erhöhen des 
Wertes führt zu einem stabileren, gegen äußerliche Einflüsse unempfindlicheren System. Ein zu 
hoher Wert führt ebenso zum Schwingen wie ein zu hoher P-Gain, allerdings ist ein I-Gain 
Schwingen weniger hart und direkt. 
 



 

D-Gain: 
Der D-Gain (D-Anteil) ist der Differential-Anteil der Regelung. Er wirkt kurzzeitig auf Änderungen 
(Differenzen) durch Steuerimpulse oder Störungen. Der D-Gain kann in geringem Maß 
Schwingungen dämpfen, führt aber bei zu hohen Werten zu abrupten Steuer- oder Regelreaktionen. 
 
Snap In: 
Snap In ist eine Funktion, die das Stoppen nach dem Drehen unterstützt. Besonders bei kleineren 
Modellen kann dies helfen das Stoppen deutlich zu verbessern. Generell sollte über die P-Gain und 
I-Gain Werte ein gutes Stopp-Verhalten zu erzielen sein. Ist dies nicht möglich, dann kann Snap In 
Abhilfe schaffen. Bitte bedenken Sie, dass je nach Modell mit Snap In das Stoppen sehr hart sein 
kann. Wir sehen Snap In generell eher als experimentelle Funktion. 
 
I-Range: 
I-Range (I-Bereich) begrenzt den Bereich, in welchem der I-Anteil der Regelung aktiv ist. Innerhalb 
des I-Ranges läuft das System nicht von selbst auf Neutralstellung zurück. Für die Betriebsart 
„Starten/Landen“ sollte der I-Range für das Heck begrenzt sein. Mit hohen I-Range Anteilen kann 
es sonst leicht vorkommen, dass der Pilot vor dem Abheben den Steuerknüppel bewegt und so eine 
Drehung „fordert“. Da das Modell noch fest auf dem Boden steht kann die Regelung dieser 
Anforderung erst folgen, wenn das Modell abhebt. In diesem Fall würde sich das Modell direkt 
beim Abheben um die Hochachse drehen. 
 
Acceleration: 
Acceleration bestimmt die Beschleunigung, mit welcher das System auf Steuereingaben reagiert. 
Der Wert 100 entspricht der maximalen Beschleunigung. Kleinere Werte können das 
Gesamtverhalten optimieren. 
 

Tail Stick Settings 
Sensitivity: 
Sensitivity bestimmt das Verhältnis zwischen Steuereingabe und Drehrate. Ist dieser Wert hoch, so 
ist die maximale Drehrate bereits vor dem Ende des Steuerweges erreicht. 
 
Speed: 
Bestimmt mit welcher Geschwindigkeit der Steuerknüppel auf das System wirken kann. Kleinere 
Werte verlangsamen die Reaktion auf den Steuerknüppel und können das Gesamtverhalten 
optimieren. 
 
Decay: 
Bestimmt wie schnell auf einen losgelassenen Steuerknüppel reagiert wird. Kleinere Werte können 
das Stopp-Verhalten optimieren. 
 
Dead Band: 
Das Dead Band bestimmt wie weit der Steuerknüppel aus der Neutralstellung ausgelenkt werden 
muss, bevor eine Drehrate zustande kommt. Dies verhindert, dass schlechte Neutralstellungen 
Einfluss auf das Steuern haben. 
 

SwPl Stabilizer Settings 
P-Gain: 
P-Gain (P-Anteil) oder auch Proportional-Anteil ist der Teil der Regelung, der die unmittelbare 
Dämpfung übernimmt. Erhöhen des Wertes führt zu direkterem Steuerverhalten und härterem 
Stoppen. Ein zu hoher Wert führt zum Aufschwingen. 



 

 
I-Gain: 
Der I-Gain (I-Anteil) oder auch Integral-Anteil ist das Zeitgedächtnis der Regelung. Während der P-
Gain die Dämpfung übernimmt ist der I-Gain für die Lagerücksteuerung zuständig. Erhöhen des 
Wertes führt zu einem stabileren, gegen äußerliche Einflüsse unempfindlicheren System. Ein zu 
hoher Wert führt ebenso zum Schwingen wie ein zu hoher P-Gain, allerdings ist ein I-Gain 
Schwingen weniger hart und direkt. 
 
I-Range: 
I-Range begrenzt den Bereich, in welchem der I-Anteil der Regelung auf aktiv ist. Innerhalb des I-
Range läuft das System nicht von selbst auf Neutralstellung zurück. Um vor allem Neulingen im 
Bereich „Fliegen ohne Paddelstange“ den Einstieg leichter zu machen, sollte für die Betriebsart 
„Starten/Landen“ der I-Range für die Taumelscheibe auf 0 sein. Mit hohen I-Range Anteilen kann 
es sonst leicht vorkommen, dass der Pilot vor dem Abheben den Steuerknüppel bewegt und so eine 
Drehung „fordert“. Da das Modell noch fest auf dem Boden steht kann die Regelung dieser 
Anforderung erst folgen, wenn das Modell abhebt. In diesem Fall würde das Modell direkt beim 
Abheben umkippen. Generell gilt: Je höher der I-Range, um so mehr muss der Pilot darauf achten, 
dass der Rotorkreis vor dem Abheben parallel zum Boden steht. 
 
Decay: 
Decay bestimmt, wie schnell die Taumelscheibe wieder zur Grenze des I-Range zurückfährt. Dies 
ist im Starten-Mode die Mittelstellung der Taumelscheibe. Ein erhöhen des Wertes kann zu 
eigenstabilerem Flugverhalten führen, jedoch auch ein Nachdrehen des Helikopters nach 
Beendigung einer Steuereingabe hervorrufen. 
 
Direct Elev./ Direct Aileron: 
Direct Elev./ Direct Aileron gibt vor, welcher Anteil der Steuereingaben direkt und ohne weitere 
Bearbeitung an die Servos ausgegeben wird. Dies ist nötig um die verschiedenen Teile der 
Regelung, welche durch die Dynamik des Helikopters mit beeinflusst werden aufeinander ab zu 
stimmen. Stellt man beim Abstoppen ein leichtes Nachdrehen oder Zurückpendeln fest, so kann 
anhand dieses Parameters optimiert werden. Generell gilt: Bei Nachdrehen mehr Direct und bei 
Rückpendeln weniger. Direct muss für Nick und Roll einzeln eingestellt werden. 
 
Aileron Gain: 
Da meist die Rollachse eine deutlich niedrigere Massenträgheit besitzt als die Nickachse, ist es 
sinnvoll auf Nick eine höhere Gyroempfindlichkeit einstellen zu können. Dies begünstigt die 
Stabilität der Nickfunktion. Aileron Gain gibt an, wie viel Prozent der bei Nick eingestellten 
Empfindlichkeit auf Roll wirkt. Bei dem Wert 100% haben beide gleich viel Empfindlichkeit. Je 
kleiner der Wert, desto weniger Empfindlichkeit wirkt auf die Rollachse. 80% bedeutet dass Roll 
20% weniger Empfindlichkeit hat als Nick. Die Nickempfindlichkeit wird durch diesen Parameter 
nicht beeinflusst. 
 
Snap In: 
Snap In ist eine Funktion, die das Stoppen nach dem Drehen unterstützt. Besonders bei kleineren 
Modellen kann dies helfen das Stoppen deutlich zu verbessern. Generell sollte über die P-Gain und 
I-Gain Werte ein gutes Stopp-Verhalten zu erzielen sein. Ist dies nicht möglich, dann kann Snap In 
Abhilfe schaffen. Bitte bedenken Sie, dass je nach Modell mit Snap In das Stoppen sehr hart sein 
kann. Wir sehen Snap In daher eher als experimentelle Funktion. 
 



 

SwPl Stick Settings 
Sensitivity: 
Sensitivity bestimmt das Verhältnis zwischen Steuereingabe und Drehrate. Ist dieser Wert hoch so 
ist die maximale Drehrate bereits vor dem Ende des Steuerweges erreicht. 
 
Expo: 
Prinzipiell handelt es sich hier um die gleiche Funktion wie in Computersendern. Je mehr Expo, 
desto unempfindlicher reagiert das Modell um die Knüppel-Neutralstellung herum. Expo dient in 
RONDO dazu ein möglichst lineares Steuerverhalten zu erzielen. Stellen Sie Expo so ein, dass das 
die Reaktionen des Modells Ihren Vorstellungen entsprechen. 
 
Dead Band: 
Das Dead Band bestimmt wie weit der Steuerknüppel aus der Neutralstellung ausgelenkt werden 
muss, bevor eine Drehrate zustande kommt. Dies verhindert, das schlechte Neutralstellungen 
Einfluss auf das Steuern haben. 
 

Tail Mixer Settings 
Mit diesem Mischern können Beimischungen von Pitch auf Heck, Zyklisch auf Heck, Heck auf 
Nick sowie Heck auf Roll eingestellt werden. In der Regel sind hier, wenn überhaupt, dann nur sehr 
kleine Werte sinnvoll. 
 

SwPl Mixer Settings 
Dies ist ein Taumelscheibenausgleichsmischer. Bei Verwendung einer elektronisch gemischten 
Taumelscheibe können hiermit die gegenseitigen Beeinflussungen der Funktionen untereinander 
weitestgehend eliminiert werden. Das Einstellen erfolgt jeweils bei Minimal- und Maximal- Pitch 
(Side1 und Side2). Für die Einstellung muss dann entsprechend eine Funktion, zum Beispiel Roll 
am Sender ausgelenkt werden und dann die Mischer so lange verändert werden, bis sich beim 
Bewegen von Roll keine Beimischung mehr auf Pitch oder Nick erkennen lässt. Im Anschluss daran 
wird mit der Nickfunktion ebenso verfahren. Auch hier wird bei Minimal- und Maximal- Pitch 
eingestellt. 

Miscellanous Settings 
 
V-SwPl Twist: 
Dies ist eine statische virtuelle Taumelscheibendrehung wie sie von verschiedenen Sendern bekannt 
ist. Sollte Ihr Modell zum Beispiel auf Nick nach vorne mir leichtem Kippen nach rechts reagieren, 
so können Sie hier mit einer virtuellen Drehung um ein paar Grad nach links korrigieren. 
 
Dyn. SwPl Fine: 
Hier kann für die Dynamische Taumelscheibendrehung ein Vor- oder Nachlauf eingestellt werden. 
Je nach Modell und Ausstattung kann dies zu einer Verbesserung der Stabilität bei Pirouetten 
führen. Standardwert ist 50. 
 
Turn RONDO 90°: 
Vertauscht die Wirkung von Roll- und Nicksensor um RONDO 90° gedreht einbauen zu können. 
Nach dem Benutzen dieser Funktion bitte unbedingt die Gyrowirkrichtungen kontrollieren! 
 
Filter: 
Das Filter muss nur in Ausnahmefällen aktiviert werden. Es sorgt dafür, dass auch besonders stark 



 

vibrierende Modelle noch geregelt werden können. Mit eingeschaltetem Filter sind alle 
Regelparameter neu zu überprüfen und gegebenenfalls einzustellen. Das Regelverhalten wird bei 
aktiviertem Filter generell schlechter. Es ist daher in aller Regel vorzuziehen Vibrationen im Modell 
zu minimieren. 
 

SwPl Servo Ranges 
Hiermit können die Servowege einzeln eingestellt werden. Eine jeweils getrennte Einstellung für 
die beiden Endanschläge jedes Servos ist möglich. Beachten Sie, dass dies normalerweise bei guter 
mechanischer Grundeinstellung nicht nötig ist und daher vermieden werden sollte. 
 

Measure Centers 
Funktion zum erneuten Einlernen der Sender- sowie Gyromitten wie es ohnehin stets beim 
Einschalten geschieht. 
 

Function Assignment 
Für die Verwendung eines Single-Line Empfängers ist es nötig die Funktionen frei zuordnen zu 
können. Dies ist hier für jede Funktion möglich, wobei auch Doppelbelegungen anwählbar sind. Es 
ist daher wichtig sicherzustellen, dass jeder Kanal nur einer Funktion zugewiesen wird. 
Bei Verwendung eines normalen Empfängers können hiermit auch Kabelüberkreuzungen 
vermieden werden. Wenn Sie zum Beispiel alle Kanäle des Empfängers 1:1 an RONDO 
angeschlossen haben, dann können Sie über „Function Assignment“ RONDO mitteilen, an welchen 
Eingang welche Funktion anliegt. 
Da Single Line Empfänger alle Kanäle über eine Leitung an RONDO übergeben, können auch mehr 
als 6 Kanäle empfangen und verarbeitet werden. Im Menü „Function Assignment“ können Sie in 
diesem Fall bis zu 9 Kanäle zuordnen. 
  
Besonderheit bei Single Line Empfang: 
Da, wie bereits beschrieben, im Single Line Betrieb nur ein Kabel Empfänger und RONDO 
verbindet, gibt es auch keine Möglichkeit das Gas-Servo oder bei Elektrohelis den Motorsteller an 
den Empfänger anzuschließen. Sobald RONDO erkennt, dass Single Line Betrieb vorliegt, bietet es 
als Zusatzmenüpunkt nach Gain2 die Möglichkeit an „Throttle“ also das Gas zuzuordnen. Die 
Ausgabe dieses Kanals erfolgt immer über den Anschluss Servo4. Im Single Line Betrieb ist daher 
kein Betrieb mit 4 TS Servos bei 90° Anlenkung möglich! 
 



 

Spezifikation 
 
Anwendungsbereich:   Nicht genehmigungspflichtige Modellhubschrauber 
Versorgungsspannungsbereich:  VCC = 4 – 9 Volt,  ~50 mA 
Temperaturbereich:   0 - 70°C 
Rel. Luftfeuchte über 90% oder Kontakt mit Feuchtigkeit oder Wasser ist nicht zulässig. 
 
Abmessungen 
RONDO:    34 * 34 * 22 mm 
Terminal:   132 * 50 * 19mm 
Gewicht RONDO:   31g (mit Stahlboden zur Vibrationsdämpfung) 
 
Eingangssignale Empfänger:  (VCC = 5-9 Volt) 

Pulsweite:   1,520 ms +- 400µs 
Wiederholrate:  ~ 20 ms 
Logisch High:  > 3V 
Logisch Low:  < 1V 
Belastung:  > 10k  

 
Servoausgänge :  (VCC = 5-9 Volt) 

Pulsweite Swashplate: 1,520 ms +- 400µs, Wiederholrate  14,6 oder 3,6 ms 
Pulsweite Tail:  1,520 ms +- 400µs, 3,6 ms  
   760µs +- 400µs, 3,6 ms  
Logisch High:   > 4V 
Logisch Low:   < 1V 
Innenwiderstand:  220 Ohm 

 
Technologie:  

Drei Präzisions- Sensoren in Silicon Micro Machine (SMM) Technologie 
Geregelte Drehrate bis 800°/s, 12 Bit Auswertung.  
C-MOS Mikroprozessor 32 MHz. 
LCD-Display für optimale Ablesbarkeit auch bei hellem Tageslicht. 

 
RONDO und PRO-RC Terminal sind RoHS konform gemäß EG-Richtlinie 2002/95/EG 



 

Haftungsausschluss 
 
Ein mit RONDO ausgestatteter Modellhelikopter ist stets so zu betreiben, dass weder Menschen 
noch Gegenstände gefährdet oder beschädigt werden können. 
 
RONDO ist ausschließlich für Modellhubschrauber konzipiert und darf nicht in manntragende 
Luftfahrzeuge eingebaut werden. 
 
Vibrationen, statische Entladungen, Schmutz, Spritrückstände und Feuchtigkeit können bei 
RONDO Funktionsstörungen verursachen und sollten daher ferngehalten werden. 
 
Da PRO-RC keinerlei Kontrolle über die sachgemäße Handhabung von RONDO hat, kann PRO-
RC auch keinerlei Haftung für den Gebrauch von RONDO übernehmen, es sei denn die Ursache ist 
mit grob fahrlässiger Handlung seitens PRO-RC zu begründen. 


