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Vorwort

Herzlichen Glickwunsch zum Erwerb des RONDO FlysmISystems und Danke, dass Sie sich
fur RONDO entschieden haben.

Wir haben uns bemiht mit RONDO ein System zu
verwirklichen, welches durch einfache Bedienung und
hohe Leistung sowohl fir Anfanger als auch
Fortgeschrittene gleichermalRen geeignet ist. Unahpa
davon welche Vorkenntnisse Sie haben und egal ichee
Art Modellhubschrauber Sie RONDO verwenden werden,
diese Anleitung wird lhnen helfen den Einbau und di
Einstellung schnell und einfach zu bewerkstelligen.
Flybarless Fliegen, also Fliegen ohne Paddelstdimgiet
immer mehr Anh&nger und wer einmal ,oben ohne*
geflogen ist, gehort schnell zur wachsenden Schar.
Modellhubschrauber der prazise den Eingaben deseRil
folgt und daher vor allem in kritischen Situatiorlerchter
beherrschbar ist, macht einfach mehr Spal3 und dech
Lernerfolg stellt sich schneller ein. Neue Figurend
Mandver kbnnen im Vertrauen auf ein folgsames Mastetssfreier gelibt werden.

Um diese Art des Fliegens in voller Qualitat geeielzu konnen, ist exaktes Vorgehen beim
Einbau und beim Einstellen wichtig. Wir empfehleahdr diese Anleitung sehr genau zu lesen und
auch wenn Sie bereits Erfahrungen mit Flybarlesste8yen gemacht haben, ist diese Lektire
unerlasslich.

Wir wiinschen lhnen, dass auch Sie mit RONDO dasdlltmabschrauberfliegen neu entdecken.

Allzeit Happy Landings,

lhr @ Team
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Bestandteile des Systems

Das System RONDO besteht aus einer RONDO Zentredgéinind einer Terminaleinheit. In der
Zentraleinheit befindet sich die Regelelektronikt én drei Drehratensensoren auch Gyroskope
oder kurz Gyro genannt. Um die Regelelektronikaptian ein Hubschraubersystem anpassen zu
kénnen mussen einige Werte einstellbar sein. Hidreat die Terminaleinheit, mit der alle Werte
sowohl angezeigt als auch verandert und gespeisieeden konnen.

Verwendete Abklrzungen

RONDO = PRO-RC RONDO Zentraleinheit

Terminal = PRO-RC Terminaleinheit mit 4 Tasten @ntlé Zeichen LCD Anzeige (Display)
Gyro = Drehratensensor oder auch Gyroskope

R-, L-, O-, U-TASTE = Taste rechts, links, obentaim

Rigid-Kopf = Rotorkopf ohne Paddelstange bzw. Pé&ddkilisierung

TS = Taumelscheibe

Bedienung

Ist die Terminaleinheit an RONDO angeschlossennkam Menu anhand der vier Pfeiltasten
navigiert und Werte gedndert werden. Nach dem &tkeh und Einschalten befindet man sich
zunéachst im Hauptmeni. Durch Drucken der O-TAST®#.d2-Taste kdnnen die verschiedenen
Menipunkte angewahlt. Mit einem Druck auf die R-TA&ASwird der entsprechende Menlpunkt
ausgewahlt. Viele dieser MenlUpunkte haben meheialsn Parameter, welcher verandert werden
kann. Existieren mehrere Parameter, so kdonnen dieseh erneutes driicken der R-TASTE
angewahlt werden. Die L-TASTE fuhrt zum vorherigdenupunkt, beziehungsweise zurtick ins
Hauptmeni. Sobald der zu andernde Wert im Disphayezeigt wird, kann er mit den O- und U-
TASTEN verandert werden.

Die so veranderten Werte haben unmittelbar WirksimgJ jedoch noch nicht dauerhaft gespeichert
und wirden nach Entfernen der Betriebsspannungewiedwirksam. Es ist also problemlos
maoglich, Werte erst einmal auszuprobieren, bezigbweise sogar im Flug zu ermitteln und
anschlieBend entweder durch Entfernen der Betpalssing zu verwerfen oder mit Hilfe des
Terminals dauerhaft zu speichern.

Zum dauerhaften Speichern der veranderten Werteegibwei Moglichkeiten: Zum einen kann der
Haupt-Mentpunkt “Save and Reset Handling” angewdkhlden. Dort kénnen im entsprechenden
Untermenu in der gewohnten Vorgehensweise mit deod@r U-TASTE alle Werte gespeichert
werden. Die deutlich komfortablere Variante ist®sfern man sich im Hauptmeni befindet, die L-
TASTE zu dricken und zu halten und gleichzeitig RIFASTE zu dricken. Dieses so genannte
~Quicksafe” wird mit der Anzeige “ALL PARAMETERS SYED” im Display bestatigt und kann
von beliebigen Hauptmenus aus erfolgen.

Zum Fliegen muss das Terminal immer getrennt werdamurch die Kommunikation von Rondo
mit dem Terminal Reaktionsverzégerungen entstelbendn!



Mechanische Vorbereitung des Helikopters und
Voraussetzungen

Fur den Einsatz von RONDO ist es notig die Paddetst des Helikopters zu entfernen und
gegebenenfalls einige Anpassungen vorzunehmenteSed#l fiur Ihren Helikopter einen vom
Hersteller angebotenen Umbausatz auf Rigid-Kopfegelempfehlen wir diesen zu benutzen, da
hier meistens das Anpassen der Servowege bereilgt est.

Da es eine Vielzahl verschiedener Modellhubschnaabé dem Markt gibt ist es an dieser Stelle
nicht moglich, auf jede Mechanik oder jeden moglithmbau einzugehen. Wir méchten daher
einige Tipps geben, was bei einem Rotorkopfumbaeigdl zu beachten ist.

Das Entfernen der Paddelstange und des Pitchkomoess hat im Allgemeinen drei
Konsequenzen:

- Der TS- Innenring muss gefuhrt werden.
- Langere Gestange, welche direkt vom TS- Innerzing Blatthalter fihren werden bendtigt.
- Durch Wegfall der Mischhebel verandern sich dieg@&/eur Verstellung der Rotorblatter.

Zur Umsetzung des ersten Punktes gibt es mehreghidiikeiten: Entweder es wird ein einzelner
TS- Mitnehmer benutzt, wie er zum Beispiel bei d@ma VARIO Modellhubschrauber im
Programm zu finden ist, oder es wird eine Fuhrunggepasst, welche die beiden
Verbindungsstangen zwischen der TS und den Bl&timafihrt. Eine weitere Mdglichkeit ist es
den gegebenenfalls noch vorhandenen aber nicht ipehdtigten Pitchkompensator daftr zu
nutzen. Hierzu wird dieser auf der Rotorwelle festgzt (geklebt oder geschraubt) und die langen
Seiten der Hebel werden gekurzt.

Die langeren Gestange sind in der Regel das kkeiResblem. Man kann sie eventuell von anderen
vorhandenen Modellen benutzen, oder sie selbsttay@e. Beachten Sie jedoch, dass hier recht
grof3e Kréafte auftreten kdnnen und die Gestang@eatisend dimensioniert sein mussen.

Durch den Wegfall der Mischhebel andern sich, wikos erwahnt, die bendtigten Servowege.
Wurden vor dem Umbau fur zum Beispiel 10° Pitch 88&tvoweg benotigt, so sind es nach dem
Umbau eventuell nur noch 60%. Es ware natirlichlidb@lle Wege mechanisch zu belassen und
entsprechend die Servowege elektronisch zu redurzieDies stellt jedoch keine sonderlich

attraktive Option dar, da sehr viel Servoweg umanil auch Auflésung verloren ginge, was

wiederum in einer deutlich schlechteren Regelusgltiert.

Zu beachten ist auch, dass bei einem Rigid-Kopflidaumehr Kraft auf die Servos einwirkt. Es ist
daher generell empfehlenswert gute und gegeberemjidRere beziehungsweise starkere Servos
einzusetzen. Bei richtiger Abstimmung der Wege dedh Einsatz guter, moderner Servos ist
jedoch in aller Regel eine einwandfreie Funktiorernarten.

Zur Realisierung der nétigen Untersetzung fur diev8s gibt es wiederum verschiedene Wege. Der
beste Weg ist Blatthalter zu benutzen, bei denerAdienkkugel weiter entfernt vom Zentralstiick
ist, so dass mehr Weg fur den gleichen Anstellwinlez Rotorblatter nétig ist. Hier besteht auch
die Option vorhandene Blatthalter zu modifizierexler eine der vielen Losungsmdglichkeiten
diverser Hersteller zu nutzen. In jedem Falle sollSie darauf achten, die Anlenkkugel so zu
positionieren, dass kein so genanntes ,Delta 3teht. Dies bedeutet, dass beide Blatthalterkugeln
sich mittig zum Zentralstlck, also genau auf HobeRIotorwelle, befinden sollten. Wenn man die
beiden Kugeln gedanklich mit einer Linie verbindst|l diese Linie genau in im Winkel von 90°



durch die Rotorwelle gehen. Hier leisten oftmaigkre Kugelbolzen gute Dienste.

Eine weitere sehr einfache, aber nur bedingt getighloglichkeit die Wege zu untersetzen ist es,
die Gestange an den Servos am Ruderhorn weitem imm@zuhdngen. Bei einer Push-Pull
Anlenkung ist dies eher nicht moglich, da es hier\erspannungen kommt. Ohne Push-Pull
Anlenkung, also mit nur einem Gestdnge am Servodisse Methode jedoch ohne weiteres
maglich.

Wie die richtige Untersetzung ermittelt werden kamind spater, wahrend der Einstellprozedur,
noch naher erlautert.

TREX 500 Umbau auf Rigid-Kopf fir RONDO. Die lang&mden der Pitchkompensator Hebel
sind hier noch nicht gekurzt. Weitere Details find&e unteswvww.pro-rc.de

Wir empfehlen aul3erdem eine stabile und kraftiger®tersorgung des Systems. Die Servos von
Helikoptern mit Rigid-Kopf verbrauchen erfahrungsg® mehr Strom. Ein ordentlich
dimensionierter Empfangerakku und gegebenenfalls 8pannungsstabilisierung beziehungsweise
eine ausreichende BEC bei Elektro-Helis sind eddich. Es empfiehlt sich ebenfalls zwischen
BEC und RONDO oder Empfanger zwei Kabel zu verle@@a Versorgungskabel kbnnen an fast
jeden beliebigen freien Steckplatz in RONDO gedteskrden. Ausnahme ist lediglich der
Empfangersteckplatz 6 und der Steckplatz fir dasibal.

Einbau und Anschluss von RONDO

Wahlen Sie fur den Einbau der Zentraleinheit eingsition welche gut zugénglich und

vibrationsarm ist und die sich mdglichst nicht ier dNahe von Teilen befindet, die sich eventuell
elektrostatisch aufladen, wie zum Beispiel ein Higtken. Des Weiteren sollte RONDO keinem
Abgasnebel ausgesetzt werden.

Zur Montage liegt doppelseitiges Schaumstoffklebelaei. Benutzen Sie stets nur dieses und kein
anderes Klebeband, da es in Dicke und FestigkéitR@NDO abgestimmt ist. Die zuséatzliche
Montage einer Stahlplatte, wie es bei einigen intklaefindlichen Modellen der Fall ist, entfallt
bei RONDO, da hier die Stahlplatte bereits im Bod#egriert ist. Achten Sie darauf, dass die
Klebeflachen Ol- und Staubfrei sind!

Der Einbau von RONDO kann stehend oder hdngentherfolm Normalfall zeigt die Steckerleiste



dabei quer zur Flugrichtung. Sollte zum Beispieger zu kurzer Servo- oder Empfangerkabel nur
ein Einbau mit Steckerleiste in Flugrichtung mdgleein, so kann im Menusystem von RONDO
diese 90°-Drehung eingestellt werden.

Beim Positionieren von RONDO ist aulRerste Sorgiald Geduld no6tig, da die drei integrierten
Sensoren spater nur die Lageanderungen messen, stllevelche sie jeweils zustandig sind. Ein
schiefes, oder verdrehtes Montieren bewirkt deutierschlechterte Flug- und Regeleigenschaften.
Bitte lassen Sie sich an dieser Stelle viel Zewllt8 spater beim Fliegen der Helikopter zum

Beispiel bei Pirouetten stark wegdriften, liegt éfehler meist an einer unsauberen Positionierung
der Zentraleinheit.

TREX500 mit Rigid-Kopf und RONDO

Der Anschluss der Servos und von RONDO an den Bmgpfageschieht standardméaRig wie in
folgender Tabelle:

Anschlisse zum Empfanger:

RECEIVER 1-Pitch
RECEIVER 2-Roll
RECEIVER 3-Nick
RECEIVER 4-Heck
RECEIVER 5-Gainl
RECEIVER 6-Gain2

Das Heckrotorservo wird stets auf dem mit “Tailzbehneten Servoausgang angeschlossen.



Anschlussschema flr mechanische Taumelscheibenmisch ung:

SWASHPL. 1-Pitch

SWASHPL. 2-Roll

SWASHPL. 3-Nick

SWASHPL. 4-Frei oder Stromversorgung



Anschlussschema fur elektronische 1209140°
Taumelscheibenmischung:

SWASHPL. 1-Rollservol

SWASHPL. 2-Rollservo2
SWASHPL. 3-Nickservo
SWASHPL. 4-Frei oder Stromversorgung

Sollte ihre Taumelscheibe die beiden Rollservosi\eaind das Nickservo hinten haben, so stellt
dies kein Problem dar. Es ist lediglich wichtigsslalas Nickservo richtig angesteckt ist. Sollten di
Rollservos vertauscht sein, so ist dies spatetd8ervo Reverse aus zu gleichen.



Anschlussschema flr elektronische 90° Taumelscheibe nmischung:

SWASHPL. 1-Rollservol
SWASHPL. 2-Rollservo?2
SWASHPL. 3-Nickservol
SWASHPL. 4-Nickservo2

Die Anschlussbelegung fir 90° Taumelscheibe erdispder fur 120/140° Anlenkung, jedoch ist
SWASHPL. 4 dann das hintere Nickservo und kanntnwbiter zur Stromversorgung genutzt
werden. Sollte der Empfanger auch keinen freieng&g mehr aufweisen, muss zur
Stromversorgung ein Y-Kabel genutzt werden. ESSistwvoll die Stromversorgung stets mit zwei
Kabeln, welche von der BEC zum Empfanger oder zRO fuhren zu realisieren.

Die Kanéle Gain 1 und Gain 2 sind fur die Empfiokkeit der Kreiselsysteme zustandig. Sollten
Sie zwei Kanéle frei haben, so ist es von Vorteidb Empfindlichkeitskanéle zu nutzen, da dann
die Taumelscheibe und der Heckrotor auch im Flugegat in der Empfindlichkeit verstellt werden
kénnen. Sollten Sie nur einen Kanal frei haben, zuie Beispiel bei einem 6 Kanal Empfanger, so
steht ausschlie3lich Gain Kanal 1 zur Verfigung esdwerden die Taumelscheibe sowie der
Heckrotor gemeinsam eingestellt. Eine detaillidBeschreibung der Vorgehensweise finden Sie
spater unter dem Punkt ,Gain Channel Settings*

RONDO bietet auch die Mdglichkeit den Single Linas§ang eines Empfanger zu benutzen. Dies
bedeutet, dass vom Empfanger nur ein Kabel zu RONBIegt werden muss. Ob ihr Empfanger
einen Single Line Ausgang hat, erfragen Sie ausB@elienungsanleitung des Empfangers oder
direkt beim Hersteller. Die Zuordnung der Kanale &ingle Line Benutzung erfolgt dann im
Sender, oder im Menupunkt “Function Assignment’Rnofi-Meni von RONDO. Der Single Line
Stecker des Empfangers wird in RONDO an Kanal 1 estigossen. Alle anderen



Empfangereingange sind nicht Single Line fahig.

Das Gas-Servo bzw. der Motorregler werden in deyeRdirekt an den Empfanger angeschlossen.
Nur beim Betrieb mit einem Single Line Empfangerdader Anschluss ,Swashpl. 4" als Gaskanal
Ausgang zur Verfiigung gestellt. Die Funktion ,Sed/ofiir 90° Ansteuerung der TS entfallt in
diesem Fall. Mehr dazu unter ,Function Assignment".

Beim Verlegen der Servokabel ist darauf zu achttags diese nicht geknickt werden, oder
mechanisch unter Spannung stehen. Idealerweise eweedle Kabel, welche an RONDO
eingesteckt sind, in einem leichten Bogen zur Sed#g gefuhrt. Es ist wichtig, dass die Kabel nicht
so starr sind, dass durch sie Vibrationen auf RONDE&rtragen werden kdnnen.

Senderprogrammierung

Im Sender wéhlen Sie als Modelltyp Helikopter me&ahanischer Taumelscheibenanlenkung. Dies
ist sehr wichtig, da RONDO alle Funktionen auf einen Kanélen braucht und die Mischung fur
die Taumelscheibe, sofern noétig, in RONDO erfolgeaktivieren Siealle Mischer, welche im
Sender eventuell vor eingestellt sind, wie zum Bielsden statischen DMA Mischer fir das Heck.

Die Wege in lnrem Sender begrenzen Sie fur Nick Rallil zunachst auf 80% des Servoweges. Den
Heckservoweg auf 60% und Pitch auf 100%. Da je r&mmderhersteller 100% nicht gleich 100%
sind, empfiehlt es sich diese Werte so einzustellée RONDO diese ,sieht. Dazu schliel3en Sie
das Terminal an RONDO an und schalten sowohl Seasldeauch Empféanger ein. Servos brauchen
zu diesem Zeitpunkt noch nicht angeschlossen $ginMenid gehen Sie mit der U-TASTE im
Hauptmeni zu ,Channel Monitoring” und dann mit BeTASTE in die Anzeige aller Kanéle. Hier
sehen Sie, welchen Kanalwert RONDO auswertet. $odtd Sie die oben genannten Werte leicht
einstellen. Die Abkurzungen bedeuten dabei: T =kH@&ail), | = Gain Kanal 1, Il = Gain Kanal 2,
CP = Pitch (Collective Pitch), E = Nick (Elevatiaimd A = Roll (Aileron).

Ein mit RONDO stabilisierter Helikopter kann je haEinstellung enorme Drehraten erreichen.
Damit der Erstflug ohne bése Uberraschungen undtatke Drehraten verlauft, empfehlen wir
dringend, mit den reduzierten Servowegen zu beginB& spateres Erhéhen ist dann bequem am
Sender moglich.

Zur Steuerung des Gain Kanals beziehungsweise d@ier Kanéle sollten vorzugsweise einfache 2-
Punkt Schalter verwendet werden. Schieber kommeandgétzlich auch in Frage, sind jedoch nicht
zu empfehlen. Uber die Endausschlage dieser Solsalteeber wird spater die Empfindlichkeit der
Regler eingestellt. Sind alle Werte einmal eindistéard sich diese Einstellung nur sehr selten
andern. Uber einen Schieber, der leicht verstebrden kann, sind kaum reproduzierbare
Ergebnisse zu erzielen.

Fur den Moment genlgt es je nach Anzahl der frdf@male diese mit einem oder zwei
Schaltern/Schiebern zu belegen. Stellen Sie nudserig 100%, - abgelesen im Channel
Monitoring Menl - ein. Beidseitig bedeutet flr beidchalter/Schieber Endstellungen. Die
Umschaltung ist erkennbar an den Pfeilen im CharMehitoring Menu. Pfeil nach unten
entspricht der Betriebsart ,Starten/Landen”, Pfelth oben entspricht der Betriebsart ,Fliegen®.
Hier entspricht jeweils 100% als Wert bei JR Anlage etwa +-50% Servoweg im Sender; bei
Futaba ist das etwas weniger.



Einstellen von RONDO

Nachdem alles ordnungsgemalf eingebaut und der iISemigprechend programmiert wurde, muss
nun nur noch die Einstellprozedur an RONDO vorgemem werden, bevor es zu den ersten
Flugen geht.

Das RONDO Hauptmen ist so aufgebaut, dass esebdtrdteinstellung schrittweise abgearbeitet
werden kann. Daher werden wir hier auch so vorgeineindie einzelnen Schritte erlautern.

Zunachst schalten Sie den Sender ein und vergewissgh, dass alle Trimmungen in der Mitte
sind. RONDO misst bei jedem Einschalten die Knumgén von Nick, Roll und Heck. Ist einer
der Werte zu weit aulRerhalb der Mitte, wird ROND®Nh initialisieren. Dies ist erkennbar an
einem stetigen Blinken der blauen LED. Ist die Mess erfolgreich, so geht die LED in ein
Dauerleuchten Uber.

Sollte der Single-Line Eingang verwendet werdenmsidsen beim ersten Einschalten zunéchst alle
Kanale auf Mittelstellung stehen, damit RONDO adiieren kann. Sobald die Zuordnung von
Kanal und Funktion im Meniu ,Function Assignment“rigkt vorgenommen wurde, gilt dies
danach lediglich fir Nick, Roll und Heck. Die Vemdking eines Single-Line Empfangers stellt
derzeit eher die Ausnahme dar. Die Kanalzuordnstgdaher in den Professional Settings zu
finden.

Da RONDO bei jedem Einschalten die Knuppelpositonaed damit auch deren Abweichungen
durch Trimmungen misst, ist es nicht méglich Trirmgen aus dem vorhergehenden Flug zu
tbernehmen! Mehr dazu im Kapitel Erstflug.

Bevor Sie den Helikopter einschalten empfehlenalle Gestange von den Servos zu l6sen, damit
diese nicht blockieren kénnen, falls zum Beisp@iv®wege deutlich zu groR3 sind.

Als néchstes schalten Sie den Helikopter ein. H® Lin RONDO wird nun ein paar Sekunden
blinken und dann in ein Dauerleuchten tUbergeherekbnach dem Einschalten versucht RONDO
die Sensoren zu kalibrieren und das System zualisigren. In dieser Zeit darf der Helikopter nicht
bewegt werden. Wird er dennoch bewegt, ist keindibkarung der Sensoren mdglich und
RONDO wird er nicht auf Dauerleuchten und somit riéesbereitschaft umschalten. Die
Umschaltung erfolgt in diesem Fall erst, wenn deibsthrauber mindestens ein paar Sekunden
unbewegt war.

Sollten Sie das Terminal noch nicht angeschlossdrerm so schlie3en Sie es jetzt an und sobald
das RONDO Mend sichtbar ist betatigen Sie die U-TBS

1. Channel Monitoring

Hier sehen Sie wie bereits beschrieben die jeveiliingangssignale, welche von lhrem Sender
erkannt werden. Kontrollieren Sie hier ob jede Riomkunabhéngig von jeder anderen gesteuert
wird und ob die maximale Anzeige je Kanal, mit Aasme der Gain Kanéle, nicht 100%
Uberschreitet. Gegebenenfalls sind die entspreemefdrvowege am Sender zu reduzieren.



2. Servo Type Selection

Wabhlen Sie hier aus, welchen Servo Typ Sie an demElscheibe und am Heckrotor verwenden.
Zur Auswahl stehen fur das Heck digitale Servos moitmaler Impulsrate (1520us), oder hoher
Impulsrate (760us) wie Sie zum Beispiel von denv&eiS9251, S9256 und dem BLS251 erwartet
werden. Fur die Heckansteuerung werden absich#teine analogen Servos angeboten. Die
optimale Leistung der Heckregelung ist nur mit @ilgin Servos erreichbar. Fir die Taumelscheibe
konnen Sie zwischen herkdmmlichen analogen undtatim Servos (Impulsrate hier immer
1520us) wahlen. Achtung: Durch falsche Einstellumig&nnen die Servos beschadigt werden!

3. Swashplate Configuration

Wahlen Sie hier aus, ob Sie eine Taumelscheibemaghanischer Mischung nutzen, oder, ob Ihre
Taumelscheibe mit 120°, 140° oder 90° Anlenkung neveils elektronischer Mischung
ausgestattet ist.

Die weiteren Menupunkte ,Dyn. SwPI* und ,Dyn. SwiBlir.” lassen Sie noch unangetastet. Wir
werden spater darauf zuriickkommen.

4. Servo Center

In diesem Meni geht es darum die Servomitten seustellen, dass die Servoarme moglicht 90°
zum Servogehause stehen. Bei den meisten Servaenverehrere Servoarme mitgeliefert. Es ist
daher moglich, durch Ausprobieren, Hebel zu findesiche sehr gut passen, so dass nur wenige
Anderungen in diesem Meniibereich nétig sind.

Hier gilt vor allem: Je besser und genauer die meisiche Abstimmung, desto besser ist spater das
Flugverhalten!

Beim Aufrufen des ersten Untermenis (R-TASTE einbsdiitigt) werden alle Servos automatisch
in Neutralposition gefahren. Es ist absolut wichtigss die Servoarme jetzt moglichst exakt 90° zur
Langsseite der Servos stehen. Pro Servo kdonnernnfalgenden Untermenis (jeweils mit R-
TASTE anwaéhlbar) alle Servoarme so eingestellt eerdass die obige Forderung erfullt ist.

Ist dies erledigt verbinden Sie die Gestange wiededen Servoarmen.

Jetzt folgt ein sehr wichtiger Schritt: Da nun &llervohebel perfekt winklig stehen, sollten dies
auch alle Hebel und die Taumelscheibe. Bei den MHelst die Ausnahme natirlich schrag
angesetzte Hebel, wie es bei einigen Hirobo odemd¢tire Aircraft Modellen der Fall ist. Jedoch
gibt es auch bei diesen Modellen an den Hebels Bezugspunkte flr eine gute Neutralstellung.

Nachdem Servohebel, Umlenkhebel und Taumelschegtadg stehen und Push-Pull Gestange
parallel zueinander sind, stellen Sie nun nochreRiechwert von 0° an den Rotorblattern ein. Dazu
verwenden Sie am besten eine Pitchlehre und vemdindie Langen der dafiir vorgesehenen
Schubstangen solange, bis die Rotorblatter exaktlglind bei 0° stehen.

Da bei Rigid-Kopfen keine Paddelstange mehr vorbBangst, welche als Referenz fur die

Verwendung eine Pitchlehre dienen kann sollte rait Blitchlehre ein horizontaler Punkt an zum
Beispiel. dem Rotorkopfzentralstiick angepeilt warden Ausschlage korrekt messen zu kdnnen.
Sollte dies nicht moglich sein kann auch eine lomiale Referenz aus der Umgebung hierfir
dienen, sofern der Helikopter bezlglich der Messebgnso horizontal steht. Dies ist meist nur



quer zur Flugrichtung der Fall, daher sollte inséim Fall immer mit Rotorblattern in Flugrichtung
gemessen werden.

Fur die korrekte Einstellung des Heckrotors gibtnesist vom Hersteller eine Angabe, Uber die
Mittelstellung. Lesen Sie bitte diesbeziiglich im daleitung Ihrer Hubschrauber-Mechanik nach.

Meist ist beim Heckrotor die Mittelstellung nicheitD® Anstellwinkel der Heckrotorblatter, sondern

bei einigen Grad plus, so dass dem bei normalemv&mn erzeugten Drehmoment entgegen
gewirkt wird.

Lassen Sie sich hier Zeit, denn die hier invesigdit sparen Sie sich mehrfach auf dem Flugfeld!
Es handelt sich hier um einen elementaren Abgleidmgenaues Arbeiten resultiert in
unerwinschtem Flugverhalten!

Achten Sie beim Verlassen des Menus darauf, des&ailippel in Mittelstellung sind, da die Wege
noch nicht angepasst, die Gestange nun jedoch megaugehangt sind.

5. Servo Reverse

Nachdem die Servos richtig zugewiesen sind, gelmoeb darum gegebenenfalls die Laufrichtung
einiger Servos zu invertieren. Prifen Sie die Liabfungen aller Servos und verandern Sie diese
so, dass alle Servos richtig auf lhre Steuereinyabagieren.

Bei elektronischer Taumelscheibenmischung ist emgeh Anordnung der Servos noétig, eine
Funktion im Sender zu invertieren. Dies kann einfaber die Servoreverse- Funktion des Senders
erfolgen, da alle Kanale getrennt ausgegeben werden

6. Tail/'SwPIl Ranges

Hierbei handelt es sich um die Begrenzung der Sezge in RONDO. Statt jedoch den Weg jedes
einzelnen Servos einstellen zu missen, kénnendieeWege der Funktionen eingestellt werden.
Die Wege fur Roll und Nick sind unter Cyclic Rangesammengefasst, weil diese immer gleich
behandelt werden missen.

Nun ist ersichtlich, ob die vorhandene Anlenkung$ervos den Anforderungen genugt.

Beim Heck sollte der Weg auf beiden Seiten gleigin sund die 80% nicht wesentlich
unterschreiten. Bei mechanischer Mischung gilt @ibsnso fur Pitch, Nick und Roll, da es hier
dann die einzelnen Servowege sind.

Bei einer elektronisch gemischten Taumelscheibiéesotlie Pitchwerte 30% und der Cyclic Range
60% nicht unterschreiten.

In diesen Bereichen sollten fur “normale” Modellsabrauber Pitchwege von +/-10° bis +/-12°
und ein Zyklischer Ausschlag von +/-8° erreichtadesn konnen.

Falls Sie mit den Werten fur die Servo- bzw. Fumk$wege deutlich unter den angegebenen
Mindestwerten liegen, oder deutlich Gber 100% kamnyrso empfehlen wir dringend eine weitere
mechanische Anpassung! Die vor eingestellten Ragatpeter sind fur diese Ausschlage ausgelegt;
deutlich abweichende Servowege werden die zu eanaet Leistung spurbar mindern!

Anmerkung zu den zyklischen Pitchwerten: 8° zyklexcAusschlag stellen in aller Regel gentigend
Wendigkeit zur Verfugung. Sollte im spateren Flugke die maximale Drehrate trotz bereits auf



Anschlag gestellten Servowege im Sender fur Nic#t Roll nicht ausreichen, so kann hier durch
mehr Cyclic Range mehr Drehrate erreicht werdee. \@irher ermittelten Empfindlichkeitswerte
mussen dann gegebenenfalls reduziert werden.

Falls Sie zum Beispiel eine Schwebepitchkurve besrutwollen, oder generell nur sehr wenig
negativ Pitch benttigen, so empfehlen wir dies iemd&r der Fernsteuerung zu begrenzen. Eine
symmetrische Grundeinstellung ist die Basis eingemgRegelung.

Fir den Heckrotorausschlag sollten Sie moglichst gesamten zur Verfigung stehenden Weg
nutzen. Wobei hier die Endausschlage auf beidetersendglichst gleiche Werte haben sollten,
sofern vom Hersteller die richtige Mittelstellungggben ist.

7. Gyro Reverse

In diesem Meni kénnen Sie die Wirkrichtung der $esrs einstellen. Um zu Uberprifen, ob und
welche Sensoren invertiert werden mussen, gehebitBdolgendermallen vor:

Fur den Heckrotor halten Sie den Helikopter am Raof und drehen Sie die Mechanik. Die

Heckrotorblatter sollten nun der von lhnen erzeudeshung entgegenwirken. Das heil3t, wenn Sie
die Nase des Helikopters nach rechts drehen (vem detrachtet), sollten die Heckrotorblatter
einen Anstellwinkel geben, welcher der Drehung egém wirken wirde. Je nach gewahlter
Flugphase werden Sie feststellen, dass sich dekrbtec dabei meistens in einer Endposition
befindet. Dies ist normal, da bei RONDO Uber desag#en Servobereich volles Heading-Lock
aktiv ist. Sollte der Heckrotor der Drehung nichtgegenwirken, invertieren Sie den Hecksensor.

Das Uberprifen der Wirkrichtungen der Nick- und IRS8ensoren funktioniert folgendermaRen.

Kippt man den Helikopter in Flugrichtung geseherheechts, so muss sich die Taumelscheibe
nach links neigen. Kippt man ihn nach vorne, ndigtTaumelscheibe sich nach hinten.

Andres ausgedriickt: Bei korrekter Einstellung vensudie Taumelscheibe innerhalb des zur
Verfligung stehenden Bereiches immer die Positic@ubehalten in der sie zuvor war.

Muss ein Gyro invertiert werden, so dauert es riierh Umschalten zunéachst einige Sekunden, bis
die Wirkung ersichtlich wird, da die Sensoren ias#im Zeitraum neu kalibriert werden.

Je nach angewabhlter Flugphase ist es mdglich, dlasBaumelscheibe nicht komplett in die Mitte
zurtck fahrt. Dies ist normal, sollte aber nur vgenGrad betragen.

8. Swashplate Configuration

Nun kann die dynamische Taumelscheibendrehung stigljenverden. Diese Funktion sorgt dafr,
dass Pirouetten deutlich lagestabiler ausgefuhrdeve Diesen Menupunkt hatten wir eingangs
Ubersprungen. Jetzt ist alles so weit eingestilks auch dieser Punkt erledigt werden kann.

Schalten Sie die Funktion ,Dyn. SwPI“ ein und gel$a mit der R-TASTE ins Untermeni ,,Dyn.
SwPI. Dir“. Die Taumelscheibe neigt sich jetzt nacine oder nach hinten. Drehen Sie nun den
Helikopter von Hand um seine Hochachse (Heckrohition) und beobachten Sie die Reaktion
der Taumelscheibe. Die Taumelscheibe sollte sidbeidantgegen der von ihnen ausgefihrten
Drehung neigen. Ist dies nicht der Fall invertiega die Wirkrichtung.

Ein Beispiel: Nach Aufrufen des Menis neigt siclellfaumelscheibe beispielsweise nach vorne.
Drehen Sie nun den Helikopter von oben gesehen hnzdigersinn (Nase rechts), so muss neben



dem vorhandenen Nick-Ausschlag auch ein Ausschi&jdhtung Roll links zustande kommen.

Nach Beenden der Drehung féahrt die Taumelscheileeleviin ihre Ausgangsposition zurtick; im
Beispiel nach vorne. Es ist hilfreich den Helikopteehrmals in verschiedenen Richtungen um die
Hochachse zu drehen oder auch etwas ziigiger zerdraim die Reaktion gut zu erkennen.

9. Gain Channel Settings

Neben den normalen Funktionen wie Heck, Pitch, Nic# Roll verfigt RONDO Uuber bis zu zwei

weitere Steuereingdnge die mit Gain Channel bemetciverden. Ublicherweise wird mit diesem
Kanal die Empfindlichkeit bzw. Verstarkung (enghsGain) der Wirkung des Gyros auf das Heck
und die TS eingestellt. Bei RONDO wird dartber bmamit diesem Kanal auch die Flugphase
geschaltet. Das hat den Vorteil, dass auch mit neiree Kanal Sender vom Sender aus
Verstarkungswerte und die Flugphase beeinflussievekdnnen.

RONDO setzt mindestens einen Gain Kanal (Gainlpwar Optional kdnnen auch zwei Gain
Kanale benutzt werden. Optimalerweise wird fur Bi@@in Kanal ein Schalter mit zwei Stellungen
verwendet. Mdglich ist auch ein Schieber, wober gmvisse Nachteile in Kauf zu nehmen sind.

Mit diesem Schalter/Schieber kann im Flugbetrieliszinen den Flugphasen umgeschaltet werden.
Im Terminal sind die Flugphasen gekennzeichnetid@&feile hoch und runter neben den Werten
im Professional Menu bei Tail und SwPI sowie im @il Monitor. Wir nennen dies Flugphasen,
weil hierbei tatsachlich komplett andere Verhaltegisen eingestellt werden koénnen. Im
Grundsetup unterscheiden wir ,Starten/Landen" (€fen Display nach unten) und ,Fliegen"
(Pfeile im Display nach oben).

Zunachst ist zu entscheiden, ob mit einem oderzmé Gain Kanalen gearbeitet werden soll. Nur
wenn ihr Sender Uber insgesamt mehr als 6 Kan&@agtekommt ein zweiter Gain Kanal in Frage.
Ansonsten sind mit Heck, Pitch, Nick, Roll, Gas ugdinl bereits alle Kanale belegt. Wenn Sie
mit zwei Gain Kanélen arbeiten wollen, dann set3enim MenlU Gain Channel Settings den Wert
auf "Tail SwPI". Bei Betrieb mit einem Gain Kamaiissen Sie ,Both ---“ nutzen.

Der Sender wurde ja bereits so programmiert, dassbeiden Stellungen (Endanschlage beim
Schieber) ca. 100% im Channel Monitor angezeigidemr Das entspricht wie gesagt ca. +/-50%
Servoweg am Sender bei JR Sendern, bei Futaba evager.

Ob man nun alle méglichen Parameter oder nur beggnumschaltet bestimmt das Gain Channel
Settings Meni. Die Anzeige "Both ---" bedeuteissl mit Gainl alle Werte fur die TS und das
Heck geschaltet werden. Beim Wert "Tail SwPI'fden die Heck Werte Uber Gainl und die TS
Werte Uber Gain2 geschaltet. In diesem Fall habealso auch zwei Flugphasenumschalter.

Neben der Flugphasenumschaltung haben diese Kaaéleich noch die eigentliche Gain also
Empfindlichkeits-Funktion. Diese Betrifft nicht allParameter mit Doppelpfeil, sondern nur die P-
und I-Werte von Heck und TS. Um wie viel und wasstérkt wird kann man im Channel Monitor
Meni sehen. Dort werden normalerweise die Stellurdgr Senderknlppel im Bereich +/- 100
dargestellt. Fur Gainl und 2 werden dort Werte 004 gezeigt.

Man kann also am Sender Uber Gainl die P- und Mesn Heck und TS einstellen. In der
Einstellung "Tail SwPI" kénnen die P- und I-Weeftir Heck und TS getrennt tGber Gainl (Heck)
und Gain2 (TS) eingestellt werden. Wenn im Monizam Beispiel 90% steht, dann werden die
Werte um 10% abgeschwacht, bei 120% werden siprestsend um 20% verstarkt.



Anmerkung zu den Auslieferungswerten:

Die Auslieferungswerte, insbesondere die Empfimdtgtswerte fir Heck und TS, sind in RONDO
sind so gewahlt, dass die meisten Hubschraubergmbiis damit starten und fliegen kénnen.
Normalerweise kann sowohl die Empfindlichkeit amcKels auch an der Taumelscheibe noch
erhéht werden. Ausnahme bilden kleinere Hubschralbéedenen vor allem das Heck leichter ist.
Hier kann es sein, dass die Auslieferungswerteitiseza hoch sind und das Heck schwingt. Wir
raten daher dringend die ersten Starts von einattegl Boden aus durchzufiihren. So ist noch vor
dem Abheben ersichtlich, ob das Heck zum Schwingegt oder nicht. Sollte es zum Schwingen
neigen, so ist im Mena ,Tail Offset” ein negativ#fert einzustellen.

Das Einfliegen mit einem Gain Kanal:

Das Verhdltnis der Empfindlichkeit von Taumelscleeimd Heck variiert von Modell zu Modell.
Beim Einfliegen und dem langsamen Erh6hen der Ewdpéhkeit wird entweder zuerst die
Taumelscheibe oder zuerst das Heck beginnen zursgémy obwohl fur die verbleibende Funktion
noch deutlich hohere Werte einstellbar waren. &sein Fall kann im Gain Channel Settings Menu
unter den Punkten ,SwPI Offset" sowie ,Tail Offsathtweder die Empfindlichkeit der Funktion
nahe der Schwinggrenze mit einem negativen Offsketgh werden, oder der andere Funktion mit
einem positiven Offset. Beide Moglichkeiten sineighwertig, wobei bei positivem Offset der
Wert eventuell zu hoch gewéhlt wird und so direitin dem Abheben ein Schwingen beginnen
kann. Bei negativem Offset kann erst wieder mehptirdlichkeit am Sender geben werden und
man kann sich so an die Schwinggrenze beider Famdti herantasten.

Das Einfliegen mit zwei Gain Kanalen:

Prinzipiell ist die Vorgehensweise die Gleiche wig einem Gain Channel. Nur schaltet hier stets
jeder Gain Channel die jeweils zugewiesene Empthkeéit sowie Flugphase. Gainl also
Flugphase und Empfindlichkeit fir das Heck und GairFlugphase und Empfindlichkeit der
Taumelscheibe. Es ist darauf zu achten, dass dischattung der Flugphase fir den Heckrotor
unkritisch ist und in beiden Phasen gestartet ueflogen werden kann. Lediglich die
Pirouettenkonstanz ist in der ,Starten/Landen” Bégart beschrénkt. Es ist stets darauf zu achten,
dass die Betriebsart der Taumelscheibe nicht aliégén“ (Pfeile im Display nach oben) steht
wenn gestartet oder gelandet wird.

Das Ermitteln der Werte ist mit zwei Gain Kanaleatimlich deutlich komfortabler und schneller
als mit einem. Dennoch empfehlen wir, nicht daukrhat 2 Gain Kanélen zu fliegen, sondern
abschlieBend ,Both  ---“ zu nutzen, da so beiigphasenumschaltungen dann auf einem Kanal
liegen und der taglich Betrieb vereinfacht wird.

Abschlie3end verlassen Sie das Meni ,Gain Chaneging§s“ und speichern Sie mit Quicksafe
oder Uber den Menupunkt “Save and Reset Handlilhgyargenommenen Einstellungen.

10. Save and Reset Handling

Wie bereits beschrieben konnen mit diesem Menlpurddte vorgenommenen Anderungen
dauerhaft tbernommen werden. Werden Anderungemn géspeichert, so sind diese beim nachsten
Einschalten von RONDO nicht mehr vorhanden.

Im Untermenlpunkt ,Reset Selected Bank" ist es andglich, samtliche in RONDO gemachten

Einstellungen flr die jeweils aktive Bank auf di@lseinstellungen zurlickzusetzen.

11. Memory Bank Selection
Uber den Menlpunkt ,Memory Bank Selection* ist egglith mehrere Einstellungen zu speichern.



Es stehen 4 Banks (Speicherplatze) zur Verfuguolite8 Sie die vorgenommenen Einstellungen
behalten wollen, aber RONDO in einem anderen Hpti&otesten wollen, kénnen Sie fur den
weiteren Helikopter zum Beispiel die 2. Bank wahl&enkbar ist auch ein Speicher fir ein

funktionierendes Setup und ein weiterer zum Testen.

Alle erforderlichen Einstellungen sind nun erledigd wir kbnnen uns dem Erstflug widmen.



Der Erstflug

Vor dem ersten Abheben empfehlen wir dringend, nwdh einen genauen Blick auf die
Einstellungen und den Helikopter zu werfen. Es smelstens die grundlegenden Dinge, die bei
einem komplexen System wie einem 3-Achsen Gyraliadgemacht werden.

Daher prifen Sie bitte in jedem Falle vor dem Hrgthochmals folgende Punkte:
Alles gesichert?

Alle Stecker richtig eingesteckt?

Kann nichts anschlagen?

Schleift irgendwo etwas?

Ko6nnen Knuppel-Vollausschlage ohne mechanischeddegng gefahren werden?
Sind die Akkus geladen und ist die Stromversorgaiagil?

Stimmen die Wirkrichtungen bei Knlppelausschlagen?

Stimmen die Gyro-Wirkrichtungen?

Ist der Flugphasen / Empfindlichkeitsschalter inr@bsart ,Starten/Landen”?

Wenn alle Einstellungen richtig gemacht worden siadliten beim Erstflug keine Probleme
auftreten. Hier mochten wir Ihnen lediglich den R@ben, nachdem der Helikopter geniigend
Drehzahl aufgebaut hat, nicht zu zégerlich zu etarBitte bedenken Sie, dass Sie jetzt ein
Regelsystem in ihrem Helikopter haben. Sie gebendam Steuerknippel eine Drehrate vor,
welche das Regelsystem auf dem Boden natirlicht migtsetzen kann. Sobald der Hubschrauber
den Boden verlasst werden die Steuerbefehle unmjessd wenn dabei die Knuppel nicht in der
Mitte stehen, erfolgt eine Drehung und der Hubsadbea kippt um. Daher gilt beim Starten: Zigig,
aber nicht hastig abheben und erst dateuern. Wenn Sie RONDO beim Starten wie von uns
vorgeschlagen, in der Betriebsart ,Starten/Landegtteiben, ist die Gefahr des Umkippens wegen
zu frih eingeleiteter Steuerimpulse auf ein Minimibegrenzt.

Eventuell wird Ihnen das Flugverhalten im erstemiat etwas ungewohnt vorkommen. Dies liegt
vor allem daran, dass lhr Hubschrauber durch RONB@@lich eigenstabiler in der Luft liegt und
Sie weniger steuern mussen. Hier ist weniger tatsdicmehr!

Sofern bei der mechanischen Grundeinstellung aidésig gemacht wurde und der Schwerpunkt
des Helikopters stimmt, sollten Sie bei Windstdlene Trimmung auskommen. Sollten doch leichte
Trimmkorrekturen noétig sein, kbnnen Sie diese £m dloment vom Sender aus tatigen. Nach dem
Landen sollten Sie das, was Sie getrimmt habemeslar Gber die Servomitten in RONDO, oder
Uber die Gestédnge mechanisch einstellen. DiesektRstnsehr wichtig. Die Sendermitten werden
bei jedem Einschalten von RONDO neu gelernt, diemifiung muss somit zwingend am
Helikopter vorgenommen werden.



Weitere Einstellungen wahrend des Fluges:

Je nachdem, wie Sie den Gainl und Gain2 Kanal bekgen, kdnnen Sie nun Schritt fur Schritt
die Empfindlichkeiten erhéhen. Erhdhen Sie diesdasge, bis kleine Schwingbewegungen des
Hecks oder des Rotorkopfes sichtbar sind und geleerdann wieder ein paar Schritte zuriick.
Achten Sie darauf in kleinen Schritten vor zu gergamit Sie nicht pl6tzlich vor einem heftig
Uberschwingenden System stehen. Sollte dies dergiootal passieren, hilft es, vor dem Absetzen
nach Moglichkeit den Motor aus zu schalten. Diev@8ogneigung ist drehzahlabhéngig und wird
mit abnehmender Drehzahl geringer. Sollte ein G#&anal genutzt werden und die
Empfindlichkeiten von Heck und Rotorkopf nicht glemalkig sein beachten Sie die
Einstellbeispiele weiter oben beziglich des Gaiar®iel Settings Menus.

Falls ihr Heckrotor nicht auf beiden Seiten gleiéfdqiy stoppt, so hat RONDO hierfur die
Maglichkeit einen Schwebe-Offset zu lernen. Dadunstd der Regler des Heckrotors eingelernt
und das Stoppen auf beiden Seiten deutlich gleiBligea

Zum Lernen dieses Offsetwertes bringen Sie denkbleter in einen ruhigen Schwebeflug und
schalten Sie den Empfindlichkeitskanal Gainl zigegy mal hintereinander um. Wahrenddessen
und auch circa funf Sekunden danach sollte médligasnicht am Heckrotor gesteuert werden und
die Nase des Helikopters sollte, falls es nicht &%tiil ist, in den Wind zeigen. Das erfolgreiche
Lernen quittiert RONDO mit einem ganz leichten Haatken.

Das Einrasten sollte nun auf beiden Seiten gleagh. $Jm den so gelernten Wert zu speichern,
muss nach dem Landen das Display an RONDO angesemowerden. Statt des normalen
BegrufRungstextes erscheint ein Sonderment, in emlcdurch Dricken der L-TASTE der
wahrend des Fluges gelernte Wert gespeichert wekdenm. Jede andere Taste verwirft den
gelernten Wert.

Nun sind alle grundséatzlich nétigen Einstellungbgeschlossen. Darlber hinaus besteht jedoch die
Maglichkeit im Profi Meni ,Professional Settingsdeh Parameter zu andern und so nochmals eine
Steigerung der Leistungsfahigkeit zu erreichen. ®vimpfehlen jedoch nur sehr erfahrenen Piloten
Werte im Profi Menui zu @andern, denn die Anderungés hier vorgenommen werden konnen, sind
in der Regel auch nur von diesen tberhaupt wahrbahm

Daher beschrankt sich auch der nun folgende Téieme Erklarung der einzelnen Parameter und
eine kurze Anleitung zum perfekten Einstellen deglRrparameter.



Das Profi-Menu

Um in das Profi-Menl zu gelangen drucken Sie impg#aent unter ,Professional Settings” die R-
TASTE. Sie befinden sich nun in einem Menubereigfcther wie das Hauptmeni mit den O- und
U-TASTEN zu den verschiedenen Einstellmdglichkeiféihrt. Die Bedienung ist im Ubrigen
gleich wie im Normalmenu. In das Normalmeni zurlkcknmen Sie beim Menupunkt ,Basic
Settings” mit der R-TASTE.

Anleitung zum Einstellen der Pl Regler

Stellen Sie den I-Anteil des entsprechenden Redléesk oder Taumelscheibe) auf 0. Nun wird
lediglich mit einem P-Anteil abgehoben und geschwetier wird dann der P-Anteil einzeln so
lange erhoht, bis das System Schwingneigungen.zéijibhen Sie in kleinen Schritten. Beim
Abheben mit reinem P-Anteil wird unter Umstandemn (ile gleiche Reaktion, gegeniuber dem
Abheben mit I-Anteil, deutlich mehr Steuerweg béytoDies ist normal und verschwindet mit dem
spateren Anheben des I-Anteils wieder. NachdemSaiewinggrenze fir den P-Anteil ermittelt
wurde, wird dieser wieder leicht (5 bis 10 Punk&gjuziert. Im Anschluss daran wird der I-Antell
wieder erhoht. Es wird empfohlen dies bei einemaife von mindestens 10 zu tun, also in der
Betriebsart ,Fliegen®. Ein geanderter I-Range haswirkungen auf den I-Anteil. Der I-Anteil wird
so lange erhoht, bis das System wieder Schwingnge&ju zeigt und im Anschluss daran ebenso
leicht wieder zurtick genommen. Das durch zu viehteil verursachte Schwingen ist etwas sanfter
und indirekter als das vom P-Anteil verursachte.

Es ist nun ein optimales Pl Verhaltnis eingestalid dieses sollte auch bei weiteren Anpassungen
moglichst unangetastet bleiben.

Die Bedeutung der einzelnen Parameter im Profi-Men(

Tail Stabilizer Settings

P-Gain:

P-Gain (P-Anteil) oder auch Proportional-Anteil dgr Teil der Regelung, der die unmittelbare
Dampfung tdbernimmt. Erh6hen des Wertes fuhrt zektirem Steuerverhalten und harterem
Stoppen. Ein zu hoher Wert fihrt zum Aufschwingen.

I-Gain:

Der I-Gain (I-Anteil) oder auch Integral-Anteil idas Zeitgedachtnis der Regelung. Wahrend der P-
Gain die Dampfung Gbernimmt ist der I-Gain fur diggeriicksteuerung zustandig. Erhéhen des
Wertes fiuhrt zu einem stabileren, gegen auf3erli€indisse unempfindlicheren System. Ein zu
hoher Wert fuhrt ebenso zum Schwingen wie ein zbehd?-Gain, allerdings ist ein I-Gain
Schwingen weniger hart und direkt.



D-Gain:

Der D-Gain (D-Anteil) ist der Differential-Anteilet Regelung. Er wirkt kurzzeitig auf Anderungen
(Differenzen) durch Steuerimpulse oder Storungerer I-Gain kann in geringem Mal}

Schwingungen dampfen, fuhrt aber bei zu hohen Weadeabrupten Steuer- oder Regelreaktionen.

Snap In:

Snap In ist eine Funktion, die das Stoppen nach Bezhen unterstitzt. Besonders bei kleineren
Modellen kann dies helfen das Stoppen deutlichezbassern. Generell sollte Uber die P-Gain und
I-Gain Werte ein gutes Stopp-Verhalten zu erzialem. Ist dies nicht mdglich, dann kann Snap In
Abhilfe schaffen. Bitte bedenken Sie, dass je ndodell mit Snap In das Stoppen sehr hart sein
kann. Wir sehen Snap In generell eher als expetateriFunktion.

I-Range:

I-Range (I-Bereich) begrenzt den Bereich, in welalter I-Anteil der Regelung aktiv ist. Innerhalb
des I-Ranges lauft das System nicht von selbstNauftralstellung zurtick. Fur die Betriebsart
~Starten/Landen” sollte der I-Range fir das Heclrbazt sein. Mit hohen I-Range Anteilen kann
es sonst leicht vorkommen, dass der Pilot vor ddrmelen den Steuerknlppel bewegt und so eine
Drehung ,fordert”. Da das Modell noch fest auf déoden steht kann die Regelung dieser
Anforderung erst folgen, wenn das Modell abhebtdiesem Fall wiirde sich das Modell direkt
beim Abheben um die Hochachse drehen.

Acceleration:

Acceleration bestimmt die Beschleunigung, mit welcHas System auf Steuereingaben reagiert.
Der Wert 100 entspricht der maximalen BeschleurgguiKleinere Werte konnen das
Gesamtverhalten optimieren.

Tall Stick Settings

Sensitivity:

Sensitivity bestimmt das Verhaltnis zwischen Steungiabe und Drehrate. Ist dieser Wert hoch, so
ist die maximale Drehrate bereits vor dem EndeSleserweges erreicht.

Speed:

Bestimmt mit welcher Geschwindigkeit der Steuerkpgipauf das System wirken kann. Kleinere
Werte verlangsamen die Reaktion auf den Steuerletiippd kdonnen das Gesamtverhalten
optimieren.

Decay:
Bestimmt wie schnell auf einen losgelassenen Statuppel reagiert wird. Kleinere Werte kénnen
das Stopp-Verhalten optimieren.

Dead Band:

Das Dead Band bestimmt wie weit der Steuerkntppslder Neutralstellung ausgelenkt werden
muss, bevor eine Drehrate zustande kommt. Diesing®tt, dass schlechte Neutralstellungen
Einfluss auf das Steuern haben.

SwPI Stabilizer Settings

P-Gain:

P-Gain (P-Anteil) oder auch Proportional-Anteil dgr Teil der Regelung, der die unmittelbare
Dampfung dbernimmt. Erhéhen des Wertes fuhrt zektiérem Steuerverhalten und harterem
Stoppen. Ein zu hoher Wert fihrt zum Aufschwingen.



I-Gain:

Der I-Gain (I-Anteil) oder auch Integral-Anteil idas Zeitgedachtnis der Regelung. Wahrend der P-
Gain die Dampfung tbernimmt ist der I-Gain fir diggeriicksteuerung zustandig. Erhéhen des
Wertes fihrt zu einem stabileren, gegen aul3erli€ndisse unempfindlicheren System. Ein zu
hoher Wert fihrt ebenso zum Schwingen wie ein zbhehd?-Gain, allerdings ist ein I-Gain
Schwingen weniger hart und direkt.

I-Range:

I-Range begrenzt den Bereich, in welchem der I-Adier Regelung auf aktiv ist. Innerhalb des I-
Range lauft das System nicht von selbst auf Netéiding zuriick. Um vor allem Neulingen im
Bereich ,Fliegen ohne Paddelstange” den Einstigghier zu machen, sollte fir die Betriebsart
.otarten/Landen” der I-Range fur die Taumelschab&0 sein. Mit hohen I-Range Anteilen kann
es sonst leicht vorkommen, dass der Pilot vor ddrneden den Steuerkniippel bewegt und so eine
Drehung ,fordert. Da das Modell noch fest auf d&oden steht kann die Regelung dieser
Anforderung erst folgen, wenn das Modell abhebtdiesem Fall wirde das Modell direkt beim
Abheben umkippen. Generell gilt: Je hoher der Idg@amum so mehr muss der Pilot darauf achten,
dass der Rotorkreis vor dem Abheben parallel zuckeBasteht.

Decay:.

Decay bestimmt, wie schnell die Taumelscheibe wiede Grenze des I-Range zurlckfahrt. Dies
ist im Starten-Mode die Mittelstellung der Taumbkibe. Ein erhdhen des Wertes kann zu
eigenstabilerem Flugverhalten fuhren, jedoch auam Machdrehen des Helikopters nach
Beendigung einer Steuereingabe hervorrufen.

Direct Elev./ Direct Aileron:

Direct Elev./ Direct Aileron gibt vor, welcher Anteler Steuereingaben direkt und ohne weitere
Bearbeitung an die Servos ausgegeben wird. Diesidsg um die verschiedenen Teile der

Regelung, welche durch die Dynamik des Helikoptait beeinflusst werden aufeinander ab zu
stimmen. Stellt man beim Abstoppen ein leichteshdashen oder Zurlckpendeln fest, so kann
anhand dieses Parameters optimiert werden. GergltelBei Nachdrehen mehr Direct und bei

Ruckpendeln weniger. Direct muss fir Nick und Ralizeln eingestellt werden.

Aileron Gain:

Da meist die Rollachse eine deutlich niedrigere ddagragheit besitzt als die Nickachse, ist es
sinnvoll auf Nick eine hdhere Gyroempfindlichkeingellen zu kdnnen. Dies beglnstigt die

Stabilitdt der Nickfunktion. Aileron Gain gibt amvie viel Prozent der bei Nick eingestellten

Empfindlichkeit auf Roll wirkt. Bei dem Wert 100%aben beide gleich viel Empfindlichkeit. Je

kleiner der Wert, desto weniger Empfindlichkeit ktiauf die Rollachse. 80% bedeutet dass Roll
20% weniger Empfindlichkeit hat als Nick. Die Nieckpfindlichkeit wird durch diesen Parameter

nicht beeinflusst.

Snap In:

Snap In ist eine Funktion, die das Stoppen nach Beghen unterstitzt. Besonders bei kleineren
Modellen kann dies helfen das Stoppen deutlichezbassern. Generell sollte Uber die P-Gain und
I-Gain Werte ein gutes Stopp-Verhalten zu erzialein. Ist dies nicht mdglich, dann kann Snap In
Abhilfe schaffen. Bitte bedenken Sie, dass je ndoldell mit Snap In das Stoppen sehr hart sein
kann. Wir sehen Snap In daher eher als experimeritehktion.



SwPI Stick Settings

Sensitivity:

Sensitivity bestimmt das Verhéltnis zwischen Steimgrabe und Drehrate. Ist dieser Wert hoch so
ist die maximale Drehrate bereits vor dem EndeSleserweges erreicht.

Expo:

Prinzipiell handelt es sich hier um die gleiche l&ion wie in Computersendern. Je mehr Expo,
desto unempfindlicher reagiert das Modell um digippel-Neutralstellung herum. Expo dient in
RONDO dazu ein moglichst lineares Steuerverhalteprzielen. Stellen Sie Expo so ein, dass das
die Reaktionen des Modells Ihren Vorstellungengnetshen.

Dead Band:

Das Dead Band bestimmt wie weit der Steuerknippelder Neutralstellung ausgelenkt werden
muss, bevor eine Drehrate zustande kommt. Diesing®tt, das schlechte Neutralstellungen
Einfluss auf das Steuern haben.

Tail Mixer Settings

Mit diesem Mischern konnen Beimischungen von Pacl Heck, Zyklisch auf Heck, Heck auf
Nick sowie Heck auf Roll eingestellt werden. In &agel sind hier, wenn tberhaupt, dann nur sehr
kleine Werte sinnvoll.

SwPI Mixer Settings

Dies ist ein Taumelscheibenausgleichsmischer. Bawendung einer elektronisch gemischten
Taumelscheibe kdnnen hiermit die gegenseitigen ilessungen der Funktionen untereinander
weitestgehend eliminiert werden. Das Einstellewlgtfjeweils bei Minimal- und Maximal- Pitch
(Sidel und Side2). Fur die Einstellung muss darispeechend eine Funktion, zum Beispiel Roll
am Sender ausgelenkt werden und dann die Mischéarge verandert werden, bis sich beim
Bewegen von Roll keine Beimischung mehr auf PitdardNick erkennen lasst. Im Anschluss daran
wird mit der Nickfunktion ebenso verfahren. Auclemivird bei Minimal- und Maximal- Pitch
eingestellt.

Miscellanous Settings

V-SwPI Twist:

Dies ist eine statische virtuelle Taumelscheibemaing wie sie von verschiedenen Sendern bekannt
ist. Sollte Ihr Modell zum Beispiel auf Nick nachme mir leichtem Kippen nach rechts reagieren,
so kdénnen Sie hier mit einer virtuellen Drehungeimpaar Grad nach links korrigieren.

Dyn. SwPI Fine:

Hier kann fur die Dynamische Taumelscheibendrereingvor- oder Nachlauf eingestellt werden.
Je nach Modell und Ausstattung kann dies zu einetb&6serung der Stabilitéat bei Pirouetten
fuhren. Standardwert ist 50.

Turn RONDO 90°:
Vertauscht die Wirkung von Roll- und Nicksensor RBNDO 90° gedreht einbauen zu kdnnen.
Nach dem Benutzen dieser Funktion bitte unbedirggGgrowirkrichtungen kontrollieren!

Filter:
Das Filter muss nur in Ausnahmeféallen aktiviert desr. Es sorgt daftir, dass auch besonders stark



vibrierende Modelle noch geregelt werden konnen.t Mingeschaltetem Filter sind alle
Regelparameter neu zu Uberprifen und gegebenepfalisstellen. Das Regelverhalten wird bei
aktiviertem Filter generell schlechter. Es ist dahealler Regel vorzuziehen Vibrationen im Modell
Zu minimieren.

SwPI Servo Ranges

Hiermit kdnnen die Servowege einzeln eingestelltder. Eine jeweils getrennte Einstellung fur
die beiden Endanschléage jedes Servos ist moglieactden Sie, dass dies normalerweise bei guter
mechanischer Grundeinstellung nicht nétig ist ualdeat vermieden werden sollte.

Measure Centers

Funktion zum erneuten Einlernen der Sender- sowyeor@itten wie es ohnehin stets beim
Einschalten geschieht.

Function Assignment

Fur die Verwendung eines Single-Line Empfangersessinoétig die Funktionen frei zuordnen zu
kénnen. Dies ist hier fur jede Funktion mdglich,b@oauch Doppelbelegungen anwahibar sind. Es
ist daher wichtig sicherzustellen, dass jeder Kanaleiner Funktion zugewiesen wird.

Bei Verwendung eines normalen Empfangers konnemrmitieauch Kabelliberkreuzungen
vermieden werden. Wenn Sie zum Beispiel alle Kandds Empfangers 1:1 an RONDO
angeschlossen haben, dann kdnnen Sie tber ,Funtssignment RONDO mitteilen, an welchen
Eingang welche Funktion anliegt.

Da Single Line Empféanger alle Kanale Gber einedrggtan RONDO Ubergeben, kénnen auch mehr
als 6 Kanale empfangen und verarbeitet werden. kemiM,Function Assignment* kénnen Sie in
diesem Fall bis zu 9 Kanale zuordnen.

Besonderheit bei Single Line Empfang:

Da, wie bereits beschrieben, im Single Line Betriely ein Kabel Empfanger und RONDO
verbindet, gibt es auch keine Mdglichkeit das Ges~$ oder bei Elektrohelis den Motorsteller an
den Empfanger anzuschliel3en. Sobald RONDO erkdass, Single Line Betrieb vorliegt, bietet es
als Zusatzmeniupunkt nach Gain2 die Mdglichkeit @hrgttle” also das Gas zuzuordnen. Die
Ausgabe dieses Kanals erfolgt immer Uber den AnsshBervo4. Im Single Line Betrieb ist daher
kein Betrieb mit 4 TS Servos bei 90° Anlenkung nidig!



Spezifikation

Anwendungsbereich: Nicht genehmigungspflichtigedellhubschrauber
Versorgungsspannungsbereich:  VCC =4 — 9 Vol) m&
Temperaturbereich: 0-70°C
Rel. Luftfeuchte Gber 90% oder Kontakt mit Feudkeityoder Wasser ist nicht zulassig.
Abmessungen
RONDO: 34 * 34 * 22 mm
Terminal: 132 *50 * 19mm
Gewicht RONDO: 31g (mit Stahlboden zur Vibratidasipfung)
Eingangssignale Empfanger: (VCC =5-9 volt)
Pulsweite: 1,520 ms +- 400us
Wiederholrate: ~20ms
Logisch High: > 3V
Logisch Low: <1V
Belastung: > 10k
Servoausgange : (VCC = 5-9 Volt)
Pulsweite Swashplate: 1,520 ms +- 400us, Wiedat®ld4,6 oder 3,6 ms
Pulsweite Tail: 1,520 ms +- 400pus, 3,6 ms
760pus +- 400ps, 3,6 ms
Logisch High: > 4V
Logisch Low: <1V
Innenwiderstand: 220 Ohm
Technologie:

Drei Préazisions- Sensoren in Silicon Micro Machi8& M) Technologie
Geregelte Drehrate bis 800°/s, 12 Bit Auswertung.

C-MOS Mikroprozessor 32 MHz.

LCD-Display fur optimale Ablesbarkeit auch bei leetl Tageslicht.

RONDO und PRO-RC Terminal sind RoHS konform gea&3Richtlinie2002/95/EG



Haftungsausschluss

Ein mit RONDO ausgestatteter Modellhelikopter i&ts so zu betreiben, dass weder Menschen
noch Gegenstande gefahrdet oder beschadigt wedshereR.

RONDO st ausschlie3lich fir Modellhubschrauber Zpirert und darf nicht in manntragende
Luftfahrzeuge eingebaut werden.

Vibrationen, statische Entladungen, Schmutz, Spmkstdnde und Feuchtigkeit kdnnen bei
RONDO Funktionsstérungen verursachen und solltéedzrngehalten werden.

Da PRO-RC keinerlei Kontrolle tber die sachgemaBaddabung von RONDO hat, kann PRO-
RC auch keinerlei Haftung fiir den Gebrauch von R@NIibernehmen, es sei denn die Ursache ist
mit grob fahrlassiger Handlung seitens PRO-RC mibelen.



