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1. Allgemeines

Der ICG 540 besticht durch neuartige Eigenschaften, die es bisher in keinem anderen Kreiselsystem
gegeben hat. Bitte lesen Sie diese Bedienungsanleitung vollstandig, bevor Sie den Gyro einbauen und
damit fliegen.

Mit den wegbereitenden Eigenschaften Heading Lock, Drehratenvorgabe (= konstante Drehgeschwindigkeit)
sowie Flugzustandskonzepten revolutionierte CSM den Heckrotor Gyro schon mit ihrem ICG 360. Dieser, vollig
neue ICG 540 baut auf diesen Ideen auf, und treibt die Kreiseltechnologie mit dem ,Advanced Heading Lock
System* weiter voran.

Wichtige Eigenschaften des ICG 540:

- Heading Lock (wie von CSM eingefuhrt)

- Flugzustande (wie von CSM eingeflhrt)

- NEUES Auto Setup System ermdglicht es Heckrotortrimmung, Wirkrichtungsumkehr, Super Servo-
Unterstltzung sowie Servowegbegrenzung VOM SENDER AUS EINZUSTELLEN!

- NEU auswéhlbare Super Servo Unterstiitzung. Automatische Verdoppelung und Verdreifachung der
Impulsrate holt das Optimum aus Ihrer RC Anlage heraus.

- NEU einstellbare* Vorverstarkung und zeitkonstant bei Kommandos bzw. bei Bewegung

- NEU voll einstellbare* Exponential Empfindlichkeit

- NEU voll einstellbare* Steuerspitzen Unterdrickung

- Drehratenvorgabe mit NEUEN voll einstellbaren* Linear- und Exponentialkurven fur jeden Flugzustand

- NEUE Fuzzy Logic Drift Kompensation

- NEUE voll einstellbare* Heading Lock Wirkung

- NEUES hochauflésendes Pulsmel3- und Generierungsverfahren

- Zweistufige Spannungsregelung — sorgt daftir, da’ der Gyro noch bei bis zu 2.5V arbeitet (auch wenn lhre
RC Anlage das nicht kann!)

* Flugzustandsabhangige Einstellungen kdnnen mit Hilfe der PC Schnittstelle gemacht werden.

2. Technische Daten

Bereich der Versorgungsspannung: 2.5V his 7.2V

Stromaufnahme: 50mA

Abmessungen: 42.5mm X 26.5mm x 46.5mm (H x B x L)
Gewicht: 40g

3. Anforderungen an die RC Anlage

Die Anschlisse des Gyro's sind kompatibel zu JR, Futaba, Hi-Tec, und den neueren (Blauer Stecker!)
Sanwa/Airtronics RC Anlagen. Falls Sie den Gyro mit RC Anlagen anderer Hersteller kombinieren mdchten,
sprechen Sie mit Inrem Fachhandler, oder wenden Sie sich an den Simprop Kundendienst. Der Gyro bendtigt
einen Zusatzkanal mit Wegbegrenzung, um den Flugzustand bzw. die Empfindlichkeit einzustellen. Wir
empfehlen auch fir den Heckrotor einen Kanal zu wéhlen, bei dem eine Wegbegrenzung méglich ist. Die
meisten aktuellen RC Anlagen haben diese Mdglichkeiten.

4.  Auswahl des geeigneten Servos

Servogeschwindigkeit
Die optimale Leistungsfahigkeit des ICG 540 wird mit einem Hochgeschwindigkeitsservo (0.12s/60 Grad oder
schneller) erreicht.
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Super Servos

Der Begriff ,Super Servo* wird dann benutzt, wenn das Servo in der Lage ist, mit erhéhten Impulsraten (6ms
pro Frame oder niedriger) zu arbeiten. Servos dieses Typs sind z.B. das JR2700G oder das Futaba FP-S9250.
Der Einsatz von Super Servos mit dem ICG 540 ist sehr zu empfehlen, da nur so die volle Leistungsfahigkeit
des ICG 540 ausgeschopft werden kann. Wenn ein Super Servo benutzt wird, sollte auch die Super Servo
Unterstlitzung angewahlt sein. Das kann wéahrend der Auto Setup Routine eingestellt werden (es ist aber auch
per Software moglich, falls gewiinscht).

Warnung: Benutzung der Super Servo Unterstlitzung mit einem daflir ungeeigneten Servo, kann zur
Zerstérung des Servos fuhren! Die Auto Setup Routine schaltet grundsatzlich die Super Servo Unterstiitzung
aus, so dalR3 ein Standard Servo keinen Schaden nehmen kann.

Standard Servos

Ist die Super Servo Unterstiitzung ausgeschaltet, arbeitet der ICG 540 mit jedem marktiblichen Standardservo,
jedoch sollte, wie mit jedem anderen Gyrosystem auch, Wert auf eine Servogeschwindigkeit von 0.12s/60Grad
(oder besser) gelegt werden.

5.  Akkus, Stromaufnahme und Verkabelung

Obwohl die Stromaufnahme des ICG 540 selbst relativ gering ist, wird das Heckservo aufgrund der schnellen
Regeleigenschaften des Gyro’'s sehr stark beansprucht, wie dies auch mit anderen Hochwert Gyro's der Fall
ist. Besonders mit einem sehr hochwertigem Servo kann die Strombelastung des Empfangerakkus
entsprechend grof3 sein.

Wir empfehlen eine gute Spannungstiberwachung des Empfangerakkus, die vor jedem Flug sorgféltig
gepruft werden sollte.

Der Empfangerakku ist ein sehr wichtiges Teil des Heckrotorsystems. Ein leerer Akku, oder ein Akku mit einem
hohen Innenwiderstand wird die Leistung des Heckservos negativ beeinflussen. Speziell die Beschleunigung
wird geringer, und das kann zum Schwingen des Hecks, bei einem ansonsten gut eingestellten Modell, fiihren.
Daher sollte der Akku wahrend der Flugpausen mit einem hochwertigen Delta Peak Lader nachgeladen
werden. Beachten Sie bitte auch, dall in groReren Modellen ein Spannungsabfall auf den
Servoverlangerungskabeln auftritt, der wiederum die Leistung des Servos mindert. Wenn das Modell
Servoverlagerungskabel erforderlich macht (entweder zwischen Gyro und Empfanger oder zwischen Gyro und
Servo), lassen Sie diese so kurz wie moglich.

6. Die Arbeitsweise des ICG 540

Um das Beste aus diesem System herauszuholen, ist es wichtig, den Unterschied des ICG 540 in Bezug auf
konventionelle Gyro’s zu verstehen.

Konventionelle Gyro Systeme

In einem konventionellen Gyro System sendet der Pilot ein Ruderkommando, das durch den Gyro zum Servo
gelangt. Wenn sich nun der Heckrotor entsprechend dreht, erkennt der Gyro dies, und arbeitet gegen das
Kommando des Piloten indem er den Servoausschlag verringert. Die erreichbare Drehrate ist abhéngig von der
eingestellten ,Empfindlichkeit* des Systems. Je héher die Empfindlichkeit eingestellt wird, um so geringer ist
die erreichbare Drehrate. Deshalb muf3 man bei einem solchen System die Empfindlichkeit verringern, um
hohe Drehraten fur gewisse Mandver zu erreichen (Dies wird mit Hilfe des Umschalters fir die
Kreiselempfindlichkeit erreicht).

Das System des ICG 540

In diesem System wird das Ruderkommando des Piloten als eine reine Drehratenvorgabe interpretiert. Der
Gyro lenkt dann das Heckservo soweit aus, bis die gewtiinschte Drehrate erreicht wird. Das bedeutet, dal? der
ICG 540 die hochstmégliche Drehrate auch bei hohen Empfindlichkeiten ermdglicht. Mit diesem System
benutzt man die Servo-Wegbegrenzung (,ATV* 0.4.) und die entsprechenden Einstellméglichkeiten fur den
Heckrotorkanal, um die gewinschte Drehrate bei Vollausschlag einzustellen. Somit wird nun der Kanal zur
Einstellung der Kreiselempfindlichkeit ein Kanal fur die Flugzustandsumschaltung des Gyro’s. Es darf daher auf
keinen Fall irgend ein Heckrotor-Mischer aktiv geschaltet sein!

Es ist wichtig zu wissen, dalR mit diesem System die Servo-Wegbegrenzungen nur durch den ICG 540
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eingestellt werden (und nicht durch den Sender). Die Einstellungen der Wegbegrenzungen Uber die Auto Setup
Routine werden spater behandelt.

Die neue, einstellbare, ,Heading Lock Wirkung“ ermdglicht es dem ICG 540, sich entweder wie ein Heading
Lock Gyro, oder wie ein konventioneller Gyro zu verhalten. Bei voller Heading Lock Wirkung (= niedrige
srelaxation rate®) tritt der Windfahneneffekt des Heli's nicht mehr auf. Je niedriger die Heading Lock Wirkung (=
hohe ,relaxation rate") eingestellt wird, desto mehr neigt der Heli dazu, das Heck, wie mit einem
konventionellen Gyro, in den Wind zu drehen.

Verhalten auf dem Boden
Fur diejenigen, die mit einem konventionellen Gyro vertraut sind, erscheint das Verhalten des ICG 540 mit
einem auf dem Boden stehenden Heli zunéachst ungewdhnlich.

Entgegen dem Verhalten eines konventionellen Gyro's ist es fur den ICG 540 véllig normal, im Standard Mode
(Mode 0) bereits bei einem Knuippelausschlag von z.B. 30% fur einen vollen Servoausschlag zu sorgen. Dieses
ist eine Folge der ,Drehratenvorgabe” und der schnellen Regelung des Heckrotorservos.

Steht der Heli im Heading Lock Modus (Mode 1) auf dem Boden, sorgen bereits kleine Knuppelausschlage,
bzw. Veranderungen der Heckrotor Trimmung, fur sehr langsame Bewegungen des Servos in die
entsprechende Richtung. Das Servo kann innerhalb einiger Sekunden auch den Vollausschlag erreichen. Die
Trimmung des Heckrotors am Sender beeinfluf3t die Richtung und Geschwindigkeit der Servobewegungen. Der
Grund fur dieses augenscheinlich ungewdhnliche Verhalten liegt in dem nicht auf die Steuerkorrekturen des
Gyro’s reagierenden Heli, der ja fest auf dem Boden steht. Da sich der Heli nicht in die von dem Gyro
vorgegebene Richtung bewegt, erhdoht der Gyro allméhlich den Servoausschlag, um den Heli in die
entsprechende Richtung zu steuern. Da der Heli im Flug nicht fixiert ist, und somit den Korrektursignalen des
Gyro’s folgt, arbeitet das System hier véllig normal. Damit die Sevobewegungen im Stillstand minimiert werden,
ist eine sehr feinflhlige Einstellung der Heckrotortrimmung erforderlich. Um dieses zu bewerkstelligen, tastet
der ICG 540 das Mittensignal des Heckrotorkanals wéhrend der Auto Setup Routine genauer als ein Klick der
Trimmung ab. Dadurch werden auch kleinere Abweichungen der Mittenimpulse verschiedener RC Anlagen
Ubernommen.

7. Flugzustande

Der ICG 540 hat zwei Flugzustéande, die mit Hilfe des Kanals fir die Kreiselempfindlichkeit (bzw. sogenannte
JAUX" Kandle) angewahlt werden konnen. Hinweis: Es sollte fur diese Funktion kein Drehpoti bzw.
Schieberegler verwendet werden, da hiermit die Empfindlichkeit weder genau, noch reproduzierbar eingestellt
werden kann.

Grundeinstellungen der Flugzustande
Beide Flugzustande sind Uber die PC Schnittstelle frei konfigurierbar, daher werden hier lediglich die
Werkseinstellungen beschrieben.

Mode 0 (Standard Modus)

Dieser Modus erméglicht ein Flugverhalten wie mit einem konventionellen Gyro, es ist aber zusatzlich eine
Auto Trimm Funktion enthalten. Durch die Auto Trimm Funktion werden kleinere Ungenauigkeiten in der
Anlenkung des Heckrotors, schwankende Motorleistung mit daraus resultierenden Drehmomentsté3en und
ahnliche Dinge ausgeglichen.

Mode 2 (Heading Lock Modus)

In diesem Modus setzt das Heck ungewollten Drehbewegungen des Helis sehr viel mehr Widerstand entgegen,

als es mit einem konventionellem Gyro System der Fall ist. Der Vorteil dieses Modus' sind:

1. Fur den Anféanger, denn er kann wéhrend des Lernens des Schwebefluges den Heckrotor ignorieren.
AuRerdem kann in diesem Modus die Trimmung des Heckrotors bereits am Boden eingestellt werden
(Siehe auch: ,Einstellung der Trimmung").

2. Fur das Schweben bei Querwind, bei dem der Windfahneneffekt kompensiert werden muf3.

3. Bei Ruckwartsflug und allgemeinem ,3-D Fliegen®.
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Der Standard Modus sollte bei allgemeinen Vorwartsflugpassagen, in denen der Windfahneneffekt hilfreich sein
kann, gewahlt werden. (Dies kann insbesondere fir den weniger erfahrenen Piloten von Nutzen sein)

Die Kurve (Bild 1) zeigt, wie die beiden Flugzustande und die damit verbundenen Empfindlichkeiten des Gyro’s
unabhéngig voneinander mit Hilfe des entsprechenden Kanals eingestellt und umgeschaltet werden kdnnen.

Ist die Impulslange des Kanals fur die Empfindlichkeit l[&nger als der Mittenimpuls, befindet sich der Gyro im
Modus 0. Entsprechend ist der Gyro bei einer kirzeren Impulslange dagegen im Modus 1. Mit Hilfe der
Servowegbegrenzung (bzw. ATV) kann man auf einfache Weise die Empfindlichkeit fur beide Flugzustédnde
vom Sender aus einstellen. Bitte beachten Sie, daf3 daher der ICG 540 nur mit einer RC Anlage betrieben
werden kann, die einen Zusatzkanal zu Einstellung der Empfindlichkeit besitzt.

Arbeitsweise des Kanals zu Einstellung der Empfindlichkeit

Der Mittenimpuls ist bei den Grundeinstellungen auf 1,51ms gesetzt, er wird jedoch wahren der Auto Setup
Routine hoch genau an die jeweilige RC Anlage angepal3t, damit der ICG 540 mit den unterschiedlichen
Impulsléangen arbeitet.

100% Flight Mode 1 Flight Mode 0 100%
Heading Lock Standard Mode

Schalterstellung Gyro Mode Gyro Schalterstellung
fur Flugmode 1 Emp- Emp- Flugmode 2

find- find-

lich- lich-

keit keit

0% 0%

Kurzimpuls Mittelimpuls Langimpuls

Bild 1. Der Zusatzkanal wirkt sowohl zur Einstellung des gewtinschten Flugzustandes, als auch zu Einstellung
der jeweiligen Empfindlichkeit.

8. Einbau

Vorbereiten der Hubschrauber Mechanik

Um die Leistungsfahigkeit des ICG 540 voll auszuschopfen, sollte auf die Anlenkung des Heckrotors
besonderer Wert gelegt werden. Bitte sorgen Sie fur eine leichtgangige, aber dennoch spielfreie Anlenkung
vom Heckservo bis hin zu den Heckrotorbléttern. AulRerdem sollten die Kegelrader, die Kugellager sowie die
Heckrotornabe auf sauberen Lauf Uberprift werden. Zu guter Letzt sind die Pitchschiebehillse und die
Kugelképfe auf Leichtgangigkeit und Spielfreiheit hin zu Uberprifen. Heckanlenkungen, die dennoch merklich
Spiel besitzen, kdnnten von einem direkt vor dem Heckrotor montiertem Servo mit direkter, kurzer Anlenkung,
profitieren. Die Lange des Servohebels sollte zwischen 15 bis 20mm betragen.

Bitte beachten Sie, dal das gesamte Heckrotorsystem bei Kunstflugmandvern einer enormen Belastung
ausgesetzt ist. Deshalb sollten Sie gerade jetzt, da der Heli sowieso auf der Werkbank steht, den Zustand des
Heckgetriebes, etc. tberpriifen. Fuhren Sie diese Uberpriifungen regelmaRig durch, um sicher zu sein, dal
alles in Ordnung ist.

Einbau des Gyro’s
Gyro’s und Vibrationen
Vibrationen sind der Feind eines jeden Gyro Systems. Alle Helis haben aerodynamisch bedingte Vibrationen,

sowie unvermeidbare Vibrationen durch den Verbrennungsmotor.

Fur den Sensor des Gyro's und die nachgeschaltete Elektronik besteht daher ein doppelter Vibrationsschutz.
Erstens ist die Platine innerhalb des Gehduses auf Schaumgummi gelagert, und zweitens wird das Gehéause
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mit den mitgelieferten, doppelseitig klebenden Schaumgummistreifen, in die Mechanik geklebt. Jedenfalls kann
man nur die optimale Leistung des ICG 540 erwarten, wenn man alles unternimmt um potentielle
Schwingungsquellen zu eliminieren. Das kénnen krumme Paddelstangen, unausgewuchtete Blatter (auch die
des Heckrotors), Spurlauffehler u.a. sein. Der ICG 540 arbeitet am besten, wenn er an einer vibrationsarmen
Stelle in der Mechanik montiert wird. Man sollte es nach Mdglichkeit vermeiden, den Gyro vorne in der Néhe
des Empféangers unterzubringen, da dort erfahrungsgemaf im schnellen Vorwartsflug Vibrationen entstehen,
die vom Hauptrotor herriihren. Diese Vibrationen sind naturgemaf nur sehr schwer festzustellen. Aul3erdem
sind einige Empfangeraufnahmen aus Kunststoff zu flexibel, und es ist daher besser den Gyro hinten in der
Mechanik unterzubringen.

Anzeige LED’s Axis of rotation
Den Gyro so einbauen, dafl3 die LED's sichtbar sind Den Pfeil parallel zu Hauptrotorwelle ausrichten

Spannungsanzeige: LED rot / Wirkrichtung: LED gelb / Super Servo: LED griin

Gyro sense reverse LED
Power indicator LED Super Servo LED
oD T\ Semsr

|

:"" e rev gyemel

iIcG 540GYRO

Bitte die beiliegenden selbstklebenden Schaumgummistreifen zur Montage benutzen
Bild 2. Einbau des Gyro's

Bitte benutzen Sie keine anderen Schaumgummistreifen zur Montage des Gyro’s, da dieses mit Sicherheit die
Leistung reduzieren wird. Die Streifen sind auch als Ersatzteil erhéltlich. Sorgen Sie fur einen glatten, harten
und fettfreien Untergrund, damit die Streifen gut haften kénnen.

Das Gehéause kann sowohl langs als auch quer in der Mechanik montiert werden, es ist lediglich darauf zu
achten, dal3 der Pfeil mit der Bezeichnung ,Axis of rotation“ parallel zu Hauptrotorwelle steht. Da die LED’S fur
die Einstellungen wichtig sind, bitte den Gyro so montieren, daf3 sie sichtbar bleiben.

9. Einstellungen der RC Anlage und der Heckrotor Anlenkung

Nach unserer Erfahrung resultieren die meisten Probleme mit Gyro Systemen aus einer falschen Einstellung
der RC Anlage, falscher Léange des Servohebels sowie falscher Justage der Heckrotoranlenkung. Deshalb
halten Sie bitte die unten beschriebenen Reihenfolge ein, um solche Fehler zu vermeiden. Bitte schauen Sie in
der Bedienungsanleitung lhrer Fernsteuerung nach, damit Sie die richtigen Kandle zur Einstellung der
Empfindlichkeit, sowie zur Auslenkung des Heckrotors benutzen. Spater folgen Beispiele einiger RC Anlagen.

Einstellung der Fernsteuerung
Bitte zunéachst die Kanale fiir den Heckrotor, sowie fur die Empfindlichkeit wie folgt einstellen:

- Rudertrimmungen (und, falls vorhanden Sub Trim, etc.) in Mittelstellung bringen.

- Servowegbegrenzung (ATV) fir den Heckrotor auf 90% setzen (fur beide Richtungen). Dieser Wert wird jetzt
dazu benutzt, um ohne den eingescheiften Gyro die richtige Lange des Servohebels zu bestimmen. Sobald
der Gyro installiert ist, wird mit diesem Wert die Drehrate des Hecks vorgegeben.

- Steuergeberwerte (AFR) auf 100% setzen.

- Wegbegrenzungen des Zusatzkanals fur die Empfindlichkeit auf 60% setzen (beide Richtungen).

- Jegliche ,Keiselmischer* (,ATS" oder ,REVO*) DEAKTIVIEREN!

- Evtl. eingeschaltete freie Mischer (,Kreiselausblendung” 0.4.), die den Heckrotor- bzw. den Zusatzkanal
beeinflussen DEAKTIVIEREN!

- Den Schalter fur Autorotation ausschalten.
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Uberpriifung des Steuerkanals fiir den Heckrotor

- Bitte zunéchst das Heckservo direkt in den entsprechenden Empfangerausgang stecken.

- Die RC Anlage einschalten und den Gas/Pitchknippel bewegen. Das Heckservo sollte nun stehenbleiben,
ansonsten ist noch ein Mischer (,ATS" oder ,REVO") aktiv.

- Bitte deaktivieren Sie alle Mischer, bevor Sie weiter fortfahren!

Mittentrimmung des Steuerkntppels

- Der Servohebel sollte senkrecht zum Heckrotorgesténge stehen, wenn der Steuerkniippel und die Trimmung
in der Mitte sind.

- Nun die Gesténgeldnge so einstellen, dal3 der Heckrotorpitch in Knippelmittelstellung etwa 8 Grad betragt.
Dies sollte in etwa dem Pitch des Hecks im Schwebeflug entsprechen. Durch diese Einstellung wird eine
lineare Wirkung der Anlenkung in beide Richtungen erreicht.

Lange des Servohebels

- Die Lange des Servohebels ist nun so zu wahlen, daf? bei Vollausschlag des Knippels die Endstellung der
Pitchschiebehlilse gerade erreicht wird. Ist dies nicht der Fall, so muf3 der Servohebel vergré3ert werden.
L&auft dagegen die Pitchschiebehiilse bereits vor erreichen des Vollausschlages an, so ist der Servohebel zu
verkleinern. Bitte flhren Sie diese Einstellungen sehr sorgféltig durch, denn nur so erreichen Sie den
grotmaoglichen Pitchbereich des Heckrotors ohne ein Anlaufen des Gestdnges. Manche Heckrotorsysteme
lassen keine gleichen Wege fiir den Ausschlag des Heckrotors zu, dies kann jedoch in der Auto Setup
Routine des ICG 540 angepal3t werden (Siehe bitte dort).

Einstellung der Steuerrichtung

- Nun muf3 die korrekte Steuerrichtung des Hecks eingestellt werden (d.h. Kniippelausschlag nach Links =>
Heli fliegt nach Links). Achtung: Eine falsche Einstellung fuhrt zu unkontrollierbaren, extrem schnellen
Pirouetten beim Abheben, und besonders Anfénger, die sich nicht ganz sicher sind, sollten sich hier
Unterstitzung suchen! Um die korrekte Einstellung zu erhalten muf? man beachten, daf3 die fihrende Kante
(Nasenleiste) des Heckrotorblattes in die Richtung zeigt, in die sich das Heck bewegt. Das bedeutet, daf3 bei
einem Knuppelausschlag nach links die Nasenleiste des Heckrotorblattes nach rechts zeigt. Bitte beachten
Sie auch, dal3 die Heckrotorblatter richtig herum montiert sind!

Uberprifen des Kanals fiir die Empfindlichkeit

- Bitte jetzt das Heckservo in den Empfangerausgang des Zusatzkanals fiir die Empfindlichkeitseinstellung
stecken.

- Bei Betétigung des Schalters fir die Gyroempfindlichkeit sollte sich das Heckservo bewegen, ansonsten ist
evtl. der falsche Empfangerausgang gewahlt worden.

- Nun bitte den Steuerknippel fur das Heck bewegen. Bewegt sich das Heckservo, so ist evtl. ein Mischer
(,Kreiselausblendung“ 0.4.) aktiv. Bitte deaktivieren und den Test wiederholen.

10. Anschlul des Gyro’s

Jetzt bitte den ICG 540 anschlieBen. Dazu bitte die Empfangsanlage ausschalten, das Heckservo anschliel3en,
sowie die beiden Empféangerausgange fur Heck und Empfindlichkeit mit den entsprechenden Anschlissen des
ICG 540 verbinden.

Empfangsanlage einschalten, nun sollte die rote Kontroll-LED leuchten, und nach 5s ist der Gyro
betriebsbereit.

Uberpriifen, ob sich das Heckservo bei Betatigung des Steuerkniippels in beide Richtungen bewegt. Bewegt es
sich nur in eine Richtungen, so sind Heck- und Empfindlichkeitskanal vertauscht. Bitte korrigieren und den Test
wiederholen.

Jetzt mul3 geprift werden, welche Schalterstellung den Gyro in Modus 0 bzw. Modus 1 schaltet. Fir beide

Schalterstellungen sollte der Steuerknippel fir das Heck auf Vollausschlag gebracht, dort 2s gehalten und
dann losgelassen werden. Wenn nun das Heckservo in die Mitte lauft, ist der Gyro im Standard Modus (Mode
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0). Bleibt das Servo jedoch nahezu beim Vollausschlag stehen, ist der Gyro im Heading Lock Modus (Mode 1).
Bitte notieren Sie sich die entsprechenden Schalterstellungen.

Da nun alle Einstellungen vorgenommen wurden, kann mit der Auto Setup Routine fortgefahren werden.

Bitte lassen Sie den ,Computer* Anschluf3 frei (dieser ist fur die Programmierung per PC vorgesehen). Falls es
erforderlich ist, kann dieser Anschluf3 um max. 150mm verlangert werden, um spéatere Zuganglichkeit z.B. bei
Rumpfmodellen zu ermdglichen.

Die Auto Setup Routine in Verbindung mit einem JR ZPCM Empfénger

Ist bei einem JR ZPCM Empfanger alterer Bauart der Eingang zur Empfindlichkeitsverstellung des ICG 540 mit
dem Kanal ,Aux2“ verbunden, wird der ICG 540 nicht in die Auto Setup Routine umschalten. Falls Sie die
Empfindlichkeit dennoch mit ,Aux2" einstellen méchten, gehen Sie bitte wie folgt vor:

A: Mit einem freien Mischer ist der ,Aux2" entweder auf ,Gear" oder ,Aux3“ zu mischen. Stellen Sie hierzu bitte
ein Mischwert von 100% ein. Jetzt kann die Empfindlichkeitsverstellung des Gyro‘'s an diesen Kanal
angeschlossen werden, und der ICG 540 arbeitet im Flug und in der Auto Setup Routine wie gewiinscht.

Hinweis: Wird dieser Kanal auch noch durch einen anderen Schalter gesteuert, ist es erforderlich, diesen
Einflul? durch einen freien Mischer zu sperren, damit der ICG 540 nicht versehentlich umgeschaltet werden
kann.

Bei der PCM 10X und anderen Anlagen aus der PCM Serie sollten die Mischer wie folgt eingesetzt werden:
Zunéchst ,Aux2“ zu dem entsprechenden Slave Kanal mit einem Anteil von 100% mischen (fur beide
Schalterpositionen). Die Wirkrichtung kann nur mit einer Vorzeichenumkehr bei den Mischwerten geéndert
werden, und nicht durch Umkehrung des Kanals tber ,Code 11“. Dann mufd der Schalter, der evtl. den Slave
Kanal steuert, gesperrt werden. Zum Schluf? muf? der Slave Kanal mit sich selbst gemischt werden, und zwar
mit —100% in beide Richtungen. Jetzt kann die Empfindlichkeit des Gyro’s mit den Werten des ersten Mischers
(Aux2 -> Slave) so eingestellt werden, wie es sonst mit den Servowegbegrenzungen (ATV) mdglich ist.

Mit_diesen Einstellungen kann die Empfindlichkeit nicht Uber die Servowegbegrenzung (ATV) eingestellt
werden! Bitte stellen Sie sicher, dafd die 0.g. Mischer in allen Flugzustdnden aktiv sind.

Die Einstellungen, um Aux2 mit Z PCM zu nutzen, sind bei der X388S wie oben beschrieben. Leider ist es
durch einen Softwarefehler bei der X3810/8103 nicht mdglich, diese Mischung bei aktivem
Autorotationsschalter wie oben beschrieben zu betreiben, denn es Iafit sich hier kein freier Mischer durch die
Software ansteuern. Deshalb empfehlen wir in diesem Fall dringend, den Kanal und Schalter fir das Fahrwerk
(Gear) zu benutzen.

B: Ist kein freier Mischer mehr vorhanden, kann man sich damit helfen, indem man den Eingang ,Gain“ des
ICG 540 vorlibergehend an den Empfangerausgang ,Aux3" oder ,Gear" anschliet. Nun gelangt man in die
Auto Setup Routine mit Hilfe des Kanals ,Aux3" bzw. ,Gear", wie weiter unten beschrieben. Ist die Auto Setup
Routine beendet, kann der Eingang ,Gain“ des ICG 540 an den Empfangerausgang ,Aux2“ angeschlossen
werden.

Mit den neueren JR Empfangern treten diese Probleme soweit uns bekannt ist, nicht mehr auf.

11. Die Auto Setup Routine

In dieser einzigartigen Routine des ICG 540 kdnnen wichtige Parameter, wie z.B. Trimmung des Hecks,
Wirkrichtung des Gyro's, Servo Typ, und Ruderwegbegrenzungen sehr schnell mittels des Fernsteuersenders
eingestellt werden. Diese Einstellungen werden in einen nichtfliichtigen Speicher geschrieben, so dal3 diese
Routine normalerweise nur einmal durchlaufen zu werden braucht.

Vor dem Start des Auto Setup Routine beachten Sie bitte folgendes:

- Jegliche, den Heckrotor betreffenden Mischer, sind auszuschalten.

- Trimmung (und Sub Trim, falls vorhanden) befinden sich in Mittelstellung

Die Wirkrichtung des Heckrotorservos ist richtig eingestellt. Achtung: Eine falsche Einstellung fuhrt zu
unkontrollierbaren, extrem schnellen Pirouetten beim Abheben, und besonders Anfénger, die sich nicht
ganz sicher sind, sollten sich hier Unterstiitzung suchen!
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Die richtige Wirkungsweise kann man anhand der
Bewegung der Heckrotorblatter feststellen. Bei
einem Steuerkommando nach Links, zeigen die
Nasenleisten der Blatter nach rechts

Bild 3. Einstellung der korrekten Wirkungsweise
des Heckrotorservos
Fur ein Heckrotorkommando
nach LINKS missen die Falls die Heckrotorblatter sich in die falsche
Nasenleisten der Bldtter nach  pichtyng bewegen, bitte die Servo-Laufrichtung
RECHTS zeigen ! .
umkehren, und den Test wiederholen.

w

Wichtiger Hinweis:

In der Auto Setup Routine wird jede Anderung durch ein Hin- und Herfahren des Heckrotorservos bis in
beide Endlagen quittiert. Falls die Gestangelangen bis zu diesem Zeitpunkt nicht so eingestellt werden
konnten, dalR ein Anlaufen verhindert wird, hangen Sie bitte die Gestdnge unbedingt aus, bevor Sie
weiter fortfahren.

Starten der Auto Setup Routine

Um in die Auto Setup Routine zu gelangen, muf3 der Schalter fur die Empfindlichkeit wahrend der
Hochlaufphase (ca. 5s) des Gyro's hin- und her geschaltet werden. Zur Bestatigung fahrt das Heckservo in
beide Endlagen, und halt dann in der Mitte. AuBerdem palf3t sich der ICG 540 bereits jetzt an den Mittenimpuls
des Heckrotorkanals an, so dal3 dessen Trimmung in der Mitte stehen muf3. Deshalb bitte nicht den
Steuerkntppel fur das Heck bewegen.

Wirkrichtung des Gyro’s

In diesem ersten Teil der Auto Setup Routine wird die Wirkrichtung des Gyro Systems festgelegt. Durch
Bewegen des Heckrotorkniippels ganz nach links, bzw. ganz rechts kann die Wirkungsrichtung umgepolt
werden. Dieses kdnnen Sie mit der gelben ,REV* LED kontrollieren, die entweder ein- oder ausgeschaltet ist.
Wenn nun die Wirkrichtung des Heckservos richtig eingestellt ist, brauchen Sie nur den Heckrotorkniippel nach
links zu bewegen, und dann los zu lassen, und die Wirkrichtung des Gyro’s ist korrekt eingestellt! Bitte prifen
Sie, ob die Bewegung des Steuerknippels nach Links das Heck in die richtige Richtung bewegt. Ist dies der
Fall, kann die Wirkrichtung durch einmaliges Betéatigen des Schalters fir die Empfindlichkeit gespeichert
werden. (z.B. in Modus 0 und zurick nach Modus 1, oder umgekehrt). Zur Bestétigung fahrt das Servo hin und
her, halt in der Mitte, und das Programm springt zum néachsten Teil der Auto Setup Routine.

Super Servo Unterstltzung

Hier wird, wiederum mit Hilfe des Heckrotorkniippels, die Unterstiitzung sogenannter ,Super Servos” ein- bzw.
ausgeschaltet. Durch Bewegen des Knlppels nach links bzw. nach rechts kann die ,SUPER SERVO" LED ein-
bzw. ausgeschaltet werden. LED ,Ein“, bedeutet, dal3 die Super Servo Unterstitzung eingeschaltet ist. Zum
Einspeichern des gewiinschten Zustandes betatigen Sie bitte den Schalter fur die Empfindlichkeit. Zur
Bestatigung féhrt das Servo wiederum hin und her, und das Programm springt zum nachsten Teil der Auto
Setup Routine.

Begrenzung des Servowegs

Nach der letzen Bestétigung féahrt das Servo in die Richtung, deren genaue Wegbegrenzung nun eingestellt
werden kann. Mit Hilfe des Heckrotorkniippels kann das Servo nun sehr feinfiihlig zwischen der Mitte und dem
entsprechenden Endanschlag bewegt werden, so dal3 die gewiinschte Auslenkung eingestellt werden kann. Je
weniger der Knuppel ausgelenkt wird, um so langsamer bewegt sich das Servo, und somit kann der
Endanschlag sehr genau eingestellt werden. Zum Einspeichern bitte wieder den Empfindlichkeitsschalter
betétigen, das Servo fahrt zur Bestéatigung in die eingestellte Endlage, zurlick zur Mitte und hélt sodann in der
noch einzustellenden Richtung. Hier verfahren Sie bitte wie oben beschrieben. Jetzt wird die Auto Setup
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Routine durch erneutes Betéatigen des Schalters fur die Empfindlichkeit abgeschlossen. Zur Bestétigung fahrt
das Servo nun zweimal hin und her, hélt in der Mitte, und kann nicht mehr bewegt werden, bis die
Spannungsversorgung aus- und wieder eingeschaltet wird.

Uberpriifung der Anderungen

Um die Anderungen wirksam werden zu lassen, muR die Spannungsversorgung des ICG 540 aus- und wieder
eingeschaltet werden. Nach 5s (Hochlaufphase) ist der Gyro betriebsbereit, und das Heckservo kann auf
richtige Arbeitsweise Uberprift werden. Bitte fuhren Sie die Prifung fur beide Flugzustande durch. Dazu
schalten Sie den Gyro in Modus 1 (Heading Lock Modus), und drehen Sie den Heli 90 Grad nach rechts (im
Uhrzeigersinn, von oben gesehen). Die Nasenleisten der Heckrotorblatter sollten nun ebenfalls nach rechts
zeigen.

Il Bitte bewegen Sie das Modell wahrend der Hochlaufzeit (5s) des ICG 540 nicht !!

12. Informationen lber einige Fernsteuersysteme

Der ICG 540 arbeitet mit verschiedensten Parametern (Impulslange, zeitliche Abfolge, etc. ) unterschiedlicher
Fernsteuersysteme. Es wirde jedoch den Rahmen dieser Anleitung sprengen, Kanalbelegung und andere
Einstellungen aller Hersteller zu betrachten. Die folgenden Angaben beziehen sich deshalb auf die
weitverbreiteten Graupner/JR und Robbe/Futaba-Anlagen. Mdchten Sie den ICG 540 mit anderen Anlagen
kombinieren, schauen Sie bitte in die entsprechenden Bedienungsanleitungen. Bei auftretenden
Schwierigkeiten wenden Sie sich bitte an unseren Kundendienst.

Fersteuerung Gyro ,RUD IN“ anschliel3en an Gyro ,, GAIN® anschlieRen an
JR »Rudd" .cear’, ,Aux2" oder ,Aux3“
Futaba Kanal 4 Kanal 5 oder Kanal 7

Bitte den ICG 540 wie oben angegeben anschlielRen

JR CM10S/SX

Einstellung mit gesperrtem ,Code 44"

Bei diesen RC Anlagen ist es einfacher den ,Code 44" (Einstellung der Kreiselempfindlichkeit) zu sperren
(disable), und die Empfindlichkeit per Schalter zu realisieren. Die beiden Flugzustinde werden in diesem Fall
Uber die Wegbegrenzungen des Kanals fur die Kreiselempfindlichkeit eingestellt. Beginnen Sie mit Werten von
66%.

Einstellung mit freigegebenen , Code 44"

Falls der Gyro automatisch mit den Flugzustanden Idle Upl und Idle Up2 des Helis umgeschaltet werden soll,
muf3 der ,Code 44" freigeschaltet (enable) werden. Bitte beachten Sie, dal3 die Empfindlichkeit in diesem Fall
jeweils von der Mitte des Kanals nach oben, bzw. unten steigt. Daher ist der Wert ,50%" als Umschaltpunkt
(0%) zwischen den beiden Flugzustdanden des ICG 540 zu sehen. Werte groRBer als 50% vergréRern die
Empfindlichkeit in einem Flugzustand (z.B. Modus 0), wahrend Werte kleiner als 50% die Empfindlichkeit in
dem anderen Flugzustand (Modus 1) vergrof3ern (1), wobei 25% einer héheren Empfindlichkeit entsprechen, als
z.B. 30%! Hinweis: Bitte setzen Sie in diesem Fall die Wegbegrenzungen fir beide Seiten auf 100%, und
vergroRern Sie diese nur, wenn die Empfindlichkeit tGber die ,Code 44" Parameter nicht hdher eingestellt
werden kann. Starten Sie bei diesen Parametern mit 90% und 10%.

JR X388S/X3810/X8103

Bei diesen RC Anlagen ist es am Besten, die Empfindlichkeit mit dem Kanal fur das Fahrwerk (Gear)
einzustellen, da nicht immer andere Kandle tber einen Umschalter zu steuern sind. Hinweis: Bei den Sendern
3810/8103 ist eine Einstellung wie bei der PCM10 mdglich, falls gewiinscht.

Futaba 9ZHP/ZAP

Bei diesen Sendern ist es sehr wichtig, daf3 zu Anfang alle Flugzustéande die selben Grundeinstellungen in dem
Men fur die Kreiseleinstellungen haben. Um dieses sicher zu stellen, ist es notwendig in sdmtliche, unten
genannten MenUs zu gehen, den Schalter fiir Autorotation Ein und Aus zu schalten, und dann in jedem
Flugzustand (Idle Up) die Bedingungen zu Uberprifen. (Lesen Sie bitte hierzu auch die Anleitung fur die
ZAP/ZHP Sender). Zunéachst ist in allen Flugzustanden der sog ,,Gyro sense mode” zu sperren (Inhibit).
AuRBerdem missen in jedem Flugzustand alle freien Mischer (PMX), die den Gyro betreffen kdnnten,
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ausgeschaltet werden. Bitte in dem Menupunkt ,P->R*" evtl. eingeschaltete ,Pitch -> Rudder Mischer
ausschalten. Nun im Menu ,ATV* die Werte fur den Kanal ,RUD" auf 90% setzen (Rate A & B). Im Menl ,GYR"
die Werte fur ,Rate A* und ,Rate B* auf 60% setzen.

13. Fliegen mit dem ICG 540

Einschaltreihenfolge

Sender einschalten.

Bei fest stehendem Modell den Empfanger einschalten.

Die Hochlaufzeit des Gyro’s betréagt ca. 5s, hierbei sollte das Modell nicht beweqgt werden.
Den Heckrotorkntippel ganz nach links und rechts bewegen, das Servo muf} folgen.

Nun ist der ICG bereit fur den Flug.

arowdPE

Il Bitte bewegen Sie das Modell wahrend der Hochlaufzeit (5s) des ICG 540 nicht !!

Erste Flugversuche

Reduzieren Sie zunadchst die Wegbegrenzungen fir das Heckservo auf 60%, bis Sie sich an die
Eigenheiten des ICG 540 gewdhnt haben.

Zunéachst sollte der Heli im Modus 1 (Heading Lock) geschwebt werden. Versuchen Sie den Heli mit kurzen,
kleinen Ruderstdflen aus der Ruhe zu bringen. Falls das Heck zu Schwingungen neigt, muf3 die
Empfindlichkeit etwas reduziert werden. Sind allerdings keine Schwingungen zu erkennen, kann die
Empfindlichkeit langsam erhtht werden. Somit sollte nun der Punkt gesucht werden, bei dem der Heli gerade
nicht zu schwingen anfangt. Die Trimmung kann nun am Sender korrigiert werden.

Jetzt wird in den Modus 0 (Standard) umgeschaltet, und der obige Test wiederholt. Sind die mechanischen
Einstellungen der Heckanlenkung im richtigen Bereich, so sollte die im ICG 540 integrierte ,Auto Trim“ Funktion
kleinere Trim-Fehler ausgleichen, so daf3 die Trimmung vom Modus 1 ibernommen werden kann. Ist dies nicht
der Fall, so ist die Lange der Anlenkung des Heckrotors nicht richtig bemessen. Gleichen Sie dieses auf
keinen Fall mit der Trimmung am Sender aus! Vielmehr muR3 jetzt die Lange des Gesténges richtig
eingestellt werden. Falls sich der Heli beim Umschalten links herum dreht, muf3 das Gestange so geandert
werden, dald der Heckrotor mehr Anstellwinkel nach Rechts bekommt, und umgekehrt..

Nachdem nun alles korrekt eingestellt ist, muf3 geprift werden, ob das Heck im schnellen Vorwartsflug zu
schwingen beginnt. In diesem Fall ist die Empfindlichkeit etwas zu reduzieren. Sie sollten bei den ersten Fliigen
im Heading Lock Modus zunachst etwas vorsichtig sein, da insbesondere das Fliegen von Kurven
gewdhnungsbeddirftig ist.

Einstellen der Knlppelwirkung

Das personliche ,Steuergefiihl* kann mit Hilfe der MenUpunkte ,ATV", ,AFR" und ,EXPO" des Heckrotorkanals
eingestellt werden. Der ICG 540 ermdglicht sehr hohe Drehgeschwindigkeiten des Hecks auch bei hoch
eingestellter Empfindlichkeit. Deshalb sollten Sie die Wegbegrenzung des Heckrotorkanals nur in kleinen
Schritten erhdhen, um eine grol3ere Drehrate zu erzielen. Eine VergroRerung des Servowegs beim
Heckrotorkanal hat keine grofRere Auslenkung des Heckservos zur Folge, da diese Uber den ICG 540
eingestellt wird.

Der ICG 540 hat eine eingebaute Exponentialfunktion. Die untenstehende Kurve zeigt die Drehrate in
Abhangigkeit von der Kniippelstellung. Zu beachten ist hierbei, dal3 der Ruderweg des Heckrotorkanals von der
Servowegbegrenzung (meistens ,ATV" genannt) in Verbindung mit der Steuergeberwirkung (,Rudder Throw"
oder ,AFR") abhangt. Das Heil3t bei einem ATV Wert von 80% und einem AFR Wert von 60% betragt die
tatsédchliche Auslenkung des Heckrotorkanals 0.8 x 0.6 = 0.48, also 48%.
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Die Kurve fur die Drehratenvorgabe kann den eigenen Bedurfnissen mit Hilfe der PC Schnittstelle angepaldt
werden, falls dieses erwiinscht ist. Fir beide Flugzustande kdnnen eigene Kurven eingestellt werden, so daf3
man das Steuergefiihl dem jeweiligen Flugzustand anpassen kann.

Dynamische Eigenschaften des Heckrotors

Um den ICG 540 optimal einzustellen ist es wichtig, die dynamischen Eigenschaften eines Heckrotorsystems
zu verstehen. Es ist ein allgemeiner Irrglauben, daf? eine mdglichst hoch eingestellte Empfindlichkeit mit einem
gut arbeitendem Heckrotorsystem gleichzusetzen ist. Grundséatzlich ist dieses zwar richtig, die Empfindlichkeit
ist jedoch nur ein Teil des Gesamtsystems, das auch noch aus dem erreichbaren Anstellwinkel sowie der
GrolRe der Heckrotorbléatter besteht. Die Grolie der Heckrotorblatter ist wiederum abhangig von der Drehzahl,
usw. Es gibt naturlich noch mehrere Parameter, doch dieses sind die wichtigsten und sie sollen hier unter dem
Oberbegriff ,,Heck-Mechanik” zusammengefal3t werden. Ist also die Heck-Mechanik nicht in Ordnung, kann der
Gyro nicht optimal arbeiten. Deshalb ist die richtige Lange des Servohebels sehr wichtig. Sie ist so zu wahlen,
dal? der maximale Heckrotorausschlag ohne ein Anlaufen des Gesténges gegeben ist. Bei den meisten
Modellen werden dies zwischen 15 und 20mm sein. Hinweis: Da die tatsdchliche Begrenzung des Servoweges
Uber den ICG 540 eingestellt wird, verandert sich der Ausschlag des Heckservos nicht, wenn der ATV Wert des
Heckrotorkanals verandert wird. Vielmehr beeinflu3t diese Anderung die Drehrate des Hecks.

14. GroRe der Heckrotorblatter

Die richtige Lange der Heckrotorblatter kann nur ,Erflogen* werden. Hierzu gibt es zwei Mdglichkeiten:

1.) Das Modell befindet sich im Heading Lock Modus mit normaler Drehzahl im Schwebeflug. Lassen Sie nun
das Modell schnell senkrecht um ca. 5 bis 10m steigen: Es sollte keine Bewegung um die Hochachse auftreten.
Falls das Heck die Lage nicht halten kann, so ist dies ein Indiz fiir zu kurze Heckrotorblatter. Hinweis: Falls das
Modell hier mit zu viel Pitch auf dem Hauptrotor geflogen wird (merklicher Drehzahleinbruch), ist dieser Test
nicht aussageféahig, denn so wiirde das Heck auch unabhangig von der Einstellung mit der Situation nicht fertig
werden.

2.) Dieser Test ist nur notwendig, wenn man fortgeschrittenen Kunstflug, bzw. im sogenannten 3D Stil fliegen
will. Bringen Sie das Modell auf eine sichere H6he und fangen Sie an Seitwérts zu fliegen, zunéchst langsam,
dann immer schneller, bis die maximal mdgliche Geschwindigkeit erreicht wird.

a.) Schafft es das Heck, den Heli in Position zu halten, ist die Ladnge der Heckrotorblatter richtig.

b.) Zieht der Heli das Heck hinterher, so ist entweder mehr Anstellwinkel erforderlich (falls die mechanischen
Grenzen noch nicht erreicht sind), oder langere Heckrotorblatter.

c.) Schwingt das Heck plétzlich herum, deutet dies auf einen Strémungsabril3 hin, d.h. es werden langere
Heckrotorblatter bendtigt.

15. Optimale Einstellung zum 3-D Fliegen; Tips von Bob Johnston

Um das Optimum aus dem ICG 540 oder jedem anderen Piezo Gyro herauszuholen, ist es sehr wichtig,
samtliche Vibrationen von dem Sensorelement fernzuhalten. Auf3er den ublichen Auswuchtvorgéngen sollte
sichergestellt werden, daR Kanzel, Leitwerke, Schalldampfer bzw. Resonanzrohr fest montiert sind. Dies trifft
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insbesondere bei einem schnellen Heckrotorservo zu, da es hier am ehesten zu Resonanzerscheinungen
kommen kann, die sich in hochfrequenten Schwingungen &uf3ern, die am Heck und an der Kanzel sichtbar
werden.

Wenn Sie das Modell gut beherrschen, sollten Sie es in langsame Taumelbewegungen versetzen, und
eventuell auftretende Vibrationen beobachten. Versuchen Sie die Vibrationen so gut es geht zu dampfen.
Alternativ kénnen Sie das Modell in einer sicheren Hohe Taumeln und Rollen fliegen lassen, und wenn das
Heck dabei zu schwingen beginnt, ist dies ein sicheres Zeichen dafur, dal eine Komponente in Resonanz
gerat.

Um nun die maximal mdgliche Empfindlichkeit herauszufinden, fliegen Sie das Modell schnell vorwérts und
steuern Sie dann einen kurzen Impuls mit dem Seitenruder. F&ngt nun das Heck an zu schwingen, muf3 die
Empfindlichkeit reduziert werden. Stellen Sie die Empfindlichkeit so niedrig ein, daf? das Heck nicht mehr
schwingt, dann erhéhen Sie die Empfindlichkeit in kleinen Schritten bis das Heck zu schwingen beginnt. Wenn
Sie nun die Empfindlichkeit etwas zuriicknehmen, ist der optimale Punkt gefunden. Lediglich bei starken
Turbulenzen kann es erforderlich sein, die Empfindlichkeit etwas zu reduzieren. Die zweite Mdglichkeit besteht
darin, das Modell aus ca. 100m im senkrechten Vorwartsflug mit 0 Grad Anstellwinkel des Hauptrotors fallen
zulassen, bis es die maximale Geschwindigkeit erreicht hat. Dann wird der Heli in einem sanften Bogen
abgefangen. Hierbei sollte das Heck sich nicht aufschwingen. Bitte fiihren Sie diesen Test nur dann durch,
wenn Sie es sich und lhrem Modell zutrauen!

WARNUNG: Bitte flihren Sie all diese Tests nur dann durch, wenn Sie sich 100% sicher sind, dal} Sie
und Ihr Modell dazu in der Lage sind!

16. Heckverstrebungen

Tests haben gezeigt, dal3 Verstrebungen am Heck die Steifigkeit erhéhen, und somit eine hohere
Empfindlichkeit des Gyro’s eingestellt werden konnte. Je langer die Heckstreben sind, um so besser wirken sie.
Eine lose/gebrochene Heckstrebe oder ein loses/gebrochenes Verbindungsstiick kann grof3en Einflul3 auf die
einstellbare Empfindlichkeit haben. Dies ist selbst bei einer nur leicht gelésten Strebe der Fall. Stellen Sie sich
auf die Kufen des Modells, bewegen Sie etwas das Heck hin und her, und halten Sie dabei einen Finger auf die
Verbindung zwischen Strebe und Heckrohr, bzw. Strebe und Mechanik. Hierbei sollte keine Bewegung
feststellbar sein.

17. Feuchtigkeit

Bei extrem hoher Feuchtigkeit kann sich Kondenswasser auf dem Sensorelement ansammeln, was eventuell
die Leistung des Gyro’s beeintrachtigt. Ist es nicht mdglich das Modell vor dieser Feuchtigkeit zu schiitzen, so
lassen Sie es mit eingeschalteter Empfangsanlage einige Minuten stehen, damit die interne Heizung des
Gyro's die Feuchtigkeit verdunsten kann. Der ICG 540 ist vor eindringendem Wasser (z.B. Regen) zu schitzen.

18. PC Schnittstelle

Der ICG 540 ist mit einem Anschlul3 ,Computer” ausgestattet, Uber den eine Schnittstelle zu einem PC
realisiert werden kann. Uber diese Schnittstelle konnen die beiden Flugzustande des ICG 540 frei konfiguriert,
und somit an Ihr Modell und Ihren personlichen Flugstil angepaflit werden. Die Software und das
Schnittstellenkabel sind kompatibel mit einem IBM PC, der mit VGA Grafik und einem parallelen
Druckeranschluf3  ausgeristet ist. Umfassende Informationen erhalten Sie in der separaten
Bedienungsanleitung. An den AnschluR Computer* darf nur das original Schnittstellenkabel angeschlossen
werden! MiRachtung dieser Hinweise kénnen zur Zerstérung des ICG 540 fiihren!

19. Was Sie tun, und was Sie lassen sollten

Sie sollten

- das Gehause mit dem Pfeil ,Axis of Rotation parallel zur Hauptrotorwelle einbauen.

- das Gehause mit Hilfe der mitgelieferten Schaumgummistreifen montieren.

- das Gehéause auf eine harte, glatte und fettfreie Oberflache montieren.

- die ATV und AFR Werte des Heckrotorkanals zur Vorgabe der gewlnschten Drehrate benutzen.
- die Wirkrichtung des Gyro’s vor dem Flug Uberprifen.
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- eine Spannungsiberwachung flir die Empfangsanlage einsetzen, und auch regelmaRig prufen.
- die Anlenkung des Heckrotors leichtgangig und spielfrei einstellen.

- das Heckrotorgetriebe auf Abnutzung tberprifen.

- sich langsam an die Grenzen des Systems herantasten.

Sie sollten nicht

- den ICG 540 mechanischem Schock aussetzen.

- das Gehause dort montieren, wo es Vibrationen ausgesetzt ist.

- Super Servo Unterstitzung mit einem Standardservo benutzen.

- die Kreiselausblendung einschalten.

- Mischer benutzen, die den Heckrotor betreffen (,REVO", ,ATS", ,Throttle->Tail", etc.)
lange Servokabel einsetzen.

- das Modell wahrend der Hochlaufphase (ca. 5s) des Gyro’s bewegen.

20. Fehlerbehebung

Das Modell macht sofort nach dem Abheben schnelle Pirouetten
Die Wirkrichtung des Gyro’s ist falsch eingestellt. Bitte die Wirkrichtung des Heckrotors Uberprifen, und dann
die Auto Setup Routine durchfiihren.

Das Heck schwingt bereits im Schwebeflug
Empfindlichkeit reduzieren (mit Hilfe des Kanals fur die Kreiselempfindlichkeit).

Modell fliegt in einem Flugzustand des Gyro’s gut, schwingt jedoch in dem anderen Modus
Die Empfindlichkeit ist in dem ersten Modus zu hoch eingestellt. Bitte die entsprechende Empfindlichkeit
reduzieren.

Das Heck ,rastet” nicht gut genug ein
Zu niedrig eingestellte Empfindlichkeit. Erhéhen Sie die Empfindlichkeit in kleinen Schritten bis das Heck zu
schwingen beginnt. Wenn Sie nun die Empfindlichkeit etwas zuriicknehmen, ist der optimale Punkt gefunden.

Das Heck schwingt, obwohl die Empfindlichkeit niedrig eingestellt ist

Mégliche Ursachen: Spiel in der Heckanlenkung. Schlupf im Heckabtrieb. Die Lager des Heckgetriebes
klemmen unter Last. Die Stellgeschwindigkeit des Heckservos ist zu niedrig. Hohe Auslenkung des Servos,
bedingt durch einen zu kurzen Hebelarm.

Das Modell schwebt ruhig im Modus 1, beginnt jedoch im Modus O sich wegzudrehen
Die Lange der Heckanlenkung ist falsch bemessen, so daf die Auto Trim Funktion des ICG 540 nicht richtig
arbeiten kann. Bitte Gestéangelange korrigieren.

Das Modell flog die letzte Saison gut, das Heck schwingt jetzt aber nach der Winterpause
Heckanlenkung auf Leichtgéngigkeit prifen. Bitte beachten Sie dabei insbesondere die Pitchschiebehilse
sowie die Lager der Heckrotorwelle. Der Empfangerakku konnte (ber die langere Pause hinweg einen
erhdhten Innenwiderstand aufgebaut haben, und ist deshalb nicht leistungsféahig genug. Bitte mit einem
geeigneten Ladegerat zyklisch Laden und auch die Hochstromentnahme (ca. 3 A) Uberprifen. Es kénnte
namlich sein, dal® durch einen erhéhten Innenwiderstand des Akkus die Kapazitéat bei geringen Entladestromen
im normalen Bereich liegt, bei h6heren Strémen jedoch wesentlich geringer ist.

Das Modell dreht sich in eine Richtung gut, ist aber in der anderen Richtung langsam

Der Servoweg ist in eine Richtung zu stark begrenzt, und dadurch bekommt der Heckrotor zu wenig
Anstellwinkel. Bitte die Servowege mit Hilfe der Auto Setup Routine korrigieren.
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21. Garantiebedingungen

Fur dieses Simprop-Gerat gewéhren wir sechs Monate Garantie ab Verkaufstag. Die von unseren Prifstellen
innerhalb der Garantiezeit festgestellten Fabrikations- oder Materialfehler beheben wir nach unserer Wahl durch
unentgeltliche Instandsetzung oder Ersatzleistung. Ausgenommen sind Beschadigungen durch unsachgemale
Behandlung, Nichtbeachtung der Betriebsanweisung und Verwendung falscher Betriebsmittel. Alle weiteren
Schadensersatzanspriiche und damit auch die rechtliche Geltendmachung solcher Anspriiche sind ausgeschlossen.
Fur Personenunfalle, Sachschéaden und deren Folgen, die aus unseren Lieferungen oder Arbeiten entstehen,
Ubernehmen wir keine Haftung, da uns eine Kontrolle der Handhabung und der Anwendung nicht méglich ist. Die
Garantie erlischt, wenn das Gerédt von Nichtbefugten gedndert und repariert wird. Durch Inanspruchnahme der
Garantie wird die Garantiedauer nicht verlangert. Diese Garantieurkunde ist nicht Ubertragbar. Falls ein
Garantieanspruch erhoben wird, bitte das beanstandete Gerat kostenfrei mit kurzgefaf3tem Hinweis zusammen mit der
vollstandig ausgefilliten Garantiekarte und dem Kaufbeleg innerhalb der Bundesrepublik Deutschland direkt an uns
senden. Bei fehlender oder nicht vollstdandig ausgeflllter Garantiekarte oder fehlenden Kaufbeleg wird die
Instandsetzung unwiderruflich berechnet.

Simprop electronic

Walter Claas GmbH & Co KG

Ostheide 5, D-33428 Harsewinkel

Postfach / Postbox / Boite postale 1565, D-33419 Harsewinkel

6 Monate Garantie ab Verkaufstag
6 months warranty from date of purchase
6 mois a partir du jour d"achat

ICG 540 Heading Lock Gyro

Verkaufsdatum:
Date of purchase:
Jour d"achat:

Unterschrift und Stempel des Handlers:
Signature and stamp of retailer:
Signhature et tampon du commercant:

Eigentimer / Anschrift:
Owner / Address:
Propriétaire / Adresse:
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