form eines
die

iy
UH] se
den Chino

Ewald H

mein Tandem-

&

faszinierte mich schon lange
imerad (der leider verstorbene Magnus Bisom) war
der Pioniere in diesem Bereich. Da ich eine Rumpf-
inok von Magnus Bisom besitze, ich mir aber iibe
§ nicht im klaren war und meine Bell
pruch nahm, verflog der Gedanke an
dann wurde der TWIN STAR von

hner

erst mal. Do
it einem Bor

wschaltung Idst, in einer Fachzeitschrift

Die Mechanik

Als die Teile eintrafen, wurde
sofort eine Mechanik aus dem
Karton genommen und in die
Chinok-Rumpfform gelegt. indie
sie eingebaut werden sollte. Lei-
der war sie zu breit, also bestellte
ich mir noch den Rumpf des
TWIN STAR, der zwar zur Zeit
noch kein Vorbild hat, aber futu-
ristisch gelungen aussieht. Der
Rumpfisteine lange Réhre (1.000
mm) mit einer Haube vorne und
hinten, in leichter, aber stabiler
GFK-Bauweise hergestellt, mit

Y

Die neve Bordelektronik ermdglicht nun die
Verwendung aller giingigen PPM-Empfiin-
ger. Zuvor war nur ein einziger
Empfiingertyp mdglich.

4 Der Autor mit seinem TWIN STAR.

weill eingefirbter Oberfliche,
wobei beim Mittelteil zwischen
zwei Gewebelagenein 3 mmd

nes Styropormaterial einlaminiert
wurde. Dadurch werden Reso-
nanzgeriusche vermieden.

Die gesamte Mechanik des
TWIN STAR besteht aus zwei
Teilmechaniken der Uni-Expert-
Mechanik, die gegeniiberliegend,
gegeneinander in den zylindri-
schen Rumpf zwischen zwei
Spanten geschraubt sind. In der
vorderen Mechanik sitzt ein 10-
cm?-Motor. Der Antrieb der zwei-
ten Mechanik erfolgt iiber ein 10-
mm-Kohlefaserrohr mit Kardan-
gelenken an beiden Seiten. Das
Kohlefaserrohr wird in der Mitte
des Rumpfes einmal zwischenge-
lagert. Der Abtrieb bzw. Antrieb
derzweiten Mechanik erfolgt iber
den Heckrotorabtrieb der Uni-
Mechanik. Bei der vorderen und
hinteren Mechanik fehlt der kom-
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Die hintere Mechanik ist im Prinzip nur
noch ein 90-Grad-Umlenkgetriebe. Hier ist
auch die Elektronik mit dem Bordrechner
verstaut.

plette Unterbau. Die hintere Me-
chanik besteht lediglich aus dem
Grundgertist mit Hauptrotorwel-
le, Hauptzahnrad und Heckrotor-
abtrieb. Oberhalb der Domplatte
bleibt es beim alten Heimsystem
mit Paddelképfen. Die Rotorblit-
terhabennormale 60er Gréfie und
koénnen symmetrisches oder S-
Schlag Profilierung haben, bei S-
Schlag mul} aufrechts- und links-
laufende Blitter geachtet werden.

Die Steverung des
TWIN STAR
Uber fiinfServos erfolgt die Steue-
rung, wobei in der vorderen Me-
chanik drei Servos und in der hin-
teren Mechanik zwei Servos mon-
tiert werden. Ferner bendtigt man
noch zwei Kreiselmotoren.
Gesteuert wird der TWIN
STAR am Sender wie ein norma-
ler Heli, intern im Modell iiber-
nimmt eine Bordelektronik samt-
liche Mischfunktionen und gibt
diese dann an die zu steuernden
Elemente weiter. Die Funktion
Nick wird durch unterschiedli-
chen Pitchweg an beiden Tau-
melscheiben  vorgenommen.
Wenn also Nick nach vorne ge-
driickt wird, neigt sich die Tau-
melscheibe (Pitch raus) der vor-
deren Mechanik, und die Tau-
melscheibe der hinteren Mecha-
nik hebt sich (Pitch hoch). wobei
unterschiedliche Wege der Tau-

r s
Die Mechanik vorne triigt den Motor und
ist somit der eigentliche Antrieb des TWIN
STAR.

melscheiben begangen werden.
Die Rollfunktion ist ein gleich-
sinniges Ubertragen der Steue-
rung bei gleichem Steuerweg fiir
beide Mechaniken. Bei der Funk-
tion Pitch werden bei beiden Me-
chaniken die gleichen Steuerwe-
ge libertragen. Als letzte Funkti-
on bleibt nur noch die Gierfunkti-
on (also Heckrotor) iibrig, hier
wird ein gegenldufiger Rollaus-
schlag an beiden Taumelschei-
benausgefiihrt bei gleichem Steu-
erweg.

Die Steuerung des Motors er-
folgt tiber einen in der Bordelek-
tronik vorhandenen Drehzahlreg-

ler, der vom Sender her in einem
Bereich von 1.000 bis 2.000 U
min einstellbar ist. Laut Herstell-
erangabe darf der TWIN STAR
aber nicht mehr als 1.300 U/min
auf dem Rotorkopf drehen. Die
Magnete fiir den Drehzahlregler
sind auf dem Hauptzahnrad in der
hinteren Mechanik festgeklebt.
Die Drehzahlvorgabe sollte auf
1.300 U/min festgelegt werden.
Diebeiden Kreiselmotoren fiir
Nick und Gier (Heck) kénnen
nicht vom Sender aus eingestellt
werden. Dieses iibernimmt eben-
falls die Bordelektronik, in die
beide Kreiselmotoren eingesteckt
werden. Hier befinden sind auch
die beiden Empfindlichkeitsreg-
ler fiir die Kreiselmotoren. Ferner

. ist noch ein Akku-Controller mit
. einer roten Leuchtdiode vorhan-

den, die vor sinkender Spannung

g —

im Akku warnt. Diese Bordelek-
tronik kann nur mit einem C16-
FMsss-Empfinger der Firma
Graupner betrieben werden.

Die Senderfrage

Umdiesen Hubschrauber zu steu-
ern, braucht man keinen Compu-
tersender. Falls man jedoch einen
verwendet. mul man ihn im Heli-
betrieb betreiben und simtliche
Programmierung im Speicher 16-
schen, denn der Bordrechner geht
von linearen Steuerkurven aus.
Jetzt mul3 man noch einen Kanal
fiir den Drehzahlregler program-
mieren und den Drehzahlregler
so einstellen, dafi eine Rotorkopf-
drehzahl von 1.300 U/min nicht
iiberschritten werden kann. Die
Gasvorwahl wird jetzt so einge-
stellt, daBl der Drehzahlregler im
aktiven Betriebsmodus bleibt.
Einen Autorotationsschalter soll-
te man auch nicht vergessen.

Das Fliegen des TWIN STAR
ist durch seine Optik etwas ge-
wohnungsbediirftig. Aber er hat
ein tolles Flugbild.

Mittlerweile wurde der TWIN
STAR modifiziert: Domerhhung
vome, dadurch ist es moglich, die
Mechanik 25 mm héher zu set-
zen, um Motoren mit Heckauslal3
einzubauen. Femerermdglicht die
neue Bordelektronik den Betrieb
aller gingigen PPM-Empfinger.

Mittlerweile wurde der TWIN STAR durch
eine Domerhghung vorne modifiziert, so
dafl die Mechanik 25 mm hher gesetzt
werden konnte, um Motoren mit Heckaus-
lofl verwenden zv kinnen.
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