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Proteccion del medio ambiente

Este simbolo en el producto, en las instrucciones del
modo de empleo o en el embalaje nos informan que
este material no puede ser simplemente lanzado a la
basura. Debe llevarse a un centro de reciclado para los
diferentes elementos eléctricos y electrénicos.

Conforme explican las rotulaciones, la mayor parte de
los materiales utilizados son reutilizables para otras
aplicaciones. Con esta accion participaremos
activamente en la proteccion de nuestro entorno.

Las pilas y los acumuladores
deben tener un reciclaje especifico
| en los centros cualificados.

) Preguntar en el ayuntamiento o en
I  'os servicios competentes para
conocer los diferentes centros de

recogida y reciclaje.

Este manual es bésicamente informativo, y puede
cambiarse sin previo aviso. La sociedad GRAUPNER
declina toda responsabilidad en caso de errores o
inexactitudes que puedan aparecer como informacién
en este manual.



CONSEJOS DE SEGURIDAD
Leer esta seccién cuidadosamente

A fin de aprovechar plenamente y disfrutar durante
largo tiempo de nuestro hobby, leer atentamente estas
instrucciones, y tener en cuenta todos los avisos de
seguridad. Para obtener continuamente por mail las
Ultimas informaciones sobre el producto se debe
inscribir en
hijp/www.graupner.de/fi/service/enregisirer_produit

Si se es principiante en el campo del modelismo radio
controlado de aviones, helicépteros, barcos o coches,
es mejor dejar asesorarse por un modelista
experimentado.

El manual hay que entregarlo a un nuevo usuario si le
vendemos este equipo.

Aplicaciones

La utilizacién de este equipo de RC esta Unicamente
destinado al uso descrito por el fabricante en este
manual, es decir, al control de modelos reducidos sin
transportar pasajeros. Estd prohibido cualquier otro
uso.

Consejos de seguridad
LA SEGURIDAD NO SE DEBE A LA SUERTE
y..
LOS MODELOS RC NO SON JUGUETES

Incluso pequefios modelos pueden ser particularmente
peligrosos para la gente a nuestro alrededor debido a
un mal uso, pudiendo ocasionar dafos fisicos graves y
roturas en los materiales e infraestructuras proximos.
Problemas técnicos en los sistemas eléctricos o
mecanicos  pueden arrancar  los  motores
descontroladamente, a alta velocidad, produciendo
graves dafios, no solamente a nosotros.

Hay que evitar cortocircuitos de cualquier tipo. Los
cortocircuitos pueden destruir partes del sistema de
radio control, pero mas peligroso es el riesgo de

incendio de los acumuladores, € incluso de explosion,
en funcion de las circunstancias y de la energia
almacenada en las baterias.

Cualquier motorizacién que mueva hélices de avién o
de barco, rotores de helicoptero o reductoras suponen
en cada instante un peligro real, y en ningin caso
deben tocarse con ninguna parte del cuerpo durante la
rotacién. Hay que recordar que una hélice en
movimiento facilmente puede cortar un dedo. Hay que
tener un especial cuidado con los objetos cercanos a la
hélice, para que no puedan estar a su alcance.

No colocarse nunca en la zona de peligro, es decir, en
el plano rotacional de la hélice u otras partes rotativas,
cuando se conectan las baterias o el motor estd en
marcha.

Durante la programacion comprobar que el motor
eléctrico o térmico no pueda ponerse accidentalmente
en marcha. Si es necesario cortar la alimentacion del
combustible presionando el tubo, o desconectar la
bateria en el caso de motores eléctricos.

Proteger todo el conjunto del polvo, de la salinidad, de
la humedad y de todo elemento ajeno. No someter el
equipo a vibraciones, calor o frio excesivo. El equipo
RC debe usarse solo en condiciones “normales”, es
decir, entre =15 °C y +55 °C.

Evitar los golpes y los accidentes diversos. Verificar
regularmente el estado general del equipo y las
conexiones. Los elementos estropeados 0 mojados no
han de usarse aunque hayan vuelto a secarse.
Solamente se pueden utilizar los elementos
recomendados. En caso de reparar un elemento
defectuoso, utilizar solamente productos originales
GRAUPNER compatibles entre ellos, con la misma
conexion y el mismo material.

Antes de usar el sistema, asegurarse de que las
conexiones sean fiables, y que los cables no estén
tirantes o rotos. Las aristas vivas son un grave peligro
para los cables.

Para desconectar una conexién, nunca tirar de los
cables, utilizar los conectores.

No se debe efectuar ninguna modificacion en los
componentes del sistema RC, ya que esto invalida la
garantia. Evitar cualquier corto-circuito e inversion de
polaridad, ya que el equipo no tiene proteccién para
este tipo de errores.

Montaje del equipo de recepcién

En un modelo de avién, el receptor debe estar
protegido en el interior contra los golpes con un
recubrimiento de goma espuma, y fijado con gomas, y
contra las proyecciones de agua y polvo en los
modelos de coches y barcos.

El receptor no debe fijarse nunca directamente sobre el
fuselaje o el chasis del coche en ningln punto, a causa
de las vibraciones derivadas del motor, 0 en el caso de
aterrizajes violentos, ya que los golpes se le
transmitiran directamente.

En el caso de la colocacién del receptor en un modelo
con motor térmico, proteger siempre el receptor de los
gases del escape y de las proyecciones de aceite.
Esto hay que tenerlo particularmente en cuenta en los
modelos en los que el interruptor ON/OFF esta en el
exterior.

Colocar siempre el receptor de manera que la antena y
los cables de los servos no estén tensados. La antena
debera colocarse siempre como minimo a 5 cm de
cualquier pieza metalica y cualquier cableado que no
esté conectado directamente al receptor. Esto incluye
componentes de acero y fibra de carbono, motores
eléctricos, servos, bombas de gasolina, tomas de
corriente, etc.

La posicién ideal del receptor es instalarlo lejos de
cualquier otro equipamiento en el modelo, pero en una
posicién accesible. Bajo ninguna circunstancia los
cables de los servos deben estar colocados cerca de la
antena y mucho menos enrollarlos alrededor de la
misma.

Asegurarse de que los cables estan correctamente
sujetos, y que no pueden moverse y acercarse a la
antena del receptor cuando el modelo esta en vuelo.



Posicion de la antena del receptor

El receptor y las antenas deben colocarse,
preferentemente, lo mas lejos posible de cualquier tipo
de motorizacién. En el caso de los fuselajes de
carbono es imprescindible hacer salir los extremos de
las antenas al exterior del fuselaje. La orientacion de la
antena no es critica, pero si la montamos de manera
vertical en el interior del modelo tendremos grandes
ventajas. En el caso de las antenas Diversity (dos
antenas), la segunda antena debe posicionarse a 90°
respecto a la primera.

Montaje de los servos

Fijar siempre los servos con los silent-blocks
suministrados. Estos anillos de goma evitan en gran
manera las fuertes vibraciones y son una proteccion
mecanica para los golpes.

Montaje de las transmisiones

Los mandos deben colocarse siempre de manera que
su movimiento sea suave y sin puntos de roce. Es
importante que todos los palonieres de los servos
puedan moverse libremente en los dos sentidos, sin
estar bloqueados mecanicamente.

Es esencial poder parar el motor en cualquier
momento. Para poder parar un motor térmico es
necesario que el mando esté instalado de tal manera
que el carburador esté completamente cerrado cuando
el stick del gas y el trim estén al minimo.

Asegurarse de que ninguna transmisién metalica frote
otra parte metélica, por ejemplo, cuando se mueven los
controles, o con la vibracién del modelo. Los contactos
metal-metal causan “ruido” que puede producir
interferencias en el receptor.

Direcci6n de la antena del emisor.

El campo de emision de una antena es minimo en una
linea imaginaria extendida desde la punta de la antena
del emisor. Por lo tanto es absurdo pensar que
apuntando al modelo con la antena mejore la
capacidad de emision.

Cuando usamos nuestro equipo RC junto a otros
pilotos lo mejor es acercarse unos a los otros. Como
mayor es la distancia hay mas peligro de
perturbaciones para los modelos de los otros pilotos y
el nuestro.

Cuando se reagrupan dos o mas pilotos con emisoras
de 2,4 GHz en una distancia inferior a 5m, es posible
que el canal de retorno de los datos quede perturbado,
lo que se traduce en un aviso de falta sefial. En este
caso aumentar la distancia hasta que el aviso
desaparezca.

Pruebas antes del vuelo

Antes de poner el receptor en marcha hay que
asegurarnos que el stick del gas se encuentra en el
punto minimo.

Poner siempre primero en marcha el emisor y después
el receptor

Apagar siempre primero el receptor y después el
emisor

Si no se respeta este procedimiento, y ponemos el
receptor ON y emisor OFF, el receptor queda expuesto
a recibir las sefiales de otro emisor o cualquier
interferencia, y puede responder a ello. EI modelo
puede volverse incontrolable, pudiendo ocasionar
dafios materiales y a las personas que se encuentren
cercanas.

En el caso particular de modelos equipados con un
giréscopo mecénico.

Antes de parar el receptor cortar la alimentacion del
motor y asegurarse de que no puede ponerse en
marcha involuntariamente.

Un girdscopo que acaba de apagarse puede generar
un alfto voltaje de tal manera que el receptor lo puede
reconocer como una sefial correcla para el gas, y
acelerar el molor involuntariamente.

Prueba de alcance

Antes de cada vuelo verificar que el sistema funciona
correctamente en todos los aspectos, y tiene un
alcance adecuado.

Fijar correctamente el modelo y comprobar que nadie
se encuentra delante del modelo.

Comprobamos en el suelo todos los canales /
funciones, haciendo una simulacién de vuelo, para
descubrir eventuales errores de programacion o del
sistema. Para ello seguir los consejos de las paginas
39y 42.

Cuando utilicemos el modelo, es decir, cuando
volamos o conducimos, no usar el emisor sin la antena
colocada. Comprobar que esta esté firmemente
colocada.

Evolucionando con los modelos de aviones,
helicopteros, coches y barcos.

No sobrevolar jamas sobre el publico o los otros
pilotos, y tener cuidado en todo momento de no poner
nunca en peligro a la gente o los animales préximos.
No volar nunca cerca de las lineas de alta tensién. No
hacer navegar un barco cerca de las esclusas o en los
canales reservados al tréfico fluvial real. Evitar de
hacer evolucionar el coche en carreteras, autopistas,
caminos abiertos a la circulacién de vehiculos, efc.

Control de las baterias de emision y recepcion

En el caso del emisor, cuando baja la tension de la
bateria en exceso, se dispara una sefial de alarma
sonora. Es imprescindible parar de utilizar el sistema, y
recargar las baterias correctamente antes de que estén
completamente agotadas.

Comprobar  regularmente el estado de los
acumuladores, especialmente el de recepcion. No
esperar para recargarlo a ver que los servos funcionan
mas lentamente, indicacién de bateria baja. No hay
que dudar en reemplazar la bateria a tiempo ante la
posible falta de fiabilidad.



Respetar siempre los tiempos de carga asi como los
valores de tension de carga indicados por el fabricante.
No recargar nunca un acumulador sin vigilancia.

No probar nunca de cargar pilas secas, hay peligro de
explosion.

Los acumuladores deben cargarse antes de cada uso.
Cuando cargamos las baterias es importante evitar los
cortocircuitos. Para ello, conectar primero las bananas
al cargador respetando la polaridad, y solamente
después el cable de carga a la bateria del receptor.
Retirar sisteméticamente la bateria del modelo, si
vamos a estar mucho tiempo sin usarlo.

Capacidad y tiempo de utilizacién

Esto es valido para todos los tipos de baterias: la
capacidad de carga disminuye con cada nueva carga.
Con temperaturas bajas la resistencia interna aumenta
y se reduce la capacidad, por lo que la tension de los
acumuladores baja muy rapidamente, lo que reduce el
tiempo de utilizacién en ambientes frios.

Las cargas frecuentes o la utilizacion de cargadores
rapidos tienden a causar una reduccion gradual de la
capacidad de la bateria y deteriorar mas rapidamente
su estado. Por esto es aconsejable verificar la
capacidad de todas nuestras baterias recargables al
menos cada 6 meses, y reemplazarlos en caso de que
las prestaciones caigan significativamente.

jUtilizar ~ solamente  acumuladores  originales
GRAUPNER

Antiparasitaje de los motores eléctricos

En mayor o menor medida todos los motores eléctricos
convencionales (con escobillas) provocan chispas
entre el colector y los carbones, que pueden causar
mas o menos interferencias en el equipo de radio
control, segun el tipo de motor.

Para un funcionamiento correcto es indispensable
antiparasitar correctamente los motores, y en el caso
de los modelos motorizados eléctricamente es
imprescindible que cada motor sea eficazmente

antiparasitado. El hecho de montar antiparasitarios
disminuye sensiblemente el riesgo de interferencias, y
deben montarse siempre.

Respetar los consejos de utilizacién y de montaje del
motor suministrados por el fabricante.

Para mas precisiones relativas al antiparasitaje del
motor ver el catdlogo general GRAUPNER FS o la
pagina web www.graupner.de

Ferritas para prolongadores

Ref. 1040

La utilizacién de ferritas (filtros) es necesaria para el
uso de largos cables entre el receptor y el servo, y
elimina el peligro de la desprogramacién del receptor.
Las ferritas se colocan lo mas cerca posible del
receptor. En casos extremos se puede instalar una
segunda ferrita, colocada esta vez cerca del servo.

Utilizacién de un variador electrénico

El variador electrénico debe escogerse en funcién del
tamafio del motor eléctrico que queremos controlar.
Siempre hay el peligro de que una sobrecarga pueda
estropear el variador, lo que podemos evitar
escogiendo un variador cuya capacidad debe ser como
minimo la mitad del consumo en el momento de
blocaje del motor.

Hay que tener una atencion especial con los motores
“Tuning”, ya que debido al bajo numero de vueltas del
bobinado pueden absorber en caso de blocaje varias
veces su capacidad nominal y deteriorar el variador.

Encendidos electrénicos

Los encendidos electrénicos de los motores térmicos
también  pueden provocar interferencias, que
provocaran un mal funcionamiento del equipo de radio
control.

Alimentar siempre el encendido con una bateria
independiente de la del receptor.

Utilizar siempre bujias antiparasitadas y conectores y
cables blindados.

Colocar siempre el receptor lo mas lejos posible del
encendido.

Electricidad estatica

Las funciones del emisor pueden perturbarse por
ondas magnéticas generadas por tormentas, aunque
se encuentren a kilometros de distancia. Por esta
razon ...

... cesar toda actividad modelistica si tenemos noticias
de que se acerca una tormenta eléctrica. jLa recepcion
de electricidad estatica a través de la antena puede
suponer un riesgo de muerte!

Precaucién

»  Para poder cumplir con la reglamentacion HF
FCC sobre las radiaciones producida por los
aparatos moviles de transmisién, la antena
del equipo debe estar al menos a 20 cm de
cualquier persona cuando se usa el equipo.
Por lo tanto no recomendamos usar el equipo
RC por debajo de esta distancia de 20 cm.

»  Asegurarnos que no hay otro transmisor mas
cerca de 20 cm respecto a nuestro equipo,
para evitar perturbaciones en el sistema
eléctrico y radiaciones.

»  Antes de usar el equipo de radio control, el
emisor se debe programar correctamente
segn el pais en que lo utilicemos. Es
imprescindible para respetar las diversas
legislaciones y directivas en vigor, FCC,
ETSI, CE, eftc. Ver las instrucciones
suministradas con el emisor y el receptor. El
receptor incluido en el equipo esta ajustado
de origen para usarlo en varios paises
€Uropeos.

 Antes de cada vuelo, efectuar una
comprobacién de alcance y del buen
funcionamiento de todos los mandos
haciendo una simulacién de vuelo completa,



para detectar posibles errores de
programacion u otros.

»  No hacer nunca cambios en la programacion
del emisor ni en el receptor mientras estemos
utilizando el modelo.

Cuidados y mantenimiento

No limpiar jamas la caja del emisor, antena, etc. con
productos de la limpieza del hogar, gasolina o agua,
solamente utilizar un pafio seco y suave.

Componentes y accesorios

La sociedad GRAUPNER GMBH & Co.KG recomienda
como fabricante utilizar solamente componentes y
accesorios originales, chequeados y controlados, con
garantia del fabricante. Si se observa este
procedimiento GRAUPNER acepta la responsabilidad
de su producto.

La empresa GRAUPNER declina toda responsabilidad
en el caso de utilizacion de piezas no homologadas o
accesorios de olros fabricantes, y no puede juzgar en
cada caso si esto representa o no un riesgo.

Exclusion de responsabilidad

El respeto de las instrucciones de montaje y de
utilizacion, asi como la instalacién de los diferentes
elementos y el mantenimiento del equipo RC, no
pueden supervisarse por la sociedad GRAUPNER, por
lo cual la sociedad GRAUPNER declina toda
responsabilidad en caso de perdida, rotura u otros
costes resultantes de la utilizacién de componentes no
adecuados que puedan provocar un accidente.

Dentro del limite de la legislacion legal, la
responsabilidad de la sociedad GRAUPNER esta
limitada, sea cual sea la razén, al valor de compra de
la cantidad de productos GRAUPNER involucrados en
el incidente.




CONSEJOS DE  SEGURIDAD Y
UTILIZACION DE LAS BATERIAS DE NiMH

Como para todos los productos de alta tecnologia, el
respeto de las consignas de seguridad y los consejos
de utilizacién dados a continuacién son condiciones
imprescindibles para una larga vida, y para un
funcionamiento fiable y seguro.

Consejos de seguridad

«  Los elementos sueltos y los acumuladores no
son juguetes, por lo tanto no hay que dejarlos
al alcance de los nifios. Guardar las baterias
recargables lejos del alcance de los nifios.

«  Antes de cada uso, verificar el estado de los
acumuladores. No utilizar nunca
acumuladores estropeados o0 defectuosos.

e« Los acumuladores solamente pueden
utilizarse para el proposito al que estan
destinados segun sus caracteristicas.

* No sobrecalentar nunca los acumuladores,
no tirarlos al fuego, no cortocircuitarlos, o
cargarlos con intensidades demasiado
elevadas.

e Acumuladores compuestos: no pueden
utilizarse en ningun caso elementos viejos
con nuevos, de diferentes marcas, de
diferentes capacidades o de diferentes tipos.

e Retirar siempre los acumuladores de los
modelos 0 aparatos si no los utilizamos. Para
evitar cualquier descarga demasiado fuerte,
apagar siempre el aparato cuando no lo
utilicemos. Recargar los acumuladores con el
tiempo correcto.

« Durante la carga, colocar los acumuladores
sobre una superficie resistente al calor, no
inflamable y no conductiva, lejos de cualquier
objeto inflamable.

* No dejar nunca los acumuladores en carga
sin vigilancia. No debe sobrepasarse nunca
la intensidad maxima indicada en el
elemento.

»  Sidurante la carga un acumulador sobrepasa
los 60°C hay que interrumpir inmediatamente
la carga y dejarlo que se enfrie hasta 30°C
aproximadamente.

« No recargar nunca acumuladores ya
cargados, acumuladores calientes o
parcialmente descargados.

» No se puede efectuar ninguna modificacion
en los acumuladores. No hacer nunca
soldaduras o soldaduras de arco.

»  En caso de malas manipulaciones hay riesgo
de incendios, explosiones y quemaduras.
Para combatir este fuego solamente se
puede utilizar cubiertas ignifugas, arena o
extintores de CO?

* Los electrolitos que se escapan de un
elemento son corrosivos. Evitar todo contacto
con la piel o los ojos. En caso de problemas
limpiar abundantemente con agua y consultar
con un médico.

e Los acumuladores de NiMH no pueden
utilizarse en sitios cerrados, ya que puede
haber escapes de hidrogeno (peligro de
explosién). Si soldamos en estafio no hay
que sobrepasar los 220°C durante mas de 20
segundos.

»  Para evitar cualquier deformacion no someter
los elementos a esfuerzos mecénicos.

e En caso de sobrecarga del acumulador
proceder de la siguiente manera:

Simplemente  desconectar el acumulador y

colocarlo sobre una superficie no inflamable (por

ejemplo una piedra) y dejarlo enfriar. No
mantenerlo en la mano por el riesgo de explosion.

* Respetar las instrucciones de carga y
descarga.

Generalidades

La capacidad del acumulador se reduce a medida que
se hacen cargas y descargas. Incluso el
almacenamiento puede contribuir a una disminucién de
la capacidad.

Almacenamiento

Un almacenaje correcto de estos acumuladores
solamente  puede  hacerse  cuando  estan
completamente descargados, en un sitio seco, y a
temperaturas ambientes de +5°C a +25°C.

En caso de almacenaje de mas de 4 semanas la
tension de los elementos no debe bajar por debajo de
1,2V.

Calibracion de los diferentes elementos del
acumulador

o Para calibrar elementos nuevos, hacerles
una carga “normal” a su capacidad de carga
méxima. Como norma general para una
bateria completamente descargada,
podemos aplicar una férmula empirica que
consiste en cargar el acumulador vacio
durante 12 horas a un 10% de la capacidad
indicada por el fabricante en la celda (es el
método conocido como “1/10C”). Después de
esto, cada elemento estara completamente
cargado, y tendran el mismo voltaje.
Debemos repetir este balanceo cada diez
cargas, de esta manera los elementos
estaran siempre calibrados y aumentara su
duracion de vida Util.

e Si tenemos la posibilidad de efectuar una
descarga individual de cada elemento,
debemos utilizarla siempre antes de
cualquier nueva carga. Si no, debemos
descargar el pack hasta tener una tension de
0,9 V por elemento. Esto corresponde, por
ejemplo, a un voltaje de descarga final de
3.6 V para el pack de cuatro elementos
utilizado en el emisor.



Carga

La carga debe hacerse siempre con intensidades,
tiempos de carga y rangos de temperatura precisos, y
siempre bajo vigilancia. Si no disponemos de un
cargador répido en el cual podamos ajustar la tension
de carga con precision, podemos recargar el
acumulador con una carga normal segun el método de
“1/10 C”, segun el ejemplo explicado anteriormente.
Siempre que sea posible, y teniendo en cuenta los
diferentes niveles de carga de los elementos, un
acumulador de emisor debe cargarse solamente a
1/10C. No obstante, la intensidad no debe nunca
sobrepasar la carga maxima indicada en el manual del
emisor.

Carga rapida
»  Siel cargador que tenemos permite ajustar el
corte de carga Delta Peak, ponemos este
valor en 5 mV por elemento. La mayor parte
de los cargadores estan ajustados de origen
y de manera fija de 15 .. 20 mV por
elemento, por lo cual podemos utilizarlos sin
peligro en nuestros acumuladores de NiCd y
NiMH. Si tenemos cualquier duda debemos
consultar el manual del cargador, o a nuestro
vendedor, para saber si es adecuado para
los acumuladores de NiCd y NiMH. Si
todavia tenemos dudas, podemos cargar el
acumulador con una intensidad reducida a la
mitad respecto a la intensidad de carga
méxima indicada.

Descarga

Todos los acumuladores distribuidos por Graupner y
GM Racing estdn adaptados, segun el tipo de
acumulador, a una descarga méxima continua de 6 ...
13 C (respetar las indicaciones del fabricante). Como
més elevada es la intensidad de descarga mas se
acorta la vida de la bateria.

e Utilizar el acumulador hasta que el
rendimiento disminuya, o hasta que se active
la alarma de baja tension.

e Atencion:

Si almacenamos el acumulador durante un
periodo largo, la tension de los diferentes
elementos no debe bajar por debajo de 1,2
V. Si es necesario, recargarlo antes de
almacenarlo.

e Los programas de carga / descarga (ciclos)
reducen innecesariamente la duracién de la
vida de los acumuladores, y estan destinados
basicamente a verificar la calidad del
acumulador o hacer una regeneracion a
elementos viejos. Por lo tanto, no tiene
sentido hacer un ciclo de carga / descarga
antes de la utilizacion del acumulador a
menos que no queramos verificar la calidad.

Reciclado de las pilas y acumuladores usados

Segln la ley alemana actualmente en vigor, cada
usuario es responsable de las pilas 0 acumuladores
usados. No se pueden tirar a la basura doméstica. Las
podemos dejar en un centro de reciclado de nuestro
ayuntamiento, en uno de nuestros puntos de venta, o
en cualquier comercio que venda productos de este
tipo. Igualmente nos pueden devolver las pilas o
acumuladores usados que nosotros hayamos vendido,
a portes pagados, a la direccidn siguiente:

Graupner GmbH & Co. KG

Service: Gebrauchte Batterien

Henriettenstr. 94 — 96

D-7323 Kirchheim unter Teck

iDe esta manera colaboraremos eficazmente en la
proteccion del medio ambiente!

Atencion:
jLos acumuladores estropeados necesitan un embalaje
sequro, ya que contienen materiales altamente toxicos!




mx-10 HOTT Una tecnologia de
ultima generacion

El HoTT (Hopping Telemetry Transmisién) es el
resultado del estudio, la ingenieria y numerosas
pruebas realizadas en todo el mundo por pilotos
profesionales. El equipo funciona en la banda de 2,4
GHz con comunicacion bi-direccional entre el emisor y
el receptor, gracias a un canal de retorno de
informacién integrado en el receptor.

Basado en el sistema de radio control programable
GRAUPNER/JR mc-24 introducido en el mercado en
1997, el mx-10 HoTT est4 especialmente concebido
para los principiantes. No obstante, con la mx-10 HoTT
puede pilotarse cualquier modelo reducido clasico, ya
sean aviones, planeadores, helicopteros, barcos o
coches.

Las complejas mezclas para las superficies méviles en
el caso de aviones o veleros, o del plato ciclico en el
caso de helicopteros, son inevitables. Gracias a esta
nueva tecnologia podemos, accionando simplemente
una tecla, activar uno u otro de los programas de
mezcla, especificos de un modelo.

Dentro de las diferentes posibilidades de programacion
de la mx-10 HoTT, escoger un tipo de modelo, y el
Software activard autométicamente todos los reglajes y
mezclas necesarias para este tipo de modelo. Esto
significa que el emisor no requiere de mddulos
adicionales, y no son necesarios los antiguos
mezcladores mecénicos en los modelos. Incluso se
pueden controlar helicdpteros dotados del sistema
“Flybarless”.

El emisor mx-10 HoTT ofrece un altisimo nivel de
seguridad y fiabilidad durante su uso.

El soft estda estructurado de forma clara vy
comprensible, de manera que los principiantes se
familiarizan rapidamente con las diferentes opciones.
En teoria, el sistema Graupner HoTT permite el uso
simultaneo de hasta 200 modelos. Pero en la practica,
teniendo en cuenta las condiciones de homologacion
para la utilizacién de emisores en la banda de 2,4 GHz

ISM, el nimero se ha reducido sensiblemente. No
obstante, siempre es posible utilizar mas modelos
simultaneamente en la banda de 2,4 GHz que en las
frecuencias de 35 / 40 MHz usadas hasta ahora. Por lo
tanto el Unico factor limitador - como ha sido siempre —
es probable que sea el tamafio del espacio (aéreo)
disponible. Pero el solo hecho de no ser necesario el
procedimiento de control de frecuencias garantiza una
enorme ganancia de seguridad, especialmente en los
campos de vuelo amplios con grupos de pilotos
distribuidos en varios sitios, por ejemplo las laderas,
donde no es necesario el control.

La pantalla opcional Smart-Box permite acceder de
forma sencilla a los datos y la programacién de los
receptores HoTT. Podemos, por ejemplo, invertir las
salidas del receptor, repartir las funciones de mando
sobre varios servos y ajustar los recorridos y sentido de
rotacion de los servos.

En estas instrucciones cada menU esta descrito con
detalle. Numerosos consejos, recomendaciones Y
ejemplos de programacion  completan  estas
instrucciones.

En un anexo también se encuentran informaciones
relativas al sistema HoTT. Finalmente encontramos
copias de la declaracion de conformidad y la garantia
certificada del emisor.

Hay que respetar las recomendaciones de seguridad y
las técnicas. Leer atentamente estas instrucciones y
probar las diferentes posibilidades que se explican en
el texto, simplemente colocando los servos en el
receptor suministrado, y observando su respuesta
segun nuestra programacién. Seguir las instrucciones
indicadas en la pagina 28. Asi aprenderemos
rapidamente como sacar provecho de las diferentes
opciones que ofrece el emisor mx-10 HoTT.

Hay que tener un comportamiento responsable con el
emisor y el modelo, para evitar situaciones de peligro.

Todo el equipo GRAUPNER le desea numerosos y
buenos vuelos su mx-10 HoTT de ultima generacion de
equipos RC.

Kirchheim-Teck, Octubre 2011



Equipo computerizado mx-10 HoTT
Equipo de radio control de 5 canales con la tecnologia GraupnerHoTT
(Hopping Telemetry Transmision)

La tecnologia Graupner HoTT tiene una gran fiabilidad y seguridad de funcionamiento, gracias a una comunicacién
bidireccional entre emisor y receptor, con sistema de telemetria integrado (con la Smart-Box opcional) y tiempos de
reaccion ultra-rapidos.

Tecnologia de programacion simplificada con la utilizacién de “Jumpers”.

»  Sistema de radio control micro-computerizado con la Gltima tecnologia de Graupner de 2,4 GHz HoTT

»  Comunicacion bi-direccional entre emisor y receptor

» Tiempo de reaccién ultra-rapido, gracias a una transmision directa de los datos del procesador principal al
maédulo HF en 2,4 GHz de manera fiable.
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e Meni de telemetria (con la Smart-Box
opcional) para visualizacion de los datos
telemétricos asi como la programacion de
sensores y captadores opcionales.

*  Antena corta, plegable.

e Programacién simple y ajustes precisos con
un interruptor y una tecla.

e 3 interruptores: se suministra con un
interruptor de tres posiciones para el modo
Trainer, 2 interruptores de 2 posiciones para
el Dual Rate y el canal 5.

« 5 funciones de control, incluyendo un canal
interruptor.

¢ Inversor del recorrido de los servos.

e Sencilla conmutacién entre los diferentes
modos de vuelo MODO 1 .. 4 (motor
derecha / izquierda, etc.). Todos los
parametros  disponibles  se  ajustan
automaticamente.

e Men0 de alas: 1 AL, 2AL, Cola-V, Delta / Ala
volante.

Los siguientes ajustes solamente se pueden llevar a
cabo a través de la opcional Smart-Box:
e Cambiar los tiempos de los ciclos para los
servos digitales, minimo 10 ms.
*  Regulacién por separado en cada lado del
recorrido de cada salida de servo en +150%
(Single Side Servo Throw).
e Sub-trim en el rango de +125% para ajustar
el punto neutro del recorrido de los servos.

Caracteristicas generales del sistema HoTT
e Sistema de Binding emisor-receptor ultra
rapido y simple.
«  Posibilidad de utilizar diversos receptores en
paralelo en un modelo.



Re-binding extremadamente rapido, incluso
en distancias maximas.

Utilizacién de dos receptores satélite usando
un cable de conexion especial.

Funcién de alarma y prueba de distancia.
Mensaje de alarma en la pantalla del emisor
cuando la tensién del receptor es demasiado
baja

Amplio rango de voltaje de funcionamiento
del receptor, de 3,6 a 8,4 V (todavia funcional
a25V).

Fail-Safe.

Asignacion libre de los canales (Channel
Mapping), Las funciones de mezcla y los
diferentes ajustes de los servos son
programables desde el menu de telemetria.
Se pueden mandar hasta 4 servos en blogue,
con un tiempo de ciclo de servo de 10 ms
(unicamente con servos digitales)
Insensibilidad maxima gracias a una
frecuencia Hopping optimizada y un amplio
rango de frecuencia.

Transmisién inteligente de los datos con
funcién de correccion.

Visualizacion de los datos de telemetria en
tiempo real.

Posibilidad de utilizar mas de 200 equipos al
mismo tiempo.

Soft abierto gracias a la posibilidad de
actualizaciones por un puerto Data
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Contenido del set ref. 33110

Caracteristicas técnicas del emisor mx-10 HoTT

Caracteristicas técnicas del receptor GR-12 HoTT

Emisor mx-10 HoTT micro-computerizado con bateria Frecuencia 2,4 ...2,4835 GHz Voltaje de 36..84V
4NH-1500 RX RTU NiMH plana (el modelo puede funcionamiento
variar), receptor bi-direccional Graupner GR-12HoTT, Modulacién FHSS Consumo 70 mA
interruptor y cargador. Potencia de salida | Ver el ajuste segin paises, aproximado
del emisor paginas 36 / 40 Frecuencia 2,4 ...2,4835 GHz
Cargadores recomendados (Accesorios) Controles 5 funciones, 4 con trim Modulacién FHSS
Rango de -10 ... +55°C Antena Longitud aprox. 145 mm
2 temperatura Con funda de aprox. 115 mm y
§ z ;;3’ Antena Plegable 30 mm activos
P s Voltaje de 34..6V N° de salidas 6
s|s § funcionamiento N° de salidas para | 1 (en lugar de la salida 5)
. § § 9lZ|e 2 E Consgmo 125 mA sensores
i Descripcion S|8|z2(2|5|2|8 aproximado Rango de -15...+70°C
- Dimensiones 190 x 195 x 90 mm temperatura
6407 | Multilader 3 | X X X aproximadas Dimensiones 36x21x10 mm
6411 |Ultramat8 [X |X [X |X |X Peso aproximado 630 g con la bateria aproximadas
6425 | Twin X X Peso aproximado 79
Charger
6427 | Multitader 3 | X X_|X X Accesorios o
6455 | Multilader | X X |X X Ref.nim.  Descripcion
7E
6463 | Ultramat 12 X X [X IXxX [Xx 1121 Correa, anchura 20 mm
plus Pocket 70 Correa, anchura 30 mm
6464 [Uttramat 14 [ X [X [X [Xx [X [X 3097 Protector térmico
Plus
6466 |Ula Trio|X [X |X |X [X |X Piezas de recambio
Plus 14 Ref.num.  Descripcion
6468 | Ultramat X |X [X |[X [X [X
16S 331121 4NH-2000 RX RTU plana
6470 |Uramat 18 | X |X |[X [X [X |X 33800 Antena HoTT

Para la carga de la bateria del emisor es necesario el cable ref. 3022,
y para la bateria de receptor el cable ref. 3021, si no se especifica en
la tabla superior.

Encontraremos otros cargadores asi como los detalles concermientes
a los cargadores mencionados arriba en el catdlogo general
Graupner FS o en la pagina web www.graupner.de
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Consejos de utilizacion

Alimentacion del emisor

De origen, el emisor mx-10 viene equipado con una
bateria recargable de alta capacidad 4NH-1500 RX
RTU NiMH (Ref. nim. 33112.1) (el modelo puede
variar). La bateria se suministra sin carga.

La tension del acumulador debe controlarse durante el
uso del emisor a través del LED de Status. Cuando la
tension desciende por debajo de un cierto valor
ajustado (por defecto 4,5 V) en la linea “ALARM VOLT”
del ment “TX” de la Smart-Box opcional, pagina 46,
podemos oir una sefial de aviso y el LED de Status
naranja empieza a parpadear 5 veces en rapida
sucesion.

T b
ACTION VOLT: 85.4V
MAXIMUM VOLT: 85,5V
MINIMUM VOLT: 85.4V
ALARM VOLT: ©04.7V
COUNTRY : GENERAL
RANGE TEST : OFF 9@s

Cuando recibimos este aviso es imprescindible parar
de utilizar el sistema, y recargar las baterias. Recargar
siempre las baterias antes de que estén
completamente agotadas.

Carga de la bateria del emisor

La bateria del emisor de NiMH puede cargarse gracias
a la toma de carga situada en el lateral derecho de la
emisora con el cargador (Ref. 33116.2) suministrado
con el emisor. No sacar la bateria de dentro del emisor
para la carga, asi evitaremos un posible desgaste del
conector interior.

Respecto a la duracién de la carga existe una regla
empirica que dice que una bateria vacia puede
recargarse durante 12 horas con una tensién

equivalente al 10% de la capacidad del acumulador. Si
tenemos el cargador y el acumulador estindar
suministrados la tension de carga es entonces de 200
mA.

Durante el proceso de carga el emisor debe estar
siempre en la posicion “OFF". Mo poner nunca e/
emisor en marcha mientras esté conectado al
cargador. Una interrupcion, por breve que sea, del
proceso de carga puede hacer aumentar la tension de
carga hasta el punto de estropear inmediatamente el
emisor. Por esta razon hay que comprobar siempre el
correcto contacto de los conectores.

Polaridad de la toma de carga de la mx-10 HoTT

Los cables de carga de otras marcas que podemos
encontrar en el comercio normalmente tienen
polaridades diferentes. Por esto recomendamos utilizar
solamente cables originales GRAUPNER con la ref.

3022.
—L—

Carga con cargadores automaticos

Aunque de origen la toma de carga del emisor estd
protegida contra las inversiones de polaridad, es
posible utilizar un cargador automéatico para una
recarga rapida de la bateria de emision.

Ajustar el cargador rapido, conforme a sus
instrucciones, con una diferencia de tensién Delta Peak
de 10 mV ... 20 mV o equivalente, a fin de que sea
compatible con la carga rapida de los acumuladores de
NiMH.

Conectar primero las bananas al cargador, y solamente
después el conector a la toma de la emisora. jNo
conectar nunca cables sin bananas a la toma de carga
del emisor, o cables que se puedan tocar entre sil.
Para evitar estropear el emisor, la corriente de carga
no debe nunca superar 1 A. Si es necesario, limitar la
corriente de carga en el cargador.
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Retirando la bateria del emisor

Para refirar el acumulador es necesario primero
desbloguear la tapa de la ubicacién del mismo, en la
parte trasera del emisor, y después sacarla.

Sacar la bateria y desconectar con precaucion el
conector del acumulador tirando suavemente y con
cuidado del cable.

Colocacion de la bateria del emisor

Mantener el conector de la bateria de emisor de
manera que el cable negro o marrén se encuentre en el
lado de la antena y que el pin libre de la conexion esté
dirigido hacia abajo, y

empujar el conector hacia

los tres pins del interior del i

emisor, en direccién a la e e
placa. (El conector de la =

bateria tiene dos aristas Polaridad del conector de
inclinadas para evitar la |4 bateria del emisor
inversién de la polaridad,

ver el dibujo)

Finalmente, volver a colocar de nuevo la bateria en su
alojamiento y cerrar la tapa.



Alimentacion del receptor

Para la alimentacion del receptor podemos escoger
entre un amplio rango de baterias de 4-5 elementos de
NiMH de diferentes capacidades. Si habitualmente
utilizamos servos digitales recomendamos usar packs
de 5 células (6 V) de capacidad considerable. Si en el
modelo utilizamos una mezcla de servos digitales y
analdgicos es importante comprobar el voltaje de uso
permitido en todos los tipos.

El limitador de voltaje PRX, ref. nim. 4136, permite
tener una fuente de alimentacion estabilizada desde
una o dos baterias de diferentes voltajes, ver el anexo.
Por razones de seguridad, utilizar solamente baterias
recargables y no pilas secas con porta pilas.

La tensién de la bateria del modelo se muestra en la
Smart-Box opcional mientras dura la utilizacion del
modelo:

RX DATAVIEW >
5-QUA188%S—dBM-838dBH
5-5TR188% R-TEM.+28°C
L PACK TIME 88810msec
R-VOLT :85.8V
L.R-VOLT:84.5V
SENSOR1 :88.8V [:1: Rl
SENSORZ :88.8V [:1: Rl

Cuando la tensién minima programada en el menu de
telemetria (pagina 47), de origen ajustada a 3,8 V, cae
por debajo de este valor, aparece un aviso,
acompafado de una sefal acustica.

Por esto es necesario verificar a intervalos regulares el
estado de los acumuladores. No esperar a que se
active la alarma para recargar las baterias.

Nota:

En e/ catdlogo general GRAUPNER FS o a través de
Internet en www.graupner.de se puede encontrar fodo
lo concemiente a los acumuladores, cargadores y
diferentes aparatos de medida

Carga de la bateria del receptor

El cable de carga Ref. 3021 se puede conectar
directamente a la bateria del receptor. Si ésta se
encuentra dentro del modelo, con los cables
interruptores Ref. 3046, 3934, 3934.1 o0 3943.3 la
carga se puede hacer a través de la toma de carga
integrada en el interruptor. Para la carga el interruptor
ha de estar en la posicion “OFF” (Paro).

Polaridad del conector de la bateria

Anotaciones generales para la carga

« Es necesario respetar las recomendaciones
dadas por el fabricante del cargador y de la
bateria en todo momento.

* Respetar la tensibn de carga maxima
indicada por el fabricante del acumulador.

«  Para evitar estropear el emisor la tensién de
carga no debe sobrepasar nunca 1,5 A. Si es
necesario limitar la tensién a la salida del
cargador.

«  Si queremos cargar la bateria del emisor a
una corriente superior a 1,5 A, primero
debemos sacar el pack del emisor, de otra
manera corremos el riesgo de estropear por
sobrecarga el circuito de carga de la bateria.

«  Asegurarse siempre, haciendo una prueba de
carga, del corte automatico en el caso de
cargadores que dispongan de esa funcion.
Esto es sobre todo adecuado si queremos
cargar el acumulador original de NiMH
suministrado con un cargador automatico de
NiCd.

e Si el cargador dispone de la funcion Delta
Peak debemos ajustarla.

e No hacer nunca una descarga del
acumulador o un programa de mantenimiento
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a través de la toma de carga, no esta prevista
para este tipo de utilizacion.

»  Siempre conectar primero el cable de carga
al cargador, y después la bateria de emisor 0
receptor. Asi evitaremos los cortocircuitos
entre los conectores del cable de carga si se
tocan entre ellos.

»  Silabateria se calienta durante la carga, hay
que comprobar el estado del pack. Si es
necesario reemplazarlo, o reducir la corriente
de carga.

*  No dejar nunca un acumulador en carga sin
vigilancia.

Proteccion del medio ambiente

Segln la ley alemana actualmente en vigor, cada
usuario es responsable de las pilas o acumuladores
usados. No se pueden tirar a la basura doméstica. Las
podemos dejar en un centro de reciclado de nuestro
ayuntamiento, en uno de nuestros puntos de venta, 0
en cualquier comercio que venda productos de este
tipo. Igualmente nos pueden devolver las pilas o
acumuladores usados que nosotros hayamos vendido,
a portes pagados, a la direccidn siguiente:

Graupner GmbH & Co. KG

Service: Gebrauchte Batterien

Henriettenstr. 94 — 96

D-7323 Kirchheim unter Teck

iDe esta manera colaboraremos eficazmente en la
proteccion del medio ambiente!



Ajuste de la altura de los sticks

Apertura de la caja del emisor

Los dos sticks pueden regularse en altura para
adaptarse a los gustos o necesidades personales y
permitir un pilotaje més fino y preciso.

Mantener sujeta la parte inferior dentada del stick, y
desbloquearlo girando la parte superior del mismo.

R ——

Ahora podemos aumentar o disminuir la altura del stick
girandolo. Una vez la altura ajustada, apretar de nuevo
las dos partes dentadas girdndolas en sentido
contrario.

Leer atentamente los consejos siguientes antes de
abrir el emisor. Aconsejamos que las personas que no
lo han hecho nunca se dirijan al servicio oficial
GRAUPNER més cercano para que lo hagan alli.

La caja solamente debe abrirse en los casos
siguientes:

e Para el cambio de lado del freno del stick del
gas
»  Parael ajuste de la tensién del freno del stick

Antes de abrir la caja apagar el emisor (interruptor en
“OFF").

Abrimos el compartimiento de la bateria y retiramos la
bateria  del emisor segin hemos  descrito
anteriormente.

Localizar y retirar los 6 tornillos de la parte trasera del
emisor con un pequefio destornillador en cruz del
tamafio PH1., tal como se muestra en el siguiente
dibujo:

Disposicion de los tornillos en la parte posterior

FIrmurrer
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Mantener las dos mitades del conjunto unidas, dar la
vuelta a la emisora y dejar caer los tornillos. Ahora
podemos retirar con cuidado la parte trasera de la caja
abriéndola como si fuera un libro, hacia la derecha.

ATENCION:

Un cable de dos hilos junta la tapa del fondo con la
electronica que se encuentra en la parte superior. jEste
cable no debe estropearse nuncal!

Recomendaciones importantes:
»  No hacer ninguna modificacion en el circuito,

S/ no perderemos la garantia del emisor y su
homologacion.

»  No focar ninguna parte del circuito con
elementos meldlicos. No focar la pletina ni
con los dedos.

»  No poner nunca en marcha el emisor
mientras estd ablerto.

Cuando volvamos a cerrar la caja tener en cuenta:

*  Que no queade ningdn cable pisado entre las
aos tapas.

»  Que las dos partes de la caja se adapten
perfectamente una con la otra. No forzar
naoa para gjustar las dos partes.

o No apretar en exceso los tornillos de la caja.
Un exceso de presion puede romperia.

e .. Quelabateria esté reconectaaa.



Tornillo del centro

Muelle de freno

Tornillos de ajuste

Conector de carga

__S_tic_kd_erech_o ==z N Stickiz_qui_ergo

,,....‘_

Antena plegable

Torni!los de ajuste para la fuerza deJ stick

Tornillo del centro

Muelle de freno

1 : Tornillos de ajuste

1%

No tocar el circuito
del emisor
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Cambio del freno del stick

Neutralizacién del muelle

El freno del mando del gas puede ponerse en el stick
de la izquierda o de la derecha, 0 en ambos, segin se
quiera. Abrimos la caja del emisor como se ha descrito
anteriormente.

Para cambiar el freno montado de origen, buscar el
tornillo blanco estriado del stick izquierdo mostrado en
la siguiente foto.

Nota:

El stick de la derecha estd configurado de la misma
manera, pero a la inversa, de manera que el tomillo se
encuentra a la derecha por debajo del punto medio.

Apretar el tornillo hasta que el stick se pueda desplazar
libremente entre los dos fines de carrera, es decir,
hasta que el stick vuelva por si mismo a la posicion
neutra del centro.



Muelle y lamina dentada

Con los dos tomnillos exteriores sefialados en la foto
inferior, podemos ajustar el esfuerzo del muelle, y con
el que estd en la parte més interior el esfuerzo del
freno dentado, esto es posible en cada stick

Nota:

El stick de la derecha esta montado a la inversa, es
decir, que los fomillos se encuentran situados arriba a
la izquierda.

Fuerza sobre el stick de mando

El esfuerzo que hay que generar sobre los sticks se
puede ajustar segun el gusto del piloto. El sistema de
ajuste se encuentra al lado del muelle.

Son los tornillos marcados en la foto inferior. Girando el
tornillo, con un destornillador de cruz, podemos ajustar
el esfuerzo:

» girando hacia la derecha = el esfuerzo sera
mayor

» girando hacia la izquierda = el esfuerzo sera
menor

Nota:
El stick de la derecha estd configurado a la inversa, de
manera que los formnillos se encuentran a la derecha.
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Descripcion del emisor
Elementos de control del emisor

En la parte frontal de la emisora mx-10 HoTT hay una
anilla de fijacién, tal como se muestra en la foto de la
derecha, en la cual podemos fijar una correa. La
posicion de esta anilla estd calculada de tal manera
que el emisor quede perfectamente equilibrado una vez
se cuelga.

Ref. 1121 Correa, anchura 20 mm
Ref. 70  Correa, anchura 30 mm

Antena con base rotativa plegable LED's de status

Gancho para la correa

Asa de sujeccion

Interruptor 3 posiciones
Modo: Alumno / Profesor /
Normal

Interruptor 2 posiciones %,
Canal 5

Interruptor 2 posiciones
Dual Rate

Stick izquierdo Stick derecho
Trim

Trim
Interruptor ON-OFF
Inversor de servos Mezclas alas

Canales 1-5

Tecla de Binding
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Tornillo Tornillo

Conector para la Smart
Box, Ref. Num. 33700
y conexioén al PC

Tornillo —=

Draupner
WA Oy g AT B
Conector de carga =t

Batkry Case Cover

vk i

Tornillo
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Conexion Data

Para la conexion opcional de la Smart-Box, Ref. 33700.
La Smart-Box permite controlar otras funciones del
HoTT, como la curva del servo, el recorrido del servo,
el tiempo del ciclo o el mapping de los canales, y la
telemetria del HoTT — ver la seccidn “Telemetria” de la
pag. 45.

Encontraremos informaciones mas amplias sobre la
Smart-Box en el catdlogo general Graupner FS y en la
pagina web www.graupner.de

Este conector podemos usarlo también para conectar
el emisor a un PC funcionando en Windows XP, Vista o
7, usando el cable adaptador USB opcional, ref. nim.
7168.6 y el cable de conexion ref. niim. 7168.6A.

El software que se necesita en el PC, incluidos los
correspondientes drivers, se pueden descargar de la
seccioén de Donwload del correspondiente producto en
www.graupner.de

Una vez hemos instalado el software necesario,
podemos actualizar el emisor a través de esta
conexion.



Utilizacion del emisor por primera vez
Generalidades relativas al emisor mx-10
HoTT

Generalidades

LED Status

Alarma

Descripcién

LED Verde: fijo

Emisor ON, pero sin Binding con el receptor
0, receptor con Binding, pero sin sefial de telemetria

LED Naranja: fijo

Emisor modo “Normal”, seleccién pais: general

LED Naranja: parpadeo

Emisor modo “Normal”, seleccién pais: Francia

En teoria el sistema Graupner HoTT permite el uso
simultaneo de hasta 200 modelos.

Pero en la practica, teniendo en cuenta las condiciones
de homologacion para la utilizacién de emisores en la
banda ISM de 24 GHz, el nimero se reduce
considerablemente. No obstante, siempre es posible
utilizar mas modelos simultaneamente en la banda de
2,4 GHz que en las frecuencias de 35/40 MHz usadas
hasta ahora. Por lo tanto el Unico factor limitador -
como ha sido siempre — es probable que sea el tamafio
del espacio (aéreo) disponible. El hecho de no ser
necesario el procedimiento de control de frecuencias
garantiza una enorme ganancia de seguridad,
especialmente en los campos de vuelo amplios con
grupos de pilotos distribuidos en varios sitios, como por
ejemplo las laderas, donde no es necesario el control.

¢ Esta la bateria cargada?

Cuando adquirimos el equipo RC, la bateria del
transmisor estd descargada, por lo que debemos
cargarla tal como se ha descrito en la pagina 13. Si no
lo hacemos, al llegar a un cierto voltaje, oiremos una
alarma acustica de aviso de carga baja, y el LED de
status parpadeara cinco veces en rapida sucesion,
para recordarnos que debemos cargar la bateria.

El umbral del aviso para la bateria del emisor se puede
seleccionar en el menu “TX” de la Smart-Box opcional,
pagina 46.

Poniendo el emisor en marcha

LED Naranja: parpadeo una
vez

Dos Bips después de
ON

Modo emisor: alumno

LED Naranja: parpadeo dos
veces

2 x Dos Bips después
de ON

Modo emisor: profesor

LED Naranja: parpadeo tres
veces

Tres Bips después de
ON

Mala calidad de sefal en el receptor

LED Naranja: parpadeo cuatro
Veces

Cuatro Bips después
de ON

Mala calidad de sefial en el canal de retorno

LED Naranja: parpadeo cinco
veces

Cinco Bips después
de ON

Bateria del emisor descargada. De origen el aviso estd
ajustado a 4.5 V, se puede modificar en el mend “TX” de la
opcional Smart Box, pagina 46

Cuando ponemos el emisor en marcha el LED de
status se puede iluminar constantemente o parpadear
para indicar el modo de emisién.

Ver la siguiente tabla;

Primero debemos seleccionar el modo de emision “normal”, “profesor” o “alumno” con el interruptor de tres posiciones de

la parte superior izquierda del emisor:

Modo normal

profesor
alumno

El emisor se suministra en el modo normal. Por lo
tanto, para un uso normal no tenemos que
cambiar nada. Para poder seleccionar los modos
de profesor o alumno, leer el capitulo “Sistema
Trainer”, de la pagina 60.

Para cambiar de modo, mover el interruptor del emisor a la posicién que necesitemos, mantenemos pulsado el botén de
Binding y ponemos en marcha el emisor.
Nota: Después de programar el modo “normal”, el emisor queda programado en el modo Fail Safe (ver la pégina 43), si
no queremos programar nada en esta seccién, paramos el emisor de nuevo.

El tipo de modo programado se indica con el LED y los Bips de la alarma después de poner en marcha el emisor, ver la

tabla superior.
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Notas importantes.

El emisor suministrado en el set estd
ajustado de origen de tal manera que puede
ser utilizado en la mayor parte de los paises
europeos (a excepcion de Francia). Si debe
utilizarse en este pais ES IMPRESCINDIBLE
poner el emisor en modo ‘FRANCE’, ver la
pégina 36. NO SE PUEDE UTILIZAR EL
MODO UNIVERSAL / EUROPA EN
FRANCIA!

Con el emisor mx-10 HoTT y el receptor
suministrado de origen, que ya tiene el
Bindling hecho, podemos mandar hasta cinco
S6rvos.

Cuando ponemos en marcha el emisor, 0
cuando hacemos el Binding, o durante los
ajustes, debemos tener siempre en cuenta
que la antena del emisor esté
suficientemente alejada de las antenas del
recepior. Si estamos demasiado cerca el
receptor se satura y el LED verde del
receplor se apagard. En ese momento e/
canal de retomo de la informacion no es
funcional. Paralelamente, e/ LED de siatus
naranja parpadea cualro veces en rapida
sucesion, y empiezan los correspondientes
avisos acusticos. Al mismo tiempo el emisor
entra en Fail -Safe.

Si se da el caso, aumentar la distancia entre
las antenas hasla que los LED's aparezcan
‘normales’”.

Update del firmware del emisor

Actualizacién del firmware

Las actualizaciones del emisor se hacen bajo nuestra
responsabilidad, usando la interface de 3 pins de la
parte posterior del emisor para la conexién al PC, que
debe tener un sistema operativo Windows XP, Vista o
7. Para establecer conexion con el PC sera necesario
un adaptador USB ref. nim. 7168.6 y el cable ref. nim.
7168.6A, que son opcionales.

Las actualizaciones e informaciones disponibles se
encuentran y se pueden descargar de nuestra web

www.graupner.de

Nota:

Después de haber registrado el emisor en
hiips/www.graupner.de/de/service/produktregistrierung
seremos informados por mail autométicamente de las
Ultimas actualizaciones disponibles.

Update del software del mx-10 HoTT

Nota:

Asegurarse del estado de la carga de la bateria del
emisor antes de caaa actualizacion. Como medida de
seguridad recomendamos fener la bateria cargada al
méximo.

1. Instalacion de los drivers

Tenemos que instalar el software del driver necesario,
incluido en la carpeta “USB Drivers” dentro del paquete
del programa, en nuestro PC o portatil para que el
ordenador pueda manejar la interface USB integrado
en el emisor.

Iniciamos la instalacion de los drivers haciendo un
doble clic en el fichero correspondiente y sequir las
instrucciones de la pantalla. Una vez el software esta
correctamente instalado, se debe reiniciar el
ordenador. Los drivers solamente deben instalarse una
vez.
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2. Estableciendo la conexion entre emisor y PC

Con el emisor parado, conectar el cable USB a través
del conector de 3 polos en la parte posterior del emisor.
Colocar el conector de tal manera que el cable naranja
esté a la izquierda, es decir, hacia el centro del emisor,
y el cable marron a la derecha, hacia el exterior del
emisor. No aplicar excesiva fuerza.

3. Actualizacion del software del emisor del mx-10
HoTT

Iniciar el programa
“Firmware_Uprade_grStudio_VerSX.X"  desde la
carpeta correspondiente con un doble clic. (En el
momento de la impresién de este manual, la version
actual 1.3 arranca sin instalacion previa.):

Seguimos la secuencia “Menu” “Port Setup” o abrimos
el “Controller Menu” y clicamos en “Port select”.

& ] cwa |




Ahora seleccionamos en la ventana “Port select’ el
puerto COM correcto, es decir, aquel al cual esta
conectado el USB de la interface. El puerto correcto se
reconocera por la designacion “Silicon Labs
CP210xUSB to UART Bridge” en la columna “Device
name”. En el siguiente ejemplo es el puerto “COM 3.
Ahora pulsamos la opcion “HoTT Module Upgrade” del
“Menu”, o abrimos el “Controller menu” y clicamos en
“HoTT Module™

HoTT Module

(1] :J3]4]s)
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Clicamos en el botén marcado como “File Browse” y
seleccionamos el fichero de update del firmware que
necesitemos, con la extensién “bin”, de la ventana
“Open file” que aparece entonces.

Los ficheros de firmware tienen un cddigo de
produccién propio, es decir, si accidentalmente
seleccionamos un fichero que no corresponde al
producto (por ejemplo un fichero de update de receptor
en lugar de un fichero de update de emisor) aparece
una ventana “Product code error” y el procedimiento de
update no se inicializa.

Si todavia no lo hemos hecho, ponemos el emisor en
OFF e iniciamos el proceso de actualizacion clicando
en la tecla “Download Start”.

Esperamos hasta que la barra de progreso empieza a
moverse. Esto puede durar algunos segundos. Ahora

ponemos el emisor en marcha con el botén de Binding
pulsado. Después de algunos segundos aparece en el
display de status “Found target device ..”. Ahora
soltamos el boton de Binding. El proceso de
actualizacion empieza ahora, y la barra de progreso
empieza a correr:

twgmm i T ki

Dw Rasl Mermurre The WSH Cabile Duwaring Fimmsars Downbhsed

(10213} 05

| e sema iy
-

B Py

CORCRLRD R B

= -

No interrumpir el proceso de Update, que termina
cuando la barra de progreso ha llegado a su extremo
derecho, y aparece el mensaje “Firmware Dowload
Success’, se oye también un breve pitido y el LED de
status de la emisora cambia de naranja a verde:
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Clicamos en “OK”. A continuacion paramos el emisor y
desconectamos el cable USB entre el emisor y el PC o
portatil.

Si la barra de progreso se bloquea sin continuar con su
evolucién, cerramos el programa y repetimos el
proceso de update. Es importante comprobar cualquier
mensaje de error que pueda aparecer.

4. Inicializacion del emisor

Después de que el proceso de actualizacion se haya
hecho correctamente - antes de usar de nuevo el
emisor — DEBEMOS proceder a reiniciarlo, por razones
de seguridad:

Mantenemos pulsado el botén de Binding en el emisor
y lo ponemos en marcha. Ahora soltamos el botén de
Binding. Excepto la informacion del Binding, todos los
otros ajustes necesarios pre-programados en el emisor
han hecho un reset a los ajustes de fabrica, y si son
necesarios deben ajustarse de nuevo.

Atencion: Cuando la instalacién en modo “normal” esté
completa el emisor se pondrd en Modo Fail-Safe
(p4gina 43), si no tenemos que programar nada aqui,
ponemos el emisor en OFF.
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Utilizacion del receptor por primera vez
Generalidades relativas al receptor GR-12

Sistema de recepcion

El set de radio control de la mx-10 HoTT incluye un
receptor bidireccional en 24 GHz GR-12, con
capacidad para conectar hasta 6 servos.

Para poder crear una conexion, primero debemos “unir”
el receptor a “su” emisor Graupner HoTT, este
procedimiento es conocido como “Binding”. No
obstante, el Binding solamente es necesario la primera
vez que se “une” un receptor a la memoria del emisor
(ver las paginas 38 o 42), De origen, en el equipo
suministrado, el Binding ya viene hecho de fabrica para
el receptor del set. Solamente necesitamos hacer el
proceso de “Binding” en receptores adicionales. El
proceso también debe repetirse si por algin motivo
cambiamos de emisor.

Por esta razén, cuando conectamos el receptor GR-12
HoTT suministrado en el set a su alimentacion, y lo
ponemos en marcha, el LED integrado brilla
brevemente en verde, y se apaga de nuevo, indicando
que “su” emisor no esta en el rango de alcance, o esta
parado. Si hay conexién, el LED permanece iluminado
en verde.

Nota.

Si el LED esta iluminado en verde pero el receptor no
obedece ni a la tecla SET ni a las ordenes del mando,
comprobar la polaridad de alimentacion del receptor.

Visualizacion de la tension del receptor

Si se establece la relacidn telemétrica, la tension del
acumulador del receptor se muestra en el display “RX
DATAVIEW” de la Smart-Box opcional, indicada como
RVOLT.

Alarma de temperatura
Si la temperatura baja por debajo de un cierto valor (de
origen -10°C) o si sobrepasa un valor también

programado (de origen +70°C), se activa una alarma
sonora en el emisor en forma de Bip a intervalos de un
segundo.

Conexi6n de los servos y polaridad

Las tomas para servos de los receptores Graupner
HoTT estdn numeradas. Los conectores tienen
polaridad (prestar atencion a las esquinas), de manera
que no se pueden montar al revés. No forzarlos nunca
ala hora de montarlos.

La alimentacién se puede hacer por las diferentes
salidas de los servos. Si no hay ninguna salida de
servo libre se puede utilizar un cable en Y ref. nim.
3936.11, y conectar la bateria y un servo a la misma
salida del receptor.

iNo conectar nunca estas tomas con la polaridad
cambiada! La inversién puede destruir el receptor y los
elementos que estan conectados a él.

La funcion de cada canal por separado se determina
por el emisor que estemos usando, no por el receptor.
La salida del servo del motor viene determinada por el
equipo de radio control, y es diferente segin el modo
de vuelo.

Por ejemplo, en el caso de los equipos de radio control
Graupner la funcién de motor esti asignada a los
canales 1 para los modelos de aviones, 0 6 para los
helicopteros.

Salida del servo 5: “SERVO” 0 “SENSOR”
En la salida del servo 5, indicada ademés con una “T"
adicional ...

. GR-12!
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... podemos colocar un cable adaptador ref. ndm.
7168.6A para actualizar el receptor, o0 poner un sensor
de telemetria.

Pero para que el elemento conectado pueda
reconocerse correctamente por el receptor, es
necesario que definamos esa salida como “SERVO” o
como “SENSOR”. Esto se hace en el menu
“Telemetry”, en la pagina “RX CURVE” en el sub-menu
“SETTING DATA VIEW". Para méas detalles ver a partir
de la pégina 53:

RX CURVE L

»CURVE1 CH : ez
TYPE : A

CURVEZ2 CH : 85
TYPE : A

CURVE2 CH - B4
TYPE : B

5CH FUNMCTIOM: SERVO

En esta pagina, localizar el simbolo “>” del borde
izquierdo de la pantalla, usamos las teclas INC o DEC
para desplazarlo a la ultima linea, y pulsamos las
teclas INC+DEC simultineamente:

RX CURVE O
CURVE1 CH : @2
TYPE - A
CURVE2 CH : 85
TYPE : A
CURVE3 CH : 04
TYPE B
»5CH FUNCT 1 ON - 337

Con una de las flechas INC o DEC de la derecha
seleccionamos la alternativa “SENSOR”:

RX CURVE L&
CURVE1 CH : B2
hanz A
CURVEZ CH : 8BS
TYPE A
CURVE3 CH : 64
YPE B
»5CH FUNCT I ON:EEIEHIY




Una nueva pulsacion sobre las teclas INC+DEC finaliza
el procedimiento.

Notas finales.

»  La gran mayor resolucion que se obtiene con
el sistema HoTT para el control de los
Servos, se convierte en una respuesta mucho
mas directa que con antiguas tecnologias.
Hay que tomar un cierfo tempo para
acostumbrarse a esta velocidad.

e S/ queremos usar un variador de velocidad
con el sistema BEC* integrado en paralelo
con una bateria de receptor independiente,
en muchos casos (dependiendo del variador
ade velociaad) el terminal positivo (cable rojo)
aebe sacarse del conector de tres polos,
como se muestra en el diagrama. Asegurarse
de leer correctamente  las  nolas
suministradas por el fabricante del variador
antes de hacer nada.
Levantar
cuidadosamente la )
pestafia central (1), Pl
y tirar del cable rojo ~
2.  Alslar el A
conector con cinta
aislante para evitar los cortocircuitos (3).

Respetar las notas para la instalacion de los servos,
receptor y antena que se encuentran en la pgina 28.

* Battery Elimination Circuit

Reset

Para efectuar un Reset del receptor, mantenemos
pulsada la tecla SET del receptor mientras lo
ponemos en marcha. Después la soltamos.

Si se ha hecho el reset con el emisor parado o0 en un
receptor sin Binding, el LED del receptor parpadeara
durante 2 o 3 segundos en rojo lentamente, y sera
posible, desde el emisor, efectuar un Binding
inmediatamente después.

Si el Reset se ha hecho en un receptor con Binding, y
si la memoria correspondiente esta activada cuando se
pone el emisor en marcha, el LED se pone en verde
poco tiempo después para indicar que el conjunto
emisor / receptor esta de nuevo operativo.

Atencion:

Después de un Reset, TODOS los ajustes del receptor
vuelven a los de fabrica, e excepcion de los datos
especificos del procedimiento Binding.

Si hacemos un RESET sin querer, deberemos volver a
entrar todos los ajustes que se hayan hecho con el
ment de telemetria.

No obstante, es muy aconsejable hacer un RESET
cuando colocamos el receptor en otro modelo. De esta
manera evitaremos enconiramos ajustes que no
corresponden a este nuevo moadelo.
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Actualizaciones del receptor (Update)

Las actualizaciones del receptor se hacen por la
conexion de telemetria del receptor — en el caso del
receptor GR-12 suministrado con el set, es la salida 5,
que esta marcada con una “T” - con la ayuda de un PC
equipado de un sistema operativo Windows XP, Vista o
7. Para ello es necesario el cable interface USB ref.
7168.6 y el cable adaptador 7168.6A

Siempre debemos poner el conector en el GR-12 con
el cable marrdn o negro hacia arriba.

Las Ultimas actualizaciones e informaciones
disponibles se pueden encontrar en nuestra web
www.graupner.de desde el download correspondiente.

Nota:

Después de haber registrado el receptor en
http./www.graupner. de/de/service/produktregistrierung
seremos informados por mail automaticamente de las
Ultimas actualizaciones disponibles.

Update del firmware del receptor

Nota:

Asegurarse del estado de la carga de la bateria del
receptor, 0 cargarla si es necesario antes de cada
actualizacion. Como medida de seguridad lo mejor es
tener la bateria completamente cargada.

1. Instalacion de los drivers

Si todavia no lo hemos hecho, instalar el necesario
software de los drivers de la interface del USB, ref.
7168.6, tal como se describe en la pagina 21.

2. Estableciendo la conexion entre receptor y PC

Conectar el cable interface del USB, ref. nim. 7168.6 a
través del cable adaptador ref. nim. 7168.6A en el
conector “- + T" del receptor. Estos conectores estan
protegidos contra las inversiones de polaridad, por lo
que hay que respetar los pequefios perfilados en los

laterales. No usar la fuerza, los conectores deben
entrar faciimente.
Conectar la interface USB con el cable USB

Cable adaptador
Ref. NOm. 7168.6A
—-_—

| 2.46Hz Silo hay:
: ER 2 Sacamos el cable central rojo

Grovgner IHETT

(PC-USB / mini-USB) al ordenador o portatil. Si la
conexion es correcta, el LED rojo de la interface se
iluminara  durante  algunos  segundos.  Ahora
desconectamos la alimentacion del receptor.

3. Programa de utilidades para actualizar el firmware
En el PC, arrancar el programa “Graupner_
Firmware_grStudio_VerSX.X.exe” con un doble clic.
Este programa se encuentra entre los ficheros
almacenados en la carpeta “Firmware-Updater”. (En el
momento de imprimir este manual, la versién actual del
programa es la 1.3 y puede iniciarse sin estar instalado
primero).

Dentro de “Menu” seleccionar “Port Setup’,
alternativamente abrimos el “Controller Menu” y
clicamos en “Port select”:
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En la ventana “Port Select” seleccionar el puerto COM
al cual esta conectado la interface USB. Esta se puede
identificar con el nombre “Silicon Labs CP210x USB to
UART Bridge”, en la columna “Device name”, en el
ejemplo se muestra como el puerto “COM 3”.

Ahora en la opcidn “HoTT Receiver Upgrade” dentro de
“Menu”, abrimos el “Controller Menu” y clicamos en
“HoTT Receiver”:
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Los ficheros de firmware tienen un codigo de
producciéon propio, es decir, si accidentalmente
seleccionamos un fichero que no corresponde al
producto (por ejemplo un fichero para actualizar un
emisor en lugar del receptor), aparecera la ventana



“Product code error” y el block de inicio del
procedimiento de update no se iniciara.

Si todavia no lo hemos hecho, desconectamos la
alimentacién del receptor, e iniciamos el procedimiento
de actualizacién clicando en el boton “Download Start”.
Esperamos que empiece el progreso de la barra.
Dependiendo de la velocidad del ordenador que
estemos utilizando, este proceso puede tardar algunos
segundos. Ahora ponemos en marcha el receptor
mientras mantenemos pulsada la tecla SET. Después
de algunos segundos el mensaje “Found target device
..." aparecerd en el display de estado. Ahora podemos
soltar la tecla del receptor. La actualizacién del
firmware actual se inicia automaticamente después de
la aparicion de este mensaje, y la barra de progreso
empieza a correr.

Do Mol Remaowe Tha USHE Cabls During Rrmssene Dowaload

[

P P Syl
il

bl |
AL sy i

BERRRERELECLRL DRI nanannannen

AT T b IE sy 1

Fuyel g e
[ T
PR

Faacieg [ lavs 01

No obstante, si no se ha detectado el receptor
aparecera la ventana con el aviso “Target device ID not
found”.

s Hd

De Rot Reswowe The USE Cable During Firmesare Download

Si el proceso termina antes de llegar al 100% de la
marca, desconectar el receptor de la fuente de
alimentacioén y probar de iniciar la actualizacion de
nuevo. Para ello realizar de nuevo los pasos anteriores.
El display de estado y la barra de progreso nos
muestran el progreso de la actualizacion del firmware.
La actualizacién finaliza cuando el mensaje “Download
Process Complete!!” aparecen en la Ultima linea del
display de estado de la operacion.

El LED verde del receptor se ilumina durante el
proceso de actualizacién. Después de que el proceso
de actualizacién haya concluido correctamente, el LED
se apaga.

Parar el receptor, desconectar el cable interface y
repetir el proceso para cualquier otro receptor que
necesitemos actualizar.

4. Inicializacién del receptor

Una vez concluido con éxito el proceso de
actualizacion DEBEMOS llevar a cabo el proceso de
inicializacion antes de usar el receptor de nuevo. Esto
es necesario por razones de seguridad.

Para ello pulsamos y mantenemos pulsada la tecla
SET del receptor mientras ponemos el receptor en
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marcha, y después de aproximadamente 3 segundos,
el LED se apaga. Soltamos el boton SET. Cuando
ponemos en marcha de nuevo el receptor, el LED
verde del mismo se ilumina de forma continua después
de 2 0 3 segundos. A excepcién de la informacion
memorizada del Binding, todos los otros ajustes que
hayamos programado en el receptor volveran a los
valores por defecto de origen, y deberemos volver a
entrarlos si los necesitamos.



Consejos para el montaje

Instalacién del receptor

Independientemente  del sistema de recepcién
Graupner que estemos usando, el procedimiento es
siempre el mismo:

Las antenas del receptor siempre deben montarse al
menos a 5 ¢cm de cualquier parte metalica y cables que
no estén conectados directamente al receptor. Esto
incluye no solamente piezas metélicas o de fibra de
carbono, si no también servos, motores eléctricos,
bombas de combustible, cables de cualquier tipo, efc...
Lo ideal es que el receptor se instale en un lugar del
modelo que sea facilmente accesible, lejos de los otros
componentes instalados. En ninglin caso enrollar los
cables de los servos a la antena del receptor, o
hacerlos pasar cerca de él.

Los tests han demostrado que una instalacién vertical
de la antena da los mejores resultados a grandes
distancias. En el modo Diversity (dos antenas), la
segunda antena debe posicionarse de manera que
forme un &ngulo de 90° respecto a la primera.

Las salidas para las conexiones en los receptores
Graupner estan numeradas. La alimentacién del
receptor puede hacerse desde cualquier salida del
receptor, pero si es necesario podemos conectar un
cable en Y ref. 3936.11 para poner un servo y la
alimentacién en la misma salida.

La siguiente seccion contiene notas e ideas de ayuda
de cémo instalar los componentes del equipo de radio
control en el modelo:

1. Embalar el receptor con una mousse antiestatica de
un minimo de 6mm de espesor. Fijar la mousse con
gomas elasticas alrededor del receptor para protegerlo
de las vibraciones, los aterrizajes un poco violentos y
los golpes.

2. Los interruptores deben instalarse de manera que
queden protegidos de las vibraciones y de los gases

del escape. La palanca debe poder desplazarse
libremente en toda su carrera.

3. Montar siempre los servos con los anillos de goma y
los casquillos de laton, para amortiguar las vibraciones
fuertes y ofrecer un cierto grado de proteccién a la
parte mecanica. No apretar los tornillos demasiado
fuerte, si no se aplastaran los anillos de goma y no
haran su efecto de amortiguador. Solamente si los
tornillos se aprietan correctamente los servos se
protegeran eficazmente contra las vibraciones. El
dibujo inferior muestra como fijar correctamente un
servo. Los casquillos de latén se montan por debaijo,
dentro de los anillos de goma.

Pata de fijacion

Anillo de goma

Casquillo
de latén

4. Los palonieres de los servos deben poder moverse
libremente en todo su arco. Comprobar que no haya
ningln obstaculo que bloquee el recorrido.

El orden en la cual los servos se conectan al receptor
viene determinado por el tipo de modelo.

Ver la asignacion de las salidas de los servos en las
paginas 34y 35.

Asegurarse de leer las notas de seguridad de las
paginas 3 ... 7.

Si se pone el receptor en marcha cuando el emisor
todavia esta parado los servos pueden empezar a
moverse incontroladamente. Esto lo podemos evitar
poniendo el sistema en marcha en el siguiente orden:
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poner primero en marcha el emisor
y después el receptor

Cuando el vuelo ha terminado

parar primero el receptor
y después el emisor

Durante la programacién del emisor, comprobar que
los motores eléctricos no pueden arrancar por
descuido, o si tenemos un motor de explosién con
arranque eléctrico que este no se pueda poner en
marcha solo. Como medida de seguridad, desconectar
primero el acumulador de propulsion, o cortar la
alimentacién del combustible si se trata de un motor
térmico.



Alimentacién del receptor

La utilizacién del modelo solo puede hacerse con una
alimentacién correcta y fiable. Reenvios sin puntos
duros, una bateria cargada, cables de la bateria de
seccion suficiente, una resistencia minima a nivel de
las tomas, etc., ayudan a minimizar la energia
consumida, pero si la tension del receptor mostrada en
la pantalla del emisor desciende sin parar, hasta llegar
a un nivel demasiado bajo, seguir las siguientes
indicaciones:

En primer lugar, asegurarnos que las baterias estan
bien cargadas cada vez que ponemos el modelo en
marcha. Utilizar contactos e interruptores de resistencia
interna minima. Medir la caida de tensién en el cable
bajo tensién, ya que los nuevos interruptores de alta
intensidad pueden provocar caidas de tensién del
orden de 0,2 V. En funcién del envejecimiento y de la
oxidacién a nivel de los contactos, este valor puede
multiplicarse varias veces. Las pequefias vibraciones
constantes a las cuales son sometidos los contactos
pueden igualmente provocar un lento aumento de la
resistencia.

Incluso pequefos servos del tipo Graupner/JR DS-281
pueden llegar a consumir hasta 0,75 A cuando se
bloquean. Cuatro servos de este tipo en un avién de
porex por ejemplo, pueden “pesar’ demasiado para la
alimentacién embarcada, llegando a consumir hasta 3
amperios ...

Por lo tanto es importante escoger una alimentacion
que no se venga abajo con fuertes consumos y que
sea capaz en todo momento de suministrar la tension
suficiente. Para el célculo de la capacidad necesaria
del acumulador, es recomendable partir del principio
que son necesarios al menos 350 mAh para cada
servo analégico y al menos 500 mAh para cada servo
digital.

SegUn este principio, un acumulador de 1400 mAh sera
el minimo imprescindible para un receptor con 4 servos
analdgicos.

En el célculo debemos tener igualmente en cuenta el
consumo del receptor, que, debido a su funcion bi-
direccional, consume aproximadamente 70 mA.
Independientemente, es aconsejable alimentar el
receptor con dos cables, por ejemplo, si utilizamos un
interruptor 0 un regulador de tension provisto de dos
cables de alimentacion para ir al receptor. Si
necesitamos una o las dos de estas salidas para
conectar un servo, un variador, etc. podemos utilizar un
cable en Y Ref. 3936.11 que se conecta entre el cable
y el receptor, ver el esquema inferior. Gracias a esta
doble conexion del interruptor o regulador de tension
reduciremos no solamente el riesgo de una rotura de
un cable, si no que aseguramos también una
alimentacion constante de los servos.

Funcién auxiliar

Alimentacion del
receptor estabilizada

il Ref. 3936.11
| omm [ | PRXRef 4136

Acumuladores NiMH de 4 elementos

Los packs de 4 elementos tradicionales son una buena
eleccion para alimentar nuestro conjunto de recepcion
Graupner HoTT, a condicion de respetar las
condiciones descritas anteriormente, es decir, que
tengan una capacidad y tensién suficientes.

Acumuladores NiMH de 5 elementos

Los packs de 5 elementos tienen un rango de
aplicacién mas amplio. Hay que tener en cuenta que
algunos servos del mercado no soportan la tensién
continua de un pack de 5 elementos, sobre todo
cuando esta recién cargado. Notaremos rapidamente
que estos servos no funcionan correctamente por el
tipico “ronroneo”.

Por ello debemos consultar las especificaciones de los
servos utilizados, antes de escoger la opcion de un
pack de 5 elementos.
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Acumuladores de Nanofosfato® de 2 elementos (A123)
En estos momentos, estos nuevos elementos son
seguramente la mejor opcién. Con un envoltorio
protector metalico, estos elementos, capaces de
absorber carga rapida con un cargador apropiado, son
mucho més resistentes. Ademas, el nimero de ciclos
de carga / descarga de estos elementos es netamente
superior a los de los acumuladores de LiPo.

La tension nominal de 6,6 V de un pack de
acumuladores de Nanofosfato® de 2 elementos no
supone ningun problema para los receptores Graupner
HoTT, ni para los servos, variadores, girdscopos, efc.
en los que estad expresamente especificado que
pueden funcionar en rangos de tension elevados. Hay
que tener siempre en cuenta que todos los servos,
variadores, giréscopos, etc. antiguos solo admiten una
tension de 4,8 a 6 Volts. Su conexién al receptor
necesita por tanto forzosamente de la utilizacién de un
regulador de tensién, estabilizado, por ejemplo el PRX
ref. 4136, ver anexo. Si no, el riesgo de deteriorar
rapidamente los elementos conectados es muy grande.

Acumuladores LiPo de 2 elementos

Con la misma capacidad, los packs de LiPo son
netamente mas ligeros que los tipos de acumuladores
citados hasta ahora, aunque al no disponer de
envoltorio metalico son més sensibles a los esfuerzos
mecanicos y a los golpes. No estan adaptados para
aceptar cargas rapidas, que solamente podemos hacer
en ciertas condiciones, igualmente el ciclo de cargas /
descargas es el mismo por ejemplo que para las
baterias de Nanofosfato®.

La alta tensién nominal de 7,4 V de un pack de LiPo de
2 elementos no supone ningln problema para los
receptores Grauypner HoTT, ni para los servos,
variadores, giréscopos, etc. en los que estd
expresamente especificado que pueden funcionar en
rangos de tensién elevados.

Hay que tener siempre en cuenta que todos los servos,
variadores, giréscopos, etc. antiguos solo admiten una
tension de 4,8 a 6 Volts.



Su conexion al receptor necesita por tanto
forzosamente de la utilizacién de un regulador de
tension, estabilizado, por ejemplo el PRX ref. 4136, ver
anexo. Si no, el riesgo de deteriorar rapidamente los
elementos conectados es muy grande.
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Definiciones de los términos

Funciones de mando, controles del emisor,
sefial de entrada (input), canales, mezclas,
interruptores, controles como interruptores,
Smart-Box

Para facilitar la utilizacion de las instrucciones de la
mx-10 HoTT se explican a continuacién las definiciones
de diferentes expresiones que se utilizaran
continuamente a lo largo de ellas.

Funciones de mando / Canales

Entendemos como funciones de mando -
independientemente del tratamiento de la sefial en el
emisor - la sefial emitida para mandar una funcién en
concreto y que debe controlarse. Por ejemplo, en los
modelos de avién estas funciones corresponden al
motor, la direccion y los alerones, en los helicopteros al
paso colectivo, el roll y el nick. La sefial de una funcion
de mando puede transmitirse directamente, 0 por una
mezcla a uno 0 mas canales. Un ejemplo tipico es la
utilizacién de dos servos separados para el mando de
los alerones, o una cola en V. La funcién de mando
tiene influencia directa en el recorrido mecanico del
servo correspondiente.

Controles del emisor

Entendemos por controles del emisor los elementos
mecanicos del emisor que son movidos por el piloto
para que los servos, variadores, etc. conectados al
receptor puedan funcionar. Los controles incluyen:

e Los dos sticks para los canales 1 a 4: tanto
en los modos de avion como en el de
helicoptero las cuatro funciones pueden
intercambiarse, es decir, tener el mando de
motor a la derecha o a la izquierda. Al stick
para el motor (o0 aerofrenos) nos referiremos
normalmente como Ch1 (Canal 1).

« Interruptor para el canal 5: en el caso de los
elementos de mando proporcionales el

desplazamiento de los servos es proporcional
al desplazamiento de los elementos de
mando, en el caso de un interruptor de dos o
tres posiciones, el servo solamente se
desplazara a esas dos o tres posiciones.

Senales de entrada (input)

Se trata de un punto imaginario en la ruta de emision
de las sefiales que en ningun caso debe considerarse
el punto de conexion de los elementos de mando en el
circuito interior. Los menus “Stick mode” y “Transmitter
control setting” afectan la carrera de la sefial “después”
de este punto, y es posible (y probable) que haya
diferencias entre el nimero del control del emisor y el
numero del canal correspondiente.

Canales

Este es el punto en la ruta de la sefial a partir del cual
la sefial contiene todas las informaciones para un servo
determinado - ya sea generada directamente a través
de un control del emisor o a través de una mezcla - y
llamaremos a est4d sefial canal. Esta sefal, que
solamente puede ser modificada desde el menu “Servo
settings” sale del emisor por el médulo HF. Una vez
llega al receptor esta sefal todavia puede modificarse
por los ajustes en el menl de telemetria, para
finalmente mover el servo correspondiente.

Mezclas

El software del emisor incluye un cierto nimero de
mezclas. Estan destinadas a permitir que una funcion
de mando afecte a uno o mdltiples servos. Para méas
informacién ver las numerosas funciones de mezcla de
la Smart-Box descritas en la pagina 34 de este manual.

Interruptor

El interruptor montado de origen para el canal 5 mueve
el servo conectado entre las posiciones minima y
maxima.
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Smart-Box
La utilizacién opcional de la Smart-Box permite el uso
de muchas otras funciones del HoTT, tales como:

«  Visualizacién del voltaje del emisor con aviso
de bajo voltaje programable.

e Temperatura del receptor

*  Recorrido del servo

*  Mapping de los canales

e Ajuste de las mezclas

»  (Calidad de la sefal

»  Voltaje del receptor

»  Posicidn del punto neutro de los servos

«  Tiempo de los ciclos

»  Ajustes del Fail-Safe para los canales

e Servotest

Ver la seccion “Telemetria” de la pagina 45.

Podemos encontrar mas detalles del Smart-Box en el
catadlogo general Graupner FS, o en nuestra web
www.graupner.de/en




Trims digitales y calibracion de los

sticks
Descripcion de esta funcion

Trim digital con indicaciones visuales y acusticas

Los dos sticks dobles estan equipados con trims
digitales. Cuando efectuamos una corta presion a la
tecla del trim en un lado u otro (un “clic’), la posicion
neutra del servo respecto al stick asociado cambia en
un incremento. Si mantenemos la tecla pulsada
durante més tiempo, la velocidad de desplazamiento
del trim aumenta en la direccién correspondiente.

El grado de ajuste del trim también se sefala
“acUsticamente”, ya que el tipo de tono cambia segin
el ajuste. Para reencontrar el neutro en pleno vuelo no
es por tanto necesario mirar la emisora, una vez
pasado el neutro se produce un pequefio tiempo sin
respuesta.

Las posiciones de los trims son memorizadas
automaticamente.

Los trims digitales solamente funcionan con el emisor
en ON. Cuando el emisor estid parado OFF, aunque
accidentalmente toquemos el trim, no se produce
ningin cambio en los ajustes.

Calibracion de los sticks

Si sospechamos que los puntos neutros de los cuatro
sticks (controles del emisor 1 ... 4) no corresponden
exactamente al 0% del recorrido, los podemos
comprobar y - si es necesario — corregir, con el
siguiente procedimiento:

Ponemos el emisor en OFF, y colocamos la ficha de
programacion en el conector DATA de la parte
posterior, y el Jumper de la parte delantera del emisor
en la posicion “DELTA”. Poner los dos sticks en la
posicién central. Poner el emisor en ON. El emisor
empieza a emitir Bips durante 10 segundos, a uno por
segundo. Durante estos 10 segundos movemos los dos
controles a los extremos del recorrido, de manera que
el emisor los pueda memorizar. Después de estos 10
segundos la calibracién queda completada, y el emisor
vuelve al modo de funcionamiento normal, los Bips
desaparecen. Paramos el emisor y sacamos la ficha de
programacion de la parte posterior.

jNo usar el equjpo de radiocontrol con la ficha de
programacion colocada!

Si es necesario, colocar el Jumper en la posicion
correcta para nuestro modelo.

Si no hemos tenido tiempo de poner todos los sticks en

/as  posiciones  extremas, podemos repetir el
procedimiento.
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—— Modelos de aviones

Este programa ofrece el soporte adecuado para
aviones normales con hasta dos servos para los
alerones, modelos con cola en V, y modelos Deltas /
Alas volantes con dos servos de alerones / profundidad
(elevon).

No obstante la mayor parte de los modelos de aviones
o de planeadores tienen colas “clasicas”, con un servo
para la profundidad, un servo para la direccién, un
servo para los alerones y un servo para el mando del
gas o de un variador de velocidad (aerofrenos en el
caso de un planeador).

El programa del emisor mx-10 HoTT incluye de origen
las funciones de mezcla para los tipos de modelos mas
normales, en los cuales se mezclan dos canales. De
esta manera podemos activar directamente una mezcla
para una cola en V, en la cual las funciones de mando
de la direccion y la profundidad se mezclan entre ellas,
para que cada una de las superficies de mando - cada
una de ellas accionada por un servo — pueda funcionar
como profundidad y a la vez como direccion.

En los modelos Delta y las alas volantes la funcién de
mando de los alerones y la profundidad se hace con
una misma superficie de mando a cada lado del ala. El
programa incluye la mezcla necesaria para los dos
SEervos.

Hay otras funciones posibles con la Smart-Box
opcional. Para ello, ver el apartado “Telemetria” de la
pagina 45.

Las mezclas ya programadas en el emisor mx-10 HoTT
son las siguientes:

Ninguna mezcla; tipo de cola “normal”
Mezcla alerones =» dos alerones
Mezcla Delta = Alas volantes
Mezcla V-Tail = Colasen V

o=

Ver los siguientes esquemas:

Tipo de cola “normal”

Alerén

Direccion —

Profundidad

Mezcla AILE “2 Alerones”

Direccion .
Profundidad
Alerén

Mezcla DELTA “Alas volantes”

Profundidad + AL

DirecCion —a ‘
Profundidad *

33

Mezcla “Cola en V”

Izquierda
- Profundidad + Direc.

Derecha

Ejemplo: Mezcla para cola en V

y Stick de la profundidad

r{,f"“" Dir. / Prof. Izquierda
=
| — i
] 3 -+
X P \d
.:g:. :|‘*'
Entradas sefial cglllgzecr:av Canales (Salidas

del receptor)

4 %—gﬂ

Dir. / Prof. Derecha

I Stick de la direccion



Consejos para la instalacion

Los servos DEBEN siempre colocarse en este orden
en el receptor.
Las salidas que no se utilizan simplemente quedan
desocupadas:

e Si solamente se utiliza un servo para el
mando de los alerones, la salida 5 del
receptor queda libre.

* Por favor, leer la informacion de las
siguientes paginas.

Modelos de aviones, con o sin motor, con dos servos
en los alerones ...

.. Yy con empenaje del tipo “2 servos para la
profundidad” — unicamente con la Smart-Box opcional

~[ I Mando de profundidad 2

Tl Alimentacion del receptor

Sensor de telemetria o alerén derecho
Direccién

Mando de profundidad 1

Alerones o alerén izquierdo

Alimentacion del receptor

Dado que hay muchas posibilidades de montaje de los
servos y las fijaciones de los renvios de mando, es
muy probable que sea necesario invertir en algln
momento el sentido de rotacién de algunos de los
servos. La siguiente tabla nos muestra algunos

consejos practicos para corregir estas situaciones:

... y con empenaje de cola del tipo “normal”

—[- Libre o funcién auxiliar
—[ I Alimentacion del receptor

Sensor de telemetria o alerén derecho
Direccion

Profundidad

Alerones o alerén izquierdo

~[ I Alimentacion del receptor

“| Tl Aerofrenos o motor o variador si
se trata de un motor eléctrico

... y con empenaje del tipo “cola en V”

~—[ I Libre o funcion auxiliar

T Alimentacion del receptor

Sensor de telemetria o alerén derecho
Profundidad / direccion derecha
Profundidad / direccion izquierda
Alerones o alerén izquierdo

—{ M Alimentacion del receptor

<[ Aerofrenos o motor o variador si
se trata de un motor eléctrico

. ) Tipode | Servos que giran a la | Solucién
[ Aerofrenos o motor o vgrlgdor si modelo inversa
se trata de un motor eléctrico
ColaenV | Direcciony Invertir los servos 3 +
profundidad invertidas | 4 en el menu “Servo
setting”
Direccion correcta, Invertir la conexién de
Modelos Delta / Ala volante con o0 sin motor... profundidad invertida Irzscjstrgf sS+denel
. Profundidad correcta, | Invertir la conexién de
... y con dos servos de alerones / profundidad direccion invertida los servos 3 + 4 en e
menu “Servo setting”
— T Libre o funcion auxiliar y en el receptor
— —{ T Alimentacion del receptor Delta, Ala | Profundidad y Invertir el sentido de
] Libre o sensor de telem. o aleron derecho volante alerones invertidos rotacion de los servos

Libre o direccion

Alerén / profundidad derecha

Alerdn / profundidad izquierda
Alimentacion del receptor

[ Aerofrenos o motor o variador si
se trata de un motor eléctrico

2.46Hz |

GR-12
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2 + 3 en el menu
“Servo setting” y en el
receptor

Profundidad correcta,
alerones invertidos

Invertir el sentido de
rotacion de los servos
2 + 3 en el menu
“Servo setting” y en el
receptor

Alerones correctos,
profundidad invertida

Invertir el sentido de
rotacion de los servos
2 + 3 en el receptor

Los principales menids de los modelos de aviones
estan sefialados en las descripciones de los programas
con el siguiente simbolo ...

5

... de manera que en la programacién de los aviones
deberemos ocuparnos solo de estos menus.



¥ \odelos de helicopteros

La permanente evolucion de los helicopteros, asi como
la de los diferentes componentes, tales como
giréscopos, variadores, palas de rotor, etc. permiten
ajustar perfectamente un helicoptero, incluso en vuelo
3D. Con la mx-10 HoTT solamente pueden volarse
helicépteros que monten un rotor del tipo “Flybarless”,
por ejemplo, el V-Stabi, Microbeast o similares. Se
mezclan entonces todos los servos necesarios para el
mando del plato ciclico y del rotor de cola.

El mando del motor se hace por el canal 5.

Para la conexidn de los servos, ver las instrucciones
del sistema Flybarless.

Si queremos utilizar la funcién de telemetria del
receptor gracias a la Smart-Box opcional, debemos
hacer un mapping de los canales y poner el motor en el
canal 6 (ver la pagina 49, Channel Mapping), para
poder conectar los captadores de telemetria en el canal
5 del receptor.

Los principales menus de los modelos de helicopteros
se sefialan en las descripciones de los programas con
el simbolo ...

Fa

.. de manera que solo debemos fijamos en estos
menUs para la programacion de un modelo helicoptero.

1.4 > EYEE
1-

Canal 5 -> Motor
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Consejos de instalacion

Los servos DEBEN conectarse siempre en este orden
en el receptor.

Las salidas no utilizadas quedaran simplemente no
ocupadas.

Respetar atentamente la informacién adicional de las
paginas siguientes.

Asignacién de las salidas del receptor para los
modelos de helicopteros ...

... con sistema sin estabilizadores (Flybarless)

Libre o regulacion del motor
(Mapping opcional con Smart-Box)

brner T 0 0 |

Captador de telemetria o motor
Servo rotor de cola (giréscopo)
Servo de Pitch

Servo de Roll

Servo de Pitch 2
o Roll 2




: Ajustes basicos

Ajustes basicos para modelos de aviones

Antes de empezar la programacion de los parametros
propiamente dichos, hay algunos reglajes de base que
hay que efectuar.

Alarma LED Descripcion

1 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor iluminado Universal / Europa
2 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor parpadeando | Francia

El ajuste segln el pais se describe detalladamente a
continuacién

Modo de vuelo

aley. doam ful ticttie Tl throtle dew.down
PRIFYE W IFY
= b B2 g = 2
§ B s alE g 3 3

sl up de de akvp

ke, doam Motor vollgas ful hicide dex.cown
& 2| g = &
SRR R
b ] g K] s |5 g 3

dev up ide de sl up

En principio hay cuatro modos diferentes de atribuir a
los dos sticks las funciones de mando de alerones,
profundidad, direccion y motor / aerofrenos en un
modelo de avién. El modo a utilizar depende solo de
las preferencias del piloto.

Para seleccionar el modo de vuelo, primero debemos
poner el interruptor de modo del emisor en “normal”. Si
no lo hemos hecho anteriormente, paramos el emisor y
colocamos la ficha de programacion suministrada en el
conector DATA situado en la parte posterior del emisor.
Ponemos en marcha el emisor: por cada vez que
pulsemos la tecla BIND situada en el frontal del emisor
pasamos a un nuevo modo de vuelo, alternandose de
manera circular.

a utilizar en este pais, en el cual no podemos utilizar el
modo Universal / Europa.

Si no lo hemos hecho anteriormente, paramos el
emisor y colocamos la ficha de programacion
suministrada en el conector DATA situado en la parte
posterior del emisor, y el Jumper en la posicion “NO
MIX” en la parte delantera del emisor. Ponemos en
marcha el emisor: por cada vez que pulsemos la tecla
BIND situada en el frontal del emisor pasamos a un
ajuste a otro, alternandose de manera circular;

3 x Bip del LED naranja | “MODO 1”
emisor iluminado
4 x Bip del LED naranja | “MODO 2
emisor iluminado
5 x Bip del LED naranja | “MODO 3"
emisor iluminado
6 x Bip del LED naranja | “MODO 4’
emisor iluminado

Seleccionamos el ajuste pulsando la tecla BIND
durante aproximadamente 3 segundos. Después de
soltar la tecla se oye una breve melodia de
confirmacién y el Bip se para. Paramos el emisor y
retiramos la ficha de programacion de la parte posterior
del emisor.

jNo utilizar jamds el emisor con la ficha de
programacion colocada/!

Para comprobar el modo de vuelo programado
debemos fijarnos en el LED del emisor.

Ajuste segun el pais

Después de haber ajustado el modo de vuelo, el
segundo paso es asignar el pais.

Ajustar el pais segin donde nos encontremos es
necesario para respetar las diversas legislaciones y
directrices en vigor (FCC, ETSI, CE, etc.). En Francia,
por ejemplo, la utilizacion de los equipos de
radiocontrol solamente esta autorizado en una banda
de frecuencia restringida. Por esto, DEBEMOS antes
de todo poner el emisor en modo “Francia” si lo vamos
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Alarma LED Descripcion

1 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor iluminado Universal / Europa
2 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor parpadeando | Francia

Seleccionamos el ajuste pulsando la tecla BIND
durante aproximadamente 3 segundos. Después de
soltar la tecla se oye una breve melodia de
confirmacién y el Bip se para. Paramos el emisor y
retiramos la ficha de programacion de la parte posterior
del emisor.

jNo utilizar jamds el emisor con la ficha de
programacion colocada!

Para comprobar el modo de vuelo programado
debemos fijarnos en el LED del emisor.

Nota:

Durante la programacion, comprobar que los
motores eléctricos no puedan arrancar de
repente, o que si tenemos un motor térmico
con arranque eléctrico este no se pueda
poner en marcha por si solo. Como medida
de seguridad, desconectar siempre la bateria
de propulsion o cortar la alimentacion del
carburante si se trata de un motor térmico.




Configuracién de la cola

La configuracién de la cola se selecciona con el
Jumper suministrado, gracias a los pins de contacto

“MIX” situados en el frontal del emisor.

Seleccionamos el tipo correspondiente a nuestro

modelo colocando el Jumper en el lugar adecuado.

“normal”;

“2 alerones”:

La profundidad y la direccion
son mandadas cada una por un
servo. El Jumper une los dos
pins centrales “NO MIX”

Esta opcién esta destinada a los
modelos con uno o dos servos
de mando para los alerones.
Cuando movemos los alerones
el servo conectado a la salida
5se desplaza paralelamente al
servo 2. El trim de los alerones
actua sobre los dos servos.

El Jumper une los dos pins de la
izquierda “AILE”.

“Delta / Alas
volantes”

“ColaenV’

El mando de los alerones y la
profundidad se hace con uno o
dos servos por ala, conectados a
las salidas 2 y 3 del receptor. El
mezclador del emisor hace
automaticamente la mezcla para
el mando de alerones y
profundidad.

El Jumper une los dos pins de la
derecha “DELTA”

El mando de la profundidad y la
direccion se hace por dos servos
separados, que mueven las
superficies de la cola en V por
separado, conectados a las
salidas 3 y 4 del receptor. El
mezclador del emisor hace
automaticamente la mezcla para
el mando de direccion y
profundidad.

El Jumper une los dos pins de la
derecha y los dos pins de la
izquierda.
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Dado que hay muchas posibilidades de montaje de los
servos y las fijaciones de los renvios de mando, es
muy probable que sea necesario invertir en algln
momento el sentido de rotacion de algunos de los
servos. La siguiente tabla nos muestra algunos
consejos practicos para corregir estas situaciones:

Tipode | Servos que giran a la | Solucién
modelo inversa
ColaenV | Direcciony Invertir los servos 3 +
profundidad invertidas | 4 en el menu “Servo
setting”
Direccion correcta, Invertir la conexién de
profundidad invertida | los servos 3 + 4 en el
receptor
Profundidad correcta, | Invertir la conexion de
direccién invertida los servos 3+4ene
menu “Servo setting”
y en el receptor
Delta, Ala | Profundidad y Invertir el sentido de
volante alerones invertidos rotacion de los servos

2 + 3 en el menu
“Servo setting” y en el
receptor

Profundidad correcta,
alerones invertidos

Invertir el sentido de
rotacion de los servos
2 + 3 en el menu
“Servo setting” y en el
receptor

Alerones correctos,
profundidad invertida

Invertir el sentido de
rotacion de los servos
2 + 3 en el receptor



Salidas del receptor

Para obtener un maximo de flexibilidad en cuanto a la
afectacion de las salidas del receptor se refiere, la
Smart-Box opcional permite intervenir sobre todas las
salidas de los servos 1 a 6. Ver el capitulo “Telemetria”
de la pagina 45.

Con la funcién Channel-mapping de la Smart-Box los 5
canales del emisor pueden repartirse en varios
receptores, pero también puede atribuirse a varias
salidas del receptor la misma funcién.

Por ejemplo, para el mando de una superficie de alerén
con dos servos en lugar de uno solo, etc.

Receptores asignados

Los receptores GraupnerHoTT deben estar asignados,
exclusivamente a un modelo (memoria) de un emisor
Graupner HoTT para poder comunicarse. Este
procedimiento se llama Binding, y solamente hay que
hacerlo una sola vez para todo nuevo conjunto receptor
/ modelo (y la podemos recuperar en cualquier
momento).

Nota importante:
Durante el procedimiento Binadling hay que comprobar

siempre que la antena del emisor esté suficientemente
alejada de las antenas del receptor. A 1 metro de
distancia no hay ningun riesgo de tener problemas. Si
estamos demasiado cerca, el canal de retorno de las
informaciones corre el peligro de saturarse con las
consecuentes disfunciones.

Asignacion (Binding) de varios receptores por modelo
En caso de necesidad podemos asignar varios
receptores a un solo y mismo modelo. Asignamos un
receptor después de otro, tal como se describe a
continuacion:

Durante la utilizacién solamente el receptor asignado
en Ultimo lugar sera el que enviara datos de telemetria
al emisor.

Sera sobre este receptor que tendremos que conectar
los sensores y captadores telemétricos del modelo,
dado que solo el receptor asignado en Ultimo lugar es
capaz de transmitir los datos de telemetria por el canal
de retorno. El segundo receptor, y los otros, funcionan
en paralelo respecto al Ultimo asignado al emisor, de
manera independiente, en modo esclavo, con el canal
de retorno cortado.

Si se pone en marcha un receptor que no transmite
datos de telemetria, el LED del emisor pasa de naranja
a verde.
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Bindina emisor - receptor

Atencion: solamente se puede hacer el Binding con el
emisor mx-10 HoTT si estd en el modo “normal”.
Debemos asegurarnos de esto, ya que es muy
importante. Ver la pégina 20 para la seleccion del
modo.

Poner en marcha el emisor, y conectar después la
alimentacién del receptor. En el receptor, el LED verde
parpadea una sola vez y después se apaga.

El LED del emisor se ilumina en verde para indicar que
no hay ningun receptor asignado.

Mantener pulsada la tecla SET del receptor hasta que
el LED verde empiece a parpadear.

Pulsar brevemente la tecla BIND del emisor para iniciar
el denominado proceso de Binding.

Si el LED del receptor se ilumina constantemente en
verde dentro de los siguientes 10 segundos, el Binding
se ha completado correctamente, ahora podemos dejar
de pulsar la tecla SET del receptor.

La combinacion modelo / receptor esta ahora lista para
usarse. Al mismo tiempo, el LED de status pasa de
verde a naranja.

Por el contrario, si el LED verde del receptor continua
parpadeando después de diez segundos, o el Led de
status del emisor permanece en verde, esto indica que
el procedimiento de Binding ha fallado. Si esto ocurre,
cambiar la posicion relativa de las antenas, y repetir el
procedimiento.

Prueba de distancia

La prueba de distancia integrada en el programa
reduce la potencia de emisién de tal manera que
podemos efectuar una prueba de distancia en menos
de 50 metros. Efectuar la prueba de distancia del
sistema Graupner HoTT segun las instrucciones
siguientes. Para esta prueba necesitaremos que un
compafiero nos ayude.



Montar el receptor, que ha estado asignado
al emisor y con el Binding realizado, en el
modelo, segln las instrucciones de montaje.
Poner en marcha el emisor y esperar que el
LED verde del receptor se encienda. Ahora
podremos observar el desplazamiento de los
SEervos.

Poner el modelo en el suelo sobre un sitio
plano (cemento, hierba corta o tierra) de
manera que las antenas del receptor estén al
menos a 15 cm por encima del suelo. A lo
mejor para esta prueba sera necesario elevar
el modelo.

Mantener el emisor a la altura de las caderas,
sin tenerla pegada al cuerpo. No apuntar
directamente al modelo con la antena, pero
ponerla de manera que esté en la vertical del
modelo durante la utilizacion.

Asegurarse de que el emisor est en el modo
“normal’, es decir, el interruptor de “modo”
hacia atras. Pulsar la tecla BIND durante 5
segundos hasta que el emisor emita un Bip
sonoro continuo. Soltamos la tecla BIND.
Atencién:  cuando  utilizamos  varios
receptores por modelo, la prueba de
distancia solamente es efectiva con el
receptor que transmite los datos de
telemetria, es decir, el que se ha asignado en
altimo lugar.

El hecho de iniciar la prueba de distancia
reduce la potencia de emision del emisor de
manera significativa. Al mismo tiempo, se
emite una sefal acUstica continua. Al final de
los 99 segundos que dura la prueba de
distancia el emisor retoma su plena potencia
de emisidon y la sefial acustica se para.
Atencion: podemos parar la prueba de
distancia siempre que queramos pulsando de
nuevo la tecla BIND.

Durante este lapso de tiempo, alejarse del
modelo  desplazando  los  sticks.  Si
constatamos una interrupcion de la sefal,

10.

11.

dentro del limite de los 50 metros, probar de
reproducirlo.

Hay que hacer una verificacién
suplementaria: si el modelo esta equipado de
motor, poner en marcha el motor, para
asegurarnos que no crea interferencias.
Continuamos alejandonos del modelo hasta
que ya no sea posible un control perfecto.

En este punto, esperar a que acabe el tiempo
de prueba, siempre con el modelo listo. Una
vez el tiempo de prueba ha acabado, el
modelo debe obedecer de nuevo nuestras
ordenes. Si no es el caso con el 100% de
fiabilidad, hay que contactar con un servicio
de asistencia Graupner.

Antes de cada vuelo hacer esta prueba de
distancia y simular todos los desplazamientos
de los servos susceptibles de intervenir en
vuelo. Para una evolucién segura del modelo,
la prueba debe hacerse al menos a 50
metros.

jAtencion!

No hacer nunca una prueba de distancia en vuelo
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Xads Ajustes basicos

Ajustes basicos para modelos de helicopteros

Antes de empezar la programacion de los parametros
propiamente dichos, hay algunos reglajes de base que
hay que efectuar.

Alarma LED Descripcion

1 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor iluminado Universal / Europa
2 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor parpadeando | Francia

El ajuste segln el pais se describe detalladamente a
continuacién

Modo de vuelo
[ "MODO 2” (gas Izquierda) |
el dosm ful hicttle il thotle dex.cown
n .@_ = g_ n & E .i_
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el up e de ek p
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En principio hay cuatro modos diferentes de atribuir a
los dos sticks las funciones de mando del roll, nick,
rotor de cola y motor / paso colectivo de un modelo de
helicéptero. El modo a utilizar depende solo de las
preferencias del piloto.

Para seleccionar el modo de vuelo, primero debemos
poner el interruptor de modo del emisor en “normal”. Si
no lo hemos hecho anteriormente, paramos el emisor y
colocamos la ficha de programacion suministrada en el
conector DATA situado en la parte posterior del emisor.
Ponemos en marcha el emisor: por cada vez que
pulsemos la tecla BIND situada en el frontal del emisor
pasamos a un nuevo modo de vuelo, alternandose de
manera rotativa.

a utilizar en este pais, en el cual no podemos utilizar el
modo Universal / Europa.

Si no lo hemos hecho anteriormente, paramos el
emisor y colocamos la ficha de programacion
suministrada en el conector DATA situado en la parte
posterior del emisor, y el Jumper en la posicion “NO
MIX” en la parte delantera del emisor. Ponemos en
marcha el emisor: por cada vez que pulsemos la tecla
BIND situada en el frontal del emisor pasamos de un
ajuste a otro, alternandose de manera rotativa:

3 x Bip del LED naranja | “MODO 1”
emisor iluminado
4 x Bip del LED naranja | “MODO 2
emisor iluminado
5 x Bip del LED naranja | “MODO 3"
emisor iluminado
6 x Bip del LED naranja | “MODO 4’
emisor iluminado

Seleccionamos el ajuste pulsando la tecla BIND
durante aproximadamente 3 segundos. Después de
soltar la tecla se oye una breve melodia de
confirmacién y el Bip se para. Paramos el emisor y
retiramos la ficha de programacion de la parte posterior
del emisor.

jNo utilizar jamds el emisor con la ficha de
programacion colocada/!

Para comprobar el modo de vuelo programado
debemos fijarnos en el LED del emisor.

Ajuste segun el pais

Después de haber ajustado el modo de vuelo, el
segundo paso es asignar el pais.

Ajustar el pais segin donde nos encontremos es
necesario para respetar las diversas legislaciones y
directrices en vigor (FCC, ETSI, CE, etc.). En Francia,
por ejemplo, la utilizacion de los equipos de
radiocontrol solamente estd autorizado en una banda
de frecuencia restringida. Por esto, DEBEMOS antes
de todo poner el emisor en modo “Francia” si lo vamos
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Alarma LED Descripcion

1 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor iluminado Universal / Europa
2 x Bip del LED naranja | Ajuste del pais
emisor parpadeando | Francia

Seleccionamos el ajuste pulsando la tecla BIND
durante aproximadamente 3 segundos. Después de
soltar la tecla se oye una breve melodia de
confirmacién y el Bip se para. Paramos el emisor y
retiramos la ficha de programacion de la parte posterior
del emisor.

jNo utilizar jamds el emisor con la ficha de
programacion colocada!

Para comprobar el modo de vuelo programado
debemos fijarnos en el LED del emisor.

Nota:

Durante la programacion, comprobar que los molores
éléctricos no puedan arrancar de repente, o que si
tenemos un motor térmico con arranque eléctrico este
no se pueda poner en marcha por si solo. Como
medida de seguridad, desconectar siempre la bateria
de propulsion o cortar la alimentacion del carburante si
se trata de un motor térmico.




Sistemas sin barra estabilizadora

Salidas del receptor

Segln el tipo de helicdptero, conectar el sistema
Flybarless a los canales del receptor 1 — 4. Respetar
las instrucciones del sistema.

Para obtener un maximo de flexibilidad en cuanto a la
afectacion de las salidas del receptor se refiere, la
Smart-Box opcional permite intervenir sobre todas las
salidas de los servos 1 a 6. Ver el capitulo “Telemetria”
de la pagina 45.

Con la funcién Channel-mapping de la Smart-Box los 5
canles del emisor pueden repartirse en varios
receptores, pero también puede atribuirse a varias
salidas del receptor la misma funcién.

Por ejemplo, para el mando de una superficie de alerén
con dos servos en lugar de uno solo, etc.
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Receptores asignados

Los receptores GraupnerHoTT deben estar asignados,
exclusivamente a un modelo (memoria) de un emisor
Graupner HoTT para poder comunicarse. Este
procedimiento se llama Binding, y solamente hay que
hacerlo una sola vez para todo nuevo conjunto receptor
/ modelo (y la podemos recuperar en cualquier
momento).

Nota importante:
Durante el procedimiento Binaling hay que comprobar

siempre que la antena del emisor esté suficientemente
alejada de las antenas del receptor. A 1 metro de
distancia no hay ningun riesgo de tener problemas. Si
estamos demasiado cerca, el canal de retorno de las
informaciones corre el peligro de saturarse con las
consecuentes disfunciones.

Asignaci6n (Binding) de varios receptores por modelo
En caso de necesidad podemos asignar varios
receptores a un solo y mismo modelo. Asignamos un
receptor después de otro, tal como se describe a
continuacion:

Durante la utilizacién solamente el receptor asignado
en Ultimo lugar sera el que enviara datos de telemetria
al emisor.

Sera sobre este receptor que tendremos que conectar
los sensores y captadores telemétricos del modelo
dado que solo el receptor asignado en Ultimo lugar es
capaz de transmitir los datos de telemetria por el canal
de retorno. El segundo receptor, y los otros funcionan
en paralelo respecto al Ultimo asignado al emisor, de
manera independiente, en modo esclavo, con el canal
de retorno cortado.

Si se pone en marcha un receptor que no transmite
datos de telemetria, el LED del emisor pasa de naranja
a verde.



Bindina emisor - receptor

Atencion: solamente se puede hacer el Binding con el
emisor mx-10 HoTT si estd en el modo “normal”.
Debemos asegurarnos de esto, ya que es muy
importante. Ver la pagina 20 para la seleccion del
modo.

Poner en marcha el emisor, y conectar después la
alimentacién del receptor. En el receptor, el LED verde
parpadea una sola vez y después se apaga.

El LED del emisor se ilumina en verde para indicar que
no hay ningun receptor asignado.

Mantener pulsada la tecla SET del receptor hasta que
el LED verde empiece a parpadear.

Pulsar brevemente la tecla BIND del emisor para iniciar
el denominado proceso de Binding.

Si el LED del receptor se ilumina constantemente en
verde dentro de los siguientes 10 segundos, el Binding
se ha completado correctamente, ahora podemos dejar
de pulsar la tecla SET del receptor.

La combinacion modelo / receptor esté ahora lista para
usarse. Al mismo tiempo, el LED de status pasa de
verde a naranja:

Por el contrario, si el LED verde del receptor continua
parpadeando después de diez segundos, o el LED de
status del emisor permanece en verde, esto indica que
el procedimiento de Binding ha fallado. Si esto ocurre,
cambiar la posicion relativa de las antenas, y repetir el
procedimiento.

Prueba de distancia

La prueba de distancia integrada en el programa
reduce la potencia de emisién de tal manera que
podemos efectuar una prueba de distancia en menos
de 50 metros. Efectuar la prueba de distancia del
sistema Grauypner HoTT segun las instrucciones
siguientes. Para esta prueba necesitaremos que un
compafiero nos ayude.

1. Montar el receptor, que ha estado asignado
al emisor y con el Binding realizado, en el
modelo, segun las instrucciones de montaje.

2. Poner en marcha el emisor y esperar que el
LED verde del receptor se encienda. Ahora
podremos observar el desplazamiento de los
SEervos.

3. Poner el modelo en el suelo sobre un sitio
plano (cemento, hierba corta o tierra) de
manera que las antenas del receptor estén al
menos a 15 cm por encima del suelo. A lo
mejor para esta prueba sera necesario elevar
el modelo.

4. Mantener el emisor a la altura de las caderas,
sin tenerla pegada al cuerpo. No apuntar
directamente al modelo con la antena, pero
ponerla de manera que esté en la vertical del
modelo durante la utilizacién.

5. Asegurarse de que el emisor esta en el modo
“normal’, es decir, el interruptor de “modo”
hacia atrés. Pulsar la tecla BIND durante 5
segundos hasta que el emisor emita un Bip
sonoro continuo. Soltamos la tecla BIND.
Atencién:  cuando  utilizamos  varios
receptores por modelo, la prueba de
distancia solamente es efectiva con el
receptor que transmite los datos de
telemetria, es decir, el que se ha asignado en
altimo lugar.

6. El hecho de iniciar la prueba de distancia
reduce la potencia de emision del emisor de
manera significativa. Al mismo tiempo, se
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emite una sefal acustica continua. Al final de
los 99 segundos que dura la prueba de
distancia el emisor retoma su plena potencia
de emision y la sefial aclstica se para.
Atencion: podemos parar la prueba de
distancia siempre que queramos pulsando de
nuevo la tecla BIND.

7. Durante este lapso de tiempo, alejarse del
modelo  desplazando los  sticks.  Si
constatamos una interrupcion de la sefal,
dentro del limite de los 50 metros, probar de
reproducirlo.

8 Hay que hacer una verificacion
suplementaria: si el modelo esta equipado de
motor, poner en marcha el motor, para
asegurarnos que no crea interferencias.

9. Continuamos alejandonos del modelo hasta
que ya no sea posible un control perfecto.

10. En este punto, esperar a que acabe el tiempo
de prueba, siempre con el modelo listo. Una
vez el tiempo de prueba ha acabado, el
modelo debe obedecer de nuevo nuestras
ordenes. Si no es el caso con el 100% de
fiabilidad, hay que contactar con un servicio
de asistencia Graupner.

11. Antes de cada vuelo hacer esta prueba de
distancia y simular todos los desplazamientos
de los servos susceptibles de intervenir en
vuelo. Para una evolucién segura del modelo,
la prueba debe hacerse al menos a 50
metros.

jAtencion!
No hacer nunca una prueba de distancia en vuelo



- Reglaje de los servos

a3 Sentido de rotacién, carrera y Fail-
Safe

Con el emisor mx-10 HoTT tenemos la posibilidad de
invertir el sentido de rotacion de los servos y modificar
los recorridos.

Sentido de rotacion de los servos

Recorrido de los servos”Dual Rate”

Fail-Safe

El sentido de rotacién de los servos puede adaptarse al
montaje practico de cada modelo, de manera que no
debemos estar pendientes de ello durante el montaje
de los reenvios en el modelo, puesto que podemos
cambiarlo cuando queramos. El sentido de rotacion de
cada servo puede invertirse separadamente a través
de la cadena de interruptores situada en la parte
delantera del emisor. El sentido de rotacién se
simboliza como “NOR” para el sentido de rotacion
normal, y por “REV” cuando est4 invertido.
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Podemos hacer un ajuste simétrico del recorrido de la
profundidad, direccién y alerones, en ambos lados del
recorrido.

A nivel del emisor, la carrera del servo estd
memorizada de manera fija de fabrica, y puede
seleccionarse entre un valor del 70% (poniendo el
interruptor  hacia delante) o 100% (poniendo el
interruptor hacia atras).

S 100 %
Vo T0%

Nota:

Con la Smart-Box opcional, el recorrido del servo
puede programarse también de manera asimétrica
para fodos los canales. Ver el apartado “Telemetria” de
la pdgina 45.
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De origen, en caso de situacién de Fail-Safe, el
receptor mantiene a los servos en la dltima posicién
reconocida valida (‘hold”): En caso de una
interferencia, el LED verde del receptor se apaga, y en
el emisor el LED naranja parpadea tres veces
consecutivamente. Al mismo tiempo, se emite una
secuencia de 3 Bips en concordancia con el LED, para
llamar nuestra atencién sobre el problema. Utilizar todo
el potencial de seguridad de esta opcién, y que en el
caso de que deba actuar el Fail-Safe, que al menos el
motor térmico se ponga en relenti, o en el caso de una
motorizacién eléctrica que el motor se pare (Stop). Los
helicopteros pueden programarse en Hold. En el caso
de perturbaciones o de interferencias el modelo no
volara incontroladamente, y es mas dificil que haga
dafios materiales o personales.

IMPORTANTE.
Las dos funciones “Binding” y “Prueba de distancia”
descritas anteriormente pueden usarse

independientemente del método que hayamos usado
para programar el emisor, ya sea a través del botén de
programacion o de la Smart-Box opcional, en ninguna
de las dos opciones se producen cambios en los
ajustes realizados en el receptor. Por el contrario,
TODOS los ajustes se pondran de nuevo en el valor de
origen, incluso los que hayamos hecho con la Smart-
Box en la pagina de Fail-Safe (RX FAIL SAFE), si
activamos la funcion Fail-Safe, como se describe mas
abajo, con la tecla de programacion.

Si igualmente hemos ajustado con la tecla de
programacion el pais como “Francia’, este ajuste
también se perdera, ver mas abajo.

Por lo tanto debemos hacer de nuevo los ajustes.
Siempre que sea posible hacemos los ajustes con la
Smart-Box.

Ponemos el receptor en marcha.



Colocamos el interruptor en la posicién de modo
“normal”’. Mantenemos pulsada la tecla BIND mientras
ponemos el emisor en marcha.

No la soltamos hasta que el emisor esté en marcha.

El modo Fail-Safe que queramos usar (Fail-Safe
ON/OFF, Hold o Standart) se podrd seleccionar
pulsando repetidamente brevemente la tecla central
BIND situada en la parte delantera del emisor:

*  Modo Fail-Safe

Después de pulsar la tecla BIND, el emisor emite
un Bip sonoro. EI LED del emisor parpadea
alternativamente de verde a naranja. Para ajustar
la posicion que los servos deben tener en caso de
activarse el Fail-Safe después de un tiempo “Hold”
de 0,75 seg, ponemos los controles
correspondientes del emisor AL MISMO TIEMPO
en la posicion Fail-Safe que queramos. Pulsamos
la tecla central BIND y la mantenemos pulsada
durante 3 0 4 segundos. Después de soltar la
tecla, el LED debe permanecer iluminado en
naranja, y la sefal sonora del emisor debe
desaparecer. Ahora se encuentra de nuevo en el
modo de mando para los modelos. Si no,
repetimos el procedimiento.

*  Modo Hold (Aconsejado para helicopteros)
Ajuste de origen. El emisor emite dos Bips
sonoros después de pulsar la tecla BIND, el LED
del emisor parpadea alternativamente una vez en
verde y dos veces en naranja. En caso de
interferencias, todos los servos programados en
este tipo se quedardn en la dUltima posicién
correcta reconocida hasta la recepcion de una
sefal correcta por parte del receptor. Para
confirmar esta eleccién, pulsamos la tecla central
BIND y la mantenemos asi durante 3 o 4
segundos. Después de soltar la tecla, el LED debe
permanecer iluminado en naranja y la sefal
sonora del emisor debe desaparecer. Ahora se

encuentra de nuevo en el modo de mando para
los modelos. Si no, repetimos el procedimiento.

* Fail-Safe OFF

Después de haber pulsado la tecla central BIND,
el emisor emite tres Bips sonoros. El LED del
emisor parpadea alternativamente una vez en
verde y tres veces en naranja. Para confirmar esta
eleccién, pulsamos la tecla BIND y la
mantenemos pulsada durante 3 o 4 segundos.
Después de soltar la tecla, el LED debe
permanecer iluminado en naranja, y la sefal
sonora del emisor debe desaparecer. Ahora se
encuentra de nuevo en el modo de mando para
los modelos. Si no, repetimos el procedimiento.

* Modo Standart (solamente apto para
modelos de aviones)

Después de haber pulsado la tecla central BIND,
el emisor emite cuatro Bips sonoros. EI LED del
emisor parpadea alternativamente una vez en
verde y cuatro veces en naranja. En este modo,
en el caso de interferencias, el servo del mando
del gas (canal 1) se pondré en la posicién de Fail-
Safe que hayamos memorizado para él, todos los
otros canales quedardn en la posicion “Hold”.
Ponemos ahora el stick de mando en la posicién
que queramos, y pulsamos la tecla BIND durante
30 4 segundos para confirmar la seleccion.

Nota:

Con la Smart-Box opcional, podemos programar
posiciones del Fail-Safe por separado para todos
los canales. Para ello ver el apartado “Telemetria”
ade la pagina 45.
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—— Telemetria
<rx

Con el menu “Telemetry” tenemos acceso en tiempo
real a los datos del emisor y del receptor asi como a
los datos opcionales transmitidos por los captadores y
las sondas, ver el anexo, estos datos son consultables
y programables.

Los datos del receptor se transmiten al emisor a través
del canal de retorno de informaciones integrado en el
receptor HoTT.

A los receptores GR-12S HoTT (Ref. nim. 33505), GR-
12 HoTT (Ref. nim. 33506), GR-16 (Ref. nim. 33508)
y GR-24 HoTT (Ref. nim. 33512) les podemos
conectar un sensor o sonda de telemetria en la salida
telemétrica.

La posibilidad de hacer actualizaciones (Update) por
nosotros mismos permite mantener actualizados los
menls de Telemetria, y actualizarlos a las diferentes
lenguas o funciones.

Nota:

Después de registrar nuestro producto en la pagina
http./www.graupner.de/en/service/product registration
seremos informados por mail automaticamente de las
Ultimas actualizaciones disponibles.

Para las actualizaciones del emisor se aconseja hacer
una copia de seguridad de las memorias ocupadas en
un PC o portatil compatible, con un cable interface mini
USB para evitar cualquier pérdida accidental de los
datos.

Todas las actualizaciones asi como las copias de
seguridad citadas previamente se hacen a través de un
cable mini USB ref. 7168.6 y el cable adaptador
7168.6A conectados a un PC equipado con Windows
XP, Vistao 7.

Encontraremos las actualizaciones y las informaciones
necesarias para cada producto para poderlas
descargar en la pagina www.graupnerde. Es
aconsejable cargar siempre las Ultimas actualizaciones

para estar seguros de tener un producto con la Gltima
version.

Notas importantes:
e Este manual a la hora de imprimirlo,

Solamente tiene en cuenta las funciones
actualmente disponibles.

e Como ya se ha mencionado en las paginas
38 y 42 en el gpartado ‘Binding de varios
receplores’, en caso de necesidad podemos
asignar varios receptores a un solo moaelo.
Pero solamente serd el ultimo receptor
asfjgnado el que establecerd relacion
telemétrica con el emisor. Esfo significa
lgualmente que solamente el Ultimo receptor
asignado permitird el acceso al menu de
ltelemetria.  Eventualmente  habrd — que
modificar el orden cronoldgico de los
procedimientos de Binding antes de poder
efectuar ajustes particulares en un recepior.

*  Durante los ajustes del equipo, asegurarse
de que la antena del emisor esté lo
suficientemente alejada de las antenas de
recepcion, como minimo a 1 metro. Si estan
demasiaado cerca, el canal de retorno de la
informacion corre el riesgo de fener
perturbaciones, y como consecuencia, un
mal funcionamiento.

e Como los datos telemétricos entre emisor y
receplor  solamente se  transmiten en
paquetes de cuatro datos a la vez, Ja
transmision de datos necesita un poco de
tiempo, por lo tanto hay un tempo de
reaccion entre que damos la orden de
cambio y esta se cumple, esto no implica que
haya un error.

e Las programaciones a nivel del moaelo o
capladores / sondas solamente pueden
hacerse si el modelo estda en el suelo.
Solamente debemos hacerlas con el motor
parado o las baterias de propulsion
desconectagas, ya que puede ser que los
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cambios no se realicen. Un test de los servos
activado sin querer en el receptor puede
provocar la rotura del modelo con tooas sus
consecuencias fisicas y morales. Respetar
1as consignas de seguridad ae las paginas 3
... 6 de este manual y las instrucciones de
cada elemento utilizado.

Todos los ajustes efectuados en el meni
“Telemetria” (Fail-Safe, sentido de giro de/
servo, carrera del servo, mezclas y ajustes
ae /as curvas) solamente se memorizan en e/
receplor, y se refomaran automaticamente si
montamos el recepfor en otro modelo. Por
eso es mejor reiniciarlo si lo vamos a montar
en otro moaelo, ver ‘Reset’, pagina 25.

Por ello debemos programar solamente e/
sentido de giro, carrera, mezclas y ajustes de
l1as curvas de los servos a través de los
mends standarts y especificos del emisor mx-
10 HoTT, “Ajustes de los servos’ (pagina 43),
‘Configuracion de la cola’ (pagina 57) y “Dual
Rate” (pagina 43), si no los ajustes sucesivos
pueden enmascararse, y puede proaucirse
durante la utiizacion una gran confusion y
serios problemas.

Con la funcion Channel-Mapping que estd
integrada en e/ menu “Telemetria” de la
Smart-Box opcional, las funciones pueden
estar repartidas en varios receplores, pero
lgualmente varias saliaas de recepior pueden
ser afectadas por una sola y misma funcion.
Por ejemplo para mandar un aleron con dos
servos, etc. Debemos poner la maxima
atencion posible a la hora de Ia
programacion.



Telemetria

Todos los menls relativos a la telemetria son
accesibles a través de la Smart-Box opcional.

Podemos fijar la Smart-Box en el asa del emisor, es el
emplazamiento ideal. Con un cable de 3 polos, unimos
la Smart-Box al emisor. Un extremo del cable lo
colocamos en la toma DATA del emisor, y el otro en el
conector situado en el lado derecho de la Smart-Box.
Los conectores tienen pequefas aristas laterales que
evitan que se puedan conectar de manera incorrecta.
Los conectores entran facimente, no debemos
forzarlos. La polaridad de la conexion es la siguiente:
Cable negro (-), Cable rojo (+) y Cable naranja (Sefal).

Utilizacion - Generalidades

La navegacion dentro del menu “Telemetria” de la
Smart-Box se hace con las cuatro teclas de funcién de
la parte alta de la Box.

Las teclas ESC y ENTER nos permiten movernos de
una pagina de pantalla a otra. El sentido en el que
podemos movernos se indica en la parte superior
derecha de cada pagina, con los signos (< >). Si hay
uno solo de los dos signos, entonces es que estamos
en la primera o la Gltima pagina, y solamente podremos
ir en el sentido indicado.

Con las teclas DEC y INC podemos, dentro de una
pagina, seleccionar los parametros (INC desplaza el
cursor hacia abajo, DEC hacia arriba).

Podemos marcar las lineas en las cuales debemos
modificar los pardmetros colocando delante de ellas un
signo (>). Pulsando en las teclas INC o DEC, el signo
“>” salta a la linea siguiente 0 se coloca en la linea
anterior. Si hay lineas a las que no se puede acceder
s por que no se pueden utilizar.

Para modificar un parametro, pulsar simultineamente
sobre las teclas INC+DEC (el pardmetro queda
entonces sombreado), modificar el valor entre los

limites del ajuste con las teclas INC o DEC, y
memorizamos el valor pulsando de nuevo
simulténeamente las teclas INC+DEC. Pulsando la
tecla ESC volvemos de nuevo al punto inicial.

AJUSTES / DATOS EN PANTALLA
MENU SETTING & DATA VIEW
En la primera péagina titulada ...

X

Denominacion | Significado Ajustes
posibles
ACTION VOLT | Tensi6n actual del -
emisor en volts
MAXIMUM Tensién maxima -
VOLT después de la Ultima

puesta en marcha

MIMUM VOLT | Tensioén minima -
después de la Gltima
puesta en marcha

... del sub-menu “SETTING & DATA VIEW” solamente
pueden efectuarse algunos ajustes. Esta pégina es en
general solamente de tipo informativo, sobre los
ajustes generales del emisor.

TX >
ACTION VOLT: 05.4V
MAX IMUM VOLT: 05.5Vv
MINIMUM VOLT: 05.4V
ALARM VOLT: ©84.7V
COUNTRY GENERAL
RANGE TEST OFF 9#@s
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ALARM VOLT |Tensi6napartirdela |4-15Ven
cual el emisor activa | pasos de
una alarma sonora 01V

De origen a

45V
COUNTRY Ajuste del pais GENERAL /

FRANCIA
RANGE TEST | Indica si hay en curso | OFF / ON

una prueba de
distancia, si es asi,
indica el tiempo que
falta

Alarma de la tension del emisor demasiado baja
(ALARM VOLT)

Podemos ajustar el punto de activacién de la alarma en
cuanto la tensién cae por debajo de este voltaje, que
se puede ajustar entre 4 — 15V, de origen programado
a4s\V.

Si esta alarma est4 activada, “VOLT.E” parpadea en la
parte alta derecha de la pantalla en la Smart-Box, y los
parametros ACTINO VOLT y ALARM VOLT se
muestran en sombreado.



Ajuste del pais (COUNTRY)

| transmision del emisor al receptor

Es necesario ajustar el pais segin donde nos
encontremos para respetar las diversas legislaciones y
directrices en vigor (FCC, ETSI, CE, etc.). En Francia,
por ejemplo, la utiizacion de los equipos de
radiocontrol de 2,4 HoTT solamente esta autorizado en
una banda de frecuencia restringida. Por esto,
DEBEMOS antes de todo poner el emisor en modo
“Francia” si lo vamos a utilizar en este pais, en el cual
no podemos utilizar el modo General / Europa.

Ajuste de origen, GENERAL

Prueba de distancia (RANGE TEST)

Permite iniciar o parar la prueba de distancia, el tiempo
restante se muestra en la pantalla. Igualmente esta
operacion se muestra en pantalla si se ha activado con
la tecla BIND del emisor.

RX DATAVIEW

... del sub-ment “SETTING & DATA VIEW”, no puede
realizarse ningln ajuste. Esta pagina es solamente de
tipo informativo:

RX DATAVIEW >
5-QUATBO%S-dBM-B30dBHN
S~STR186% R-TEM.+28°C
L PACK TIME be81Bmsec
R-VOLT -85 .8v
L.R-VOLT: 84, 5V
SENSORY :9880.8V 8e°C

SENSOR2 :08 .8V ae°cC

Nombre Significado

S-QUA Calidad de la sefal en %

S-dBm Potencia de recepcion en dBm

S-STR Potencia de sefal en %

R-TEM. Temperatura receptor en °C

L PACK TIME Muestra el lapso de tiempo mas
largo durante el cual los paquetes
de datos se han perdido durante la

R-VOLT Tension actual del receptor en
volts

Calidad de la sefial (S-QUA)

La calidad de la sefial (S-QUA) se transmite al emisor a
través del canal de retorno del receptor, en tiempo real,
e indica la potencia de la sefial en %.

Potencia de recepcién (S-dBm)

La potencia de recepcién (S-dBm) se muestra con
valores negativos, esto significa que un valor préximo a
cero es el valor maximo (= la mejor recepcién), como
mas disminuyen los valores peor sera la recepcion.
Este dato es importante durante la prueba de alcance,
antes de utilizar el modelo.

Nota:

En ¢l caso de valores negativos, la estimacion de las
cifras se invierte: Como mayor es el valor que sigue al
Signo menos, menos valor tiene.

Antes de cada vuelo, hacer una prueba de distancia
como la descrita en las paginas 39 y 42 y simular todos
los desplazamientos de los servos susceptibles de
intervenir en vuelo. La distancia, cuando el emisor esta
en modo de prueba de distancia, ha de ser como
minimo de 50 m. Para garantizar un funcionamiento
con total seguridad, es necesario que en la pantalla
“RX DATAVIEW”, en el apartado “S-dBm” no haya un
valor superior a =80 dBm. Si el valor esta por debajo
(por ejemplo -85 dBm) bajo ningln concepto hay que
despegar con ese modelo. Verificar el montaje del
equipo de recepcién y la posicién de las antenas.

En vuelo, este valor no debe bajar por debajo de los —
90 dBm, si es asi, acercar el modelo. No obstante,
normalmente antes de llegar a este valor se activa una
alarma de limite de la distancia (tonos a intervalo de un
segundo) para garantizar la utilizacién con total
seguridad.
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Potencia de la sefial (S-STR)

La potencia de la sefial (S-STR) se muestra en %.
Como norma general una alarma sonora de limite de
distancia se activa (tonos a intervalos de un segundo)
cuando la sefial de retorno del receptor es demasiado
pobre. Pero como la potencia de emisidn del emisor es
netamente superior a la del receptor, el modelo todavia
se puede pilotar de forma segura. No obstante hay que
acercar el modelo hasta que la alarma se pare.

Temperatura del receptor (R-TEM.)

Hay que asegurarse sean cuales sean las condiciones
de vuelo del modelo que el receptor se mantiene
dentro del rango de temperaturas autorizado
(idealmente entre —10 y +55°C).

Los valores limite de la temperatura del receptor, a
partir de los cuales la alarma se activa, se pueden
ajustar en el sub-ment “BX SERVO TEST’ bajo
“ALARM TEMP+” (50 ... 80°C) y “ALARM TEMP-“ (-20
... +10 °C). En caso de sobrepasarlos, por exceso o por
defecto, se activa una alarma sonora, y en todos los
sub-menls del receptor “RX’ aparece arriba a la
izquierda TEMP.E. Al mismo tiempo, en la pagina “RX
DATAVIEW’, el parametro “R-TEM” se muestra en
sombreado.

Paquetes de datos (L PACK TIME)

Muestra el lapso de tiempo més largo durante el cual
los paquetes de datos se han perdido durante la
transmisién del emisor hacia el receptor. En la practica,
es el tiempo mas largo durante el cual el emisor ha
estado en modo Fail-Safe.

Tensi6n de funcionamiento (R-VOLT)

Verificar siempre la tension de alimentacion del
receptor. Si es demasiado baja no debemos despegar.
El punto de disparo de la alarma en caso de tensién
demasiado baja lo podemos ajustar en el sub-menu
“RX SERVO TEST en la linea “ALARM VOLT", entre
3,0 y 6,0 volts. En caso de sobrepasar este punto, se
activa una alarma sonora (doble tonalidad corta / larga
repetida), y en todos los sub-menus referentes al



receptor “RX ...” aparece arriba a la derecha VOLT.E.
Al mismo tiempo, en el sub-ment “RX DATAVIEW’ el
parametro “R-VOLT” aparece en sombreado.

La tensién actual de la bateria del receptor se muestra
en la pantalla de apertura de la emisora, ver la pagina
24.

Tensién minima (L.R-VOLT)

“L.R-VOLT” indica la tension minima del receptor
después de la Ultima puesta en funcionamiento.

Si esta dato difiere en gran medida respecto a la
tension actual “R-VOLT”, es posible que el acumulador
de recepcion sufra una descarga muy grande por el
consumo de los servos. El resultado son estas caidas
de tension. En este caso, utilizar una bateria de
recepcidn mas grande, para obtener una mayor
fiabilidad.

Sensores 1 + 2

Indica los valores de los captadores telemétricos 1y /0
2, opcionalmente, en Volts o en °C. Hay una
descripcion de los captadores en el anexo.

RX SERVO
RX SERVO >
>OUTPUT CH: o1
REVERSE OFF
CENTER 15808usec
TRIM -888usec
TRAVEL - 1568%
TRAVEL+ 156%
PERIOD 28msec

Antes de cualquier programacion, consular esta
pagina y sequir las anotaciones dadas en la pagina 4.

Nombre Significado Ajuste posible
OUTPUT CH Selecciondel | 1..segunel
canal receptor
REVERSE Inversién del | OFF /ON
sentido de giro
CENTER Neutro del Si est4 activo =
Servo en s iluminado, depende
de la pos. del
mando
TRIM Pos. Del trim | -120 ...+ 120 ps
en s diferente
de la posicion
CENTRE
(neutro)
TRAVEL - Limitacion del | 30 ... 150%
recorrido en %
de la carrera
del servo
TRAVEL + Limitacion del | 30 ... 150%
recorrido en %
de la carrera
del servo
PERIOD Tiempo del 10020 ms
ciclo en ms
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Seleccion del canal (OUTPUT CH)

Con las flechas INC o DEC, seleccionar la linea
“Channel”. Pulsar simultineamente las teclas
INC+DEC. El campo en cuestién se pone sombreado.
Con las flechas de la derecha, ahora podemos escoger
el canal que queramos (por ejemplo 01). Los
parametros que se ajustan a continuacion se refieren
siempre al canal definido en este punto:

Inversion del sentido de giro (REVERSE)
Permite ajustar el sentido de rotacion del servo
conectado al canal de mando seleccionado: ON / OFF

Neutro del servo (CENTER)

En la linea “CENTER?”, cuando el campo esta activado
(sombreado), se muestra el tiempo de impulsién actual
en ps del canal seleccionado en la linea “OUTPUT
CH".

El valor mostrado depende de la posicién del elemento
de mando y eventualmente de la posicion de su trim.

Un tiempo de impulsién de 1500 ps corresponde al
neutro standart, y es el ajuste mas habitual y correcto
para el servo.

Para modificar este valor, seleccionar la linea
“CENTER”, y pulsamos las teclas INC+DEC. Ahora
desplazamos el elemento de mando correspondiente a
la posicion que queramos, y memorizamos la posicién
actual del elemento de mando pulsando de nuevo las
teclas INC+DEC. Esta posicion se conservara a partir
de ahora como el nuevo neutro.

Posicion del trim (TRIM)

En la linea “TRIM” podemos ajustar de manera fina la
posicién neutra del servo conectado al canal de
mando, seleccionado en la linea “OUTPUT CH”, con
las flechas de la derecha, en saltos de 1 -ps: el valor
del trim memorizado aqui se puede ajustar a través de
la linea “CENTER” en un rango de +/-120 ps.

Ajuste de origen: 0 ps



Carrera del servo -/+ (TRAVEL -/+)

Esta opcion sirve para ajustar la limitacién hacia los
dos extremos de la carrera del servo conectado al
canal seleccionado en la linea “OUTPUT CH”.

El ajuste se hace independientemente hacia cada lado,
en un rango de 30 ... 150%.

Ajuste de origen: 150% hacia cada lado.

Tiempo del ciclo (PERIOD)

En esta linea determinamos el intervalo de tiempo de
cada impulso. Este ajuste sera el mismo para todos los
canales.

Si solamente utilizamos servos digitales podemos
ajustar un tiempo de ciclo de 10 ps.

Si solamente utilizamos servos analégicos, 0 Si
utilizamos servos analégicos y digitales mezclados,
forzosamente debemos ajustar 20 ps, si no los servos
analégicos pueden “sobrecalentarse”, y empezar a
temblar y “roncar”.

RX FAIL SAFE

RX FAIL SAFE Lt
>OUTPUT CH: o1
INPUT CH: 81

MODE : HOLD
F.S.Pos. 15B88usec
DELAY : B.75sec
FAIL SAFE ALL: NO
POSITION 1588pusec

La descripcion de este menu necesita que antes
recordemos algunos aalos:

En esta materia lo peor que podemos hacer es no
hacer naga. De origen, el moao “HOLD (mantenimiento
ae la posicion)” es el que viene ajustado en fos
receptores HoTT. En caso de una interferencia, en e/
mejor de los casos el modelo sequird una trayectoria
rectilinea durante un cierfo tiempo, y se posard en e/
suelo con los menores danos posibles. Si la
interferencia se produce en un mal momento o en un
mal lugar, el modelo puede volverse incontrolable, caer
al suelo y poner en peligro a los pilotos y los
espectadores.

Por esto debemos hacernos la pregunta de si, para
disminuir los riesgos, no es recomendable al menos
programar un corte del motor.

Aln una pequefia anotacién respecto a las tres
posiciones de ajuste del Fail-Safe que encontramos en
el emisor mx-10 HoTT:

Para el ajuste del Fail-Safe, la manera mas simple, y la
que de hecho es la aconsejada, es acceder al menu
“Fail Safe” desde la lista Multifunciones.

De forma similar, pero un poco mas complicada de
acceder, podemos utilizar la opcién “FAIL SAFE ALL”
descrita en la doble pagina que sigue.

Por Ultimo, tenemos a disposicion un método
relativamente complejo para un ajuste individual con
las opciones “MODE”, “F.S. Pos” y “DELAY”. La
descripcion de estas diferentes variantes se inicia con
la opcion “MODE” descrita a continuacion.
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Nombre Significado Ajuste posible
OUTPUT CH Salida del 1...segun el
receptor receptor
(conexién del
servo al
receptor)
INPUT CH Canal del 1..16
emisor
MODE Modo Fail-Safe | HOLD
FAIL SAFE
OFF
F.S.Pos. Posicién Fail- | 1000 ... 2000 pS
Safe
DELAY Tiempo de 0,25,0,50,0,75y
reaccion 1,00 s
(retraso)
FAIL SAFE ALL | Registro de las | NO / SAVE
posiciones
Fail-Safe en
todos los
canales
POSITION Visualizacién | Entre 1000 y 2000
de las s
posiciones de
Fail-Safe
memorizadas

Conexién de los servos (OUTPUT CH)
En esta linea podemos ajustar la conexién de los
servos al receptor.

Seleccion del canal de entrada (INPUT CH)

Como ya se ha dicho, tenemos la posibilidad en caso
de que lo necesitemos, de repartir los 6 canales del
emisor mx-10 HoTT en varios receptores, e igualmente
asignar una sola y misma funcion a varias salidas del
receptor. Por ejemplo para poder mandar un alerén con
dos servos o un timon de direccidn sobredimensionado
con dos servos acoplados, en lugar de utilizar un solo
Servo.



En los grandes modelos aconsejamos repartir los
canales en varios receptores HoTT, para evitar por
ejemplo, longitudes de cables demasiado grandes. En
este caso no hay que olvidar que solamente el Gltimo
receptor asignado nos permite acceder al menu
“Telemetry”.

Los 5 canales (INPUT CH) del emisor mx-10 HoTT
pueden modificarse, segin las necesidades, con el
“Channel Mapping”, asignando a la salida del receptor
seleccionada en la linea OUTPUT CH otro mando del
emisor, en la linea INPUT CH.

PERO ATENCION:

Si por ejemplo, en el emisor hemos ajustado “2 AL” en
la linea “Aileron/flap” del menu “Basic settings”, en este
caso, en el emisor, /a funcion de mando 2 (alerones) se
repartird en los canales 2 + 5 para el manao de los
alerones izquierdo y derecho. En este caso, la
correspondencia asi como el mapping eventual NPUT
CH del receptorseran los canales 02 + 05.

Ejemplos:
»  En un gran modelo queremos manadar los

alerones con dos servos para cada uno:
Asignamos a OUTPUT CH (conexion de los
servos) el mismo INPUT CH (canal del
emisor). En este caso, en funcion del ala
izquierda o derecha, como INPUT CH, es
uno ade los dos canales standart de alerones
2 +4.

e £En un gran moaelo queremos mandar e/
timon de direccion con dos 0 mas servos:
Asignamos a OUTPUT CH (conexion de los
servos) el mismo INPUT CH (canal de
mando). En este caso, el canal de mando
standart de /a direccion 4.

Modo del Fail-Safe (MODE)

Las diferentes opciones “HOLD”, “F.S.Pos” y “DELAY”
determinan el comportamiento del receptor en caso de
interferencias en la transmisién de datos del emisor
hacia el receptor.

El ajuste realizado en “MODE” se refiere siempre al
canal memorizado en la linea OUTPUT CH.
El ajuste de origen para todos los servos es “HOLD”.
Para cada OUTPUT CH (conexion del servo al
receptor) seleccionado, podemos escoger entre:
e FAIL SAFE
En caso de interferencias el servo se coloca en la
posicion memorizada en la linea “POSITION’
después de que transcurra el tiempo de retardo
ajustado en la linea “DELAY”, esto ocurre durante
la duracién de la interferencia.
e HOLD
En el ajuste “HOLD”, en caso de interferencia, el
servo permanece en la ltima posicion reconocida
como buena durante el tiempo que dure ésta.
o OFF
Con el ajuste “OFF”, en caso de interferencia, el
receptor corta, por asi decirlo, la transmisién de
las sefiales a las salidas del receptor durante la
interferencia.
PERO ATENCION: en el caso de ausencia de
sefial, los servos analégicos y algunos servos
digitales no oponen ninguna resistencia a las
fuerzas exteriores sobre los mandos, y pueden
por tanto desplazarse de forma mas o menos
rapida de su posicion.

Posicion del Fail-Safe (F.S. Pos.)

Para cada OUTPUT CH (conexion del servo al
receptor) podemos memorizar, con las teclas
INC+DEC, en la linea “F.S. Pos.”, la posicién del servo
en cuestion en la cual ha de quedarse si hay una
interferencia y estamos en el modo “FAIL SAFE”. El
ajuste se hace en intervalos de 10 ps.

Ajuste de origen: 1500 ps (neutro del servo)
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Nota importante:
En los tres modos, “OFF", "HOLD” y “FAIL SAFE’, Ja

funcion “F.S.Pos.” tiene una aplicacion particular y muy
Iimportante, en e/ caso de que pongamos en marcha e/
receplor antes que el emisor, y por tanto no reciba una
sefal correcta.

En esta situacion el servo se pone inmediatamente en
la posicion memorizada en la linea “Position”. De esta
manera, podemos evitar por egjemplo, que el tren
retractil se cierre, s/ por un descuido alimentamos
primero el receptor que el emisor.

Por el contrario, en utilizacion normal, el servo en
cuestion se comporta, en caso de interferencias, segun
el ‘MODO” memorizaao.

Tiempo de retardo (DELAY)

Memorizamos aqui el tiempo a partir del cual los
servos deben colocarse en la posicién ajustada en
caso de interrupcion de la sefal. Este tiempo se
aplicara por igual a todos los canales y solamente
sobre los servos que estén programados en el modo
“FAIL SAFE”.

Ajuste de origen: 0,75 seg.

FAIL SAFE ALL (Ajuste global del Fail-Safe)

Este sub-menl permite de manera simple definir las
posiciones de Fail-Safe de los servos, simplemente
pulsando una tecla, como se describe anteriormente en
el menu “Fail Safe”:

Vamos a la linea “FAIL SAFE ALL” y activamos el
campo de ajuste pulsando las INC+DEC. "NO” se
muestra en sombreado. Con las teclas de la derecha
ponemos el parametro en “SAVE”. Con los elementos
de mando del emisor desplazamos todos los servos
que hemos asignado, o que asignaremos mas adelante
en la linea “MODE”, “FAIL SAFE"a la posicién que
queramos memotizar. En la linea inferior “Position” se
muestra entonces la posicién actual del elemento de
mando para el canal que tenemos que ajustar:



RX FAIL SAFE ¢>
OUTPUT CH: 81
INPUT CH: 81

MODE : FAIl-SAFE
F.5.Pos. 1588psec
DELAY . B.Thsec

FAIL SAFE ALL:
POSITION 167Bpsec

Una nueva pulsacion sobre las teclas INC+DEC,
permite pasar de “SAVE” a “NO”. Las posiciones de
todos los servos concernientes a este ajuste quedan
asi memorizados, y paralelamente a esto, se muestran
en la linea “F.S.Pos.” y en la pantalla por el actual
OUTPUT CH (conexiones de los servos):

RX FAIL SAFE <3
POUTPUT CH: o1
INPUT CH: @1

HODE : FAIl-SAFE
F.5.Pos. : 1678Bpsec
DELAY . B.Thsec
FAIL SAFE ALL: HNO

POSITION : 1678psec

Parar el emisor y comprobar las posiciones del Fail-
Safe observando el abatimiento de los servos.

“Fail Safe” con “Channel Mapping”

Para estar seguros que en caso de interferencias los
servos “mapeados” — es decir, todos los servos que se
mandan a través de un mismo canal (INPUT CH) - se
comportan de la misma manera, debemos tener en
cuenta que son los ajustes correspondientes al INPUT
CH que aeterminan el comportamiento de los servos
mapeaaos.

Si por ejemplo, las conexiones 6, 7 y 8 del receptor de
8 canales GR-16 ref. nim. 33508 estadn “mapeadas”,
asignandoles el OUTPUT CH (conexiones) 06, 07 y 08,
y el INPUT CH al mismo canal del mando “04” ...

RX FAIL SAFE L
»OUTPUT CH: 86
INPUT CH: 64

HODE : OFF
F.S5.Pos. 1678psec
DELAY : B.T5sec
FAIL SAFE ALL: NO
POSITION 167Bpsec
RX FAIL SAFE L]

»OUTPUT CH: @87
INPUT CH: 64

HODE : OFF
F.5.Pos. : 123Bpsec
DELAY : B.T5sec
FAIL SAFE ALL: NO
POSITION 1678psec
RX FAIL SAFE i

»OUTPUT CH: @8
INFPUT CH: 84

MODE : HOLD
F.S.Pos. 1778psec
DELAY : B.TS5sec
FAIL SAFE ALL: NO
POSITION 1670pusec

... €s el INPUT CH04 que determina el comportamiento
de los tres servos conectados al canal 4,
independientemente de los ajustes individuales
efectuados en el OUTPUT CH:

R¥X FAIL SAFE L]
>OUTPUT CH: a4
INFUT CH: @4

HMODE : FAIl-5AFE
F.5_Pos. 1588psec
DELAY : B.75sec
FAIL SAFE ALL: HNO

POSITION 1588psec

Esto también lo podemos aplicar, si por ejemplo
hacemos un “mapping” con el INPUT CH 01:
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RX FAIL SAFE <O
>OUTPUT CH: 84
INPUT CH: o1

MODE : FAIl -SAFE
F.S.Pos. : 1588usec
DELAY : 8.78sec
FAIL SAFE ALL: NO
POSITION 1580usec

En este caso, la salida del servo 04 responde en
funcion del ajuste del Fail-Safe de CH 01.

El tiempo de reaccién o retardo memorizado en la linea
“DELAY” se aplica siempre a todos los canales
ajustados en el “FAIL SAFE”".

RX FREE MIXER
RX FREE MIXER L)
>MIXER = 1

MASTER CH: @90
SLAVE CH : o8¢
S-TRAVEL-: 188
S—-TRAVEL+: 1088

RX WING MIXER
TAIL TYPE: NORMAL

Nombre Significado | Ajuste posible

MIXER Elecciondela 1,203
mezcla

MASTER CH | Canal 0,1..6
primario

SLAVE CH Canal 0,1..segunel
secundario receptor

S-TRAVEL- | Porcentajede | 0... 100%
mezcla
negativo
S-TRAVEL+ | Porcentajede | 0... 100%
mezcla
positivo
RX WING Tipo de cola | NORMAL,
MIXER (Tail Type) V-TAIL



(ColaenV)

ELEVON

(mezcla profundidad /
alerones para alas
volantes y deltas

MIXER

Podemos programar simultineamente hasta 3
mezclas. Dentro de “MIXER” seleccionamos la mezcla
1, mezcla 2 o mezcla 3.

Los ajustes que se detallan a continuacion
corresponden siempre a la mezcla seleccionada en la
linea MIXER.

Nota importante:
Si ya hemos programado una funcion de mezcla en e/

mend ‘Wing mixers” o ‘Free mixers” hay que
comprobar que no se solapen con las programados
con este menu ‘RX FREE MIXER”

MASTER CH (de)

Segln el mismo principio que se ha descrito en el
apartado “Free mixers”, la sefial de MASTER CH
(canal primario) se mezclara en un porcentaje
determinado con el SLAVE CH (canal secundario).

Si no queremos ninguna mezcla, seleccionamos “00”

SLAVE CH (hacia)

Mezclamos una parte de la sefial del MASTER CH
(canal primario) con el SLAVE CH (canal secundario).
La parte de mezcla esté determinada por los valores en
% ajustados en las lineas “TRAVEL -y “TRAVEL +".

Si no queremos ninguna mezcla seleccionamos “00”.

TRAVEL -/+ (parte de la mezcla en %)

Con los valores ajustados en estas dos lineas
definimos el porcentaje de la parte de la mezcla,
independientemente hacia los dos sentidos, en relacién
con la sefial MASTER.

Tipo de cola (TAIL TYPE)

Los tipos de modelos que se detallan a continuacion
son igualmente accesibles desde la parte delantera de
la emisora, pagina 37, y lo aconsejable es
preseleccionarlos por alli. En este caso, dejamos
siempre el ajuste de TAIL TYPE en NORMAL.

No obstante, si queremos utilizar las mezclas que
tenemos en el receptor, podemos escoger entre las
diferentes mezclas preestablecidas segin el tipo de
modelo:

*  NORMAL

Este ajuste corresponde a un empenaje de cola
clasico, con el mando de direccién y profundidad
separados. Para este tipo de modelo no es
necesaria ninguna funcién de mezcla.

* V-TAIL (Colaen V)

En este tipo de modelo, las funciones de mando
de la profundidad y la direccién se mezclan de tal
manera que las superficies de mando se mueven
cada una con un servo por separado. Como
norma general, los servos estan conectados de la
siguiente manera al receptor:

OUTPUT CH3: Servo izquierdo colaen V
OUTPUT CH4: Servo derecho colaen V

Si el sentido de rotacion de los servos debe
invertirse, sequir las instrucciones de la pagina 43.

* ELEVON (Delta/ Alas volantes)

Los servos conectados a las salidas 2 y 3 mandan
los alerones y la profundidad. Los servos se
conectan en el receptor de la siguiente manera:
OUTPUT CH2: Alerén / profundidad izquierda
OUTPUT CH3: Alerdn / profundidad derecha

Si el sentido de rotacion de los servos debe
invertirse, seguir las instrucciones de la pagina 43.
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RX CURVE (EXPO)

RX CURVE 3
YCURVE1 CH : 82
TYPE : E
CURVE2 CH : 83
TYPE : E
CURVE2 CH : @84
TYPE : B
Nombre Significado Ajuste posible
CURVA 1,20 [Asignaciondel |[1..seginel
3CH canal de la curva | receptor
correspondiente
TYPE Tipo de curva AB,C
Ver esquema
siguiente
TYFE A TYFEC
Expoi = -£ 0 TYPE B Expo=+100%
OR = 1255% Erar IE-'I =T
==l §
A AF i =
i~ z g
3 / 2 3 .’/—
T=E < T .
00 0 iDL -t U 0% - R

3
Trensmiier cosgml v Trznsmlfiar oo el Transmfar ool irve

Como norma general, utilizamos una curva de mando
no lineal para los alerones (canal 2), la profundidad
(canal 3) y la direccién (canal 4). Los reglajes de origen
son estos mismos.

Si por ejemplo, hemos ajustado “AILE” en el emisor, y
queremos hacer servir la opcion RX CURVE de la que
hablamos aqui, en este caso definimos las curvas:

RX CURVE L]
}CURVE1 CH : a2
TYPE : A
CURVE2 CH : 85
TYPE : A
CURVEZ CH : a4
TYPE : B

Si no, el alerdn izquierdo y el alerén derecho no
presentaran las mismas caracteristicas de mando.

Con la funcion RX CURVE podemos generar las
caracteristicas de mando de tres servos:

e CURVA1,203CH

Escoger el canal de mando (INPUT CH) para el
primer servo.

El ajuste siguiente, dentro de TYPE, solamente
corresponde al canal seleccionado aqui.

TYPE

Escogemos la curva del servo:

A: EXPO =-100% y DUAL RATE = 125%

El servo responde violentamente cuando el
mando esta cerca del neutro. Como mas aumenta
el recorrido del mando mas suave es la curva.

B: Ajuste lineal

El servo sigue los desplazamientos del mando de
manera lineal.

C: EXPO = +100% y DUAL RATE = 70%

El servo responde lentamente cuando el mando
se desplaza hacia el punto neutro. Como més
aumenta el recorrido del servo mas brusca es la
respuesta.

Nota:

Las caracteristicas de mando memorizadas aqui
actian [gualmente sobre las salidas del receptor
‘mapeaaas’.

33

Salida servo 5 / Funcién 5 CH

“SERVO” 0 “SENSOR”

En la salida 5 del receptor, que ademas estd marcada
con una “T”, podemos colocar un captador de
telemetria.

Pero para que el receptor pueda reconocer
correctamente el captador colocado, es necesario
pasar la salida 5 de “SERVO” a “SENSOR” o
viceversa.

RX SERVO TEST
RX SERVO TEST {
»ALL-HAX 2000pusec
ALL-MIN 1888psec
TEST STOP

ALARH VOLT : 3.8V
ALARH TEMP+: 7Fé8-°C
ALARH TEMP-:-18°C
CH OUTPUT TYPE:ONCE

Nombre Significado Ajuste posible
ALL-MAX Test del valor de | 1500 ... 2000 ps
lacarreraenel
lado “+” para
todos los servos
ALL-MIN Test del valorde [ 1500 ... 1000 ps
la carrera en el
lado “-“ para
todos los servos
TEST Procedimiento de | STAR/STOP
test
ALARM Limite de la 30..60V
VOLT alarmaencaso | Ajuste de origen:
de tension 38V
demasiado baja
de la bateria del
receptor
ALARM Limite de la 50...80°C
TEMP+ alarmaencaso | Ajuste de origen:
de temperatura | 70°C
demasiado alta
del receptor




ALARM Limite de la -20...+10°C
TEMP- alarmaencaso | Ajuste de origen:
de temperatura | -10°C
demasiado baja
del receptor
CH OUTPUT | Orden ONCE, SAME,
TYPE cronoldgico de SUMI, SUMO
canales

ALL MAX (Recorrido maximo del servo)

En esta linea podemos ajustar el recorrido maximo del
servo por el lado positivo para el servo test.

2000 ps corresponden al abatimiento maximo, 1500 ps
corresponden a la posicidn del neutro.

ALL MIN (Recorrido minimo del servo)

En esta linea podemos ajustar el recorrido maximo del
servo por el lado negativo para el servo test.

1000 ps corresponden al abatimiento maximo, 1500 ps
corresponden a la posicidn del neutro.

TEST

En esta linea podemos iniciar y parar el procedimiento
de Servo Test integrado en el receptor.

Pulsando las teclas INC+DEC podemos activar el
campo sombreado:

RX SERVO TEST L
ALL-MAX 2888psec
ALL-MIMN 1688usec
»TEST

ALARM VOLT : 3_8V
ALARH TEMP+: To°C
ALARM TEMP-:-18°C
CH OUTPUT TYPE:ONCE

Con una de las teclas INC o DEC seleccionamos
START:

RX SERVO TEST {
ALL-MAX 2888psec
ALL-MIN 188B8usec
»TEST

ALARM VOLT : 3.8V
ALARM TEMP+: Ta°C
ALARM TEMP-:-18°C
CH OUTPUT TYPE:ONCE

Con una nueva pulsacion de las teclas INC+DEC
iniciamos el test. El campo deja de estar en
sombreado:

RX SERVO TEST <
ALL-MAX 28808usec
ALL-MIN 1888usec
>TEST : START

ALARM VOLT : 3.8V
ALARM TEMP+: 786°C
ALARM TEMP-:-18°C
CH OUTPUT TYPE:ONCE

Para parar el test, es suficiente con activar de nuevo el
campo, como se ha descrito anteriormente, seleccionar
STOP y confirmar el cambio con las teclas INC+DEC

ALARM VOLT

(Alarma del receptor en caso de tensién demasiado
baja)

Aqui podemos supervisar la tension de alimentacion
del receptor. El intervalo puede ajustarse entre 3,0 y
6,0 volts. Cuando la tension cae por debajo del ajuste
realizado anteriormente se activa una sefial sonora
(tonos cortos y largos a intervalos) y en todas las
pantallas “RX ... “ el aviso VOLT.E parpadea arriba a la
derecha de la pantalla:
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RX SERVO {>
>OUTPUT CH: o1
REVERSE : OFF
CENTER 15088usec
TRINM -888usec
TRAVEL - 150%
TRAVEL+ 158%
PERIOD 280msec

Ademaés, en la pagina “RX DATA VIEW” el parametro
“R-VOLT” se muestra en sombreado:

RX DATAVIEW »
S5-QUA188%5-dBH-B38dBH
S5—STR188% R-TEM.+28°C
L PACK TIME 088180msec
R-VvOLT :CENEIV
L.R-VOLT:83.5V
SENSOR1 :08.8V ee=cC
SENSOR2 :88.8V ae-cC

ALARM TEMP +/-

(Control de la temperatura del receptor)

Estas dos opciones permiten controlar la temperatura
del receptor. Podemos programar un ajuste minimo
“ALARM TEMP-“ (-20 ... +10°C) y un ajuste maximo
“ALARM TEMP+” (50 ... 80°C). En caso de sobrepasar
uno de estos ajustes se oye una sefial sonora (tonos
largos) y en todas las pantallas del receptor aparece
arriba a la derecha TEMP.E. Ademaés, en la pagina
“RX DATA VIEW” el parametro “R-TEM” se muestra en
sombreado.

Tenemos que asegurarnos siempre, sean cuales sean
las condiciones de vuelo, que estamos siempre dentro
del rango de temperatura autorizado (el mas
recomendable, entre =10y 55°C).



CH OUTPUT TYPE (Tipo de conexién)
Aqui determinamos de que manera reciben la sefial las
salidas de los servos, y por tanto los servos:

* ONCE

Las salidas de los servos del receptor reciben la
sefial una después de la otra. Es la aconsejada
para los servos analogicos.

Con este ajuste los servos se ajustan
automaticamente a 20 ms - para un receptor de
12 canales (Ref. 33512) 30 ms -
independientemente del ajuste que tengamos en
“RX SERVO’ en la linea “PERIOD”, o lo que se
muestra en la pantalla.

+ SAME

Las salidas de los servos del receptor reciben la
sefial, en grupos de cuatro en paralelo. Esto
significa que en caso del receptor GR-12
suministrado con el emisor, los canales 1a4y5y
6 reciben sus sefiales respectivas al mismo
tiempo.

Aconsejado para los servos digitales cuando
varios servos se utilizan para una sola y misma
funcién (por ejemplo alerones), para sincronizar el
desplazamiento de los servos.

En el caso de utilizar servos digitales, es
recomendable ajustar 10 ps en la linea “PERIOD”
de la pagina “RX SERVOQ” a fin de poder explotar
plenamente las reacciones rapidas de los servos
digitales. Para los servos analégicos es
imprescindible utilizar 20 ms”.

Para este tipo de ajuste comprobar siempre que la
alimentacion de nuestro receptor tenga la
capacidad suficiente.

Como siempre son 4 los servos que se mueven a
la vez, la alimentacién no debe tener caidas de
tension.

»  SUMO (Seiial acumulada OUT)

Un receptor HoTT, configurado como SUMO,
genera permanentemente a partir de las sefiales
de todos sus canales, una sefial que podriamos
decir acumulada que esta disponible, por ejemplo

en el receptor GR-12, en la salida 6. La sefal
acumulada, independientemente del receptor,
puede repartirse en un maximo de 16 canales
esto significa que un receptor de 6 canales puede
ponerse en SUMO 12 y llevar los 12 canales a
una sola salida.

Después de haber seleccionado y memorizado
SUMO pulsando simultineamente las teclas
INC+DEC, el campo sombreado se coloca sobre
el nimero del canal, en el ejemplo 06:

Con las teclas INC o DEC podemos seleccionar el
numero del canal a transmitir la sefial acumulada.
Una nueva pulsacién simultdnea sobre las flechas
INC+DEC permite memorizar estos ajustes.

Las sefales del receptor se reciben unas después
de las otras con un ciclo de 20 ms (en los
receptores GR-24, Ref. nim. 33512, 30 ms)
aunque en la pagina “RX SERVO” hayamos
ajustado 10 ms en la linea “PERIOD”.

Concebido inicialmente para una utilizacién en
modo satélite, descrita a continuacién, de dos
receptores HoTT, la sefial acumulada, generada
por el receptor definido como SUMO, puede por
ejemplo, utilizarse para el mando de un sistema
Flybarless, o con el cable adaptador ref. nim.
33310, puede utilizarse para simuladores.

RX SERVO TEST <
ALL-MAX : 2888Busec
ALL-MIN : 1888Busec
}TEST : START

ALARM VOLT : 3.8V
ALARM TEMP+: TB-°C
ALARM TEMP-:-18°C
CH OUTPUT TYPE:SUMOLFTA

En modo...

Satélite

... los dos receptores HoTT estan conectados
entre si con un cable de 3 polos (Ref. nim.
33700.1 (300 mm) o 33700.2 (100 mm))
colocados en la salida del receptor que lleve el
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numero mas alto. Todos los detalles de esta
conexién los podemos ver en la pagina web
www.graupner.de.

Todos los canales del receptor HoTT que se ha
configurado como SUMO (ver mas abajo), y
designado como receptor satélite, son, en caso de
ausencia de sefial, transmitidos, en forma de
sefial acumulada, al segundo receptor HoTT, el
receptor principal, que debe estar programado
como ...

e SUMI (Sefial acumulada IN)

La sefial va por lo tanto siempre en un solo
sentido, en direccién SUMI.

Por lo tanto, en caso de ausencia de sefial, el
receptor definido como SUMI utiliza la sefal
acumulada proveniente de SUMO, si al menos 1
canal de SUMI ha estado programado en modo
Fail-Safe.

Si el receptor satélite, programado como SUMO,
tiene una pérdida de recepcion, todos los servos
conectados a este receptor se colocaran en la
posicién Fail-Safe, posicidn memorizada en el
receptor satélite, independientemente del receptor
principal.

Si por el contrario, los dos receptores tienen una
perdida de recepcién al mismo tiempo, en
principio, el receptor definido como SUMI utiliza la
sefial acumulada proveniente de SUMO, los
servos adoptaran la posicion Fail-Safe del SUMO,
por el momento, a la hora de editar estas
instrucciones. Segin el caso, no podemos
descartar efectos interactivos, por lo que
recomendamos que imprescindiblemente se
hagan tests ANTES de utilizar un modelo.

Esta  configuracion es particularmente
recomendable cuando uno de los dos receptores
estd situado en un lugar del modelo que no
favorezca la recepcion, o cerca de las turbinas, o
cerca de elementos de carbono, o en cualquier
lugar donde haya riesgos de reduccién de la



potencia de la sefial de recepcién, lo que puede
tener como consecuencia una perdida de sefial.
Por esto debemos colocar siempre las funciones
de mando importantes en el receptor principal
programado como SUMI, para que el modelo
pueda ser controlable en caso de interferencias
cuando el receptor satélite SUMO no reciba la
sefial correctamente.

Por el contrario, solamente el receptor satélite
configurado como SUMO es capaz de transmitir
los datos telemétricos hacia el emisor, por
ejemplo, la tension de alimentacion del modelo.
De aqui la necesidad de colocar los captadores y
sondas en el receptor satélite SUMO.

Cada receptor debe estar equipado de su propio
cable de alimentacién, pero pueden alimentarse
de la misma bateria. Si las intensidades de
consumo han de ser muy fuertes es mejor
desdoblar los cables.

Si por el contrario
queremos  tener
una alimentacion
por separado para
cada receptor, es
obligatorio sacar el
cable central de uno de los dos conectores del
cable satélite, ver el dibujo.

Si queremos hacer otras programaciones, por
ejemplo los ajustes del Fail-Safe, desconectar el
cable satélite de tres polos de entre los dos
receptores y alimentamos solamente el receptor
en cuestion. A lo mejor tendremos que modificar
el orden cronoldgico del procedimiento Binding.
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DATOS EN LA PANTALLA

SELECCION DE UN CAPTADOR

MENU MODEL SELECT

Pulsamos la tecla central INC para ir a la linea
“MODEL SELECT".

Pulsamos después sobre la tecla ENTER ...

Al RPLANE, HEL I . ,GLID.

CAR

y de nuevo sobre la tecla ENTER ...

“RECE IVE
RECE | VE+GEMERAL /GAS
RECE | VE+ELECTRONIC
RECEI VE+VARI D
RECE I VE+GPS

... y después pulsamos la tecla INC para escoger el
captador con el simbolo de la flecha después de
seleccionarlo pulsando la tecla ENTER:

Yal RX~-S QUA: 100%
YT RX~-S ST : 100%
Y RX-dBm: 33dBm
Yl TX-dBm: 33dBm
B=V-PACK: 18ms

ﬁ RX-VOLT:4 .8 ™P
M-RX V :4.6 +22°C

Como Se ha descrito anteriormente en el mend
“MODEL SELECT ...

SRECE IVE

RECE I VE+GENERAL /GAS
RECEIVE+ELECTRONIC
RECEI VE+VARIO

RECE I VE+GPS

... podemos activar una pantalla en forma de grafico de
los datos de un captador 0 una sonda conectados al
receptor. Los datos se muestran entonces
representados en una pégina con gréficos como las
que se describen a continuacion.

Con las teclas INC o DEC podemos pasar de una
pantalla de graficos a otra, y la seleccionamos con
ENTER, con ESC volvemos a la pégina inicial.

Nota:

El orden cronoldgico de las pdginas de la pantalla
descritas a continuacion corresponde a las pulsaciones
sobre la tecla INC.

Encontraremos méas detalles correspondientes a los

médulos que veremos a continuacién en el anexo o en
www.graupner.de
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RECEPTOR

Yut RX-S QUA: 100%
Fa RX-S ST : 100%
Tt RX—cdBm: 33dBm
Yal TX-dBm: 33dBm
BV -PACK - {8ms

RX-VOLT:4.8 THP
M-RX V 4.6 +22°C

Esta pantalla muestra de forma grafica los datos que
podemos ver en la pantalla “RX DATA VIEW” del menu
de telemetria “AJUSTES / PANTALLA”.

Esto significa que podemos ver lo siguiente:

Nombre Significado

RX-S QUA Calidad de la sefial en %

RX-S ST Potencia de la sefal en %
RX-dBm Potencia de la recepcion en dBm
TX-dBm Potencia de la emisién en dBm

V PACK Muestra el espacio de tiempo méas

largo durante el cual los paquetes de
datos se han perdido durante la
transmision del emisor hacia el

receptor
RX-VOLT Tension actual del receptor en Volts
M-RX V Tension minima del emisor después
de la Ultima puesta en marcha
TMP Este termémetro visualiza la

temperatura actual del receptor



RX + MODULO GENERAL

AT1 E FUEL F
8. GV

Y'l +29 Cc
AYE -

%S av '!’2 %29 C 15880

mmuumag

AT1 E FUEL & | om1
0. BV | ém3

T'l +20°C| 14 .8V
AYE 10 .3A
0. ov T2 +206°C 4580

Esta pégina permite visualizar los datos de un receptor
conectado a un modulo General-engine, ref. nam.
33610, 0 a un mbdulo General-Air, ref. nim. 33611.
Encontraremos mas informacion de estos médulos en
el anexo y en la pagina web www.graupner.de.

En funcion del nimero de captadores conectados a
estos médulos, en esta pagina de la pantalla podremos
consultar los siguientes datos:

La tension actual de un méximo de 2 acumuladores
(ACCI y ACC2); el resultado de las mediciones de
como maximo 2 sondas de temperatura (T1 y T2) asi
como el nivel del combustible.

En el lado derecho se muestran alternativamente una
lista de las tensiones actuales de los elementos de
baterias de LiPo de 1 a 6 elementos, o la altitud
respecto del suelo, la velocidad de ascension y de
caida en m/1s y m/3s, la intensidad actual en amperios
asi como la tension actual del acumulador que esta
conectado al captador.

Los significados son los siguientes:

En funcién del nimero de captadores conectados a
estos mddulos, en esta pagina de la pantalla podremos
consultar los siguientes datos:

La tensién actual de un maximo de 2 acumuladores
(ACCI y ACC2); el resultado de las mediciones de
como maximo 2 sondas de temperatura (T1y T2) asi
como la velocidad de ascension y de caida en m/1s y
m/3s, y en la parte media de la pantalla, la intensidad
consumida por las baterias de propulsién.

En el lado derecho se muestran alternativamente una
lista de las tensiones actuales de los elementos de un
pack de LiPo de 7 elementos maximo conectado a la
toma de balanceo 1 (L) 0 2 (H).

Los significados son los siguientes:

Nombre Significado
BAT1/BAT2 ACU1/ACU2
FUEL Nivel de combustible
E/F Vacio / Lleno
T1/T2 Temperatura de la sonda 1/2
CELLV Tensién por elemento de 1... 6
elementos maximo
1500 Velocidad de rotacion actual en rev.
/ min.
ALT Altitud actual
Om1 Velocidad de ascenso en m/1s
0m3 Velocidad de ascenso en m/3s
POWER YV Tensién actual del acumulador de
propulsion
A Intensidad actual en amperios
450 Capacidad consumida en mAh
RX + MODUL ELECTRIC AIR
8.8Y B8A |CELL v
ALT +5686m | 1L6.060
BATA gm/1s | 2L6.68
8. av Gm/3s | 3L6.60
:‘m 4L8 .88
B 11 +28°C | 5L6_o08
BAT2 GLo_00
@.8V T2 +28°C | 7LO_68
8.8V 8A |CELL v
ALT +588m | 1He.ea
BAT1 em/1s | 2HO.68
8. awv @m/3s | 3HO .68

BER T1 +268°C | 5He._a@e
BAT2 (M=) |6&He.ee
B.av T2 +28°C | THO .88

E 4Ho 68

Esta pagina permite visualizar los datos de un receptor
conectado a un médulo Electric-Air, ref. nim. 33620.
Encontraremos mas informacion de estos modulos en
el anexo y en la pagina web www.graupner.de.
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Nombre Significado

V Tension actual del acumulador

A Intensidad actual en amperios
BAT1/BAT2 Bateria 1/ Bateria 2

ALT Altitud actual

m/1s Velocidad de ascenso en m/1s
m/3s Velocidad de ascenso en m/3s
T1/T2 Temperatura de la sonda 1/2
CELLV Tension por elemento de 1 ... 14

elementos maximo

—

Conector de balanceo 1

H Conector de balanceo 2



RX + VARIO RX + GPS

mils H RXSQ N RXSQ o
8 a8 DIS 8m
ALT +506m

m/3s ALT MAX W £ Om/1s

e +500m Bm/3s

Bm/10s
mi18s MIN S N ©6°00.00860
) L +500m E ©6°080.0000

Esta pagina permite visualizar los datos de un receptor
conectado a un mddulo Vario, ref. nim. 33601.
Encontraremos mas informacién de estos modulos en
el anexo y en la pagina web www.graupner.de.

Los significados son los siguientes:

Esta pagina permite visualizar los datos de un receptor
conectado a un médulo GPS con Vario integrado, ref.
num. 33600.

Encontraremos mas informacién de estos médulos en
el anexo y en la pagina web www.graupner.de

Ademaés de los datos de posicion actuales y de la
velocidad del modelo, la altitud actual respecto al suelo
también se muestra en el centro de la pantalla, asi
como la velocidad de ascenso y descenso en m/1s,
m/3s y m/10s, la calidad actual de la recepcién y el
alejamiento del modelo respecto al punto de despegue.

Los significados son los siguientes:

Nombre | Significado

ALT Altitud actual

RXSQ Potencia de la sefial que llega al receptor
en %

MAX Altitud limite preajustada, respecto al
suelo, que activa una alarma en caso de
sobrepasarse

MIN Altitud  minima  respecto  del suelo
preajustada, si se sobrepasa se activa una
alarma

m/1s Velocidad de ascenso en m/1s

m/3s Velocidad de ascenso en m/3s

m/10s Velocidad de ascenso en m/10s

Nombre Significado

W/N/E/S Oeste / Norte / Este / Sur

Km/h Velocidad

RXSQ Potencia de la sehal del canal de
retorno

DIS Distancia

ALT Altitud respecto al suelo

m/1s Velocidad de ascenso en m/1s

m/3s Velocidad de ascenso en m/3s

m/10s Velocidad de ascenso en m/10s
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—— Sistema Trainer
<rx

Conexion de dos emisores para el sistema de
escuela

Con el emisor mx-10 HoTT, dos emisores HoTT
pueden funcionar juntos para un sistema Trainer sin
cables. No es necesario que el segundo emisor sea un
mx-10 HoTT, se puede utilizar cualquier otro emisor
HoTT que tenga la posibilidad de utilizar el sistema de
Trainer sin cables. Para ello consultamos el manual del
emisor.

Para pasar del modo normal al modo Trainer-Profesor
o al modo Trainer-Alumno utilizamos el interruptor de
modo situado en la parte superior izquierda del emisor.

EILED naranja | Dos Bips breves | El emisor esta
parpadea dos dos veces en modo
veces después de Profesor
poner en marcha
el emisor

Ver [gualmente los LED's y significados explicados en
la pagina 20.

Nota importante:
La descripcion que sigue se basa en la version actual

1.00, en el momento de la impresion de este manual, y
es Vvélida para fodas las versiones anteriores. Es
probable que después de la actualizacion del software
esta descripcion no corresponda completamente con e/
sistema Trainer del emisor.

Emisor mx-10 HoTT como emisor-profesor

Modo normal

profesor —f
alumno * \

Para cambiar de modo, ponemos el interruptor de
modo en la posicion que necesitemos, pulsamos la
tecla BIND y la mantenemos pulsada mientras
ponemos en marcha el emisor.

Identificacion del modo ...

LED Alarma Descripcion

EI LED naranja El emisor estd
esta iluminado en modo normal,
ajuste del pais:

General
EILED naranja | Dos Bips El emisor esta
parpadea una después de en modo Alumno
vez poner en marcha
el emisor

El avion escuela debe estar completo, es decir,
equipado de todos los canales, incluyendo trims y las
posibles funciones de mezcla, que deben estar
memorizadas en el emisor HoTT del alumno y el
emisor HoTT del profesor. Esto quiere decir que el
modelo destinado a Trainer debe poder pilotarse con
todas sus funciones con cualquiera de las dos
emisoras. Es importante que los ajustes en las dos
emisoras sean lo mas parecidos posibles, para evitar
que al pasar el modelo de un emisor a otro no se
produzcan cambios bruscos en la posicion de los
servos. lgualmente es recomendable ajustar en el
emisor del alumno recorridos de los servos mas cortos,
para que le sea mas cdmodo el control del modelo.

Si los dos emisores estan listos para el sistema
Trainer, es necesario asignar el receptor del modelo al
emisor-alumno.

Si utilizamos el emisor mx-10 HoTT como emisor-
alumno, solamente lo podremos asignar si esta en el
modo “normal’, y solamente después lo podemos
pasar al modo “Alumno”.
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Por otro lado, no debe haber ningiin mezclador activo,
colocamos el Jumper en la posicion de “NO MIX”, ver
la pagina 37.

Todos los cinco canales del emisor-alumno mx-10
HoTT se transmiten al emisor-alumno.

El modo de vuelo del emisor-alumno, por ejemplo, las
mezclas de los alerones, pueden ser diferentes de los
del emisor-profesor, dado que durante la transmision
de los mandos al alumno, las mezclas también se
transmiten. Debido a esto el emisor-profesor debe
programarse con todas las funciones y mezclas del
avién-escuela.

Una vez el emisor alumno esté asignado, ponemos el
emisor mx-10 HoTT en modo Profesor. Para ello,
ponemos el interruptor de modo en la posicion
intermedia, manteniendo pulsada la tecla BIND
mientras ponemos en marcha el emisor.

Ahora pulsamos y mantenemos pulsada la tecla BIND
del emisor alumno mx-10 HoTT.

A continuacion, vamos a describir como configurar un
emisor mx-12/16/20 HoTT como emisor alumno. No
obstante es importante leer el manual del emisor.
Ponemos en marcha el emisor, y con las flechas de la
derecha o la izquierda seleccionamos dentro de la lista
Multifuncion el menu “Trainer” (el conjunto de
recepcion que utiliza el avién-escuela no es necesario
que esté en marcha para el procedimiento que
describimos a continuacion):

servo set. contr set.

D/R expo phase trim
wing mixer free mixer
servo disp  basic sett

fai -safe telemetry

info disp

Con una pulsacién sobre la tecla central SET del pad
de la derecha abrimos esta pantalla:



TRAINER/Pupil

2 O

1234586
SW: —— BIND: N/A

Con las flechas del pad de Ja izquierda o la derecha
colocamos el cursor en el campo de memorizacion
‘BIND’. Si hay un inferruptor asignado a la derecha de
‘SW’, deberemos suprimirlo, ver a continuacion:

TRAINER/Pupil

e 34 5 B
SW: — BIND:[ N/A |

Con una pulsacién sobre la tecla central SET del pad
de la derecha, iniciamos el procedimiento de Binding, y
la indicacidn N/A pasa a BINDING

S/ utilizamos otro emisor HoTT como emisor-alumno,
consulftar el manual relativo al sistema Trainer sin
cables.

Asignacion del emisor-alumno al emisor-profesor
Nota:

Durante el procedimiento Binding /a distancia entre los
aos emisores no debe ser muy grande. Si tenemos que
repetir el procedimiento, quizas tendremos que cambiar
1a posicion de los emisores.

Ahora debemos asignar el emisor-profesor mx-10
HoTT al emisor-alumno. Pulsamos la tecla BIND.
Después de algunos segundos, si el procedimiento se
ha concluido correctamente, queda confirmado por un
breve Bip sonoro, ahora podemos utilizar el avién-
escuela con el emisor-profesor.

En los emisores mx-12/16/20 HoTT el recuadro BIND
pasa a ON:

ECOLAGE/Eleve

12234 5 8
SW.-— BIND ON |

Para poder hacer la transmision, hay que poner el
interruptor de modo de la mx-10 HoTT hacia delante,
en modo “alumno”. Mientras mantengamos este
interruptor en esta posicién, es el emisor alumno el que
controla el modelo. Si soltamos el interruptor, es el
emisor-profesor el que toma el control del modelo.

Atencion: Incluso si paramos brevemente el emisor, e/
modo profesor queda activo hasta que ponemos ade
nuevo en marcha el emisor.

Ajustes del emisor-alumno

El modelo que ha de pilotar el alumno debe estar
completo, y debe corresponder a los habitos de vuelo
del alumno. Todas las otras opciones quedan como en
los ajustes de base. Todas las otras funciones de
mezcla se hacen exclusivamente en el emisor-profesor,
que las transmite al receptor.

Canal | Funcion

1 Motor /paso

Alerones / Roll

2
2 Profundidad / Nick
4 Direccion / Rotor de cola

El receptor HoTT del modelo en cuestion debe
asignarse al emisor-alumno. Hay una descripcion
detallada del procedimiento Binding en las paginas 38
y42.
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Atencion. el emisor mx-10 HoTT solamente lo
podremos asignar si esta en el modo “normal”. Por lo
tanto, antes de utilizar el emisor como emisor-alumno,
debemos asignar el modelo en modo “normal’, y
solamente después lo podemos pasar al modo
“Alumno”. Por ofro lado, no debe haber ningin
mezclador activo, colocamos el Jumper en la posicion
de “NO MIX”, ver la pégina 37.

Una vez el emisor esta asignado, ponemos el emisor
mx-10 HoTT en modo alumno. Para ello desplazamos,
con la emisora parada, el interruptor de modo hacia
adelante, pulsando la tecla BIND y manteniéndola
pulsada mientras ponemos el emisor en marcha.

Asignacion del emisor-alumno al emisor-profesor
Nota:

Durante el procedimiento Binding la distancia entre los
dos emisores no debe ser muy grande. Si fenemos que
repetir el procedimiento, quizas tenaremos que cambiar
la posicion de los emisores.

Mantenemos pulsada la tecla BIND del emisor mx-10
HoTT del alumno.

Emisor profesor:

mx-10 HoTT: mantener pulsada la tecla BIND

Después de algunos segundos, si el procedimiento
Binding ha sido correcto, se confirma por un breve Bip
sonoro, y el avién-escuela ya puede controlarse ahora
con el emisor-profesor.

mx-12/16/20 HoTT: ponemos el emisor en marcha, y
con las flechas del pad de la izquierda o la derecha
seleccionamos el punto del menu Teach/pupil del mend
multifunciones (el conjunto del receptor que ha estado
asignado al avién-escuela no es necesario que esté en
marcha durante este proceso):



servo set. contr set.

D/R expo phase trim
wing mixer free mixer
servo disp  basic sett

fail-safe telemetry

info disp

Con una pulsacién sobre la tecla central SET del pad
de la derecha podemos abrir este punto del menu:

TRAINER/Pupil

T e

1 2 3 4 5 8
SW: —— BIND:[_N7A_]

Liberamos sucesivamente, pulsando repetidamente la
tecla central SET del pad de la derecha, los canales
que deben poder transmitirse al alumno. El simbolo

pasa a’eu a E Por ejemplo:

TRAINER/Pupil

SEET T LT

12 34586
SW: —— BIND: N/A

Nota imporiante.
En el caso de un sistema Trainer HoTT sin cables, lo

que se transmiten son los CANALES DE MANDO.

S/ por ejemplo, se debe traspasar la funcion de
alerones (2), y si el modelo estd equijpado de dos
servos de alerones, que generalmente  estdn
conectados a las saliaas 2 y 5, con el sistema wireless
serd necesario transmitir los canales 2 y b, y no
dnicamente el 2, tal como se haria con el cable, tal
como vemos en él dibujo superior.

Con /las flechas del pad de la izquierda o la derecha,
colocamos el recuadiro al lado de “SW’ y asignamos un
Interryptor.

Preferentemente utilizar el interruptor momentaneo de/
tipo SW1 a fin de poder retomar el control del modelo
en cualquier momento:

TRAINER/Teach

Rty

1234656
sw:[1T] BIND: N/A

Con las flechas del pad de la derecha o la izquierda
nos colocamos en ‘BIND: n/a”:

TRAINER/Teach

Sainiyipiply!

1 2 34 5 @8
SW: 1 BIND:[_N/A]

movemos el interruptor para el sistema Trainer que
hemos definido anteriormente

TRAINER/Teach

S etz

123458
SW: 11  BIND:[__N/A ]

... y activamos el procedimiento de Binding (BINDEN)
pulsando la tecla central SET del pad de la derecha.
Cuando el procedimiento haya terminado, en e/
recuadro se mostrard ‘ON” en lugar del ‘BINDEN”
panpadeando.
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TRAINER/Teach

S CHH e

123 45 6
SW: 11 BIND:[_ON ]

Atencion: Aunque paremos brevemente el emisor, el
modo Trainer estard activo cuando pongamos de
nuevo en marcha el emisor.



Funcionamiento del sistema Trainer

Checking del sistema

Los dos emisores quedan enlazados entre si sin
cables a través del procedimiento BINDING.

Nota importante;
ANTES de empezar la sesion de Trainer, verificar en e/

avion-escuela si ftodos los canales se transmiten
correctamente.

Durante el tiempo que dure el uso del sistema Trainer,
profesor y alumno pueden alejarse uno del otro. No
debe sobrepasarse la distancia de 50m, jal menos para
que puedan hablarse!

Es mejor que no haya nadie entre el profesor y el
alumno, ya que puede reducirse la sefial.

Hay que tener también en cuenta que durante el uso
del sistema Trainer en forma wireless se usa el canal
de retorno, por lo que no hay ninguna transmision de
datos de la telemetria.

Si durante el uso del sistema Trainer hay una pérdida
de comunicacion entre el emisor-profesor y el emisor-
alumno, el emisor-profesor retoma automaticamente el
control del modelo. Si en esta situacion, el interruptor
del sistema Trainer se encuentra en la posicion
“alumno”, el LED central del emisor-profesor mx-10
HoTT parpadea cuatro veces en naranja, y se activa
una alarma sonora.

En los dos casos, con acercar las dos emisoras el
problema deberia quedar solucionado. Si no es asi,
aterrizar inmediatamente y buscar la causa del
malfuncionamiento.

Causas de posibles errores

»  Elemisor alumno no esta listo

» Ausencia del procedimiento Binding entre el
emisor profesor y el receptor HoTT del avién-
escuela.
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Sistema Trainer sin cables con el cable profesor para
emisores mx con sefial acumulada HoTT S-RX ref.
ndm. 33310

Con el cable profesor HoTT 33310 opcional y un
receptor HoTT con una salida de sefial acumulada,
cualquier emisor HoTT con toma DSC puede funcionar
en Trainer sin cables en modo emisor-profesor.

Como emisor de gama baja, el emisor mx-10 HoTT,
puede utilizarse como emisor alumno con no importa
que emisor HoTT.

La transmisién de las sefiales del emisor-alumno hacia
el emisor-profesor se hace a través de un receptor
HoTT que se fija en la caja del emisor con cinta de
doble cara.

iEste receptor debe asignarse al emisor-alumno!
Colocamos el lado del cable con conector JR en la
salida de la sefial acumulada del receptor, por ejemplo
en la salida 6 si se trata de un receptor GR-12, y el otro
extremo en la toma DSC del emisor. La alimentacion
de este receptor estd asegurada por una bateria
complementaria 0 un cable de 3 polos conectado a la
toma DATA del emisor.

Para finalizar, ajustamos para este receptor la sefal
acumulada SUMO. Para ello, ver el apartado
“Telemetria” de la pagina 45.

La transmision uno a uno de los canales al emisor-
alumno se hace con el menu “Trainer” del emisor-
profesor.

No debemos olvidarnos de asignar un interruptor a este
menu, interruptor que permitira transmitir los canales
libres al emisor-alumno.

ANTES de empezar a utilizar el sistema de escuela,
verificar que todo funciona correctamente.

Para hacer una prueba, parar el emisor-alumno. En el
emisor-profesor debe aparecer entonces un mensaje
de aviso.

El modelo esta de nuevo disponible para pilotarlo con
el emisor-profesor. Si no se debe mostrar este mensaje
de aviso, poner en el menl “Telemetria” del emisor-
alumno, en el receptor programado como SUMO, el



ajuste de la posicion Fail-Safe del canal 1 en “AUS”, y
otro canal, no importa cual, en “FAIL SAFE”".

Si suenan avisos de alarma, aumentar la distancia
entre el emisor-profesor y el emisor-alumno, y respetar
una distancia suficientemente grande entre el receptor
programado como SUMO y el médulo HF HoTT del
emisor-profesor.
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Anexo

PRX (Power for Receiver)
Ref. Nim. 4136

Alimentacion del receptor estabilizada inteligente con Power-
Management

Este elemento garantiza una alimentacion estabilizada y ajustable de
la alimentacion del receptor, lo que aumenta todavia mas la fiabilidad
de la alimentacion. Se adapta a diferentes tipos de bateria de
receptor, lo que simplifica la puesta en marcha y aumenta el rango
de uso. Si durante la utilizacién hay una caida de tension, incluso
momentanea, esta queda registrada y memorizada, lo que permite
prevenir un acumulador defectuoso, o un acumulador de baja
capacidad.

. Para la utilizacion de uno o dos accus de recepcion
(descarga simultdnea en caso de utilizacion de dos
accus)

. Para accus de 5 o 6 elementos de NiMH, 2 elementos
LiPo o LiFe, conectores Graupner/JRG3,5, G2y BEC

. Tres tensiones de salida ajustables para alimentar el
receptor (5,1V, 5,5V, 5,9V)

. Dos LED’s muy visibles indican por separado el estado
de los dos accus (accu 1y accu 2)

. Interruptor marcha / paro de alta calidad integrado

. Capaz de absorber fuertes intensidades

. Disefio plano a nivel de interruptor y LED’s para no
alterar la linea del modelo

. Montaje simple utilizando la plantilla de fijacion

Médulo Vario GraupnerHoTT
Ref. Nim. 33601

Vario con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para la subida y
5 tonalidades para la bajada, visualizacién de la altitud y
memorizacion de la altitud minima y la altitud maxima.

. Avisos de alarma suplementarios, para la altitud minima,
altitud maxima, velocidad de subida y velocidad de
bajada en dos niveles

. Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

. Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5
minutos, una sola vez

. El vario se conecta directamente a la salida de
telemetria del receptor

Caracteristicas técnicas:
. Medicién de la altura: -500 m ... +3000 m
. Resolucion: 0,1 m
. Sensibilidad del vario: 0,5 m/3s, 1m/3s, 0,5/s, 1m/1s,
3m/s programable en tonalidades
. Calculo del valor medio: 4-20 medidas programables
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Médulo GPS/Vario GraupnerHoTT
Ref. Num. 33600

Variémetro con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para la
subida y 5 tonalidades para la bajada, GPS integrado con medida del
alejamiento, distancia recorrida, visualizacion de la velocidad,
direccion y coordenadas
. Avisos de alarma suplementarios, para la altitud minima,
altitud maxima, velocidad de subida y velocidad de
bajada en dos niveles
. Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia
. Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5
minutos, una sola vez
. El GPS/vario se conecta directamente a la salida de
telemetria del receptor

Caracteristicas técnicas:
. Medicién de la altura: -500 m ... +3000 m
. Resolucion: 0,1 m
. Sensibilidad del vario: 0,5 m/3s, 1m/3s, 0,5/s, 1m/1s,
3m/s programable en tonalidades
. Calculo del valor medio: 4-20 medidas programables



Mddulo General Engine GraupnerHoTT
Ref. Nim. 33610

Captador universal para receptores Graupner HoTT y modelos de
motorizacion térmica o eléctrica.

2 x mediciones de tensién y temperatura con avisos de
alarma de tension minima, maxima y temperatura
minima y maxima.

Medida de la tensién de cada elemento, con avisos de
tension minima

Medida de la tension, de la intensidad y la capacidad,
con avisos de la tensién y capacidad minima y maxima
Limitacion de la corriente programable

Medida de la corriente con resistencias Shunt 2 x
1mOhm, en paralelo = 0,5 mOhm

Cuenta revoluciones con avisos de velocidad de rotacion
minima y maxima

Nivel del carburante con avisos en tramos de 25%
(después de la puesta a cero)

Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5
minutos, una sola vez

2 x temperatura, a escoger, de 0 a 120°C o 200°C, y
medida de la corriente hasta 80V DC

1 x cuenta revoluciones hasta 100.000 rev./min. Con una
hélice bipala

1 x entrada variador/servo, 1 x entrada regulador de
velocidad de rotacion

1 x salida variador/servo para regulador de velocidad de
rotacion

1 x medida de intensidad, de la tension y de la
capacidad hasta 40 A (60 A de pico 1 seg.) y hasta 30 V

efc ... ver www.graugner.de

Médulo General Air Graupner HoTT
Ref. Nim. 33611

Captador universal para receptores Graupner HoTT y modelos de
motorizacion térmica o eléctrica.

Vario con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para
la subida y 5 tonalidades para la bajada, visualizacion de
la altitud y memorizacion de la altitud minima y la altitud
maxima.

Visualizacion de la altura (-500 .. +3000 m) vy
memorizacion de la altura minima y maxima

2 x mediciones de tension y temperatura con avisos de
alarma de tension minima, maxima y temperatura
minima y maxima.

Medida de la tensiéon de cada elemento, con avisos de
tensiéon minima

Medida de la tension, de la intensidad y la capacidad,
con avisos de la tension y capacidad minima y maxima
Cuenta revoluciones con regulacion de la velocidad
(programable) y avisos de velocidad de rotacién minima
y maxima

Nivel del carburante con avisos en tramos de 25%
(después de la puesta a cero)

Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5
minutos, una sola vez

2 x temperatura, a escoger, de 0 a 120°C o 200°C, y
medida de la corriente hasta 80V DC

1 x cuenta revoluciones hasta 100.000 rev./min. Con una
hélice bipala

1 x entrada variador/servo, 1 x entrada regulador de
velocidad de rotacion, efc, ... ver www.graupner.de
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Médulo Electric Air GraupnerHoTT
Ref. Nim. 33620

Captador universal para receptores Graupner HoTT y modelos de
motorizacion eléctrica.

Vario con avisos de cambio de altura, 5 tonalidades para
la subida y 5 tonalidades para la bajada, visualizacion de
la altitud y memorizacion de la altitud minima y la altitud
maxima.

Visualizacion de la altura (-500 .. +3000 m) vy
memorizacion de la altura minima y maxima

2 x mediciones de tension y temperatura con avisos de
alarma de tension minima, maxima y temperatura
minima y maxima.

Medida de la tensién de cada elemento 2 ... 14 S con
avisos de tension minima

Medida de la tension, de la intensidad y la capacidad,
con avisos de la tensién y capacidad minima y maxima
Tiempo de alarma ajustable: OFF, 5, 10, 15, 20, 25, 30
segundos en permanencia

Tiempo de repeticion: en permanencia, 1, 2, 3, 4, 5
minutos, una sola vez

2 x temperatura, a escoger, de 0 a 120°C o 200°C, y
medida de la corriente hasta 80V DC

1 x entrada variador, 1 x salida variador para la
regulacion de la tension de cada elemento

1 x medida de la intensidad, de la tension y de la
capacidad hasta 150 A (320 A de punta 1 seg.), y hasta
60V

1 x control de cada elemento, para baterias de LiPo,
Lilo, LiFe de 2 - 14 S, ver www.graupner.de



Captador magnético RPM GraupnerHoTT
Ref. Num. 33616

Captador 6ptico RPM GraupnerHoTT
Ref. Num. 33615

Smart-Box GraupnerHoTT
Ref. Num. 33700

Las diferentes funciones diversas y variadas reunidas en un mismo
aparato hacen de la Smart-Box nuestro mejor amigo. Si queremos
visualizar los datos telemétricos en tiempo real o efectuar ajustes en
el sistema HoTT, la pantalla ampliamente dimensionada de 8 x 21
caracteres nos facilitara el trabajo. Un buzzer integrado para la
emision de sefales sonoras y tonalidades de alerta hacen la
manipulacién de la BOX ain mas flexible.

Con el set de montaje suministrado, este aparato se monta en la asa
de soporte del emisor lo que permite un excelente posicionamiento,
de manera que podamos consultar durante el vuelo los datos
telemétricos del modelo en tiempo real.

La posibilidad de hacer actualizaciones por nosotros mismos permite
tener siempre la Smart-Box al nivel mas alto, y asegurar la utilizacién
para funciones futuras.

* Visualizacion de la tension del emisor, e Ajuste del pais
con aviso

* Prueba de distancia * Calidad de la sefial
* Temperatura del receptor * Tension del receptor
* Inversién de servos * Neutro de los servos
* Carrera de los servos * Tiempo del ciclo

* Inversién de los canales * Ajustes del Fail-Safe
* Ajustes de las mezclas * Test de servos
Dimensiones: 76 mm x 72 mm x 17 mm (L x | x H)

Peso: 55 grs
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Graupner HoTT Port USB
Ref. Niim. 7168.6

Este cable de interface USB se utiliza con el adaptador disponible
por separado ref. nim. 7168.6A para la actualizacion de los
receptores y los captadores.

Graupner HoTT Adaptador Port USB Interface/JR
Ref. Nim. 7168.6A

Este adaptador se utiliza con el cable de interface USB ref. nim.
7168.6 disponible por separado para la actualizacion de los
receptores y los captadores.



Informacion FCC

Graupner mx-10 HoTT # 33110

FCC ID: ZKZ-MX-10

Declaracion FCC

1. Este dispositivo cumple con el apartado 15C
de las normas FCC. El funcionamiento esta
sujeto a las dos condiciones siguientes:

(1) Este dispositivo no debe causar
interferencias perjudiciales

(2) Este dispositivo debe aceptar
cualquier interferencia del
receptor, incluyendo interferencias
que puedan causar una operacion
deseada.

2. Cualquier cambio o modificacidn que no esta
expresamente aprobada por la parte
responsable del cumplimiento podria anular
la autorizacién del usuario para utilizar el
equipo.

NOTA

Este equipo ha sido probado para cumplir con los
limites para los dispositivos digitales de Clase B, de
conformidad con el Apartado 15 de las Normas FCC.
Estos limites estdn seleccionados para permitir una
proteccion razonable contra interferencias perjudiciales
en una instalacién residual. Este equipo genera y
puede radiar energia a través de radio frecuencias y, si
no se instala y usa de acuerdo con el manual, puede
causar interferencias  perjudiciales en las
comunicaciones de radio. No obstante, esto no es
garantia de que no pueda ocurrir en algunas
instalaciones en concreto.

Si ese equipo causa interferencias a la recepcion de la
radio o la televisién, lo que podemos comprobar
apagando y poniendo en marcha el equipo, debemos
intentar corregirlo utilizando una o mas de las
siguientes medidas:

»  Reorientar o recolocar la antena del receptor.

e Aumentar la distancia entre el equipo y el
receptor.

e Conectar el equipo a una salda o
cortocircuito diferente al cual el receptor esta
conectado.

»  Consultar al vendedor o un experto en radio /
TV para que nos ayude.

Declaracion de la exposicion de radiacion FCC

Este equipo cumple con los limites de radiacion del
FCC que se establecen para un ambiente incontrolado.
Este equipo debe ser instalado y utilizado con una
distancia minima de 20 cm entre la antena y el propio
cuerpo.
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Declaracion de conformidad
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bLGroupneri S7
Garantieurkunde

Servicestellen / Service / Service aprés-vente

Graupner-Zentralservice
Graupner GmbH & Co. KG
Henristlanstrasse 94 - 08
0-73230 Kirchheim

Belgie/Belgique/Nederdand
Jan van Mouwerik

Slat de Howvelaan 30

ML 3155 Maasland VT

& (+31) 105913594

Ceskd lika

Slovenskd Republika

RC Service Z. Hrizdil
Letecka 666/22

CZ 16100 Praha 6 - Ruzyme
B (+42)2333130%

Espana

Anguera Hobbies
CiTerrassa 14

E 43206 Reus (Taragona).
B (+34) 977755320
info & anguera-hobbies.com

France
Graupner France

Gérard Altmayer
86, rue 51, Antone

F 57601 Farbach-Oeting
B (+33) 367 8562 12

Italia

GiMax

Via Marzoni, no. 8

| 25064 Gussago

B (+39) 0302522732

Servicehotline

B (+49) 0180547 28 76"
Montag - Fredtag

9:30-11:30 + 13:00-15:00 Uhr

Luxembourg

Kit Flammang
129, raute d'Arlan
L 8009 Strassen

| (+35)23 12232

Schweiz

Graupner Service Schwelz
CD-Blectronics GmbH
Kinchweg 18

CH 5614 Sarmenstad

= (+41) 56 867 14 N
¢.dunkel @graupnerch

Sverige
Baltechno Blecironics

Baox 5307
5 40227 Gdteborg
B (+45)31 T0T73000

United Kingdom

Graupner Service

Brunel Drive

GB, NEWARK, Nottingham-
shire

MGE242EG

B (#4416 366105 30

* 014 Con / Minute aus dem
Fastnetz dor deufschan
TCom. Abweichende Praise
fir Anrufe aus Mobiffunknet-
Zzan ogear aus dem Festnatz
anderar Anbigter magich,

Wir gewahren auf dieses Erzeugnis eine Garantie von
This product is warrantied for
Sur ce produit nous accordons une garantie de

Die Fa. Graypner GmbH & Co. KG, Henrietienstrafle 94 - 95,
D-73230 Kirchheim/Teck gewshr ab dem Kaufdatum auf
dieses Produkt eine Garante won 24 Monaten. Die Garanfie
gilt nur flir dig bereits beim Kauf des Praduktes vorhandenen
Matenial- oder Funkionsmangel. Schiden, die auf Abnitzung,
(herlastung, falsches Zubehdr oder unsachgeméfe Bahand-
lung zuridczutihren sind, sind von der Garantie ausgeschlos-
sen. Die gesetlichen Rechie und Gewdhdeistunsanspriche
des Verrauchers wenden durch diese Garantie richt bardh.
Bitle (berprifen Sie vor einer Reklamation oder A icksendung
das Produkt genau auf Mangel, da wir (hnen bei Mangelfredheit
die entstandenen Unkasten in Rechnung stellen milssen.

Monaten
months
mois

24

Garantie-Urkunde
Warranty certificate / Cerfificat de gamantie

MX-10 HoTT Set

O Best-Nr. 33110

Grauprer GmoH & Co. KG, Hennettenstralle 94 - 96 0-73230
KirchheimTeck, Germany guarantees this product for a period
of 24 months fram date of purchase. The guarantee applies
anly to such materisl or operational defects witch are present
atthe fime ol purchase of the product. Damage due 1o wear,
overkading, incompetent handling or the use of incorect
acoessories is not covered by the guarantee. The user’s legal
rights and claims under guaramee are nol affected by this
guaraniee. Please check the product carefulty for defects be-
fore you-are make a claim or send the flem 1o us, since we are
obliged 10 make a charge for our cost it the productis found to
be free of faults.

La societé Graupner GmioH & Co. KG, Hennettenstralfle 94-98,
[-73230 Kirchheim/Teck, accorde surce produit une garantie
de 24 mois & compler de la date d’achal. La garantia ne
s'applique gu'aux délauts de materiel et de fonctionnemennt

du produit achele, Les dommages dus & une usure, Jung
surcharge, a I'emploi dacoessoires non compatibles ou a une
manipulation non canforme sont exclus de la garartie. Cetie
garantie ne remel pas en cause les droits légaux des consom-
mateurs. Avant foute réclamation ou retour de matérial, venfiez
précizément les détauts ou vices conatatés, car si e matérial
estconfome &l qu'aucun deéfaut n'a &l¢ constalé par nos
SENICES, NOUS NOUS vemions contraimts de facturer le coltde
cetle intervention.
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Ubergabedatum:
Date of purchasa/delivery:
Date d'achat ;

Mame des Kaufers:
Owner's name:
MNom de 'acheteur :

Strale, Wohnort:
Complete address;
Adresse compléte

Firmenstempel und Unterschrift des Einzelhandlers,
Stamp and signature of dealer:
Cachet et signaturs du detaillant ;
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GRAUPNER/SJ GmbH
POSTFACH 1242

O a0 KIRCHHEIMTECK
GERKMANY

hitg www gradpnerde

Modificatans and avallabilily msecved, Eeupner
products ars only avallabla ihrough modal shops, e
will gladly imfiorm you of wour nearest stockisl. We ac-
caEpl o liaklity for prnting emofs

Prantiad in China PhGK-0T (Vada)

Alltough we hawe carelully checked the miamabion ocomtamed
i Ihese insrucions and checkad (hat it is comresl, wa cin ac-
cept no hability of any kind for meelakes, incompléele infofmatian
and prinfing anos. Grau pher reserveas tha iight o aller tha
charactaristics and fsatures of he software and handwans ot
ary fima and withoul priar natification




