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[image: image2.png]Congratulations on your decision to purchase a HeliCommand.

No other commercially produced system for model helicopters can stabilise the
horizontal flight position in addition to the horizontal attitude.

The HeliCommand was originally developed from a professional auto-pilot
system for commercial helicopters employed in filming and surveying, and is
based on several innovative technologies (international patents pending).

The range of potential applications covers beginners and advanced pilots. Ho-
wever, beginners should be familiar with their model’s functions, even if they
are not yet able to maintain a stable flight attitude when flying. It is ideal for
advanced pilots who are expanding their flying skills and wish to practise flying
with reduced stabilisation, as well as pro-standard pilots who wish to concent-
rate entirely on the important functions of their flight display.

If you are a beginner, the HeliCommand will enable you to hover the helicopter,
carry out slow circuits and generally practise more easily. However, one point
which should be addressed here is that the pilot must be attentive, and should
not let this unique system seduce him into trying manoeuvres which could en-
danger himself or others.

To anyone who categorically shuns all electronic aids for helicopter flying, we
have this to say: please be reassured: the HeliCommand was not developed
with the aim of replacing flight tutors and training procedures; its sole purpose
is to help modellers learn to fly safely, and to promote safer flying.
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« Stabilises all horizontal control movements: inclination (tilt), speed, position

+ Auxiliary ,pilot* channel for adjusting stabilisation effect and switching
between horizontal mode and position mode

+ Integral heading-lock gyro, swashplate mixer and automatic trim

+ Second auxiliary channel (“AUX channel’) for gyro gain and mode
(normaliheading lock); optionally for automatic trim.

+ Can be configured without connection to a PC by simple learning procedure,
for almost all rotor head linkage types with up to 3 servos

« Fail-safe if radio link fails (PPM / FM only): switches to position stabilisation,
collective pitch to ‘hold'.

« Sitable for internal-combustion and electric-powered helicopters
+ Can be used indoors and in the open air
+ PC adaptor available as accessory for supplementary settings, including:

setup as necessary for HR4-linkage, automatic trim option, freewheel
function for forward flight, optimised settings for stabilisation and tail rotor

gyro.

HeliCommand 3D No. 8494

« Includes all the features of the basic “3A” version, plus:
+ Horizontal stabilisation for inverted flying

+ Expanded set-up facilities via PC adaptor (No. 84942000) (additional Expert
settings for optimising 3D mode and control characteristics).




1. Hc (Helicommand) รุ่น 3A

1.1 – รักษาการทรงตัวในแนวระนาบ (Horizontal) ของการควบคุมการเคลื่อนที่ แนวX; Y ที่ขนานกับพื้น, และความเร็ว, และตำแหน่ง

1.2 – ใช้ช่อง Channel ของเครื่องส่งวิทยุในการปรับการควบคุมการรักษาการทรงตัว และ สวิทช์ ระหว่างการควบคุม โหมด แนวระนาบ (Horizontal) และโหมดการควบคุมตำแหน่งของ ฮ.

1.3 – มี Gyro Heading Lock และ Gyro 3 มิติ, การผสมสัญญาณของ Servo CCPM สำหรับ Swash Plate และปรับ Trim ของ Servo ทั้ง4 (ของ ฮ.) โดยอัตโนมัติ
1.4 – สามารถตั้งค่า SETUP (Config) โดยไม่ใช้ PC ก็ได้ โดยใช้ โหมด Simple learning สำหรับชนิดของ Rotor head เกือบทุกชนิด จนถึง Servo 3 ชุด
1.5 – Fail – Safe มีการตั้งตำแหน่ง Servo ล่วงหน้า ถ้ามีความผิดพลาดของคลื่นวิทยุ (ระบบ PPM, FM) โดยเปลี่ยน Switch ไปที่ตำแหน่งการควบคุมการทรงตัว (Stabilization) และ/หรือ Servo ที่ใช้ควบคุม Swash plate (Servo ของ Collective Pitch) จะอยู่ที่ตำแหน่งที่ตั้งไว้ล่วงหน้า (ตำแหน่ง Fail - Safe)
1.6 – เหมาะสำหรับ ฮ. ทุกประเภท ทั้งแบบน้ำมัน และ ไฟฟ้า
1.7 – สามารถใช้ได้ในทั้ง ภายใน และการบินภายนอก
1.8 – มีชุดสื่อสารกับ PC (PC Adapter) สำหรับการตั้งค่าต่างๆเพิ่มเติมโดยดูที่หน้าจอคอมพิวเตอร์ (PC) , รวมทั้งการตั้งการเชื่อมต่อ Servo แบบ HR4 , ตั้งการTrim อัตโนมัติ , การบินแบบร่ายสำหรับบินเดินทางไปข้างหน้า , ปรับแต่งจูนอัตโนมัติและเรียนรู้ได้เอง สำหรับการควบคุม Gyro หาง
2. Hc (Helicommand) รุ่น 3D ได้รวมการทำงานทั้งหมดของรุ่น 3A และมีเพิ่ม
2-1 – ระบบควบคุมการทรงตัวในแนวระนาบ ขณะบิน หัวกลับ (Inverted flying)

2.2 – เพิ่มหน้าจอ PC (คอมพิวเตอร์) (ผ่าน PC adapter) สำหรับการตั้งค่าแบบขั้นสูง, การบินแบบเชี่ยวชาญ, การช่วยบินแบบ 3D และการควบคุมสมบัติการบินแบบ ผาดโผนโดยช่วยลดความเสี่ยงของการตกได้สูง
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* Includes all the features of the HeliCommand 3A and 3D, plus:

+ RIGID mode for stabilising flybar-less rotor heads, highly effective in pre
venting ballooning and tuck-under at high speed and in gusty conditions.

+ Eliminates the need for aileron (roll-axis) and elevator (pitch-axis) trim
functions.

« RIGID mode stabilises flybar-less helicopters (two or more rotor blades) as
well as conventional flybar-equipped helicopters.

« The pilot channel can be used to select: horizontal mode, position mode,
RIGID mode.

+ RIGID and horizontal modes even function without visual contact
between the optical sensor and the ground, i.e. no opening is required in the
helicopter fuselage if you do not need to use position mode.

+ Electronic linearisation to compensate for mechanical irregularities
(angular offset) when using the H4 swashplate linkage.

+ The PC adaptor (No. 84942000) is required for setting Rigid mode.
Without the PC adaptor the HeliCommand 3D makes use of the parameters
which are pre-set at the factory.




3. Hc (Helicommand) รุ่น RIGID ได้รวมทุกอย่างของ 3D และมีเพิ่ม
3.1 – มีโหมดการควบคุมแบบ RIGID สำหรับการทรงตัวที่ไม่มี flybar , มีระบบป้องกันการบินผิดตำแหน่งของการควบคุม Stick , ป้องกันการบินลอยขึ้นเอง (Ballooning) , ป้องกันระดับเครื่องบินลดระดับลงเอง , สามารถควบคุมการทรงตัวเมื่อบินด้วยความเร็วสูง , หรือมีลมพัดแรง
3.2 – มีระบบ Auto Trim ขั้นสูงอัตโนมัติ
3.3 – มีการทำงานแบบ RIGID Mode ควบคุมการทรงตัวของ ฮ. แบบ2ใบหรือ 3,4,5 หรือ หลายใบ (Main Blade) ได้
3.4 – ทำการควบคุมการทรงตัว3มิติในระดับสูงที่เหนือกว่า , ผู้ใช้สามารถ เลือกการควบคุมตำแหน่งของ ฮ. (Position Mode) (โดยการใช้กล้อง Camera ที่ติดมากับ Unit) และควบคุมแบบ RIGID Mode

3.5 – การควบคุมแบบ RIGID และแบบแนวระนาบ สามารถทำงานได้โดยไม่ต้องใช้ กล้อง Camera Built-in (เพื่อมองภาพพื้นดิน), สำหรับ ฮ. สเกล ถ้าไม่ใช้ Position Mode ก็ไม่ต้องเจาะช่องมองภาพจากกล้องที่ลำตัว สเกล ถ้าเราไม่ใช้การควบคุมแบบตำแหน่ง
3.6 – มีระบบการชดเชยการแก้ไขความไม่เป็นเชิงเส้นของการเคลื่อนที่ของแขนเซอร์โว Servo Arm, ชดเชย Angular offset

3.7 - RIGID Mode ต้องใช้ PC Adapter (NO.84924000) และคอมพิวเตอร์ในการตั้งค่า ให้ละเอียดขึ้น, ถ้าไม่มีการตั้งค่าด้วย PC ก็ยังคงทำงานได้ตามค่าจากโรงงานผู้ผลิต
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Power up:  Power up phase, please don't move for 10's;
. . @ still no output of servo-signals.

Normal operation: Color indicates the pilot channel position

Off / conventional controls (glowing red)
Horizontal mode (glowing orange-yellow)
Position mode (glowing green)

=mmmmmm Flickering green: not enough contrast,
only horizontal mode but no position mode.
For checking: switch to “green” mode and hold helicopter
in different distances above ground by hand.

@ Trim button is pressed, and connect to AUX-Kanal
and assigned (via PC-adaptor)

— Complete neutral positions learning (then power off)
" Selup process (step number = count of flashing)

Fault at selftest (LED flashes red) No output of servo-signals
= == (1x) No RiC-receiving (during selftest)

== = (2x) Battery <4V power up
(Do nol use for charge monitoring!)

- (3x) Movement during power up phase, please repeat
(or if necessary wart for temperature change (o setfle)

= (4%) Instruments fault or 100 extreme temperature
or need new factory calibration after severe stress or ageing

(5%) Auto trim value at the limit
sdelosnine e must be cleared and adjusted mechanically

- (6X) (reseIVEd)

o  m wm (7X) UnACCEptable center divergence at automatic learning
process: at least one channel out of center?

= (8%) NO R/G receiving at automalic learning process

LED dark : undervoltage < 4V




LED Display
Power up (เปิดเครื่อง) : ห้ามเคลื่อนที่ลำตัวเป็นเวลา10วินาที หลังเปิด
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         : ไม่มีสัญญาณของ เซอร์โว Servo

Normal operation (การทำงานปกติ) : สี LED แสดงตำแหน่งช่องของ Unit



ปิดระบบ HC (Helicommand) ใช้การบังคับแบบเดิม, สีแดงติดสว่างยาว


อยู่ในโหมดควบคุมแนวระนาบ (Horizontal Mode), สีเหลืองส้มติดสว่างยาว


อยู่ในโหมดควบคุมตำแหน่ง (Position Mode), สีเขียวติดสว่างยาวนาน


สีเขียวกระพริบ = ไม่มีความชัดเจนของภาพมากพอ(โดยกล่อง), ระบบจะทำงานในโหมดควบคุม


แนวระนาบเท่านั้น (ไม่ได้ทำงานในโหมดตำแหน่ง เนื่องจากกล้องมองไม่ชัด)


ผู้ใช้ควรเช็ค : โดยตั้งอยู่ในโหมดตำแหน่ง (สีเขียวติดนาน)และถือ ฮ. ให้ห่างจากพื้นดิน ในระดับ

ต่างกันเพื่อทดสอบความชัดเจน ของภาพจากกล้อง
••••••  ปุ่มTrim ได้ถูกกด; และต่อไปยัง AUX – channel  (ที่ตั้งค่าไว้ทางคอมพิวเตอร์)
Setup : (การตั้งค่า)



เสร็จสมบูรณ์ของการเรียนรู้ของ HC ในการตั้งค่าตำแหน่ง Neutral , (เสร็จแล้วปิดHC)


อยู่ในขบวนการตั้งค่า (Setup) ; (จำนวนครั้งของการกระพริบ = ว่าอยู่ขึ้นตอนที่เท่าไร
ความผิดพลาดที่ตรวจสอบได้ด้วยตัวเองของ HC
ไฟ LED สีแดงกระพริบ ;ไม่มีสัญญาณของเซอร์โว
(1x) ไม่การตอบรับของ RC receive (ในระหว่างการตรวจสอบได้ด้วยตัวเองของ HC)
             (2x) Battery น้อยกว่า 4 v เมื่อเปิดเครื่อง (โปรดอย่าใช้เป็นเครื่องแดงผลของประจุไฟ)

                 (3x) มีการเคลื่อนที่ ในระหว่างเปิดเครื่อง, โปรดเปิดใหม่อีกครั้ง  

                 (4x) มีข้อผิดพลาดจากการวัด หรือมีอุณหภูมิสูงมากเกินไป
                 (5x) ค่าของ Auto trim ถึงขีดจำกัดแล้ว (ต้องเคลียร์ค่าและปรับระบบ Mechanic  )
                 (6x) (กลับทาง)
                 (7x) มีความแตกต่างซึ่งไม่สามารถยอมรับได้ที่กระบวนการเรียนรู้อัตโนมัติ ; อย่างน้อย 1 channel ที่ผิด

ไปจากตำแหน่งตรงกลาง
                 (8x) ไม่มีการตอบรับของ RC ที่การ

   ไฟ LED ดับ : มีแรงดันต่ำกว่า 4  V
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Basically, all versions (3A, 3D, Rigid) offers the following modes of operation:
LEDred  =stabilising functions switched off (= conventional)

LED yellow =horizontal mode

LED green =position mode

Horizontal mode (.vellow*): moves the helicopter to the horizontal atitude if
you release the aileron (roll-axis) and elevator (pitch-axis) controls.

This works totally independently of the optical quality of the ground surface.
For indoor flying you should select this mode; if you do not wish to, please read
the notes on page 29.

Position mode (,green”): in this mode the unit stabilises the model's position
as well as its horizontal attitude. This is the most powerful stabilisation, and
is ideal for “automatic” hovering and slow circuits. It works most effectively at
heights of about 0.5 to 2 metres above a natural surface (grass, gravel efc.).
If you release the aileron and elevator controls, the system actively brakes the
helicopter untilitis stationary; all the pilot has to control is the collective pitch /
throttle function. If the model exhibits any slow drift at the hover, this can very
easily be corrected manually. For slow circits close to the ground, you can set
a forward speed by keeping a slight constant push on the elevator stick, then
direct the model using the tail rotor stick (just like steering a car).

For higher speed and for flying at heights above about 5 m, this mode would
tend to be a nuisance because of its corrective actions; in this case you should
switch to horizontal mode (.yellov).

The configuration for the above-described functions is possible without PC,
unless four head-servos are used.

RIGID mode: this is a fourth mode of operation only available with the
HeliCommand RIGID: it is designed for fiybar-less rotor heads, stabilising and
maintaining the helicopter's attitude (see page 5).

Rigid mode can be combined to working parallel with the three modes descri-
bed above. These options are explained on page 26.

In addition to the previously described stabilising functions, all HeliCommand
versions offer the following supplementary functions:
swashplate mixer, tail rotor gyro and automatic tri





อธิบายการทำงาน
โดยพื้นฐาน , ทั้ง3 version 3A, 3D, RIGID จะแสดงLEDดังนี้
LED สีแดง = การทำงานการทรงตัวถูกปิด = OFF (ทำงานเป็นระบบดั้งเดิม)
LED เหลือง = HC ทำงานการทรงตัวแนวระนาบ (Horizontal Mode)
LED เขียว = HC ทำงานการทรงตัวแบบควบคุมตำแหน่ง (Position Mode) ใช้กล้อง
โหมดการทำงานแนวระนาบ(Hori) (สีเหลือง) จะเคลื่อน ฮ. ไปในแนวความสูงของการควบคุมด้วยภาพของเส้นดินจากการมองของกล้อง; สำหรับการบินภายในห้องควรใช้โหมดนี้ (ถ้าไม่ใช้ให้อ่านหน้าที่ 29)
โหมดการควบคุมแบบตำแหน่ง(Position Mode) (สีเขียว) โหมดนี้จะควบคุมการทรงตัวโดยจับตำแหน่งของภาพของพื้นดินโดยกล้องที่อยู่ใน Unit ของ HC และจะควบคุมระดับความสูงได้ด้วย, โหมดนี้เป็นการควบคุมการทรงตัวได้ดีที่สุดในความสูง 0.5 ถึง 2.5 เมตร ของ Aileron และ elevator ระบบ HC จะ Brake หยุด ฮ. ให้อยู่นิ่งในความสูงขณะนั้น แต่ผู้ใช้ก็ยังตัดควบคุม stick ของ pitch และ Throttle (ความเร็วของเครื่อง, รอบใบ) เพื่อระดับความสูงที่ต้องการ

สำหรับการบินที่มีเร็วขึ้น ณ.ความสูงเกิน 5~6 เมตร, ระบบ HC จะมีการตอบสนอง stick ที่ช้าลง ด้วยเหตุผลของการกระทำCorrective ซึ้งในขณะนี้เราควรเปลี่ยนใบทำงานในโหมดควบคุมแนวระนาบ (Horizontal Mode) (สีเหลือง)
โหมด RIGID ใช้สำหรับการทำงานแบบ
HC RIGID: ซึ่งได้ถูกออกแบบสำหรับ ฮ. ที่ไม่มี flybar โดยทำการควบคุมการทรงตัว และรักษาระดับความสูงของ ฮ. (Attitude), ดูคำอธิบายหน้า 26
นอกเหนือจากข้างต้น HC ทุกรุ่นยังสามารถตั้งค่า swashplate mixer, tail Rotor Gyro และ Auto Trim

[image: image9.png]Pilot channel

We recommend that you use this auxiliary channel s it enables you to switch
between the three modes, and also to set the desired stabilisation power. It
is advisable to use a slider or a three-position switch with selectable output
values for the pilot channel. The gain (sensitivity) must be adjusted to suit the
model.

If the pilot channel is not connected to the receiver, a pre-set value applies
whichis: position mode with a setting of +70%; this is a suitable setting for many
models, and can be changed to any value you like using the PC adaptor.

slider position

signal % LED-color stabiliser-effect sensitivity
+100% POSITION MODE %
(Futaba unsuitable for
=-100) fiying and inverted flying!
50
OFF
0%
(normal °
Lome 0 hand control)
50
-100 % HORIZONTAL MODE
(Futaba HeliCommand 30 and
=+100) LLINEAR RIGID: Also for inverted fiying | 100

Slider more towards the center redu-|
ces the sensitivity and slows down
the corrections.

Additionally, the auto pilot can be
overridden by smaller stick deflec-
tions.

You may of course exchange up with down side, by reversing transmitter set-
ting or slider mounting.




Pilot channel ของวิทยุที่ถูกใช้เพิ่มเติม
การใช้ Channel ของวิทยุ (Auxiliary channel) ในการสวิทช์ เลือกระหว่าง 3 Modeของการควบคุม (Horizontal, Position, off, Rigid) และตั้งค่าความสามารถ Degree ของการควบคุมการทรงตัว, ผู้ใช้อาจจะใช้ slider หรือปุ่มหมุน หรือ สวิทช์ 3 ตำแหน่งของวิทยุ. อัตราขยาย (Gain) หรือความไว(Sensitivity) ต้องถูกปรับให้เหมาะสม Model ฮ.

ถ้า Pilot channel ไม่ได้ต่อกับ Rx (ภาครับวิทยุ) , ค่าที่ตั้งล่วงหน้าได้ถูกกำหนดให้อยู่ในโหมดภาพควบคุมตำแหน่ง (Position Mode) และมีการตั้งค่าต่างๆให้เหมาะสมมากกว่า 70% ของการควบคุม Mode ฮ. หลายๆ Model และผู้ใช้สามารถเปลี่ยนแปลงภายหลังได้โดยใช้ PC – Adapter
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เราอาจจะเปลี่ยน ขึ้น – ลง เป็นทิศทางตรงกันข้ามได้โดยการกลับขั้ว Reverse ในการตั้งค่าในวิทยุ Tx (เครื่องส่ง)
[image: image11.png]Tail rotor gyro

The HeliCommand features an integral gyro with piezo sensor, which can be
operated in either normal or heading-lock mode. A second auxiliary channel
(“AUX channel’) is used to adjust the gain setting, and to switch between hea-
ding-lock and normal mode.

If the AUX channel is not connected to the receiver, the internal default setting
applies. This is heading hold mode set to about +65%: it can be adjusted using
the PC adaptor.

If you detect a tendency for the helicopter to oscillate (tail swings to and fro),
use a faster tail rotor servo, or reduce the gyro gain using the AUX channel or
PC. The gyrois stitable for use with high-speed digital servos.

Further adjustments can be made using the PC adaptor, e.g. travel limiting
and collective pitch > tail rotor mixing; the latter is mixed in after the gyro, and
therefore also works in heading lock mode.

The versions 3D and Rigid provide additional ,expert* adjustments e.g. delay
and *hold"- range*.

If you do not wish to use the integral gyro, an external gyro can be connected
directly to the receiver. In this case please note the following points:

1. Yaw turn rates above 400° / sec. are not allowed, since they might
seriously disturb the stabilisation system.

2. If you subsequently decide to use the internal gyro, you must first erase
any internal auto-rim values, and check the sensor direction of the gyro.




ตั้งค่า Gyro หาง
HC ติดตั้ง piezo sensor ใน Gyro ทั้ง 3 ชุด ซึ่งส่งผล ต่อการควบคุม 3 มิติ (Rudder, elevator, Aileron) และสามรถทำงานแบบ Normal และ Heading Lock

และ สามารถ สวิทช์ เปลี่ยนไปมาระหว่างกันได้
   ถ้า Aux channel ไม่ได้ถูกต่อกับภาครับวิทยุ (Rx), HC จะใช้ค่าที่ถูกตั้งล่วงหน้าตั้งค่าความไว (Sensitivity) ของการทำงาน Heading Lock หรือ Hold ของ Gyro   ไว้ที่ +65%, อย่างไรก็ตามผู้ใช้สามารถปรับเปลี่ยนได้ทีหลังด้วย PC adapter

   หากมีการตั้งค่าความไวของ Gyro ในส่วน Heading Hold ไว้สูงเกิน ฮ. จะมีความแข้งกระด้างในการควบคุมทิศของหัวหรือหางของ ฮ. ซึ่งจะมีความรู้สึกหรือแนวโน้มจะสั่นของหัวหรือหาง นั่นเอง ในกรณีนี้เราควรลดค่าความไว ลงมา โดยการปรับ AUX channel (โดยปุ่มหมุนบนวิทยุ Tx) หรือโดย PC ก็ได้ และควรใช้ Digital Servo ความไวสูงกับส่วนที่ควบคุมหาง (Rudder) นี้
   การปรับแต่งค่าเพิ่มเติมสามารถทำได้โดยใช้ PC Adapter เช่น ปรับค่า Limit ของการเคลื่อนที่/เดินทาง (Travel) ของ Collective pitch (Servo ทั้ง 3 ตัวที่ต่ออยู่กับ Swash plate ในกรณี ฮ. เป็นแบบ CCPM) , ปรับค่า Tail rotor mixing

   รุ่น 3D และ RIGID ให้มีการปรับแต่งที่เพิ่มขึ้นเป็นแบบ Expert เช่น การหน่วงเวลา (DELAY) และ ย่านการ HOLD

[image: image12.png]Automatic trim

This is recommended, but is not absolutely essential. Auto-trim works indepen-
dently of the auto-pilot, and makes life considerably easier for beginner and pro-
pilot alike. To use it, your transmitter needs a momentary (self-centring) button
or a toggle switch, assigned to an auxiliary channel. Many transmitters feature a
Trainer switch which can be re-programmed for this purpose. The AUX channel
has to be configured as the trim function using a PC. When the model is flying, a
brief button-press is sufficient to record the trims automatically for aileron, eleva-
tor and rudder (tail rotor). The settings are stored i the unit, but can be revised
at any time. The automatic trim function requires around eight seconds of steady
hovering in order to record the correct trim values; they can then be called up
immediately by pressing the trim button. Automatic trim can also improve the
performance of the integral tail rotor gyro if the neutral pitch angle of the tail rotor
blades is not adjusted properly. Independently of this, the tail gyro has once to be
adjusted manually, see page 30!

To activate auto-trim, the AUX channel has to be configured as the trim input
using the PC adaptor. The trim is then triggered by switching the AUX signal
to +100% (> approx. 60%) (note that in Futaba transmitters ,-100%" means ,+
100%" and vice versa).

The LED flickers red to indicate while auto-trim is being sent.

The AUX-channel, if assigned to auto trim, will still switch off the heading-hold-
mode by a negative signal -100% (< -60%), but Gyro sensitivity has to be set by
PC only. Thus a gyro-mode-switch can be combined into the same channel (e.g.
by flight state programming). If you wish heading-hold, then the AUX channel
must not send a negative signal; the trim switch should only switch between zero
and +100% (Futaba = -100%). Note that the trim channel must not be assigned
to any other transmitter control actions which you may have programmed, as you
might then trigger auto-trim accidentally. The trim switch should only be operated
with the model in fiight (unlike the SET-button).

For erasing the internal auto-trim values:

call up the set-up mode (page 23), and then switch on again.

Fail-safe

If you are using an FM / PPM system, the auto-pilot immediately responds to a
radio link failure by carrying out the following actions: aileron, elevator, tail rotor
to neutral, collective pitch to the last received position, stabilisation to position
mode, set to 65%. Fail-safe is not capable of eliminating all radio interferences.
For optimum security we recommend the use of PCM systems.




Auto Trim

Auto Trim คือการปรับตำแหน่งค่ากึ่งกลาง Neutral ของการเคลื่อนที่ + , - ของServo ทุกตัวในระบบเพื่อให้จุดกึ่งกลางที่จะทำให้ ฮ. ลอยอยู่เหนือพื้นดินเป็นระนาบหรือนอนไปกับแนวพื้นดิน โดยขณะบินจะไม่เอียงไปด้าน หน้า-หลัง และไม่เอียงซ้าย-ขวา เมื่อจะทำ Auto Trim เราต้องทำการ Self – Centering ที่วิทยุ Tx เราก่อนโดยกดปุ่มขั้วขณะที่ปุ่ม Self – Centering หรือ Toggle switch ที่วิทยุ Tx แล้วกำหนดการทำ Trainer ซึ่งสามารถ re – programmed สำหรับจุดประสงค์นี้ด้วย

   AUX channel จะต้องถูกตั้งค่า Config เป็นการทำงานของ Trim Function โดยใช้ PC , เราจะทำการ Auto Trim โดยการกดปุ่มหรือ Switch ที่ถูกกำหนดให้เป็นของ AUX channel ดังกล่าวข้างบนหลังจากบิน ฮ. ให้ลอยขึ้นภายในไม่กี่วินาที (โดยระบบจะทำงานแบบอัตโนมัติในการเก็บ Neutral ของการ Auto Trim ทั้ง3แกนคือ aileron , elevator , rudder (Tail Rotor)) 

   โดยค่าที่ถูกเก็บจะบันทึกไว้ใน Unitron HC ตลอดไปแต่เราสามารถ แก้ไขได้ภายหลัง ฮ. มีการทรงตัวที่ดีทุกมิติ เพื่อที่จะบันทึกค่าและแก้ไขค่า Trim นี้
   ระบบAuto Trim สามารถ ปรับปรุง Performance ของการทำงาน – ในส่วน Tail Gyro ถ้ามุมของ Neutral Pitch Angle ของ Tail Rotor Blade (มุมของใบหาง) ไม่ได้ถูกปรับตั้งอย่างถูกต้อง, อย่างไรก็ตามผู้ใช้ก็สามารถปรับแต่งค่าได้เองแบบ MANUAL, ดูหน้า 30 
   ที่ละกระตุ้นการทำงาน Auto Trim ช่อง AUX channel ต้องถูกตั้งค่า/Config เป็น Trim input โดยใช้ PC ADAPTER, การ Trim ได้ถูก TRIG โดยการเปลี่ยนค่าสัญญาณ AUX Signal ไปเป็น +100% (มากกว่า 60% โดยประมาณ), สังเกตวิทยุ FUTABA Tx ค่า – 100% ก็คือ +100% หรืออาจจะตรงกันข้ามกัน
LED สีแดงที่กระพริบแสดงว่าค่า Auto Trim กำลังถูกส่ง
เมื่อ AUX-channel ถูกตั้ง ASSIGN เป็น Auto Trim, มันจะยังคงปิด off ระบบ Heading –Hold Mode โดยค่าสัญญาณที่เป็นลบ -100% (ให้มากกว่า - 60%), แต่การตั้งค่าความไว Gyro Sensitivity ของส่วนหางต้องถูกตั้งค่าโดย PC เท่านั้น หรืออีกนัยหนึ่งหาก AUX – channel ถูกใช้สำหรับ Auto Trim แล้วการตั้งค่า Gyro Sensitivity ในส่วนหางจะต้องถูก Set โดย PC เท่านั้น, ดังนั้น Gyro – Mode – Switch สามารถรวมกันอยู่ใน channel เดียวกันได้ (เช่น โดย flight state programming)
ถ้าเราต้องการ การทำงานแบบ Heading – Hold แล้ว AUX – channel จะต้องไม่ส่งค่าสัญญาณลบ และปุ่มTrim switch ควรที่จะตั้งค่า switch ไปมาระหว่างศูนย์ (Zero) และ + 100% (Futaba = -100%)
NOTE : สั่งเกตุว่า Trim channel ในวิทยุ Tx จะต้องไม่มีการกำหนดตั้งค่า ASSIGN ไปเป็นการควบคุมอื่นๆ (ANY OTHER CONTROL ACTION) ซึ่งเราอาจจะมีการโปรแกรมไว้ก่อนหน้านี้ ให้ตรวจดูอีกครั้ง , เหตุการณ์นี้อาจเกิดขึ้นโดยTrig การ Auto Trim โดยอุบัติเหตุ
ย้ำ: Trim switch ควรที่จะถูกกดขณะ ฮ. กำลังบินอยู่ (ไม่ใช่เป็นปุ่ม switch สำหรับตั้งค่า (SET-button))
เมื่อเราต้องการลบค่าภายในของ Auto Trim, ให้ดู SET-UP MODE (หน้า23) และเสร็จแล้วให้ switch on อีกครั้ง
FAIL – SAFE
   ในระบบวิทยุ FM/PPM, Auto – pilot จะตอบสนองทันทีต่อการขาดหายของสัญญาณวิทยุ โดยการทำการดังต่อไปนี้ ถ้าการเคลื่อนที่ของระบบ เซอร์โวไปที่ตำแหน่งสุดท้ายก่อนการขาดหายสัญญาณ, ระบบจะควบคุมการทรงตัว stabilization Mode ที่ค่า 65%, เราควรใช้ระบบ PCM จะดีกว่า
[image: image13.png]The upgrade versions of HeliCommand

HeliCommand 3D

This version stabilises both the normal fiight attitude and the inverted flight
attitude. (In inverted flight this is limited to horizontal stabilisation (,y=!101), be-
cause position holding (,green‘) requires a visual link between the CCD sensor
and the ground.

Even so, this is sufficient to make inverted hovering and aerobatics very much
easier.) Adjustments are done the same way as with the HeliCommand 3A.
More adjustments are optionally available via PC.

The system does include optical interference suppression for situations where
the CCD sensor is directed towards the sky, but for safety’s sake the stabilisa-
tion mode should always be switched from ,green® to ,yellov* before you start
a session of aerobatics or inverted flight.

This is particularly important for indoor flying, but also for high-speed circuits
and flying at fairly high altitudes.

Additional important notes: see “Tips on fiying”, page 32

HeliCommand RIGID

If your rotor head has no fiybar, you must use the HeliCommand RIGID, and
you must activate RIGID mode.

If not, you might find that hovering works properly, but the danger is of increa-
sed turning rates which could overload an internal sensor, with risk of serious
problems in the stabilisation system!

Al the RIGID-Mode set-up functions can be accessed using the PC adaptor;
they are explained in detail in the HeliCommand set-up software; once you
have selected HeliCommand RIGID as the device type. If you do not change
the set-up using the PC adaptor, the HeliCommand RIGID behaves exactly like
the HeliCommand 3D (page 27).

HeliCommand Profi

The professional version of the HeliCommand is designed for particularly va-
luable model helicopters as well as for industrial helicopters and commercial
applications such as filming, still photography, surveying etc. It is designed for
maximum possible precision, and features important supplementary airborne
instruments and other features including auxiliary optics for redundant drift de-
tection, greater fiight altitudes and altitude stabilisation.

For more information please visit: www.helicommand.com




HC รุ่น 3D (Helicommand 3D)
รุ่นควบคุมเสถียรภาพการทรงตัวได้ทั้งแบบบินปกติ และบินกลับหัว ในการบินกลับหัว(Inverted flight) นี้ระบบได้ถูกจำกัดที่การควบคุมแบบ Horizontal (สีเหลือง)
เพราะว่า Mode การควบคุมแบบตำแหน่ง (Position Mode) (สีเขียว) ต้องการการมองเห็นพื้นดินของกล้อง, อย่างไรก็ตามระบบจะมีการควบคุมพอเพียงสำหรับการรักษาเสถียรภาพของการบินกลับหัวหรือ Hard Aerobatic ซึ่งจะทำให้บินง่ายขึ้น, การปรับแต่งค่าเพิ่มขึ้นทำได้โดยผ่านทาง PC

ระบบจะไม่ถูกรบกวนเมื่อ Inverted flight ทำให้กล้องถูกส่องตรงจากแสงแดดแต่เพื่อความปลอดภัยเราควร switch จาก LED สีเขียว ใบเป็น สีเหลือง ก่อน เริ่มต้นการพลิกกลับหัวหรือเริ่มต้น Aerobatic 

จุดนี้สำคัญสำหรับการบิน Indoor และยังเหมาะสำหรับการบินด้วยความเร็วสูงและการบินที่เพดานบินสูง
HC รุ่น RIGID (Helicommand RIGID)
ถ้า Rotor เราไม่มี flybar หรือ Multi – Blate, เราต้องใช้ HC รุ่น RIGD และต้อง Activate การทำงานใน RIGID Mode

การเข้าไปตั้งค่าใน RIGID Mode ส่วนใหญ่จะใช้ PC Adapter, มีคำอธิบายเรื่องนี้ใน
HC Set-up Software (เมื่อเราต่อตั้งโปรแกรม)
HC RIGID ขณะมาจากโรงงาน ถ้าไม่มีการตั้งค่าเพิ่มเติมโดยใช้ PC มันจะทำงานเหมือน HC รุ่น 3D (ดูหน้า 37)
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The unit is as simple as we could make it in terms of setting-up and flying.
However, if you are a beginner to helicopters it is really essential to ask a friend
with experience of flying these machines to help you at the initial test-flying
stage, as the functions of a helicopter are very complex.

This double page and all the points marked with an exclamation mark 0
are particularly important, and should be read carefully even by pro-standard
pilots.

Installation

+ An electrical connection must be created as an earth between the tail boom,
the motor crankcase and the helicopter chassis.

+ The higher in the model the unit is installed, the smoother the stabilisation in
position mode when close to the ground, and the larger the gain setting you
can safely use.

+ Please ensure that the unit is set vertically, securely fixed in the model, and
with an absolutely unobstructed view between the sensor and the ground.

+ Important notes for internal-combustion helicopters and comprehensive
installation tips: see page 19.

Transmitter

All the mixer functions for elevator, aileron and tail rotor must be disabled:
always set single-servo (H1) mode, as the HeliCommandis designed to use its
own internal mixer exclusively.

Configuration

The unit must be configured in order to match it to the model and the

RC system; this only needs to be carried out once (page 23).

If the standard default settings suit your model and RC system (page 22) this
setup can be omitted.

o

Before the first flight with the system it is essential to check the control direc-
tions and the sensor directions on all three axes! (page 28)




การใช้งานแบบย่อ (Brief instructions – the essentials)
   การตั้งค่า HC ง่ายเราสามารถตั้ง SETUP มัน และบินตามสไตล์ที่ต้องการอย่างไรก็ตามควรปรึกษาผู้ที่มีประสบการณ์ เพราะว่าการทำงานของ ฮ. มันจะซับซ้อนหากเราเป็นผู้ใช้เริ่มต้น
   เมื่อมีสัญญาลักษณ์        ขอให้เราอ่านให้เข้าใจเพราะว่าเป็นส่วนที่สำคัญการติดตั้ง 
การติดตั้ง (Installation)
   ควรต่อสายดิน (ควรวัด/Ground) ระหว่าง Tail Room กับ ฐานมอเตอร์ และกับแท่นลำตัวของ ฮ.
   รุ่น HC ยิ่งสูงการควบคุมเสถียรภาพยิ่งดีมากขึ้นและดียิ่งขึ้นเมื่อบินใกล้พื้นดินมาก (ทำงานใน Position Mode)

   ให้ติดตั้ง HC Unit ในแนวตั้งโดยให้กล้องส่องลงที่พื้นดิน, ยึด/ติดตั้ง HC Unit ให้มั่นคง โดยไม่ให้มีสิ่งกีดขวางการมองของกล้องไปยังพื้นดินอาจจะเป็นสายอากาศหรือขาสกี หรือ อื่นๆ แต่ว่าบัง ขณะบินก็ได้
   ฮ.น้ำมันให้ดูหน้า 19
วิทยุเครื่องส่ง Tx (Transmitter)
   การตั้งค่า MIXER function สำหรับ elevator , aileron , tail rotor ให้ยกเลิก (disable) ทั้งหมด และควรตั้งค่าในวิทยุเป็น Single – Servo (H1) Mode เสมอ เพราะว่า HC ได้ถูกออกแบบมาที่จะใช้การ MIX ของระบบ swash plate ภายในตัว HC เอง ไม่ได้ใช้ที่วิทยุ Tx เลย
การติดตั้งระบบ (Configuration)
   HC Unit ต้องถูก Config ในกรณีนี้จะ Match เช้ากันได้กับ Model ฮ. และระบบ RC วิทยุ โดยเฉพาะ, ดูหน้า 23 เพิ่มเติม

        ก่อน First flight กับ HC มีความจำเป็นที่จะต้องเช็ค ทิศทางการควบคุมของระบบ swash plate และ rudder มุมใบหาง และการตอบสนองทิศทางของ swash plate ต่อการเอียงของ ฮ. เมื่อใช้มือทดสอบเอียงลำตัว ฮ. (ดูระบบการควบคุม ฮ. แบบ Gyro 3 มิติ ใน www.servovision.com หัวข้อ V-bar, video) และคู่มือหน้า 28
[image: image15.png]Switching on

When the HeliCommandis switched on, it carries out a self-test

(LED flashes 8 x).

During this period the helicopter must be standing horizontal and must be left
untouched.

LED fiashes red continuously: error message (page 8)

Take-off 0

Don't take the model off before the servos are responding to the controls!

It is important to check the controls because the throttie servo or speed con-
troller would respond to the transmitter even if all the other servos were not yet
receiving a signal; this might be because the self-test is still running, or because
an error has been detected.

Flying

Please observe the safety measures (page 36) at all times.

In particular, never take your eyes off the helicopter in the air even when positi-
onmode is switched on, as occasional drift or interference influences may occur
at any time without warning.

 Indoor flying: please be sure to read the notes on page 33

- Do not fly inverted or attempt aerobatics (3D) with the 3Aversion;
see page 34

+ Models without a flybar can only be stabilised using the RIGID version, and
only then if RIGID mode is activated; see page 34

+ Even though the system incorporates integral fail-safe and stabilisation cir-
cuis, it is not capable of avoiding all crashes caused by radio interference,
other transmitters etc. We recommend that you use a PCM system, and check
the aerial deployment in the model very carefully.

+ Severe stress, vibration and ageing will eventually take their toll on system
accuracy, and may require a readjustment of the internal calibrations and
temperature compensation values if good precision is to be maintained.
This work can be carried out by any Robbe Service Centre.




เปิดเครื่อง (Switching on)
HCจะทดสอบตัวเอง LED กระพริบ 8X

ระหว่างช่วงเวลานี้ (LED กระพริบ) ห้ามจับ และควรปล่อย ฮ. ให้นิ่งจนกระทั่ง LED ติดสว่างตลอด
บินขึ้น TAKE OFF [image: image16.png]



ห้ามบินขึ้นก่อนขณะที่ Servo ทุกตัวกำลังตอบสนองการควบคุม
ควรเช็คการตอบสนอง Servo และการตอบสนองของ speed control ต่อ stick ก่อนภายหลังเสร็จสิ้น ขบวนการ Self – test ของ HC

การบิน (Flying)
>การตรวจเช็คมาตรการณ์ความปลอดภัย (หน้า36) ทุกจุดตลอดเวลาเป็นระยะๆ
>การบิน Indoor ดูหน้า 23 เพิ่ม
>ไม่ควรบิน Inverted หรือ aerobatic, 3D กับ HC รุ่น3A ดูหน้า 34เพิ่ม
>แรงเครียด, แรงเค้น / การสั่นสะเทือน, อายุการทำงาน ของกลไกระบบ ฮ. เองเมื่อใช้ไปนานๆจะลดทอนความเที่ยงตรงในการควบคุม, ควรบำรุงรักษาตรวจเช็คเสมอ
[image: image17.png]Installation
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[image: image18.png]Electrical earth 0

An electrical connection must be created as an earth between the tail boom,
the motor crankcase and the helicopter chassis. Note that carbon is a conduc-
tive material. Belt drives inside the tail boom are particularly dangerous, as
they act as a high voltagte generator. If you ignore this, cables running along
the tail boom may conduct sparks (which have already caused servos - not the
HeliCommand itself- to run to one end-point).

On-board location 0

The higher the installation in the model, the smoother the stabilisation effect
in position mode at very low altitude, and the larger the gain setting you can
safely use. Inmany models a suitable location is one side of the tail rotor servo,
or - using the mounting bracket supplied - the tail boom, the tail rotor servo, the
chassis or the fuselage nose.

The mounting surface should be solid and should not “give”, as this could ge-
nerate resonance effects.

Installed attitude 0
Vertical, with sensor facing down.
Any of the four possible directions can be used.

Unobstructed view between the sensor and the ground

The cross-section of the vision cone is square, with an open angle of 15° x 15°.
For this reason you must arrange an unobstructed square vertically below the
sensor, with at least the side length

S = window size (15mm) + [0,28 * distance from window]

(see drawing).

It is important that neither the aerial wire nor anything else can get in the way
of the vision beam!

Installation in an enclosed fuselage

Cut an opening in the fuselage (see above for size); alternatively do not cut a
hole (no sensor view), and manage without position mode. In this case cover
the sensor window with dark adhesive tape.

If you do this, you can only exploit horizontal mode, and not position mode.




สายดินลงกราวด์ [image: image19.png]


 (Electrical earth)
การเชื่อมสาย EARTH ระหว่าง tail boom กับแท่นโลหะยึดมอเตอร์, และตัวถัง ฮ.
Note : วัตถุคารบอน Carbon จะมีคุณสมบัตินำไฟฟ้า , ส่วนสายพานที่ถูกขับภายใน Boom จะเป็นตัวกำหนดไฟฟ้าสถิตเมื่อหมุนและถูกับมูเล่ (Pulley) , สายไฟที่อยู่ตาม Tail Boom อาจจะนำไฟสปาร์ค spark ซึ่งอาจจะเป็นสาเหตุทำให้ Servo ฟังได้
ตำแหน่งติดตั้ง [image: image20.png]


 (On-board location)
การทำงานใน Position Mode, ค่า Gain ที่สูง จะช่วยเพิ่มเสถียรภาพในการควบคุมเราอาจจะติดตั้ง HC Unit ไปที่ด้านข้างของ Rudder Servo หรือติดกับ Mounting Bracket รูปตัว L ที่ให้มาในกล่องยึดติดกับ Tail Boom, หรือ tail rotor Servo, หรือลำตัว chassis หรือตัวถัง ก็ได้

*ผนังด้านที่จะยึดติดกับ HC Unit ต้องแข็งพอไม่ควรอ่อนบิดได้ซึ่งจะเป็นสาเหตุของการ Resonance

แนวติดตั้ง [image: image21.png]


 (Installed attitude)
ติดตั้งแนวดิ่งให้กล้องส่องลงพื้นดิน , สามารถ หมุนได้4ทิศทางระวังสิ่งกัดขวางระหว่างการบิน และ พื้นดิน
ขนาดกระจกด้านกล้องเป็นสี่เหลี่ยมด้านเท่ามีมุมเปิดใบยังกล้อง 
15 องศา X 15องศา ด้วยเหตุผลนี้การมองภาพจากกล้องพื้นที่ของภาพจะขยายเพิ่มขึ้นเมื่อระยะห่างจากพื้นดินเพิ่มขึ้น (ดูรูปหน้า16) ถ้าการระวังสิ่งกีดขวางขณะบิน
[image: image22.png]Mounting the unit on the tail rotor servo

Especially with small models, it makes sense to install the unit as high as pos-
sible in order to obtain maximum ground distance. This means: as close as
possible under the flybar, with a safety margin for maximum flybar travel. The
mounting bracket supplied can often be fixed to the top of the tail rotor servo or
some other support. Do not use foam under the bracket, fix the bracket rigidly.
Alternatively stick the HeliCommand to the tail rotor servo case (with foam
tape) without using the mounting bracket.

Mounting the unit on the tail boom

Fix the supplied mounting bracket to the tail boom using a cable tie, pulling
it really tight. The HeliCommand can then be fixed to the bracket by applying
two strips of double-sided foam tape to the back of the unit. Once test-flying
is complete, secure it against rotation relative to the boom, using UHU-hart or
cyano-acrylate glue. Double-sided foam tape is too soft for this purpose.

o

Protect from vibration

Please take particular care to protect the unit from vibration!

Use soft self-adhesive foam tape, but don't apply it to the whole of the surface;
instead just stick two very narrow strips right at the top and bottom edges of
the back panel. This means that the mounting surface must be at least as tall
as the HeliCommanditself.

@

Ensure that the HeliCommand cannot shift or come loose, as this could cause
the model to take up an inclined attitude in stabilisation mode, rendering it
uncontrollable.

Remove all traces of oil residue before sticking the unit in place.

We recommend that you wrap a thin rubber band round the HeliCommand to
guard against the risk of the self-adhesive foam tape coming loose.




ติดตั้งคานข้าง (Mounting the unit on the tail rotor servo)
โดยเฉพาะ ฮ. ขนาดเล็ก , ควรติดตั้ง HC Unit ในจุดมีอยู่สูงสุดนับจากชาสกีที่จะทำได้แต่ควรต่ำกว่า flybar ใน GAP ของความปลอดภัย เหตุผลนี้เพื่อให้ได้ระยะมองกล้องไปที่พื้นดินห่างพอสมควรเพื่อเสถียรภาพการควบคุม position Mode

ติดตั้งบน Tail Boom (Mounting the unit on the tail boom)
   ใช้ Bracket รูปตัว L ที่ให้มายึดกับ Boom โดยใช้ Cable tie รัดให้แน่น แล้วใช้ Tape กาว 2 หน้าที่ให้มา 2 ชิ้น ติดระหว่าง Bracket กับ HC Unit เมื่อมีการบินทดสอบแล้ว OK. ควรใช้กาว UHU-Hart หรือ Cyano – acrylate ยึดติดอีกครั้ง เพราะว่า Tape กาว2หน้า อ่อนเกินสำหรับการบินหลายครั้ง 
ป้องกันการสั่นสะเทือน [image: image23.png]


 (Protect from vibration)
   การป้องกันHC Unit จากการสั่นสะเทือนสูง, แรง
การใช้เทปกาว2หน้าแบบอ่อน 2ชิ้นติดบนและล่างติดกับขอบของ Panel ด้านหลังของ HC Unit

[image: image24.png]


 >> ทำให้แน่ใจว่าการติดตั้งจะไม่หลวม, หลุด HC Unit, ควรเช็คพื้นผิวให้สะอาดดีก่อนติดตั้ง เทปกาวหน้า
[image: image25.png]Horizontal attitude

Set the unit as close to vertical as possible, i.e. parallel to the main rotor shaft!
The electronic compensation means that an angled installation would only be
noticeable when the pilot gives a tail rotor command.

Miniature helicopters with particularly large blade pitch angles invariably hover
with a more pronounced il; this is necessary to counter-act for the greater tail
rotor thrust. You can compensate for this tilt using the PC adaptor, or see the

page 38: ,fault-finding".

Notes regarding internal combustion engines
» The unit must be installed as far from the exhaust as possible.

- Effective vibration protection is very important, as invisible vibration from the
engine can be a particular problem. If you can feel the HeliCommand unit
vibrating when the engine is running -even thoughit is installed as directed-
we recommend additional vibration damping measures. Velcro (hook-and-
loop) tape behind the cell foam is often a sitable solution.

The safest option is @ metal plate (3 mm aluminium or 1.5 mm steel) which
is first stuck to the HeliCommand; the foam strips are then applied between
this plate and the mounting surface. Additionally secure the HeliCommand
with thin rubber band.

Alternatively you could consider installing the unit in a different location,
where vibration is not so severe.

+ Avoid running the motor unnecessarily rich, to avoid clouds of smoke
confusing the sensor.

 To prevent soiling we recommend that you install a protective tube,
or (better) a cubic box under the sensor. lts internal dimensions must take
the vision cone into account. Be sure to clean the window regularly right to
the edges.




แนวการติดตั้ง (Horizontal attitude)
การติด HC Unit ในแนวการฉาก หรือ ให้ขนานพอดีกับเพลา Main rotor Shaft
การชดเชยทาง Electronic อาจจะมีผลถ้าติดตั้งเอียง เราจะสังเกตได้เมื่อเราสั่ง stick ใบที่หาง tail rotor Command

ติดตั้ง ฮ. น้ำมัน [image: image26.png]


 

(Notes regarding internal combustion engines)
>ควรติดตั้งในตำแหน่งให้ห่างจากท่อไอเสีย

>ควรใช้ เทป Velcro (hook – and –loop) ติดที่ Unit

>ถ้ากรณีเครื่องยนต์ขนาดใหญ่มีการสั่นสะเทือนสูงควรใช้แผ่นอลูมิเนียมหนา 3 มม. (หรือแผ่นเหล็ก 1.5 มม.)ติดไปที่ HC Unit โดยมีเทป Velcro ดังกล่าวไปชั้นหนึ่งก่อนแล้วใช้เทป Velcro ติดระหว่างแผ่นโลหะกับด้านของ Bracket อีกเป็นชั้นที่2แล้วติดยึดด้วยยางรัดไปที่ Boom, การเลือกตำแหน่งให้ห่างจาก Vibration

>ไม่ควรให้เครื่องยนต์ปล่อยควันของออกมามาก ที่จะมากวนการมองเห็นของกล้องไปยังพื้นดิน
>หากมีควันการทำกล่อง cubic box ภายใต้กล้องแต่ให้มองเห็นพื้นเผื่อ ไม่ให้ควันเข้ามาในกระจกกล้อง
>หมั่นทำความสะอาดกระจกกล้องบ่อยๆ ด้วยน้ำสะอาด หรือ น้ำสะอาดต่อส่วนผสมแอลกอฮอล 20-30%
[image: image27.png]Connections
All modern radio control systems include helicopter mixers which ensure that
the servos move as required, for example, the superimposed servo move-
ments required for a three-point swashplate linkage.

However, when the HeliCommand is used, the mixing must be carried out
using the unit's integral mixer. For this reason please select an unmixed heli-
copter program (“H1” / single servo) at your transmitter, so that only one servo
moves when you move any transmitter stick in any single plane. Once this is
the case, you can start connecting the system. If you are not sure how to set up
the radio control system, please ask the transmitter manufacturer. Alternatively
-if athrottle curve is not required - select a standard (base) program instead of
a helicopter program. This also guarantees that the signals from the auxiliary
channel sliders and switches are also transferred without any mixing.
Attention: if using an H4 swashplate linkage, the PC adaptor is necessary.
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การต่อสาย (Connections)
   วิทยุรุ่นใหม่จะรวม Function การ Mix ของ swash plate ของ ฮ. ได้และแบบเพื่อให้ Servo 3ตัว เคลื่อนที่ 3 จุด ใบยัง swash plate link ส่วน Mix แบบระบบ CCPM

   อย่างไรก็ตาม เมื่อ HC ได้ถูกนำมาใช้ การ MIX เหล่านี้จะถูกทำงานโดยระบบ MIX ภายในตัว HC เอง ไม่ต้องใช้การ MIX จากวิทยุ Tx เสมอ, ฉะนั้นให้เลือก UNMIXED Heli program เป็น แบบ “H1/Signal Servo” ที่ตั้งวิทยุ Tx ของเรา

   ถ้าการตั้งกราฟ Throttle curve ไม่มีความจำเป็นกับ Model ฮ. ของเราให้เลือกการตั้งแบบ standard (Base) Program แทนที่จะตั้งวิทยุ Tx เป็นแบบ Heli Program, เหตุผลนี้ก็คือมันจะรับประกันได้ว่าสัญญาณจาก Aux – channel slider, ปุ่มบิด, switch จะส่งมาตรงๆปราศจากการ ผสมสัญญาณใดๆ (Mixing)

Note: ถ้าเราใช้ H4 swash plate Linkage เมื่อใดเราจำเป็นต้องใช้ PC Adapter ในการตั้งค่า
[image: image28.png]» The RC module (with cable distributor) supplied in the set must be connected
between the receiver and the servos. It can be attached to the receiver using
Velcro or double-sided tape.

+ For extended cable length to the main unit, a ferrite ring is required with at
least 3 loops close to the processor board side.

* You must connect at least the aileron, elevator and collective pitch inputs to
the receiver.

 The PILOT and AUX connections are optional. Connect these cables to the
receiver output sockets to which the associated transmitter controls (sliders
o switches) of your RC system are assigned.

» The HeliCommand switches itself on when you switch the receiver on.

» Unused input cables can be stowed away by turning them through 180° and
connecting them to unused sockets on the receiver or the RC module.

+ Cover the vacant socket on the HeliCommand with adhesive tape to prevent
soling.

- LED and sockets are internally supported softly and must remain free to move
in all directions.




>RC Mode (มาพร้อมกับสายCable ต่อออกมา) จะถูกต่อระหว่างวิทยุภาครับ Rxแล้วชุด Servo

>กรณีต่อสายให้ของชิ้นควรใช้ Ferrite ring และใช้สายพัน 3 รอบ และให้ตำแหน่ง Ferrite ring อยู่ใกล้ RC Module

>เราจะต้องต่ออย่างระน้อยที่สุดคือ aileron, elevator, collective Pitch input ไปยังวิทยุ Rx

>ช่อง Pilot และ Aux เป็นทางเลือก (optional) ต่อไปยังช่อง channel ของวิทยุRx ซึ่งทำงานร่วมกับ slider, ปุ่มบิด, หรือ switch ของวิทยุ Tx ที่เราได้ตั้งไว้
>HC จะเปิดระบบต่อเมื่อเราเปิดวิทยุ Rx

>LED และ sockets ได้ถูกยัดด้วย PCB อยู่ภายใน ต้องไม่โยกหรือ Move ในทุกทิศทาง
[image: image29.png]Setting up

When you have installed the system, or made changes at the transmitter, the
HeliCommand must be set up (only once) to match the model and transmitter,
unless you wish to leave everything at the default settings: e.g. Robbe-Futaba
transmitter, Spirit LI model helicopter, or a similar type with the same servo
directions and with round side of HeliCommand facing to the right.

Important: it is essential to check the sensors and the control directions

before flying the model for the first time (page 28)!

Optional set-up facilities:

a) Using the SET button: as described below, for (almost) all swashplate
types up to 3 servos.

b) Using the PC adaptor: in this case only steps A to D-step1 are required.
Then see the set-up software, begin with reading the data from HeliCom-
mand. This is necessary if you are using an H4 swashplate linkage (or pos-
sibly some rare types of swashplate linkage).

Electric-powered helicopter
Be sure to disconnect the drive motor or motors to prevent them bursting into life
accidentally; alternatively connect the receiver to a separate battery!

A) Factory reset

This resets the unit to the factory default state; it erases all settings, including
those which are only accessible using the PC adaptor. Switch on the HeliCom-
mandwiith the SET button pressed in, then hold the button pressed in a second
time for at least five seconds until the LED flashes red-green alternating.

B) Setting up the transmitter

All swashplate mixer functions must be switched off permanently. Set the eleva-
tor and aileron travels at the transmitter to around 100%. Values for Expo can
be set. Transmitters with 1.6 ms norm (Multiplex) must be set to the UNI mode
(1.5 ms). If the integral heading-hold gyro is used, all tail rotor mixers must be
switched off at the transmitter.

C) Calibrating (learning) the transmitter neutral points

« Set the transmitter sticks to neutral, collective pitch to minimum, trims to
neutral, or - if you have already test-flown the helicopter using the
HeliCommand and only small rim values are set - leave the trims where set.

« Hold the SET button pressed in for one second until the LED glows green,
then release it again and switch off. Job done. (Ifthe LED becomes red: p. 8)




การตั้งค่า (Setting up)
เมื่อเราติดตั้ง HC เรียบร้อยแล้ว, และตั้งค่าในวิทยุ Tx ให้เหมาะสมกับ HC, HCต้องถูก Setup ตั้งค่า (เพียงครั้งเดียว) เพื่อให้เหมาะสมกับ Model ฮ. และวิทยุ Tx , Rx มิฉะนั้นเราก็ควรปล่อยเป็นค่าเดิมที่ตั้งมาจากโรงงาน (Default Setting)

ข้อสำคัญ ควรเช็คการทำงานของ Sensor Gyro ต่อการตอบสนองที่ Servo ทั้งหมดทั้งระบบที่ควบคุม swash plate และ Rudder ก่อนการบินครั้งแรก
ทางเลือกของการตั้งค่า SETUP

a) ใช้ปุ่ม SET บน HC Unit ตัวที่อธิบายข้างล่าง สำหรับ swash plate เกือบทุกประเภทซึ่งส่วนมากใช้แบบ 3 Servo (CCPM

b) ใช้ PC Adapter ในกรณีหัวข้อข้างส่วน ข้อ A จนถึง D – step 1 โดยชั้นแรกให้ดูการอ่านค่าของ PC จากข้อมูล จาก HC Unit สังเกตว่าการ SETUP swash plate ถูกต้องตามกลไกของ Model ฮ. ถูกต้องหรือไม่
เมื่อใช้กับ ฮ. ไฟฟ้า

   อย่าลืมถอด , ปิดไฟ Batt – Pack ออกจาก Speed Control ก่อนการตั้งค่า Setup ควรแยก Batt – Rx ออกจาก Matt ของ Speed Control

a) การReset ค่าให้เป็นค่าที่ตั้งมาจากโรงงาน (Factory Reset)
เมื่อมีการ RESET, HC Unit จะลบค่าที่เราตั้งไว้ทั้งหมด (erase all setting) รวมทั้งที่ตั้งจาก PC Adapter, วิธีการ Reset ระบบ = กดปุ่ม SET ค้างไว้แล้วเปิดไฟเข้า HC Until รอจนประมาน 5-6 วินาที จนกระทั่ง LED กระพริบสีแดง-และ-สีเขียวสลับกัน

b) ตั้งค่า SETUP ที่วิทยุ Tx

ต้องยกเลิกการ MIX ทั้งหมดทุก function ของการ MIX ในวิทยุ Tx อย่างถาวร; ตั้งค่าระยะการเดินทางของ Servo ของ elevator และ Aileron ในวิทยุ Tx ไปที่ 100% หรือประมาน 100%, ค่า EXPO ก็สามารถ SET ได้
วิทยุ Tx ที่มีค่า 1.6 ms normal (Multiplex) ต้องถูก SET เป็น UNI Mode (1.5 ms); หากเราใช้ Heading – Hold Gyro ภายใน HC Unit เราต้องยกเลิกหรือลบการ MIX ของ Tail rotor Mixer ทั้งหมดในวิทยุ Tx ของเรา
c) การปรับเทียบ (การเรียนรู้) ค่า , จุดกึ่งกลางของการเดินทางของ Servo ในวิทยุ Tx (Calibration)
   ตั้ง , โยกปล่อย stick ชุด Collective Pitch (elevator และ Aileron) ให้อยู่กึ่งกลางและตั้งคันโยก Trim อยู่กึ่งกลางเช่นกัน; หรือถ้าเราเคยบินทดสอบระบบ HC แล้วและยังมีความต้องการตั้งค่า Trim อยู่อีกเล็กน้อยก็ให้ปล่อยไว้ก่อนแล้วทำ SET ขั้นตอนต่อไปนี้
>กดปุ่ม SET บน HC Unit ค้างไว้ประมาน 1 วินาที จนกระทั่ง LED ติดสีเขียว แล้วปล่อยและปิดไฟเข้า HC Unit, คือว่าเสร็จสิ้น (หากไฟ LED ยังคงติดเป็นสีแดงให้ดูหน้า 8)
[image: image30.png]The calibration process can be repeated at any time. The HeliCommand now
“knows” the signals which correspond to the “neutral and stationary” command.
For this reason the calibration must always be repeated if you move the trans-
mitter trims substantially. The trim itself is not influenced by the calibration pro-
cess. For this reason please leave the trims alone once the unit has “learned”
the settings; you will only need to correct them if you make changes to the unit's
internal mixer. When using the auto-trim option , the transmitters trims must
never be used; you can just leave the elevator and aileron trims at neutral.

D) Configuring the HeliCommand

The helicopter's mechanical systems (neutral position of swashplate and tail
rotor) must be adjusted at least approximately (fine trim follows afterwards). The
calibration process can only work properly if the input cables and servos are
correctly connected, and if any mixer functions at the transmitter are completely
disabled. Ifin doubt, connect any servo directly to receiver in order to insure that
each channel only responds to one stick function and to find the proper channel
of each function, then reconnect again. You should now simply run through the
following steps:

Calling up the set-up mode

Calibrate the transmitter neutral setting (see above ,C), but holding the SET but-
ton pressed in for at least three seconds until the LED flashes green. This simul-
taneously erases the internal auto-trim values. The servos will now not run, or will
run differently to normal, according to the stage of the set-up procedure.

Setting up and storing for each step (1-5)
Thisis carried out using the stick actions described below,combined with a long
press on the SET button.

Changing the set-up step

The current step (1-5) is indicated by the number of flashes. When you call up set-
up mode, step 1 appears first. Press the SET button briefly to move on to the next
step without changing the setting; this also takes you back from step 5 to step 1. You
can repeat the setiings as often as you like using this method. However, for the inifial
set-up procedure please run through all the steps in tum, as described below.

Close set-up mode
This is possible at any time simply by switching the system off.




>ขวบวนการปรับเทียบ (Calibration) สามารถกระทำซ้ำได้บ่อยๆ, HC Unit ตอนนี้ได้รับรู้การตั้งค่าสัญญาณที่สอดคล้องกับตำแหน่ง “Neutral และ Stationary” และคำสั่งของมัน, ด้วยเหตุผลนี้เราการ Calibration ควรจะตัดกระทำอีกครั้งเมื่อเรามีความจำเป็นที่จะต้องตั้งหรือเปลี่ยนคันโยก, Slide, หรือ ตั้งค่า Trim ที่เพิ่มขึ้น หรือ ที่มีค่ามากขึ้นในวิทยุ Tx เรา
การ Trim ด้วยตัวตัวมันเอง (AUTOTRIM) จะไม่มีผลกระทบต่อขบวนการ Calibrationและด้วยเหตุผลนี้เราควรจะปล่อยให้ HC Unit ทำการ Auto Trim เองโดยการเรียนรู้ในการ Setting ของขบวนการ Auto Trim ขณะเป็น Hovering แต่บางกรณีเราอาจจะต้องแก้ไขค่า TRIM นี้หากเราทำการเปลี่ยนการ Mix ภายใน (Internal Mixer) 
NOTE : เมื่อเราใช้ AUTOTRIM ของ HC UNIT เราต้องไม่มีการ TRIM ที่ตัววิทยุ Tx เพียงแค่ตั้งค่าหรือโยก TRIM ของวิทยุให้อยู่ค่ากึ่งกลางเลยในวิทยุ Tx ของเรา (ไม่ต้องมีค่า offset ของTRIM ในวิทยุ Tx)
d) การตั้งค่า Config ของ HC Unit

> ระบบกลไกของ ฮ. (ตำแหน่งกึ่งกลาง Neutral ของ swash plate และ Tail Rotor) ต้องถูกตั้ง/ปรับให้ได้ ระดับขนานที่ swash plate และ ตำแหน่ง มุมใบหางที่ 0 องศา ด้วยกลไกของ ฮ. ก่อน (แล้วตามด้วยการปรับ TRIM โดยละเอียดทีหลัง)
> ขบวนการปรับเทียบ Calibration สามารถทำได้อย่างสมบูรณ์ถ้า สัญญาณที่ส่งมายัง Servo ได้ถูกทิศทางอย่างถูกต้องด้วยเช่นกัน ,  และอย่าลืมยกเลิก (off)(DISABLE) function การ Mix ที่วิทยุ Tx หากมีข้อสงสัย เราควรต่อ Servo เข้ากับ channel ของวิทยุ Rx ตัวต่อตัวต่อ channel แล้วโยก stick ทุก stick ทุกทิศทางดูอีกครั้งให้แน่ใจว่าวิทยุ Tx และ Rx ได้รับสัญญาณมาครบทุก channel , หากถูกต้องครบทุก channel ก็ให้ต่อคืนเหมือนเดิม
เรียก/เปิด SET-UP MODE (Calling up the SET-UP MODE)
   การ Calibrate วิทยุ Tx ที่ Neutral Setting (ดูข้อ C), แต่ถ้าเรากดปุ่มSET บน HC Unit ค้างไว้ 3 วินาทีจนกระทั่ง LED กระพริบสีเขียว จะทำให้ HC Unit ลบค่า AUTO-TRIM ที่อยู่ภายในออกหมด, ผลจะทำให้ Servo ไม่หมุน หรือ จะหมุนแตกต่างไปจากปกติ

   ตั้งค่า Setup และบันทึก/เก็บ ค่าสำหรับแต่ละขั้นตอน step 1-5

การเปลี่ยนขั้นตอนการSETUP

   ขั้นตอนการ SETUP แต่ละ step ได้ถูกแสดงโดยจำนวนครั้งของการกระพริบ LED, เมื่อเราเรียก SETUP MODE ขั้นตอน STEP 1 จะปรากฏเป็นอันดับแรก, และเมื่อเราจะไปใน STEP ต่อไปก็ให้กดปุ่ม SET บน HC Unit อีกสั้นๆ ไปทีละSTEP ที่ต้องการ และวิธีนี้เราสามารทวนกลับมาอีกจาก Step 5 มาที่ Step 1 ได้
ปิดโหมด SET-UP (Close SET-UP MODE)
ทำได้โดยปิดเครื่อง (ปิดไฟเข้า HC Unit)

[image: image31.png]The set-up steps

1) Learning the stick direction —-—

« In set-up mode the LED will flash green at regular intervals.
Check that any electric power system s disconnected.

« Hold SET button pressed in, and move the transmitter controls to their
full travel (in any order) with the button pressed in:
Right-aileron, elevator forward (push), right yaw (tail rotor stick), then neutral
again; collective pitch maximum and leave it there. Now release the button.
From this point on you must not change the direction of any channel at the
transmitter (apart from deliberately reversing collective pitch).

2) Servo direction(s) “collective pitch” ——
(and recognizing linkage type)

The LED must flash twice (press SET button briefly i necessary to move on to
the appropriate step). If you now increase the collective pitch stick setting, the
swashplate should rise evenly, without tilting. You can now select the right one
from the ten possible options, working forward or back by moving the aileron
stick to either side. Store the correct setting with a long press on the SET button
(> 1 second until LED flashes 3 times).

3) Servo directions ,.elevator” (+ ,aileron®) === m== =

The LED must flash three times (press SET button briefly if necessary). The
elevator stick should now tilt the swashplate evenly, without changing its height.
You can now select the right one from the two or eight possible options, working
forward or back by moving the aileron stick to either side.

For single servo linkage type only: choose amongst the 2 possibilties using
right roll stick movements only. If additionally the aileron (roll) direction has to
be changed, hold the aileron stick to the left for a longer time (1.5 s) and test
with left stick movements. (available only with HeliCommand versions carrying
a two-figure code on the label, left of the part No.) With other linkage types, the
direction of aileron travel should automatically be correct after storing; other-
wise the servo connections are swapped over, or the aileron or pitch stick direc-
tion have been “learned” incorrectly; in that case repeat the procedure). Store
the setting with a long press on the SET button (>1 second until LED flashes
four times). Now all three directions of swashplate travel should be correct.

If the swashplate is not level, adjust the mechanical linkages at this point.




ขั้นตอน SET-UP (THE SET-UP STEP)
1) เรียนรู้ทิศทางของ stick (คันโยกวิทยุ Tx) : Learning the stick direction

>ในโหมด SET-UP MODE, หลอดไฟ LED จะกระพริบด้วยสีเขียวที่ช่วงเวลาเท่าๆกัน
>กดปุ่ม SET ค้างไว้, แล้วโยก stick ทุกอันบนวิทยุ Tx โยกไปจนสุดขณะที่ยังกดปุ่ม SET ค้างไว้ (ในลำดับใดๆ)
Stick: Aileron ทิศทางที่ถูกต้อง, elevator เดินหน้า (ทางด้านบน), Rudder ทิศทางที่ถูกต้อง (RUDDER/Yaw) (Tail rotor stick), แล้วกลับมาตำแหน่งกึ่งกลาง (Neutral) อีกครั้ง; โยก (โยก stick) Collective Pitch (คือยก swash plate) ขึ้นไปสุดให้ได้ MAXIMUM Pitch และปล่อยไว้แบบนี้, ตอนนี้ปล่อยปุ่ม SET

>จากจุดนี้เราต้องไม่เปลี่ยนทิศทางของสัญญาณช่องวิทยุ channel ใดๆ ที่วิทยุ TX หรือ

กลับทิศทาง Collective
2) ทิศทางการเคลื่อนที่ของ Servo “Collective Pitch” และการตั้งชนิดของ Linkage 
LED จะกระพริบ 2 ครั้ง (หากไม่กระพริบดังกล่าวให้กดปุ่ม SET ช่วงเวลาสั้นๆ ที่
จะหา step ของการกระพริบแบบนี้) ตอนนี้ Servo จะไม่ตอบสนองต่อ Aileron

>ตอนนี้เราสามารถสลับเลือกตำแหน่งที่ถูกต้องได้ตำแหน่งเดียว (ที่ทำงาน ถูกต้อง) จากตำแหน่งที่เป็นไปได้ 10 ตำแหน่งของ Collective Pitch Option
>Collective Pitch เมื่อโยก stick การเคลื่อนที่ swash plate ขึ้นและลงอย่างเท่าๆกันขนานกับแนว Main blade โดยไม่มีการเอียงของ swash plate ขณะโยกขึ้น-ลง, เก็บค่าที่ถูกต้องโดยกดปุ่ม SET บน HC Unit จนกระทั่ง LED กระพริบอีกครั้ง
3) ทิศทางการเคลื่อนที่ Servo “elevator” และ aileron
LED จะต้องกระพริบ 3 ครั้ง (หากไม่ได้ให้กดปุ่ม SET ช่วงเวลาสั้นๆ) ตอนนี้เราสามารถเลือก
ตำแหน่ง elevator ที่ถูกต้องตามการทำงานจากการเลือกความเป็นไปได้จาก 2 ใน 8 option, 
ทำงานของเดินหน้าหรือถอยหลัง โดย โยก stick ของ Aileron ไปทั้ง 2 ด้าน stick ของ 
Slecvator เมื่อโยกแล้วควรเอียง swash plate เท่าๆกันโดยไม่มีกานเปลี่ยนความสูง
NOTE: สำหรับชนิดของ “SIGLE SERVO LINKAGE เท่านั้นให้เลือกในระหว่างความเป็นไปได้ 2 อย่างโดยใช้ stick โยก ทิศทางที่ถูกต้องของ ROLL STICK เท่านั้น
สุดท้ายให้เก็บค่า SETTING ที่ถูกต้องโดยกดปุ่ม SET ค้างไว้จนกระทั่ง LED กระพริบอีกครั้ง, ตอนนี้การเคลื่อนที่ SERVO ทุกตัวต่อการเคลื่อนที่ของ swash plate ควรที่จะถูกต้องสมบูรณ์
Remark = Roll = Aileron
[image: image32.png]4) Servo direction, “tail rotor” —— e —

(If external gyro is used, skip this step.) The LED must fiash four times (press
SET button briefy if necessary). Select correct direction of tail rotor servo by
moving the aileron stick to either side: with tail rotor stick to the right, the nose
should move to the right, the tail rotor must “blow” to the right. You can now ad-
just the tail rotor neutral point, since heading hold is disabled in Step 4. Check
the setting, and store it with a long press on the SET button (>1 second).

5a) Installed position (sensor direction) 0
and direction of rotor rotation —— i ——
The LED must fiash five times (press SET button briefly if necessary). The He-
liCommand now needs to know its installed orientation, i.e. whether the round
side of its housing is facing right, left, forward or back. Program this by moving
the aileron or elevator stick towards the appropriate side of the swashplate,

then give SET button a long press (>1 second).

5b) Direction of main rotor rotation - —
In step 5 move tail rotor stick in same direction as the direction of rotation of the
main rotor (viewed from above), and store with the SET button (>1 second).

Concluding the setup

Switch on again and check the controls. Set any travel reductions at the trans-
mitter to prevent mechanical fouling, and set the correct collective pitch range
(because travels may now be different to those set when you were using the
transmitter's mixer). Any major travel reductions should be set in the HeliCom-
mand using the PC adaptor. The swashplate should now be exactly horizontal;
if not, adjust it at this stage.Coarse adjustment: there should be a point in the
middle of the collective pitch range where all the servo output arms are at
neutral simultaneously. If not, unscrew the output arms and replace them in
the correct position. For fine-tuning: adjust the pushrods and / or use the trans-
mitter trims, and then use the SET button so that the HeliCommand “learns”

them again.

For transmitters featuring multiple flight modes (phases): Itis important to have
identical trim values for all flight modes while the HeliCommandis activated !
This is particularly important in Rigid mode.




4) ทิศทาง Servo “Tail Rotor” 
(NOTE : ให้ข้ามขั้นตอน 4 นี้ ถ้าใช้ EXTERNAL GYRO สำหรับหาง Rudder!!)
LED ต้องกระพริบ 4 ครั้ง (กด ปุ่ม SET ช่วงเวลาสั้นๆ ถ้าจำเป็นจะให้ได้การกระพริบแบบนี้) ให้เลือกทิศทางที่ถูกหลังทำงาน Servo Rudder (Tail Rotor Servo) โดยสังเกตได้ว่าถ้าโยก stick ของ rudder ไปทางขวาหัวของ ฮ. จะต้องเคลื่อนที่ไปทางขวาเช่นกันและใบพัดหลังจะต้องเป่าลมไปทางด้านขวาด้วย
NOTE: ในข้อ 4 นี้เราต้องปิด (Disable) ระบบ Heading – Hold เพื่อการทดสอบ
>ตอนนี้เรามาสารถตั้งตำแหน่งของ Tail rotor ให้เป็นตำแหน่งกึ่งกลาง = Tail Rotor Neutral Point

>ให้ตรวจสอบการ Setting, แล้วเก็บ (store) ไว้โดยกดปุ่ม SET ค้างจนกระทั่ง LED กระพริบอีกครั้ง

5a)  ติดตั้งการควบคุมตำแหน่งโดยกล้องหรือ Sensor ที่อยู่ภายใน HC Unit (Sensor Direction) LED ต้องกระพริบ 5 ครั้ง (ถ้าไม่ได้ให้กดปุ่ม SET ของเวลาสั้นๆ) 



จังหวะนี้ HC Unit ต้องการจะรับรู้ทิศทางตำแหน่งที่หมุนของการติดตั้งของ HC Unit ที่มีต่อทิศทางการทำงานของ Servo ทั้งหมด
*คือเราจะเอาด้านที่มีฉลาก LABEL หันไปทางไหน (ทิศเหนือ, ใต้, ออก, ตก) เมื่อติดตั้งเข้าไปกับลำตัวหรือ Boom ของ ฮ.
การรับรู้จะถูก SET ได้โดยโยก stick ของ aileron หรือ elevator ไปทางด้านที่เหมาะสมของ swash plate


5b)  ทิศทางการหมุนของใบพัดหลัง Main Rotor rotation


ใน Step 5 ให้โยก stick Rudder (Tail rotor stick) ไปในทิศทางเดียวกันกับทิศทางของ main 
rotor (โดยมองจากด้านบนของ ฮ.)แล้วเก็บค่าโดยกด SET ค้างจนกระทั่ง LED กระพริบอีกครั้ง
สรุปขั้นตอนการ SETUP (Concluding the Setup)
เปิดไฟอีกครั้ง และเช็คการควบคุมทั้งหมด ตรวจเช็คว่า Collective pitch ถูกต้องหรือไม่ (เพราะว่าการเดินทางคำนวณเคลื่อนที่ชุด Servo ของ Collective Pitch ตอนนี้ทำงานโดย HC ซึ่งอาจจะแตกต่างไปจากการทำงานก่อนหน้าที่เราจะใช้ HC, ซึ่งเป็นการใช้การทำงาน Function Mix ในวิทยุ TX, ซึ่งระบบ Collective Pitch ถูกคำนวณในวิทยุ TX)
>หากจำเป็นต้องลดระยะการเคลื่อนที่ของ Servo เราควรตั้งค่า SET ใน HC Unit โดยใช้ PC Adapter และตอนนี้ swash plate ควรมีระดับขนยานไปในแนวระนาบ, ไม่เอียง และควรมีตำแหน่งของ swash plate อยู่ตรงกึ่งกลางของการเคลื่อนที่ของ Collective Pitch ตลอดผ่าน + และ – และตำแหน่งนี้ควรเป็นตำแหน่งกึ่งกลาง Neutral ของ Servo Arm ในตำแหน่งที่ถูกต้องดังกล่าวข้างต้น
สำหรับ FINE – TUNING การปรับแต่งละเอียดเราอาจขัน เข้า – ออก Pushrod ต่างๆที่ติดอยู่ที่ Ball Link ของ SERVO เผื่อให้ได้ตำแหน่งที่ถูกต้องดังกล่าวข้างต้น เสร็จแล้วใช้ปุ่ม SET บน HC Unit เพื่อให้ระบบ HC เรียนรู้มันอีกที (จดจำตำแหน่ง)
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Before using the system in a flybar-less helicopter please note that it is essen-
tial to activate RIGID mode (using the PC).

The attitude-maintenance stabilisation (*head gyro”) maintains an angle of in-
clination once set, and prevents the model from ballooning up into wind - to
the extent of the helicopter's control system's power to provide the corrective
action. You can observe this function at the swashplate, as it will remain in the
inclined attitude you have set.

Depending on the setting, some care is required before take-off to ensure that
the swashplate is not accidentally set at too great an angle (through slow drift
or accidental movement), and that the RIGID gain is not set too high.

Unlike usual practice with tail gyros, the gain setting does not need to be set
hard up to the limit of oscillation!

&)

The HeliCommand must only be used to control flybar-less helicopters with the
Rigid mode switched on !! Otherwise there is a risk of generating excessive
aileron / elevator rates; this could overload the sensors internally, and this in
turn could have a serious adverse effect on the horizontal mode and the po-
sition mode!

Scale models often have their swashplate travels mechanically reduced to
about half of ,conventional* aileron and elevator travels. When employing the
HeliCommand, we recommend to undo the reduction, i.e. increase the mecha-
nical throw in order to achieve optimum stability.

Rigid stabilisation has to be activated using the PC. Please check ww.robbe.
com/rsc under ,downloads' or www.helicommand.com for the latest software
update, after you have done the basic installation.




การตั้งค่า HELI COMMANG RIGID 

>เมื่อเราใช้ ฮ. แบบไม่มี fly bay (Fly bar – less Heli) เราตัด เปิด Activate ระบบ RIGID Mode โดยใช้ PC

>ระบบการรักษาเสถียรภาพของระดับการบิน attitude –maintenance stabilization (nead - gyro) จะรักษาควบคุมมุมของการเอียงขอ ฮ. เมื่อเราได้มีการ SET และระบบนี่จะป้องกันการลอยขึ้นเองของ ฮ. เมื่ออยู่ในสภาวะลมแรงหรือลมบน, ระบบนี้จะขยายการควบคุมไปที่ Collective action; เรามาสารถสังเกตการณ์ทำงานนี้ได้ที่ swash plate เพราะว่ามันจะพยายามรักษาเอียง, Attitude ที่เราได้ SET ไว้
>ระวังอย่าตั้ง SET ค่า RIGID Gain สูงเกินไป ซึ่งอาจจะทำให้ swash plate สั่น oscillate ได้

HC RIGID นี้จะต้องใช้กับ Mode ฮ. ที่ไม่มี fly bar เท่านั้น (SET UP โดย PC) และเมื่อใช้ HC RIGID กับ ฮ. เสกล (scale Heli) เราไม่ควรไปลดระยะการเคลื่อนที่ของ Servo ที่ aileron และ elevator ต่างไปจากระบบทั่วไป, จุดประสงค์นี้เพื่อยังคงรักษาระยะการโยกของระบบ swash plate เพื่อให้ได้การควบคุมที่ดี
RIGID – stabilization ได้รวม option ตัวข้างล่างนี้ (ให้ดู PC Software)
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[OFF] mode
This corresponds to HeliCommand 3D. Not suitable for fiybar-less helicopters!

[FIX] mode

Activates the RIGID function permanently (in addition to Horizontal and Position
mode as defined by Pilot Channel).

Take particular care with the RIGID gain, because you cannot reduce it in this
mode during flight using the pilot channel, and excessive values can generate
dangerous lurching or oscillating movements. Adjustment here is only available
via “sens. gain’ setting in the PC (not via the “pilot channel default” setting).

[FADER] mode
Disables Hor. and Pos. mode, so the handiing is like a ,normal® heli-
copter, i.e. a horizontal attitude has to be controlled manually. On both
sides of the pilot channel (transmitter slider) only RIGID stabilisati-
on is superimposed symmetrically as far as the maximum value of “RI-
GID sens. gain”, which can be set via PC. Slider end on either side equals
the center position of the [FIX] mode! With slider at centre point, gain
(*head gyro” for elevator and aileron equally) is reduced to 33%. This mode is
suitable for finding the optimum RIGID-gain setting. If later you switch to the
[FIX] mode, you should reduce the gain setting via PC by the same proportion
as found on the pilot slider. (E.g. Rigid-sens-gain (roll)=7, Slider=70%: new Ri-
gid gain=7x70%=4.9, i.e. set 0 5).




[OFF] Mode

>จะมีการทำงานเท่ากับ HC 3D ไม่เหมาะสำหรับ fly bar-less

[FIX] Mode

>เป็นการเปิด Activate ระบบ RIGID Function แบบถาวร, เป็นการทำงานเพิ่มเติมการการควบคุมแบบแนวระนาบ (Horizontal Mode) และการควบคุมแบบตำแหน่ง (Position Mode) 
Mode นี้ดังที่ได้ถูกกำหนด Define by Pilot channel โดยช่องสัญญาณ Pilot, ในโหมดนี้การปรับค่าความไวและอัตราขยายสัญญาณ (Sensitivity / Gain) ไม่สามารถลดได้ระหว่างบินโดยใช้ Pilot channel ค่าดังกล่าวยังคงถูกตั้ง, กำหนด Define โดย PC Software ในหน้า RIGID Menu

NOTE: Gain ที่มากๆ อาจทำให้เกิดการสั่น oscillating ของการเคลื่อนที่ของ Servo Arm; สำหรับการตั้งค่าที่เหมาะสมเราควรใช้ MODE [FADER] หรือ [EXTREM] โหมดนี้เหมาะที่จะหาค่า GAIN ของ Optimum rigid Setting และสำหรับการบินที่คล่องตัว (3D/Aerobatic)
· ยกเลิกโหมด Horizontal และ Position Mode และที่ Pilot channel ได้SET ไว้ที่ travel end (100% ในทิศทางไหนก็ได้) ค่า Gain : กลายเป็นค่าที่ถูกตั้งไว้โดย PC สำหรับ Aileron และ elevator ดังที่เหมือนกับโหมด [FIX] Mode ทำ
· Pilot signal เมื่อถูกลดลงมาไว้ที่กึ่งกลางจะลดค่า Gain นี้เป็นสัดส่วนโดยตรง ; ที่ตำแหน่ง Neutral จะรักษาค่าไว้ที่ 33% ของค่าที่ถูก SET ไว้โดย PC

· ค่าGain ที่ดีจะอยู่ที่ 30% ต่ำกว่าค่าที่ทำให้ oscillation ในการบินความเร็วสูง
· ภายหลังเราต้องการอยู่ที่ [FIX]Mode , เราต้องลด Gain ที่ถูกตั้งค่าโดย PC ด้วยสัดส่วนโดยตรงดังที่เราพบบน Pilot Slider (ตัวอย่าง RIGID – Sens – Gain (Roll) = 7 , Slider = 70% = > ค่าใหม่ NEW RIGID GAIN = 7 X 70~ = 4.9 ให้ปิดเศษ , คือตั้ง SET ค่าที่ 5 เป็นต้น)
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Before the first flight you must carry out a check of the 0
sensors and controls for all sensor directions

« Neutral setting, directional sense of all stick and servo movements.

« Pilot channel and (if used) auto-trim button: check by LED.
(before checking auto-trim, please set collective pitch to minimum.
This prevents the trim channel from doing a (blind) trim action, yet allows
the LED to show the autotrim trigger.

o

« Al three sensor directions. Any sensor working in the wrong direction would
cause the helicopter to crash. Set the stabilisation to “)<//0” mode and briefly
move the model to and fro by hand, working around all three primary axes: ti
to the side, tilt forward and rotate. At each movement the appropriate servos
must respond with the opposite action: the swashplate should try to remain
horizontal, the front faces of the tail rotor blades should move in the opposite
direction to the tail swing direction.

+ Carry out a range check with the transmitter aerial collapsed.

Test-flying

If you are a beginner, we recommend that you ask a modelling friend with expe-
rience of helicopters to check the settings and help you with the first flight.
Notes on trimming: see pages 12 + 30

Internal-combustion helicopters: vibration test o

Severe vibration or body resonance can cause serious problems with the cor-

rect operation of the sensor; three checks are therefore necessary:

1) Place your hand on the case of the HeliCommand unit and feel whether it is
vibrating.

2) Before take-off, switch to “y¢//ov/” mode and observe whether the
swashplate stays level at all rotational speeds.

3) Take off initially in “OFF” mode, then switch stabilisation only briefly on
and off again, as a first try for safety’s sake. If applicable, repeat this at
different motor speeds.

If problems occur, please refer to the installation notes on page 16




บินครั้งแรก First Flight


ให้เช็คระบบการควบคุมทั้งหมด รวมทั้งทิศทาง Sensor Gyro 3 แกน
๐ Neutral Setting, การรับรู้ทิศทางของ Servo ทั้งหมดต่อการโยก stick

๐ Pilot channel: เช็คโดย LED (ดูหน้า 10, 17)


๐ ทิศทางของ Sensor ทั้ง 3 แกน, ถ้าผิดทิศทางแค่ 1 แกน (axes) (1 ใน Aileron, elevator, rudder) จะทำให้ ฮ. ตกได้, ให้ SET การควบคุม stabilization ไว้ที่ (สีเหลือง) = “Yellow” Mode แล้วโยกเอียง ฮ. ด้วยมือ (ไม่เปิด, หมุนRotor) ไปทุกทิศทางแล้วดูการตอบสนองของ Servo ที่จะมีต่อ swash plate โดย จะคอยเคลื่อนที่ไปในทางตรงกันข้ามเพื่อรักษาสมดุลรักษาเสถียรภายของการทรงตัว ฮ. ให้พยายามที่จะรักษาอยู่ในแนวระนาบ; และการรักษา Rudder ทำการทดสอบเช่นเดียวกัน
ทดสอบบิน TEST Flying

ถ้าเป็นผู้เริ่มต้นหัดให้เพื่อช่วย ดูหน้า 12, 30

เมื่อใช้ HC กับ ฮ. น้ำมัน, ทดสอบการสั่นสะเทือน
การสั่นสะเทือนอย่างมาก หรือ Body resonance อาจจะทำให้เกิดปัญหาต่อการทำงานที่ดีของ Sensor (Gyro 3 แกน)
1) ตรวจสอบที่ตั้ง HC Unit และ RC –Module ว่าสั่นสะเทือนมากน้อยแค่ไหนขณะติดเครื่องยนต์
2) ก่อนบินขึ้นให้ตั้ง SET ที่ Yellow Mode และสังเกตดูว่า swash plate ยังคงรักษาระดับในแนวราบตลอดเวลา , ตลอดการเพิ่มรอบของ Rotor หรือไม่
3) บินขึ้นแล้วปิดระบบ HC ให้อยู่ใน OFF Mode และเปิด (Stabilization ON) อีกครั้งในช่วงเวลาสั้นๆแล้วปิด (OFF Mode) อีกที ถ้าดูแล้วการทรงตัวยังดี ให้ทำแบบนี้ซ้ำๆกันที่ความเร็วของ Rotor ต่างๆกัน (อาจจะเพิ่มรอบขึ้นแล้วทดสอบอีก)
NOTE : หากมีปัญหาในการรักษาเสถียรภาพให้ดูการติดตั้ง HC Unit หน้าที่ 16 อีกที
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Prior to take-off the helicopter should be standing as level as possible. Ifyou have
tohold the helicopter inverted or at a steep angle before flying, switch the HeliCom-
mand off, then on again before take-off. (When angled in this way, the gravitational
forces are applied perpendicular to the rotor shaft which do not occur in nomal
flight, and these can have an adverse effect on the operation of the sensors.)

Checking the controls before each flight O

Check the controls and the neutral position of the swashplate, and repeat the
check with stabilisation switched on. Do not take off before the servos are
responding to the commands!

Gain setting 0

Start the test-flying schedule with a reduced gain setting! Not all helicopters
will tolerate settings above 70% in both modes, as severe oscillatory move-
ments may occur, depending on the type and installed height of the unit. This
applies in particular when the distance between the sensor and the ground is
very small (< 0.5 m). The optimum (slider) position must therefore be tried out
during test-fiying.

Set the gain so that optimum stabilisation is achieved in the “green’ Pos mode
at an altitude of about 0.5 m.

If oscillation occurs — reduce. If drifting uncontrolled — increase.

With tail rotor gyros it is usual practice to set the gain hard up against the limit
of oscillation, but this is not necessary with the Pilot channel of the HeliCom-
mand. “Softer” settings look better in fiight, as the model's fight path is affected
less directly by the HeliCommand's spontaneous control actions.

If your helicopter is extremely unresponsive or extremely agile, you may find it
necessary to optimise the stabilising effect by making Use of the supplemen-
tary settings which are available via the PC adaptor.

)

During high-speed flight the HeliCommand only brakes the model slowly by
itself. This means: if you override the HeliCommand by giving powerful control
commands (see page 34), you will have to control the helicopter actively.
Please note that a variable “forward freewheel” option can be set using the
PC adaptor.




ขณะจะบินขึ้น AT TAKE – OFF

ก่อนบินขึ้นควรวาง ฮ. ในแนวระนาบมากที่สุดไม่ควรเอียงมาก , แล้วค่อยเปิด HC หากมีการเอียงมากหลังเปิดระบบและมีการหมุนของ Rotor อาจจะทำให้การทำงานไม่สมบูรณ์
ตรวจเช็คระบบควบคุมก่อนการบินทุกครั้ง
การเช็คตำแหน่ง Neutral ของ swash plate

ไม่ควรบินขึ้น (Take off) ก่อนหรือขณะที่ Servo กำลังตอบสนองต่อคำสั่ง
การตั้งค่าอัตราขยาย Gain Setting

>ควรเริ่มการบินทดสอบด้วยค่า GAIN ที่ลดลงสำหรับ tail gyro (Rudder) และ Stabilization (การควบคุม swash plate) และเป็นการดีที่สุดที่จะ SETUP ผ่านทาง supplied channel

>อาจจะขึ้นอยู่กับชนิด Model ฮ. และการติดตั้ง HC Unit ที่ความสูงเท่าไรจากขาสกีของ ฮ. เช่นค่า Gain ที่100% หรือแม้เพียง 65% อาจจะดีได้สำหรับการทำงานในโหมด Horizontal และ Position Mode (Hor. – Mode และ Pos. - Mode)
>การตั้งค่า Gain เพื่อการควบคุม Stabilisation ที่ดีที่สุดโดยระบบการอยู่ในสี “Green” = Pos. –Mode ที่ความสูงของ HC Unit จากพื้นดินประมาณ 0.5 เมตร
>ถ้า Oscillation เกิดขึ้นให้ >> ลด Gain; ถ้ามีการ drift คือ ฮ.ไม่นิ่งเคลื่อนที่ไปมาให้ >> เพิ่ม Gain
>การตั้ง Gain ที่ Tail rotor gyro (Rudder Gyro) ส่วนมากเรามักจะตั้งค่าให้มากพอแต่ไม่มากเด Limit ไปที่จะเกิดการ oscillation; แต่อันนี้ไม่จำเป็นด้วยกับ Pilot channel ของ HC

>ถ้า ฮ. ยังคงควบคุมยาก, ไม่ค่อยมี Stavilisation หรือ คล่องตัวมากเกิน, เราอาจจะใช้การ optimize โดยใช้ supplementary Setting ผ่านทาง PC

!! ในการบินด้วยความเร็วสูง HC จะเบรคอย่างช้าๆ โดยตัวมันเอง ช หมายความว่าถ้าเราให้ระบบทำการควบคุมใช้คำสั่งแบบ Powerful Control (ดูหน้า 34) เราจะต้องระมัดระวังด้วย

Note : ในการบินแบบนี้ตัวแปร , ค่าใน “forward freewheel” option สามารถ SET ผ่านทาง PC ได้
[image: image37.png]Trimming

If the automatic trim is not used, then it is better to set the trims initially with the
stabilisation switched off.

After this, and always when the transmitter trim positions have been changed
significantly, the transmitter neutral setting should be re-calibrated using the
SET button (see page 22).

In the first few seconds after take-off, the accuracy of the stabilisation system
is reduced, but precision automatically increases after about ten seconds of
flying.

For this reason, when the Hor- or Pos-mode is active, it is good to wait a little
while, rather than setting the trim immediately. In most cases the trim does not
need to be readjusted after this.

If the trim is different with and without stabilisation: the transmitter neutral set-
ting needs to be re-calibrated (page 22).

Tail rotor trim (internal gyro)

The transmitter trim slider is only used once, to adjust it to the neutral point of
the internal gyro (even when using auto trim). This can be done with the model
on ground: While in heading hold mode, trim the transmitter so that the tail
servo can be controlled into various holding positions and remains there still
without drifting off by itself. (This tail trim is not affected by the SET button; set
only calibrates roll and elevator). .

If you are not using “auto-trim”, we recommend that you additionally trim the tail
rotor mechanically with heading-hold switched off, as this will avoid trim value
differences when you switch between heading lock and normal. If sensor drift
occurs due to temperature fluctuations or after a long period of operation, this
can be eliminated by switching the unit on again. (Don't use the automatic trim
for this; auto trim only corrects the servo centres.)

Generally we recommend to set the internal REVO mixer (via PC adaptor), this
enhances the stability to a large extent.

Note: some common tail gyros automatically adapt their neutral point to the
presently received trim position, each time they are switched on. The HeliCom-
mand intentionally does not do this; only the sensor-null is re-calibrated each
time. (The neutral point is fixed on 1.52 ms). Therefore, the stick position during
switch-onis arbitrary; but itis necessary once (for the first flight) totrim manually.




Trimming

>ถ้าเราไม่ใช้ AUTO TRIM แล้วมันเป็นการดีที่จะ SET TRIM เริ่มแรกกับการปิด OFF ระบบ Stabilisation; หลังจากนี้, เมื่อวิทยุ Tx ค่า TRIM Position ได้เปลี่ยนตำแหน่งไปมากพอ, การตั้งค่า วิทยุ Tx ของ neutral Setting การถูกให้มีการ Calibrate ใหม่โดยใช้ปุ่ม SET บน HC Unit (ดูหน้า 22) 
> 2-4 วินาที หลังจากบินขึ้น Take – off ความเที่ยงตรงของระบบ stabilization จะถูกลดลงแต่ความเม่นยำจะเพิ่มขึ้นอีกอัตโนมัติภายหลังจาก 10 วินาทีของการบิน; ด้วยเหตุผลนี้เมื่อเปิด Active โหมด Hor. หรือ Pos. Mode มันเป็นการดีที่จะระสักระยะแล้วค่อยทำการ SET TRIM (โดยทั่วไปTRIM ก็ไม่จำเป็นที่จะปรับคาหรือทำการTRIMบ่อยๆ) 
>ถ้าTRIMมีความแตกต่างกับการ stabilization หรือไม่มีความแตกต่างกับการ stabilization; การตั้งค่าวิทยุ Tx neutral Setting จะต้องมีการ calibrate อีกครั้ง (ดูหน้า 22)
การTRIM ที่ TAIL Rotor (ที่ Rudder Gyro ที่อยู่ใน HC Unit) : Tail rotor trim (Internal Gyro) 

ที่วิทยุ Tx Trim Slider ถูกใช้เพียงครั้งเดียวเท่านั้นที่จะปรับค่ามันไปที่จุดหรือตำแหน่ง neutral point ของ gyro (แม้ว่าเราจะใช้ AUTO - TRIM); วิธีการนี้สามารถทำขณะ ฮ. วางอยู่บนพื้น: ขณะที่อยู่ในโหมด heading hold Mode ให้ Trim ที่วิทยุ Tx เพื่อที่จะให้ tail servo สามารถเคลื่อนที่ไปมาตลอดการเอียงของมุมใบหลัง (Tail Blade) และคงอยู่กึ่งกลางเมื่อปล่อย stick Rudder โดยปราศจากการเคลื่อนที่ไปมาเมื่อเราไม่ได้โยก stick rudder

Note : การ Trim นี้ไม่มีผลต่อการกดปุ่ม SET บน HC Unit ; ปุ่ม SET มีผลต่อการ Calibrate ของ Aileron และ elevator

>ระหว่างการบินถ้าผลการตอบสนองของการหมุนหางไม่เท่ากันทั้ง2ด้าน, วิธีที่ดีที่สุดคือปรับตั้งตำแหน่งกึ่งกลางให้ถูกต้องโดยการ Trim ขณะปิด OFF ระบบ heading hold ด้วย
Note : เราอาจจะตัดแก้ไขปรับแต่งกลไกของระบบหางด้วย (เช่น Push rod , Servo Arm , ฯลฯ) ถ้าปัญหาติดตั้งอยู่ที่ระบบกลไก
โดยทั่วไปเราแนะนำให้ SET ค่า Internal REVO Mixer ผ่านทาง PC, ซึ่งวิธีนี้จะเสริมสร้างเสถียรภาพให้ดีขึ้น
NOTE : ค่า Neutral Point ของ HC ได้ถูก FIX ไว้ที่ 1.52 ms ของ Pulse width , ดังนั้นเมื่อเปิดวิทยุตำแหน่ง stick อาจจะคลาดเคลื่อน : แต่มีความจำเป็นอย่างน้อยหนึ่งครั้ง (สำหรับ First Flight) ที่จะ TRIM แบบ MANUAL
[image: image38.png]Only in case of rapid temperature change, small trim adjust-ment may be ne-
cessary - or the HeliCommand can be forced to readjust itself by switching off
and on again.

With automatic trim

Simply press the auto-trim button on the transmitter, regardiess of the stabi-
lisation mode you are using. The helicopter only needs to have been in an
approximately steady fiight state for about eight seconds before you do this.
The trim always refers to the transmitter's neutral setting, as calibrated in the
HeliCommand unit. For this reason it is not possible to adjust the aileron and
elevator trim on the transmitter at the same time (in fact, you can tape over the
trim sliders!). However, if you do move them, the new values must be “learned’
again as the “transmitter neutral setting” (page 22) before you use the auto-trim
button on the transmitter again.




และมีบางกรณีที่อุณหภูมิได้เปลี่ยนไปอย่างรวดเร็ว , การ TRIM ค่าเล็กน้อยอาจจะจำเป็นหรือระบบ HC สามารถปรับค่า Readjust ด้วยตัวมันเองโดยการปิดและเปิดระบบ HC อีกครั้ง

การ Auto – Trim (With Automatic Trim)
ทำง่ายๆโดยกดปุ่ม Auto – Trim บนวิทยุ Tx, นอกเหนือจากการทำงานโหมด Stabilisation Mode ที่กำลังทำงานอยู่;
ฮ. ต้องการบิน Hovering นิ่งๆเพียง 8 วินาทีก่อนที่เราจะทำการ Auto – Trim นี้
>การ TRIM ได้ถูกอ้างถึงการ TRIM ค่า Neutral บนวิทยุ Tx “Transmitter neutral setting” ดังที่ได้ถูก Calibrate ใน HC Unit: ด้วยเหตุผลอันนี้ มันเป็นไปไม่ได้ที่จะปรับแต่ง Trim ของ Aileron และค่า Trim on elevator บนวิทยุ Tx ในเวลาเดียวกัน (เราควรปิดเทปไว้บน Trim Slider เพื่อไม่ให้เคลื่อนหรือถูกปรับ) : แต่อ่างไรก็ตามถ้า Trim Slider ถูกปรับ , ค่าใหม่จะถูกเรียนรู้และจดจำอีกครั้งดัง “Transmitter neutral setting” (หน้า22) ก่อนเราจะใช้ปุ่ม Auto –Trim บนวิทยุ Tx อีกที
[image: image39.png]Tips for flying

Take-off and landing

You can switch the stabilisation on before take-off or during the flight.

Important: never set the gain higher than the optimum value established
during the test-flying schedule.

Hovering

The effect of position mode is strongest when the helicopter is flying close to
the ground. At the other extreme, the HeliCommand gives you more latitude for
free movement at greater alitudes.

If you are a beginner, start by flying at a height of around 0.5 - 1.5 m; in any
case this is the easiest altitude at which to learn. If you fly higher and get into
difficulties, the safest direction of escape is upwards. Position mode is effective
up to a height of around 3 metres in flat calm conditions; up to about 1 m if
windy. Horizontal mode is effective in any condition.

The stabilising effect only works property when the helicopter is flying.

When the machine is standing on the ground with the rotor spinning, it must
be controlled manually!

Control travels 0

The HeliCommand can be overridden manually even when gain is set to ma-
ximum; it is overridden if you move the aileron or elevator transmitter controls
past about 50%. (When you neutralise the aileron and elevator controls, the
HeliCommand becomes active again immediately.) If you are a beginner we
therefore recommend that you control your model with small stick deflections,
and set Expo at the transmitter!

(1)

If you reduce travel at the transmitter (Dual Rates), this might disable the ma-
nual override facility. For safety reasons you must however retain a means of
overriding the system, and this can be achieved by reducing the pilot channel
at the same time. If your transmitter features multiple flight modes (phases),
you can pre-set the pilot channel to different values using flight mode program-
ming. If you wish to reduce control travel permanently, we recommend that you
carry out the changes on the HeliCommand using the PC adaptor.




ข้อแนะนำการบิน Tip for flying

บินขึ้นและบินลง (Take – off and Landing)
เราสามารถเปิด ON ระบบ stabilization ก่อนบินขึ้นหรือระหว่างบิน
ข้อสำคัญ : อย่าตั้ง SET ค่า Gain สูงมากกว่าค่าที่เหมาะสมระหว่างการทดสอบการบิน
การบินลอยนิ่ง (Hovering)
ผลของการควบคุมในโหมด Pos. – Mode จะมีควบคุมระบบที่สูงและดีที่สุดและนิ่งในแนวระนาบเมื่อ ฮ. บินอยู่ใกล้พื้นดินหรือตรงกันข้าม HC จะทำให้ ฮ. บินไหลไปมาบ้างเมื่อสูงขึ้น
กรณีผู้เริ่มหัดบินควรเริ่มบินที่ความสูงประมาน 0.5 ~ 1.5 เมตร ซึ่งเหมาะสำหรับการฝึกหัด; หากเผลอบินสูงขึ้นมากและควบคุมยากและตกใจวิธีที่ปลอดภัยที่สุดคือบังคับให้บินสูงขึ้นไปอีกเพื่อความปลอดภัยและค่อยๆลดระดับลงมาอีกครั้ง
ในโหมดการควบคุมตำแหน่ง Pos. – Mode ควรบินลอยเหนือพื้นประมาน 3 เมตร เป็นระดับควบคุมในโหมดนี้ที่ดีที่สุด, หากลมแรงให้ลดระดับลงมาที่ประมาณ 1 เมตร; แต่โหมดการควบคุมแนวระดับ Hor. – Mode จะควบคุมได้ในทุกระดับความสูง
การ Slabilising นี้จะทำงานต่อเมื่อ ฮ. บิน
การควบคุมการเดินทาง (Control Travel) [image: image40.png]



การ Stabilisation ของ HC นี้คือระบบควบคุมแบบป้อนกลับจาก Sensor โดย, Sensor จะเป็น Gyro 3 แกน = ในการควบคุมแบบ Hor. – Mode; แล้ว Sensor ที่เป็นกล้อง = ในการควบคุมแบบ Pos. – Mode ซึ่งจะรักษาเสถียรภาพและส่งสัญญาณไปสั่งการทำงานของระบบ Servo ทั้งหมด 
ผู้ใช้สามารถ Override (คือการส่งสัญญาณจาก stick ไปควบคุม Servo ต่างๆโดยผสมกับสัญญานของ Servo ที่ถูกควบคุมโดย HC) ได้ (ถึงแม้ว่ามีค่า GAIN สูง) ถ้าเราโยก stick ของ aileron หรือ elevator ออกจากจุดกึ่งกลางหรือเลยไปประมาน50% แต่เมื่อเราปล่อย stick ให้อยู่บริเวณจุดกึ่งกลาง neutral ระบบของ HC จะเปิด Active ค่า Gain ที่ตั้งไว้ในทันที
สำปรับผู้เริ่มต้นหัดจึงควรควบคุมการโยก Stick aileron และ elevator ในช่วงบริเวณจุดกึ่งกลาง Neutral ของ stick


ถ้าเราลดระยะเดินทาง Servo ที่ Dual Rate ที่ วิทยุ Tx, วิธีนี้เราอาจจะต้องปิด DISABLE การ “MANUAL OUERRIDE FACILITY” แต่สำหรับเหตุผลหรือความปลอดภัยเราต้องยังคงรักษา MANUAL OVERID ของระบบและวิธีสามรถทำได้สำเร็จโดยการลด PILOT channel ในเวลาเดียวกัน และถ้าเราต้องการลดระยะเดินทางการควบคุมของ Servo โดยถาวร เราควรทำการเปลี่ยนแปลงนี้โดยใช้ PC

[image: image41.png]During high-speed flight, the HeliCommand will only brake the model slowly by
itself This means: if you override the HeliCommand by giving powerful control
commands, you will have to control the helicopter actively in order to slow it
down, i.e. you should not carry out such manoeuvres unless you are confident
of the control commands required.

Effect of the opto-sensor

Position mode works entirely without a visible horizon; that is why it also ope-
rates properly close to trees etc.

If you are a beginner to helicopters it is best to restrict your fiying to normal
ground surfaces (grass, gravel etc.) This should ensure that maximum stabili-
sing effect is always available.

In darkness, or when overflying optically smooth surfaces 0
(water, snow, car roofs, smooth unpatterned indoor floors etc.)

In such cases, i.e. when the optical ground sensor cannot detect sufficient con-
trast, only horizontal mode will be active even when the unit is set to “green” (po-
sition) mode. Brief contrast interruptions are bridged by the intelligent software,
and will not be noticed by the pilot. However, i the contrast remains too low for
a long period, the remaining instruments automatically take the stabilising role;
i this should happen, you will need to keep an eye on the helicopter's position
and, if necessary, correct it with slight stick defiections. .

If you have to fly under the conditions stated above, for safety’s sake you should
select “yllow” horizontal mode beforehand. If you are unsure, check the con-
trast as described below.

Indoor flying 0
Use “/ellow” mode. “Green” mode is taboo unless you check the floor con-
trast from different distances (see below) and limit yourself to normal flight
attitude (in “green” position mode don't fly inverted indoors - even with the
HeliCommand 3D ).

Checking the contrast

In the “green” position mode the LED will flicker to warn you that the contrast or
brightness is not sufficient; this means that the HeliCommand has automatically
switched to “y=/low” horizontal mode. You can check this close to the ground
and at various distances above ground.

Also, the sensor's response can be watched, by setting “green” position mode
and moving your hand under the HeliCommand at a distance of about 30 cm.




ระหว่างการบินด้วยความเร็วสูง , HC จะเบรคอย่างช้าๆด้วยตัวมันเองซึ่งเป็นการกระทำของระบบ Stabilisation นั้นเอง; ด้วยวิธีนี้ถ้าเรา OVERIDE ด้วยการโยก stick เร่งความเร็วระบบ HC จะทำการควบคุมอย่างสูงและควบคุมอย่างมาก Power Full Control Command ซึ่งควรระวังอย่างมาก
ผลกระทบของ Sensor กล้อง (Effect of the opto - Sensor)
Pos.-Mode จะทำงานทั้งหมดของระบบ HC ถ้าเป็นผู้เริ่มฝึกบินควรบินอยู่ในระดับต่ำใกล้พื้นดิน

บินในความมืด หรือ บินบนพื้นเรียบที่ไม่มีความแตกต่างของภาพ [image: image42.png]



ในสภาพนี้ Sensor กล้องอาจจะแยกแยะความแตกต่างของภาพที่พื้นไม่ดีเราควรเปลี่ยนการควบคุมเป็นโหมด Hor.-Mode ขณะบินได้ด้วยความรวดเร็วโดย Intelligent Software

อย่างไรก็ตามถ้ากล้อง Sensor ได้ตรวจจับภาพที่มีความคมชัดน้อยเป็นเวลานานๆขณะบินระบบก็จะพยายามทำการควบคุม แต่เราก็ควบเฝ้ามองระวังด้วยและโยก stick แก้ไขเล็กน้อยได้ไปก่อนเลย LED “YELLOW” = Hor. – Mode จะดีกว่า
บินภายใน Indoor – flying [image: image43.png]



ใช้ “Yellow” = Hor. – Mode, ส่วน “Green” = Pos. –Mode ไม่ควรใช้นอกเสียจากเราเช็คความแตกต่างของภาพ (contrast) ที่พื้น (ดูข้างข้อข้างล่าง) และจำกัดระดับความสูงของการบิน
NOTE : ห้ามบินกลับหัว (Inverted) ในการ Indoor โดยใช้โหมด “Green” = Pos. – Mode ถึงแม้จะใช้รุ่น HC - 3D

การเช็คความแตกต่างของภาพพื้น (Checking the contrast)
ใน “Green” = Pos. – Mode หลอด LED จะกระพริบเตือนเมื่อ Sensor กล้องตรวจจับภาพที่มีความคมชัด / ความแตกต่างของพื้น (Contrast) หรือแสงสว่างของพื้นไม่เพียงพอ <เมื่อมีเหตุการณ์นี้ HC จะเปลี่ยนโหมดโดยอัตโนมัติ ไปเป็น “Yellow” = Hor. – Mode เราสามารถเช็คสถานะนี้ได้โดยการบินที่ระดับความสูงต่างๆกัน

[image: image44.png]Versions and applications

HeliCommand 3A 0
This basic Version is not suitable for aerobatics and 3D manoeuvres.
The HeliCommand 3D and RIGID are designed specifically for this type of flying!

HeliCommand 3D and above

For brief 3D flying (single turn-around manoeuvres) the “yellov” horizontal
mode can be left switched on to provide support. This mode provides stabili-
sation in normal flight and inverted flight. You can still override the stabilisation
manually. The degree of manual control can be varied using the pilot channel,
and a wide range of additional adjustment facilities is available using the PC
adaptor.

One particular use is for switching between positive and negative hovering.
The stabilisation can also be switched on for use as an “emergency knob”, but
please note the following points in this regard:

3D manoeuvres 0

For agile 3D manoeuvres with a multitude of subsequently flown rolls, loopings
etc, even the HeliCommand 3D should be switched to OFF (red) beforehand,
and not switched on again until at least 15 - 20 seconds after the manoeuvring
has finished.

The same applies to multiple stall-turns, since these may affect the horizontal
neutral detection under certain circumstances.

HeliCommand RIGID

Activating RIGID mode using the PC adaptor minimises the effects of wind
qusts and ballooning when fiying into wind or in high speed.

In this mode unrestricted 3D flying and aerobatics are possible, and can be
carried out with excellent accuracy.

When you switch on horizontal or position stabilisation, the same applies as
stated for the HeliCommand 3D; see above.




รุ่น HC และการประยุกติใช้งาน Version
HC _ 3A 
เป็นรุ่นพื้นฐานจะไม่เหมาะสำหรับการบิน 3D, Aerobatic แต่ถ้ามีการบิน 3D, Aerobatic เกิดขึ้น, ระบบการถูกปิดและเปิด HC ขึ้นใหม่การใช้ Stabilisation อีกครั้ง
HC _ 3D และ รุ่นสูงกว่า
สำหรับ 3D flying , Inverte หรือ Single turn – around manoeuvres หลอด LED สี “Yellow” = Hor. – Mode ควรถูกเปิด (ON) ที่จะสนับสนุนการบินแบบนี้ ; ในโหมดนี้สามารถบินได้กับการบินเดินทางธรรมดา , บินท่าทาง , Inverted และเราสามารถ OVERIDE การ Stabilisation โดย MANUAL (โยก stick) โดย degree ของการควบคุมสามารถปรับเปลี่ยนได้โดยใช้ PILOT Channel และปรับจูนค่าต่างๆได้อีกโดย PC สามรถทำการควบคุมสำหรับการบินลอยแบบ Positive + และ Negative – Hovering ได้ , ระบบ Stabilisation on สามารถเปิด ON สำหรับการใช้เป็น “ Emergency knob” ได้อีกด้วย

บินท่า 3D Manoeuvres สำหรับ 3D ที่ว่องไว้กับการ loop หรือ Row หรือ Multiple Stall turn ควรปิด OFF “RED” ไปก่อนและเมื่อกระทำการบินเช่นนี้เสร็จแล้วเราก็ไม่ควรเปิด ON โดยทันทีแต่ควรรออย่างน้อย 15-20 วินาทีแล้วควร ON ระบบ Stabilisation

ยกตัวอย่างสำหรับการบินแบบ Multiple Stall Turn ระบบอาจจะได้รับผลจากค่ากึ่งกลางของแนวระนาบ Horizontal Neutral detection ที่รับรู้ได้จากการเหวี่ยงของการบินแบบนี้
HC_RIGID

เปิดระบบนี้ Activate โหมด RIGID Mode โดยใช้ PC Adapter เพื่อลดผลกระทบต่อสภาวะลมแรงและสภาวะการลอยขึ้นไปเอง (Ballooning) เมื่อเราบินเข้าไปในที่ที่ลมแรงๆหรือบินด้วยความเร็วสูงเมื่ออยู่ในโหมด RIGID นี้แล้วเราก็สามารถบิน 3D หรือ Aerobatic ได้เช่นกันด้วยความเที่ยงตรงที่สูงขึ้นเรามาสารถเปิด ON การควบคุมเสถียรภาพใน Hor. – Mode หรือ Pos. – Mode เราจะได้ผลลัพธ์ของการควบคุมเหมือน HC_3D (ดูด้านบน)
[image: image45.png]Notes

- Over tall grass, loose foliage etc. it is always better in the interests of safety
to fly fairly high, because objects moving about i the rotor downdraught may
adversely affect position mode, or switch to the horizontal *y<liov” mode.

- If the model is subject to a rapid change in temperature, please wait for at least
five minutes for the system to settle down before you switch on, and do not
use the system below -5°C or above +50°C. (If the stabilisation s switched off,
it can be used between -10°C and +50°C.) It is best to switch on only just be
fore take-off, and then to leave the helicopter level, i.e. avoid touching it in any
way.

- If drift is detectable after a 90° ... 180° tail rotor rotation, the installed attitude
in the model can be optimized (see fault-finding).

+ Don't use the system in the rain - short circuit hazard!

For skilful pilots: differences in handling

 Switch off the stabilisation before flying stall-turns, because - of course - the
system would try to return the helicopter to the horizontal attitude.

» Use “green” position mode only for hovering and for slow flying close to the
ground!

» Toincline the helicopter at large angles, e.g. in order to brake from high speed,
you will need to apply larger control deflections than without stabilisation.
For auto-rotation: reduce the gain.

» To fly smooth turns hold the nominal angle of bank with aileron, otherwise the
helicopter will try to right itself.

Range of applications

The system is designed to make it easier to control model helicopters as used
by hobby pilots.

Caution! Not designed for manned vehicles or for military purposes. Infringement
is strictly prohibited; breaches of this rule will be pursued as a licence violation.

The modelling versions HeliCommand 3A, 3D and RIGID are not sitable for
use in built-up areas, close to or above buildings and installations.

For professional applications such as still photography / filming / surveying etc.
the HeliCommand Profi should always be used. See on page 13.




หมายเหตุ NOTES

· การบินเหนือหญ้าสูง, ใบไม้ เราควรบินในระดับค่อนข้างสูงจะดีกว่า เพราะว่าอุปกรณ์ที่หมุนจาก Rotor หรือเปลี่ยนโหมดเป็น “Yellow” = hor.-Mode.

· ถ้าโหมด ฮ. มีโอกาสที่จะเปลี่ยนอุณหภูมิกะทันหัน ให้จอดรอก่อนบินอย่างน้อยประมาณ 5 นาที เพื่อปรับอุณหภูมิให้คงที่ก่อนบิน และก่อนเปิด ON ระบบ HC

สำหรับผู้ใช้ที่เชี่ยวชาญ
· ให้ปิด OFF ระบบ stabilization (ปิดทุกโหมดการควบคุม) ก่อนบิน stall turn,  เพราะว่าระบบ HC จะพยายามควบคุม ฮ. กลับมาในแนวระนาบให้ได้
· ใช้ “Green” = Pos. Mode สำหรับการบินลอย (Hovering) และบินเดินทางที่ไม่สูงจากพื้นดินมากนัก
· การที่จะเอียง ฮ. ในมุมมากๆ หรือเบรก ฮ. ขณะเดินทางด้วยความเร็วสูง เราจะต้องใช้การแก้ไขและควบคุมโยก stick มากๆ โดยปราศจากระบบ stabilization

· สำหรับ Auto-rotation ให้ลด Gain

ย่านและขอบเขตของการใช้งาน
· HC ไม่เหมาะสำหรับยานพาหนะที่มีคนขี่ หรือจุดประสงค์ทางด้านทหาร
· ไม่ควรบินใกล้อาคารสูง
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The terms “auto-pilot” or ,stabiliser* do not mean that the model fiies comple-
tely automatically!

As wiith any conventional model helicopter flying, great care and practice are
required when using this product.

No auto-pilot is capable of eliminating the dangers of operational errors. It
could even be argued that the risks are greater with such an aid, because the
ease of control could allow a pilot to become careless, or sway less trained
pilots into flying in situations where they cannot regain control if a technical
fault should occur.

Technical instruments are liable to failure, and a helicopter fitted with more
instruments incorporates more items which could go wrong.

As everyone knows, flight instruments are not immune to problems and failure.
In the interests of safety, no pilot should ever rely exclusively on the stabilisati-
on system, and pilots should satisfy all required safety measures at all times.

We recommend

+ Always keep your model a safe distance from persons and objects, and fly in
a cautious, conscientious manner.

« Do not under-estimate the energy contained in spinning rotor blades. For
practice-flying with larger model helicopters we recommend that you fly behind
a safety net or football goal, as are present at many model flying sites.

« If you are a beginner, ask a model pilot with experience of helicopters to help
and advise you - especially when testflying a new model or a first installation
of the HeliCommand.

+ Set the stabilisation level to sit the ambient conditions. Always operate the
HeliCommandinsuch away thatyoucanswitchitto manual control inflight, or at
least in such a way that you can override it in an emergency.

« Aways fly at approved model flying sites, well away from residential areas
and public roads, and observe legal requirements.

« Keep well clear of radar stations, radio transmitter masts and other potential
sources of radio interference.

« Third-party insurance is in most places a basic essential when flying model aircra.

« Never take your eyes off the helicopter when it is flying.

« If you ever pass on this product, be sure to pass on these warning notes to
the new owner.
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Specialised knowledge and expertise are required in order to install, set up
and operate the HeliCommand and the helicopter itself. Errors and negligence
can result in accidents, which may cause serious personal injury, damage to
property or traffic accidents. Since the manufacturer and retailer are unable
to ensure that you handle the product correctly and competently, we can do
no more than expressly point out these hazards. We deny liability for any da-
mage resuiting from the use of our products, from problems in the installed
instruments and from failure of the signal transmission link, unless such denial
contravenes statutory requirements.

Guarantee

We guarantee this device for a period of 24 months. The till receipt given to
you when you purchased the product serves as proof of the start and finish of
the guarantee period. Any repairs carried out under guarantee do not extend
the guarantee period. During the guarantee period we will correct any functio-
nal defects, material faults or production faults at no cost to you. We will not
consider additional claims, e.g. for consequent damage. Goods must be sent
to us pre-paid; we will pay return carriage. We will not accept packages sent
without pre-paid postage. We accept no liability for transport damage or the
loss of your shipment; we recommend that you take out stitable insurance to
cover this risk.

The following requirements must be fulfilled if your guarantee claim is to be
processed:

* You must send the till receipt to us together with the product.

* You must have operated the unit in accordance with the operating instructions.

* You must have used only recommended power sources and genuine robbe
accessories.

- There must be no damage present caused by damp, unauthorised
intervention, excess voltage, overload or mechanical stress.

+ Please include a brief but accurate description of the fault, to help us locate
the problem.
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Servos do not move — see page 8 ,LED indicators”

Jitter or oscillation in position mode, especially when close to the ground

- Reduce gain of posiion mode (on PILOT channel or better via PC on
Posttion sens.gain’)

- Installed position too low?
— Install as high as possible, see page 17

- Try increase PC-setting of aileron & elevator travel.

- For some slow reacting models, or in rigid mode, it might be necessary to
increase setting of Horizontal sens.gain" (via PC).

Machine is not stable in position mode, especially at higher altitude
- Sensor window dirty?
— Protect from exhaust (glow models), clean regularly
- Low-contrast ground surface, e.g. snow, smooth asphalt, water?
— Switch to horizontal mode
- Trim not “learned" correctly? see page 30
- Increase gain further? — via Pilot channel or PC
- Dense clouds of exhaust gas in the vision beam?
— Set motor leaner, and install unit further away from the exhaust.
- Aerial wire or other obstacles in the sensor view beam?
(see first paragraph on page 17, “Installation”)
 Much loose foliage o tall grass etc., moving in the rotor downdraught?
— Switch to horizontal mode.

Flight attitude not steady, in position and in horizontal mode
- Vibration (visible or invisible), or excessive body resonance affecting the case
(especially with glow motors)?
— See Installation > Intemnal-combustion engines.
- Double-sided foam tape not applied as two narrow horizontal strips?
— See page 16

Trim discrepancies with and without stabilisation
- After take-off the accuracy of stabilisation increases automatically within a
few seconds of flying.
- Transmitter trims moved?
— Calibrate (‘learn’) the neutral setting again.
- Severe temperature fluctuations?
— Leave the unit for about five minutes to acclimatise, then switch on again.
+ Severe vibration? — See ‘Flight attitude not steady” fault




การพบข้อผิดพลาด
· Servo ไม่หมุน   —>   ดูหน้า 8 “LED INDICATOR”
· Digital Servo มีเสียงรบกวนดัง – ไม่มีปัญหา ให้ดู FAQ ใน Website.

กระตุกหรือสั่นเมื่อทำงานใน Position Mode โดยเฉพาะบินใกล้พื้นดิน
· ให้ลดอัตราขยาย Gain ใน Position Mode (อาจจะที่ Pilot channel บนวิทยุ Tx หรือทาง PC ในหัวข้อ “Position Sens. Gain”)

· ติดตั้ง HC Unit ที่มีกล้องต่ำเกินไป —> ให้ติดตั้งในตำแหน่งที่สูงขึ้น, ดูหน้า 17
· พยายามเพิ่มระยะ เดินทาง Aileron & elevator Travel.

· สำหรับ Model ฮ. ที่ตอบสนองการบังคับของ Stick เชื่องช้า หรือการทำงานอยู่ใน Rigid Mode เราอาจจะจำเป็นที่จะต้องเพิ่มค่าอัตราขยายของ “Horizontal Sens. Gain” ผ่านทาง PC

ฮ. ไม่มีเสถียรภาพ ไม่ค่อยนิ่งเมื่อทำงานใน Pos.-Mode โดยเฉพาะบินสูงๆ
· หน้าต่างใสของเซนเซอร์กล้องสกปรก ให้ทำความสะอาดด้วยน้ำสะอาด+แอลกอฮอลล์ขาวใสผสม 10-20 % —> อาจจะเปลี่ยนการทำงานเป็น Hor.-Mode.
· Trim อาจจะจะไม่ถูกเรียนรู้อย่างถูกต้องโดย HC Unit , ดูหน้า 30
· เพิ่มอัตราขยาย Gain Further โดย Pilot Channel หรือ PC

· มีควันขาวของท่อไอเสียมารบกวน Beam ลำแสงของ Sensor กล้องที่ HC Unit

· ตั้งค่าใหม่ ติดตั้ง HC Unit ห่างออกจากท่อไอเสีย
· สายอากาศหรือมีวัตถุอื่นมาบังกล้องหรือบังแนวการมองของกล้อง
· ดูหน้า 17 (การติดตั้ง)
· ฝุ่นหรือหญ้า หรือยอดหญ้าสูงปลิวฟุ้งอยู่ใต้ใบพัดใหญ่
· ให้สับเปลี่ยนไปเป็น Hor.-Mode (โดยการสับสวิทซ์บนวิทยุ Tx ที่ช่องสัญญาณที่เรากำหนดขึ้นเพื่อให้สอดคล้องกับ channel ของ RC-Module)
การควบคุมการรักษาระดับความสูงไม่ดี ใน Pos.-Mode และใน Hor.-Mode

· มีการสั่นสะเทือน(ที่มองเห็นและมองไม่เห็น) หรือเกิดการ Resonance ที่ลำตัว ฮ. มากระทบต่อ HC Unit โดยเฉพาะ ฮ. น้ำมัน
· ดูหน้า 13
· ไม่ได้ใช้เทปกาว 2 หน้า ที่ให้มาใน Package หรือไม่ได้ติดเทปในแนวระนาบกับพื้น
· ดูหน้า 16
การ Trim ไม่ตรงกับระบบ Stabilisation 

· ภายหลังบินขึ้นความเที่ยงตรงของระบบ Stabilisation จะเพิ่มขึ้นโดยอัตโนมัติภายใน 2-3 วินาทีของการบิน
· ค่า Trim ของวิทยุ Tx ได้เคลื่อนที่ไปหรือไม่? —> ให้ Calibrate (“learn”) ค่า neutral setting อีกครั้ง
· มีการเปลี่ยนแปลงอุณหภูมิอย่างมากหรือไม่?
· ปล่อย HC Unit ทิ้งไว้ 5 นาที แล้วเปิดอีกครั้ง
· มีการสั่นสะเทือนสูงหรือไม่? —> ดู “Flight Attitude not Steady” Fault.
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+ Have you moved the transmitter trims?
— See page 30. Either re-calibrate the trim or avoid touching the transmitter
trims.
« Pitch-minimum correctly calibrated (SET-button)? — without given pitch, the
auto trim is disabled
« Internal tail gyro has not been trimmed for? (— page 30)

Drift after tail rotor swing
« Unit not installed exactly vertical; lightweight helicopter with high blade pitch
angle?
agOplimise by flying a 90° right-hand turn from the hover, with stabilisation
set to “yelow’ mode. If the helicopter was stationary before the
quarter-pirouette, but always diifts in a particular direction afterwards, then
the installed location can be optimised.
If the model drifts at an angle left / forward (relative to the new position),
incline the HeliCommand further to the left; the reverse applies if it drifts right
I rearward.
If the machine drifts right / forward, tilt the HeliCommand slightly forward; do
the reverse f it drifts left / rearward.

Inverted flight:
« Roll centre deviation when hovering inverted, or after switching back
— Optimise the setting ,neutral tiit compensation*
(using the PC adaptor; see PC set-up software).

Drift after aerobatic manoeuvres (stall-turns, rolls etc.)
« HelCommand 3A in use?
—Not sutable for inverted fight or steep fight attitudes!
— upgrade to 3D.
« External tail rotor gyro in use, and rotational (yaw) rate > 400° / second?
— Reduce rotational rate (Seite 25)
« Completed a series of full rofations, such as multiple stalltums, rolls or
loops?
— See notes on page 34!

Tail rotor servo not at centre
« Extemal gyro used recently?
— Erase auto trim values.




AUTO-Trim ไม่ทำงาน อย่างเที่ยงตรง

· เราได้เปลี่ยนค่า Trim ของวิทยุ Tx หรือไม่?
· ดูหน้า 30
· Pitch minimum ได้ถูก Calibrate อย่างถูกต้องหรือไม่ (โดยใช้ปุ่ม SET บน HC-Unit) ไม่มีค่า Pitch, Auto-Trim is disable.
· ค่า Internal tail Gyro ไม่ได้ถูก Trim? (—> ดูหน้า 30)
การเคลื่อนจากตำแหน่ง ภายหลังการ Swing ของหาง
· HC Unit ติดตั้งในแนวดิ่ง แต่มีการเอียง ไม่เที่ยงตรงจากแนวดิ่ง
· เกิดจาก Model ฮ. ที่ขนาดเล็กและเบา แต่ใช้ใบพัดใหญ่เกินหรือตั้ง Pitch องศาการกินลมมากเกินไป
· ทำการ Optimize ในขณะบินลอย Hovering ให้โยก Rudder Stick ให้เดินทางหมุนไปทางขวามือ 90° ขณะที่การ Stabilisation เซ็ทไว้ที่ “Yellow ” = Hor. Mode , ถ้า ฮ. ได้หยุดอยู่ก่อนและ/หรือมีการ Drift (คลาดเคลื่อนหรือไถล) ในทิศทางที่หมุนช่วงเวลาที่ใกล้หยุด
· ควรหาตำแหน่ง HC Unit ที่เหมาะสมกว่านี้
· ถ้า ฮ. มีอาการ Drift ในมุมซ้าย/ด้านหน้า (โดยอ้างอิงตำแหน่งใหม่)
· ให้เอียง HC Unit ไปทางซ้ายอีกหน่อย
· แต่ถ้า ฮ. มีอาการ Drift ในมุมขวา/ถอยหลัง ให้เอียง HC Unit ไปทางขวาอีกหน่อย
· ถ้า ฮ. Drift ขวา/เดินหน้า —> ให้เอียง HC Unit ไปทางด้านหน้า ทำการ Reverse ถ้ามัน Drift ทางซ้าย/ถอยหลัง
การบินกลับหัว (Inverted flight)

· มีการเบี่ยงเบนตำแหน่งไปจากจุดศูนย์กลางของการบิน Roll เมื่อ Hovering Inverted หรือภายหลังจากการ Switching back —> ให้ optimize การตั้งค่า “Neutral tilt compensation” โดย PC

มีการคลาดเคลื่อน Drift ภายหลัง Aerobatic Manoeuvres (stall-turn, rolls etc.)

· ใช้ HC-3A หรือไม่?
· HC-3A ไม่เหมาะสำหรับการบินแบบ Inverted, Steep flight Attitude!  

· Upgrade เป็น 3 D

· ได้ใช้ External tail Rotor Gyro ภายนอก HC Unit และตั้ง Rotational (yaw) rate เกิน > 400 องศา/วินาที? —>  ควรลดลงมา
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Operating voltage: 4,8 ... 6 Volt (4 ... 5 NiXx)
Current drain: 55mA (at 5V)
Dimensions: 55 x 35 x 22,5 mm
Weight incl. cables:  33g

Temperature range:  -5° ... +50°C; +23° ... +122°F
in OFF mode:  -10° ... + 50° C; +14° .. +122°F

Max. allowed tur rates in ,hor*- and ,pos*-mode:
roll and ,nick’ (pitch axis): <200°/s
yaw (if external gyro used) : <400°s

Swashplate linkage types:

CCPM:

(separate servo functions)

ECCPM:

Tri-Link H3(120°), H3(140°), H3(90°), Four-Link H4(90°), H4 (90+45°)

RC module suitable for use with:

Robbe-Futaba PPM / PCM 1024 / PCM G3 modulation
Graupner/JR PPM 8, PPM 12, SPCM modulation

MPX PPM8, PPM 12 with UNI modulation

And other transmitters with standard 1.5 ms neutral position.

Set contents

+ HeliCommand main unit

+ RC module (with cable distributor)

+ Mounting bracket

- Self-adhesive double-sided foam tape, 2 sets, 2 strips each
- Cable ties

 Instructions
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+ PC adaptor with software CD  No. 84942000
- for serial COM-port (RS 232)
- for USB-port a USB-to-serial adaptor is needed

+ Spare RC module (for use in additional models):
(for HeliCommand with 4-pin socket) No. 8494-4000
(for HeliCommand with 3-pin socket) No. 8494-3000
- containing micro controller
- incl. mounting bracket, hook-and-loop tape, cable ties and foam tape to
change HeliCommand main unit

« Version update: robbe Service Centres, see robbe catalogue

Service

CAPTRON Electronic GmbH
Bodenseestr. 129

81243 Minchen

Tel.: +49-89-889695-0

Fax: +49-89-889695-55

Imprint

CAPTRON Electronic GmbH
Bodenseestr. 129
81243 Minchen

Internet: www.helicommand.com
E-Mail: info@helicommand.com
Tel.: +49-89-889695-0

Fax: +49-89-889695-55
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