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1 Einfiihrung

Fiir viele Zwecke im Funktionsmodellbau sind Servos unersetzlich oder einfach prak-
tisch. Wenn es bei vielen Funktionen zu einem Mangel an Servokanilen kommt, braucht
man eine Kanalerweiterung, mit der mehrere Servos iiber einen Proportionalkanal der
Fernlenkanlage gesteuert werden kénnen. An den in dieser Anleitung beschriebenen
Servo-Decoder konnen max. acht Servos angeschlossen und iiber den Sender mit Hil-
fe eines Multiswitch-Encoders gesteuert werden. Anstelle von Servos koénnen natiirlich
auch Fahrtregler oder andere elektronische Module angeschlossen werden.

1.1 Firmware-Varianten

Mit Firmware wird die im Mikroncontroller gespeicherte Software bezeichnet. Die Firm-
ware bestimmt die Funktion des Controllers.
Fiir die Firmware des Moduls stehen zwei Varianten zur Verfiigung:

e 8-Kanal Multiprop-Decoder: im Sender wird der 8-Kanal Multiprop Encoder mit
acht Potentiometern bendtigt. Die Stellung der Servos folgt der Stellung der Potis
am Sender.

e 8-Kanal Schaltservo-Decoder: im Sender wird der 16-Kanal Multiswitch Encoder
(acht Kippschalter bzw. Taster mit Mittelstellung) benotigt. Bewegungsmodus,
Stellgeschwindigkeit, Neutral- und Endpositionen lassen sich fiir jeden Servo indi-
viduell einstellen. Es ergeben sich somit vielfiltige Einsatzmoglichkeiten am Mo-
dell.

In diesem Handbuch wird die Handhabung des Schaltservo-Decoders beschrieben.
Hinweise zum Aufbau und Betrieb des Multiprop-Decoders entnehmen Sie bitte dem
Handbuch zum Multiprop-Decoder.

2 Aufbauanleitung

Im Folgenden wird davon ausgegangen, dass Sie bereits iiber eine fertige Platine sowie
iiber alle notwendigen Bauteile verfiigen.

Wer selber Platinen dtzen und Mikrocontroller flashen kann, findet die Platinenlayouts
zum Herstellen einer Belichtungsvorlage (PostScript-Format bzw. PDF Datei) und eine
voll funktionsfahige Demo-Version der Mikrocontroller-Firmware auf der Website https:
//cp-elektronik.de.

2.1 Aligemeine Hinweise

Fiir den Nachbau der Schaltungen werden Grundkenntnisse iiber die richtige Behand-
lung der Bauteile vorausgesetzt. Ausserdem sollten Sie ein wenig Ubung im Léten elek-
tronischer Bauteile haben. Fiir den richtigen Anschluss der Schaltungen brauchen Sie
elektronische Grundkenntnisse.
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e Arbeiten Sie beim Loten und Verdrahten in Ruhe und absolut gewissenhaft.

e Nehmen Sie sich Zeit fiir jede einzelne Lotstelle und achten Sie darauf, dass keine
kalten Lotstellen entstehen.

e Verwenden Sie zum Loten eine regelbare Lotstation oder einen kleinen Lotkolben
mit einer Leistung von max. 30 Watt mit einer kleinen Lotspitze.

e Verwenden Sie Lotzinn mit Flussmittelseele, Durchmesser 1mm. Bleihaltiges Lot-
zinn (Sn60Pb40) 148t sich leichter verarbeiten als bleifreies Lotzinn.

e Bei manchen Bauteilen muss auf die richtige Polung bzw. Orientierung geachtet
werden. In diesen Féllen wird im Text darauf hingewiesen.

e Halbleiter sind hitzeempfindlich. Versuchen Sie, die Lotzeit pro Anschluss auf max.
5 s zu beschranken. Lassen Sie ggf. das Bauteil zwischendurch wieder abkiihlen.

2.2 Aufbau des Decoders
2.2.1 Stiickliste fiir den Decoder

Tabelle [1] zeigt die Stiickliste fiir den Servo-Decoder. Die Bezeichnung der Bauteile
stimmt mit der Bezeichnung der Bauteile auf dem Schaltplan (Bild |3)) iiberein.

Orientieren Sie sich bei der Bestiickung an Bild [I} Der Bestiickungsplan zeigt die
Aufsicht auf die Bestiickungsseite der Platine.

2.2.2 Widerstande

Biegen Sie die Anschlussdrihte der Widersténde im passenden Rastermafl ab (Achtung:
R1 hat ein grofleres Rastermafl) und stecken Sie die Drihte durch die Locher der Leiter-
platte. Verléten Sie die Widerstdnde auf der Unterseite der Platine.

e R1: 1 kQ (Farbcode: braun-schwarz-rot-gold)

e R2, R3: 680 €2 (Farbcode: blau-grau-braun-gold)

e R4, R5, R6: 47 kQ (Farbcode: gelb-violett-orange-gold)
e R7: 470 Q (Farbcode: gelb-violett-braun-gold)

2.2.3 18-pol. IC-Fassung

Loten Sie die 18-pol. Fassung fiir den Mikrocontroller ein. Die Fassung besitzt auf einer
Stirnseite eine kleine Kerbe, diese Seite sollte in Richtung SV1 (Servoanschlusskabel)
zeigen. Der Mikrocontroller wird nach Abschluss der Lotarbeiten so in die Fassung ge-
setzt, dass die Kerbe am Gehéuse des Kontrollers in die selbe Richtung zeigt wie die
Kerbe an der Fassung.
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Tabelle 1: Stiickliste fiir den Servo-Decoder

’ Anzahl \ Bezeichnung \ Wert \ Bauteil

1]C1 100pF Elko radial RM 2,5 mm

11]C2 22uF - ATuF Elko radial RM 2,5 mm

1|C3 100nF Keramik-Kondensator
RM 2,5 mm

1|IC1 LP2950 ACZ 3,3 3,3 V Low-Drop Spannungs-
regler

1| 1C2 PIC 16F627A Mikrocontroller DIL 18

1 18-pol. Fassung fiir IC 2

2| JP1, JP2 Steckbriicke, RM 2,54 mm

1 | LED1 rot LED 3 mm low current

1 | LED2 griin LED 3 mm low current

1| R1 1 k2 Kohleschicht-Widerstand
1/4 W

2 | R2, R3 680 €2 Kohleschicht-Widerstand
1/4 W

3 | R4, R5, R6 47 kQ Kohleschicht-Widerstand
1/4 W

1| R7 470 Q Kohleschicht-Widerstand
1/4 W

1851 3-pol. DIP-Schalter

1| SVl 3-pol. Anschlusskabel pas-
send zum Empféanger

4 | SV4-SV7 Stiftleiste 2,54 mm | 3 x 8 einreihig oder 4 x 3
zweireihig

4 | Befestigungsschraube Zylinderkopf-Schraube
M3x16
mit Distanzhiilse 5mm
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Abbildung 1: Bestiickungsplan Servo-Decoder
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2.2.4 Keramik-Kondensator

Loten Sie den 100nF Kondensator C3 ein. Der Kondensator triagt die Aufschrift 104.

2.2.5 DIP-Schalter

Bestiicken Sie den 3-pol. DIP-Schalter. Der Schalter besitzt an einer Seite eine Kerbe,
sie sollte in Richtung von C2 zeigen. Wird der Schalter anders eingelttet funktioniert
die Schaltung dennoch, aber die Reihenfolge der Schalter (1-2-3) passt nicht mehr zu
der in der Setup-Anleitung verwendeten Nummerierung.

2.2.6 Stiftleisten

Loten Sie die beiden 2-pol. Stiftleisten fiir die Jumper (kleine Steckbriicken) und die
Stiftleisten zum Anschluss der Servos ein. Letztere konnen entweder aus 3 Stiick 8-pol.
einreihigen oder aus 4 Stiick 3-pol. zweireihigen Stiftleisten zusammengesetzt sein.

2.2.7 Spannungsregler

Loten Sie den 3,3 V Spannungsregler ein. Die abgeflachte Seite des Gehéuses zeigt in
Richtung des Widerstands R1.
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Abbildung 2: Anschlussbelegung der Decoderplatine
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2.2.8 Leuchtdioden

Loten Sie die beiden Leuchtdioden (LED1: rot, LED2: griin) gem. Bestiickungsplan ein.
Achten Sie auf die Orientierung: die abgeflachte Seite des Gehduses bzw. der kiirzere der
beiden Anschlussdrihte (Kathode) zeigt in Richtung R7/Rb5.

2.2.9 Elektrolyt-Kondensatoren

Achten Sie beim Einloten der beiden Elkos C1 (100 pF) und C2 (22 uF - 47 uF) auf
die richtige Orientierung: der Minus-Pol ist jeweils auf dem Gehéuse gekennzeichnet und
muss zur Platinenauflenseite zeigen.

2.2.10 Anschlusskabel

Der Decoder wird mit einem passenden 3-adrigen Anschlusskabel mit dem Empféanger
verbunden. Die Anschlussbelegung ist in Bild [2| gezeigt. Bei Futaba Servokabeln bezeich-
net rot den Plus-Pol, schwarz den Minus-Pol und weify die Impulsleitung. Der Anschluss
der acht Servos ist ebenfalls im Bild gezeigt, der Minuspol der Servo-Anschlussleitung
liegt an der Platinenauflenseite.

2.2.11 Einsetzen des Mikrocontrollers

Driicken Sie den programmierten Mikrocontroller vorsichtig in die 18-pol. Fassung. Ach-
ten Sie auf die Kerbe, die in Richtung der Kerbe der Fassung zeigen sollte. Sollten die
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Anschlussbeine des ICs etwas abstehen und nicht genau nach unten weisen, nehmen Sie
den PIC zwischen Daumen und Zeigefinger beider Hénde und biegen Sie auf einer ebenen
Fldche (Tisch) die Beine einer Seite vorsichtig gemeinsam in eine senkrechte Stellung.
Wiederholen Sie den Vorgang fiir die zweite Seite. Der PIC sollte sich nun leicht in die
Fassung stecken lassen.

2.2.12 Montage im Modell

Zur Montage im Modell wird die Leiterplatte mit vier Zylinderkopfschrauben an einem
passenden Platz (geschiitzt vor Feuchtigkeit und Spritzwasser) befestigt. Kunststoff-
Distanzhiilsen sorgen fiir einen Abstand zwischen der Leiterplatte und dem Modultréger.

3 Schaltungsbeschreibung

Der Schaltplan des Moduls ist in Bild [3| gezeigt.

Die Hardware ist sehr einfach aufgebaut. Der Mikrocontroller wird von einem 3,3 V
Low Drop Spannungsregler versorgt. Die Versorgung fiir die Servos umgeht den Span-
nungsregler und wird direkt iiber den Empfangeranschluss bezogen. Das Empfanger-
Eingangssignal wird {iber R1 an RB0 ausgewertet. Zwei der Ausgénge sind fiir die beiden
LEDs reserviert, die restlichen Ausgénge erzeugen die Servo-Impulse. Beide Jumper als
auch die Schalter des DIP-Schalters werden iiber pull-up Widerstédnde an die als Eingang
konfigurierten Port-Pins des PIC gefiihrt.

4 Hinweise zur Handhabung

4.1 Bedeutung der LEDs

Passen die Impulssequenzen in das erwartete Schema und konnte sich der Decoder er-
folgreich synchronisieren, leuchtet die griine LED. Verlischt die griine LED, deutet das
auf einen Fehler in der Impulsiibertragung, die griine LED sollte also immer leuchten.

Die rote LED leuchtet, falls keine oder fehlerhafte Impulse empfangen werden (z.B.
ausgeschalteter Sender). Sind beide LEDs aus, werden zwar giiltige Impulse empfangen,
die Impulssequenz ermoglicht aber keine Synchronisierung (z.B. weil der Decoder nicht
am richtigen Empfangerkanal angesteckt wurde).

Die Bedeutung der LEDs wihrend des Setups wird in den Abschnitten iiber die Ein-
stellungen der Parameter beschrieben.

4.2 DIP-Switch

Auf der Platine befindet sich ein 3-poliger Schalter (Mauseklavier). Mit den drei Schal-
tern werden der Parameter fiir das Setup ausgewihlt als auch der Servokanal, auf den
sich der Parameter beziehen soll.

cp-elektronik.de 8
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Schaltservo-Decoder

Schaltplan Servo-Decoder

Abbildung 3
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Abbildung 4: DIL-Schalter zur Auswahl der Servo-Kanéle. Jeder der drei Schalter kann
unabhéngig von den anderen Schaltern ein- oder ausgeschaltet werden.
Befindet sich der Schalter in der mit ON bezeichneten Position ist er ein-
geschaltet, befindet sich an der mit 1, 2 oder 3 bezeichneten Position, ist
er ausgeschaltet (OFF).

5 Bedienung des Schaltservo-Decoders

Mit der Firmware-Variante fiir den Schaltservo-Decoder funktioniert der Servo-Decoder
als empfingerseitiges Gegenstiick zum 16-Kanal Multiswitch-Encoder im Sender. Die
angeschlossenen Servos lassen sich durch die Schalter bzw. Taster am Encoder steuern.

Die obere bzw. untere Schalterposition ermoglicht eine Bewegung des Servoarms in
beide Richtungen. Die Geschwindigkeit der Servobewegung kann stark reduziert werden
und ermoglicht somit am Modell realistische, langsame Bewegungen (z.B. Drehen von
Feuerloschkanonen, Kranausleger etc.). Da die Servos automatisch an ihren Endpositio-
nen stoppen, eriibrigt sich eine Konstruktion mit Tastern zur Endabschaltung.

5.1 Einstellmoglichkeiten

Trotz des einfachen Aufbaus der Schaltung gibt es eine Vielzahl von Einstellmoglichkei-
ten, mit denen das Modul ganz individuell an das Modell und die besonderen Anforde-
rungen angepasst werden kann. Bitte nehmen sich die Zeit, die folgende Beschreibung
zu lesen.

Viele der Parameter konnen gezielt fiir einen Kanal bzw. ein Servo eingestellt werden
und wirken sich nur auf diesen aus, unabhéngig von der Einstellung fiir die anderen
Servos.

Zu diesen Servo-Setup Varianten gehéren:

e Bewegungsmodus (neutralisierend /haltend)

e Servo-Reverse

cp-elektronik.de 10
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e Neutralposition
e minimale Auslenkung
e maximale Auslenkung

o Stellgeschwindigkeit (4 Stufen)

Zwei der Setup-Prozeduren sind nicht kanalabhéingig, sondern betreffen die Funktion
des Decoders selbst bzw. alle Kanéle (Decoder-Setup). Dazu gehoren

e Impulsléngen-Setup
e Aktivieren der Werkseinstellungen.
Alle Einstellungen werden mit Hilfe zweier Jumper (Steckbriicken) und des 3-pol.

DIP-Schalters (s. Bild 4)) vorgenommen und sind im Folgenden beschrieben.

5.2 Decoder-Setup
5.2.1 Impulslangen-Setup

Um den Betrieb mit verschiedenen Sendertypen und abweichenden Impulsléngen zu
erleichtern, gibt es die Moglichkeit, den Servo-Decoder auf die generierten Impulslangen
anzulernen. Der Decoder hat interne Standardwerte (Default-Einstellungen), falls die
Erkennung der Ein/Aus-Zusténde der Schalter am Sender aber nicht funktioniert, kann
man ein Impulsldngen-Setup durchfiihren:

1. Empféanger ausschalten
2. beide Jumper (JMP1 und JMP2) aufstecken
3. alle drei Schalter am DIP-Switch auf Position ON stellen

4. Sender einschalten, mindestens einen der Schalter am Encoder in die obere oder
untere Position bringen (falls vorhanden, einen Schalter mit Rastfunktion wéhlen).

5. Empfanger einschalten, die griine LED leuchtet
6. nach ca. 6 s beginnen beide LEDs zu blinken, das Setup ist damit beendet.
7. Empfanger ausschalten und ca. 10 s warten

8. beide Jumper entfernen

Falls wéihrend des Setup die rote LED leuchtet, werden keine giiltigen Empfangerim-
pulse gemessen. Das Setup kann bei Bedarf wiederholt werden.

cp-elektronik.de 11
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5.2.2 Werkseinstellungen aktivieren

Beim Zuriicksetzen auf Werkseinstellungen werden die im Controller gespeicherten Stan-
dardwerte aktiviert. Dies betrifft sowohl die im Impulsldngen-Setup ermittelten Werte
als auch die Parameter aller acht Servokanéle.

1. Empféanger ausschalten

2. beide Jumper (JMP1 und JMP2) aufstecken

3. alle drei Schalter am DIP-Switch auf Position OFF stellen
4. Empfanger einschalten

5. wenn beide LEDs blinken ist das Setup beendet.

6. Empfianger ausschalten und ca. 10 s warten

7. beide Jumper entfernen

Bitte beachten Sie, dass Sie nach dem Aktivieren der Werkseinstellung u.U. wieder
ein Impulslangen-Setup durchfithren miissen.

5.3 Servo-Setup
5.3.1 Allgemeines zum Servo-Setup

Die Einstellung kanalspezifischer Parameter wird zweistufig durchgefiihrt: zunéchst wird
die Art des Setup ausgewéhlt (der einzustellende Parameter), danach die entsprechenden
Servokaniile, auf die sich der Parameter auswirken soll.

e Der einzustellende Parameter wird mit Hilfe des DIP-Schalters ausgewihlt, wéh-
rend der Empfinger bzw. der Decoder noch ausgeschaltet ist. Dann wird JMP1
gesteckt und die Spannungsversorgung eingeschaltet. Erkennt der Decoder beim
Einschalten, dass JMP1 gesteckt ist, wird der DIP-Schalter abgefragt und so der
einzustellende Parameter ermittelt.

e Danach kann am DIP-Schalter der entsprechende Servo-Kanal eingestellt werden.
Durch Stecken des JMP2 wird der ausgewéhlte Parameter fiir den ausgewéhlten
Kanal gespeichert.

e JMP2 wird dann entfernt und es kann ein weiterer Kanal ausgew#hlt werden.
e Beendet wird das Setup durch Ausschalten des Empfingers bzw. Decoders.

Je nach Art des Parameters ist es notwendig, dass wihrend des Setup der Sender
eingeschaltet ist, um den Servo in die festzulegende Neutral- bzw. Endposition zu fahren.
Wiéhrend des Setup-Modus sind besondere Einstellungen aktiv, die das Setup erleichtern:

cp-elektronik.de 12



Schaltservo-Decoder

Aufbau- und Bedienungsanleitung

e die Servogeschwindigkeit ist auf den kleinst moglichen Wert eingestellt, um die

Positionen prézise anfahren zu kénnen

e der Bewegungsmodus ist nicht-neutralisierend, um die eingestellten Positionen hal-
ten zu konnen

e die Endpositionen sind auf die Standardwerte gesetzt, um friither eingestellte Be-

grenzungen des Servowegs zu dndern.

Tabelle [2| gibt an, welche Schalter am DIP-Switch eingeschaltet werden miissen, um

einen bestimmten Parameter einzustellen.

Tabelle 2: Zuordnung DIP-Schalter zu den Parametern

| DIP-Schalter 1 |

DIP-Schalter 2 |

DIP-Schalter 3 \ Parameter

OFF OFF OFF Bewegungsmodus

ON OFF OFF Servo-Reverse

OFF ON OFF Neutralposition

ON ON OFF max./min. Auslenkung
OFF OFF ON Stellgeschwindigkeit 1
ON OFF ON Stellgeschwindigkeit 2
OFF ON ON Stellgeschwindigkeit 3
ON ON ON Stellgeschwindigkeit 4

Tabelle [3| zeigt die Zuordnung der DIP-Schalter zu einem Servo-Kanal:

Tabelle 3: Zuordnung DIP-Schalter zu den Servo-Kanéilen bei der Schaltservo-Decoder

Firmware
’ DIP-Schalter 1 ‘ DIP-Schalter 2 ‘ DIP-Schalter 3 ‘ Kanal ‘
OFF OFF OFF 1
ON OFF OFF 2
OFF ON OFF 3
ON ON OFF 4
OFF OFF ON 5
ON OFF ON 6
OFF ON ON 7
ON ON ON 8

Kanal 1 ist dabei der Servo, dessen Anschluss dem Servokabel SV1 am néchsten ist.
Kanal 8 ist C1 benachbart (s. Bild [f]).

5.3.2 Bewegungsmodus

Es gibt zwei mogliche Bewegungsmodi:

cp-elektronik.de
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Abbildung 5: Zuordnung der Anschliisse zu den Servos

e ncutralisierender Modus: das Servo kehrt in die Neutralstellung zuriick, wenn sich
der entsprechende Schalter in der Neutralstellung befindet. Dieser Modus ist geeig-

net, wenn vor allem die Endpositionen des Servos und die Neutralstellung relevant
sind.

e nicht-neutralisierender oder haltender Modus: das Servo bleibt stehen, wenn sich
der entsprechende Schalter in Neutralstellung befindet. Damit lassen sich alle
moglichen Servostellungen anfahren und halten.

Die Standard-Einstellung ist fiir alle Servo-Kanéle nicht-neutralisierend bzw. haltend.
Durch Andern des Bewegungsmodus fiir einen Kanal wird der Modus auf neutralisie-
rend umgestellt. Eine nochmalige Anderung des Bewegungsmodus bewirkt wieder die
Einstellung auf den nicht-neutralisierenden Modus.

1. Empfianger ausschalten

2. Jumper JMP1 aufstecken

3. die Schalter 1/2/3 am DIP-Switch auf Position OFF/OFF /OFF stellen (s. Tabelle
2)

4. Empfanger einschalten
5. am DIP-Switch den Servo-Kanal auswéhlen (s. Tabelle [3)
6. JMP2 aufstecken
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7. die Einstellung wurde gespeichert, wenn beide LEDs blinken
8. JMP2 entfernen, entweder neuen Kanal auswéahlen oder
9. Empfianger ausschalten und ca. 10 s warten

10. beide Jumper entfernen

Die Einstellung wird beim néchsten Einschalten aktiv.

5.3.3 Servo-Reverse

1. Empfanger ausschalten
2. Jumper JMP1 aufstecken

3. die Schalter 1/2/3 am DIP-Switch auf Position ON/OFF/OFF stellen (s. Tabelle
2)

4. Empfanger einschalten

5. am DIP-Switch den Servo-Kanal auswéhlen (s. Tabelle |3

6. JMP2 aufstecken

7. die Einstellung wurde gespeichert, wenn beide LEDs blinken
8. JMP2 entfernen, entweder neuen Kanal auswéhlen oder

9. Empfianger ausschalten und ca. 10 s warten

10. beide Jumper entfernen

Die Einstellung wird beim néchsten Einschalten aktiv.

5.3.4 Neutralstellung

Die Neutralstellung ist die Position, die die Servos unmittelbar nach dem Einschalten
des Decoders anfahren. Im neutralisierenden Bewegungsmodus wird die Neutralstellung
angefahren, wenn der Schalter am Encoder in Mittelstellung steht.

1. Empfanger ausschalten
2. Jumper JMP1 aufstecken

3. die Schalter 1/2/3 am DIP-Switch auf Position OFF/ON/OFF stellen (s. Tabelle
2)

4. Sender einschalten
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10.
11.
12.

Empfanger einschalten

mit Hilfe der Schalter am Encoder den entsprechenden Servo in die Neutralstellung
fahren

am DIP-Switch den Servo-Kanal auswéhlen (s. Tabelle (3))

JMP2 aufstecken, die momentane Position des ausgewéhlten Servos wird als Neu-
tralstellung gespeichert

die Einstellung wurde gespeichert, wenn beide LEDs blinken
JMP2 entfernen, entweder neuen Kanal auswéhlen (weiter mit Schritt 6) oder
Empfanger ausschalten und ca. 10 s warten

beide Jumper entfernen

Die Einstellung wird beim nédchsten Einschalten aktiv.

5.3.5 Endpositionen

Die minimale bzw. maximale Auslenkung der Servos ist auf die Standard-Impulsldngen
(1,0 ms bzw. 2,0 ms) begrenzt. Um die Auslenkung weiter einzugrenzen und fehleranfélli-
ge Endschalter-Konstruktionen zu sparen, kann die minimale bzw. maximale Auslenkung
der Servos per Setup beschrénkt werden.

Ob die Position des Servo als minimale oder maximale Auslenkung gespeichert wird,
héngt von der Position relatitv zur Neutralstellung ab. Es empfiehlt sich daher, vor
dem Setup fiir die Endpositionen das Setup zur Einstellung der Neutralposition durch-
zufiihren.

1.

2.

Empfinger ausschalten
Jumper JMP1 aufstecken

die Schalter 1/2/3 am DIP-Switch auf Position ON/ON/OFF stellen (s. Tabelle
2)

Sender einschalten
Empfénger einschalten

mit Hilfe der Schalter am Encoder den entsprechenden Servo in die gewiinschte
Endposition fahren. Ist die Endposition (beziiglich der generierten Impulslinge)
grofler als die Neutralposition, wird der momentane Wert als maximale Auslen-
kung gespeichert. Ist die Endposition kleiner als die Neutralposition, wird der
momentane Wert als minimale Auslenkung gespeichert.

am DIP-Switch den Servo-Kanal auswéhlen (s. Tabelle [3))
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10.

11.
12.

JMP2 aufstecken, die momentane Position des ausgewéhlten Servos wird als mi-
nimale bzw. maximale Endstellung gespeichert

die Einstellung wurde gespeichert, wenn beide LEDs blinken

JMP2 entfernen, entweder die andere Endstellung oder einen neuen Kanal auswéh-
len (weiter mit Schritt 6) oder

Empfanger ausschalten und ca. 10 s warten

beide Jumper entfernen

5.3.6 Stellgeschwindigkeit

Fiir die Stellgeschwindigkeit konnen vier Werte ausgewéhlt werden:

’ Geschwindigkeit \ Impulsénderung \ max. Stellzeit ‘

Geschwindigkeit 1 | 1us/22,5 ms 22's

Geschwindigkeit 2 | 2us/22,5 ms 11s

Geschwindigkeit 3 | bus/22,5 ms 4s

Geschwindigkeit 4 | 10us/22,5 ms 2's

Die angegebene max. Stellzeit bezeichnet die Zeit, die das Servo bendtigt, um von
einer Endstellung in die andere zu fahren.

1.
2.

10.

S N

Empfanger ausschalten
Jumper JMP1 aufstecken

die Schalter 1/2/3 am DIP-Switch gem. Tabelle [2 auf die gewiinschte Geschwindi-
keit einstellen

Empfinger einschalten

am DIP-Switch den Servo-Kanal auswéhlen (s. Tabelle (3))
JMP2 aufstecken

die Einstellung wurde gespeichert, wenn beide LEDs blinken
JMP2 entfernen, entweder neuen Kanal auswéhlen oder
Empfanger ausschalten und ca. 10 s warten

beide Jumper entfernen

6 Feedback

Falls Sie Hinweise auf Fehler, Unklarheiten oder Verbesserungsvorschliage zu diesem
Handbuch haben, schreiben Sie bitte eine E-Mail an infoQcp-elektronik.de.
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