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1. Uvod

Reguldtory SPIN PRO jsou ndstupcem regulétor(i urcenych pro fizeni stfidavych motordi
série SPIN. Rada s pfivlastkem PRO nabidne ve srovnani se starsim piibuznym rozsitené
moznosti v nastaveni, jako je napfiklad automaticky predstih motoru, pfimé nastaveni
vypinaciho napéti ve voltech, ladéni rozjezdu pro riizné typy motord a tfeba i moznost
aktivovat mdd nastaveni autorotace u vrtulnikdi. Spektrum reguldtord Spin PRO je
nabizeno ve stejné ifi jako predchdzejicimodelyato od 11A.az po 300A.

1.1Reguldtory SPIN pro

Vsechny reguldtory (kromé typli oznacenych OPTO) obsahuji stabilizétor napéti pro
pfijimac a serva, tzv. spinany BEC. Tento typ stabilizatoru nabizi vy3si proudovou
zatiZitelnosta hlavné nezévislost na velikosti vstupniho napéti.

Zakladni parametry regulatori SPIN PRO s obvodem BEC:
Typ Trvaly Napajeci BEC  BEC ~ Rozméry Hmotnost

proud | napéti [mm] ]
[A] VI
SPIN 11 pro n 5-17 2,5 55 32x23x6 12

SPIN 22 pro 22 5-17 2,5 55 | 32x23x7 26
SPIN 33 pro 33 5-21 3 55 | 42x23x7 32
SPIN 44 pro 44 5-26 5 5,5 | 52x25x10 44
SPIN 55 pro 55 5-34 5 5,5 | 52x25x12 60
SPIN 66 pro 70 5-26 5 5,5 | 52x25x12 56

www. nodel | nmar kt 24. ch
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1.2 Reguldtory SPIN pro OPTO:

Regulatory SPIN PRO OPTO maji galvanicky oddéleny vstupni signdl z pfijimace od
pohonnych akumulator(ia proto musime pouZit samostatné napdjeni pro pijimaca serva
(4-5 cankd NiXX nebo 2-3 LiXX se stabilizatorem napétijako je napr. MAX BEC).

Reguldtory jsou opatieny dvéma konektory JR. Konektor na delsi trojlince s cernou
koncovkou je urcen pro pripojeni do pijimace. Konektor na kratsi trojlince s cervenou
koncovkou je urcen pro komunikaci s JETI BOXem a pfipojuje se (pfi programovani a
nebovycitavanidat) dozditky JETI BOXu oznacenéimp. +-.

Zakladni parametry regulatori SPIN PRO OPTO:

Typ Trvaly Napajeci BEC BEC Rozméry Hmotnost
proud napéti [A] [V] [mm] 0]
[A] vl

SPIN 66 pro opto 70 6-26 - - | 52x25x12 45
SPIN 75 pro opto 75 12-42 C - | 52x25x15 55
SPIN 77 pro opto 77 | 12-50 | - - | 65x55x17 110
SPIN 99 pro opto 92 | 12-50 | - - | 65x55x17 110
SPIN125 proopto | 125 | 12-50 - - | 65x55x25 120
SPIN 200 proopto | 170 | 18-59 - - | 63x120x27 326
SPIN 300 proopto | 220 | 18-59 | - - | 63x120x27| 360

2. Piipojeni regulatoru
2.1 Obecné podminky pripojenireguldtoru:

« pouzivejte pouze provéfené a nové konektory, které musi byt peclivé pfipdjeny k
vodiclim

« proreguldtory SPIN 11a SPIN 22 doporucujeme konektory G2, pro vy33itypy G3,5 (max.
40 A), G4 (max. 75A) , G5,5 (max. 150A). Po pfipajeni konektor(i zkontrolujte, jestli
pruzny clen v predni asti konektoru zlistal otocny. Mize se stat, ze tavidlo vyvzlind po
povrchu konektoru a v krajnim pripadé galvanicky oddeéli pruzny clen od téla konektoru.
Resenim je omyti konektory pomaci $tétce lihem nebo nitrofedidlem. Po dobu provozu
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dbejte na cistotu konektord a silu potfebnou na spojeni. Pokud je sila mald okamzité
konektory vyménite. Doporucujeme konektory ménit po 1-2 letovych sezondch.

sprdvné zapdjeny konektor Spatné zapdjend konektor

« vzddlenost mezi motorem a requldtorem by neméla prekrocit 10-15 cm. Vodice k
pohonnych akumuldtorGim je mozné prodlouZit na délku 20-25 cm. Dal3i prodluzovani
vodicli od pohonnych akumultord je mozné v pfipadé, Ze se k vodicGim paralelné piipdji
elektrolytické kondenzatory (s nizkym vnitinim odporem tzv. low ESR, na odpovidajici
napéti, stovky mikrofarad) a to kazdych 25 cm.

« konektor JR (¢erné koncovka) zasuiite do pfijimace — kanél fizenimotoru

« konektor JR (¢ervend koncovka) zasuiite do piijimace systému Duplex — EXT (popf.
EXPANDERu).

2.2 Pripojeni regulatord SPIN 125 opto, SPIN 200 opto a SPIN 300 opto:
Reguldtor SPIN 125/200/300 obsahuje pomocny obvod, ktery zabrafuje jiskeni pfi
pfipojovani reguldtoru k akumuldtoru.
Postup piipojeni:
1)pfipojte zdpomny pl requlatoru (vodi¢ 2x4 mm’) k zapornému pélu akumulatoru
2)piipojte tenky cerveny vodic (1,5 mm?’) ke kladnému pdlu akumuldtoru
3)piipojte kladny pél regulétoru (vodi¢ 2x4 mm?’) ke kladnému pélu akumulatoru
Postup odpojeni:
T)odpojte tenky cerveny vodic (1,5 mm’) od kladného pdlu akumultoru
3)odpojte zaporny pél regulatoru (vodi¢ 2x4 mm’) od zaporého pélu akumulatoru
3)odpojte kladny pol requlatoru (vodic 2x4 mm’) od kladného pélu akumulétoru

Popripojenipohonnych akumuldtoriipracujtes modelemtak, jako kdybyse
vrtulemohlakdykolivroztocit!!!

vwwv.—nﬁdﬁﬂ—énﬁrkﬁﬁ.—ch
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3. Online telemetrie (neplati pro requldtory SPIN PRO 11,22 a 33)

Regulator SPIN PRO umoZiiuje prostrednictvim JetiBoxu zobrazovat stav regulatoru v redlném case. JR
konektor s cervenou koncovkou lze pripojit pfimo k JetiBoxu nebo do vstupu EXT. prijimace DUPLEX
2,4GHz. Nastaveni parametri regulatoru pomoci JetiBoxu Ize provést pouze v pripadé, kdy je JR
konektor s cernou koncovkou (ovlddani motoru) je odpojen od piijimace (nebo je pfijimace vypnut).
Pokud reguldtor po zapnuti napéjeni detekuje na vstupu JR konektoru s cernou koncovkou servo
impuls, prejde automaticky do rezimu zobrazovéni telemetrickych tidajii. V tomto rezimu nereaguje
requldtor nastisk tlacitek JetiBoxu.

Na LCD JetiBoxu jsou zobrazeny nasledujici data:

Aktudlni vykon v procentech:

R80% — motor hézi, hodnota v procentech udava napéti na motoru
B100% — motor brzdi, hodnota v procentech udava brzdici icinek

B 0% - stopmotoru, bez brzdy

Aktudlni otdcky motoru:
jsouzobrazeny v pravém hornim rohu displeje. Hodnota je pfepoctena dle nastaveniregulatoru (pocet
poliimotorua prevodového poméru pievodovky) aje uddvénavotackach zaminutu.

Aktudlni napéti
v levém spodnim rohu LCD JETIBOXu je zobrazeno aktudlni napéti pohonnych akumulétord

Aktudilni teplota:
v pravém dolnim rohu je zobrazena aktudIni teplota requlatoru

Chybové stavy:
uprostfed spodniho fadku jsou zobrazeny chybové stavy, pouze pokud nastaly.
— reguldtor zaznamenal hodnotu napdjeciho napéti, kterd je pod nastavenym vypinacim napétim
C —nastala chyba komutace, reguldtor zaznamenal chybu ve ¢teni polohy motoru
T — byla aktivovéna tepelnd ochrana regulétoru, byla prekrocena nastavend maximaini teplota

4. Nastavovani pomoci R/C soupravy

V menu manualniho nastaveni (MAN Nastav) musi byt povoleno nastaveni pomoci R/C soupravy
(nastaveni pomoci R/C soupravy-ON). Toto je z vyroby povoleno.

Postup nastaveni:

1.pripojte regulator k pfijimaci pomoci konektoru JR zasunutim do kandlu fizeni motoru a pfipojte
motor.

2.presuiite pa’ku fizeni mi au do iolohl LPIny plyn, zapneR]ystlac ﬁnz-e pohonne
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3.zapnéte vypinac napdjeni (neplati pro SPIN 11), po 55 se ozvou ctyfi tony. V pfipadé okamzitého
stazeni paky ovladani motoru do polohy vypnuto, ulozi hodnotu vychylky piného plynu do paméti
(ENDPOINT), vopacném piiipadé nésleduje:
jednoduchy ton - Méd 1 Acro inrunner:
T Power ON - mdd je urceny pro akrobatické modely s pohonem motoru
klasické koncepce. (inrunner)

é/ -brzdaneaktivni

time|  RxPower ON ~Casovani0°
-Li-XX, 3,2V/clanek
‘1’ % dvojicetondi - Mod 2 Acrooutrunner:
I — Fistmelody - mdd je urceny pro akrobatické modely s motorem tzv. obracené
. — koncepce (outrunner)
e

- brzda neaktivni
Brake

o7

Acro inrunner

-dasovani24°
-Li-XX, 3,2V/clanek

skupiny tfitond - Mod 3 Gliderinrunner:
- mdd je urceny pro vétroné s pohonem- elektromotor klasické
koncepce
-brzdaaktivni
- casovani0°
-Li-XX, 3,2V/clének

-

Acro outrunner

\

skupiny ctyf tont - Mod 4 Glider outrunner:

- mdd je urceny pro vétroné s pohonem-elektromotor tzv.
obrécenékoncepce (outrunner)

- brzda aktivni

-Casovani24°

-Li-XX, 3,2V/clanek

Glider inrunner

skupiny péti tonti- Mod 5 Heli constant RPM:
- méd je urceny pro modely vrtulnikii s pozadavkem na fizeni
stalych otacek i pfi zméndch zatizeni/ odlehceni rotoru. Tento méd
nepodporuje rychlé prenastaveni otécek.
- casovani0°
-Li-XX, 3,2V/clének

Glider outrunner

Heli constant RPM

1

1

1

[

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

1

[

1

[

1

1

1

1

1

1

1

1

1 skupiny3estiténii - Mod 6 HeliAuto:
I -tento mdd je podobny jako 5, s tim, Ze rozsah otacek rotoru je
! nastavovan automaticky.
: -Li-XX, 3,2V/elanek
1

Potvrzeni nastaveni se provadi stazenim paky ovladani motoru do
polohy Vypnuto, béhem tonové signalizace konkrétnihomddu.
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5. Nastavovani pomoci JETI-Boxu

Nastavovani provadime pomodi ctyi tlacitek: doleva(L), doprava(PJ, nahoru(™), doli(2J,

Zasuiite konektor JR reguldtoru s ¢ervenou koncovkou do zditky oznac. Impuls + -, kterou naleznete
napravéstrané JETIBOXU.

Predpripojenimpohonnych akumuldtori sejmétezbezpecnostnich diivodii vrtulizmodelu.
Do konektoru oznaceného +- nic nepiipojujte.

Pripojte pohonné akumuldtory a zapnéte vypinac - napdjeni prijimace (neplati pro Spin11 a opto
requldtory). Na displeji se objevi ndzev pfipojeného regulatoru. Tlacitky L a P ziskate podrobnéjsi
informace ovasemreguldtoru.

Pomoci tlacitka D se dostavame na Fadek volby zdkladnich rezimi, kde vybereme bud' vyciténi
naméfenych hodnot nebo prenastaveni parametril requlatoru (Mereni a Nastaveni), tlacitky L a P
vybereme MERENI, MAN. NASTAVENI nebo AUTO NAST.

5.1 Méreni

MERENI — pokra¢ujeme tlacitkem D

o Reguldtor registruje max. teplotu po dobu provozu a éas kdy byla dosazena. Cas se
méfiod prvniho rozto¢eni motoru.

AktualniTeplota | Displej ukazuje aktudlni teplotu reguldtoru.
(0

— 1 Reguldtor registruje max. napéti pohonnych akumuldtordi pocinaje prvnim
Maximalni Napeti e . A Y
roztocenim motoru a cas, ve kterém bylahodnota dosazena.

— - Regulator registruje min.napéti pohonnych akumuldtord pocinaje prvnim
Minimalni Napeti g 3 y 3
roztocenim motoru a cas, ve kterém byla hodnota dosazena.

Aktualni Napeti | -~ Okamzité napétiakumulatord.
©
Reguldtorregistruje celkovou dobu chodu motoru.
(©
Celkovy cas

Regulator registruje celkovy cas pfipojeni reguldtoru (aktivace), az po jeho
vypnuti. Cas se méfi od prvnihoroztoceni motoru.

mjdeﬂmrktiﬁh
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Zadejte pomoci tlacitek L-P pocet pli motoru. Tento parametr je dileZity pro
spravné zobrazeni otécek.

PocetPolu Motoru

®©

Prevod Zadejte prevodovy pomér prevodovky. Pri pouZiti pfimého nahonuzvolte 1,0:1
()

[MaxOtacky motorul

®©

MaxOtacky vrtule | - Regulatorregistruje max.otacky vrtule za provozu a cas kdy byly otacky dosazeny.

®©

Regulator registruje max.otacky motoru za provozu a cas kdy byly otécky
dosazeny.

Pri prekroceni parametri — napéti(U), teploty(T) a komutace(C) se aktivuji
ochrany a dojde k vypnuti motoru. Udaj ,y” znamena, 7e doslo k prekroceni
parametrii (k chybé), idaj,n”znamend, ze parametry nebyly prekroceny.

Pomoci chybového hlSenilze zjistit pficinu vypnuti.

Névrat na
nabidku

Pozn. Ochrana pri nesprdvné komutaci(C)- pokud pri komutaci vznikd prilis
mnoho chyb vlivem konstrukce motoru aneni zaruceny bezpecny provoz. V nékterych
m piipadechzetentoproblém odstranit zvySenim casovdnimotoru (Timing).

5.2 Manualni nastaveni

MAN.NASTAVEN! FJ[nanuaIth r)astavem, Ize ménit urcité parametry regulatoru nebo kontrolovat
jejich nastaveni.
D)

Teplotni Ochrana | Pomoci tlacitek L-P Ize nastavit droveri tepelné ochrany regulétoru.

Predefinovanabrzda:

Prvni hodnota je pocatecni troven brzdéni v %, druhd hodnota je konecnd
Groven brzdéniv %, treti hodnota je cas brzdéni mezi prvni a druhou intenzitou.
Tlacitkem D potvrzujeme nastavenibrzdy.

V piipadé vypnuté brzdy preskocime na fadek Mod regulatoru

AN\

)

@| (?) (7]

P [Manual. Nastaveni

| Brzda Jemna Brzda Stredni Brzda Tvrda Brzda

wWwW.enodel T mar
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5.2.1 Manudlni Nastaveni Brzdy

(as od vypnuti motoru po aktivaci brzdy. Pomoci tl. L-P Ize nastavit 0-7s.

Pocétecni troven brzdéni v %. Nastavovani pomoci tl. L-P..

Konecnd tiroven brzdéni v %. Nastavovani pomoci tl. L-P.

Rychlost brzdéni (¢as mezi pocatkem brzdéni a dosazenim konecného
nastaveného brzdného (cinku). Cas nastavujeme pomoi tl. L-P.

Nabeh Brzdy
Y @? D ® r
|Mod regulatoru H Normal |—>| Rychla odezva H Konstant ot. H Konst.ot. Auto

0O¢—F Z@ 1@ T@

nastaveni regulatoru:

Normal Rychla odezva Konstant ot. Konst.ot.Auto
zakladni nastaveni | srychlou odezvou pfi zméné vykonu. | spozadavkemna | spoZadavkem na
reguldtoru Rychlost rozjezdu motoru je dana fizeni regulace fizeni regulace
prrevazné pro nastavenim v polozce akcelerace. otacek. Toto otdcek. Vsechny
modely letadel. Toto nastaveni je vhodné pro nastaveni parametry véetné
soutézni akrobatické modely. Pro umoziuje rozsahu
modely vrtulnikii v rezimu mixu | manudlni nastaveni regulovanych
kolektivu a vykonu motoru (kfivky) a vsech otacek jsou
také pro tzv. x-koptery. V tomto pozadovanych automaticky
rezimu Ize povolit méd autorotace, parametrii. nastaveny.
pak je mozné nastavit rychlost
rozjezdu motoru bud'podle globdIni
akeelerace nebo akcelerace
z autorotace. Rozhodovaci droven
akcelerace rozjezdu motoru je ddna
vychylkou z prijimace viz. nastaveni
autorotace.

PocetPolu Motoru| - Nastaveni poctu pél& motoru pomoci tl. L-P

Nastavovani (L-P) celkového ptevodového poméru prevodovky

Nastavma nIa)umiImch pozadovanych Tl(cek rotory 4 h
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Citlvostrizeni | Pomodi tladitek L-P nastavujeme rychlost vyrovndvani odchylek otacek. Cim
mensi islo, tim jsou zdsahy rychlejsi. Vzdy postupujeme od vyssiho cisla. Pfi
ﬂ prekroceniurcité hranice pracuje regulétor nestabilné

(obdoba pregyrovanimodelu vrtulniku).

[
A

Auto Rotace

- povoluje nebo zakazuje rezim rozjezdu motoru z autorotace. V pfipadé povoleni
autorotace dojde k rozdéleni vyjchylky pro stop motoru na dvé césti. Start motoru
s autorotaci, kdy se provede rychly rozjezd motoru (na zékladé nastaveni
akceleracez autorotace) a nebo rozjezd motoru dle nastaveni globélni akcelerace.
Pokud pfi vypnuti motoru bude vychylka vétsi nez rozhodovaci tirover autorotace,
bude se regulator fidit pfirozjezdu nastavenim akcelerace dle nastaveniakcelerace
z autorotace, Pokud bude vychylka mensi nez rozhodovaci tiroveri autorotace,
bude se provadét rozjezd motoru dle globalniho nastaveni akcelerace.

Priklad nastaveni autorotace pro vrtulnik. Globdlni akcelerace je nastavend na
hodnotu 10s (z 0 na 100%). Akcelerace z autorotace na hodnotu 0,5s. Zapneme
prijimac s velikosti vychylky odpovidajici stop motoru. Rozjezd motoru bude pomaly
dle nastaveni globdini akcelerace, vychylka byla pod rozhodovaci drovni. Pokud
provedeme manévr autorotace a vypneme motor s vychylkou ovladace nad
rozhodovacitrovni, tak pfi opétovném zapnutimotoru bude rozjezd rychly.

stop  rozjezd plny
motoru motoru plyn

— |
0,1ms  0,1ms, 1

rozhodovad  rozjezd
troveri  motoru
Autorotace

Y
Predstih Motoru | Casovani motoru (pfedstih) — nastavovéni pomoci tl. L-P. Nastaveni ¢asovani
D motoru v rozsahu 0° az 30°. Lze zadat i automaticky predstih, kdy je nastaven
prredstih automaticky dle typu motoru.
Doporucenéhodnoty: 2pélovy motor...0-5°,4p motor...0-10°, 6p motor..0-20°,
8pavic...20-30°-nutnév pripadé tzv. obrdcené koncepce motoru

Y
FrekvenceSpinani |  Modulaéni kmitocet pfi fizeni motoru v regulacni oblasti. VZdy pouZivejte 8kHz.
Jedinouvyjimkoujsou tzv. Bezzelezné motory (Tango, Samba).

o Utéchtomotorii je doporucend frekvence 32 kHz.

\ 4
Akcelerace Rychlost akcelerace (globalni) motoru. Plati zdsada — ¢im vetsi vrtule, tim delsi
musi byt hodnota akcelerace. Pro velké obrécené motory pouZivejte akceleraci2 a
* vice sekundgPro mogely vigulniku doporucujemepouZit akcefaraci 5 avice sekund.
. .

12
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} @ moznost pfimého nastaveni vypinaciho napéti reguldtoru ve

voltech
4—@| Typ Akumulatoru |) Prime nastaveni |

Y @

vy O
Ty”Akumf'la“"“ pocet dlanks LXK Pomoci' tl. L-P zaddme typ pohonného
NiCd/NiMh akumulatoru.
y 0y 0

Pro NiCd/NiMh zadéme pomoci tl. L-P min.napéti

Nicd/Mh Li-XX vypinaci na clanek. Pro Lilon/LiPol miizeme zadat bud
vypinaci U/danek U /clanek automatické urceni poctu clénkii (pohodiné, kdyz
Y @© () létdme na sady s riiznym poctem clanki) nebo
nastavit konkrétni pocet clank. Pro LiFe ¢ldnky

doporucujeme nepouzivat automatickou detekci

poctu clénkd, ale piimo nastavit jejich konkrétni pocet. Déle pomocitl. Datl. L-P
nastavime min.napétina clanek.

<

A

Vyp.U Nastaveno Informace o velikosti nastaveného vypinaciho napéti. Pfi NiCd/NiMh nebo u

nastaveni automatické detekce pro Lilon/LiPol, vychdzi tato hodnota z aktudIniho
(0 napéti pfipojenych pohonnych akumulatord.

»i

Iptisob vypnuti motoru pii poklesu napéti pohonnych akumulatori na

nastavenou hodnotu. Ubirani vykonu — postupné snizovani vyjkonu motoru.

(o) Okamité — okamité zastaveni motoru. Tento zpiisob doporucujeme pouzivat
kviili bezpecnosti u modeli s elektromotorem a pohonym akumulétorem typu
NiCd nebo NiMh.

\ A0
VychoziVychylka Pocétecni bod regulace se bere jako okamzZitd hodnota polohy ovlddaci paky
motoruv poloze stop.

Ipusob Vypinani

Nastaveni pocatecniho bodu regulace jako fixni hodnota v ms.
Hodnoty se nastavujipomocitl. L-P.

>

PevnaVychoziVych

de

A

Plny plyn Pomoci tl. L-P nastavime pozadovanou hodnotu polohy piného plynu. Tuto
o] hodnotu lzezadati pomocivysilace (viz. Nastavovani pomociR/Csoupravy).

(P)
Automatické roztazeni requlaéni oblasti pfi prekroceni $itky impulsu nastaveného
PinehoPlynd_J -4 tslku Plng Plyn.

Zaﬁxova’n!' hodnoty fastvaveninalfé(liku END POINT jako pqlqhy
,100% vykonu”, pfi prekroceni této hodnoty nedochdzi k

(0 mpatazgnirequlacnioblast.
YD
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Regulacnikfivka:

-Logaritmicka — logaritmicky priibéh otacek s vychylkou ovlddani paky (linedrni
pribéh vykonu s vychylkou ovladani paky). Tento pribéh pouzivame,
pohybujeme-lise povétsinu doby letu v oblasti 50% pIného plynu.

- Linearni — linedmi priibéh otacek s vychylkou ovladani paky. Tento priibéh
pouzivdme, pohybujeme-lise povétsinu doby letuv oblasti 30% pIného plynu.

- Exponencidlni - exponencidlni priibéh otacek s vychylkou ovladani paky. Tento
priibéh pouzivame pro extrémné piemotorované modely letadel.

Krivka Plynu

v

Rotace Motoru | - Smys| toceni motoru nastavime pomoci tl. L-P

Startovaci vykon | - Nastaveni pocate¢niho vykonu reguldtoru pfi rozjezdu motoru z nulovych otdcek.
Pocétecni vykon je uréovan automaticky a zde Ize jeho hodnotu doladit podle
pouitinebo podle typumotoru. Cim mensinastaven hodnota, tim jemnéjsibude
rozbéh motoru napf. pro modely vrtulnikii nebo pro motory s nizkym poctem
zdvitdi. Pro motory s vysokym poctem zavitd doporucujeme zvysit nastaveni do

kladnych hodnot.
A 4
Nastaveni i i . < .
a;gzg:?::‘r,“ Lz povolit nebo zakazat pfednastaveni requlatoru pomoci RC soupravy.
Névrat na
nabidku

MAN.NASTAVENI

5.3 Automatickeé nastaveni

Tento zpiisob pouzivame pro rychlé a jednoduché zprovoznéniregulatoru pro

napt. ,zabloudéni” v nastavovéni. Obsah nastaveni odpovida rucnimu
nastavovanipomoci R/Csoupravy (vizbod 4.).

AkrobatM-Obezka C <
Potvrzeninastaveniprovedemetl.P

Vetron M-Obezka
HELI Konst.RPM

DdeH—f%Llet—M.—eh
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6. Doporuceni

6.1 ProdluZovaninapajecich kabeli.

Pokud je potfeba, zdsadné prodluzujeme vodice od akumuldtoru k regulétoru a to stejnym nebo
vyssim priifezem. Pfi prodlouzeni o vice nez 20 cm, je nutné zafadit mezi vodice elektrolyticky
kondenzétor s nizkou impedanci o kapacité 100-300 pF. Tyto kondenzétory musi byt zafazeny na
kazdych 25-30cm délky vodicd.

6.2 Vicemotorové modely

Doporucujeme pouzivat pro kazdy motor stejny typ regulatoru. Pii pouziti regulétoru SPIN, zapneme
pouzejeden BEC. U ostatnich regulatordi ziistanou vypinace v poloze, VYPNUTO".

Pfi poutiti reguldtorii s BEC obecné, je nutné poutit pouze jeden spolecny pohonny akumuldtor. Pokud
chceme pouzit 2 a vice akumuldtord, musibytspojeny paralelné.

6.3 Postup prozjisténi poctu péli motoru

Neznate-li pocet pdlti vaseho motoru kontaktujte vyrobce.

Pokud vlastnite otdckomér a zndte prevodovy pomér prevodovky (napfimo 1:1), mizete dle
nasledujiciho postupu pocet pélizjistit.

Roztocte motor a pomoci otdckomeéru zméfte maximalni otacky vrtule (rotoru). Pfipojte JETI Boxa v
menu MERENI prejdéte na zobrazeni maximalnich otacek vrtule (Max. Prop RPM). Pokud zobrazena
hodnota nesouhlasi s vami naméfenou, zkontrolujte nastaveni pievodového poméru (Gear) a dale
méiite nastaveni poctu polt do té doby, nez vami zmérené otacky budou souhlasit s mérenim na JETI
Boxu (Max. Prop RPM). Vysledkem bude pocet pdli vaseho motoru (Motor Pole No.)

7. Bezpecnostni informace, zarucni podminky, zaruka a servis

7.1 Bezpecnost azdrucnipodminky

« Po piipojeni pohonnych akumuldtord pracujte s modelem tak, jako kdyby se vrtule mohla
kdykoliv roztocit!!!

« Dbejte na to, abyste regulatory SPINpro provozovali v suchu. Vlhkost miize zpéisobit korozi
elektroniky. Jakmile dojde k vniknuti kapaliny/vlhkosti do vyrobku, vypnéte jeja  nechte vysusit.
Vihkosti poskozeny regultor je vétsinou neopravitelny a nebude uznana reklamace.

« Neotvirejte regulatory SPINpro a nesnazte se provadét ipravy. MiiZe to mit za nésledek
nevratné poskozeni vyrobku a nebude timto uznana reklamace.

« Dbejte na spravné zapajeni a Cistotu vSech konektordi. U Spatné zapdjenych konektord (hlavné
motorovych), miize dojit ke zahofeni requldtoru. Takovy requlétor je neopravitelny a nebude
uzndna reklamace.

« Pouzivejte reguldtor vzdy na predepsané napdjeci napéti a doporuceny proud. V opacném
pfipadé muze dojit k nevratnému poskozeni requlatoru a nebude uznana reklamace.

« Dbejte pfi pripojeni reguldtoru na spréavnou polaritu. V pripadé prepdlovani mize dojit k
nevratnému poskozeni reguldtoru a nebude uznana reklamace!

- Drive nez poslete pfipadné nefunkéni regulédtor do servisu, zkontrolujte, zda-li nedoslo pouze ke

$patnému nastaveni pres JETIBOX, piip. vyzjousejte néjaky z predgastayenychazimi
W rod el T har kt'24. ch
15
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- Zajistéte dostatecné chlazeni reguldtoru. V opacném pripadé miize dojit k vypinani tepelné
ochrany nebo v krajnim pipadé i k nevratnému poskozeni requlatoru.

« Regulétory SPINpro miize opravovat pouze kvalifikovany servis, jinak dojde ke ztraté zéruky.

7.2 Zdruka a servis

Na vyrobek se poskytuje zaruka 24 mésicti ode dne prodeje za predpokladu, Ze byl provozovén v
souladu s timto navodem, na piedepsané napéti a neni mechanicky poskozen. Pri reklamaci vyrobku
vidy prilozte doklad o zakoupenivyrobku. Zarucnii pozarucniservis poskytuje vyrobce.

7.3 Technickdpodpora
Pokud si nejste jisti nastavenim nebo funkcnosti vyrobku kontaktujte nasi technickou podporu.
Technickou podporu naleznete bud'u distributora, nebo piimo u vyrobce JETImodels.r.o..

8. Likvidace pouzitych elektronickych zafizeni

8.1 Informace pro uzivatele k likvidaci elektrickych a elektronickych zarizeni
(domdcnosti)informace pro uZivatele k likvidaci elektrickyich a elektronickych zarizeni
(domdcnosti)
Uvedeny symbol na vyrobku nebo v privodni dokumentaci znamend, Ze
pouzité elektrické nebo elektronické vyrobky nesmi byt likvidovdny
e spolecné s komundlnim odpadem. Za ticelem sprdvné likvidace vyrobku jej
odevzdejte na urcenych sbérnych mistech, kde budou prijata zdarma.
E Sprdvnou likvidaci tohoto produktu pomiiZete zachovat cenné prirodni
}v‘ zdroje a napomdhdte prevenci potencidinich negativnich dopadii na
‘ Zivotni prostfedi a lidské zdravi, coZ by mohly byt disledky nesprdvné
(o) likvidace odpadii. Dalsi podrobnosti si vyZidejte od mistniho tadu nebo
nejblizsiho sbérmého mista.

_ Pri nespravné likvidaci tohoto druhu odpadu mohou byt v souladu
sndrodnimipredpisy udéleny pokuty.

8.2 Informace pro uZivatele k likvidaci elektrickych a elektronickych zafizeni (firemni a
podnikové poutiti)

Prospravnoulikvidaci elektrickych a elektronickych zafizenisi vyZadejte podrobné informace u Vaseho
prodejce nebo dodavatele.

8.3 Informace pro uzivatele k likvidaci elektrickych a elektronickych zafizeni v ostatnich
zemich mimo Evropskou unii

VySe uvedeny symbol je platny pouze v zemich Evropské unie. Pro sprévnou likvidaci elektrickych a
elektronickych zafizeni si vyzadejte podrobné informace u Vasich iaddi nebo prodejce zafizeni.

wWwWW. nodel T mar Kkt 24. ch
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1. Introduction

The series SPIN pro controllers are successors of the former brushless series SPIN
controller family. The new line with the attribute PRO offers in comparison with the
predecessors increased adjustment possibilities like automatic motor timing, directly in
volts practicable shut-off voltage adjustments, tuning of start-up properties for different
motor types as well as new possibilities of mode activation for setting up autorotation of
helicopters. The power range of SPINpro controllers s the same as provided by the former
SPIN family ranging from 11Ato 300A.

1.1 Controller SPIN pro

All controllers (except OPTO types) contain a new type of voltage requlator for supplying
the receiver and servos, the so called switched BEC. Owing to this element, a considerable
increase of applicability of controllers with BEC towards higher numbers of flight battery
cells could be achieved. Another advantage is the independence of number of servos from

theinputvoltage.
Basic parameters of SPIN controllers with BEC:

Type  Sustained Input Dimensions  Weigt

current  Voltage [mm] [g]

vl
SPIN 11 pro n 5-17 2,5 55 32x23x6 12
SPIN 22 pro 22 5-17 2,5 55 32x23x7 26
SPIN 33 pro 33 5-21 3 55 42x23x7 32
SPIN 44 pro 44 5-26 5 5,5 | 52x25x10 44
SPIN 55 pro 55 5-34 5 5,5 | 52x25x12 60

Ffopro [yt | A ps ¥l p %
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1.2 SPIN pro OPTO Controllers:

These controllers have galvanically separated input (signal from receiver) from power
accumulators, therefore it's necessary to use independent supply for receiver and servos
(4-5NiXXor2-3 LiXX with linear voltage regulator, such as MAX BEC).

SPIN OPTO controllers are provided with two JR connectors. Connector on longer three-
line cable with black ending is to be linked to the receiver. Connector on shorter
three-line cable with red ending is intended for communication with JETI BOX; for
programming or data reading connect itinto slot marked imp. + - on JETI BOX.

Basic parameters of SPIN OPTO controllers:

Type Sustained Input BEC BEC Dimensions Weigt
current  Voltage [A] [V] [mm] [g]
[A] vl
SPIN 66 opto pro 70 6-26 | - | - | 52x25x12 45
SPIN 75 opto pro 75 12-42 | - | - | 52x25x15 55
SPIN 77 opto pro 77 12-50 | - | - | 65x55x17 110
SPIN 99 opto pro 90 12-50 | - | - | 65x55x17 110
SPIN 125 proopto | 125 12-50 [ - | - | 65x55x25 120
SPIN200 optopro| 170 18-59 | - | - |63x120x27| 326
SPIN 300 opto pro 220 18-59 | - | - | 63x120x27 360

2. Connecting the controller

2.1 General conditions for connecting the controller:

«apply only new high quality connectors properly soldered to the cables.

« for controllers SPIN 11 and SPIN 22 we recommend to use G2 connectors, for higher
types G3.5 or G4. After soldering the connectors, check that the springy front part remains
rotary. [t may happen that the flux rises along the connector surface and in the worst case
galvanically separates the springy part from the connector body. A remedy is possible by
brushing the connector with nitro diluent. During the operation, observe that the
connectors stay clean and the plug-in force remains high. If this force decreases, replace
the connectors |mmedlaa We rico1mend replacemel:(of connectors after1-2

t2

ch



good soldered connector bad soldered connector

« the distance between motor and controller should not exceed 10-15 cm. Flight battery
cables can be extended to 20-25 cm. A further prolongation of the driving battery cables
can be achieved by connecting in parallel to the cables electrolytic capacitors (with low
internal resistance, so called low ESR capacitors with appropriate voltage capability and a
capacity of several hundred microfarad), one capacitor per 25 cm cable length is
necessary.

= connect the JR connector to the throttle channel of the receiver.

* Plug-in the JR plug (red plug) into the receiver of the duplex-EX system (or into the
EXPANDER).

2.2 Controllers connecting SPIN 125 opto, SPIN 200 opto and SPIN 300 opto:
This controllers contains ancillary circuit which avoids sparking when the controller
is being connected to accumulators.
Controller connecting procedure:
1) connect minus pole of controller to minus pole of accumulator
2) connect red thin wire (1,5 mm2) to plus pole of accumulator
3) connect plus pole of controller to plus pole of accumulator
4) disconnect red thin wire (1,5 mm2) to plus pole of accumulator
Once the main power pack is connected, handle the model with
extreme care — ensure that everyone is well clear of the propeller all
the time!!!

3. Online Telemetry (not valid for controllers SPIN PRO 11, 22 and 33)

With the aid of the JetiBox the controllers SPIN PRO provide the possibility of depicting
the controller status in real time. The JR plug with red body can be connected directly to
the JetiBox orto theinput EXT. of the DUPLEX 2,4GHz receiver.

The controller parameter set-up with the aid of the JetiBox can be carried out only if the JR

W rreretet ekt 240 e h
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controller after switching-on of the voltage supply detects at the input of the black JR-
plug a servo pulse, it automatically switches to the telemetric data depicting mode.
Within this mode the controllerignores any commands of the JetiBox keys.

Thefollowing dataare shown on the JetiBox LCD:

Actualpowerinpercent:

R80% - the motor s running, the percentvalue shows the motor voltage

B 100% - the motoris braking, the percentvalue shows the braking effectivity
B 0%-Motor-Stop, without brake

Actualmotorr.p.m.:

this value is shown in the upper right corner of the display. The value is converted
accordingly to the controller set-up (number of motor poles and gear reduction ratio) and
isindicatedinr.p.m.

Actualvoltage:
inthe lowerleft cornerthere s shown the actual battery voltage.

Actualtemperature:
inthe lowerright corner the actual controller temperatureis shown.

Errorstatus:

incase of an error the error statusis shownin the center of the lower line.
U - the controller has detected a supply voltage value which lies below the set switch-

offvoltage

C - a commutation error occurred, the controller has detected a reading error while
reading the motor position
T - the controller temperature protection has been activated, the set maximum
temperature has been exceeded

4, Setting with the help of the R/C equipment

In manual setting menu (MAN Setting), the item Setting thru R/C must be ON (factory preset).
Setting process:

1.connect the controller by means of the JR connector to the receiver throttle channel and connect the
motor.

2.shift the throttle stick to position ,full throttle”, switch on the transmitter and connect the flight
batteries.

3.switch on the switch - receiver power supply (void for SPIN 11), after five seconds four tones sound. If

the throttle stick is |mmedrﬁ shlftT baT to low throttle posnk Tvallﬁf z-full throttle h
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position is stored in the memory (END POINT), otherways follow groups of five repeating tones
according tothe appropriate mode:

single tones - Mode 1 Acro inrunner:

Tx Power ON -thismode is appointed to aerobatic models driven by motors of
classicconception. (inrunner)
‘/ -brake notactive
ﬁm:7 Rx Power ON -timing0°
- LiXX-3,2V percell

\l, 55

) twotones- Mode 2 Acro outrunner:
N’_\- —f— Firstmelody - this mode is appointed to aerobatic models driven by motors of
gl thereversed conception (outrunner).

- brake notactive
— 1
‘/ —

-timing 24°
Acro inrunner

-LiXX-3,2V per cell

groupsofthree tones-Mode 3 Gliderinrunner:
- this mode is appointed to gliders driven by motors of classic
conception (inrunner).
-brakeactivated
-timing 0°
-LiXX-3,2V percell

Acro outrunner

groups of fourtones-Mode4 Glider outrunner:

- this mode is appointed to gliders driven by motors of the reversed
conception (outrunner).

-brake activated

-timing 24°

-LiXX-3,2V percell

Glider inrunner

Glider outrunner

groupsoffivetones-Mode 5 Heli constant RPM:

- this mode is appointed to model helicopters with the claim or

constant speed regulation with changing load/unload of the rotor.
This mode does not support fast speed changes

-timing 0°

1

|

I

I

I

I

|

|

|

I

|
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I

I

I
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I

I

I

I

I

I

Heli constant RPM :

|
1 -LiXX-3,2Vpercell

I

I

I

I

groups ofsixtones - Mode 6 HeliAuto:
-thesame likemode 5, but RPMrangeis set automatically
-LiXX-3,2V per cell

Heli Auto

i V Confirmation of the setting is carried out by shifting back the throttle
Setting savedy tolow hrottje position during the tgne signals g he factual mode.
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5. Setting with the help of the JETIBOX

This setting s carried out by means of four push-buttons: left(L), right(®), up(u), down (2J.

Plugin the JR connector of the controller (SPIN OPTO red ending) into the plug designated Impuls + -,
whichis positioned on the right side of the JETIBOX.

Before connecting the flight battery remove for the sake of safety the propeller.

Do not connectanything to the connector designated with + -.

Connect the flight batteries and switch on the switch - receiver power suply(void for Spin11). On the
display appears the name of the connected controller. By means of the push-buttons L and R more
detailed informations are acquired of your controller.

By means of the push-hutton D we get to the option line of basic régimes where we either can choose
reading out of measured values or setting of controller parameters (Measure or Setting), with push-
buttons Land Rwe choose MEASURE-MAN. SETTING-AUTO SET.

5.1 Measure

m MEASURE - continue with push-button D

®©

o The controller registers the max. temperature during operation and the time of its
occurrence. The time measurement begins with the first revolution of the motor.
O]

The display indicates the actual temperature.

®©

; The controller registers the max. voltage of the flight batteries beginning with the
@©

firstrevolution of the motoras well as the time when this value occurred.

The controller registers the min. voltage of the flight batteries beginning with
%] the first revolution of the motor as well as the time when this value occurred.
(©

ActualVoltage | Instantaneous batteryvoltage.

D
The controllerregisters the overall motor run time.
D

. The controller measures the overall time from the first switch-on of the switch
Power ONTime | (3ctivation) until switch-off. The time is measured from the first move of the prop

D) (rotor).

. | ch
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Set the number of motor poles by means of the push-buttons L-R. This parameter
isimportantfor correct readings of the max. rpm.

Set the gear ratio of the gearbox. Apply 1:1,0 for direct drive

Inthe course of operation the controllerregisters the max. motor rpm and the time
atwhich these rpmhave been achieved.

Max. Motor RPM

®©

Max. Prop RPM

®©

The controller registers the max. rpm of the propeller in the course of operation
andthetime atwhich these rpm have been achieved.

If parameters have been exceeded — voltage (U), temperatures (T), com-
mutation (C) and current (1), protections will be activated and the motor will
be cut-off. The reading y means that parameters hecame exceeded (an error
e i occurred), the reading n indicates that parameters have not been exceeded.
menu Measure  With the help of this error notification the cause of motor cut-off can be
determined.
Remark. Protection in case of incorrect commutation (C) — if operation
m becomes unsafe due to many commutation errors as a result of incorrect motor
design. In some cases this problem can be solved by increasing the motor timing.

Errors

®©

5.2 Manual setting

MAN Setting | Certain parameters ofthe controller can be setor checked manually.
(©

Temperature | With the aid of push-buttons L-R the level of the controller temperature
Protection protection can be set.

Redefined brake:

The first value is the initial braking level in %, the second value —the final
braking levelin %, the third value — time of brake application between the first
and second intensity. Confirm brake setting with push-buttonD.

If the brake s switched off jump to line OPERATION MODE — switching between
modes Aircraft-Helicopter.

L ",
| Brake OFF |—>| Soft Brake H Medium Brake

wWwW.enodel T mar
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Time from motor cut-off until brake activation. By means of push-buttons L-R
setting between 0-7s is possible.

Initial braking level in %.Setting by push-buttons L-R

Final braking level in %. Setting by push-buttons L-R

Speed of braking (time between the begin of braking and attainment of the
5‘3“ Time | preset final braking effekt). The time is set by push-buttons L-R

Cntroller | B) Normal (%) Fast Response @ Constant RPM | = (onstRPMAuto
Operat. Mode

0O¢—F Z@ 1@ T@

Controller setting:
Normal Fast Response Constant RPM Constant RPM
basic set-up of the | controller set-up for fast response in set-up of the Auto

controller mainly | the act of power changes. A fast start- | controller with the set-up of the
for model airplanes | up of the motor results from aset-up of | claim of speed | controller with the

theitem Acceleration. This set-upis | control. This set-up | claim of speed
suitable for aerobatic competition

¢ g allows manual control. All
quels,;orbmndel hellc"optgrs \gllt: a setting of all parameters
mixTgde fetwesn callcdive blade demanded including the range
setting and motor power (curve) as
1 parameters. of controlled r.p.m.
well as for so called X-copters. In this
N " are set-up
operation mode the autorotation mode N
atomatically.

can be permitted whereby it is possible
to set-up the start-up speed of the
motor either in conformity with the
global acceleration or in conformity
with the acceleration resulting from
autorotation. The decision level of the
motor start-up acceleration is given by
the deflection comming in via the
receiver, see autorotation set-up.

Motor Pole No.

Setting of motor pole numbers of Helicopters by means of push-buttons L-R

Setting by (L-R) of the total gear ratio of the main rotor

model T'rarkt 24. ch
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Set Min. RPM

Setting by (L-R) of the min. required rotor rpm.
We rec d to set the value to 1000 — 1500 rpm

Control Sensitivity

C

A

Autorotation

A 4

Motor Timing

Acceleration
v @
VWW\.

By means of the push-buttons L-R we set the speed of balancing rpm deviations.
The smallerthe number, the faster are the interventions. We always proceed from
the higher number. If a certain limit becomes exceeded the controller starts to
operate unstable (analogy with an overgyrated Model helicopter)

-allows or forbids the motor start-up mode in conformity with autorotation. In
case of allowed autorotation the deflection for the motor stop commandis splitted
into two parts. Start-up of the motor with autorotation, whereas the fast motor
start-up s carried out on the base of autorotation or motor start-up in conformity
with global acceleration. If at the moment of motor switching-off the deflection
will be bigger than the autorotation decision level, the controller will during start-
up follow the acceleration set-up of the autorotation set-up. If the deflection will
be smaller than the decision level of autorotation, the motor start-up will follow
the global acceleration set-up.

Example of an ion set-up for a helicopter. The global issetfora
value of 10s (from 0 to 100%), the acceleration from autorotation for a value of 0,5s. Let us
switch-on the receiver now with a deflection corresponding to motor-stop. The motor start-
up will be slow in correspondenceto the global acceleration, because the deflection lies below
thedecision level. If we carry out autorotation and switch-off the motor with the deflection of
the control element lying above the decision level, the motor will start-up fast when
switched-on again.

Motor  Motor Full
stop  start-up throttle
[ 1 ]
7T 1
(O1ms  0,1ms :
r T T 1

Decision  Motor
levelof  start-up

set-up by the key L-R. Set-up of the motor timing in the range from 0° to 30°. In
correspondence with the motor type we can also implement an automatic
,preignition” for the motor.

Recommended values: 2pole motor...0-5°, 4p motor...0-10°, 6p motor..0-20°, 8p
andmore...20-30°- necessary in case of the so called reversed motor conception

Motor control modulation frequency within the regulation range. Always use
8kHz. The only exception are the so called iron free motors (Tango, Samba). For
these motors a frequency of 32 kHz must be used.

Speed of motor acceleration. On principle — the larger the propeller, the longer
the acceleration time value must be. For big reversed motors apply an
acceleration time of 2 and more seconds. For model helicopters we recommend
atjeqti S5ad m s
.

25



ISPIN/EROW = EN

} ® @ possibility of direct input of the controller switch-off

O voltage in volts.
4—' Accumulator Type |’ Direct Voltage | 9
D

Y 0
Accumulator Type| [ Number of Cells Enter by means of the push-buttons L-R the
NiCd/NiMh Li-XX type of flight battery.
o) (o) For NiCd/NiMh cells the min. voltage per cell is

INiCd/NiMh cut OFF,
v P; Cell

entered by push- buttons L-R. For Lilon/LiPol
batteries we can either enter the automatic cell
D) number recognition (comfortable if flying
battery sets with different cell numbers) or set
the exact cell number. When using Li-Fe (A123)
cells: we do not recommend using the automatic
detection of cell number; just set the number of cells manually. Continue with
push-button D and by means of. L-R set the min. voltage per cell.

)\ 4

0ffVoltage Information about the preset cut off voltage. With NiCd/NiMh cells or when setting

the automatic detection for Lilon/LiPol cells this value results of the actual voltage

ofthe connected flight batteries.
EI Mode of motor cut-off when the voltage of the flight batteries decreases to the

preset value. Slow Down — gradual decreasing of the motor power. Hard —
immediate stop of the motor. This mode we recommend for safety reasons on
models with electricmotors and flight batteries ofthe NiCd or NiMh type.

Set-Up
(©

ype
(©

YV [®

R
Initial Deflection | Te initial regulation point serves as instantaneous value of the motor throttle

®©

stickinthestop position.
Fixed Initial Setting of the initial regulation point as fixed value in ms. The
Deflection setting of the values is carried out by means of the push-

() buttonsL-R.

L
4

With the push-buttons L-R we adjust the required full throttle values. This value
Full Throttle

Full Throttle
Auto Shift

canalsobe set with the help ofthe transmitter (see Setting with the help of the R/C
uipment).
@[ﬁq pment)

Automatic extension of the regulation range when in the line END POINT the set
pulse width isexceeded.

®
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Regulation curve:
Throttle Curve | - Logarithmical -a logarithmic course of rpm with the throttle stick displacement
(linear power course with the throttle stick displacement). This course is applied if
mostofthe flighttimeis carried out within a region of 50% of full throttle.
-Linear-a linear course of rpm with the throttle stick displacement . This course is
appliedifmostof the flight timeis carried out within aregion of 30% of full throttle.
- Exponential - an exponential course of rpm with the throttle stick
displacement.This courseisapplied modelairplanes.

A 4
Motor Direction
of Rot. Direction of motor rotation is set by means of push-buttons L-R

Start-up Power | - set-up of the controller initial power when the motor starts-up from zero r.p.m.

The initial power becomes assigned automatically and here we can fine-tune this
value in concordance with the application or used type of motor. The smaller the
set-up value the softer the motor start-up will be, forinstance in model helicopters
or with motors comprising low winding numbers. For motors with high winding
numbers we recommend anincrease of the set-up value to positive values.

A 4
Set-up N - \ .
with Transmitter | Setting thru R/C— enables or disables ESC settings thru radio

return
to main menu

(o]

5.3 Automatic setting

‘ We apply this mode for putting the controller into operation in a fast and

simple way for instance after loosing track during setting. The setting
content is practically the same as setting with the help of R/C equipment
(page 2). Confirmation of the setting is carried out by means of the push-

GLIDER inrunner button R.

GLIDER outrunner
HELI Const.RPM

DdeH?q%Llet—M.—eh
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6. Recommendation

6.1 Extending the battery cables.

Asamatter of principle only cables from the battery to the controller can be extended. If the extension
is larger than 20 cm it is unavoidable to connect between the cables a low impedance electrolytic
capacitor of a capacity 100-300 pF. These capacitors must be inserted between every cable section
longerthan25-30cm.

6.2 Multimotormodels

We recommend to use the same controller type for each motor. In case of SPIN controllers switch on
only one BEC. The switches of the other controllers remain in the“SWITCHED OFF”position.

When using controllers with BECit is generally necessary to use only one common flight battery. If we
wanttotoutilize 2and more batteries these mustbe connectedin parallel.

6.3 Motor Poles Number Determination Method

If you do not know the pole number of your motor please contact the manufacturer. If you own a
revolution counter and know the gearratio of your gearbox (direct 1:1) you will be able to find the pole
number as follows. Switch on the motor and with the help of the revolution counter measure the
maximum propeller (rotor) rpm. Connect the JETI Box and go in the menu MEASUREMENT to the
maximum propeller RPM display (Max. Prop RPM). If the shown value does not correspond with your
measured value check the gear ratio setting (Gear) and change the pole number inputs until your
measured RPM will be identical with the value in the JETI Box display (Max. Prop RPM). Asa resultyou
will obtain the pole number of your motor (Motor Pole No.)

7. Safety information, Warranty, Service and Technical Support
7.1 Safety and Warranty Conditions

« When handling the model with connected driving batteries always keep in mind, that the
propeller may any time start running!!!

« Always be aware to operate the SPINpro controller in dry environment. Humidity may cause
corrosion of electronic parts. If fluid and/or humidity penetrates into the product, switch
immediately off and let it dry thoroughly. In most cases a controller which has been affected by
humidity is irreparably damaged and warranty claims will not be recognized.

« Do not open the SPINpro controllers and do not try to apply any changes. This may destroy the
controller irreversibly and will void any warranty claims.

« Pay attention to correct and clean soldering of connectors. With incorrectly soldered connectors
(especially at the motor) the controller may blaze up. Such a controller will be irreversibly destroyed
and complaints will not be considered.

« The controller must always be operated with the default supply voltage and recommended
current. In case of nonobservance irreversible damages may occur without any possibility of
warranty claims.

« Pay attention to correct polarity when connecting up the controller. In case of incorrect polarity

Wik roaet-markt 24. ch
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« Before sending an inoperative controller to a service center, please check whether an incorrect
adjustment via the JETIBOX is not the source of mishehaviour. Try to use one of the preset modes
(see item 6.3).

« Be sure to provide a sufficient cooling of the controller. In case of insufficient cooling the
temperature safety guard may switch off, or in extreme conditions the controller may be damaged
irreversibly.

« Repairs of SPINpro controllers can be performed by qualified service stations only, otherways
warranty will loose its validity.

7.2 Warranty and Service

The product is furnished with a warranty of 24 months after the date of sale on the assumption that
it has been operated correctly and with the proper voltage according to these instructions and that
it does not show mechanical damage. In case of a complaint always add a purchase receipt of the
product. Warranty and post warranty repairs are carried out by the manufacturer.

7.3 Technical Support

If you are not sure to be able to provide a correct set-up and function control of your equipment by
yourself, please contact our technical support. You may find our technical support either at your
distributor or directly at the manufacturer JETI model. Please find further information on the
internet pages www.jetimodel.com .

wWwWww. hodel Izgrmr kt 24. ch
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8. Disposal of used electronic equipment

ENGLISH

Information on Disposal far Users of Waste Electrical &
Electronic Equipment (private households)

This symbol on the products and/or accompanying
documents means that used electical and electronic
products shouls not be mixed with general household
waste.
For proper treatment, recovery and recyeling, sleass
take these products o desigaaled collection points,
whera they will be accepted on a free of charge basis.
Altermativiy, in same counties you may e abls to
relurn your products to your local retailer upen the
_ purchaze of an sguivalent new product.
Digposing of this product correctly will nelp to save
valuabls resources and prevent any potential
negative effecls on human heaith and the
enviranment which could otherwise arise from
inappropriate waste handling. Please contact your
local authority far further daetai's of your nearest
desigraled callection point.
Penalties may be applicable lor incorrect disposal of
Ihis waste, in accordance with national lagislation,

For business users in the European Union
If you wish to discard e sl and electronic equipment. pleasc contact your
dealer or supplier for further information.

Information on Disposal in other Countries outside the
European Union

This symbnl is only valid in the European Union.

If you wisn to discard this procuct, please conlaet your local authoritios er
dealer and ask for the correct method of dispesal.

www. nodel Iwrrar kt 24. ch
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1. Einleitung

Die Controller der Reihe SPIN pro sind Nachfolger der fiir biirstenlose Motoren
bestimmten Drehzahlregler der Serie SPIN. Die Reihe mit dem Attribut PRO bietet
entgegen den dlteren Verwandten erweiterte Einstellmdglichkeiten, wie z. B. ein
automatisches Motor-Timing, eine direkte Einstellung der Abschaltspannung in Volt, ein
Tuning des Anlaufverhaltens bei verschiedenen Motortypen und auch die Méglichkeit
einer speziellen Modusaktivierung fiir die Einstellung der Autorotation bei
Hubschraubern. Das Leistungsspektrum der Controller SPIN pro deckt den gleichen
Bereich, wie dieVorgénger derReihe SPIN, d. h.von 11A bis 300A ab.

1.1Drehzahlsteller SPIN pro

Alle Drehzahlsteller (mit Ausnahme der OPTO-Typen) sind mit einem getaktetem BEC
zur Versorgung des Empfdngers und der Servos ausgestattet. Diese Art der
Spannungsversorgung ist auch bei Antriebsakkus mit hoher Zellenanzahl einsetzbar,
weiters hangt die Anzahl der versorgharen Servos nicht von der Eingangsspannung des
Drehzahlstellers ab.

wWwWww. hodel Iﬂrrar kt 24. ch
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Technische Daten der SPINpro Drehzahlsteller mit BEC:

Typ  Dauerstrom Spannung BEC BEC Abmessungen*” Gewicht*”

[A] [Vl [A] [V] [mm] [g]
SPIN 11 pro 1 5-17 |25]|55 32x23x6 12
SPIN 22 pro 22 5-17 [25(55 32x23x7 26
SPIN 33 pro 33 5-21 | 3 (55 42x23x7 32
SPIN 44 pro 44 5-26 5155 52x25x10 44
SPIN 55 pro 55 5-34 | 5 |55| 52x25x12 60
SPIN 66 pro 70 5-26 | 5 (55| 52x25x12 56

1.2 Drehzahlsteller SPIN pro OPTO :

Diese Drehzahlsteller haben einen galvanisch getrennten Ein- und Ausgang, deshalb ist
eine unabhangige Stromversorgung fiir Empfénger und Servos erforderlich (4-5 NiXX
oder2-3LiXXin Verbindung mit einem Spannungsregler, z.B. Jeti MAX BEC)
Drehzahlsteller SPIN OPTO sind mit zwei AnschluBkabel System JR ausgeriistet. Der
schwarze Stecker am langeren dreipoligen Kabel wird am Empfanger eingesteckt. Der
rote Stecker am kiirzeren dreipoligen Kabel ist fiir die Kommunikation mit der Jeti Box;
zum Programmieren oder Auslesen der Daten schlieBen Sie den roten Stecker an die mit
Impuls/+/-beschriftete Buchse der JetiBox.

Technische Daten der SPINpro OPTO Drehzahlisteller:

Typ Dauer- Span- BEC BEC Abmessungen*’ Gewicht*”
strom nung [A] [V] [mm] (]}
[A] vl
SPIN 66 pro opto 70 6-26 | - | - 52x25x12 45
SPIN 75 pro opto 75 | 12-42| - | - 52x25x15 55
SPIN 77 pro opto 77 | 12-50( - | - 65x55x17 110
SPIN 99 pro opto 90 |12-50( - | - 65x55x17 110
SPIN125proopto | 125 | 12-50| - | - 65x55x25 120
SPIN200 proopto | 170 | 18-59| - | - 63x120x27 326
SPIN300proopto| 220 |18-59| - | - 63x120x27 360
WV, rodel Harkt24. ¢ch
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2. Drehzahlsteller anschlieBen
2.1 Allgemeine AnschluBBbedingungen fiir den Drehzahlsteller:

« benutzen Sie grundsatzlich nur iiberpriifte und neue AnschluBstecker, die sorgféltig an
die Kabel angeldtet sein miissen

« fiir Drehzahlsteller des Typs SPIN 11 und SPIN 22 empfehlen wir Stecker G2, fiir hohere
Leistungsdurchsétze dieTypen G3,5 oder G4. Nach dem Anldten der Stecker kontrollieren
Sie bitte, ob das federnde Vorderteil des Steckers drehbar geblieben ist. Es kann
vorkommen, dass das Flussmittel entlang der Steckeroberfldche infolge von Kapillaritét
emporsteigt und im Extremfall den federnden Teil vom Steckerkdrper galvanisch trennt.
Als GegenmafBBnahme dient das Auswaschen des Steckers mit Hilfe eines Pinsels in
Nitroverdiinnung. Wahrend des Betriebs achten Sie auf Sauberkeit des Steckers und auf
seine Haltekraft. Falls diese nachldsst, wechseln Sie die Stecker sofort aus. Wir
empfehlendas Auswechseln aller Stecker nach 1- bis 2-jahrigem Flugbetrieb.

perfekte Lotstelle unbrauchbare ("kalte") Lotstelle

« die Entfernung zwischen dem Motor und dem Drehzahlsteller sollte 10 — 15 cm nicht
tibersteigen. Eine weitere Verlangerung der Kabel zu den Antriebsakkus wird dadurch
maglich, wenn parallel zu den Leitern Elektrolytkondensatoren geschaltet werden (mit
niedrigem Innenwiederstand, nur Low ESR Typen, mit entsprechender
Spannungsfestigkeit und einer Kapazitdt rund 300 Mikrofarad), und zwar je ein
Kondensator pro 25 cm Kabelldnge.

« stecken Sie den JR — Stecker in die Empfangerbuchse, die dem Motordrossel-Kanal
entspricht.

« Den JR-Stecker (rotes Gehduse) stecken Sie in die EXT-Buchse des DUPLEX-EX
Empféngersoder ggf.in den DUPLEX-EX Expander.

wWwWww. hodel Inrmr kt 24. ch
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2.2 AnschluB eines SPINpro 125 opto, SPINpro 200 opto oder SPINpro 300
Drehzahlstellers:
Diese Reglertypen sind zusdtzlich mit einem zustzlichen Anschluss zur
Blitzvermeidung beim Ansteckvorgang ausgeriistet.
Anschlussreihenfolge:

1.) Verbinden Sie Regler-Minus mit dem Minuspol des Akkus

2.) Verbinden Sie den roten (1.5-2mm diinnen) Regleranschluss mit dem PLUS-Pol

des Akkus
3.) Plus-Pol des Reglers mit Akku-Plus verbinden
4.) Trennen Sie die diinne Plusleitung wieder zwischen Regler und Akku

Behandeln Sie das Modell nach dem AnschlieBBen des Antriebsakkus mit
extremer Vorsicht - vermeiden Sie unbedingt und jederzeit, dass sich
jemand im Gefahrenbereich der Luftschraube aufhdlt!!!

3. Online Telemetrie ' (gitt nicht fiir Regler SPIN PRO 11,22 und 33)

Der Drehzahlsteller SPIN PRO erméglicht mit Hilfe der JetiBox die Darstellung des
Reglerzustands in Realzeit. Der JR-Stecker mit rotem Gehduse kann direkt an die JetiBox
oder an den Eingang EXT. eines DUPLEX 2.4 GHz Empfangers angeschlossen
werden. Die Einstellung der Reglerparameter mit Hilfe der JetiBox kann nur dann
durchgefiihrt werden, wenn der JR-Stecker mit schwarzem Gehéuse (Motordrossel) vom
Empfénger abgezogen wird (oder wenn der Empfanger abgeschaltetist). Falls der Regler
nach Einschaltung der Versorgungsspannung am Eingang des JR-Steckers mit
schwarzem Gehduse einen Servoimpuls detektiert, geht er automatisch in den
Abbildungsmodus von Telemetriedaten iiber. In diesem Modus reagiert der Regler nicht
aufdie Bedienung der JetiBox-Tasten.

Aufdem LCD-Display derJetiBox sind folgende Daten dargestellt:

Aktuelleleistungin Prozent:

R 809%- der Motor lduft, der Prozentwert gibt die Spannung am Motoran
B100% - der Motor bremst, der Prozentwert gibt die Bremswirkungan

B 0%-Motor-Stop, ohne Bremse
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AktuelleMotordrehzahl:

Diese wird in der rechten oberen Displayecke angezeigt. Der Wert ist entsprechend der
Reglereinstellung umgerechnet (Motorpol-Anzahl und Untersetzung des Getriebes) und
wirdin Umdrehungen pro Minute angezeigt.

Aktuelle Spannung:
inderlinken unteren Ecke wird die aktuelle Spannung des Antriebsakkus angezeigt.

Aktuelle Temperatur:
inderrechten unteren Ecke wird die aktuelle Temperatur des Reglers angezeigt

Fehlerzustdnde:

in der Mitte der unteren Zeile werden Fehlerzustdnde angezeigt, falls sie aufgetreten
sind.

U -derRegler hat einen Wert der Versorgungsspannung gemessen, der unterhalb der
eingestellten Abschaltspannung liegt

C  -esistein Kommutierungsfehler aufgetreten, der Regler hat einen Auswertefehler
beim Messen der Motorposition verzeichnet

T - der Temperaturschutz des Reglers wurde aktiviert, es wurde die eingestellte
Maximaltemperatur iberschritten

4, Einstellung mit Hilfe der Fernsteueranlage

Voraussetzung: Im Menii "MAN Setting" muss die Einstellung des Parameters "Setting thru R/C" auf
"ON" stehen (Werkseinstellung).

Programmiervorgang:

1. verbinden Sie den SPINpro mit dem Empfanger, indem Sie den JR-Steckerin den Motordrosselkanal
einstecken undschlieBen Sie den Motoran.

2.schieben Sie den Steuerkniippel in, Vollgasstellung”, schalten Sie den Sender ein und schlieBen den
Flugakkuan.

3.schalten Sie den Schalter ein (gilt nicht fiir SPIN 11), nach fiinf Sekunden ertdnen vier Tone. Wenn
der Steuerkniippel sofort in Position Motor AUS geschoben wird, wird der Vollgas - Ausschlag
gespeichert (END POINT), andernfalls folgt eine Fiinfergruppevon sich wiederholenden Tonen, die
deneinzelnen Modi entsprechen:

wWwWww. hodel I}Srmr kt 24. ch
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Tx Power ON ein einfacher Ton — Modus 1 Acro Innenliufer
‘ , - dieser Modus ist fiir Kunstflugmodelle geeignet, die mit
Innenldufern ausgeriistet sind
R Power ON - Bremse inaktiv
5 - Timing 0

- LiXX-3,2V pro Zelle

Fi"ff melody eine Folge vonzwei Tonen-Modus 2 AcroAufBenldufer
——— , -dieser Modus ist fiir Kunstflugmodelle geeignet, die mit
Brake Aussenldufernausgeriistet sind

1 - Bremse inaktiv
g

- Timing 24°
Ao i -LiXX-3,2VproZelle

- dieser Modus ist fiir Segelflugmodelle ~ geeignet, die mit
Innenldufernausgeriistet sind

- Bremse aktiv

-Timing 0°

1
1
1
1
1
1
Leine Folgevon drei Tonen - Modus 3 Segler Innenliufer
1
1
1
1
1
| -LiXX-3,2VproZelle

3 1

z/—b \eine Folge von vier Tonen - Modus 4 Segler AuBBenldufer

Gliderinrunner - dieser Modus ist fiir Segelflugmodelle geeignet, die mit
I Aussenldufern ausgeriistetsind

< 4 I\ - Bremseaktiv
‘/ — -Timing 24°
-LiXX-3,2VproZelle

-Dieser Modus ist fiir Modellhubschrauber mit konstanter
Rotordrehzahl auch unter Belastung vorgesehen. Diese Betriebsart
unterstiitzkeine schnellen Drehzahlwechsel.

1 -Timing0°

I -LiXX-3,2VproZelle

1
1 _eineFolgevonsechsTonen - Modus 6 Heli Auto:

Heli Auto I -gleich wie Modus 5, allerdings wird der Drehzahlbereich
I automatisch eingestellt.

-LiXX-3,2VproZelle
) mw’ I
(D) Setting saved

Die gewahlte Einstellung wird bestatigt, in dem der Drosselkniippel wéhrend der Ausgabe der
Tonfolge des gewiinschten Modusin die Leerlaufstellung gebracht wird.

VWvW—ﬁﬁdﬁ—F%ﬁ”&ILH—Zﬁ.—Gh

1
1
1
: eine Folgevon fiinf Tonen - Modus 5 Heli konst. Drehzahl
1
1
1
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5. Einstellung mit Hilfe der JETIBOX

Die Einstellung erfolgt unter Zuhilfenahme von vier Tasten:

nach Iinks, nach rechts (R), nach oben (U] , nach unten (0] . Stecken Sie den JR-Stecker des
Drehzahlsteller indie Buchse mit der Bezeichnung Impuls +- an der rechten Seite der JETIBOX.
Bevor Sie den Flugakku anschlieBen, nehmen Sie aus Sicherheitsgriinden die Luftschraube des
Modells ab. An die Buchse mit der Bezeichnung+- schlieBen Sie nichts an.

SchlieBen Sie die Flugakkus an und schalten den Schalter ein (gilt nicht fiir Spin11). In der Anzeige
erscheint die Bezeichnung des angeschlossenen Drehzahlstellers. Mit Hilfe derTasten L und P erhalten
Sie weitere detaillierte Informationen.

Uber die Taste D gelangen Sie in die Auswahlzeile des Grundmeniis und wahlen entweder das
Auslesen der gemessenen Werte oder die Parameter-Einstellung des Drehzahlstellers. (Measure or
Setting), mit denTasten Lund P wahlen wir MEASURE — MAN. SETTING — AUTO SET.

5.1 Messungen
MEASURE - wirfahrenmit derTaste D fort

Der Drehzahlsteller registriert die max. Temperatur wéhrend der Betriebszeit
und den Zeitpunkt, wann sie erreicht worden ist. Die Zeit wird vom ersten
Anlaufen des Motors an gemessen.

Max.Temperature

®©

Act. Temperature

®©

Maximum Voltage

®©

Minimum Voltage

@©
Actual Voltage

®©

(©
Ny Der Drehzahlsteller registriert die Gesamtzeit vom Einschalten des Schalters
(Aktivierung) bis zum Abschalten.

.@rmdﬁﬂ;rmrktiiﬁch

Die Anzeige zeigt die aktuelle Temperatur des Drehzahlstellers an.

Der Drehzahlsteller registriert die max. Spannung der Flugakkus vom ersten
Anlaufen des Motors an und den Zeitpunkt, bei welchem der Wert erreicht
worden ist.

Der Drehzahlsteller registriert die min. Spannung der Flugakkus vom ersten
Anlaufen des Motors an und den Zeitpunkt, bei welchem der Wert erreicht
worden ist .

Die aktuelle Akkuspannung .

Der Drehzahlsteller registriert die Gesamtlaufzeit des Motors..
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Geben Sie mit Hilfeder Tasten L-R die Polanzahl ein. Dieser Parameter ist fiir die
korrekte Darstellung der max. Drehzahl wichtig.

Geben Sie die Ubersetzung des Getriebes ein. Wahlen Sie bei Direktantrieb den
Wert 1:1,0.

Der Drehzahlsteller registriert die max. Motordrehzal wahrend des Betriebs und
Max. Motor RPM X r . A
den Zeitpunkt, wann sie erreicht worden ist.
(©
Der DS registriert die max. Luftschraubendrehzal wéhrend des Betriebs und den
Max. Prop RPM b . ) !
Zeitpunkt, wann sie erreicht worden ist.

®©

Bei Uberschreitung der Parameter — Spannung(U), Temperatur(T),

Kommutierung(C) und Strom (1) werden SchutzmaBnahmen aktiviert und der

(o) Motorwird ahgeschaltet. Die Anzeige y bedeutet, dass es zur Uberschreitung der

- Parameter gekommen ist (zum Fehler), eine Anzeige n bedeutet, dass die

rsl';;tk;he’azsﬁrrl Parameter nicht iberschritten worden sind. Mit Hilfe der Fehlermeldung kann der
Grundfiirdas Abschalten festgestellt werden.

Anmerkung: Abhilfe in Fall von inkorrekter Kommutierung (C) - beim haufigem Auftreten

von fehlern und - dadurch unsicherem Betriebsverhalten z.8. ~aufgrund von

Measure fehlerhaftem Motordesign kann in manchen Fiillen eine Abhilfe durch héheres Timing geschaffen

werden.

5.2 Manuelle Einstellung
MAN Setti Bei manueller Einstellung kannen bestimmte Parameter des Drehzahlstellers
etting L 3 ¥ .
gedndert oder ihre Einstellungen kontrolliert werden.
(©

Temperature | Mit den Tasten L-P kann das Niveau des Temperaturschutzes des
Protection Drehzahlstellers eingestellt werden.

Errors

Einstellung der Bremswerte:

Der erste Wert ist das Anfangs-Bremsniveau in %, der zweite Wert — das
End-Bremsniveau in %, der dritte Wert — die Bremszeit zwischen der ersten
und zweiten Intensitét. Mit der Taste D bestatigen wir die Bremseinstellung.

Im Falle einer abgeschalteten Bremse springen wir zur Zeile OPERATION MODE
— Umschaltung zwischen den Betriebsarten Flugzeug-Heli.

(®]

Hard Brake

L ",
| Brake OFF |—>| Soft Brake H Medium Brake

wWwW.enodel T mar
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Zeit von der Motorabschaltung zur Bremsaktivierung.
Mit Tasten L-R kdnnen 0-7s eingestellt werden.

Anfangsniveau der Bremse in %.
Mit Tasten L-R kinnen 0-80% eingestellt werden.

Endniveau der Bremse in %. Einstellung mittels Tasten L-R

Bremsgeschwindigkeit (Zeit zwischen Bremsanfang und dem Erreichen der
eingestellten Bremswirkung). Die Zeit wird mittels der Tasten L-R eingestellt

Brake
Start-Up Time

Cntroller | B) Normal (%) Fast Response @ Constant RPM | = (onstRPMAuto
Operat. Mode

0O¢—F Z@ 1@ T@

Controller setting:
Normal Fast Response Constant RPM Constant RPM
Grundeinstellung | Einstellung des Reglers fiir schnelles | Einstellung des Auto
desReglers | Ansprechen bei Leistungsanderungen. | Reglers mit der Einstellung des
hauptsachlich fiir | Einschnelles Anlaufen des Motors Forderung nach Reglers mit der
Flugmodelle | ergibtsich durch die Enstellung des | einer Steuerung der | Forderung nach
Wertes Beschleunigung. Diese Drehzahlregelung. | einer Steuerung der
Einstellung eignetsich iir |~ pioce Finstellung | Drehzahlregelung.
Wenh?werbs-Kunslﬂugmodellg, sowie ermiglicht eine Alle Parameter
fiir Hubschraubermodelle im . o
) ) manuelle einschlielich des
Mixmodus Kollektiv-Blattverstellung . .
. Einstellung aller Bereichs der
und Motorleistung (Kurve) und auch -
fiir sog. X-Kopter. In dieser Betriebsart gewiinschten geregelterT
e ons-Modu Parameter. Drehzahlep sind
zugelassen werden, damit ist es moglich die Anlaufgeschwindigkeit des al{tomatlsch
Motors entweder gemaR der globalen Beschleunigung oder gemaB der eingestellt.
Besc igung aus der ion ei Das
Entscheid iveau der Anlaufbeschleunigung des Motors ist durch den
aus dem Empfénger kommenden Ausschlag gegeben, siehe Einstellung
der Autorotation.

LT Einstellung der Motorpol-Anzahl bei Hubschraubern mittels Tasten L-R

Einstellung (L-R) des Gesamt-Ubersetzungsverhéltnisses des Hauptrotors

E|nstellual R) d ma imal erforderlichen Ro'zirehzahl 4 h
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Control Sensitivity

A

C

Autorotation

Einstellung (L-R) der minimal erforderlichen Rotordrehzahl.
Wir empfehlen die Einstellung des Wertes von 1000 — 1500 1/min

Mit Hilfe der Tasten L-R stellen wir die Reaktionsgeschwindigkeit des Ausgleichs
der Drehzahlabweichungen ein. Je kleiner dieser Zahlenwert ist, umso schneller
sind die Eingriffe. Wir schreiten immer von der hdheren Zahl abwarts fort. Bei
Uberschreitung einer bestimmten Grenze arbeitet der Drehzahlsteller instabil
(Analogie zum {ibermaBigen Gyroeffekt am Modellhubschrauber).

- definiert den Anlaufmodus des Motors aus der Autorotation. Bei Aktivierung wird der
Ausschlag fiir den Motor-Stoppbefehlin zweiTeile aufgeteilt. Start des Motors mit Autorotation,
wobei der schnelle Anlauf des Motors auf der Basis der Beschleunigungseinstellung aus der
A ion oder der lauf gemaB der globalen Beschleunigung durchgefiihrt wird.

I_Autorot. Accel.

®©

A 4

Motor Timing

®©

Switching Rate

\ 4

Acceleration

v
VWV,

®©

®©

Falls beim Ausschalten des Motors der Ausschlag groRer sein wird, als das Entscheidungsniveau
der Autorotation, wird der Regler beim Anlauf der Beschleunigungseinstellung aus der
Autorotationseinstellung folgen. Falls der Ausschlag kleiner sein wird, als das
Entscheidungsniveau der Autorotation, wird der Motoranlauf der globalen
Beschleunigungseinstellung folgen.

Beispiel der Autorotations-Einstellung fiir einen Hubschrauber. Die globale
Beschleunigung ist auf einen Wert von 105 eingestellt (von 0 auf 100%), die Beschleunigung aus
der Autorotation auf einen Wert von 0,55. Nun schalten wir den Empfiinger mit einem Ausschlag
ein, der dem Motor-Stop entspricht. Der Motoranlauf wird langsam gemdf der globalen
Beschleunigung vonstatten gehen, da der Ausschlag unterhalb des Entscheidungsniveaus liegt.
Falls wir eine Autorotation durchfiihren und den Motor mit dem Ausschlag des Bedienelements
oberhalb des Entscheidungsniveaus abschalten, wird beim Wiedereinschalten des Motors dieser
hochlaufen.

Motor  Motor Vollgas
stop  anfahren

1
I T 1
Ia,lmsla,lmsl .
I T T 1
Entscheidungsniveau Motor

der Autorotation  anfahren

Einstellung iiber die Taste L-P. Einstellung des Motortimings im Bereich von 0° bis
30°. Man kann auch entsprechend dem Motortyp eine automatische
Norziindung”eingeben.

Empfohlene Werte: 2-poliger Motor...0-5, 4p Motor...0- 10, 6p Motor..0-20°,

Modulationsfrequenz bei der Steuerung des Motors im Regelbereich. Benutzen
Sie immer 8kHz. Die einzige Ausnahme sind sog. eisenlose Motoren (Tango,
Samba). Bei diesen Motoren muss die Frequenz 32 kHz verwendet werden.

Geschwindigkeit der Motorbeschleunigung. Es gilt die Regel — je groRer die

Luftschraube, umso langer muss der Wert der Beschleunigung sein. Bei groBen

Aussenldufern benutzen Sie eine Beschleunigung von 2 und mehr Sekunden.

Fiir Modellhubschrauber empfehlen wir eine Beschleunigung von 5 und mehr
efden,

40
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} @® — eine Maglichkeit der direkte Eingabe der

O Abschaltspannung des Reglers in Volt
<—|Accumu|atorType|) Direct Voltage | P 9 9

D Y
AcumulatorType | [ Number of Cells Mit Hilfe der Tasten L-R geben wir den Typ des
NiCd/NiMh Li-XX Flugakkus ein.

) ) Bei NiCd/NiMh geben wir mit den Tasten L-R die
NC/NMh cut OFF X Cat o min. Spannung pro Zelle ein. Bei Lilon/LiPol
V Per Cell konnen wir entweder die automatische
Y D D Erkennung der Zellenzahl eingeben (das ist
bequem, wenn wir mit Akkusdtzen mit

verschiedenen Zellenzahlen fliegen), oder wir
stellen die exakte Zellenzahl ein. Weiter stellen
wir dann mit den Tasten D und. L-R die minimale
Spannung pro Zelle ein.

<
.

Information iiber die Hohe der eingestellten Abschaltspannung. Bei NiCd/NiMh
oder bei der Einstellung der automatischen Erkennung bei Lilon/LiPol ergibt sich
dieser Wert aus der aktuellen Spannung der angeschlossenen Flugakkus.

0ff Voltage Set-U

=

=

i

Der Abschaltmodus des Motors bei Spannungsabfall der Flugakkus auf den
voreingestellten Wert. Slow Down — kontinuierliche Absenkung
derMotorleistung. Hard — sofortiges Abstellen des Motors. Aus
Sicherheitsgriinden empfehlen wir diesen Modus bei Elektroflugmodellen mit
Flugakkus vomTyp NiCd oder NiMh.

(R)

R
Als "Leerlaufwert" wird die aktuelle Stellung des Gaskniippels beim
AnschlieBen des Antriebsakkus tibernommen

Fixed Initial
Deflection
(0
L
Y

Mit den Tasten L-R stellen wir den gewiinschte Wert der Gaskniippelstellung bei
Full Throttle

Cut OFF Type

=

Initial Deflection

®©

L

Einstellung des Anfangspunktes der Regelung als festen Wert
in ms. Die Werte werden mit den Tasten L-R eingestellt.

Vollgas ein. Dieser Wert kann auch iiber den Sender eingegeben werden (siehe
@@Einstellungen mit Hilfe der Fernsteueranlage).

Full Throttle
Auto Shift

®

Automatische Dehnung des Regelbereiches bei Uberschreitung der Impulsbreite,

wieinZeile END POINT eingestellt wordenist.
Fixed Initial Fixieren des Wertes in Zeile END POINT als Position, Vollgas”,
Deflection_| - pej {Jberschreitung dieses Wertes kommt es zu keiner

(0 pehny g des Regelbereiches|
)
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Regelkurve:
- Logarithmisch — ein logaritmischer Drehzahlverlauf mit der Bewegung des

E

Throttle Curve | steyerkniippels (linearer Verlauf der Leistung mit der Bewegung des Steuerkniippels).
Dieser Verlauf wird verwendet, wenn man den groBten Teil der Flugzeitim Bereich von 50%
Vollgas fliegt.
- Linear - ein linearer Drehzahlverlauf mit der B g des Steuerkniippels. Dieser
Verlauf wird verwendet, wenn man den groBten Teil der Flugzeit im Bereich von 30%
Vollgasfliegt.
- Exponential — ein exponentieller Drehzahlverlauf mit der Bewegung des

y Steuerkniippels. DieserVerlauf wird fiir extrem iibi isierte Fl jelleverwendet.

Motor Direction

of Rot Die Motordrehrichtung wird mit den Tasten L-R eingestellt.

Einstellung der Anfangsleistung des Reglers beim Anlaufen des Motors aus der
Drehzahl Null. Die Anfangsleistung wird automatisch bestimmt und hier kann
dieser Wert nach Anwendung oder Motortyp nachjustiert werden. Je kleiner der
eingestellte Wert ist, umso sanfter wird der Motoranlauf z. B. bei
Modellhubschraubern oder bei Motoren mit kleiner Windungszahl. Fiir Motoren
mit hoher Windungszahl empfehlen wir die Anhebung des eingestellten Wertes

Start-up Power

v zupositiven Werten.
wi\h?rea:l:pmmer Setting thru RC - ermdglicht bei Aktivierung die Programmierung des
Drehzahlstellers iiber den Sender
Riickkehr zum
Hauptmenu

(]

5.3 Automatische Einstellung

Dieses System benutzen wir fiir eine schnelle und einfache Inbetriebnahme

ACRO inrunner des DS oder nach einem “Verirren” beim Einstellen. Der Inhalt der

Einstellung entspricht der manuellen Einstellung mit Hilfe der
ACRO outrunner 4 . \ e
Fernsteueranlage. Die Bestétigung der Einstelung wird mit Taste R

GLIDER inrunner durchgefiihrt
GLIDER outrunner

HELI Const.RPM

DdeH—un%Llet—M.—eh
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6. Empfehlungen

6.1 Verlangerungvon Anschlusskabeln.

Grundstzlich verldngern wir Kabel vom Akku zum Drehzahlsteller. Bei einer Verldngerung um mehr
als 20 cm muss zwischen die Leiter ein Elektrolytkondensator mit niedriger Impedanz und einer
Kapazitdt von rund 300 pF eingefiigt werden. Diese Kondensatoren miissen alle 25-30cm Kabelldnge
eingefiigt werden.

6.2 Mehrmotorige Modelle

Wir empfehlen fiir jeden der Motoren den gleichen DS-Typ zu verwenden. Bei gleichzeitiger
Verwendung mehrerer SPINpro BEC Drehzahlsteller darf nur ein BEC verwendet werden! Bei den
weiteren DS bleiben die Schalter in der Position “AUS”. Bei der Verwendung von DS mit BEC im
allgemeinen muss nur ein gemeinsamer Antriebsakku verwendet werden. Wenn wir 2 oder mehrere
Akkus verwenden wollen, miissen diese parallel geschaltet werden.

6.3 Verfahrenzur Feststellung der Anzahl von Motorpolen

Wenn Sie die Anzahl der Pole Thres Akkus nicht kennen, wenden Sie sich an den Hersteller.

Falls Sie einen Drehzahlmesser haben und kennen die Ubersetzung des Getriebes bei Direktantrieb
kannen Sie durch nachfolgendes Verfahren die Polanzahl feststellen.

Lassen Sie den Motor laufen und messen Sie mit dem Drehzahlmesser die maximale Drehzahl der
Luftschraube (des Rotors). SchlieBen Sie die JETI Box an und gehen Sie im Menu MESSEN iiber zur
Anzeige der maximalen Luftschraubendrehzahl (Max. Prop RPM). Falls der angezeigte Wert nicht mit
dem von lhnen gemessenen Wert iibereinstimmt, kontrollieren Sie die Einstellung der
Getriebeiibersetzung (Gear) und &ndern weiterhin die Einstellung der Polanzahlen so lange, bis die
von Ihnen gemessene Drehzahl mit der Messung der JETI Box iibereinstimmen werden (Max. Prop
RPM). Das Ergebnisist die Polanzahl Ihres Motors (Motor Pole No.)

7. Sicherheitsinformationen, Garantie, Service und technischer Support

7.1 Sicherheitund Garantiebedingungen

« Nach Anschluss der Antriebsakkus behandeln Sie das Modell so, als ob jederzeit die Luftschraube
anlaufen konnte!!!

« Achten Sie stets darauf die Controller SPINpro im Trockenen zu betreiben. Feuchtugkeit kann zur
Korrosion der Elektronik fiihren. Falls in das Produkt Fliissigkeit/Feuchtigkeit eindringt, schalten sie
es ab und lassen es austrocknen. Ein durch Feuchtigkeit beschadigter Controller ist meistens nicht
mehr reparabel und Garantieanspriiche werden nicht anerkannt.

- Offnen Sie die Controller SPINpro nicht und versuchen Sie keine Anderungen durchzufiihren. Dies
kann zu einer irreversiblen Beschadigung des Produkts fiihren und damit zum Erlgschen des
Garantieanspruchs.

« Achten Sie auf richtiges Verloten und Sauberkeit aller Anschlussstecker. Bei falsch angeldteten
Anschlusssteckern (hauptsachlich am Motor) kann der Controller abbrennen. Ein derartig

\M};s\ck)';ivgter Controller ist nanéhr rlparaiel und Reklama?newrfn ni?arz'-annt‘ C h
;3
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« Betreiben Sie den Controller immer mit der vorgeschriebenen Versorgungsspannung und mit
empfohlenem Strom. Andernfalls kann es zu einer irreversiblen Beschddigung des Controllers
kommen und eine Reklamation wird nicht anerkannt.

- Beim Anschluss des Controllers achten Sie auf die richtige Polaritat. Im Falle einer Verpolung kann
es zu einer irreversiblen Beschadigung des Controllers kommen und eine Reklamation wird nicht
anerkannt!

« Bevor Sie einen nicht funktionierenden Controller zum Service einschicken, kontrollieren Sie, ob
vielleicht nicht eine Falscheinstellung tiber die JETIBOX vorliegt, versuchen Sie ggf. einen der
voreingestellten Modi (siehe Punkt 6.3).

« Stellen Sie eine geniigende Kiihlung des Controllers sicher. Andernfalls kann es zu einer
Abschaltung des Warmeschutzes oder im Extremfall zur irreversiblen Beschadigung des Controllers
kommen.

« Die Controller SPINpro diirfen nur von einem kvalifizierten Service repariert werden, andernfalls
erlischt die Garantie.

7.2 Garantie und Service

Fiir das Gerét wird eine Garantie von 24 Monaten ab Verkaufstag unter der Voraussetzung gewahrt,
das es in Ubereinstimmung mit dieser Anleitung bei vorgeschriebener Spannung betrieben worden
ist und keine mechanischen Schéden aufweist. Bei der Reklamation des Produkts legen Sie immer
den Kaufbeleg bei. Der Service im Garantiefall und auch danach wird vom Hersteller durchgefiihrt.

7.3 Technische Unterstiitzung

Falls Sie sich nicht sicher sind bei der Einstellung und Funktion des Produkts, kontaktieren Sie
unseren technischen Dienst. Eine technische Untestiitzung bietet Ihnen entweder der Handler oder
Jeti model direkt. Nahere Informationen finden Sie auf durch den Thermoschutz
www.jetimodel.de.

wWwWww. hodel |44rTB.I’ kt 24. ch
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8. Entsorgung von gebrauchten elektronischen Geraten

DEUTSCH

Benutzerinformationen zur Entsorgung von elektrischen
und elektronischen Geriiten {private Haushalte)

Entsprechend dar grundlagandan Firmengrundsatzen
der Panasonic-Gruppe wurde ihr Produkt aus
hochwertigan Materiallen und Komponenten
entwickel und hergastellt, dia recycelbar und wieder
verwendhbar sind.
Dieses Symbal auf Produkten und/nder begleitenden
Dokumenten bedeutst, dass elektrische und
elektronizche Produkte am Ends Ihrer Lebensdauer
vom Hausmiill getrennt entsorgt werden milssan.
_ Eringan Sie bille diese Produkie fir die Behandlung,
Rohstoffrickgewinnung und Recycting zu den
elngenchteten kommunalen Sammelstellen bzw.
Wertstoffsammalhifen, die diese Geréte kostenlos
entgegennehmen.
Die ordnungsgermafa Entsargung digses Produkts
dient dem Urnweltschutz und verhindart mtgliche
schadliche Auswirkungen auf Mensch und Umwelt,
die sich aus einer unsachgemé&fan Handhabung dar
Geratg am Ende lhrer Lebensdaver ergeben kinnten.
Genauere Informationen zur nachstgelegenean
Sammelstelle bzw. Recyclinghof erhalten Sia bai lhrer
Gemaindavenvaltung,

Fiir Geschiftskunden in der Europaischen Union

Bitte traten Sie mit Iheem Handler oder Lieferanten in Kontakt, wenn Sie
elzktische und elekironische Gardte antzorgan machten. Er hall weilere
Informationan fir sie bereit.

Infermationen zur Entsorgung In LAndern auBarhalb <der
Eurepdischen Union
Dieses Symbol isl nur in der Européischen Union gitig.

www. nodel I45rrar kt 24. ch



SPIN OPTO >
Regulatory otacek pro fizeni bezsenzorovych stfidavych
motord, které jsou uréeny pro modely letadel a vrtulnikd.
SPINy PRO nové podporuiji zobrazeni telemetrickych dat
v redlném ¢ase pomoci systému Duplex. Jednoduché
nastaveni regulatoru a ¢teni idajt pomoci nékterého z
Jeti Box(.

«Optické oddéleni

+Nastavitelné parametry JETIBOXem

«Telemetrie

«Ukldddni dat

«Pro viechny typy motorii

«Nastavitelny predstih motoru

«Automaticky predstih

Pro vsechny typy akumuldtori

«Rizeni konstantnich otdéek

«Nastavitelnd autorotace

«Vysoké maximadlni otdéky

«Elektronické ochrany

«Podrobné nastaveni priibéhu brzdy

«Jemné nastaveni rozbéhu

<6 typli pfednastaveni z vyroby

+CZ menu

NN

SPIN OPTO %

Sensorless controllers for the control of brushless

electric motors used in model airplanes and helicopters. ’

A new item of SPIN PRO controllers is the support of real v

time telemetric data display with the aid of the Duplex
system. Simple controller set-up and data read-out with
one of the available types of Jeti Boxes.

«Optical separation

«Parameter set-up by the JETIBOX
«Telemetry

«Data storage

«Suitable for all types of motors
~Adjustable motor timing
«Automatical timing

«Suitable for all types of batteries
«Constant r.p.m. control
«Adjustable autorotation

«High maximum speed
«Electronic safety devices
«Detailed brake progression set-up
«Fine start-up tuning

«6 factory preset types

NONAY YA

SPIN OPTO

Drehzahlsteller zur Steuerung von sensorlosen -
Brushlessmotoren fiir Flugmodelle und 4
Hubschrauber. Die Regler SPIN PRO unterstiitzen

als Besonderheit mit Hilfe des Duplex-Systems djg
Darstellung von Telemetriedaten in Realzeit. Sie Xeicl
sich durch einfache Einstellbarkeit und Speicherung bzw.
Auslesbarkeit der Messdaten durch alle Versione
der JetiBox aus.

. i g durch O

« Parameter mit JetiBox einstellbar

« Telemetrie ohne Zusatzsensoren

« Datenspeicherung

« Fiir alle Motortypen geeignet

« einstellbares Motortiming

« automatisches Timing méglich

« fiir alle Akkutypen geeignet

+ Konstandrehzahlsteuerung

« Autorotationsmodus

« hohe Maximaldrehzahl

«integrierte i

-6




