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Sehr geehrter Kunde,

wir freuen uns, dass Sie sich firr die Stromversorgung PowerBox Mercury
SRS aus unserem Sortiment entschieden haben.

Wir wiinschen lhnen mit der PowerBox Mercury SRS viel Freude und
Erfolg!

Produktbeschreibung

Die PowerBox Mercury SRS ist ein neues Powermanagement- System
welches alle Kundenwiinsche, Erkenntnisse und Erfahrungen der letzten
Jahre in einer kompakten Einheit vereint. Noch nie wurde so viel Funktio-
nalitat auf so kleinen Raum gepackt! Die Mercury SRS kommt tiberall zum
Einsatz, wo ein leistungsfahiges Bordsystem gebraucht wird, das keine
Kompromisse eingeht: Integrierter iGyro, doppelte Empfangsanlage,
Telemetrie, Doorsequenzer und Servomatching sind nur einige der
Highlights, die in dem kleinen und leichten Gerat untergebracht sind!

Einfilhrung

Diese Anleitung zeigt wie man die Mercury SRS mit Hilfe der Assistenten
im Modell installiert. Nach durcharbeiten der Schritte in den Assistenten
ist das Modell weitgehend programmiert, lediglich Zusatzfunktionen oder
exaktes Einstellen der Servos mit der Servomatchfunktion sind im
Anschluss nétig. Selbstverstandlich sind alle Funktionen der Mercury
SRS auch ohne den Setup Assistenten manuell einstellbar, alle
Mentipunkte sind im Anschluss einzeln erklart.

1. Inbetriebnahme

Fir Piloten die bereits eine PowerBox in Betrieb haben, ist die Art und
Weise der Bedienung vertraut. Die Bedienung der Mercury SRS erfolgt
wie gewohnt menugefihrt Uber das OLED Display und den EIN/AUS
Schalter.

1.1. Montage der Mercury SRS

Die Mercury SRS muss auf einer harten Unterlage im Modell verschraubt
werden, ansonsten kann unter Umsténden der eingebaute iGyro nicht
fehlerfrei arbeiten. Bei groRen Montagebrettern muss mit Querstreben fir
Steifigkeit gesorgt werden. Achten Sie darauf dass die Mercury SRS
immer im Winkel zum Modell eingebaut ist. Der Mercury SRS kann in
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jedem 90° Winkel zur Flugrichtung eingebaut werden. Die Einbaulage
wird spater im Assistenten automatisch erkannt.

Der Schalter wird in der Rumpfwand befestigt, auch hier sollte, besonders
bei GFK Rumpfen, der Schalterausschnitt auf der Rumpfinnenwand mit
Holz abgestutzt werden, um starke Vibrationen vom Schalter fernzuhal-
ten. Bei Scale-Modellen ist ein aulRenliegender Schalter oft unerwiinscht,
dafiir bieten wir alternativ den MagSensor oder den Magic Jeti Switch
an. Allerdings: Zur Programmierung wird grundsatzlich der Sensorschal-
ter bendtigt und sollte immer mitgefihrt werden.

Das OLED Display kann an jeder gut sichtbaren Stelle eingebaut werden.
Wir bieten Verlangerungen an, sollten die 50cm Lange des Kabels nicht
ausreichen.

1.2. AnschlieRen

Um die PowerBox in Betrieb zu nehmen, schlieRen Sie zwei Akkus an.
Beide Akkus sollen vom selben Typ sein und die gleiche Kapazitat haben.
Stecken Sie den Schalter, das Display, beide Empfanger (4 Satelliten bei
Spektrum) und alternativ. den GPS Il Sensor mit den beiliegenden
Patchkabel an. Es kdnnen 2s LiPo, 2s Lilon, 2s LiFePo oder 5s NiMh
Zellen verwendet werden. Wir empfehlen die PowerBox Battery mit
eingebauter Ladeelektronik zu verwenden. Bei eigenkonfektionierten
Akkus ist unbedingt auf korrekte Polung zu achten. Um Leistungsverluste
zu vermeiden ist kein Verpolschutz eingebaut.

Bereits bei kurzem AnschlieBen falsch gepolter Akkus sind die
Spannungsregler in der PowerBox zerstort.

1.3. Einschalten

Die PowerBox wird wie folgt eingeschaltet: Driicken Sie die Set-Taste
und halten Sie diese bis das orange Licht am Schalter leuchtet. Halten Sie
die Set-Taste weiterhin und driicken Sie zusétzlich die Taste | und Il kurz
um den Schaltvorgang zu bestatigen. Auf dem OLED Bildschirm sehen
Sie jetzt folgende Anzeige:



Ausgangs-

Digitale Akkuanzeige MERCURY SRS spannung
Flugzeit seit dem 1.83V 1.83V Flightmode des
letzten Reset T: 0:23 H H 5.4y iGyro
RX 1:0K Fm:2

Status der RX2:0K / GPS:SEARCH Status GPS
Empfanger i i

Spannungsanzeige als Balken mit Unterspannungsschwelle

zur Anzeige von Spannungseinbriichen

2. Meni

Um ins Menl zu gelangen, driicken Sie fir ca. 2-3 Sekunden die Set-Ta-
ste. Mit den Tasten | und Il kénnen Sie jetzt den Cursor bewegen. Wenn
Sie einen Menupunkt ausgewahlt haben driicken Sie die Set-Taste. Mit
den Tasten | und Il werden dann Werte und Einstellungen verandert.

oGYRO oSETUP ASSISTANT
DOOR ii’ UEHCER TEST FLY ASSISTANT
SERUO CH
DUTPU pp FACTORV RESET

3 PC-COHTROL

3. Grundeinstellungen
3.1. Fernsteuersystem

Der Mercury SRS muss einmalig das verwendete Fernsteuersystem
eingelernt werden, da sich die Bus-Systeme der verschiedenen Fernsteu-
erhersteller sehr stark unterscheiden.

Das eingebaute SRS System wahlt beim Einschalten einen Empfanger
aus und schaltet im Falle eines Signal Verlustes automatisch auf den 2.
Empfanger um. Der Umschaltvorgang erfolgt bei allen Fernsteuersyste-
men innerhalb weniger Millisekunden und wird im Flug nicht wahrgenom-
men. Die Mercury SRS kann auch mit nur einem Empfanger betrieben
werden.

Waéhlen Sie im Hauptmeni den Punkt GENERAL SETTINGS aus und
driicken Sie die SET-Taste, es erscheint folgender Bildschirm:
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Wahlen Sie hier ihr verwendetes Fernsteuersystem aus. Folgende Punkte
gibt es zu beachten, bei den meisten Empfangern muss der Busausgang
aktiviert werden, bzw. der korrekte Betriebsmodus eingestellt werden:

- Futaba FASST und FASSTEST:

Die Mercury SRS arbeitet mit dem S-BUS Signal. Bei manchen Empf-
angern muss ein Ausgang auf S-BUS umgestellt werden:

« R7003SB: Keine Einstellung nétig, das S-BUS Signal liegt an ,PORT 1“
an.

» R7008SB: Der Ausgang 8 muss auf S-BUS eingestellt werden, Mode B
oder Mode D.

» R6303SB: Keine Einstellung nétig, direkter S-BUS Ausgang eingebaut.

* R6308SB(T): Der Ausgang 8 muss auf S-BUS eingestellt werden, Mode
B oder Mode D.

Andere Empfanger mit S-BUS Ausgang sind ebenfalls verwendbar,
befolgen Sie die Einstellhinweise in der Anleitung des Empfangers.

Telemetrie: Um Telemetrie zu verwenden bendtigen Sie den optional
erhaltlichen PowerBox Teleconverter. Damit verbinden Sie den
Ausgang TELE der PowerBox mit dem S-BUS 2 Eingang lhres
Empfangers.

- Spektrum DSM2 und DSMX

Bei Spektrum werden lediglich 3 oder 4 Satelliten angesteckt und man
erhalt alle 18 Kanale ohne X-Plus Modul.

Telemetrie: Um Telemetrie Daten auf dem Sender zu empfangen,
bendtigen Sie den TM1000 von Spektrum. Verbinden Sie den 3-poligen
TELE Ausgang der PowerBox mit dem DATA Eingang des TM1000.
Der 4-polige TELE Ausgang der PowerBox wird mit dem X-BUS
Eingang des TM1000 verbunden.

- Jeti
Bei Jeti werden lediglich ein SAT oder EXT Ausgang (abhangig vom
verwendeten Empfanger) auf UDI 16 eingestellt. Weitere Einstellungen
werden mit dem Geratemanager des Senders eingestellt:

« Serieller Ausgang: UDI
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Haupteinstellungen:

* Impulsgeschwindigkeit: 10ms
* PPM Einstellungen: Direkt
« Failsafe: Inaktiv

Telemetrie: Um Telemetrie Daten auf dem Sender zu empfangen,
verbinden Sie den PowerBox Ausgang TELE mit dem EXT Eingang
Ihres Satelliten.

- Graupner HoTT

Beim HoTT System werden die Empfanger gebunden und danach Gber
das Telemetrie Menu des Senders eingestellt. Bei allen Empfangern wird
der CH-OUT-TYPE auf SUMD-OF-16 eingestellt.

* GR16 und GR24: der SUMD-OF-16 liegt an Ausgang 8 an
* GR32: der SUMD-OF-16 liegt an Ausgang S an

Telemetrie: Um Telemetrie Daten auf dem Sender zu empfangen,
verbinden Sie den PowerBox Ausgang TELE mit dem T-Eingang Ihres
Empféangers.

Multiplex M-LINK

Bei Multiplex mussen bei beiden Empfangern der B/D Ausgang auf
Serial Servo Data SRXL umgestellt werden. Das erfolgt mithilfe des USB
Kabels und dem MPX Launcher Programm. Werden zwei Empfanger
angeschlossen, missen auf’erdem die Einstellungen max. Holddauer:
0.2s und max. Failsafedauer: 0,0s eingestellt werden.

Telemetrie: Um Telemetrie Daten auf dem Sender zu empfangen,
verbinden Sie den PowerBox Ausgang TELE mit dem SENSOR
Eingang lhres Empfangers.

- JRDMSS

Fir JR DMSS werden Empféanger mit X-BUS Ausgang benétigt, z.B.
RG731BX. Der oder die Empfanger werden gebunden und im Sender
auf MODE A eingestellt. Der X-BUS Ausgang liefert nun 16 Kanale die
von der Mercury SRS verwendet werden kénnen.

Telemetrie: Um Telemetrie Daten auf dem Sender zu empfangen,
verbinden Sie den PowerBox Ausgang TELE mit dem SENS Eingang
lhres Empfangers.
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3.2. Framerate

Sie kénnen hier die Impulswiederholrate einstellen. Fiir moderne Digital-
servos konnen Sie 12-15ms einstellen, altere Analogservos arbeiten
maoglicherweise nur mit 21ms. Eine zu niedrige Framerate erkennt man,
wenn die Servos in der Nulllage keine Haltekraft haben, oder unruhig sind.

3.3. Akkutyp

Der verwendete Akkutyp wird ebenfalls im GENERAL SETTINGS Menl
eingestellt. Die Einstellung ist wichtig, damit die Akkuanzeige richtig
arbeitet.

3.4. Ausgangsspannung

Stellen Sie die gewiinschte Ausgangsspannung ein. Sie konnen 5,9V
oder 7,4V geregelte Ausgangsspannung einstellen. Achten Sie bei der
7,4V Option darauf, dass alle angeschlossenen Servos, Schalter und
Ventile HV-féhig sind, da alle Ausgénge dieselbe Spannung ausgeben.

4. Setup Assistent

Nachdem die Grundeinstellungen gemacht sind, geht es direkt zum Setup
Assistenten, der auf der zweiten Hauptmendtiseite zu finden ist.

Starten Sie den Setup Assistenten und folgen Sie den Anweisungen auf
dem Bildschirm. Wenn Sie die Einstellung auf dem jeweiligen Bildschirm
beendet haben, driicken Sie die SET-Taste zweimal um zum nachsten
Schritt zu gelangen. Driicken Sie nur einmal die SET-Taste, kdnnen Sie
durch Auswahl von BACK zum vorherigen Bildschirm zurtickgehen.

4.1. Einbaulage

Durch den eingebauten 6-Achsen Sensor ist die Mercury SRS die
Einbaulage automatisch ermitteln. Dazu mussen Sie lediglich das Heck
des Modells nach unten driicken (3-Bein Fahrwerk), oder nach oben
anheben (2-Bein Fahrwerk). Sie sehen im Bildschirm eine Balkenanzeige
die den Winkel darstellt. Sie miissen das Modell soweit anheben, bis die
Balkenanzeige ganz nach rechts ausgefiillt wird, dann halten Sie das
Modell méglichst still. Die Mercury SRS erkennt dann die Einbaulage
automatisch.
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TILT TAIL
UP OR DOUWH

THEH KEEP STEADY

Sie kénnen die Mercury SRS in allen Einbaulagen montieren, solange
diese im rechten Winkel zur Flugrichtung steht.

4.2. Modelltyp

Als nachstes wahlen Sie den Modelltyp aus, der am ehesten zu Ihrem
Modell passt. Diese Auswahl wirkt sich hauptsachlich auf die Zuordnung
der Ausgange aus. Sehen Sie sich die nachfolgende Tabelle an und
entscheiden Sie welche Ausgangszuordnung am besten zu lhrem Modell
passt:

SET AIRCRAFT TYPE
DELTA+VT

Hinweis: Die Zuordnung der Ausgange kann spater jederzeit geandert
werden.

Worterklarung:

Aileron: Querruder
Elevator: Hohenruder
Ruder:  Seitenruder
Flap: Landeklappen
Throttle: Gas

DS 1 - 5: Doorsequenzer
VT: Vectorthrust, Schubvektorsteuerung
V-Tail:  V-Leitwerk

Eine Besonderheit haben die beiden Modeltypen Normal+VT und
Delta+VT eingebaut. Bei beiden werden die Ausgange VT-RUDDER und
VT-ELEVATOR im Flightmode 1 und 2 abgeschaltet. Damit kdnnten Sie
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einen Vektor Jet mit nur 3 Kandlen steuern ohne im Sender Mischer
einstellen zu missen. Lediglich Quer, Hohe und Seite missen im Sender
eingestellt werden, die Zuschaltung der Vektorsteuerung erfolgt dann im
Flightmode 3.

Alle Ausgange die vom Assistenten nicht belegt werden, sind mit ,—,
gekennzeichnet und kénnen flir andere Funktionen genutzt werden.

Normal
| -/ps5 Jo [ -/osa 0 | -/ps3 |1 | _-/Dsz |F | _-/bpst |c
| - |N Ma K | Rudder B | 1 I I'IaE |IZ | Throttle |I3
I .f\IIQI'ClnB II'»"I I tlevator B IJ I Huaaél'a’\ I(:i I Elevator A ILJ I Aaleron A IJ’\

w-Tail

[7os%s Jo [ 7082 L 7o ] 702 JF [ Jost ]

| - In | I L | RudderB |1 I rlsp Jc | Throttle | B
| AileronB |Mm | & 1! | V-Tailleft J G | V-Tail right | D | Aleron A | A
Delta

| -/ps5 Jo | -/Ds4 L | -/ps3 |1 | _-/Dsz _|F | -/Ds1 |c

| - In | G L | RudderB | H I Fap |E | Throttle |B
| - | LY 1 - | | Rudidera |a | pelalelt | o | Delta right | A
Normal VT
[ vT - Rudder] o | vT-Elevator | L | -/os3 | -/osz |F I -/os Jc
| - In | Fep Jk 1 - IH | I | | Throttie Je
| Aileron g I | Elevator a ] | Rudder & J & | Flevalora | o | Aileron A Ja
Delta VT
| VT - Rudder] o | vT-Elevator] L | -/Ds3 ] | -/os2 |F [ -/ost Jc
| - In | Hap |k 1 - B | T | ihrottie |&
| - Jm 1 - | B | Huddern Jo | veialeft Jo | Leltarght f A
Acro
[Throttie Jo 7o |t 7o 1 | I 705 ¢
| Ailerond | N | nMap |k | Rudder A |1 | I | | AileronA | B
| AileronB |m | ClevatorB | J | RudderA ]G | ClevatorA | D | Alleron A | A
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4.3. Flightmode Switch

Ordnen Sie im Sender einem 3-Stufenschalter lhrer Wahl zu. Der Weg
muss von -100% bis 0% bis +100% eingestellt sein. Der Schalter dient
spater dazu, die vorher eingestellten Kreiselfunktionen abzurufen.
Bewegen Sie den Schalter nun einmal in alle drei Positionen, der Kanal
wird automatisch erkannt. Wenn die Flightmodes nicht in der gewlinschten
Richtung sind, polen Sie im Sender einfach den Kanal um.

MOVE
FLIGHT MODE SWITCH
TO TEACH CHAHNEL

DETECTED:CHAQ
Fmea
BACK 11 4

4.4. Gainkanal

Der Gainkanal wird lediglich fir den Einstellflug bendtigt. Damit wird im
Flug die Kreiselempfindlichkeit auf Ihr Modell optimal angepasst. Nach
Beendigung des Einstellflugs ist diese Funktion automatisch deaktiviert.
Ordnen Sie im Sender einen Dreh- oder Schieberegler einen freien Kanal
mit -100% bis +100% Weg zu. Bewegen Sie den Dreh- oder Schieberegler
in beide Endpositionen, der Kanal wird automatisch erkannt.

MOVE
SLIDER OR KHOB TO
TEACH GAIN CHANHEL

DETECTED:CH12
GAIN: 62«
BACK o0K
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4.5. Flightmode Konfiguration

Als nachstes wird fir jeden Flightmode die spatere Kreiselfunktion
definiert. Diese Einstellung definiert welche Aufgabe der iGyro im
Flightmode 1, 2 oder 3 haben soll. Wobei im Flightmode 1 beim
Assistenten nur die Funktion AUS oder RATE MODE erlaubt ist. Folgende
Optionen stehen zur Verfligung:

SET FLIGHT MODE
COHFIGURATION
oFM 1: GYRO OFF

FMa: ATT. ASS. AlL
FM3:ATT. ASSIST ALL
BACK 1].4

- OFF:
Der iGyro ist deaktiviert

- RATE MODE:
Der iGyro arbeitet auf allen Rudern im Normalmodus. Lediglich
Windbéen werden ausgeglichen.

- ATT ASSIST STD:

Da die Bezeichnung ,Headingmode® oder ,Holdmode“ im Englischen
nicht ganz die Funktion des iGyro frifft, haben wir uns entschieden,
dieses einzigartige Steuerverhalten in ,,Attitude Assist Mode“ umzube-
nennen. Mit der Attitude Assist Standard Option halt der iGyro die
letzte eingesteuerte Lage des Modells auf den Achsen Quer und Hohe.
Das Seitenruder arbeitet im Normalmodus, damit Kurven wie gewohnt
geflogen werden kénnen. Der Attitude Assist Mode arbeitet nur in der
Neutralstellung der Kniippel. Sobald gesteuert wird, wechselt der iGyro
in den Normalmodus. Dadurch hat man ein 100% naturliches Steuerver-
halten. Die Funktion wird fiir alle Modelle empfohlen und kann fir Start,
Flug und Landung aktiviert bleiben. Ein Stromungsabriss wie bei
herkémmlichen Kreiselsystemen ist durch die iGyro Charakteristik nicht
zu befiirchten.

-ATT ASSIST ALL:
Ist identisch zur oberen Einstellung, nur ist die Lagehaltung auch auf dem
Seitenruder aktiviert. Damit lassen sich langsame Rollen fliegen, das
Seitenruder halt die korrekte Lage. Nutzen Sie diese Flightmode Option
nicht flr normales fliegen - in einer Kurve, die mit Querruder gesteuert
wird, versucht das Seitenruder den Kurs zu halten, das Modell geht nur
schwer um die Kurve.
-



- TORQUE ROLL:

Mit dieser Option ist der iGyro in der Lage ein Modell das in die
Senkrechte gesteuert wurde, selbstandig zu halten. Mit dieser Option
werden alle drei Kreiselachsen auf 100% aufgedreht und der Heading
aktiviert. Dieser Flightmode darf nur aktiviert werden wenn die Fahrt des
Modells bereits nahe Null ist. Die Torque Rolle wird wie folgt eingeleitet:
Fliegen Sie mit dem Modell langsam an. Bringen Sie das Modell in die
Senkrechte, aktivieren Sie mit dem Flightmodeschalter die TORQUE
ROLL Option (in der Regel FM3) und halten das Modell mit dem Gas auf
Hohe. Bewegen Sie die anderen Steuerfunktionen nicht mehr. Wenn Sie
das Modell um die Querachse drehen wollen, kdnnen Sie das durch
Steuern des Querruders tun, achten Sie dabei darauf Seite und Hohe
nicht zu steuern. Wollen Sie die Figur beenden, deaktivieren Sie mit dem
Flightmodeschalter zuerst die TORQUE ROLL Option, bevor Sie Gas
geben.

- VECTOR THRUST:
Diese Option ist speziell fur Jets mit Schubvektorsteuerung eingebaut.
Diese Flightmode Option hat mehrere Aufgaben:

« Alle Kreiselausgange einschlieBlich der Vektorsteuerung werden auf
100% Gain gestellt.

« Der Attitude Assist wird deaktiviert. Das ist wichtig weil beim Jet keine
Anstrémung der Ruder durch den Propeller vorhanden ist.

« Die Steuerfunktionen bei den zugeordneten Vektorausgange (werden
spater im Assistenten eingelernt) werden aktiviert. Somit missen im
Sender keine Mischer auf Seite und Hohe eingestellt werden, das
Ubernimmt die Mercury SRS. Wird diese Flightmode Option wieder
deaktiviert, geht die Schubvektorsteuerung in die Neutrallage, die beim
Einschalten der PowerBox erkannt wurde.

« Der Airspeedfaktor wir auf 5 gestellt damit beim An- und Abflug zum
und vom Hovern mehr Zeit bleibt um den Flightmode zu wechseln,
ohne dass sich das Modell wegen der hohen Gaineinstellung
aufschwingt.

Sie stellen die Funktion ein, indem Sie mit dem Flightmodeschalter am
Sender den Flightmode auswahlen und mit den Tasten | und Il am
SensorSchalter die gewiinschte Funktion auswahlen.
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4.6. Einlernen der Querruder-, Hohenruder-, Seitenruder-, Landeklap-
pen- und Gas- Funktion

Bei den folgenden Abfragen werden die Kanale, wie sie vom Sender
kommen, den Funktionen zugeordnet. Die linke Spalte zeigt den erkannten
Kanal, in der Mitte steht die Funktion, in der rechten Spalte finden Sie den
zugehorigen Ausgang auf der Mercury SRS. Hier kdnnen Sie gleich lhre
Servos anstecken und die Funktion prifen. Die Mercury erkennt
aulerdem ob Sie z.B. einen oder zwei Kanale fir Querruder oder Hohen-
ruder verwenden. Entsprechend lhres vorher ausgewahlten Modelltyps
werden die Ausgange richtig zugeordnet.

MOVE AILERD MOVE THROTTLE STICK
TO TE? TO TEAC

FUHCTIOH FUHCTION |CH|OUTPUT
AILEROH R |16| A+B THROTTLE | 3 B
AILEROH L | 61 M+H

BAC o 0K BACK o 0K

4.7. Wirkrichtung der Kreiselausgange

In den nachsten beiden Bildschirmen wird die Kreiselempfindlichkeit
automatisch auf Maximum gestellt. Sie konnen jetzt ganz einfach die
Kreiselwirkrichtung durch Bewegen des Modells prifen und gegebenen-
falls umdrehen. Das jeweilige Ruder muss immer in die Richtung ausschla-
gen in die es bewegt wird.

Beispiele:

- Wenn Sie das Hohenleitwerk anheben, miissen beide Hohenruder nach
oben ausschlagen.

- Wenn Sie die rechte Tragflache anheben muss das rechte Querruder
nach oben ausschlagen.

- Wenn Sie das Seitenleitwerk nach links bewegen, muss das Seitenruder
nach links ausschlagen.

Drehen Sie die Wirkrichtung um, indem Sie den Cursor auf das jeweilige
Ruder bewegen und die SET-Taste driicken.

RO DIR 0 SET GYRO DIRECTION

oRUDDER A |HORMAL
RUDDER B |HORMAL

DS DX
»

1 BACK 1].4
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Der Setup Assistent ist damit abgeschlossen. Im Anschluss werden alle
weiteren Funktionen wie Fahrwerk, Bremse und Beleuchtung zugeordnet
und gegebenenfalls per Servomatching eingestellt.

5. Output Mapping

Da im Setup Assistenten nicht alle Funktionen eingelernt werden, knnen
im Output Mapping weitere Funktionen den Ausgangen zugeordnet
werden, oder bestehende Funktionen auf andere Ausgange gelegt
werden.

RECT -1

ORS.1

Wie oben im Screenshot zu sehen ist, steht in der linken Spalte der
Buchstabe des Ausgangs, in der Mitte die zugeordnete Funktion oder der
Kanal vom Sender. In der rechten Spalte kann der Ausgang fir den
Fehlerfall auf Hold oder Failsafe eingestellt werden.

Folgende Einstellmdglichkeiten fiir FUNCTION sind gegeben:

- DIRECT 1 bis 18:

Abhangig von lhrem Fernsteuersystem kénnen Sie die Kanéale 1 bis 18
direkt, wie vom Sender kommen, ausgeben.

Beispiel: In Inrem Sender ist die Bremse auf Kanal 9 programmiert und
Sie wollen die Bremse an Ausgang E anschlieBen. Bewegen Sie den
Cursor zu E und bestatigen mit der SET-TASTE. Stellen Sie unter E jetzt:
DIRECT 9 ein. Das an Ausgang E angeschlossenen Servo gibt jetzt den
Kanal 9 lhres Senders 1:1 aus - wenn noch kein ServoMatching
eingestellt wurde.

- GY AILERON, ELEVATOR, RUDDER:
Wird eine dieser Funktionen gewahlt, wird der Ausgang intern mit dem
iGyro Ausgang verknipft. Fir jede Achse stehen zwei Ausgange zur
Verfligung: GY AILE-R, GY AILE-L, GY ELEV-R, GY ELEV-L, GY
RUDD-A, GY RUDD-B.
Jede der Achsen ist in der Empfindlichkeit, Wirkrichtung und Kreiselfunk-
tion individuell einstellbar.
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Beispiel:

a) Das rechte Querruder wird an GY AILE-R, das linke Querruder an GY
AILE-L angeschlossen.

b) Das Seitenruder wird an GY RUDD-A, das Bugrad an GY RUDD-B
angeschlossen.

- DOORS. 1 bis 5:
Wird eine dieser Funktion gewahlt, ist der Ausgang mit dem Doorse-
quenzer verknupft. Welche Fahrwerktir oder welches Ventil von welchem
Doorsequenzer Ausgang gesteuert wird, ist frei einstellbar, es wird aber
empfohlen den Doorsequenzer Assistenten zu nutzen, der die Ausgange
passend zuordnet.

HD/FS:

- FS (Failsafe):
Im Falle eines kompletten Signalverlustes aller angeschlossenen
Empfénger, geht dieser Ausgang in eine vorher bestimmte Position.
Wenn Sie einen oder mehrere Ausgange im Fehlerfall in eine bestimmte
Position fahren wollen, wahlen Sie fiir den jeweiligen Ausgang die Option
FS aus.
Verlassen Sie nun das OUTPUT MAPPING Menu und wahlen das
GENERAL SETTINGS Meni aus. Hier finden Sie den Menlpunkt
TEACH FAILSAFE POSITIONS.
Stellen Sie am Sender alle Ruder, das Fahrwerk und die Gasstellung in
die Stellungen, die im Falle eines Failsafes eingenommen werden sollen
und driicken die SET-Taste. Die Positionen sind jetzt gespeichert. Sie
kénnen diese Einstellung einfach Testen indem Sie den Sender abschal-
ten. Die abgespeicherten Servopositionen werden dann sofort
angefahren.

- HD (Hold):

Im Falle eines kompletten Signalverlustes aller angeschlossenen
Empfénger bleibt dieser Ausgang in der letzten bekannten Position
stehen.
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6. Servomatching

Die Servo-Match-Funktion bietet lhnen die Mdglichkeit, angeschlossene
Servos in der Mittenstellung und Endstellung einzustellen. Damit kénnen
Sie bei Modellen mit mehreren Servos pro Ruderflache einen exakten
Gleichlauf der Servos herstellen. Da die Servos nicht mehr gegeneinander
arbeiten, wird die Lebensdauer der Servos erhéht und fir mehr Kraft am
Ruderblatt gesorgt, bei gleichzeitig geringerem Stromverbrauch. Auch die
Drehrichtung einzelner Servos kann umgekehrt werden. Mit dieser
Funktion kénnen Kanale am Sender eingespart werden. Zum Beispiel kann
man rechtes und linkes Hohenruder, oder rechte und linke Landeklappe mit
nur einem Kanal steuern. In Modellen wie Jets oder Warbirds, bei denen
viele Kanale bendtigt werden, ist dieses Feature sehr wichtig. Aber auch in
anderen Modellen wird dadurch die Programmierung am Sender deutlich
einfacher.

Wahlen Sie im Hauptmeni SERVO MATCHING und es erscheint dieser
Bildschirm:

oOUTPUT:B
START

— —

REVERSE SERUOD
INIT CHAHNEL 1].4

Um ein prazises Servomatching zu gewahrleisten muss der einzustellende
Ausgang initialisiert werden. Lassen Sie den Steuerknlippel in der Mitte.
Bewegen Sie den Cursor zu INIT CHANNEL und driicken die SET-Taste.
Jetzt bewegen Sie den Steuerknippel an lhrem Sender zu beiden Endpo-
sitionen. In der graphischen Anzeige kénnen Sie die Bewegung des oberen
Pfeils sehen. Dieser gibt das Eingangssignal wieder. Der Balken in dem
Kasten zeigt die Bewegung des Ausgangs. Die drei unteren Pfeile zeigen
die eingelernten Mitten- und Endpositionen an.

Hinweis: Solange der Kanal nicht initialisiert ist, kdnnen Sie die Punkte
START und REVERSE SERVO nicht auswahlen.
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Folgende Beispiele zeigen die richtige Vorgehensweise mit der
Servo-Match-Funktion:

a) Anpassung mehrerer Servos an einem Ruderblatt, in diesem
Beispiel Tragflache rechts, Querruder, eingesteckt am Ausgang A
und Ausgang B

- Demontieren Sie die Anlenkung der noch ungematchten Servos, um
hohe Krafte wahrend der Einstellarbeiten zu vermeiden!

- Stellen Sie ein Servo (in der Regel das in Rumpf Nahe, angesteckt an
OUTPUT A) zuerst mechanisch, wenn nétig mit dem Sender so ein,
dass die Mittenstellung und die maximalen Endausschlage passen.

- Danach wahlen Sie den zu matchenden Kanal im Servo-Matching
Meni aus. In diesem Beispiel OUTPUT B.

- Lassen Sie am Sender den Steuerknippel in der Mittenposition.

- Wahlen Sie jetzt: INIT CHANNEL

- Initialisieren Sie den Ausgang indem Sie den KnuUppel an Ihrem
Sender in beide Endpositionen bewegen.

- Bewegen Sie den Cursor zu START - noch nicht die SET-Taste
driicken!

- Bewegen Sie den Steuerknippel in die Position die verstellt werden
soll und driicken die SET-Taste.

- Sie kdnnen den Steuerknuppel jetzt loslassen. Die Position wird von
der PowerBox gehalten. Sie haben jetzt beide Hande frei, um mit der
einen Hand mit den Tasten | und Il prazise die Position einzustellen
und mit der anderen Hand die Ubereinstimmung des demontierten
Kugelkopfes mit der Anlenkung zu kontrollieren.

- Driicken Sie erneut die SET-Taste um die Einstellung zu beenden.

- Um weitere Einstellungen in einer anderen End- oder Mittenposition
vorzunehmen, bewegen Sie |hren Steuerkniippel wieder in die
gewinschte Richtung und driicken erneut die SET-Taste zum Start.

- Montieren Sie die Anlenkung erst wieder, wenn die Mittenstellung und
beide Endpunkte optimal eingestellt sind.

Hinweis: Gerade bei groRen Querrudern kann es von Vorteil sein, die
Servos nicht 100% genau abzugleichen um ein ,Querruderflattern”
aufgrund von Servospiel zu eliminieren. Dazu gleicht man die Servos
exakt aufeinander ab und ,verspannt” die Servos mit zwei- oder dreima-
ligem driicken auf die Tasten | oder Il kontrolliert gegeneinander.
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c) Umpolen eines Ausganges bei spiegelverkehrtem Einbau von
Servos, in diesem Beispiel Landeklappe rechts und links,
eingesteckt an OUT E und OUT K

- Demontieren Sie die Anlenkung der linken Landeklappe, um hohe
Krafte wahrend der Einstellarbeiten zu vermeiden!

- Stellen Sie das rechte Landeklappenservo, eingesteckt an OUTPUT E,
mechanisch und mit dem Sender so ein, dass die Mittenstellung und die
maximalen Endausschlage passen.

- Danach wahlen Sie den zu matchenden Ausgang im Servo-Matching-
MenU aus. In diesem Beispiel OUTPUT K.

- Stellen Sie am Sender den Schalter fiur die Landeklappe in die Mitten-
position - nicht in eine Endstellung!

- Wahlen Sie jetzt: INIT CHANNEL

- Initialisieren Sie den Ausgang indem Sie den Schalter an Ihrem Sender
in beide Endpositionen bewegen. Sollte eine Verzogerung am Sender
eingestellt sein, warten Sie bis die jeweilige Endstellung erreicht ist.

- Wahlen Sie mit der SET-Taste REVERSE SERVO. Ein Haken hinter
der Funktion erscheint und das linke Landeklappenservo hat jetzt die
korrekte Laufrichtung.

- Bewegen Sie den Cursor zu START und driicken die SET-Taste.

- Stellen Sie mit den Tasten | oder |l die Mittenstellung der linken Lande-
klappe exakt ein und driicken Sie abschlieRend wieder die SET-Taste.

- Bewegen Sie den Schalter am Sender in die ,ausgefahrene Position*
und driicken die SET-Taste.

- Stellen Sie jetzt den Endanschlag mit den Tasten | oder Il ein und
driicken Sie abschlieRend die SET-Taste.

- Bewegen Sie den Schalter am Sender in die ,eingefahrene Position*
driicken wieder die SET-Taste.

- Stellen Sie jetzt den Endanschlag mit den Tasten | oder Il ein und
driicken Sie abschlieRend die SET-Taste.

- Beide Landeklappen bewegen sich jetzt synchron.
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7. Einstellen des Doorsequenzers

Wahlen Sie im Hauptmeni den Punkt SEQUENCER aus. Sie gelangen zu
diesem Bildschirm:

oSETUP ASSISTANT
EXPERT MEHUE

GEAR UP -
OUTPUT OFF: G

Der SETUP ASSISTANT hilft Ihnen den Ablauf des Fahrwerks und der
Fahrwerksttiren in wenigen Minuten einzustellen.

Das EXPERT MENUE bietet eine sehr machtige Programmieroberflache
an. Hier konnen ganz individuelle Ablaufe programmiert werden, oder die
im SETUP ASSISTANT gemachten Einstellungen erganzt werden. Dazu
spater mehr.

Der SETUP ASSISTANT fuhrt Sie durch die Einstellungen; alles was zu
tun ist steht im Display beschrieben. Diese Anleitung erganzt lediglich
Informationen die aufgrund der Display GroRe nicht in der PowerBox
wiedergegeben werden kénnen.

Die empfohlene Vorgehensweise beim Programmieren ist, zuerst mithilfe
des SETUP ASSISTANT die Grundeinstellung zu machen. 90% aller
Modelle sollten damit fertig eingestellt sein. Sollten weitere Tiren oder
Details im Ablauf gewiinscht sein, kann das im EXPERT MENUE gemacht
werden.

Wahlen Sie im Menii den SETUP ASSISTANT aus, und Sie gelangen zu
diesem Bildschirm:

MOVE GEAR SWITCH
TO TEACH CHANHEL

>Up
DOWH

-19-



Die PowerBox detektiert den Schalter automatisch, sobald Sie am Sender
den Schalter betatigen, den Sie fur das Fahrwerk zugeordnet haben. Auf
dem Bildschirm sollten die Pfeile vor UP/DOWN springen. Sollte ihr
Fahrwerksschalter jetzt in der Richtung falsch sein, &ndern Sie das, indem
Sie im Sender den Kanal umpolen. Driicken Sie die SET-Taste um zum
nachsten Bildschirm zu kommen.

Im folgenden Menl wird die Funktionsweise des Doorsequenzers
eingestellt:

SELECT
MOTIOH SEQUEHCE
o

Folgende Ablaufe stehen zur Verfugung:
Mode 1:

Fahrwerk ausfahren:
Fahrwerktiiren 6ffnen — Fahrwerk ausfahren

Fahrwerk einfahren:
Fahrwerk einfahren — Fahrwerktliren schlief3en

Mode 2:

Fahrwerk ausfahren:

Bugfahrwerkturen 6ffnen — Bugfahrwerk ausfahren

Hauptfahrwerktlren 6ffnen — Hauptfahrwerk ausfahren — Hauptfahrwerk-
tiren schlieen

Fahrwerk einfahren:

Fahrwerk einfahren — Bugfahrwerktiren schlieRen

Hauptfahrwerktiren 6ffnen — Hauptfahrwerk einfahren — Hauptfahrwerk-
tiren schlieBen
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Mode 3:

Fahrwerk ausfahren:

Bugfahrwerktiiren 6ffnen — Bugfahrwerk ausfahren — Bugfahrwerktiiren
schlieBen

Hauptfahrwerktiren 6ffnen — Hauptfahrwerk ausfahren — Hauptfahrwerk-
tiren schlieBen

Fahrwerk einfahren:

Bugfahrwerktiren 6ffnen — Bugfahrwerk einfahren —Bugfahrwerktiren
schlieRen

Hauptfahrwerktiren 6ffnen — Hauptfahrwerk einfahren — Hauptfahrwerk-
tiren schlieBen

Bringen Sie den Cursor zum gewiinschten Mode und bestatigen Sie mit
der SET-Taste um zum né&chsten Bildschirm zu gelangen:

CONNECT RETRACT
UALUE TO OUTPUTC

PRESS | ORIl TO SET

DOWH POSITION:

+ “
BACK 100 1].4

Stecken Sie ihr Fahrwerkventil an den Ausgang C an. Je nach Program-
mierung ihres Ventils geschieht jetzt folgendes:

a) Ventil schaltet und das Fahrwerk fahrt ein. Driicken Sie die Taste Il an
lhrem SensorSchalter und halten diese gedriickt, bis das Fahrwerk
wieder ausfahrt.

b) Ventil schaltet nicht und das Fahrwerk bleibt in der ausgefahrenen
Stellung stehen.

Driicken Sie 2x die SET-Taste um zum nachsten Bildschirm zu gelangen:

CONNECT RETRACT
UALUE TO OUTRUT C

PRESSIOR Il TO SET

UP POSITION:

+100 %
BACK (1] 4
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Das Fahrwerk sollte jetzt einfahren. Wenn nicht, driicken und halten Sie
die Taste | solange, bis das Ventil schaltet und das Fahrwerk einfahrt.

COHHECT FRONT DOOR COHHECT FRONT DOOR
TOOUTPUT F TOOUTPUT F

PRESSIORII TO SET PRESSIORII TO SET

CLOSED POSITION: OPEHED POSITION:

+100 +100 %
BACK 11,4 BACK 1].4

Stecken Sie das Servo fir die 1. Bugfahrwerktiire auf Ausgang F. Fahren
Sie mit der SET-Taste zuerst die 1. Bugfahrwerktire zu, bestatigen Sie mit
der SET-Taste. Im nachsten Einstellbildschirm fahren Sie die 1. Bugfahr-
werktire auf.

Mit den nachsten Schritten werden die 2. Bugfahrwerktire und die beiden
hinteren Fahrwerkstiiren eingestellt. Verfahren Sie hier identisch wie mit
der Bugfahrwerkture.

Hinweis: Sollten Sie nur ein Ventil fir alle Fahrwerktiren verwenden,
koénnen Sie die nicht bendtigten Turen mit OK Gbergehen.

Achtung: Der Doorsequenzer Assistent Uberschreibt das Output
Mapping! Je nachdem wie viele Turen Sie einlernen, werden die Ausgan-
ge: C, F, I, L und O mit Doorsequenzer Funktionen tiberschrieben.

Alle Einstellungen sind jetzt fertig. Es dauert jetzt einen kleinen Moment
bis der Assistent die nétigen Tasks erstellt hat und die Tiren ohne
Kollision in die richtige Position bringt.

Sollten Pausen, Offnen- oder SchlieRzeiten nicht so sein wie gewiinscht,

kénnen Sie diese jederzeit im EXPERT MENUE andern. Dazu finden Sie
in unserem PowerBox Forum unter FAQ eine Reihe von Beispielen.
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8. Test Fly Assistent

Nachdem alle oben aufgefiihrten Punkte eingestellt sind, geht es direkt
zum Einfliegen des iGyro. Obwohl bei der Mercury Version des iGyro nur
noch ein Dreh- oder Schieberegler eingestellt werden muss, empfehlen wir
diesen Punkt am Boden mehrmals auszufiihren, um mit dem Einstellvor-
gang vertraut zu werden. Bei jedem Mal Ausfiihren dieses Punktes werden
die vorherigen Einstellungen {berschrieben. Uberpriifen Sie dabei auch
gleich nochmal die Wirkrichtung der Kreiselfunktionen bevor Sie starten.

Wahlen Sie dazu im Hauptmenu den Punkt TEST FLY ASSISTANT aus.

MOVE ALL STICKS
KEEP PLAHE STILL
GYRO IS 2EROING TO TEACH

END POSITIONS
o 0K

®9®000

Die Mercury SRS fiihrt einen Abgleich der Kreiselsensoren durch und
stellt die max. erlaubten Ruderausschlage zuriick. Im nachsten Bildschirm
werden Sie aufgefordert alle Steuerkniippel in alle Endpositionen zu
bewegen. Bestatigen Sie das mit OK.

Im néachsten Bildschirm missen Sie den Flightmodeschalter auf FM2
stellen und den Gainregler auf 0%.

SET FLIGHT MODE
SUITCH TO Fm 2

GAIH SLIDER OR KHOB
TO 0

Sobald das geschehen ist, springt die Mercury SRS in den Einstellbild-
schirm.

INCREASE GAIH
IH FLIGHT
WHEH DOHE SET FLIGHT

MODE SWITCH TO FM
GAIN: 100

-23-



Starten Sie das Modell und fliegen Sie mit Halbgas parallel zur Lande-
bahn. Jetzt wird die Kreiselempfindlichkeit erhoht, bis das Modell auf einer
Achse zu Schwingen beginnt. Drehen Sie den Regler zuriick, bis das
Modell in allen Geschwindigkeitsbereichen nicht mehr schwingt.

Hinweis: Wenn Sie die Mercury SRS ohne GPS Il verwenden, muss
darauf geachtet werden dass die eingestellte Empfindlichkeit das Modell,
auch bei Vollgas, nicht zum Aufschwingen bringt.

Lassen Sie sich Zeit! Machen Sie einen weiteren Uberﬂug, wenn der erste
Uberflug zu kurz war um die Empfindlichkeit weit genug aufzudrehen.
Holen Sie sich einen Helfer dazu, der das Kreiseleinstellen tbernimmt,
wenn Sie sich unsicher flihlen.

Wird der Einstellvorgang bei Windstille durchgefiihrt, ist es hilfreich, dem
Kreisel etwas ,Arbeit* zu geben: Lassen Sie die Kniippel ,schnalzen® um
zu sehen ob das Modell exakt einrastet und nicht nachschwingt.

Der ideale Test: Bringen Sie das Modell in den Messerflug und steuern Sie
kein Quer und Héhenruder mehr. Steuern Sie nur mit dem Seitenruder um
die Hohe zu halten. Das Modell muss exakt gerade aus fliegen und darf
nicht schwingen.

Letzterer Test ist aber nicht zwingend, zeigt aber gleich deutlich, wie
effektiv der iGyro arbeitet!

Wenn Sie sicher sind dass die Empfindlichkeit korrekt eingestellt ist,
schalten Sie mit dem Flightmodeschalter auf FM1. Damit Gbernimmt der
iGyro die eingestellt Empfindlichkeit und passt sofort auch lhre vordefi-
nierten iGyro Flightmodes an. Danach kénnen Sie gleich den Flightmode
aktivieren den Sie verwenden wollen.

Beispiel: Eingestellte Empfindlichkeit beim Einstellflug: 37%. Diese Werte
werden in den Flightmode 2 ibernommen, Flightmode 1 und Flightmo-
de 3 werden anhand ihrer vorherigen Eingaben vom Assistenten automa-
tisch eingestellt.

FM1: GYRO OFF

Querruder: 0% ATT.ASSIST: aus
Héhenruder: 0% ATT.ASSIST: aus
Seitenruder: 0% ATT.ASSIST: aus
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FM2: ATTITUDE ASSIST STD

Querruder: 37% ATT.ASSIST: ein
Hohenruder: 37% ATT.ASSIST: ein
Seitenruder: 37% ATT.ASSIST: aus
FM3: TORQUE ROLL

Querruder: 100% ATT.ASSIST: ein
Hoéhenruder: 100% ATT.ASSIST: ein
Seitenruder: 100% ATT.ASSIST: ein

Das Modell ist jetzt komplett eingestellt, im Folgenden werden noch alle
Funktionen erklart die ein manuelles Nachjustieren méglich machen

9. Weitere Funktionen und Einsteliméglichkeiten
9.1. Flightrecorder

In die RF-Flightrecorder Anzeige gelangen Sie, indem Sie die Taste | und
Il am SensorSchalter kurz und gleichzeitig betatigen:

RF - FLIGHTRECORDER

ANT. FADES LOST
AX 1: FRAMES:

RX2: 0
RX3:
RX%: HOLDS: O

ANT. FADES: Es werden die verlorenen Datenpakete der einzelnen
Empféanger, bzw. Satelliten angezeigt.

LOST FRAMES: Dieser Wert zeigt an, wenn keiner der angeschlossenen
Empfanger ein giiltiges Datenpaket liefern konnte.

HOLDS: Dieser Wert wird gezahlt, wenn keiner der angeschlossenen
Empféanger langer als 250ms kein glltiges Signal liefern konnte. In diesem
Fall werden die in der Weiche eingestellten Hold oder Failsafe Positionen
eingenommen.

9.2. Reset der Flugzeit

Im Hauptdisplay kénnen Sie die vergangene Flugzeit sehen. Sie kénnen

diesen Timer nutzen um die Einschaltzeit im Blick zu haben, und nach

jedem Ladevorgang der Akkus zuriicksetzen. Zum zurlicksetzen der Zeit

driicken Sie die Taste | und Il am SensorSchalter gleichzeitig und halten

die beiden Tasten bis auf dem Bildschirm die RESET Anzeige erscheint.
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9.3. Gyro Settings

Im Gyro Settings Meni kénnen Sie manuell Kreiseleinstellungen vorneh-
men. Die empfohlene Vorgehensweise ist, den iGyro mit dem Setup
Assistenten und dem Testfly Assistenten einzustellen und einzufliegen.
In den meisten Fallen dirfte eine Nachjustierung nicht mehr notwendig
sein. Im Folgenden werden die einzelnen Punkte beschrieben, sollten doch
einmal spezielle Einstellungen gewtinscht sein.

oAXIS:AILE-A  FM:)
GAIN:100 %
ATT. ASSIST: OFF

DIRECTION: HORMAL
NIRSPEEDFACTOR: 2
0K

- AXIS: Hier wahlen Sie die Achse aus, die Sie einstellen wollen. Die
Mercury SRS hat 6-Achsen: Aileron-R, Aileron-L, Elevator-R,
Elevator-L, Rudder-A und Rudder-B.

- FM: Hier wird ausgewahlt welchen Flightmode Sie andern wollen. Der
Flightmode wird mit dem eingelernten Schalter (Input Mapping) am
Sender ausgewahlt.

- GAIN: Stellt die Empfindlichkeit dar, die fiir jede Achse und fiir jeden
Flightmode individuell einstellbar ist. Sollten nach dem Einstellflug die
eine oder andere Achse zu wenig oder zu viel Empfindlichkeit haben,
kann hier einfach mit den Tasten | und Il am SensorSchalter nachjus-
tiert werden.

- ATT. ASSIST: Der Attitude Assist ist wie oben schon beschrieben der
,Heading“ oder ,Hold“ Modus. Sie kénnen den Attitude Assist fur jede
Kreiselachse separat ein- oder ausschalten.

- DIRECTION: Ist die Wirkrichtung der eingestellten Kreiselachse. Ein
Hinweis fur Kreiselneulinge: Das Ruderblatt muss in die gleiche
Richtung ausschlagen in der man die Flache bewegt. Als Beispiel:
Heben Sie die rechte Tragflache an, muss das rechte Querruder auch
nach oben ausschlagen.

Achtung: Nicht verwechseln mit der Steuerrichtung vom Sender! Die
Wirkrichtung sollte jedes Mal genauestens kontrolliert werden, wenn man
Einstellarbeiten am iGyro vorgenommen hat.
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- AIRSPEED FACTOR: Der Airspeed Faktor steht nach dem Einstellflug
standardmaRig auf 3. Sollte sich das Modell bei héheren Geschwindig-
keiten aufschwingen, bei niedrigen Geschwindigkeiten sich aber
einwandfrei verhalten, erhohen Sie den Airspeed Faktor.

Je hoherer der Airspeed Faktor, desto niedriger die Kreiselempfindlich-
keit bei zunehmender Geschwindigkeit.

9.4. Doorsequenzer
Der Doorsequenzer in der Mercury SRS bietet vollig freie Méglichkeiten
Fahrwerk- oder Kabinenhauben Steuerungen zu realisieren. Alle Ablaufe

werden mit sogenannten ,TASK®, also Aufgaben gesteuert.

oSETUP NSSISTANT
EXPERT MEHUE

GEAR UP -
OUTPUT OFF: G

- SETUP ASSISTANT:
Es wird empfohlen die Einstellungen mit dem SETUP ASSISTANT zu
beginnen. Diese Schritt fiir Schritt Einstellhilfe legt die Tasks passend an,
findet den Kanal fir den Fahrwerkschalter automatisch und ordnet die
Ausgange des Doorsequenzers im OUTPUT MAPPING zu. Der SETUP
ASSISTANT ist unter Punkt 6. beschrieben.

EXPERT MENUE:
Sollten nach Durchfihrung des Assistenten Anderungen, z.B. im
zeitlichen Ablauf, gewilinscht sein, kdnnen diese im EXPERT MENUE
geandert werden:

Uber allen Einstellungen steht der TASK. Ein Task ist (ibersetzt eine
Aufgabe. Eine Aufgabe ist eine Bewegung eines Servos von der Start-
zur Stopposition mit einer definierten Start- und Stopzeit. Es stehen 12
Tasks flir den Einfahrvorgang und 12 Tasks flir den Ausfahrvorgang zur
Verfligung. Das bedeutet man kann 24 verschiedene Bewegungsablaufe
programmieren.
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Ein Task enthalt folgende Informationen:

Wert Bereich
Tasknummer 1-12
Fahrwerk Aus- oder Einfahren | UP » DOWN
DOWN » UP
Servonummer 1-6
Servoposition START 700us - 2300us
Servoposition STOP 700us - 2300us
Startzeit 0 - 25.0s
Stopzeit 0-25.0s
Ein Beispiel erklart die Funktionsweise:
0 L) - ue
ASK SERVO
- F. : oIy 52
S1TUM = xh
> AR U
STOP [ '

UP » DOWN: Alle Tasks die Sie mit dieser Richtung einstellen laufen ab,
wenn der Fahrwerkschalter am Sender in die ,Ausfahren- Position*
gestellt wird.

Im Beispiel wurde der Doorsequenzer Ausgang 3 ausgewahlt. Das Servo
lauft von der START-POSITION: 1152us (rechter Servo Endpunkt) zur
STOP-POSITION: 1830us (linker Servo Endpunkt).

Das Servo beginnt erst 1.0 Sekunden nach Betatigung des Schalters zu
laufen, die Laufdauer ist 3.0s (Differenz zwischen 1.0s und 4.0s).

0 L) JU = -
a1, =13 L)
STAR P B30
-~ 1 P LT
= IAK .U
STOP 0 '

DOWN » UP: Alle Tasks die Sie mit dieser Richtung einstellen, laufen ab,
wenn der Fahrwerkschalter am Sender in die ,Einfahren- Position* gestellt

wird.
Das Servo lauft in diesem Beispiel sofort nach betatigen des Schalter

(Startzeit 0.0s) innerhalb von 3.0 Sekunden vom linken (1830us) zum
rechten Servo Endpunkt (1152us).
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Werte der Positionen sind abhéngig von Ihren Anlenkungen und werden
individuell im Modell eingestellt. Ihre Fahrwerkstiren sollten dabei mecha-
nisch nicht blockieren. Die im Beispiel verwendeten Zeiten sind ebenfalls
ganz nach Ihren Wiinschen einzustellen.

Die Tasks missen nicht analog zum zeitlichen Ablauf stehen. Zum Beispiel
konnte Task 5 in der zeitliche Abfolge auch vor Task 2 laufen.

Das Beispiel zeigt deutlich wie die Funktion aufgebaut ist. Zusatzliche
Bewegungen oder Zwischenstopps beim Offnen oder SchlieRen der
Klappen kénnen jederzeit eingefligt werden. Man verwendet einfach einen
neuen freien Task. Das Ein- und Ausfahren des Fahrwerks im Modell sollte
dem Original jetzt in nichts mehr nachstehen.

Wichtig: Die erste START POSITION bei UP » DOWN muss immer exakt
mit der letzten STOP POSITION von DOWN » UP Ubereinstimmen. Das
heillt, Zwischenschritte kénnen individuell gemacht werden. Der letzte
Task muss das Servo aber wieder auf die Startposition zurtickfiihren!

Achtung: Sollten ungewodhnliche Servobewegungen im Ablauf zu sehen
sein uberprufen Sie lhre Tasks!

- GEAR UP - OUTPUT OFF:

Der Doorsequenzer der Mercury SRS hat noch eine Zusatzfunktion
eingebaut. Damit ist es moglich einen Kanal abzuschalten wenn das
Fahrwerk eingefahren wird. So kann verhindert werden dass sich das
Bugrad im eingefahrenen Zustand im Rumpf mit dem Seitenruder
mitbewegt und sich mechanisch verhakt.

Geben Sie bei dem MenUpunkt einfach den Ausgang ein, den Sie
abschalten mochten, sobald das Fahrwerk eingefahren wird. Beim
Bestatigen mit der SET-Taste dieses Ausgangs, wird auch gleich die
Stellung des Bugrads eingelernt, die beim Einfahren eingenommen
werden soll.

ACHTUNG: uberprifen Sie nach Beendigung der Einstellarbeiten alle
Ruderfunktionen des Modells mit dem Fahrwerk im ein- und ausge-
fahrenen Zustand. Wird z.B. auf die GEAR UP - OUTPUT OFF Funktion
versehentlich der Héhenruderausgang gelegt, ist das Modell gleich nach
dem Start verloren!
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9.5. Input Mapping

Mit der modernen SRS Bustechnologie ist es mdglich, Kanale fir
bestimmte Funktionen frei zuzuordnen. Die Input Mapping Funktionen
werden am schnellsten im Setup Assistenten zugeordnet, kénnen hier
aber auch manuell zugeordnet werden.

Um einen Kanal zuzuordnen, wahlen Sie mit der SET-Taste die jeweilige
Funktion aus, und bewegen den Steuerknuppel, Drehregler oder Schalter
der zugeordnet werden soll.

Hinweis: Sind im Sender mehr als ein Kanal pro Geber zugeordnet (z.B.
Kanal 2 und 6 fir das Querruder), bewegen Sie den Steuerknlppel
mehrmals aus der Mitte und zuriick bis der gewiinschte Kanal ausgewahlt
ist. Alternativ konnen Sie die Taste | und Il fir die Zuordnung benutzen.

9.6. General Settings

Die meisten Punkte des General Settings Meniis sind bereits unter Punkt
3. erklart. Die noch fehlenden werden hier erklart:

- SET ORIENTATION: Hier wird die Einbaulage der Mercury SRS im
Modell eingelernt. Wie auch im Setup Assistenten muss nach Auswah-
len dieses Menlpunktes lediglich das Heck des Modells angehoben oder
nach unten gedriickt werden. Der Balken zeigt an ob die Neigung
ausreicht. Ist der Balken bis nach rechts ausgelenkt, halten Sie das
Modell still, das Einlernen endet automatisch wenn die PowerBox die
Lage eindeutig erkannt hat.

- Aircraft Type: Auch dieser Punkt wird normalerweise im Setup Assisten-
ten ausgefiihrt. Wenn Sie ihn im General Settings MenU ausfiihren, wird
das Output Mapping zurlickgesetzt und wie in der Tabelle unter 4.2
voreingestellt.
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- GYRO SENSE x4:
Mit dieser Option Iasst sich die Kreiselwirkung vervierfachen. Das ist bei
groRen, trdgen Modellen oft nétig um eine optimale Kreiselwirkung zu
erreichen.

Achtung: Wahlen Sie diese Option nur aus, wenn 100% Kreiselwirkung
nicht ausreichen! Wenn Sie diese Option auswahlen, werden alle Gain
Einstellungen auf 0% zurlickgesetzt!

Starten Sie danach nochmals den Testfly Assistenten und fliegen Sie
das Modell neu ein.

9.7. Factory Reset

Wahlen Sie diese Option aus um die Mercury SRS auf Werkseinstel-
lungen zuriicksetzen wollen. Eine Sicherheitsabfrage verhindert verse-
hentliches zurlicksetzen.

9.8. PC-Control

Mit PC-CONTROL kann die Mercury SRS mit einem PC, einem Tablet
oder einem Mobiltelefon verbunden werden. Damit kann die Mercury
SRS per Update immer auf dem neuesten Stand gebracht werden. Wir
bieten folgende Mdglichkeiten an:

a) Mit dem BlueCom Adpater (iOS: 9021, Android: 9022), einem Mobilte-
lefon und der kostenlosen PowerBox Mobile Terminal App. Die
Mobile Terminal App finden Sie in lnrem App-Store.

b) Mit dem USB Interface Adapter (9020), einem PC und dem PowerBox

Terminal. Das PowerBox Terminal Programm gibt es zum kosten-
losen Download auf unserer Webseite.
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10. Technische Daten

Betriebsspannung:

Stromversorgung:

Stromaufnahme:
Ruhestrom:
Ausgangsspannung:
Strombelastbarkeit:

Dropout Spannung:

Auflésung Servoimpulse:

Framerate einstellbar:
Display:
Servoanschlisse:
Kanale:

Telemetrie:

Abmessungen:

Gewicht inkl. Display und Schalter:

Temperaturbereich:
EMV Prifung:
CE Prifung:

4,0V -9,0vV

2s LiPol/Lilon, 2s LiFePo,

5s NiMH/NiCd,

Betrieb: ca. 99mA

ca. 3pA

5,9V und/oder 7,4V stabilisiert
Spitze 2 x 20A

0,3V

0,5us

12ms, 15ms, 18ms, 21ms
OLED 128x64 Pixel, graphisch
15 Steckplatze

max. 18

Futaba, Jeti, Spektrum, Hott, M-Link,

JR DMSS
93x67x19 mm
115¢g

-30°C bis +75°C
EN 55014-1:2006
2004/108/EG
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11. Abmessungen
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12. Lieferumfang

- PowerBox Mercury SRS

- OLED-Display

- Sensor Schalter

- 3 Patchkabel 3-adrig, 200mm
- 8 Befestigungsschrauben

- Bedienungsanleitung in Deutsch und Englisch

Optional:

- GPS Sensor
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13. Servicehinweis

Um unseren Kunden guten Service bieten zu kénnen, wurde ein Support
Forum, fir alle Fragen die unsere Produkte betreffen, eingerichtet. Das
entlastet uns stark um nicht immer wieder haufig auftretende Fragen erneut
beantworten zu missen und gibt Ihnen die Méglichkeit schnelle Hilfe zu
erhalten. Die Antworten sind vom PowerBox Team, das garantiert auch
die Richtigkeit der Antworten.

Nutzen Sie das Support Forum bevor Sie uns telefonisch kontaktie-
ren!

Sie finden das Forum unter folgender Adresse:

www.forum.powerbox-systems.com

14. Garantiebestimmungen

PowerBox Systems legt bei der Entwicklung und der Fertigung besonde-
ren Wert auf héchsten Qualitatsstandard, garantiert ,,Made in Germany*!
Wir gewahren deshalb auf die PowerBox Mercury SRS eine Garantie
von 36 Monaten ab dem Verkaufsdatum. Die Garantie besteht darin, dass
nachgewiesene Materialfehler von uns kostenlos behoben werden. Wir
weisen vorsorglich darauf hin, dass wir uns vorbehalten, das Gerat
auszutauschen, wenn eine Reparatur aus wirtschaftlichen Grinden nicht
moglich ist.
Eventuelle Reparaturen die wir fur Sie in unserem Service durchgefiihrt
haben, verlangern den Gewabhrleistungszeitraum nicht.
Falsche Anwendung, z.B. durch Verpolung, sehr starke Vibrationen, zu
hohe Spannung, Nasse, Kraftstoff, Kurzschluss, schlieRt Garantieansprii-
che aus. Fur Méangel, die auf besonders starke Abnutzung beruhen, gilt
dies ebenfalls.
Far Transportschaden und Verlust Ihrer Sendung kénnen wir keine Haftung
Ubernehmen. Im Gewahrleistungsfall senden Sie uns das Gerat zusam-
men mit dem Kaufbeleg und einer Fehlerbeschreibung an die folgende
Adresse ein.

Service Adresse:

PowerBox-Systems GmbH
Ludwig-Auer-StraRe 5
D-86609 Donauwdrth

Germany
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15. Haftungsausschluss

Sowohl die Einhaltung der Montagehinweise, als auch die Bedingungen
beim Betrieb der PowerBox Mercury SRS sowie die Wartung der gesamt-
en Fernsteuerungsanlage kénnen von uns nicht iberwacht werden.

Daher Ubernehmen wir keinerlei Haftung fir Verluste, Schaden oder
Kosten, die sich aus der Anwendung und aus dem Betrieb der PowerBox
Mercury SRS ergeben oder in irgendeiner Weise damit zusammen
hangen koénnen. Soweit es gesetzlich zulassig ist, wird die Pflicht zur
Schadensersatzleistung, gleich aus welchen rechtlichen Griinden, auf den
Rechnungsbetrag der Produkte aus unserem Haus, die an dem Ereignis
beteiligt sind, begrenzt.

Wir wiinschen Ihnen Erfolg beim Einsatz Ihrer neuen Mercury SRS!

Donauwérth, im April 2016
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PowerBog( }§ ystems

World Leaders in RC
Power Supply Systems

PowerBox-Systems GmbH
zertifiziert nach DIN EN ISO 9001:2008

Ludwig-Auer-Strale 5
D-86609 Donauworth
Germany

Tel: +49-906-22 55 9
Fax: +49-906-22 45 9
info@PowerBox-Systems.com

www.PowerBox-Systems.com
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