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RC-Modellhubschrauber sind kein Spielzeug! Die Rotorblatter drehen mit hohen Geschwindigkeiten. Ein
unsachgemaBer Gebrauch kann zu potentiellen Risiken und schweren Verletzungen fiihren. Es ist zwingend
erforderlich, dass die allgemeinen Sicherheitsregeln im Umgang mit RC-Modellen sowie die 6rtlichen Gesetze und
Vorschriften beachtet werden. Diese konnen Sie bei Modellflugvereinen in Ihrer Nahe oder den Modellflug-
Dachverbanden erfragen.

Achten Sie auf lhre eigene Sicherheit sowie auf die Sicherheit anderer in Ihrer Umgebung, wenn Sie unser Produkt
benutzen. Fliegen Sie ausschlieBlich in freien Gebieten, weit entfernt von anderen Personen. Benutzen Sie RC-
Flugmodelle niemals in unmittelbarer Nahe zu Wohngebieten oder Menschenansammlungen. Fliegen Sie auf keinen
Fall iber Menschen. RC-Flugmodelle kdnnen aus verschiedensten Griinden, wie mangelhafter Wartung, Pilotenfehlern
oder Funkstérungen ausfallen oder abstlrzen und dadurch zu schweren Unféllen fiihren. Die Piloten sind voll
verantwortlich fur ihr Handeln und fir durch den Betrieb ihrer Flugmodelle entstehende Beschadigungen und
Verletzungen.

Lesen Sie die folgende Bedienungsanleitung vor der ersten Inbetriebnahme des NANOBEAST griindlich durch
und stellen Sie das System entsprechend der gegebenen Hinweise sorgfaltig ein. Lassen Sie sich fiir die Einstellung
genuigend Zeit und kontrollieren Sie jeden Schritt auf seine Richtigkeit. Achten Sie auch auf einen mechanisch
sauberen und einwandfreien Aufbau Ihres Modellhelikopters. Ein falsch eingestelltes System kann zu schweren
Unféllen sowie zur Beschadigung des Modells fihren.

RC-Modelle bestehen aus vielen elektronischen Prazisionskomponenten. Es ist wichtig, das Modell von Feuchtigkeit
und anderen Fremdstoffen fernzuhalten. Wird das Modell Feuchtigkeit jeglicher Art ausgesetzt, kann dies zu
Fehlfunktionen fiihren, welche Abstiirze mit sich bringen konnen. Fliegen Sie auf keinem Fall bei Regen oder extremer
Luftfeuchtigkeit!

Achten Sie beim Betrieb des Helikopters mit dem NANOBEAST auf eine ausreichend dimensionierte und
stabile Empfangerstromversorgung. Durch die direkte Anlenkung der Rotorblatthalter ohne Paddelstange sind die
Servos erhohten Stellkraften ausgesetzt und durch das zwischengeschaltete elektronische Kreiselsystem werden die
Servos wesentlich 6fter angesteuert als bei herkommlicher Verwendung. Diese Faktoren lassen den Stromverbrauch
im Vergleich zu einem Helikopter mit Paddelstange extrem ansteigen!

Setzen Sie das NANOBEAST vor und wahrend des Betriebes keinen extremen Temperaturschwankungen aus.
Warten Sie vor dem Einschalten einige Zeit, damit sich die Elektronik akklimatisieren kann.

Das NANOBEAST besteht aus hochempfindlichen elektrischen Komponenten deren Betriebsfahigkeit durch
starke Vibrationen oder elektrostatische Entladungen eingeschrankt werden kann. Sollten Sie derartige Storfaktoren
an Ihrem Modell feststellen, ist die Benutzung des NANOBEAST solange einzustellen, bis die Stérungen
beseitigt wurden.

Beim Betrieb von Elektromodellen mit,Singleline” Empfangern ist darauf zu achten, dass wahrend der Einstellarbeiten
der Elektromotor nicht ungewollt anlaufen kann, falls der Motorsteller direkt am NANOBEAST angeschlossen
ist. Stecken Sie fiur die Dauer der Einstellarbeiten den Elektromotor nicht am Motorsteller an oder koppeln Sie vor der
ersten Inbetriebnahme den Elektromotor vom Rotorsystem ab um zu verhindern, dass der Motor ungewollt anlduft
und dabei den Helikopter in Bewegung versetzt. Priifen Sie genau nach, ob der Motorsteller korrekt arbeitet und
stellen Sie sicher, dass der Motor nicht anlduft wenn die Sendeanlage ausfillt (z. B. durch Verwendung der Failsafe
Funktion von Empfanger und NANOBEAST).



+ Das NANOBEAST kann mit Hilfe der AttitudeControl Funktion (optional erhéltliche Horizontstabilisierung)
als Flughilfe fur Anfanger eingesetzt werden, indem die Bewegungsfreiheit des Helikopters eingeschrankt wird und
ein elektronischer Regelkreis den Helikopter stabilisiert. Dies sorgt jedoch nicht daftir, dass der Helikopter stets
gefahrlos geflogen werden kann! Durch falsche Steuereingaben kann der Helikopter auch bei Verwendung von
AttitudeControl abstlirzen oder in eine Lage gebracht werden, in der der Pilot die Orientierung verliert. Darliber
hinaus kann der Helikopter durch duBere Einflisse abdriften und es ist nicht gewahrleistet, dass der kiinstliche
Horizont des Gerdts den Helikopter grundsatzlich in jeder Situation stabilisiert. Durch Einflisse wie starke
Temperaturschwankungen oder Vibrationen kdnnen die Sensoren falsche Messergebnisse liefern und in dessen
Folge die Lageberechnung des Systems verfdlschen. Es wird nicht garantiert, dass das System immer korrekt
funktioniert. Der Pilot ist selbst verantwortlich fiir die Kontrolle des Helikopters und damit auch fiir den Einsatz des
Systems. Beachten Sie auch, dass das System technisch bedingt den Helikopter nicht absolut auf der Stelle halten
kann. Die grundsétzlich instabile Tendenz eines Helikopters sorgt dafiir, dass das Modell auch mit AttitudeControl
immer in eine bestimmte Richtung wegfliegen wird. Durch dussere Einfliisse wie Wind o.4. kann dies noch verstarkt
werden. Hinzu kommen Messungenauigkeiten der Sensoren, welche die Lagebestimmung verfalschen kénnen. Sie
mussen stets in der Lage sein, das System auszuschalten und die vollstdndige Kontrolle Gber den Helikopter
tibernehmen zu kénnen.

Wenden Sie sich unbedingt an einen erfahrenen Modellpiloten, der Sie tber die Kontrolle und den Umgang mit
Modellhelikoptern unterweist. Auch ein Flugtraining mit Hilfe von Modellflugsimulationen am PC kann den Einstieg
in den Flugmodellsport erleichtern. Wenden Sie sich an den 6rtlichen Fachhandler, wenn Sie technische Beratung
benotigen oder Probleme wahrend des Betriebs mit unserem Produkt auftauchen sollten.

Die AttitudeControl Rettungsfunktion (optional erhdltlich) soll das Fliegen von Modellhelikoptern erleichtern,
indem die Kontrolle kurzzeitig an das System tibergeben werden kann, falls der Pilot die Orientierung verliert. Durch
den eingebauten kiinstlichen Horizont kann das System den Helikopter in eine nahezu horizontale Lage bringen, so
dass der Pilot Zeit gewinnt, um sich neu zu orientieren. Es kann nicht garantiert werden, dass das Modell dadurch
grundsatzlich vor einem Absturz bewahrt wird. Abhdngig von der momentanen Fluglage und der Geschwindigkeit
des Modells sowie abhangig davon, wie schnell die AttitudeControl eingeschaltet wird, kann das Modell dennoch
abstirzen. Halten Sie unbedingt die allgemeinen Sicherheitsregeln fiir den Umgang mit RC-Modellen ein. Der Pilot
ist selbst verantwortlich fiir die Kontrolle des Helikopters und damit auch fiir den Einsatz des Systems. Er muss stets
in der Lage sein, das System auszuschalten und die vollstandige Kontrolle tiber den Helikopter tibernehmen zu
konnen.
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G NANOBEAST

B-AXIS MEMS SENSOR SYSTEM FOR RC-MODELS
BEASTX

Lieber Kunde,
wir gratulieren Dir zum Kauf.

Beim NANOBEAST handelt es sich um eine Steuereinheit fiir kleine und kleinste RC Modellhubschrauber
ohne Hilfsrotorebene. Durch die integrierten Kreiselelemente wird der Helikopter weitestgehend stabilisiert,
so dass er nur den Steuerbefehlen des Piloten folgt. Das Steuergefiihl lasst sich dabei von Zahm bis extrem
Agil einzustellen. So wird das Modell nahezu allen Anspriichen der Piloten gerecht, egal ob Einsteiger oder
3D-Profi. Durch ein kostenpflichtiges Firmware-Upgrade ldsst sich das System zur ,ProEdition” erweitern.
Diese bietet Zusatzfunktionen wie die AttitudeControl zur Lagestabilisierung und Rettung des Modells in
unsicherer Fluglage, sowie eine Bankumschaltung die es erlaubt, zwischen verschiedenen Parametersatzen
im Flug umzuschalten.

Zur Grundeinstellung und Abstimmung des Systems wird ein Computer (Windows/mac) oder ein Smartphone
oder Tablet (iOS/Android) mit Bluetooth LE benétigt. Abhdngig von der verwendeten Technologie benétigst
Du dann noch entweder ein USB2SYS (fiir Computer) oder BLE2SYS (fiir Smartphone/Tablet) Interface.
Dieses liegt nicht bei und muss separat erworben werden! Die Konfiguration erfolgt dann tber die StudioX
Software, welche kostenlos zum Download angeboten wird.

STUDIOX.BEASTX.COM

Diese Anleitung ist ein kurzer Wegweiser fiir die ersten Schritte. Die Bedienung der StudioX Software und
Konfigration des Helis wird durch Hinweise in der Software selbst und tiber Weblinks erklart. Eine ausfihrliche
Anleitung zur Konfiguration des Helis, sowie Installation und Verwendung der Software findest Du unter:

WIKI.BEASTX.COM

Technische Daten

Abmessungen: 32x20x 10 mm
Gewicht: 589
Empfangeranschlisse: Spektrum®/JR® Einzelsatellit, Summensignalanschluss fiir Graupner® HOTT,

Futaba® SBus, Jeti® exBus, FlySky® iBus, FrSky® SRXL, Multiplex® SRXL,
JR® XBus (B), Spektrum® SRXL, Align® iBus, SPPM Summensignal
Eingangsspannung: 4,8 - 6 Volt
Empfohlene HeligroRe: 180er - 250er Elektroheli
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Lieferumfang
« NANOBEAST Steuereinheit
« Patchkabel fiir Summensignalempféanger
+ 3MKlebepad
+ Anleitung

Benotigtes Zubehor

Designed for

Art.-Nr.: BXA76007

USB2SYS USB Interface fiir die
Konfiguration tiber PC/mac

) Bluetooth

Art.-Nr.: BXA76015

BLE2SYS Bluetooth LE Interface
fur die Konfiguration mit Tablet
oder Smartphone (Android/iOS)

Links zu verfiigbaren Apps findest Du unter STUDIOX.BEASTX.COM.

# Download on the
« App Store

Optionales Zubehor

Art.-Nr.: BXA76901

Mit dem NANO Servo Connection Kit lassen sich
Servos mit normal gro3en Servosteckern an das
NANOBEAST anstecken. Bitte beachte, dass
die kleinen weif3en Stecker und die diinnen Kabel
keine hohen Strome tibertragen kénnen.

[ GETITON
>\ Google Play

Art.-Nr.: BXA76902
Mit dem separat erhéltlichen NANO Light
Programmer kdnnen einige Einstellungen schnell
und einfach auf dem Flugfeld durchgefiihrt werden.
Weitere Infos dazu findest Du in der ausfiihrlichen
Anleitung unter WIKI.BEASTX.COM.



Das NANOBEAST kann wahlweise flach oder hochkant eingebaut werden.

Die wei3e Steckerleiste muss entweder nach vorn oder nach hinten zeigen. Die Sensorachsen (Gehausekanten des
Geréts) mussen absolut parallel zu den drei Drehachsen ausgerichtet sein. Das Gerat darf aber seitlich versetzt angebracht
werden, es muss nicht genau auf den Drehachsen liegen.

Insgesamt ergeben sich 8 mdgliche Einbaulagen:

= = - 1=

flach, Deckel oben, Stecker nach vorn hochkant, LED oben, Stecker nach vorn
I
o 7 -
~ 1
e i <l
flach, Deckel oben, Stecker nach hinten hochkant, LED oben, Stecker nach hinten
= E
—— < |—@
SN S
flach, Deckel unten, Stecker nach vorn hochkant, LED unten, Stecker nach vorn
— Z - e el
= B
_F -.ﬁé 5?—‘ B =
= —
flach, Deckel unten, Stecker nach hinten hochkant, LED unten, Stecker nach hinten

Verwende zur Befestigung eines der beiliegenden 3M Klebepads. Achte spéter beim Verlegen der Kabel darauf, dass die
Kabel zugspannungsfrei befestigt werden! 3



2. EMPFANGERANSCHLUSS

Empfanger mit Summensignal-Ausgang (ibertragen samtliche Steuerbefehle/Kanéle Uber eine Leitung. Verbinde den
Summensignal-Ausgang vom Empfanger mit dem Signaleingang Dlam NANOBEAST (liber das beiligende Patchkabel).
Wenn Du einen SPEKTRUM® oder JR® Einzelsatellit verwendest, so kannst Du diesen direkt am Anschluss SAT einstecken.
Verwende hier das vom Hersteller mitgelieferte Kabel (die Pin-Belegung am Anschluss SAT entspricht der Vorgabe von

SPEKTRUM®).

DI = Summensignal-Empféanger
T~

s

‘ ny
S

! EIE HER

DSMX/DMSS (RJO1)
Satellitenempfanger

Unterstiitzte Empfiangertypen/Ubertragungsprotokolle
+ SRXL: JR® XBus (Mode B), Multiplex® SRXL (V1+V2), Jeti® UDI, Graupner/SJ® HOTT SUMD, Spektrum® SRXL
- Futaba® SBUS
- Einzelsatellit (Spektrum® DSM2/DSMX, JR® RJ-01 DMSS)
« Jeti® EXBUS
« ALIGN/FlySky iBus
« PPM-Summensignal (SPPM)

Befestige den Empfanger am Heli und achte darauf, dass die Kabel oder Antennen nicht in drehende Teile gelangen
kénnen. Stecke den Motorsteller zur Stromversorgung an den Anschluss [1]. Achte dabei auf die korrekte Polung des
Stecksystems! Achte ausserdem darauf, dass die BEC Spannung in einem Bereich von 4,8 - 6 Volt liegt!

Um bei einem Spektrum® Einzelsatellit den Bindevorgang auszuldsen, stecke den Bindestecker (Bind-Plug) an den
[SYS] Anschluss. Schalte dann die Stromversorgung ein, die gelbe LED am Satellit sollte jetzt schnell blinken. Starte
den Bindevorgang am Fernsteuersender. Entferne nach erfolgreichem Bindevorgang den Bindestecker. Der JR® RJO1
Einzelsatellit l3sst sich binden, indem Du am Sender der Bindevorgang ausgelost, bevor die Empfangerstromversorung
eingeschaltet wird. Schalte dann einfach ein und der Sender bindet sich sofort und automatisch mit dem Satelliten.

Zum Binden der anderen Empfangertypen halte Dich an die Hinweise des Herstellers!
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Lege ein neues Modell mit mehreren Flugphasen im Fernsteuersender an, um den Motor, das Pitch und den Heckkreisel an
verschiedene Flugsituationen anpassen zu kénnen.

Model Select

Shape 58

TRex 450 Spart
TRe:x 430L Dominator
TRex G0N

TRex FO0E

TRe:x= A00L Daminator

Model Name BACK

Mame: fu ModeL

=SS s

Airplane

Model Type LLI:T

Helicopter Sailplane

Es diirfen keinerlei Mischfunktionen auf den Kanalausgdngen aktiv sein. Insbesondere darf im Sender keine
Mischfunktion fir die Taumelscheibenservos aktiv sein. Deaktiviere alle nicht bendtigten Steuerkandle. In der
Grundkonfigurationen werden nur Pitch, Roll, Nick, Heck, der Motorkanal und ein Kanal fir den Heckkreisel benétigt.

LIZT

[xIx]

Swashplate Type Flight Hode Setup Fitch
E _o* oo
= Servos l20v PIT, Switch 1: Switch G 2z Z3n =
3 Serwvos 135° AIL Suiteh 2: Inhibit o 3 SoR
32 Setwvos 140° Haold Switch: Switch & 4 PSx
2 Servos 07 o100
4 Servas 309 ELE AN =] g :::::
2 Gervos 1307 Marmal FEST Made: NORMAL —

Jede Steuerfunktion muss genau einen Servoausgang bedienen. Die Servowege missen auf 100% stehen und es
darf keine Trimmung verwendet werden. Veréndere fiir die Einstellarbeiten nicht die Pitchkurven. Die Gaskurven und
Einstellungen des Motorkanals kénnen entsprechend an das Modell angepasst werden. Fir die Grundeinstellung des
Systems sollte der Gaskanal aber blockiert werden kénnen.

Nur der Pitchkanal darf

angesteuert werden, wenn |
Pitch betédtigt wird. |
as

Entsprechendes gilt fiir
Nick, Roll und Heck.

G CRE———/JITHR Travel
° BIL e oo o0 1
@ E——ELE 100 100 100

0 C——JRUD  THRAIL (53
0 —IGER
o S rr | 120 100 100 |
0 C——nkE T ARTAREA

[ — s |
o C—F—Axd

Entferne fiir die Dauer der Einstellarbeiten aus Sicherheitsgriinden den Motor vom Hauptgetriebe! Deaktiviere
zusatzlich die Ansteuerung des Motorkanals Uiber den Schalter fiir die Autorotation (Throttle HOLD), damit der Motor
nicht anlauft wenn der Pitchkntppel bewegt wird.



4. STUDIOX

Das NANOBEAST verfiigt (iber eine serielle Schnittstelle die mit dem Buchstaben [SYS] gekennzeichnet ist. Uber ein
Standard Servokabel wird das USB oder Bluetooth Interface (separat erhdltlich) mit dieser Schnittstelle verbunden. Achte dabei
unbedingt auf polungsrichtigen Anschluss! Das Interface versorgt das NANOBEAST nicht mit Strom. Die Versorgung
muss tiber das BEC des R/C Motorstellers erfolgen, der am Anschluss [1] angesteckt wird.

—-

SYS = Programmier-Interface

BEASTX

% Bluetooth’

WWW.BEASTX.COM
uUsSB2SsYSs

Lade Dir die fiir Deinen Computer oder Dein Smartphone/Tablet passende App herunter und installiere Sie auf dem Endgerat.
Gehe dazu auf die Webseite STUDIOX.BEASTX.COM.Dort findest Du auch einen Linkzu WIKI.BEASTX.COM
wo Du ausfiihrliche Hinweise zur Installation der Apps und Inbetriebnahme des Interface findest.

Starte jetzt StudioX. Wenn das USB2SYS Interface am Computer angesteckt ist, stelle sicher, dass der zugehorige
Anschlussname in der Auswahlbox ausgewdhlt ist. Falls du das Interface erst nach dem Start der Software angesteckt hast,
klicke auf SUCHEN um die Liste zu aktualisieren. Ublicherweise wird dabei der passende Anschluss automatisch ausgewéhlt.
Wenn Du nicht weif3t, welches der richtige Anschluss ist, dann stecke das Interface ab, warte kurz und klicke SUCHEN, um
die Liste zu I6schen. Stecke es wieder an, warte kurz und klicke nochmals SUCHEN. Jetzt sollte der passende Port ausgewahlt
sein. Verbinde dann das USB2SYS mit dem [SYS] Anschluss an Deinem NANOBEAST und schalte es ein. Klicke jetzt
auf VERBINDEN, um das Gerét auszulesen und Zugriff auf die einzelnen Einstelloptionen zu haben.

Verbinde das BLE2SYS Interface mit dem [SYS] Anschluss des NANOBEAST und schalte es ein. Starte die StudioXm
App. In der Auswahlbox sollte das BLE2SYS Interface automatisch auftauchen. Falls nicht, klicke auf die Box und wéhle
das BLE2SYS aus. Falls Du keinen passenden Eintrag findest, driicke die SUCHEN Schaltfliche und warte bis der Vorgang
abgeschlossen ist. Das kann ein paar Sekunden bis zu ein paar Minuten dauern. Wenn die Box sofort wieder leer ist, dann ist
moglicherweise die Bluetooth Funktion an Deinem Smartphone/Tablet deaktiviert oder die App hat keine Zugriffsrechte fiir
Bluetooth! Uberpriife in diesem Fall die Einstellungen des Geréts.

6



Suchen

Empfanger Init

Firmware Update

Der erste Einstellschritt ist das Anlernen des verwendeten Empfangertyps/Fernsteuersystems und der Belegung der
Steuerfunktionen. Wihle dazu auf der Ubersichtsseite von StudioX die Option STEUERSIGNALE aus.

Empfanger Init

Steuersignale

=

Backup und Presets




Automatische Erkennung des Fernsteuersystems

Damit der angesteckte Empfangertyp erkannt werden kann, muss der Fernsteuersender eingeschaltet und mit dem
Empfanger gebunden sein. Stelle auch sicher, dass die Grundeinstellung des Sender wie in Kapitel 3 beschrieben
durchgefiihrt wurde. Driicke auf SUCHEN, um den Scan-Vorgang zu starten. Anhand der Farbe der Status LED sowie in der
Display Anzeige sieht man, nach welchem Empféngertyp gerade gesucht wird.

Belegung der Steuerfunktionen

Sobald der entsprechende Typ erkannt wurde, 6ffnet sich eine Abfrage, wie die Funktionsbelegung durchgefiihrt werden
soll. Hier hast Du die Wahl zwischen einer automatischen VOREINSTELLUNG oder der manuellen Zuweisung (falls Du
spater den Empfangertyp nochmals anlernst, kannst Du die Funktionsbelegung auch ohne Anderung UBERSPRINGEN). Die
vorkonfigurierten Funktionsbelegungen richten sich nach dem jeweils erkannten Signalprotokoll und Fernsteuersystem. Sie
lauten wie folgt:

-4 -Spektrum® DSM2/DSMX oder JR RJ-01 DMSS Einzelsatellit

GAS ROL NCK HCK KRE PIT K7

Motor Roll Nick Heck Kreisel Pitch Rettung*

- +-Futaba® SBus/SBus2 kompatibler Empfanger

1 2 3 4 5 6 7

Roll Nick Motor Heck Kreisel Pitch Rettung*

- +:-Multiplex@ SRXL v1 und v2, JR® XBUS Mode B, JETI° UDI 12 + 16ch

1 2 3 4 5 6 7

Roll Nick Heck Pitch Motor Kreisel Rettung*

- .:-Graupner@’ SUMD

1 2 3 4 5 6 7

Pitch Roll Nick Heck Rettung* Motor Kreisel




-@-Spektrum® SRXL

GAS ROL NCK HCK KRE PIT K7
Motor Roll Nick Heck Kreisel Pitch Rettung*

~®-PPM Summensignal (SPPM)

1 2 3 4 5 6 7

Pitch Roll Nick Heck Kreisel Motor Rettung*

* Rettungsfunktion (AttitudeControl) nur bei der PROEDITION Firmware aktiv

Falls die vorgegebene Belegung nicht zu der Belegung von Deinem Sender passt oder Du eine andere Schalterbelegung
wiinscht, kannst Du die Funktionen der Reihe nach einlernen. Wahle dazu EINLERNEN und bewege dann entsprechend

der Anzeige in der App die Steuerkniippel/Schalter der Reihe nach. Beachte, dass sich dabei immer nur ein Steuerkanal am
Sender bewegen darf, andernfalls kann das NANOBEAST nicht erkennen, welchen Kanal Du fiir die jeweilige Funktion
verwenden willst. Dies betrifft insbesondere den Gas- und Pitchkanal, welche beim Helimodell tiblicherweise simultan vom
Pitchknlippel angesteuert werden. Um diese beiden Funktionen separat einlernen zu kdnnen, blockiere den Gaskanal z.B. tiber
den Schalter fiir die Autoration. Lerne dann zuerst das Pitch ein und gib dann den Gaskanal wieder frei, um im Anschluss auch
den Gaskanal einlernen zu kénnen (das Pitch wird dann nicht mehr beriicksichtigt, weil es schon angelernt wurde).

Bewege Pitch Bewege Roll

Motor Failsafe

Zu guter letzt muss noch die Failsafe Position fiir den Gaskanal/Motor eingestellt werden. Bringe dazu das Gas auf die
Position, wo der Motor abgeschaltet ist. Wahle dann (nach Einstellen der Funktionsbelegung) in der App bei der Frage
nach der Failsafe Einstellung WEITER aus und bestatige die Failsafe Position anschlieBend unten bei der Anzeige des
Kanalwerts mit Position SETZEN.

ACHTUNG: Zur Failsafe Einstellung wird der Gas Ausgang [1] aktiv durchgeschaltet. Der Motor kénnte also
anlaufen, wenn das Gas auf der falschen Position steht! Falls Du noch nicht sicher bist, welche Position die richtige
ist, oder Du den Motorregler an dieser Stelle Gber den Gaskniippel programmieren willst, kopple den Motor vom
Hauptgetriebe ab.



Nach dem Einschalten oder nach Durchfilhrung der Empfangereinstellung warte, bis die Initialisierung vollstandig
abgeschlossen ist.

Kalibrierung der Kalibrierung der
Steuerknlippel Sensorpositionen Betriebsmodus
Status LED blinkt rot Status LED dauerhaft rot Status LED leuchtet
Steuerkniippel nicht Helikopter nicht bewegen! blau oder violett
bewegen!

Wahle zum Durchfiihren der Grundeinstellung die Schaltfliche GRUNDEINSTELLUNG (solange die Initialisierung nicht
abgeschlossen ist, sind manche Schaltflachen gesperrt!).

Empfanger Init

' o
Steuersignale

Kreisel: 160 HL

=

Steversignale Grundeinstellung

= v
: m >
Backup und Presets. Backup und Presets Parameter

Einbaulage
Stelle die Einbaulage im StudioX so ein, dass sie der tatsachlichen Einbaulage auf Deinem Heli entspricht.
Wahle dann WEITER.

Ansteuerfrequenzen und Pulslange der Servos
Stelle die Ansteuerfrequenz fiir die Taumelscheibenservos, die Pulsweite fiir das Heckservo, sowie die Ansteuerfrequenz fiir das
Heckservo an den entsprechenden Punkten ein. Betétige jeweils WEITER um zum néchsten Mentipunkt zu gelangen.

Wenn Du die optimale oder maximal zuldssige Ansteuerfrequenz der Servos nicht kennst, stelle nie mehr
als 50Hz ein! Je hoher die Ansteuerfrequenz ist, umso besser ist die Flugperformance des NANOBEAST.
Allerdings muss sichergestellt sein, dass die Servos mit einer erhdhten Ansteuerfrequenz betrieben werden drfen.
Andernfalls konnten die Servos beschadigt werden!

Unter WIKI.BEASTX.COM haben wir ein Liste mit Daten zu den gebrduchlichsten Servotypen
zusammengestellt. Verwende immer eine Pulsweite von 1520 ps, auBBer Du verwendest ein spezielles Kreiselservo das
ausdriicklich mit einer reduzierten Pulsweite betrieben werden muss (nur solche Servos konnen Ubrigens mit einer
extrem hohen Frequenz von 560 Hz betrieben werden!).
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Heckservo und Heckrotor

1. Stecke das Heckservo am Ausgang [2] vom NANOBEAST an und montiere das Ruderhorn/Servokreuz méglichst
in einem 90° Winkel zum Heckanlenkgestange. Justiere das Anlenkgestange so, dass die Heckschiebehilse mechanisch
korrekt positioniert ist. Idealerweise sollte sie in 90° Position des Servos mittig auf der Heckrotorwelle stehen und die
Heckrotorblatter sollten in dieser Position etwas positiven Anstellwinkel entgegen dem Rotordrehmoment haben (z.B. 5°
nach rechts bei einem Heli mit rechtsdrehendem Rotor).

2. Steuere den Heckrotor (vorsichtig) mit dem Hecksteuerkniippel und priife die Steuerrichtung. Wenn der Steuerknippel
das Heck falsch ansteuert, drehe die Servolaufrichtung tGber die Servoumkehr im Fernsteuersender um.

Richtig Falsch
t 1t L 2 2R 4
e \
Steuerknuippel rechts
Rotor schiebt das Heck nach links, Rotor schiebt das Heck nach rechts, der Heli
der Heli wiirde nach rechts drehen wiirde nach links drehen
- 100 CE——21THF. Reverse ILIZT
IRl

OC———IELE | HH

Wenn der Steuerkntippel das Heck falsch ansteuert, UE—F—RUD  THR AIL ELR GYR

drehe die Servolaufrichtung iiber die Servoumkehr im o ——ey
Fernsteuersender um. o——ma: B 8B E
{{ele] m— ]
{[ele] m— ]

3. Sobald sich das Servo beim Steuern in die richtige Richtung bewegt, ist die interne Steuerrichtung vom NANOBEAST
zu prifen und ggf. einzustellen: Wenn der Hecksteuerkntippel nach rechts, gesteuert wird, dann muss die Status LED blau
leuchten und in der Software muss ,rechts” angezeigt werden. Wenn der Hecksteuerkniippel nach links gesteuert wird, dann
muss die Status LED rot leuchten und in der Software muss,links” angezeigt werden. Wenn diese Anzeige verkehrt herum ist,
(also rot = rechts und blau = links) drehe die interne Steuerrichtung durch die Auswahl von NORMAL oder UMGEDREHT um.
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Falsch

Steuerknuppel rechts

Halte unbedingt die vorgegebene Reihenfolge ein! Stelle immer erst die Servolaufrichtung korrekt ein

und prife dann die Steuerrichtung vom NANOBEAST. Die interne Steuerrichtung é@ndert nicht die
Servolaufrichtung! Diese dient nur dazu, dass der Heckkreisel beim Korrigieren der Fluglage das Heck in
die richtige Richtung steuert. Gehe beim Priifen und Einstellen der Steuerrichtungen sehr gewissenhaft vor. Eine
falsche Steuerrichtung kann zum Absturz fiihren!

4. Stelle jetzt die Wegbegrenzung ein. Steuere dazu das Servo mit dem Steuerkniippel vorsichtig an die Endpositionen und
reduziere/vergroBRere die beiden Werte fiir rechts und links, so dass die Wegbegrenung optimal eingestellt ist, d. h. das Servo
sollte sich gerade soweit bewegen, dass die Heckschiebehiilse nicht ansteht und das Servo nicht blockiert. Falls der Heckrotor
extreme Anstellwinkel zuldsst, kann auch weniger Steuerweg sinnvoll sein!

5. Wenn Du den Hecksteuerkniippel voll nach rechts oder links bewegst, sollte die Status LED am NANOBEAST
dauerhaft leuchten und das Label,rechts” oder, links” sollte in entsprechender Farbe unterlegt sein. Wenn der Steuerkniippel
nicht weit genug ausschlagt, wird die Anzeige,,mehr Ausschlag!” erscheinen. In diesem Fall vergroBere den Steuerausschlag/
Servoweg im Fernsteuersender fiir beide Richtungen genau so weit, dass die Status LED gerade von blinkend auf dauerhaft
leuchtend wechselt bzw. das Label in der Software ,OK” anzeigt, wenn der Kniippel die Maximalposition erreicht. Hinweis:
Stelle den Servoweg aber nicht zu grof3 ein. Wenn die LED schon lange vor der Maximalposition leuchtet, reduziere den
Ausschlag im Sender entsprechend.

sgl:l..__lg:s Servoweq [MEHL
mehr Ausschiag! = s3 1e0 10T 10
100 ——FIR 170 10z |00 THD a0
oo —— GRE GR HR SR FUI
-100 ke
100 100 (o0 100 100
e 100 100 100 100 100
- 100 CE—— kK KE K7 KE K3 KO

Steuerknlppel rechts

-l CE——GAS Servoweq MEHLT
0GR
SC—F—IHR &0 100 oo T3 100
10—tk 110 100 |00 T59 |00
100 ——grw GRS AR HROSROFW
100 ke
100 100 100 100 100
10— k7 100 100 100 100 |00
- 100 CE—— k% KE K7 KT k3 Ko
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Taumelscheibenmischung

Fir die meisten Helikopter kann die Voreinstellung von 120° bestehen bleiben. Die benétigte Taumelscheibenmischung steht im
Handbuch des Hubschraubers.

Verwende niemals die Taumelscheibenmischung des Fernsteuersenders, selbst wenn der Helikopter eine
elektronsiche Mischung erfordert! Deaktiviere jegliche Art von Mischung auf die Taumelscheibenservos oder wahle im
Sender eine mechanische Mischung (oft als “normal’, “H1” oder "1 servo” bezeichnet). Jeder Steuerkniippel muss im Sender
genau einen Steuerausgang ansteuern. Fir die Taumelscheibenmischung ist allein das NANOBEAST zustdndig!

Stecke im Anschluss die Servos entsprechend folgender Abbildung an den Ausgéngen [3] bis [5] an. Bei einer elektronischen
Mischung werden die beiden Rollservos bei [4] (=links) und [5] (=rechts) angesteckt. Wenn mechanisch gemischt wird
(mCCPM) kommt das Rollservo an [4] und das Pitchservo an [5]. Das Nickservo kommt immer an den Anschluss [3].

S +- mCCPM eCCPM

4 5 & 5
) @ ) ’ O
3 3 3 3
90°

120° 140°

£

[1] = Motorsteller [2] = Heckservo [3] =Nickservo [4] = Rollservo links [5] = Rollservo rechts

Flugrichtung

Achte beim Verlegen der Kabel darauf, dass diese am NANOBEAST zugspannungsfrei anliegen. Verlege sie
in einer losen Schleife und befestige sie nach ca. 5 - 7cm am Chassis des Modells. Verwende in unmittelbarer Nahe
zu der Stelle, an der die Kabel in das NANOBEAST eingesteckt sind, keinen Schrumpf- oder Gewebeschlauch
um die Kabel zu biindeln oder zu ummanteln. Dies macht die Kabel steif und unflexibel und kann dazu fiihren, dass
Vibrationen auf das NANOBEAST tbertragen werden und dadurch die Funktion beeintrachtigt wird.

13



Ausrichtung der Taumelscheibenservos

Im néchsten Schritt trimmen wir die Servomittenpositionen, so dass die Servohebel in perfektem 90° Winkel zu den
Anlenkgestangen stehen. Das ist notwendig, weil sich tiblicherweise die Servokreuze mechanisch nicht so genau auf das
Servo aufstecken lassen, dass die Position von vorn herein perfekt passt. Wenn alle Servos passend ausgerichtet sind, fiihre die
mechanische Grundeinstellung des Rotorkopfs durch, betétige dann wieder WEITER.

Wenn die Servos perfekt getrimmt sind, passe die
Anlenkgestange entsprechend der Anleitung des Helis
50 an, dass die Taumelscheibe mittig und im rechten
Winkel zur Hauptrotorwelle ausgerichtet ist und die
Rotorblatter 0° Pitchanstellwinkel haben. Stelle erst die
unteren Gesténge ein, so dass die Taumelscheibe perfekt
ausgerichtet ist und justiere dann den Anstellwinkel

der Rotorblatter mittels der Anlenkgestéange zwischen
Taumelscheibe und Blatthalter.

Falls vorhanden stelle dann noch den Taumelscheiben-
mitnehmer korrekt ein, so dass die Mitnehmerarme bei 0°
Pitch horizontal stehen und die Kugeln fir die Blatthalter-
anlenkgestange exakt 90° zu Blattlagerwelle stehen.

Laufrichtungen der Taumelscheibenservos

0°Pitch

/ Mitnehmer steht horizontal

; P Taumelscheibe horizontal

Taumelscheibe hat in
beide Richtungen
gleich viel Platz

Kugelkdpfe von Innenring
und Blatthalter stehen auf
einer Linie zueinander

Bewege den Pitchsteuerkniippel und prife ob sich die Taumelscheibe auf und ab bewegt. Wenn das nicht der Fall ist, kann
im StudioX die Laufrichtung fiir jedes Servo einzeln umgedreht werden, falls n6tig.

Richtig

Bewege Pitch
aufund ab

Falsch o

(i

Achte auch darauf, dass die Pitchsteuerrichtung richtig ist. Dies ergibt sich entweder direkt durch korrektes Anpassen der
Servolaufrichtungen, die Steuerrichtung kann aber auch tiber den Fernsteuersender durch Umdrehen des Pitchkanals

geandert werden.
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Hinweis: Die einzelnen Servos konnen nicht tiber die Servoumkehr im Fernsteuersender umgedreht werden! Der Sender
gibt tiber die Steuerkanale nur Steuerkommandos an das NANOBEAST, kontrolliert aber nicht direkt die Servos!
Wenn ein Steuerkanal im Sender umgedreht wird, dreht sich immer die Steuerfunktion als Ganzes um, nicht die Richtung
eines einzelnen Servos (auBer wenn eine mechanische Taumelscheibenmischung verwendet wird).

Weganpassung der Taumelscheibe
Beim néachsten Einstellschritt wird der zur Verfligung stehenden (zyklische) Steuerweg eingelernt. Richte dazu den

Rotorkopf so aus, dass eines der Rotorblatter parallel zum Heckrohr/zur Langsachse des Helikopters steht. Montiere dann
eine Pitcheinstelllehre an diesem Rotorblatt und stelle diese auf 0° (wenn Du den Rotorkopf und die Servos zuvor korrekt
eingestellt hast, sollten die Rotorbléatter tatséchlich 0° Pitch haben).

7 -

el

Betatige jetzt die Schaltfliche MESSEN, das NANOBEAST wird dann einen kleinen Steuerausschlag auf Roll machen
(die Richtung ist dabei unerheblich). In dieser Position sollten die Rotorblétter genau 6.0° Steuerauschlag machen. Stelle

den Zahlenwert so ein, dass dies der Fall ist.
. 6. --:==
0_ m n m

Wenn Dein Heli zu klein fiir eine handelstibliche Pitchlehre ist, dann kannst Du den Pitchwinkel auch dadurch ermitteln, indem Du die
Rotorblatter um 90 Grad zur gleichen Seite klappst. Bei 0 Grad Pitch sollten die Blétter parallel zueinander sein. In Messposition ergibt
der Abstand der Blétter zueinander den anliegenden Pitchwinkel nach der Formel: Winkel = arcsin(Abstand / 2 / Rotorblattlange)
Der nétige Abstand, bei dem 6° Anstellwinkel anliegen, ergibt sich wie folgt: Abstand = (sin 6°) * 2 * Rotorblattlange
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Pitcheinstellung
1. Steuere Pitch auf und ab und priife, ob die Steuerrichtung am Rotorkopf korrekt ist. Drehe den Pitchkanal mit der

Servoumkehr im Fernsteuersender um, falls die Richtung verkehrt herum ist.

L

Bewege Pitch
aufund ab

C} -I00CH——J6AS N HEHii
M RoL Laufricht.
O —F—JIHCK
O JHGK
E—r—kre SRS ROLNGKHEKKRE

0O ——mIFIT
=i BAER

2. Prife dann die Farbe der Status LED bzw. die Anzeige in der App: bei positiv Pitch muss die LED blau leuchten und der
Balken in der App nach oben in Richtung positiv wandern, bei negativ Pitch muss die LED rot leuchten und der Balken in
der App nach unten in Richtung negativ wandern. Falls die LED-Anzeige falsch herum ist (rot = positiv und blau = negativ)
und sich der Balken in die falsche Richtung bewegt, andere die interne Steuerrichtung tber die Schaltflichen in der App.

Pitch positiv

3. Wenn der Pitch-Steuerkntippel ganz am Anschlag steht und die Anzeige fiir positiv und negativ Pitch in der App auf,mehr
Ausschlag!” steht, dann vergréBere den Steuerausschlag/Servoweg im Fernsteuersender fiir den Pitchkanal genau so weit,
bis die Meldung verschwindet und, OK" angezeigt wird (oder die Status LED am Gerét von blinkend auf dauerhaft leuchtend
wechselt). Stelle den Steuerweg aber nicht zu groB3 ein. Wenn die Richtungen schon lange vor der Maximalposition angezeigt

werden, reduziere den Ausschlag im Sender entsprechend.

100 C——1GAS Servoweg [MEHii

[ e 1o 100 100 100 |0
— 100 100 100 100 |80
2 N GRS ROLHCKHEKKRE

10 C——FIT

R 60 100 100 00
100 ——— K7 o0 100 100 100 |00
o———k® FIT K7 K& K3 KIO
ol m——

eI JKIO

Pitch positiv

4. Lass den Pitch-Steuerkniippel in Maximalposition und stelle jetzt den gewiinschten und zum Heli passenden Maximal-
winkel mit den Knépfen + und - in der App ein. Bring dann den Pitch-Steuerkniippel in die tiefste Position und stelle dann

auch entsprechend das negative Pitch ein. 16



Maximaler Steuerweg

Die Pitcheinstelllehre kann jetzt wieder entfernt werden! Steuere Pitch, Roll und Nick gleichzeitig und vorsichtig bis an
die Endanschldge und priife, ob die Servos an irgendeiner Stelle blockieren oder nicht mehr angesteuert werden, die
Gestange klemmen, die Taumelscheibe ansteht, o. &. Reduziere oder vergroBere die Wegbegrenzung gerade soweit, dass
solche Effekt nicht auftreten. Reduziere jedoch nicht weiter als nétig, so dass das System optimal arbeiten kann!

Ll

Pitch, Roll und Nick vorsichtig
bis an die Maximalanschldage
steuern!

Steuerrichtung der Taumelscheibe

1. Falls noch nicht gemacht, steuere Roll und Nick und priife, ob die Taumelscheibe in die richtige Richtung gesteuert wird.
Sie muss genau der Steuerknuippelbewegung folgen: Nick nach vorne kippt die Taumelscheibe nach vorn, Roll nach rechts
kippt die Taumelscheibe nach rechts usw. Falls die Taumelscheibe in die entgegengesetzte Richtung kippt, verwende
die Servoumkehr im Fernsteuersender und drehe die Servolaufrichtung/Steuerrichtung fiir den Roll- oder Nick-
Steuerkanal entsprechend um.

- 100 C———1THR Reverse LT 100 CE——THR Rewerse LLIST
se—T—ATL e
se———eLe H "' o——ee [ H |
OC—F—RUL  THRATL|ELERUDGYR OC—F—RUD  THR AT ELERUDG IR
100 =5 TR 100 C——J& R

- lod ———F IT "' 104 ——F IT H H u H

100 ——AxZ FIT AXEAXIAKD 100 C——Axz FIT AXIAXIAKS
100 R 100 C——AxE

100 R 100 C——R4

2. Stelle jetzt die interne Steuerrichtung vom NANOBEAST ein: Wenn Du Nick nach vorne bewegst, dann muss die
Status LED blau leuchten und der Balken in der App unter Nick nach rechts wandern. Wenn Du Nick nach hinten ziehst,
muss die Status LED rot leuchten und der Balken in der App unter Nick nach links wandern. Bei Roll nach rechts, muss die
Status LED blau leuchten und der Balken in der App unter Roll nach rechts wandern. Roll nach links muss die Status LED rot
leuchten lassen und der Balken in der App unter Roll nach links wandern. Wenn die Anzeige falsch ist, dann kannst Du die
Steuerrichtung Uber die App fiir jede Achse getrennt andern.

3. Wenn der/die Steuerknlippel ganz am Anschlag steht/stehen und die Anzeige fir die Richtung nicht im StudioX
erscheint, stattdessen aber,mehr Ausschlag!” angezeigt wird, dann vergréBere den Steuerausschlag/Servoweg im
Fernsteuersender fiir den jeweiligen Steuerkanal genau so weit, bis neben der Steuerrichtung,OK!" angezeigt wird (oder
die Status LED am Gerat von blinkend auf dauerhaft leuchtend wechselt). Stelle den Steuerweg aber nicht zu groB ein.
Wenn die Richtungen schon lange vor der Maximalposition angezeigt werden, reduziere den Ausschlag im Sender
entsprechend!

Halte unbedingt die vorgegebene Reihenfolge ein! Stelle immer zuerst die Steuerrichtung tGber den Sender ein,
prife dann die interne Steuerrichtung vom NANOBEAST. Die interne Steuerrichtung d@ndert nicht die
Servolaufrichtung! Diese dient nur dazu, dass das System bei einer Korrektur der Fluglage in die richtige
Richtung steuert. Gehe beim Priifen und Einstellen der Steuerrichtungen sehr gewissenhaft vor. Eine falsche
Steuerrichtung wird mit groer Wahrscheinlichkeit zum Absturz fiihren!
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7. ANPASSEN DES HECKKREISELS

Vor dem Erstflug muss noch die Einstellung fiir den Heckkreisel (Gyro) im Fernsteuersender durchgefiihrt werden. Die
Richtung in die der Steuerkanal fiir die Wirkstarke des Heckkreisel (Gyrokanal) bewegt wird, bestimmt den Betriebsmodus
des Heckkreisels. Die GroBe des Steuerausschlags bestimmt die Wirkstarke. Wenn sich die Wirkstarke dndert sowie
unmittelbar nach dem Initialisierungsvorgang kannst Du anhand der Anzahl der Blinksignale der Status LED erkennen,
welche Wirkstdrke ungefdhr eingestellt ist. 1x Blinken = Kreisel aus (0 Wirkstérke), 7x Blinken = +-160 Wirkstérke. Die
genaue Wirkstérke kannst Du auf der Ubersichtsseite in der StudioX App ablesen.

Normal-Modus HeadingLock-Modus

(Status LED: violett) 4 (Status LED: blau)

Wirkstdrke Heckkreisel
-160 (Ausschlag Gyrokanal) +160

Stelle fiir den Anfang die Wirkstérke tiber den Sender so ein, dass der Heckkreisel mit 50 Wirkstarke und im HeadingLock-
Modus betrieben wird (Status LED blinkt 4x blau).

Status LED blinkt vierfach

el B8RS Servoweq MERL
@—— R

O———HR too 1oo 1oo 100 =g

O —F—I=R 100 100 100 |00 0

P —— GRE OF HR =R FUI

"°§,:,___,§§ &0 103 180 108 15

100 100 100 100 |00
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o] m— — )

Wenn das Heck im Flug schnell zu schwingen (,wimmern”) anfangt, reduziere die Wirkstarke sofort! Wenn das Heck
im Flug sehr schammig reagiert, ausbricht und nicht die Position hélt, erhohe die Wirkstérke. Viele Sender bieten eine
flugphasenabhéngige Umschaltung der Wirkstarke. Verwende in der Phase mit der niedrigsten Drehzahl die hochste
Kreiselwirkstarke und reduziere sie umso weiter, je hoher die Drehzahl ist. Kontrolliere vor vor dem Erstflug anhand
der LED Anzeige, ob sich die Wirkstarke in den Flugphasen entsprechend andert. Richte Dich nach der Anzeige des
NANOBEAST, nicht nach den Prozentwerten oder Vorzeichen der im Sender eingestellten Werte!
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Unter dem Menuipunkt PARAMETER findest Du Einstellmoglichkeiten mit denen das Flugverhalten des Helis und die Reaktion
des Systems auf Steuerkommandos an die Beddirfnisse des Piloten angepasst werden kann. Eine ausfiihrliche Beschreibung
zu den einzelnen Parametern findest Du im Online Handbuch. An dieser Stelle wollen wir nur auf die wichtigsten Parameter
eingehen, die Du kennen solltest und die Du ggf. vor oder spatestens nach dem Erstflug anpassen wirst.

Steuerverhalten

Die Steuerbewegungen vom Roll-, Nick- und Hecksteuerkniippel werden vom NANOBEAST in eine Drehrate
umgesetzt. Wenn die Steuerkniippel in Mittenposition sind (also 0% Ausschlag haben), hei3t das,,den Heli nicht drehen”.
Andererseits ist nicht von vorne herein festgelegt, wie schnell sich der Heli bei einem bestimmten Steuerausschlag drehen
soll. Hier kommt der Parameter ,Steuerverhalten” in’s Spiel, der die Mdglichkeit bietet zwischen verschiedenen Drehraten
und Steuerempfindlichkeiten zu wahlen. Dies umfasst zum einen die maximale Drehrate des Helikopters und zum
anderen, wie sensibel das NANOBEAST auf Bewegungen von Roll-, Nick- und Hecksteuerkniippel im Bereich der
Kniippelmittenstellung reagiert.

Gehe im Menl PARAMETER durch Betdtigen der Schaltfliche WEITER zur Seite ,Bank 1 - Steuerverhalten”. Hier siehst Du,
welche Drehraten und Expo-Werte momentan im Gerét hinterlegt sind. Die Drehrate wird in Grad pro Sekunden angegeben.
Wenn Du sie z. B. auf 360 stellst, dann wird der Heli bei vollem Steuerkntppel-Ausschlag fiir eine volle Umdrehung genau
eine Sekunde brauchen. Der Expo-Wert wird tblicherweise in Prozent angegeben. Bei 0 ist kein Expo zugemischt und das
eingehende Steuersignal wird linear an den Ausgang weitergegeben. Dadurch wird sich die Steuerung des Helis aber
sehr empfindlich anfiihlen und der Heli wird schwer auf der Stelle zu halten sein. Durch Erhéhen des Expo-Werts kann die
Steuerung um den Mittenbereich herum sanfter und weniger sensibel gemacht werden.

Wirkstarken

Im Menu PARAMETER auf der Seite ,Bank 1 - Wirkstarken” findest Du einige Paramter, die neben der Einstellung des
Heckkreisels wesentlichen Einfluss auf das Flugverhalten des Systems haben. Grundsatzlich sollten hier nur kleine
Anderungen notwendig sein, wenn das Modell korrekt aufgebaut und die Grundeinstellung gut durchgefiihrt wurde.
Abhéngig von Rotorbléttern, Servos, Spiel in der Mechanik, Rotorkopfgeometrie und weiteren Faktoren kann es jedoch
notwendig sein, diese Einstellungen anzupassen. Ausserdem kdnnen erfahrene Piloten durch spezifische Anpassung das
absolute Optimum fiir ihr Modell herausholen.

Wirkstarke auf der Taumelscheibe

Eine hohere Wirkstarke lasst den Helikopter bei zyklischen Befehlen hérter einrasten, sorgt fiir ein stabileres und praziseres
Flugverhalten und einen besseren Geradeauslauf. Ist die Wirkstarke aber zu hoch, so wird der Regelkreis tibersteuern und die
Rotorebene wird sich aufschwingen. Bei zu geringer Wirkstarke dreht der Helikopter bei zyklischen Befehlen nach dem
Abstoppen noch ein Stiick weiter und ist im Schnellflug instabil und unprazise.

Direktanteil der Taumelscheibenservos

Der Direktanteil unterstiitzt die Regelung und sorgt gleichzeitig fiir ein besseres Steuergefiihl, indem er einen kleinen Anteil
des Steuerbefehls direkt an die Servos weiterleitet. Ist dieser Anteil allerdings zu hoch, so wird zu viel gesteuert. Der Heli wird
bei schnellen Stopps Zurlickschwingen und im Vorwartsflug Aufbdumen oder Unterschneiden. Bei zu niedrigem Anteil
reagiert die Steuerung hingegen verzdgert.

Dynamik des Heckkreisels

Die Dynamik bestimmt, wie abrupt die Heckkreisel auf pl6tzliche Steuereingaben reagiert. Ist sie zu hoch, so wird das Heck
beim Abstoppen nach einer Drehung kurz zuriickpendeln. Ist sie zu niedrig, dann stoppt das Heck sehr sanft ab und
beschleuningt nach Steuereingaben nur zaghaft. Vor Anpassen der Heckdynamik immer zuerst die maximal mégliche
Wirkstédrke des Heckkreisel erfliegen (siehe Kapitel 6)!
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Mache vor dem Erstflug einen ausfiihrlichen Funktionstest. Priife, ob die Steuerkniippel die Funktionen von Taumelscheibe
und Heck korrekt ansteuern und kontrolliere, ob das Regelsystem gegensteuert, wenn der Heli von Hand gekippt, gedreht
und geneigt wird.

Stelle unmittelbar vor dem Start sicher, dass die Taumelscheibe gerade ist und die Heckpitchhiilse moglichst mittig steht, so
dass der Heli beim Hochlaufen des Rotors nicht umkippt oder wegdreht. Sobald der Rotor ausreichend dreht, gib langsam
etwas mehr Pitch und hebe den Heli ziigig in die Luft, wenn Du merkst, dass er kurz davor ist, sich vom Boden zu |6sen. Gib
kleine Steuerbefehle auf Roll und Nick und versuche den Heli in der Schwebe zu halten. Setze den Heli sofort wieder auf den
Boden, wenn Du merkst, dass Du ihn nicht gerade halten kannst. Als fortgeschrittener Pilot fliege etwas hoher und starte in
den Rundflug.

Wenn das Heck beim Versuch abzuheben oder nach dem Abheben seitlich zu Schwingen anfangt, setze den
Heli sofort wieder ab und reduziere die Wirkstarke des Heckkreisels wie in Kapitel 6 beschrieben. Wenn der Heli am
Rotorkopf zu schwingen/schiitteln anféngt, lande und reduziere die Wirkstarke auf der Taumelscheibe (Kapitel 7).

Das NANOBEAGST lasst sich per Firmware Update auf die kostenpflichtige PROEDITION erweitern. Damit kdnnen
zusétzliche Funktionen aktiviert werden, die als Flughilfe dienen kénnen oder dem fortgeschrittenen Piloten noch
umfangreichere Einstellmoglichkeiten bieten. Der Tausch der Firmware lauft wie ein normales Update Uber die StudioX
Software ab. Die Firmware steht nach dem Kauf (und i. d. R. automatischer Freischaltung) im StudioX zur Auswahl neben
der BASIC Version.

Firmware Update

Zum Durchfiihren eines Firmware Updates wird eine Internetverbindung benétigt (beachte, dass dadurch u.U. zusatzliche
Kosten entstehen konnen, insbesondere wenn Du das Update mit einem Smartphone durchfihrst!). Wahle in der
Hauptiibersicht FIRMWARE UPDATE aus. Um Updates anfordern zu kdnnen musst Du Dich im freakware Network anmelden
und das NANOBEAST auf Deinen Account registrieren. Falls noch nicht geschehen, erstelle zuerst einen freakware
Network Account durch Eingabe eines beliebigen Passworts und einer gliltigen EMail Adresse. Nach Bestédtigung der Email
Adresse kannst Du Dich in die Update Funktion einloggen (Hinweis: Der freakware Network Account ist nicht identisch
mit dem freakware Webshop Login!). Jetzt musst Du noch das NANOBEAST auf Deinen Acccount registrieren,
um zu bestatigen, dass das Gerdt Dir gehort. Ab sofort siehst Du dann an dieser Stelle alle verfligbaren kostenlosen
sowie kostenpflichtigen Firmware Updates. Die kostenlosten Updates kannst Du sofort anfordern, herunterladen und
auf dein NANOBEAST laden. Fiir kostenpflichtige Updates musst Du erst das PROEDITION Upgrade fiir Dein
NANOBEAST erwerben.

Anmelden




ATTITUDECONTROL (Rettungsfunktion)
Die AttitudeControl ist eine Lagestabilisierung, die den Heli auf Knopfdruck in in die Schwebeposition bringen und dort
halten kann. Hierbei gibt es verschiedene Méglichkeiten, wie sich das im Detail auswirkt:

Quadmodus - In diesem Modus fliegt der Heli ahnlich wie ein Multicopter. Das Pitch kann,,ganz normal” gesteuert werden,
aber wenn man Roll oder Nick betétigt, dann wird der Heli nur um einen bestimmten Winkel gekippt, nicht hingegen mit
einer bestimmten Geschwindigkeit gerollt. Das erleichtert das Helifliegen enorm, denn der Heli kann nichtin eine,,schwierige
Position” gebracht werden, der maximale Kippwinkel wird durch den maximal méglichen Steuerkniippelausschlag begrenzt.

Rettungsmodus - Beim Zuschalten des Rettungsmodus wird der Heli zuriick in die Schwebeposition gebracht, z. B. wenn Du
die Orientierung verlierst. Dabei ist es vollig egal, wie der Heli gerade fliegt, senkrecht oder auf dem Riicken, er wird immer
in die (einigermal3en) sichere horizontale Lage gebracht, so dass Du wieder die Kontrolle Gbernehmen kannst. Wenn Du
,Rettung mit Pitch” verwendest, dann kontrolliert das System sogar das Pitch, so dass der Heli auch in vertikale Richtung
mehr oder weniger stabil steht.

3D - Modus - Dieser Modus funktioniert fast genauso wie der Rettungsmodus, nur mit dem Unterschied, dass der Heli sowohl
in normaler wie auch in Riickenlage stabilisiert wird. Das System erkennt, welche Lage naher zu erreichen ist und hélt den
Heli dort, ohne ihn komplett umzudrehen. Das ist von Vorteil, wenn man (3D) Kunstflugmanéver iben will, z.B. Riickenflug,
Uberschldge oder TicTocs.

Zum Aktivieren der AttitudeControl wéhlst Du einfach den gewiinschten Modus im Menii PARAMETER auf der Seite
»Bank 1 - AttitudeControl” aus.

Bank 1- Att

AttitudeControl
Modus

Schwebepitch (50)

Priifen




Schaltkanal fiir die AttitudeControl

Im Normalfall wird ein freier Schaltkanal am Fernsteuersender verwendet, um die AttitudeControl Funktion im Flug ein-
und ausschalten zu kénnen. Wird dieser Schaltkanal in eine Richtung bewegt/geschaltet, dann ist die Funktion aus, wird
in die andere Richtung geschaltet, dann aktiviert sich die AttitudeControl/Lagestabilisierung. Hier bestimmt die Hohe des
Steuerausschlags wie stark das System versucht, den Heli in die Neutrallage zu bringen und dort zu halten bzw. wie schnell
sich der Heli in die Ausgangslage dreht und wie schwierig es ist, das System zu Gbersteuern. Auf Seiten der Fernsteuerung
wird also ein Schalter bendtigt, der einen freien Steuerkanal in beide Richtungen betatigen kann (welcher Kanal das ist,
wird bei der Funktionszuweisung unter STEUERSIGNALE bestimmt!). In der Schaltposition ,Stabilisierung aus’, macht der
Steuerkanal einen negativen Ausschlag, z.B. -100%. Wenn Du den Schalter umlegst, wird der Kanal in die andere Richtung
bewegt und dadurch die AttitudeControl zugeschaltet. Hier sollte der Steuerkanal nicht den vollen Ausschlag machen,
sondern nur z.B. 50%, dann wird die AttitudeControl mit 50% Wirkstarke arbeiten. Der genaue Prozentwert kann spéater
erflogen werden. 50% sollte fiir den Anfang gute Ergebnisse liefern. Wenn das System nicht so stark reagieren soll und
leichter zu {ibersteuern sein soll, z. B. wenn man den 3D - Modus verwendet und tiber einen ldngeren Zeitraum mit aktiver
Stabilisierung fliegt, dann wird man den Wert mdoglicherweise eher reduzieren, z.B. auf 30%. Wenn das System den Heli
hingegen sehr schnell und abrupt stabilsieren wollen, dann werden héhere Werte, z. B. 60% sinnvoll sein.

Channel Input Config LET Channel Input Config LIET
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Einen Schalter dem AttitudeControl Kanal zuweisen ... wir verwenden zum Beispiel Schalter H

(hier Aux2 bzw. Kanal 7)...
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Im Servomonitor siehst Du, wie der Schalter den

Kanal steuert. +100% = AttitudeControl an

-100% = AttitudeControl aus
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Falls notwendig, drehe die Schaltrichtung mit der

Funktion Servoumkehr vom Sender um
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Wenn Du den Rettungsschalter aktivierst, dann sollte die Status LED kurz rot blinken. Die Anzahl der Blinksignale zeigt dabei
an, wie stark die Wirkung der Rettung ist. Wenn die rote LED wiederholt einmal blinkt, dann ist die Rettung aus, wenn Sie
sieben-fach blinkt, dann ist die Wirkung der Rettungsfunktion maximal und der Heli wird sehr fest in Neutrallage gehalten
und sehr abrupt dorthin gefiihrt. Idealerweise hat der Rettungsschalter zwei Stellungen: einmal Rettung aus (LED blinkt
einfach rot) und einmal Rettung an bei mittlerer Starke (LED blinkt vierfach rot).

Rettung an Rettung aus

[T T
(et )

Status LED blinkt einfach

Wenn kein freier Schaltkanal am Sender firr die AttitudeControl zur Verfligung steht, dann kann man stattdessen
auch einfach den Kanal vom Heckkreisel fiir die AttitudeControl hernehmen. Die Aktivierung der AttitudeControl
im Flug funktioniert dann ganz ahnlich, wie liber den separaten Schaltkanal: wenn der Kanal fiir den Heckkreisel in
eine Richtung bewegt/geschaltet wird, dann wird die AttitudeControl/Lagestabilisierung aktiviert und die Hohe des
Steuerausschlags bestimmt, wie stark die Stabilisierung wirkt. Wird der Schaltkanal in die andere Richtung gesteuert, dann
ist die Lagestabilisierung aus. Der Unterschied ist hier, dass der Steuerkanal jetzt auch noch die Wirkstarke des Heckkeisels
bestimmt. Und zwar genau in der Schalterstellung, wenn die AttitudeControl aus ist. In dieser Schaltrichtung bestimmt die
Hohe des Steuerausschlags, wie stark der Heckkreisel wirkt (dabei ist er im HeadingLock Modus). Wir weisen also z.B. einen
Schalter fur die Kreiselfunktion zu und stellen als Schaltwerte einmal -50% fiir die eine Richtung ein und einmal +60% fir die
andere Richtung. (Im Prinzip tritt die AttitudeControl anstelle der Einstellung fiir den Heckkreisel im Normal-Modus.) Diesen
Modus kannst Du tiber das Menu STEUERSIGNALE aktivieren indem Du eine manuelle Funktionszuordnung durchfihrst,
und die Zuweisung eines separaten Steuerkanals fiir die AttitudeControl Gberspringst. Nahere Informationen findest Du
hierzu in der Online Anleitung unter WIKI.BEASTX.COM.
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BANK UMSCHALTUNG

Die Bankumschaltung ermdglicht es, im Flug zwischen drei verschiedenen Parametersdtzen zu wechseln, anstatt immer
mit ein und denselben Einstellungen zu fliegen. So kann man das System an verschiedene Flugsituationen und/oder
Rotordrehzahlen anpassen, z. B. zum Schweben, Rundflug, Speedflug, fur die Landung u. s. w. Oder man kann ganz gezielt
einzelne Parameter andern, z. B. um die zwischen verschiedenen Rettungsmodi im Flug wechseln zu kénnen oder die
Auswirkung eines Parameters auf das Flugverhalten zu testen.

Wenn die Bankumschaltung aktiviert ist, dient der Steuerkanal fur die Kreiselwirkstarke dazu, zwischen den Bénken
zu wechseln. Daher muss die Wirkstarke fest in der Software fur jede Bank eingestellt werden. Die AttitudeControl
(Rettungsfunktion) kann hingegen nach wie vor tiber einen separaten Schaltkanal ausgeldst werden. Nur wenn im Menu
STEUERSIGNALE kein Steuerkanal furr die AttitudeControl zugewiesen ist, wird die Wirkstarke fur die AttitudeControl fur jede
Bank separat in der Software eingestellt und die AttitudeControl aktiviert sich, abhdngig von der Hohe der eingestellten
Wirkstéarke in der Bank.

Wenn der Heckkreisel - Kanal in Mittenposition ist, dann ist Bank 2 aktiv, macht der Kanal einen Steuerausschlag in positive
Richtung ist Bank 1 aktiv, bei Steuerausschlag in die negative Richtung ist Bank 3 aktiv. Die aktuell aktive Bank wird durch die
Blinkanzahl der blauen LED angezeigt.

« Vergewissere Dich bitte vor dem Flug, wie und welche Flugphasen tiber den Sender angewéhlt werden kénnen
und bendtigt werden. Wenn eine Bank nicht benétigt wird, stelle sicher, dass diese nicht tiber den Sender gewahlt
werden kann oder kopiere zumindest die Parameter einer anderen Bank in diese Bank, so dass nicht versehentlich in
einen unvorhersehbaren Zustand geschaltet wird.

« Wenn die Bankumschaltung deaktiviert ist, dann gelten immer die Werte die unter Bank 1 eingestellt sind!

Bank 1

]

Status LED blinkt einfach
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KONFORMITATSERKLARUNG

Hiermit erklaren wir, die
BEASTX GmbH
Karl-Ferdinand-Braun-Str. 33
50170 Kerpen
Deutschland

dass die NANOBEAST Steuereinheit allen grundlegenden Anforderungen der Richtlinien 2004/108/EG und 2011/65/EU
entsprechen und die Konformitét entsprechend folgender Normen bescheinigt wird:

EN 61000-6-1:2007
EN 61000-6-3:2007 + A1:2011 + AC:2012

Das Produkt tragt die CE - Kennzeichnung: c €

Das oben genannte Produkt erfiillt sémtliche Anforderungen geméaB REACH (1907/2006/EG) und RoHS (2011/65/EG), soweit
zutreffend. Das Erzeugnis und seine Verpackung enthalten ferner keinerlei Stoffe der jeweils aktuellen Zulassungs-Kandidatenliste
(SVHC-Liste) gemaf Artikel 33 REACH und Artikel 59 Absatze 1 und 10 REACH zu mehr als 0,1 Massenprozent. Ein regelmaBiges
Monitoring der Kandidatenliste und ihrer Updates ist gewdhrleistet. Das Produkt enthélt darliber hinaus keinerlei Stoffe, die der
Zulassung oder Beschréankung unterliegen (Anh@nge XIV und XVII zu REACH).

Kerpen, 01.12.2018
Ort, Datum ame und Unterschrift

RECHTLICHER HINWEIS

Alle Angaben dieses Dokuments haben wir sorgféltig geprift. Eine Garantie fiir die Richtigkeit, Vollstandigkeit und
Aktualitat konnen wir nicht Gbernehmen. Wir haften daher nicht fir Schaden, die in Zusammenhang mit der Verwendung
dieser Inhalte stehen. Furr Verbesserungsvorschldge sind wir allen Einsendern dankbar. Schicken Sie uns einfach eine E-Mail
an info@beastx.com.

Die vorliegenden Inhalte dieser Publikation sind urheberrechtlich geschiitzt. Alle Rechte vorbehalten.
BEASTX, NANOBEAST und SRXL sind eingetragene Marken.
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