1. Введение
В данном документе я постараюсь как можно доступнее и полнее описать процедуру установки и настройки системы виртуальной сервооси Align FL-760 3G. Установка и настройка производится на модель вертолета Align Trex-500.

Фото. 
2. Что входит в комплект.
В комплект системы входят следующие компоненты:

1. Механическая часть головы основного ротора.

2. Датчик системы.

3. Основной блок системы.

4. Соединительные  кабели разной длины 2 штуки.

5. Клейкие пластины для монтажа датчика.

6. Приспособление для установки угла атаки основных лопастей.

7. В некоторых комплектациях присутствуют лопасти основного ротора. Рекомендую приобретать именно такие комплекты, так как цена лопастей, в таком случае, весьма гуманна.
3. Схема подключения

Вынув все это богатство из коробки, следует определиться с основной компоновкой элементов системы. Исходя из этого, примите решение какой длины соединительный кабель Вам предстоит использовать.

Основной блок и приемник лучше будет расположить как можно ближе друг к другу, так как от основного блока отходят провода, которые удлинять не рекомендуется, а они весьма коротки. Провода сервоприводов головы ОР и хвостовой серво так же подключаются к основному блоку системы. 

Выполняем подключение, согласно инструкции. Провод питания НЕ ПОДКЛЮЧАЕМ.

4. Особенности монтажа датчика.
Датчик системы следует монтировать согласно стрелке, изображенной на самом датчике. Место его установки необходимо выбрать  наиболее виброизолированное. Например, на модели Trex-500 это площадка под держателем балки. 

Клеить его следует на материал, идущий в комплекте. Нередко моделисты практикуют дополнительную стяжку, охватывающую датчик гироскопа. Пока воздержимся от этой меры.
5. Сборка головы

Сборка головы основного ротора производится в соответствии с инструкцией, приложенной к комплекту системы. В ней нет никаких нюансов, которые следовало бы описать в настоящем документе.

6. Качалки сервоприводов
Качалки сервомашинок необходимо подобрать такие, что бы отверстие под шар было на расстоянии 13мм от оси вала. В данном случае погрешность в 0,5мм не принципиальна.

Прикручиваем к качалка шары, надеваем качалки на валы сервоприводов, но пока не прикручиваем.

Итак, подготовка к настройке закончена. Что у нас есть….

Собранная голова основного ротора, смонтирован датчик и основной блок системы, подключен к приемнику. Качалки надеты на сервомашинки, но пока не прикручены.

Теперь снимем голову основного ротора. Оставляем: вал, тарелку автомата перекоса, тяги, идущие от сервомашинок к тарелке.

Общие указания по настройке.

Рекомендую приемник запитать от внешнего источника питания. Например, батареи с выключателем. Я использую блок питания от какого-то древнего телефона, который выдает 6 вольт. В цепи присутствует выключатель.

Провод ВЕСа от приемника отключаем и используем внешнее питание. Это необходимо для удобства манипуляций при настройке.

При настройке системы настоятельно рекомендую использовать приспособление для выравнивания тарелки автомата перекоса, далее левеллер.

Настройка первого этапа.

Включаем аппаратуру. Проверяем настройки модели.

Они должны быть следующие:

Кривая шага: 0-50-100% во всех полетных режимах.

Суб-триммеры: 0% по всем каналам.

Расходы: по 100% по всем трем каналам циклического шага.

SWASH Mix: по умолчанию. Для JR и Spektrum это 60% по трем позициям.

Удерживая пальцем кнопку на основном блоке системы, подаем питание.
Как только лампочки на основном блоке пробежали «волной», кнопку можно отпустить и приступить к основным настройкам.

Вся процедура механической настройки головы основного ротора производится точно так же как и на модели с традиционной сервоосью. Если у Вас есть опыт настройки обычной схемы, то данный этап не вызовет никаких затруднений.

Но произвести ее все же стОит…

Сначала добейтесь корректной отработке тарелки по коллективному шагу. То есть при движении левого стика вверх тарелка должна идти вверх. Если наблюдается неадекватная работа, то при помощи реверсов каналов исправьте этот недостаток.

Проверяем: стик вверх – тарелка вверх. Стик вниз – тарелка вниз. Работает – хорошо. Не работает – повторяем процедуру. Возможно на каком-то этапе допущена невнимательность.

Далее проверяем корректность работы тарелки по циклическому шагу:

Правый стик вправо (элерон) – тарелка наклоняется вправо. Возвращаем стик.

Правый стик вперед (элеватор) – тарелка наклоняется вперед. Возвращаем стик.

Если один или оба параметра не соответствуют направлению наклона, то корректируем это в меню SWASH-Mix. Для этого меняем значение соответствующего пункта на противоположное.

Пример: при движении стика элерона вправо тарелка отклоняется влево. Для корректировки заходим в меню SWASH-Mix и меняем значение с «60%» на « - 60%»
Снова проверяем адекватность работы тарелки.

Все работает – хорошо. Не работает – повторяем процедуру.

Теперь тарелка ходит правильно, но при этом немного перекошена.

Приступаем к исправлению этого недостатка.

Надеваем на вал основного ротора левелер. Ставим его лапки на линки тарелки.

Стик шага устанавливаем в середину. Проверяем положение стика в меню PitchCurv. Значение входного (in)  и выходного (out) сигнала должны быть по 50%. Назовем это положение «Нейтральное».
Смотрим на качалки серв. Они должны быть максимально приближены к горизонтальному положению. Если этого не наблюдается, то переставляем качалки так что бы они были максимально горизонтальны.
Прикручиваем качалки винтами к валам сервомашинок.

Для выравнивания тарелки пользуемся суб-триммерами соответствующих каналов.

В результате все три лапки левеллера должны касаться линков тарелки.

Внимание! Не пытайтесь выравнивать тарелку при помощи изменения длины тяг сервомашинок. Тяги должны быть скручены строго по инструкции к Вашему вертолету или системе стабилизации.
Настройка верхнего и нижнего положения тарелки.

Для начала следует определить какая из трех качалок сервомашинок наиболее близка к горизонту. Выбрали и запомнили. Назовем этот канал «константным».
Переводим стик шага в нижнее положение. Смотрим на тарелку и левелер. Если все три лапки левелера касаются линков тарелки, то все в порядке. Если этого не наблюдается, то в меню TravelAdj (Расходы) регулируем расходы серв, подгоняя линки тарелки к константному каналу. Его расход при этом должен оставаться 100%

Когда левеллер коснулся всеми тремя лапками линков, то настройка нижнего положения закончена.
Переводим стик шага в верхнее положение и повторяем процедуру, не трогая константный канал.

Проверяем: двигая стик шага из нижнего положения в верхнее смотрим на левеллер. Если во всех положениях тарелки левеллер касается линков – значит все сделано правильно. Если тарелка идет с перекосом – значит на каком-то этапе допущена невнимательность, и процедуру следует повторить.

Далее снимаем левелер, устанавливаем обратно основной ротор и надеваем все линки на соответствующие шары.

На хаб основного ротора, вместо стоппера, прикручиваем приспособление для установки углов лопастей. Оно идет в Вашем комплекте 3G. Вставляем в него штатную сервоось.

Устанавливаем лопасти основного ротора.

Переводим стик шага в нейтральное положение.

Надеваем угломер на одну из лопастей.

В идеале, при таком положении стика, угол на лопастях должен равняться нулю градусам. Если такого не наблюдается, то при помощи длинных тяг головы основного ротора добиваемся нулевого положения. Повторяем процедуру со второй лопастью.

Переводим стик шага в верхнее положение и проверяем угол лопастей. Он должен получиться 12 градусов. 

Переводим стик в нижнее положение и проверяем угол лопастей. Он тоже должен получиться 12 градусов.

Если этого не получается, то необходимо провести корректировку.

Что бы обезопасить себя от ошибок, самое простое это записать на бумажке исходные значения суб-триммеров и расходов. Если Вы запутаетесь, то просто верните значения к исходным.

Для этого устанавливаем на угломере угол 12 градусов и заходим в меню расходов.

По каждому каналу циклического шага изменяем ВСЕ ТРИ значение на равную величину.

Оптимально это делать по 5%. Поле каждого цикла изменений трех каналов проверяем угол лопастей. Когда он сравняется с 12-ю градусами, переходим к противоположному положению тарелки и повторяем процедуру корректировки расходов.

Внимание! На этапе корректировки расходов необходимо проявить максимальное внимание. Так как ошибка на этом этапе вынудит вас проводить процедуру выравнивания тарелки снова.

Далее следует проверка настройки циклического шага.

Для этого переводим стик шага в нейтральное положение и проверяем угол лопастей. Он должен быть нулевым после предыдущей процедуры.

Разворачиваем лопасти основного ротора параллельно балке модели и отклоняем стик элеронов до упора в любую сторону. При этом смещения стика по элеватору быть не должно!

При отклоненном стике угол на лопасти должен равняться 9-ти градусам. Если угол больше, то в меню SWASH Mix меняем значение AIL до тех пор ,пока угол не выйдет на значение 9 градусов.

Далее разворачиваем лопасти основного ротора перпендикулярно балке и отклоняем стик до упора вперед. Повторяем процедуру в меню SWASH Mix для строки ELEV.
Механическая настройка закончена.

Переходим ко второму этапу.

Переводим стик шага в нейтральное положение. Внимание! Именно нейтральное положение! Угол основных лопастей 0 градусов.

Нажимаем на кнопку на основном блоке системы. Начинает мигать лампочка E Lim.

Это означает, что мы перешли в меню настройки лимитов элеватора.

Медленно двигаем стик элеронов вперед до упора. Этот путь нужно проделать за 4-5 секунд. 

Задерживаем в крайне точке на 4-5 секунд.

Возвращаем обратно за 4-5 секунд.

Система запомнила расходы элеватора.

Переходим к третьему этапу.

Стик шага по-прежнему в нейтральном положении.
Нажимаем кнопку на основном блоке системы. Начинает мигать лампочка E Rev.

Берем модель в руки и резко наклоняем ее вперед (по тангажу). Тарелка при этом должна автоматически отработать по элеватору назад. Если это так, то реверс совпадает. Если тарелка отрабатывает вперед, то значит реверс не подходит и надо его откорректировать.

Для этого необходимо двинуть стик элеватора до упора вперед (или назад) до тех пор, пока лампочка на основном блоке не изменит свой цвет. Когда цвет изменился, снова проверяем, наклонив модель вперед.
Переходим к четвертому этапу.

Стик шага по-прежнему в нейтральном положении.

Нажимаем кнопку на основном блоке системы. Начинает мигать лампочка A Lim.

Это настройка лимитов элеронов. Проводим ее аналогично настройке элеватора. То есть показываем лимиты.

Переходим к пятому, крайнему этапу настройки.

Стик шага по-прежнему в нейтральном положении.

Это этап настройки реверса элеронов. Проводим ее аналогично процедуре настройки реверса элеватора, но наклоняем не вперед, а в сторону. Добиваемся правильной отработки тарелки при работе элероном. То есть модель вправо, тарелка влево.

Нажимаем кнопку на основном блоке.

Настройка системы стабилизации закончена.

Перезагружаем систему. То есть отключаем и включаем питание.

Как и при обычных условиях, модель должна быть неподвижна в момент включения питания. Идет процесс инициализации. Завершение процесса инициализации истема подтвердит трехкратным подергиванием тарелки по коллективному шагу. Если это произошло – значит все в порядке. Если не произошло – перезапустите систему.
Далее идет процедура настройки хвостового гироскопа. Она выполняется так же ,как и настройка гироскопов Align GP700/750/780. Используется та же кнопка и те же лампочки на основном блоке системы.  
На этом этапе настройка системы полностью закончена и модель готова к первому полету.
После настройки системы настраиваете полетные режимы так же как Вы это делали раньше, на традиционной схеме. Газ, экспоненты, двойные расходы и прочее. 
Подключаете к приемнику питание ВЕСа.
Предполетная проверка.
Включаете аппаратуру. Активируете режим HOLD. Подключаете питание модели. Ждете инициализации системы (3-5 секунд). Система подтвердила инициализацию подергиванием тарелки.
Проверьте правильность работы общего и циклического шага.

Проверьте правильность отработки системы при внешнем воздействии. То есть покачайте модель и посмотрите на отработку тарелки.

Хвостовой гироскоп проверяйте как обычно.

Полет

Есть несколько нюансов при полетах с системой стабилизации.

Первый и важный – это динамика взлета и посадки.

На моделях с традиционной схемой основного ротора, многие пилоты имеют привычку проверять работу тарелки на раскрученном роторе. То есть раскрутили на земле и легонько «поиграли» тарелкой.

На моделях с электронной системой стабилизации это КАТЕГОРИЧЕСКИ делать не следует.

Постараюсь объяснить почему…

Модель, имея точку опоры на земле, получает команду на наклон, например, вправо. Электронная система «видит» что пилот хочет наклонить модель вправо и, естественно, отдает команду на тарелку перекоса совершить маневр. Но датчик системы не «видит» смещения, и воспринимая отсутствие смещения как внешний препятствующий фактор, пытается его преодолеть, и доворачивает модель дальше.
В итоге мы получаем кульбит на взлете.

Оно нам надо?

Та же ситуация на посадке. Сажаем четко, без «ползания».
Поэтому раскручиваем ротор с нейтральным положением стика шага и не дергаем правой рукой.

Как только ротор вышел на взлетные обороты, рывком поднимаем модель и только после отрыва модели от земли можно начинать работу циклическим шагом.
Тогда все будет работать как надо и без неожиданностей на взлете.

Поднимите модель на высоту 3-5 метров и резко отклоните ее вправо. Если на остановке маневра наблюдается некоторое дрожание модели, то посадите модель и убавьте чувствительность системы по элеронам при помощи соответствующей «крутилки» на основном блоке. Уделите этому процессу один аккумулятор. Добейтесь четкой остановки на маневре.

То же самое проделайте с чувствительностью элеватора.

После этого Ваша система полностью настроена.

Удачных полетов!

И помните! Никакая система стабилизации не сделает из Вас супер-плота! Умения летать никто не отменил!

