Ruderersteuerung

Eine elektronische Steuerung zur Betdtigung von Rudern an einem Ruderboot mit Hilfe von Servos.
Stand 11/2013

Funktion:

Der Ruderersteuerung steuert vier Servos, um die Ruder eines Ruderbootes zu bewegen.
Senderseitig werden zwei Servo-Kandle bendtigt. Ein Kanal steuert vorwérts und riickwirts,
der andere Kanal lenkt nach links und recht. Alle daraus resultierenden Bewegungen werden
durch die Ruderersteuerung auf die Servos tibertragen.

Die folgenden Fahrfunktionen sind moglich:

Geradeaus Fahren: Beide Ruder rudern gleichméBig. Die Geschwindigkeit kann proportional
gesteuert werden

Fahren und dabei etwas zur Seite lenken: Ein Ruder rudert weiter, das andere wird hoch
genommen und angehalten

Fahren und dabei stark zur Seite lenken: Ein Ruder rudert weiter, das andere wird angehalten
und ins Wasser getaucht.

Anbhalten und nur zur Seite lenken: Beide Ruder werden gegensinnig gerudert.

Wenn von einer Fahrfunktion in eine andere gesteuert wird, z.B. es wird erst nach links
gelenkt und dann direkt nach rechts, so wird die aktuelle Bewegung erst zu Ende
durchgefiihrt. Dadurch werden die Ruder immer synchron gehalten.

Die Ruder werden in der Luft immer mit hoher Geschwindigkeit bewegt. Wenn die Ruder ins
Wasser getaucht werden, bewegen sie sich in der Geschwindigkeit, die vom Sender
iibertragen wird. Die Geschwindigkeit vom Modell kann somit proportional gesteuert werden.

Anschluss:

Die Ruderersteuerung wird zwischen den Empfinger und die Servos gesteckt. Beide
Einginge miissen mit dem Empfinger verbunden werden. Die vier Servos sind an den
entsprechenden Ausgénge anzuschlieBen.

Einstellen der Servos:

Damit die Leistung der verwendeten Servos maximal ausgenutzt wird, arbeitet die Steuerung
mit etwas vergroflerten Servowegen. Das entspricht etwa der 150%-Einstellung an einem
Sender. Da die Servowege von der Steuerung generiert werden, ist es nicht sinnvoll, den
Servoweg vom Sender zu begrenzen. Dadurch wiird nur die Mandvrierfahigkeit vom Modell
verringert.

Die Servos fiir das rechte Ruder laufen gegensinnig zu den Servos vom linke Ruder. Wenn
die Mechanik fiir ein Ruder fertig ist, kann diese fiir das andere Ruder einfach gespiegelt
aufgebaut werden. Diese Einstellung ist werksseitig vorgegeben und kann nicht umgestellt
werden.

Auch die Servowege sind werksseitig fertig eingestellt und konnen nicht verdandert werden.
Die gewlinschten Bewegungswinkel der Ruder miissen daher mechanisch an den Servohebeln
eingestellt werden, indem die Rudergestdnge weiter innen oder aulen angeschlossen werden.
Es empfiehlt sich, die gewdhlten Servos vorab an der Steuerung anzuschlieen und zu testen.
Die Servos miissen sich hin und her bewegen, wenn der Steuerkniippel betétigt wird.
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Anschlufischema:
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Belegung:

(1) Empféngerkanal Rechts/Links

(2) Empfangerkanal Vorwarts/Riickwirts
(3) Servo Heben/Senken linkes Ruder
(4) Servo Vor/Riick linkes Ruder

(5) Servo Heben/Senken rechtes Ruder
(6) Servo Vor/Riick rechtes Ruder

Technische Daten:
Spannung: 4-6V
Empfohlen werden 4,8 oder 5V, nicht mehr. Sonst leben die Servos nicht lange.
Stromverbrauch: <1 mA
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