"Ein-Manuell" - Weisen Sie manuell einen Kanal vom EX-Bus zu, der den Regler steuert. Durch Aktivieren
dieser Option wird eine Liste verfligbarer Kanale zur manuellen Auswahl und Zuordnung angezeigt.

Meni ,Eingangssignal”

- Einstellen der Schwelle der Eingangssteuerung zum Starten, Stoppen und Bremsen des Motors.
Arbeitet der Regler im bidirektionalen Modus, wird das Men(i um eine zusatzliche Parameterspalte
flr die ,negative Drehrichtung” des Motors erweitert.
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5.2.9. Initialpunkt Einstellungen (nicht bei Governor/Drehzahlregelung)
- die Einstellung der Position des Drosselknippels fiir Stopp und maximale Motordrehzahl.

Auto: als Wert fiir Motor Aus wird dem Drosselkanal im Moment des Einschaltens des Reglers
genommen.
Fest: manuelle Einstellung der Werte fir ,Motor aus” (Initialpunkt) und maximale Drehzahl
(Endpunkt).

Hinweis: Der "Initial Punkt" Wert muss auf einen hheren Wert eingestellt werden als der Drosselkanal im
Moment des Einschaltens ausgibt. Wenn diese Bedingung nicht erfiillt ist, startet der Motor nicht.

Auch muss der ,End Punkt“-Wert auf einen niedrigeren Wert eingestellt werden als der Drosselkanal
auf Maximum ausgibt. Wenn die Bedingung nicht erfillt wird, erreicht der Motor nicht die maximale
Drehzahl.

5.2.10. Offset Einstellung
Der Parameter ,Offset-Einstellung” andert die Schwelle fir alle Aktionen, also ,Motorstart”,
+Motorstopp” und ,Bremsaktivierung”.
Je niedriger der Wert der ,Offset-Anpassung” eingestellt ist, desto friher startet der Motor am
Drosselknuppel. Der Bereich zwischen den Start- und Stopp- oder Bremsaktivierungspunkten des
Motors wird ebenfalls reduziert.
Moglicher Einstellbereich: 50 -100%

Um den Parameter ,Offset-Abgleich” zu Gibernehmen, entweder den Regler aus-/einschalten oder
,Offset ibernehmen” bestatigen.
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Meni ,Einganssignal” - Governor/Drehzahlregelung aktiv

Das Menii ist nur verfligbar, wenn die Drehzahlreglerfunktion aktiviert ist. Die Eingangssteuerung
wird auf die Solldrehzahl, den Schwellenwert fiir Start/Stopp des Motors und den Bereich fir die
Autorotation skaliert.

Hinweis: Anderungen der Einstellungen werden aus Sicherheitsgriinden nach Bestdtigung der
,Einstellung (ibernehmen” am Ende dieses Menliis oder nach dem Aus- und Wiedereinschalten des
Reglers tibernommen.

Im Drehzahlreglermodus muss der Eingangsregler auf ein festes Minimum (, Initial Point”) und
maximales Gas (,End Point”) eingestellt werden. Eine automatische Einstellung beider Parameter ist
nicht moglich.

Die Drehzahlreglerfunktion muss den genauen niedrigsten und héchsten Wert des Gashebels kennen,
um die Drehzahl korrekt zu skalieren.

Definition und Beschreibung der Meniipunkte:

5.2.11. Drehzahl max (am Getriebeausgang)
- Stellen Sie die vom Helikopterhersteller empfohlene Rotordrehzahl ein. Der Wert entspricht der
gewlinschten maximalen Motordrehzahl bei Vollgas (siehe Tabelle).

Tip: Eine schnellere Methode zum Einstellen der Werte ist die Verwendung eines Multiplikators. Beim

Einstellen der Werte kann durch Driicken der ,MENU"-Taste am Sender der Multiplikator x1, x10, x100
oder x1000 ausgewdhlt werden.
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5.2.12. Initial Punkt
- Einstellen des Mindestwerts des Steuerimpulses in ms. Dieser Wert entspricht einer
Motordrehzahl von Null.

5.2.13. End Punkt
- Einstellung der max. Wert des Steuerimpulses in ms. Dieser Wert entspricht der maximal
gewlinschten Motordrehzahl.

5.2.14. Start Punkt
- Prozentwert aus dem Bereich der Eingangssignals zum Starten des Motors.

Die Autorotationsschwelle liegt in der Mitte des Bereichs zwischen dem ,Initial Point” und dem
,Motor Stop“-Punkt. Die ,Autorot.-Schwelle” ist aktiv, wenn die Autorotationsfunktion verwendet
wird. Weitere Informationen finden Sie in der Beschreibung der Autorotation.

Hinweis: Die Bedeutung der beschriebenen Parameter ist in der obigen Grafik dargestellt.

Offset Einstellung
- die Einstellung der Hysterese (Totzone) zwischen den Punkten ,Motor Start” und ,Motor Stop”.
Der Parameter andert den Bereich zwischen den Motorstart- und Motorstopppunkten - es bedeutet
Totzone zwischen dem Start und dem Stopp des Motors.

5.2.15. Getriebeuntersetzung
- Ubersetzungsverhiltnis zwischen dem Motor und dem Hauptrotor des Hubschraubers. Die
richtige Einstellung des Ubersetzungsverhaltnisses ist fiir den korrekten Betrieb der Steuerung
unerlasslich, das Drehzahlverhaltnis muss der Realitat entsprechen!

Hinweis: im Governor-Modus arbeitet der Regler immer mit der Drehzahl direkt am Ausgang des
Getriebes, also am Rotor des Helikopters. Wenn Sie das richtige Ubersetzungsverhdiltnis und die
Solldrehzahl am Hauptrotor wdhlen, stellt die Steuerung die passende Motordrehzahl ein.

Drehzahl Minimum am Getriebeausgang

- minimale Rotordrehzahl. Dieser Wert wird vom Regler automatisch aus dem durch Offset-
Anpassung und Initial-Punkt definierten Bereich geschatzt. Der Parameter gibt die
Mindestdrehzahl an, die fiir eine bestimmte Einstellung erreicht werden kann.

Autorotationsschwelle
- der von der Steuerung vorgegebene Parameter fiir die Autorotation. Weitere Informationen
finden Sie in der Beschreibung der Autorotationsfunktion.

Motor stop - der Wert des Steuerimpulses in ms, bei dem der Motor stoppt.
Motor start - der Wert des Steuerimpulses in ms, bei dem der Motor startet.
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5.3. Motor

5.3.1. Drehrichtung
- Drehrichtung des Motors umkehren

5.3.2. PWM Frequenz
- Ansteuerfrequenz der Motorspulen. 8 kHz ist flr die meisten Anwendungen geeignet und wird
auch empfohlen, wenn der Motorhersteller nichts anderes vorgibt.
Mogliche Werte: 8 - 16 — 32 kHz

5.3.3. Start power
- definiert die Anfangsleistung flir den Motorstart aus der Nullumdrehung. Die Startleistung wird
automatisch ermittelt. Mit diesem Parameter kann das Motorstartverhalten in Bezug auf Motor und
Lasttyp eingestellt werden. Bei niedrigeren Werten ist der Motorstart weicher, aber der Start kann
unzuverlassig sein. Bei groen Motoren und Lasten mit hohem Tragheitsmoment den Wert nach
Bedarf erh6hen.
Einstellbereich: -50 % bis +50 %.

5.3.4.Timing
- Einstellung des Motor Timing
Einstellung nach Empfehlung des Motorherstellers. Wenn der Wert nicht verfiigbar ist, verwenden
Sie die Einstellung gemal den unten aufgefiihrten allgemeinen Empfehlungen:

2 poliger Motor...0-5°

4 poliger Motor ...5-10°

6 poliger Motor ... 10 - 20°

8 und mehr Motorpole... 20 - 25°

Hinweis: Dieser Parameter ist im Governor-Modus nicht verfiigbar. Das Timing wird in diesem Modus
automatisch gesteuert.
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5.3.5. Anzahl der Magnetpole des Motors

- Die Eingabe der korrekten Motorpolzahl ist wichtig fur den korrekten Telemetriewert der
tatsachlichen Drehzahl und fir die korrekte Reglerfunktion. Der Regler kann unterschiedliche
Drehzahlwerte nicht steuern, wenn die Anzahl der Pole falsch eingestellt ist. Die tatsachliche
Motordrehzahl entspricht dann nicht dem angezeigten Wert. Wenn Sie keine Informationen zur
Polzahl haben, lesen Sie bitte das Kapitel ,Problemlésung - Inbetriebnahme mit unbekanntem
Motor” am Ende des Handbuchs.

Einstellbereich: 2 - 48 Pole

5.3.6. Rotor Getriebeuntersetzung

- definiert die Getriebelibersetzung zwischen Motor und Last (Propeller oder Rotorblatter). Die
Eingabe des wahren Werts ist wichtig fur den korrekten Telemetriewert der tatsachlichen Drehzahl.
Der Controller arbeitet im Reglermodus immer mit Lastdrehzahl, da der Helikopterhersteller den
geforderten Drehzahlwert der Rotorbldtter empfiehlt. Wenn der wahre Wert der
Getriebelibersetzung und die geforderte Drehzahl eingegeben werden, steuert der Controller
automatisch die entsprechende Drehzahl des Motors.

Einstellbereich: 1:1 bis 20:1 (um Zehntel anderbar)

5.3.7.Filtertype

- Art der Filterung des BEMF-Signals vom Motor (BEMF-Steuerkommutierungssequenz)

Die meisten BLDC-Motoren fiir RC-Modelle sind in High-Speed-Ausfiihrung. Fir diese
Motoren wird die Filterart fiir ,Standardmotoren” empfohlen.

Das Auftreten einer falschen Kommutierung ist bei Motoren mit sehr hohen Motorpolen (ca.
> 28p) und sehr niedrigem KV (< ca. 215 U/min/V) méglich. Zum Beispiel: Motoren Q60, Q80 und
hoher - HACKER, XPWR 35/40/60, Dualsky GA6000-8000 oder Kontronik Pyro 650. Stellen Sie ,mot.
mit sehr niedrigem KV” fiir diese Falle.

Auswahlmdglichkeiten: Standardmotoren / mot. mit sehr niedrigem KV

5.3.8. Motor KV (Umdrehung pro Volt)
- Dieser Parameter ist nur im Drehzahlreglermodus verfligbar. Der wahre KV-Wert ist wichtig fiir die
korrekte Reglerfunktion. Geben Sie den Wert gemal3 Datenblatt des Motorherstellers ein. Wenn Sie
keine Informationen Uber den KV-Wert des Motors haben, konnen Sie ihn durch einfache Messung
identifizieren - siehe Kapitel ,Problemlosung - Setup mit unbekanntem Motor” am Ende des
Handbuchs.

Esistauch moglich ,Motor KV* — ,unbekannt” zu wahlen. Der Regler versucht den KV-Wert wahrend
des Motorlaufs zu ermitteln und zu berechnen. Dieser Schatzwert wird in der Zeile KV-Schatzung
angezeigt.
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5.4.Bremse
— Dieses Menli ist nur verfligbar, wenn der Drehzahlregler (Helikopterbetrieb) deaktiviert ist.

MEZON EVO bieten vier fest vordefinierte Bremsprofile: ,OFF, Soft, Medium und Hard”. Diese
Grundauswahl wird durch die Profile ,Manuell” und ,Proportional” erweitert. Bremswerte werden
vom Benutzer im manuellen Profil definiert. Die Bremsstarke hangt von der Gasknippelposition im
Proportionalprofil ab.

Aus - die Motorbremse ist komplett deaktiviert

Soft - voreingestellte Werte:
Anfangsbremsharte 30%

Endbremsharte 100%
Verzogerung 0,5s
Bremsverzogerung 1,5s

- Die Bremse beginnt mit einer Verzogerung von 0,5 s nach ihrer Aktivierung zu bremsen, mit einer
anfanglichen Wirkung von 30 %, welche sich innerhalb 1,5 s auf 100 % erhoht.

Mittel - voreingestellte Werte:

Anfangsbremsharte 50%
Endbremsharte 100%
Verzogerung 0,5s
Bremsverzogerung 1s

- Die Bremse beginnt mit einer Verzogerung von 0,5 s nach ihrer Aktivierung zu bremsen, mit einer
anfanglichen Wirkung von 50 %, welche sich innerhalb 1 s auf 100 % erhoht.

Hart - voreingestellte Werte:

Anfangsbremsharte 70%
Endbremsharte 100%
Verzogerung 0,5s
Bremsverzogerung 0,5s

- Die Bremse beginnt mit einer Verzogerung von 0,5 s nach ihrer Aktivierung zu bremsen, mit einer
anfanglichen Wirkung von 70 %, welche sich innerhalb 0,5 s auf 100 % erhéht.

Manuell - die Werte sind vom Benutzer frei einstellbar
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Alle Werte sind in diesem Bereich vom Benutzer vollstandig einstellbar:

Anfangsbremsharte 0-100%
Endbremsharte 0-100%
Verzogerung 0-5s

Bremsverzogerung 0,1-10s

Proportional - In diesem Profil hangt die Bremswirkung des Motors von der Position des
Gasknuppels ab, sodass nicht nur die Motorleistung, sondern auch die Bremsintensitat mit dem
Gasknuppel gesteuert werden kann.

Maximale Bremse - Der Parameter ist im Bereich von 10-100 % einstellbar. Bestimmt die

Bremswirkung des Motors, wenn sich der Gasknuppel in der Minimalposition befindet.

Verzogerung - Der Parameter ist im Bereich von 0-5s einstellbar. Legt fest, wie lange es dauert, bis die

Bremse aktiviert wird, nachdem sich der Gasknulippel in der Minimalposition befindet.
Bremsverzogerung - Der Parameter ist im Bereich von 0,1-10 s einstellbar. Bestimmt die Zeit

zwischen Bremsbeginn und Erreichen der ,Maximalleistung” der Bremse.

5.5. Limits & Akkuiiberwachung

- In dieser Parametergruppe kann der Benutzer Grenzwerte fiir Spannung, Strom, Temperatur und
Kapazitat sowie die Anzahl der Akkuzellen festlegen. Auch das Verhalten des Reglers bei Erreichen
von Grenzwerten kann eingestellt werden.

WARNUNG - Seien Sie vorsichtig mit den Einstellungsparametern in dieser Gruppe , Limits &

Akkuiiberwachung”. Eine falsche Parametrierung kann zu Schdden am Controller oder Akku
fiihren und letztendlich deren Lebensdauer oder Leistung verringern!
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WARNING - Die automatische Zellenzahlerkennung funktioniert nur dann korrekt, wenn ein voll
geladener Akku am MEZON EVO angeschlossen wird!

5.5.1. Akku Type

- folgende Mdoglichkeiten:

“Ni-XX" - nickel-basierte Akkus (NiCd, NiMh)
,LiI-XX" = lithium-basierte Akkus (Li-Po, Li-lon)
,Direkt” — Abschaltespannung direkt einzugeben

5.5.2. Abschaltespannung pro Zelle
— Der Benutzer definiert den minimalen Spannungswert pro Akkuzelle gemaf3 dem unten
aufgefiihrten Bereich:

SNi-XX” 0,5-1V pro Zelle
,Li-XX" 2-3,6V pro Zelle
,Direkt” 5-46V Akku Gesamtspannung

Abschaltespannung - automatisch errechneten Wert gemal3 oben genannter Parametrierung
und erkannter oder manuell definierter Zellenzahl anzeigen.

5.5.3. Max. Temperatur
- Reglertemperatur, die den Schutz des Reglers auslost
Einstellbereich: 50 - 125 °C.

WARNUNG - Beschddigungsgefahr des Reglers bei Einstellung liber 100°C. Die Méglichkeit, eine
héhere Temperatur einzustellen, ist fiir erfahrene Benutzer und Wettkampfzwecke gedacht.

5.5.4. verbrauchte Kapazitat
- Wert fir maximale enthommene Kapazitat aus dem Antriebsakku. Das Erreichen der
verbrauchten Kapazitat leitet den Akkumulatorschutz gemal3 der Einstellung im Parameter
Abschaltmethode ein.
Einstellbereich: 100 — 32500 mAh.

36



5.5.5. Max. Strom
— Akkustrom, der den Schutz des Reglers auslost
Einstellbereich: 20-180A
Empfohlener Wert: 180A

Hinweis: Erreichen der max. Akkustrom fiihrt zu einer Verringerung der Motorleistung und
Motordrehzahl. Der Regler begrenzt die Motorleistung, um zu verhindern, dass der maximale
Akkustrom (iberschritten wird. Wenn der Benutzer diesen Wert zu niedrig einstellt, kann der Motor
aufgrund der dynamischen Anforderungen der Last (Propeller- und Motortrdgheit) an Leistung und
Geschwindigkeit verlieren.

5.5.6. Abschaltemethode
- Auswahl der Reaktion des Reglers auf das Erreichen der minimalen Akkuspannung, das
Erreichen der abgelaufenen Kapazitat oder das Erreichen der maximalen Temperatur.

Optionen:

"Hart" - Wenn die oben genannten Grenzen erreicht werden, stoppt der Motor in 2 Sekunden.
"Abregeln" - allmahliche Reduzierung der Motorleistung von der aktuellen Drehzahl bis zum Stopp
innerhalb 30 Sekunden.

"Zeit 30s" - allmahliche Reduzierung der Motorleistung von der aktuellen Geschwindigkeit bis zum
Stopp wahrend 30 Sekunden. Wahrend der Leistungsreduzierung werden die Grenzen (Temperatur,
Kapazitat, Spannung) Uberprift. Kehrt der Begrenzungsparameter wahrend der Leistungsreduzierung
des Reglers wieder auf die normalen Betriebswerte zurlick, wird der Vorgang der Leistungsbegrenzung
beendet. Der Regler kehrt nach und nach ohne Einschrankung in den Normalbetrieb zurlck.

"Schritt fiir Schritt" - Bei Erreichen einer der oben genannten Grenzen (Temperatur, Kapazitat,
Spannung) wird die Motordrehzahl schrittweise um ca. 20%. Auf diese Weise signalisiert das Modell die
Aktivierung einer der Schutzfunktionen. Fir 15 Sekunden halt der Controller diese reduzierte Leistung
aufrecht und erméglicht so eine sichere Landung. Nach dieser Zeit wird die Leistung schrittweise weiter
reduziert, bis der Motor vollstandig zum Stillstand kommt. Diese Option eignet sich beispielsweise fiir
Helikopter und Drohnen.

5.6. Governor / Drehzahlregelung

Die Hauptaufgabe des Drehzahlreglers (Konstantdrehzahlregler) besteht darin, die erforderliche
Motordrehzahl unabhangig von Lastwechseln und anderen Einfliissen aufrechtzuerhalten. Der
MEZON EVO kann auf ,hart” (sehr schnelles Ansprechen) oder ,weich” (langsames Ansprechen)
eingestellt werden.
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Bei ,harter” Einstellung reagiert der Regler schnell und intensiv auf Lastanderungen.

Die Drehzahl wird exakt auf der geforderten Drehzahl gehalten und schnelle Lastwechsel fiihren nur
zu kurzzeitigem Drehzahlabfall. Der Nachteil der ,harten” Einstellung ist das Risiko von
Reglerinstabilitat und Schwingungen, da selbst eine kleine Lastanderung eine heftige Reglerreaktion
verursacht.

Andererseits birgt eine ,weiche” Reglereinstellung kein so grof3es Instabilitatsrisiko. Die Reaktion des
Reglers auf Lastanderungen ist langsamer und nicht so intensiv, aber nattirlich kann die
Drehzahlabweichung grof3er sein und mit einem gré3eren kurzfristigen Drehzahlabfall einhergehen.
In der Praxis ist es notwendig, den Regler auf einen geeigneten Kompromiss zwischen ,harter” und
+weicher” Einstellung einzustellen.

Hinweis: Das Mendi fiir die Reglereinstellung ist nur verfiigbar, wenn als Modelltyp Helikopter ausgewdihlt
wurde

Wenn der Drehzahlregler aktiviert ist, sind die unten aufgefiihrten Parameter und Funktionen
verfligbar. Diese Parameter sind in zwei Gruppen unterteilt:

~User”- einfaches und benutzerfreundliches Men zur Reglereinstellung

,Experte”- Zugriff auf alle Parameter der Reglereinstellung

5.6.1. User - empfohlene Grundeinstellung des Drehzahlreglers
- Dieser Modus ist flr alle Benutzer unabhangig von ihrer Erfahrung vorbereitet
- wir empfehlen, diesen Modus fiir die Drehzahlreglereinstellung zu verwenden!
- Der MEZON EVO-Regler berechnet und stellt in diesem Modus automatisch die optimalen
Reglerwerte ein
- Die automatisch berechnete anfangliche Drehzahlreglereinstellung ist etwas ,weich” ohne
Instabilitatsrisiko. Diese Grundeinstellung ist mit ,Auto +0%" gekennzeichnet.
- Durch Andern nur eines Parameters im Bereich ,Auto-30%"* bis ,Auto+120%" kdnnen Sie das
Drehtzahlreglerverhalten einfach zwischen ,weicher” und ,harter” Einstellung anpassen

38



Hinweis: Wenn ein erhohter Wert von ,Auto+xx” zu Drehzahlschwankungen flihrt, bedeutet dies, dass
die Reglereinstellung zu ,hart” ist und der Regler seine Instabilitdtsgrenze erreicht hat. Es ist notwendig,
den Wert von ,Auto+xx” wieder auf einen stabilen Wert zu verringern.

5.6.2. Expert - In diesem Modus definiert der Benutzer die Regelkonstanten manuell
Fir die meisten Benutzer ist es nicht erforderlich, den Expertenmodus zu verwenden.
Benutzeranforderungen werden mit dem oben erwahnten automatischen Benutzermodus erfillt.
Der Expertenmodus konzentriert sich auf die LOosung atypischer Designs und spezieller
Anforderungen. Fiir den Expertenmodus sind Fachkenntnisse erforderlich, und der Benutzer ist fiir
die Verwendung dieses Modus verantwortlich. Bei ungeeigneten Einstellungen besteht ein gro3es
Risiko von Instabilitat und Motorschwingungen!

In diesem Modus ist eine direkte Einstellung der Reglerkonstanten moglich. Verstarkung ,kP* und
Zeitintegrationskonstante ,kTi“ des Drehzahlreglers und ,Ri-Kompensation” fiir Feedforward-
Regelkreis. Wenn der ,Expert“-Modus aktiviert ist, werden die Anfangswerte von ,kP“, ,kTi“ und ,Ri"
gemal dem internen automatischen Erfahrungsalgorithmus eingestellt, der im Benutzermodus
verwendet wird. Wir empfehlen, diese Werte als erste optimale Mittelwerte zu bertcksichtigen.
Fahren Sie bei Bedarf mit der Feinabstimmung von diesen Werten aus fort.

Allgemeine Beschreibung der Parameter ,kP“, ,kTi” und ,Ri":

5.6.2.1. kP
- Verstarkung des Drehzahlreglers. Definiert unmittelbar die Intensitat der Reglerreaktion auf
Drehzahlanderungen durch Lastanderungen. Je groBer der eingestellte Wert ist, desto schneller
und intensiver reagiert der Drehzahlregler. Die grof3en Werte von kP verursachen Instabilitat und
Drehzahlschwankungen. Andererseits verursachen die niedrigen Werte grof3e Unterschiede
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zwischen geforderter und tatsachlicher Drehzahl und der Regler erfiillt nicht die Hauptaufgabe -
die Drehzahlregelung.

5.6.2.2. kTi
- Zeitintegrationskonstante. Der Integrationsteil des Drehzahlreglers sorgt fiir die Eliminierung der
Abweichung zwischen geforderter und tatsachlicher Drehzahl = Drehzahlfehler. Der niedrige kTi-
Wert bewirkt eine schnelle Beseitigung der Drehzahlfehlerabweichung, jedoch mit dem Risiko einer
Instabilitat. Der hohere Wert von kTi erhoht die Systemstabilitat, aber auch die Tragheit des Systems
wird erh6ht und die Eliminierung der Abweichung wird verzégert.

Hinweis: Bei kTi = Oms ist der Integrationsteil des Drehzahlreglers AUS. In diesem Modus liegt immer ein
Drehzahlfehler vor. Drehzahlregler mit reiner Verstdrkung haben immer einen Drehzahlfehler =
Differenz zwischen Soll- und Ist-Drehzahl.

5.6.2.3. Ri Kompensation
- Sie konnen den Ri-Wert gemal dem Datenblatt des Motorherstellers einstellen. Der Regler
verwendet diesen Wert fiir die Vorwartsregelungsschleife und kompensiert den Spannungsabfall
an Ri. Dadurch kann die Regelqualitat und Systemstabilitat erhoht und die Reaktionszeit verkirzt
werden.

5.6.2.4. Autorotations Modus
Es gibt zwei verschiedene Arten des Motorstarts flir Hubschrauber. Sanftanlauf fiir sanftes Anlaufen
der Rotorblatter am Boden und schneller Motorstart wahrend der Autorotation und hdaufig
Motorneustart wahrend des Flugs. Ein schneller Motorstart wahrend der Autorotation ist hilfreich,
da der Pilot Schaden am Helikopter vermeiden mochte, aber die Gefahr einer grof3eren Belastung
mechanischer Teile besteht. Andererseits ist beim Hubschrauberstart am Boden ein sanfter
Sanftanlauf der Rotorbladtter ohne mechanische Beanspruchung erforderlich. Das Reglerverhalten
fur die beschriebenen Starts kann vom Benutzer beeinflusst werden, indem der Parameter
+Autorotationsmodus” eingestellt wird.

Auswahlmoglichkeiten: ~ Autorotations Modus Aus
Autorotations Modus Auto
Autorotations Modus Bereich
Autorotations Modus Bereich + Zeit

Autorotations Modus - Aus
- Der Motor startet immer mit sanfter Beschleunigung. Diese Beschleunigungszeit kénnen Sie im
Parameter ,Start Beschleunigung” einstellen.

Autorotations Modus - Auto

- Der MEZON EVO bewertet, ob der Motor dreht oder nicht, wenn der Startbefehl von der
Drosselkanal empfangen wird.

- Wenn sich der Motor nicht dreht, startet die Drehzahlregelung den Motor gemal3 der
Beschleunigung im Parameter ,Start Beschleunigung®.

- Wenn sich der Motor dreht, startet der Drehzahlregelung den Motor gemaR der schnellen
Beschleunigung im Parameter ,Reaktion”.

Hinweis: Hubschrauber verwenden hdufig einen mechanischen Freilauf im Getriebe. Dies kann dazu
fiihren, dass die Motordrehzahlauswertung nicht richtig funktioniert. Rotorbldtter drehen sich, aber
Motor dreht sich langsam oder gar nicht. Daher gibt es unten andere Optionen, die in dieser Situation
hilfreicher sein kbnnen.
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Autorotations Modus - Bereich

- Wenn die Gasposition in den Autorotationsbereich sinkt (zwischen ,Stopp”- und ,Autorot”-Pegel
> siehe Bild unten), wird der Motor ausgeschaltet. Aber wenn die Drosselposition wieder tiber das
,Start“-Niveau zurlickgebracht wird, startet der Motor sofort entsprechend der schnellen
Beschleunigung im Parameter ,Reaktion”.

- Wenn die Drosselklappenstellung unter das ,Autorot”-Niveau sinkt, erfolgt der neue Motorstart
gemal der sanften Beschleunigung im Parameter ,Startbeschleunigung®.

Autorotations Modus - Bereich + Zeit

- Das Verhalten des Controllers ist das Gleiche wie im vorherigen Modus ,Bereich”, aber die
Zeitbedingungen werden ebenfalls berlcksichtigt.

- Wenn die Drosselkanalposition in den Autorotationsbereich absinkt, beginnt die
Drehzahlregelung die Zeit zu Gberwachen, wie lange sich der Drosselkanal in diesem Bereich
befindet. Diese Zeit wird mit der Zeit im Parameter ,Autorot. Ablaufzeit”.

- Wenn die Zeit abgelaufen ist, erfolgt der neue Motorstart gemal3 der sanften Beschleunigung im
Parameter ,Startbeschleunigung”, unabhangig von der Drosselkanalstellung.

- Wenn die Drosselkanalstellung im Autorotationsbereich bleibt und der Regler vor Ablauf der Zeit
die Aufforderung zum Neustart erhdlt, startet der Motor sofort gemaB der schnellen
Beschleunigung im Parameter ,Reaktion”.

5.7.F3A Modus

Hinweis: Dieses Mendi ist nur sichtbar, wenn im Mendii ,Modelltyp”,,F3A Modell” ausgewdihlt ist.

Die MEZON EVO Controller sind mit einem Modus fiir Kunstflugmodelle der Kategorie F3A ausgestattet.
In diesem Modus hangt die Bremsintensitat von der Drosselkniippelstellung ab. Dadurch wird die
Geschwindigkeit des Modells in Abwarts-Flugbahnen aktiv gesteuert und stabilisiert. Diese neue
Funktion konnte mit einem Tempomat verglichen werden, der durch die Drosselknlppelstellung
gesteuert wird.

In diesem Modus ist die Energiertickgewinnungsfunktion automatisch aktiv. Beim aktiven Bremsen des
Modells bei Sinkflugmandvern wird ein Teil der Energie in den Akku zurlickgespeist.
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Ubergangszeit im Flug

- der einzige einstellbare Parameter im "F3A"-Modus ist "Ubergangszeit im Flug"

- Dieser Wert definiert die Ubergangszeit zwischen der aktuellen Motordrehzahl und der
gewlnschten Drehzahl gemaB der Drosselknippelstellung. Wird die Stellung des Drosselkniippels
verandert wahrend sich der Motor dreht, bezeichnet dieses die Zeit fiir den Drehzahliibergang.
Diese Situation ist typisch, wenn der Drosselkniippel im Sinkflug des Modells auf Minimum gestellt
wird, aber der Motor den Propeller immer noch im Fahrtwind dreht. Wenn in dieser Situation das
Gas erhoht wird, regelt die Steuerung die Motorbeschleunigung gemall dem Wert, der im
Parameter ,Ubergangszeit fiir fliegenden Neustart” eingestellt ist.

Der einstellbare Bereich betragt 0,2-12s.
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5.8.BEC
- Verfligbar nur fir MEZON EVO mit BEC, nicht bei ,Opto” Versionen.

BEC = Spannungsstabilisierungs-Schaltung fir die Versorgung der RC Anlage aus dem
Antriebsakku. Bei der MEZON EVO Serie ist ein getaktetes BEC mit folgenden Eigenschaften verbaut:

- stabilisierte Ausgangsspannung einstellbar von 5 - 8,4V in 0,1V Schritten
- Uberhitzungsschutz des BEC mit stufenweiser Leistungsbegrenzung

- integrierter Kurzschluss-Schutz am Ausgang

- maximaler Spitzenstrom 30A/1s

- max. Dauer Strom 15A

- Die Temperatur des BEC sollte 100°C nicht Giberschreiten. Achten Sie deshalb bei der Montage auf
eine ausreichende Kiihlung des Reglers im Luftstrom.

- Bei Temperaturen um 120°C werden interne SchutzmalBnahmen aktiviert und die
Ausgangsspannung des BEC reduziert, um das BEC vor Zerstorung zu schiitzen. Die Reduzierung
der BEC-Ausgangsspannung ist an der Verlangsamung der Servos bei gleichzeitiger Beibehaltung
der Steuerbarkeit des Modells zu erkennen

- Aus diesen Grinden empfehlen wir im JETI Duplex Sender einen Alarm mit einer BEC
Temperaturwarnung bei max. 100°C einzustellen
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6. Telemetrie

- MEZON EVO bieten eine volle Unterstiitzung der Duplex EX Telemetriedaten-Ubertragung.

- Das System zeigt Telemetriedaten in Echtzeit an und speichert sie zur spateren Analyse im
Speicher des Senders

- Jeder Wert kann fiir die Archivierung im Senderspeicher aktiviert oder deaktiviert werden

- Das Deaktivieren unnétiger Telemetriewerte reduziert die Gbertragene Datenmenge und erhoht
die Ubersichtlichkeit des Systems

Status
- Im Menu ,Status” werden alle Fehler notiert, die wahrend des Betriebs des MEZON EVO auftreten.
- die Daten kénnen zur Diagnose und Beseitigung der Ursachen verwendet werden

Beschreibung maoglicher Ursachen von Fehlerereignissen:

Start - Die Startsequenz des Motors dauert langer als 6 Sekunden

Kommutierung - der Regler kann die Position des Motorrotors nicht korrekt lesen

Strom - der Strom ist groBer als der eingestellte Grenzwert (siehe "Grenzwerte->Maximaler Strom")
Temperatur - die Temperatur ist hoher als der eingestellte Grenzwert (siehe ,Grenzwerte-
>Maximaltemperatur”)

Steuereingang - Fehler beim Lesen der Informationen vom Drosselsignal

Spannung - die Spannung ist kleiner als die eingestellte Abschaltspannung (siehe "Einschrankungen-
>Abschaltspannung einstellen”)
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Kapazitat — die dem Akku entnommene Kapazitat ist gro3er als die eingestellte Grenze (siehe ,Limits-
>Entnommene Kapazitat”)

Speicher - Beim Abrufen der Controller-Konfiguration ist ein Fehler aufgetreten und der Controller hat
seine Werkseinstellungen wiederhergestellt

Uberspannung - Wihrend der Motor lief, lag am Motor eine Uberspannung an, die zum Abschalten
fUhrte. Dieser Zustand kann nur beim Bremsen groBer aktiver Lasten auftreten und wenn die
Stromversorgung oder Batterie die vom Motor erzeugte Energie nicht aufnehmen kann.

7. Telemetrie Min/Max
- Dieses Fenster zeigt die Maximal- und Minimalwerte der folgenden Parameter seit ihrer letzten
Loschung an

Beschreibung der Parameter:
Min/Max l6schen per Schalter - wahlt einen Schalter am Sender oder eine Senderfunktion aus,
welche die gespeicherten Werte zurlicksetzt und eine neue Aufzeichnung startet
Jetzt I6schen - das Bestatigen dieser Option setzt die gespeicherten Werte sofort zurlick und startet
eine neue Aufzeichnung
Min/Max (Kapazitat) loschen - mogliche Optionen:
»Auto” - nach 10s nach dem ersten Motordurchlauf werden die vorherigen Statistiken geléscht und
neue Daten werden aufgezeichnet

»Manuell” - durch einen Benutzerbefehl werden die gespeicherten Werte geléscht und eine neue
Aufzeichnung gestartet (siehe ,Min/Max loschen per Schalter”)

8. Reset in den Lieferzustand
- Die Aktivierung dieses Parameters und die Bestatigung der Option setzt den Regler auf die
Standardeinstellung (Werkseinstellung) zurtick.

9. Troubleshooting

9.1. Firmware Update

- Die Aktualisierung der Firmware von MEZON EVO-Controllern erfolgt nach dem gleichen
Verfahren wie im Kapitel "MEZON EVO-Controller per Computer einrichten".

- Jeti Studio 6ffnen > Werkzeuge > Gerat aktualisieren
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- Verbinden Sie das dreiadrige Kabel des MEZON EVO-Controllers mit dem roten Stecker mit dem
USB-Adapter.

Hinweis: Wenn der Controller an USB angeschlossen ist, darf das dreiadrige Kabel mit dem
schwarzen Stecker nicht eingesteckt werden.

- Verbinden Sie die Antriebsakkus mit dem Regler

- Das Programm erkennt automatisch das angeschlossene Gerat, bietet einen Update-Verlauf und
zeigt die entsprechende Firmware-Version an

- gewlinschte Firmware-Version auswahlen und mit ,Update” bestatigen

9.2. Einstellung des MEZON EVO fiir den Betrieb mit einem unbekannten Motor

Fir einen reibungslosen und korrekten Betrieb des MEZON EVO als Drehzahlregler im Helikopter
ist es wichtig, die richtige Motorpolzahl und KV-Konstante (rpm/V) anzugeben. Diese Werte
werden zur Berechnung der Motorumdrehungen benétigt.

Wenn Sie mit einem bekannten Motor arbeiten, beginnen Sie immer mit den korrekten Werten
des Motorherstellers.

Wenn diese Werte nicht bekannt sind, befolgen Sie die nachstehenden Anweisungen:

Verfahren zur Ermittlung der Motorpolzahl

- Schalten Sie den aktiven Governor/Drehzahlregel-Modus aus.

- Starten Sie den Motor und verwenden Sie einen Drehzahlmesser, um die tatsachlichen
Motorumdrehungen zu messen.

- Vergleichen Sie auf dem Display des angeschlossenen Jetibox- oder JETI Duplex-Senders die
Drehzahl

- Wenn die Umdrehungen nicht Gbereinstimmen, andern Sie den Wert der Motorpolzahl, bis die
beiden Messwerte Gibereinstimmen

Verfahren zur Bestimmung des Kv Wertes des Motors
Option 1
- Schalten Sie den Governor-Modus aus
- Stellen Sie sicher, dass Sie die richtige Polzahl haben, siehe unten. "Verfahren zur Ermittlung der
Motorpolzahl"
- Entfernen Sie den Propeller oder andere Motorlasten, der Motor darf nicht belastet werden
- Drehen Sie den Motor mit 100 % Vollgas und lesen Sie die Motorumdrehungen von der
angeschlossenen Jetibox oder dem Senderdisplay ab
- dann den Kv-Wert mit nachfolgender Gleichung ermitteln:
[rpm] _ Nmax[rpm] i
Ubat[V]

Dabei ist: Kv ... Drehzahl pro Volt [rpm/V]
Nmax ... Maximale Drehzahl die bei Vollgas erreicht wurde [rpm]
i ... Getriebeuntersetzung
Ubat ... gemessene Spannung der Stromversorgung (Antriebsakku) [V]
Konkretes Beispiel:
- Sie versorgen den Motor ohne Last aus einer 24-V-Batterie
- der Motor ist ohne Getriebe (Ubersetzung 1:1)
- die maximal gemessenen Motordrehzahlen betrugen 18 575 U/min
- die Drehzahl pro Volt [Kv] ist daher:

rpm
%4

rom 18575 1
Kv[p =

e 2 =773,9[

- Nach Rundung auf den nachsten Zehner geben Sie Kv = 770 in die Steuerung ein.
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Option 2

Schalten Sie den Drehzahlregelmodus ein und vergewissern Sie sich, dass Sie die richtige Polzahl
eingestellt haben. "Verfahren zur Ermittlung der Motorpolzahl"

- Entfernen Sie die Rotorblatter, den Propeller, trennen Sie alle Motorlasten

- Drehen Sie den Motor mit etwa 50 % an Drosselkanal

- Im Anzeigemenu ,Aktuelle Werte” oder auf dem Display des JETI Duplex-Senders finden Sie den
berechneten Kv-Wert, der MEZON EVO berechnet den realen Kv des Motors wahrend des Laufens
und zeigt ihn in diesem Punkt an. Lassen Sie den Regler eingeschaltet, bis der Kv-Wert des Motors
stabil ist, und geben Sie diesen Wert als "Motor-KV"-Wert in den Regler ein

9.3. Der Motor erreicht erforderliche Drehzahl nicht, wenn der Drehzahlregler
aktiv ist

- Stellen Sie sicher, dass die Motorpolzahl und der Kv-Wert korrekt eingegeben sind, siehe.
"Verfahren zur Bestimmung der Motorpolzahl" + ,Verfahren zur Bestimmung des Kv des Motors "

- Das Antriebs-Setup (Getriebeubersetzungen, Motorauswahl, Stromversorgung etc.) muss so
gewahlt werden, dass die gewtinschte Betriebsdrehzahl des Motors mindestens ca. 20 % unter der
maximal erreichbaren Motordrehzahl, inklusive Berlicksichtigung des Spannungsabfalls an den
Antriebsakkus.

- Eine Marge von 20 % ist erforderlich, um sicherzustellen, dass der Regler Lastdanderungen und
Antriebsakku-Spannungsabfall abdecken kann, wahrend er konstante Umdrehungen beibehalt.

Beispiel:

Ein Hubschrauber hat ein Ubersetzungsverhiltnis (i) zwischen den Rotorblattern und dem Motor
von 1:8. Der Hersteller des Helikoptermodells fordert eine Rotorblattdrehzahl (Nrot) von 1500
U/min. In diesem Fall muss der Motor mit Drehzahl betrieben werden:
Nmot=Nrot*i=1500*8=12000 rpm

Das Modell wird mit einem 6S LiPo-Akku betrieben und damit wird dieser
Versorgungsspannungsbereich abgedeckt:

- vollgeladener Akku (z.B. 4V/Zelle): 6¥4 = 24V

- entladene Akkus (Flugende) (z.B. 3V/Zelle): 6*3 = 18V

im Model ist ein Motor mit Kv = 530 verbaut

- Die Umdrehungen zum Ende des Fluges betragen 18 * 530 = ca. 9540 U/min ohne Last

- In dieser Konfiguration kann der Motor die vom Modellhersteller geforderte Rotordrehzahl nicht
erreichen

- Die Wahl eines solchen Motors ist unzureichend

im Model ist ein Motor mit Kv = 670 verbaut

- Die Umdrehungen am Ende des Flugs betragen 18 * 670 = 12060 U/min ohne Last

- In dieser Konfiguration erreicht der Motor die vom Modellhersteller geforderte Drehzahl ohne
Last, aber der Regler hat keinen Spielraum, um die Motorlast zu kompensieren

- Die Wahl eines solchen Motors ist daher ebenfalls unzureichend
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im Model ist ein Motor mit Kv = 880 verbaut

- Die Enddrehzahl betragt 18 * 880 = 15860 U / min ohne Last

- In dieser Konfiguration hat der Motor einen Spielraum von etwa 25 %, um die Last zu
kompensieren

- die Wahl eines solchen Motors ist OK.

Hinweis: Die Hohe der Marge und die aktuelle PWM-Nutzung kénnen auch einfach per Telemetrie direkt
aufdem Display des JETI Duplex-Senders oder auf der Jetibox (die Anzeige in der unteren linken Ecke des
Hauptbildschirms) liberpriift werden. Erreicht der PWM-Wert bei voller Drehzahl 100 %, ist der Regler voll
geoffnet und die Spanne somit 0 %.

Hinweis: Die obigen Berechnungen dienen als veranschaulichendes Beispiel. Dartiber hinaus sollten bei
der Berechnung der Auslegung eines geeigneten Motorantriebs auch der Spannungsabfall tiber dem
Innenwiderstand des Motors (Ri), Verluste in den Leistungskabeln und die Flugweise mit Einfluss auf Last
und Stromaufnahme berlicksichtigt werden. Befolgen Sie im Zweifelsfalle immer die Empfehlungen des
Modellherstellers.

9.4. Motor piept, startet nicht

Der Impulswert des Steuereingangs ist nicht unter den Initialisierungspegel gefallen oder liegt
nicht innerhalb des gliltigen erwarteten Bereichs. Flr den bidirektionalen Modus liegt der gtiltige
Initialisierungspegel im Bereich von 1,3-1,6 ms, fur den unidirektionalen Modus von 0,75-1,6 ms

- Uberpriifen Sie die Griinde, warum der Eingangsimpuls nicht im giiltigen Bereich liegt. Dies sind
in der Regel Gasposition, Trimmposition, aktive Mischer, Reglereinstellung oder Gassperre (Motor-
AUS Schalter).

10. Anhang

10.1. Tabelle der voreingestellten Werte der einzelnen Modi
Hinweis: - Gelb markierte Felder sind auf andere Werte als die Werkseinstellung eingestellt

- Der ,Motorflugzeug“-Modus ist die Standardeinstellung (Werkseinstellung) des Controllers. Nach dem
Zurlicksetzen des Controllers auf die Standardeinstellungen wird dieser Modus wieder eingestellt.

48



Parameter
art acceleration
eaktion

rehrichtungsmodus
emse (bei Stop)

itial Punkt
ster Initial Punkt
ster End Punkt
set Einstellung
erzogerung (proportion. Bremse)
aximal Wert
erzogerung (manuelle Bremse)
nfangshremse
1dbremse
erzogerung
emsverzogerung
ming
rehrichtung
otor Polzahl
art Power
M Frequenz

etriebeuntersetzung

hschaltespannung pro Zelle
hschaltespannung (manuell)
ax. Temperatur

ax. verbrauchte Kapazitat
ax. Strom

hschaltemethode
rosselkanal aus EX Bus

il-Safe Verzogerung

opp Motor Piep

Itertyp

kuiiberwachung verhrauchte
apazitat

otor KV

otor KV Wert

ax. Drehzahl (Getriebeausgang)
overnor einstellung

overnor Modus

aktion (im Governor Modus)

otor start Punkt (im Governor Modus)

torotationsmodus
torot. Ablaufzeit

Kompensation

bergangszeit fiir Motorneustart im Flug

[Motor]

1.5s
normal

unidirektional
aus

auto
1.1ms
1.9ms
100%
0.1s
100%
1.0s
10%
100%
0.2sek
1.0sek
15°
normal
10
auto+0%
8kHz
1.0
Li-XX
Auto
3.2V
5.0v
100=100°C
32500mAh
180.0A
Abregeln
Aus
0.3s
Motor-aus
-100%
5.0V

off

Standard
Motor

aus

aus

unbekannt
0

8000 rpm

auto+0%

User
Einstellung

2.0sek
20%
auto
5
Smohm
disabled
2sek

[Segler]
1.5s
normal

unidirektional

hart (70%-
>100%,0.5s)

auto
1.1ms
1.9ms
100%
0.1
100%
1.0s
10%
100%
0.2sek
1.0sek
15°
normal
10
auto+0%
8kHz
1.0
Li-XX
Auto
3.2V
5.0V
100=100°C
32500mAh
180.0A
Abregeln
Aus
0.3s
Motor-aus
-100%
5.0V
off

Standard Motor

aus

aus

unbekannt
0

8000 rpm

auto+0%
User Einstellung

2.0sek
20%
auto
5
Smohm
disabled
2sek

[Kunstflug]

1.5s
fast (0.25)

unidirektional
aus

auto
1.1ms
1.9ms
100%
0.1
100%
1.0s
10%
100%
0.2sek
1.0sek
15°
normal
10
auto+0%
8kHz
1.0
Li-XX
Auto
3.2V
5.0V
100=100°C
32500mAh
180.0A
Abregeln
Aus
0.3s
Motor-aus
-100%
5.0V
off

Standard Motor

aus

aus
unbekannt
0
8000 rpm
auto+0%
User Einstellung
2.0sek
20%
auto
58
Smohm
disabled
2sek
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[F3A]
1.5s
normal

unidirektional

sanft (30%-
>100%,1.5s)

auto
1.1ms
1.9ms
100%
0.1s
100%
1.0s
10%
100%
0.2sek
1.0sek
15°
normal
10
auto+0%
8kHz
1.0
Li-XX
Auto
3.2V
5.0v
100=100°C
32500mAh
180.0A
Abregeln
Aus
0.3s
Motor-aus
-100%
5.0V
off

Standard Motor

aus

aus

unbekannt
0

8000 rpm

auto+0%
User Einstellung

2.0sek
20%
auto
5s
Smohm
disabled
2sek

[Heli]
20s
normal

unidirektional
aus

Fest
1.1ms
1.9ms
100%

0.1
100%

1.0s

10%
100%
0.2sek
1.0sek
auto

normal

10

auto+0%
8kHz

1.0
Li-XX
Auto
3.2V
5.0v

100=100°C

32500mAh
180.0A
Abregeln

Aus

0.3
Motor-aus
-100%
5.0V
off

Standard Motor

aus

aus

unbekannt
530

6000 rpm

auto+0%
User Einstellung

2.0sek
20%
auto
5s
Smohm
disabled
2sek

[Car]

1.0s
normal

bidirektional
proportional

auto
1.1ms
1.9ms
100%
0.1
100%
1.0s
10%
100%
0.2sek
1.0sek
15°
normal
10
auto+0%
8kHz
1.0
Li-XX
Auto
3.2V
5.0v
100=100°C
32500mAh
180.0A
Abregeln
Aus
0.3
Motor-aus
-100%
5.0V
off

Standard Motor

aus

aus

unbekannt
0

8000 rpm

auto+0%
user Einstellung

2.0sek
20%
auto
5s
Smohm
disabled
2sek

[Boot]
1.0s

normal

bidirektional
aus

auto
1.1ms
1.9ms
100%
0.1s
100%
1.0s
10%
100%
0.2sek
1.0sek
15°
normal
10
auto+0%
8kHz
1.0
Li-XX
Auto
3.2V
5.0v
100=100°C
32500mAh
180.0A
Abregeln
Aus
0.3
Motor-aus
-100%
5.0V
off

Standard Motor

aus

aus

unbekannt
0

8000 rpm

auto+0%
User Einstellung

2.0sek
20%
auto
5s
5mohm
disabled
2sek



10.2. Abmessungen der MEZON EVO

MEZON EVO 40 LMR und MEZON EVO 70 LMR Abmessungen (mm)

MEZON EVO 50 BEC controller Abmessungen (mm)

84,7

27,6

46,5

I
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MEZON EVO 80 BEC Abmessungen (mm)

84,7

27,6

46,5

MEZON EVO 85 OPTO Abmessungen (mm)

84,7

24,4

iuuw
OO

46,5

58

20

OO0
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ENGLISH

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

This symbol on the products and/or accompanying
documents means that used electrical and electronic
products should not be mixed with general household
waste.
Far proper treatment, recavery and recycling, please
take these products to designated collection points,
where they will be accepted on a free of charge basis.
Alternatively, in some countries you may be able to
return your praoducts to your lacal retailer upon the
_ purchase of an equivalent new product.
Disposing of this product correctly will help to save
valuable resources and prevent any potential
negative effects on human health and the
environment which could otherwise arise from
inappropriate waste handling. Please contact your
local autharity for further details of your nearest
designated collection paint.
Penalties may be applicable for incorrect disposal of
this waste, in accordance with national legislation.

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

Information on Disposal in other Countries outside the
European Union

This symbal is only valid in the European Union.

If you wish to discard this product, please contact your local authorities or
dealer and ask for the correct method of disposal.
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Garantie und Service

Fir dieses Produkt gilt eine Garantie von 24 Monaten ab dem Tag des Kaufes, vorausgesetzt es wurde
gemal dieser Anleitung mit der angegebenen Spannung betrieben und ist nicht mechanisch beschadigt.
Wenn Sie Garantiereparaturen fiir das Produkt in Anspruch nehmen, legen Sie immer einen Kaufbeleg bei.
Garantie- und Nachgarantieservice wird von lhrem Handler oder dem Hersteller erbracht.

Technischer Support

Falls Sie sich bezuglich der Einrichtung oder einiger Funktionen des Produkts nicht sicher sind, zogern Sie
nicht, unseren technischen Support zu kontaktieren. Sie konnen sich entweder an Ihren Handler wenden
oder direkt an den Hersteller JETI model s.r.o. Weitere Informationen finden Sie auf unseren Webseiten
www.jetimodel.com

Sicherheitshinweise

- Verwenden Sie hochwertige Stromanschlisse, die flir den entsprechenden Laststrom ausgelegt sind
- Halten Sie die Stromversorgung innerhalb des zuldssigen Spannungs-/Zellenbereichs

- Stellen Sie die BEC-Spannung gemal3 den Anweisungen des Servoherstellers ein

- fir ausreichende Luftstromkiihlung sorgen

- Isolieren Sie zuverlassig alle Adern, Leiter und Stecker

- Verpolung verursacht Schaden am Regler mit Garantieverlust

- Entfernen Sie wahrend der Regler-Konfiguration Propeller oder Rotorblatter

- Modell mit Respekt behandeln, nach Anschluss der Stromversorgung ist der Motor / das Modell unter
Spannung und ,startbereit”. Verletzungsgefahr!
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Declaration of Conformity
in accordance with the regulations of EU Directive

EMC 2014/30/EU, RoHS 2011/65/EU and (EU) 2015/863
This declaration of conformity is issued under the sole responsibility of the manufacturer.

Producer: JETI model s.r.o.
Lomena 1530, 742 58 Piibor, Ceska republika
IC 26825147
declares, that the product
Type designation: MEZON EVO
Model number: 40 BEC LMR, 50 BEC, 70 BEC LMR, 80 BEC, 85 OPTO
The stated product complies with essential requirements of EMC 2014/30/EU, RoHS Directive
2011/65/EU and (EU) 2015/863.
Harmonized standards apply:
Protection requirements concerning electromagnetic compatibility [6]
EN 61000-6-3:2007 + A1:2011
Electrical Safety and Health [3.1(a)]
EN 62368-1:2015

RoHS

EN 50581:2012

Ptibor, 11.8.2022
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