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1.0voD

ZkuSenosti ukazuji, Ze tada zac¢inajicich RC modeld¥li nemd ani ty nej-
zdkladnéjsi znalosti o funkci jednotlivych ¢a&sti RC modelu, c¢asto nemaji ani ty
nejmensi zkuSenosti s fizenim modeld a pokud nemaji ve svém blizkém okoli
zkusenéjsiho kolegu, byvaji jejich zacatky v 1étdni dost neslavné a cCasto také
dost deprimujici. Plné si uvédomuji, Ze Zzadné sebelépe napsand prirucka nemlze
nahradit p¥imou praktickou instruktdz a pomoc uclitele, ale mame za to, Ze
prostudovanim této pfirucky si zadinajici modeld?¥ - pilot - alespon uvédomi,
jaké problémy jsou s létdnim spojeny, co vSe musi pripravit, co nesmi zanedbat
a jak by mél teoreticky pf¥i zdolavani vSech na néj &ekajicich tskali
postupovat.

Tento manudl je vhodny hlavné pro ty z vas, kteti koupite stavebnici
modelu v provedeni ARF. To znamenéd, ze mate témé¥ hotovy model, budete osazovat
RC vybaveni, motor, serizovat vychylky, nastavovat spravny smér vychylek atd.
Ti z vas, ktetri stavi model od zadkladu pouziji nésledny typ manuédlu.

Kromé kapitol vénovanych zacdteénikim je Cast prirucky vénovana i
problematice akrobatického 1étadni s RC modely a vérime, Ze zde i1 ti zkuSenéjsi
najdou tadu zajimavych poznatkli. Je t¥eba upozornit na skutecnost, Ze 1létani s
RC modely je dnes velmi roz$ifend a oblibend forma aktivniho odpoc¢inku a zZe
problematika 1étédni s RC modely je tak Siroka, Zze se prakticky nedé
vyCerpavajicim zpusobem zpracovat.

la.RADY pro zac¢inajici k vybéru stavebnice ARF.

Dnes Jje mozno koupit v modeldt¥skych prodejnéach, tadu stavebnic leteckych
modell v nejruznéjsSim provedeni. Nejcastéji to byva tak, Ze mlady adept
modelaf¥stvi se zhlédne na néjaké modeldrské akci v RC modelech a dozaduje se na
rodic¢ich zakoupeni néceho podobného. Chtél bych tedy poradit rodicuam jak
postupovat pt¥i vybéru. V obchodech se vyskytuji stavebnice v provedeni ARF a tak
zvané SETY hotovych model®. Ceny u jednoduchych Skolnich modeld v rozpéti od
1500K¢ asi do 3000KE. (Nikdo asi pro zacadtecnika nebude kupovat stavebnice nebo
hotovy model v hodnoté od 10 000KE¢ vyse!)

1. V prvé tradé si musime uvédomit, zda jde u nas$i ratolesti
(pochopitelné i u nés) o kratkodoby zadjem, nebo m& predpoklady a
moZnosti k tomu, Ze by se vénoval RC modellim soustavnéji.

2. Pokud chceme pouze hracku mizZzeme koupit tak zvany SET létajiciho
modelu. Je to vétSinou hotovy maly model letadla, ktery je vybaven
jiz zamontovanou RC vybavou vcetné vysilace, baterii, nabijecem atd.
Model byva vyroben z EPS (extrudovaného polystyrénu), jednotlivé
¢asti jiz hotové a na véas zbyvéa, podle navodu model sestavit
vySperkovat obtisky, nabyt baterie a jit létat. V nékterych téchto
modelech je podrobny navod jak model zalétnout, jak funguji
jednotlivd kormidla atd. Neni to ale pravidlem. Nékdy jsou navody
velmi struéné a pak vétsinou si novy adept s modelem ani nezalété.
Dost cCasto tyto modely maji zjednodusené ovladani tak, Ze treba
vySkovka je pevnd a stoupani se ¥idi otackami motoru, nebo nékteré
modely nemaji plynulou regulaci otdcek a motor se pouze vypina a
zapina. Nékdy je prijimac¢ sdruZen se servy. Nezatracuji tato
provedeni, ale vyuZitelnost RC vybaveni, pro ptripadné pokracovani
v dalSim vyvoji budouciho modeldfe je velmi omezend. Nékdy i ziskané
navyky pfri fizeni jsou na Skodu pf¥i dalsim pokracovani.

3. Tedy pokud pocitéame, Ze zadjem nas$i ratolesti, nebo i nads zajem se
jevi jako trvalejsi poohlédneme se radéji po stavebnici pro
zaCatecéniky v provedeni ARF. Bude to sice pro néds cenové ndkladnéjsi,
protoze budeme muset prikoupit ke stavebnici ARF, RC vybaveni. To
znamend: vysilac¢, prijimac¢, prislusSny poclet serv podle poctu
ovladanych kormidel, v pfipadé pohonu elektromotorem budeme
pot¥ebovat reguldtor a trakéni baterii (baterii pro elektromotor),



v pripadné pohonu spalovacim motorem dals$i servo, pro regulaci plynu
a baterii pro prijimac¢. Toto RC vybaveni bude stat vic nez vlastni
stavebnice ARF. M& to ale tu hlavni vyhodu, Ze je moZno vybaveni
pozdéji doplnovat a dale pouzivat pfri dalsim vyvoji zac¢inajiciho
modeld¥e i u jinych modelt@. Pochopitelné je pot¥eba vybrat RC
vybaveni alespon se ¢tyr-kandlovym vysilac¢em a prijimadem. Vysilaci
pédsmo si vybereme radéji 35MHz. Pasmo 27 nebo 40 nechdme radéji pro
lodé nebo auta. (Je to takové nepsané pravidlo.) Vysilac¢ by mél mit
také prepinatelny smér vychylek kormidel. Neni to, ale na sto procent
nutné, Jjen nadm to pomGZe pri instalaci RC vybaveni do modelu.

A nyni k tomu jaky typ modelu si vybrat. Nejednodus$i je model
klasického vétroné. Také RC vybaveni bude lacinéjsi. I zalétani bude
celkem jednoduché. Ale délka jednotlivych letl bude kratkd a tak doba
pro nauceni se ovléadat dobre lety bude pomérné dlouhé. (Bude potreba
daleko vice starti.) LepSi je v tomto sméru vétron s elektromotorem.
Lety budou trvat kolem deseti minut a to uZ se dé& néco naucdit. Cena
takové stavebnice ARF je prijatelnd. Nekupujte, ale pro zaciteclnika
mensi modely neZ o rozpéti jednoho metru. ( I kdyZz jsou relativné
lacinéjsi.) Malé modely jsou hutre ovladatelné a zpravidla
nesrovnatelné huat létaji p¥i horsich povétrnostnich podminkédch. To
ostatné plati i u model® motordkt. Navic maly motordk htife startuje
ze zemé a pro start hozenim se jiZ musi néco umét. Pokud je pritomen
zkuSeny modeld? d& se tato alternativa startu vyuzit, ale tizeni
malého modelu je nédroc¢néjsi. Proto jednoznac¢né bych doporuc¢il vétron
s pomocnym elektromotorem, tak zvany elektro-vétron, nebo po novu
elektro-kluzdk o rozpéti kolem 1500mm s ovléadanou vyskovkou,
smérovkou a reguldtorem motoru. Elektromotor Ffady 280, 300, nebo400.
Nedoporucuji ale tyto vétroné se sdruzenymi kormidly do V. Jednak je
potom pott¥eba ve vysilacdi mixer pro tyto plochy a hlavné tyto modely
v urc¢itych letovych polohdch maji zhorSenou ovladatelnost. (Pravée
zaCdteénik se do téchto nevhodnych letovych poloh snadno a ¢asto
dostéava.) Tyto sdruzené plochy maji hlavni vyhodu v mens$im celnim
odporu a hlavné maji vyhodu pro vyrobce v niZs$ich vyrobnich ndkladech
a to méd dopad na nizs$i koneénou cenu stavebnice. Proto jsou tyto
stavebnice ¢asto oznacovany jako vhodné pro zacadtec¢niky. Neni to ale
pravda.

Posledni dobou se objevuji na trhu jednoduchd samok¥idla a elektro-
samoktidla vyrobend z EPP(extrudovany polypropylén). Je to témér
nerozbitny materidl a modely snéSeji rtzné drobné karamboly
zaCatecnikl bez posSkozeni. Pokud koupite model témét¥ hotovy a
dodrzite presné tézisté podle navodu, nemél by byt problém pri zaletu
ani pri dalsich letech. Vysilac¢ musi byt vybaven v tomto pripadé
mixerem pro delta-plochy. Zase volte model s rozpétim kolem jednoho
metru.

Jesté radu na zavér této kapitoly.

Prectéte si tento manual az do konce. Mozna, Ze se vam bude zdat, Ze to pro
zaCatek nepotrebujete, ale urcité se vam nékteré kapitoly budou hodit pfi pochopeni
samotného principu létani modell a jejich fizeni. Najdete tam také mnoho poznatkl jak
namontovat RC vybaveni a jak a na kterou stranu se maji vychylovat fidici plochy a dalsi
dilezité znalosti pfed i pfi vlastnim létani.



2. PREDLETOVA PRIPRAVA MODELU

Zhotoveni modelu fizeného radiem predstavuje vidy desitky i stovky pracovnich
hodin (vyjimku tvofri modely postavené z rychlostavebnic typu ARF). Model je
postaven vétsinou z pomérné drahého materidlu, je v ném uloZeno pomérné drahé
RCvybaveni a treba i drahy motor, prosté rédiem trizeny model neni jen vlastovkou
z papiru a vyplati se proto mit pr¥ed prvnimi zalétdvacimi lety trochu
trpélivosti pro predletovou pfipravu. Modeldfri ve své touze vidét model co
nejd¥ive ve vzduchu zapominaji na nejzédkladnéjsi pravidla resp. zasady pri
dokoncovani modelu a u zacadtecnika je to jes$té hors$i - ti totiz c¢asto nemaji na
co zapomenout! Nasledky ruznych téch drobnych nebo i1 zavaznéjsSich opomenuti
byvaji pak c¢asto tragické a v nékolika vtefrindch dojde ke znic¢eni dila v hodnoté
mnoha pracovnich hodin a tisicl korun. Nasledujicimi odstavci bychom chtéli
pomoci zejména pravé zacidtelnikim a tém méné zkuSenym nékolika radami a pokyny.

2.1. Zakladni nastaveni vychylek ovladacich prvki

U stavebnice modelu typu ARF byva v dobrém navodu doporucend velikost vychylek
kormidel ¢i k¥idélek a je tedy dobré se téchto hodnot ovérenych zkusSenostmi
drZzet. Pokud tyto informace na planku nebo v navodu nenajdeme, Jje tfeba se drzet
z4dsady, Ze pro zalétdvaci lety je vhodné nastavit radéji mensi vychylky. Pro
orientaci uvadim tabulku béZnych rozsaht:

Rozsahy wvychylek: Smérovka Vyskovka Kridélka
Skolni vé&troi + - 10-20° |+ - 15°  |-=—————-
Jednoduchy motorak |+ - 5-10° + - 10-15° |-——————-
Akrobaticky model + - 20-35° |+ - 15-30° |+ - 10-25°

Jde pochopitelné jen o smérné hodnoty, protozZe vychylky kormidel ¢i kridélek
z4visi na jejich tvaru a ploSe a hlavné pak na rychlosti modelu, kterd Jje
rozhodujicim faktorem pro jejich Gc¢innost. Obecné rychly model bude mit pomérné
malé vychylky, naopak pomaly Skolni model nebo realisticky létajici maketa bude
mit plochy i vychylky kormidel ponékud vét3i, stejné jako akrobaticky model,
ktery musi mit velmi G¢innd kormidla p¥i nizkych i vysokych rychlostech.

Kromé kormidel a kt¥idélek je cCasto na modelu ovladdana trada dalSich prvka,
jako jsou nap?¥. klapky, motor, zatahovaci podvozek, vypindni vlecného hacku a
podobné. RovnéZ u téchto ovladdanych prvkl je t¥eba prekontrolovat rozsah jejich
pohybu ve srovndni s pohybem serva a hlavné se vyvarovat dorazt omezujicich
dojizdéni serv do koncové polohy, protoZe jinak je servo pretézovano, nadmérné
se zvySuje odbér proudu z baterii a nékdy mize dojit i1 k poskozeni prevodovych
kol serva.

Tadhla, bowdeny a rGzné mechanické prevodové paky nesmi nikde nardZzet nebo
drhnout, musi chodit volné coZ ovSem neznamend, Ze by zejména u ruznych vahadel
a pak mély byt velké vlle, zpusobujici nepresnost celého spojeni serva
s ovladanym prvkem.
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Dadle je dualezitd kontrola smyslu pohybu resp. smyslu vychylek
jednotlivych ovladanych prvka. Na obr. ¢. 2.1 Jje schématicky znadzornéna reakce
kormidel a k¥idélek na pohyb ¥idicich pédk na vysilac¢i. ZkuSenym modeldrlim se
bude zdat tento obréazek naprosto zbytedny a trividlni, ale ve skutecnosti JjizZ
fada zacadtecnikd pfrisla na letisté s vychylkami Uplné opadénymi jenom proto, Ze
prosté nevédéli, jak to méd byt spravné. Ostatné nékdy i relativné zkusenéjsi RC
modeld¥i udélaji chyby ne proto, ze by nevédéli, jak kormidla nebo ktridélka
zapojit, ale C¢isté z nepozornosti zapomenou vychylky u nového modelu
prekontrolovat. Pozor je nutno davat u RC vysilacd, kde je moZno prepinat smér
vychylek. Casto se stava,Ze na jednom modelu mame vychylky serv ur&itym smé&rem a
na druhém opac¢né. Pak snadno se stane, Ze vezmeme druhy model a zapomeneme
pfepnout vychylky a nestésti je hotovo.Jen pro uUplnost upozorrujeme na to, ze
zejména u kormidel a k¥idélek musi byt zajistén jejich volny pohyb v rozsahu
jesté ponékud vétsim, neZ jé predpoklédany rozsah ovladdani (nesmi vzniknout
dorazy) a Ze zavésy musi chodit naprosto volné, protoze jinak vznikaji
neptresnosti zejména u neutralni polohy kormidla ¢i kf¥idélka.Ovladaci paky ¢i
ramena na kormidlech a k¥idélkéach musi byt upraveny tak, aby mohla byt velikost
vychylek snadno upravovana. To znamend zkracovani nebo prodluzovani
tédhla,pripadné presunuti do jiného otvoru péky kormidla.Zasadné je vhodné
pouzivat radéji dels$i ovléaddaci péky, jak na kormidlech tak na vystupu serva,
protoze pripadné mechanické vlle ndhonu se pak tolik neuplatifiujl. Na zavér
tohoto odstavce kratké shrnuti ve formé jednoduchych kontrolnich otéazek:

- Jsou vychylky ovladanych prvkl v predepsanych limitech?

- Odpovidéa smysl pohybu kormidel a dal$ich prvkd pohybtm ¥idicich pak?
- Jsou kormidla a kridélka pred zapojenim tédhel naprosto volné otoc¢nd v
pot¥ebném rozsahu?

-Nevznikaji nikde neZzaddouci dorazy?

2.2. Kontrola tahel, upevnéni serv a dalsiho vybaveni modelu

Jiz v pfedchozim oddile byla zminka o tom, Ze tdhla musi chodit naprosto
volné, Ze nesmi drhnout ¢i nardZet na drak modelu nebo jeho vybaveni a hlavné zZe
nesmi mit Za&dné koncové omezeni resp. dorazy. Nyni tento zédkladni pozZadavek
ponékud rozvedeme a upozornime na chyby, kterych se modelatri cCasto dopoustéji.

2.2.1 Tadhla ke kormidlum

jsou vétsSinou pevnéd, jejich zédklad tvofri robustni balsovy nosnik obdelnikového
nebo C¢tvercového prtrezu, opatfeny na koncich ocelovymi dratem se zavitem



pro vidlicku nebo ptrimo se zahnutim pro spojeni s ovléadaci péakou. Nejcastéjsim
kamenem Grazu Jje pruchod téchto tdhel boéni stranou trupu v jeho ocasni ¢&éasti.
Tdhlo by totiZ v kazdém pripadé mélo ztstat p¥imé ( viz obr. &. 2.2 ), protoZe
se jim nejen tédhne, ale i tlac¢i a u tédhla s ruznymi "esicky" ¢i vyhnutimi hrozi
nezadouci prohybadni. Jinak, pruchod sténou napt. pomoci vlepené pertinaxové
trubicky je pracnéjs$i, ale mnohem dokonalejs$i neZ prosty vyfez v trupu a ohnuté

struna do "S" ¢i snad lépe do "Z". Toto, bohuzZzel obvyklé, a casto pouzZivané
provedeni m& dal8i nectnost v tom, Ze tdhlo miZe v polohdch narédZet na oba konce
vyrezu.

Tédhla ke kormidlim by se neméla
dotykat stén nebo prepidzek v trupu
zejména v mistech, kde Jjsou

k balsovym nosniktm p¥fivazany a
zalepeny ocelové dréaty. Hrozi zde
totiz jednak drhnuti, jednak doraz
na prepédzku nebo téZ postupné
prodfeni bandéZe e uvolnéni dréatu.
Podobné nebezpec¢i hrozi i tehdy,
dotvkaji-1i se téhla ke kormidldm
navzajem a navic potom mze Jjedno
tdhlo unaset druhé vyvolavat
dodatecné vychylky coZz mze vyvolat "nevysvétlitelné" chovani modelu. Pokud je
ndhon kormidla proveden pomoci bowdent, je jejich ptrimocaré uloZeni v trupu
pomérneé jednoduché a staci jen zajistit, aby se vystupni ¢&sti, nepodeprené
trubkou bowdenu neohybaly. Tvori-1i dusi bowdenu ocelové lanko, stac¢i uplné jeho
konec dobte proletovat. RovnézZ bowden a ocelovou strunou je taktka bez problémua.
Hors$i je situace u bowdenl a dusi z umélé hmoty, kde je dobré na vystupech
upevnit ocelovou strunu nebo dradt se zavitem pro koncovku. Celkové se bowdeny s
dusi z umélé hmoty nehodi tam, kde vyzadujeme vysokou pfesnost ovladani
kormidel, zejména pro jejich délkovou roztaznost v zavislost na teploté.

NESFRAVNE

2.2.2. Ovladani kridélek

pomoci kratkych tédhel a ovladacich pdk v kofenu k¥idel je pomérné jednoduché
vzdy je nutné prekontrolovat tento ndhon s kridly pripevnénymi ke trupu modelu.
Ovladaci péaky c¢asto vyénivaji do prostoru serv v trupu a mohly by do néceho
narazet. RovnéZ primd tdhla od serva k ovladacim pédkédm by mohla nardzet na
prepdzku v trupu nebo se t¥it o molitanové vyloZeni trupu pro prijimac.

U komplikovanéjsich ndhont k¥idélek pomoci vahadel v k¥idle ( nejcastéji u
vétrona, nékdy i u motorovych rc-modell) Jje treba jesté pred celkovym
pospojovanim tahly pfekontrolovat zavésy k¥idélek, volné otaceni vahadlovych pék
a pruchodnost otvorud pro tdhla - vSe musi chodit volné, bez tfeni ¢i dorazu.
Ndhony kridélek pomoci torsnich trubek a riznych rychlospojek v kotenu kridla
jsou sice pomérné naroc¢né na presnost zhotoveni (hlavné spojka), ale chodi
pomérné volné, nékdy az ptrilis volné tj. s pfrilis velkymi nezddoucimi vilemi
zplsobenymi ptrevdZné nekvalitné provedenou spojkou.

2.2.3. Ovladani motoru

a dalsich prvka, Jjako napt¥. klapek, se provadi nejcastéji pomoci bowdent s
ocelovym lankem nebo strunou. Pro motor musi byt nékdy bowden t¥eba i dost
komplikované zprohyban a v takovych ptripadech se snaZzime, aby polomér ohybu
bowdentd byl co nejvéts$i. Bowden vzdy pfed naletovadnim koncovek dobtre promaZeme.
Spojovaci koncovka mezi kovovou du$i bowdenu a ovladdaci pakou karburdtoru by
méla byt z umélé hmoty, aby se zamezilo galvanickému spojeni téla motoru s
tdhlem a tim vylouc¢ilo pfipadné ruSeni vlivem chvéjiciho se styku dvou kovovych
Casti. TotéZz plati i pro ovladaci téhla mechanism® zatahovacich podvozka, které
jsou navic namdhédna znac¢nymi silami a Jje tfeba je s ohledem na tuto skutecnost
re3it dostatecné tuhé.



2.2.4. Upevnéni serv

Serva je tteba upevilovat pruzné&, ale pevné pomoci silentblokli z gumovych
prichodek. Nesmime zapominat na skutecnost,Ze vyvozuji pomé&rné znacné sily,

az nékolik kp a Ze jsou p¥i tom Casto jesté namédhand intenzivnim chvénim od
motoru a tvrdymi ndrazy p¥i pristdvani modelu. Nosniky nebo montédzZni deska serv
musi byt proto v modelu upevnény skutec¢né dtkladné, pripeviovaci Srouby
silentblok® musi byt dobt¥e utaZeny a zajidtény.Prosté& musi byt udélano vSe proti
uvolnéni serva a tim zhorsSené ovladatelnosti modelu, nebo havarii.Vyplati se
nosniky serv resp. montdzni deska radéji robustnéjsi zejména u motorovych
modell, kde v nékterych reZimech otédcek dochdzi ke znaénym vibracim zpusobenym
mechanickou rezonanci.

2.2.5. Vybaveni modelu

Veskeré dalsi vybaveni modelu, jako vypinace zdroje, vlastni ptrijimac¢ apod.,
musi byt v modelu dobfe upevnéno, nejlépe ve zvlasStnich k tomu ucelu vytvorenych
prostorech vyloZenych pénovym molitanem s deformac¢ni vloZkou z pénového
polystyrenu. Vidy se vyplati ztratit par minut ¢asu kontrolou uloZeni
jednotlivych dilt RC vybaveni neZ pak sbirat trosky modelu a meditovat nad
pri¢inou poruchy.

Na zavér opét nékolik vodicich otédzek pro predletovou kontrolu:

- Nenarazeji téhla kormidel na nékteré Casti trupu a nedotykaji se navzajem?

- Neprohybaji se tdhla v situaci, kdy jsou namdhana tlakem?

- Chodi vSechny bowdenové ndhony volné? Jsou namazany? (Moderni bowdeny z trubek
z ze specidlni umélé hmoty a dusi kombinovanou z trubic¢ky+um.hmota a ocelova
struna, pochopitelné nemaZeme.)

- Funguji bezchybné ndhony kridélek, i kdyZ je kf¥idlo napevno pripevnéno na
trup?

- Jsou serva bezpeéné zajisténa proti uvolnéni?

- Je veskeré radiovybaveni chrédnéno proti vibracim a nezadoucim posunum pri
nadrazech?

2.3. Kontrola serizeni modeld a umisténi tézisteé
2.3.1. Sefizeni modelu

je terminus technikus c¢asto pouzZivany v této zjednodusené formé - spravné by se
totiz mélo, fikat podélné serizeni modelu, coZ je vlastné thel, ktery svird osa
profilu k¥idla s osou profilu vySkovky. Obvykle se udaje o doporuceném setrizeni
uvadéji na plénu modelu tak, Ze je uveden uhel osy profilu k¥idla vzhledem k ose
trupu a stejné tak thel osy profilu vyskovky k ose trupu. Pokud se podari
postavit model ptresné podle planku, mélo by byt serizeni v poréadku. U stavebnic
ARF to vétSinou zajistuje konstrukce modelu. Ale pro jistotu je vidy vhodné si
setizeni prekontrolovat jednoduchymi pfipravkem uvedenym na obr. ¢. 2.3. V
podstaté jde o jakousi velkou posuvku, na jejichz celistech jsou vybréani pro
nabéznou a odtokovou hranu kt¥idla (nebo vysSkovky). Na jedné z celisti je
jednoduchd olovnice se stupnici pfimo v thlovych stupnich.

Pridce s pripravkem je
] N\ pomérné jednoducha

= N zajETovaci trous postupujeme takto:
r\\rawwucusv Model postavime na

i rovnou desku (napf. na
sttl) tak, ze stoji na
podvozkovych kolech
nebo je podloZen ve

—— STUPNICE
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vodorovné poloze (neni dtleZité) .Na kridlo nasadime pripravek, nechédme ustalit
olovnici, odec¢teme udaj na Ghlomérné stupnici a poznamendme si jej. AniZ bychom
s modelem hybati, nasadime potom ptripravek na vysSkovku a po ustéleni odecteme
thel dany nab&hem vy3kovky. Nam&¥ime-ti napfiklad +0,5°pro k¥idlo a -1,5° pro
vySkovku, znamend to, Ze uhel sefizeni jsou 2°. (Nejlepd3i je mit tyto ,uhlom&ry™
dva a nasadit je soucasné na k¥idlo i wvyskovku.)

Jak postupovat, kdyz tdaj o uhlu setizeni neni k dispozici? Nezbyva neZ se tidit
orientac¢nimi hodnotami uvedenymi v néasledujici tabulce:

Krido Vyskovka
Skolni vé&tron + 1,5° - 1°
Skolni motorak + 1,5° 0°
Akrobaticky model 0° 0°

ZaCidtecnikim nedoporucujeme predepsané Uhly bez zkuSenosti ménit, protoZe mizZe
dojit k zavaZnym zméndm vlastnosti modelu.

Na obr. ¢. 2. 4
je uveden
ptiklad, kdy oba
modely maji
stejny uhel
setizeni, ale
podstatné odlisné
thly nédbéhu k¥idla i vy$kovky. To zplsobuje jinou letovou polohu resp. uhel
trupu a napf¥. model na obr. &¢. 2.4 vpravo bude mit méné Uc¢innou smérovku diky
jejimu zastinéni trupem za letu.

V1iv nespravného serizeni na chovani modelu a zplsoby ndpravy jsou popsany déle
v Casti o zalétdvéani.

2.3.2. Poloha téziste

je témét¥ vzdy na stavebnim planku modelu zakreslena anebo je uvedena vzdalenost
tézisté od ndbéiZné hrany ktridla. P¥i predletové pripravé jen prekontrolujeme,
kde vlastné novy kontrolovany model téZisté md a ihned model pokud moZno
dovazZzime tak, aby poloha tézisté souhlasila s pléankem ¢i stavebnim navodem.
Orientac¢ni zjisténi tézisté modelu je pomérné prosté a provadi .se bud na
jednoduchém stojanku nebo v rukou. Prvni
zpusob je ztrejmy z obr. ¢. 2.5. pri druhém
zpusobu se nahradi stojanek rukama tak, zZe 25 ijl
podpirdme model prsty na spodni plose :
k¥idla a snazime se najit misto, ve kterém
se model jevi jako vyvazeny, tj. kdyz
zaujimé p¥i kontrole téZisté trup modelu
mirné negativni thel.
Pokud zjistime, Ze skutecné téZisté modelu je prilis vpredu, musime dovazZit ocas
modelu a naopak, pokud je prilis vzadu, Jje tfeba pridat zédvazi do nosu modelu.
Definitivni dovazeni modelu se provadi v kazdém ptripadé az pri letovych
zkouskach podle chovédni modelu. 0 vlivu polohy téZisté na vlastnosti modeluje je
také zminka v Ca&sti pojednédvajici o zalétédvani. Pri této predletové kontrole jde
v podstaté jen o zjisténi, zda tézisté neni pr¥ilis mimo doporucenou oblast.

Na zavér opét strucné kontrolni otézky:
- Je model postaven presné podle plénku s ohledem na sefrizeni? ( Pokud nelze
odpovédét kladné, je vhodné setrizeni premérit.)
- Odpovidéa skutec¢né tézisté modelu mistu oznacenému na pléanku?




2.4. Prezkouseni funkce ¥idici soupravy

Jiz v predchazejicich odstavcich jsme upozornili na nutnost prezkouSeni
funkce serv s ohledem na jejich pf¥fipojeni k ovléddanym prvkim a pravdépodobné jiZ
pri této kontrole byla ptrezkouSena i funkce celé ¥idici soupravy alesponl zbézné
pokud ovsem pohyb serv nebyl simulovadn k tomu uc¢elu zhotovenym ptripravkem.

V kazdém pripadé je ale treba pred prvnimi zalétdvacimi lety nového modelu
baterie vysilaci soupravy dobfe nabit, model sestavit a s anténou prijimace jiz
definitivné umisténou resp. upevnénou na modelu provést jednoduchou zkousku
dosahu. Vysila¢ s UGplné zasunutou anténou zapneme stejné jako pfijimac¢ v modelu
stojicim na zemi a pokud mozZno na rovném prostranstvi sledujeme chovani serv.
Pokud se serva pohybuji normalné a plynule reaguji na pohyb tidicich pak,
ustupujeme postupné smérem od modelu a sledujeme okamZik, kdy se serva zacinaji
zachvivat a reaguji jiZz na pohyb paky trhavé nebo ne zcela presné. Vzdalenost (v
kterémkoliv sméru od modelu ), pfi které dojde k prvnim poruchém, by neméla byt
u normdlné setrizené soupravy mensSi nez 15 m. ZaleZzi pochopitelné na konstrukci
anténniho vyvodu vysilace. Vzdédlenost 15 m je dana jen jako smérné ¢islo resp.
hodnota empiricky zjisténd u souprav s velmi nepatrnym vyzarovanim. U fady
souprav je dosah lep$i neZ 50 m, nékteré maji dosah i 100 m, (je to déno hlavné
citlivosti pfijimace), ale dllezZzité je, aby to nebylo méné nez zminénych 15 m.
P¥i kontrole dosahu se mohou neptiznivé projevit blizko stojici auta, plechové
garaze C¢i jiné velké kovové predméty a je proto dalezité zkouSku provadét na
volném prostranstvi. Kromé jednoduché zkousSky dosahu je vhodné se presvédcit-
zejména u nové soupravy - o skutecném dosahu s vysunutou anténou vysilace. S
modelem stojicim na zemi by mél byt bezpelny dosah soupravy (tj. bez chvéni a
trhavého pohybu serv) nejméné 300m. Tuto hodnotu je mozZno povazovat za spodni
jeSté Utnosnou mez pro bezpecné 1létani, protoze s modelem ve vzduchu se pak
vzdalenost prodlouzi nejméné na dvojnasobek, coz je. ale jizZz hranice
viditelnosti modelu. Je samoztejmé, Ze tuto "velkou" zkousku musime vZdy
provadét s pomocnikem, se kterym si dohodneme p¥edem dorozumivaci znameni. Pro
ty, ktefi nevér¥i naSemu ujisténi o moZnosti zapnout vysilac¢ bez vysunuté antény,
musime doporuc¢it ptred kazdym létadnim "prochazku" spojenou s velkou =zkouskou,
protoze s vysunutou anténou v tésné blizkosti prijimace tézko zjisti "ujeti" <&i
jinou zavadu soupravy zpusobujici sniZeni dosahu. U motorovych modeld je
bezpodminecéné nutné prezkous$et funkci soupravy i s bézZicim motorem, tj. pod
vlivem vibraci motorem zplsobovanych. U tovarnich souprav i u kvalitnich
amatérskych vyrobkl je vétSinou elektronickd Cast pfrijimace dobfe chranéni a
chvéni odolava, ale horsi situace je u serv, kde UGplnd ochrana proti vibracim
neni mozZna (prends3eji se naptr. i1 pomoci tdhel a lze proto spiSe ocekavat urcité
potizZze s uklepanim ptrivodl nebo zhorSenim kontaktu potenciometru . Pokud se pri
této zkousSce s bé€Zicim motorem objevi jakékoliv problémy nebo odlisSnosti proti
zkousSce v klidu, je treba zjistit pficinu tohoto jevu a odstranit ji. MlzZe jit o
Spatné ulozZeni p¥ijimace (nebo i baterii) a uplatnéni tzv. studeného spoje v
elektronické c¢asti anebo o primé mechanické posSkozeni serv vedouci k castecné
nebo uplné ztraté funkce serva. Pokud méte jakékoliv pochybnosti o funkci
soupravy, nepokousSejte se model zalétavat!

Nyni opét kratké kontrolni otézky:
- M& souprava dostateény dosah ovéreny alesponl se zasunutou anténou vysilace?
- M& nova souprava dostatec¢ny dosah s vysunutou anténou vysilace?
Pracuje souprava s béZicim motorem stejné jako s motorem v klidu?

2.5. Vybaveni pro zalétavani modelu

Pro zalétédvaci lety je vhodné vybaveni doplnit jesSté nékterym ndfadim ¢i
pomtickami, které pro normdlni lety nejsou nezbytné nutné. Prvni lety totiZ cCasto
odhali nékteré "détské nemoci" a je treba podlozit k¥idlo pro dosaZeni spravného
thlu nédbéhu, zalepit nékteré drobné Spatné prilepené dily dovazit model a zéavazi
v trupu nebo ktridle atd.

Neni tedy na S$kodu vzit sebou odfezky balzy a potahovaciho papiru, lepidla
(hlavné rychle tvrdnouci epoxy, brusné Spaliky potazZené smirkovym plétnem, sadu
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jehel, jehlovych pilnic¢ka, nuZky, reZnou nit, modeldr¥ské Spendliky, stiskaci
kolic¢ky na pradlo nebo jiné svérky, nafadi nutné pro demontd¥ motoru atd. Rada
modeldf?d dopravujicich se na letisté autem vozi toto vybaveni trvale s sebou v
samostatné krabici "prvni pomoci", kterou mé& uloZenou zvlast v auté - bylo by
totiz zbyte¢né mit vysSe uvedené vybaveni v normadlni "basicce" s vybavenim, které
si modeld? nosi na start. Na zavér jesté par slov k "vybaveni" v podobé pevnych
nerva a trpélivosti, které by modeld?¥ pro zalétédvaci lety vidy mé&l mit s sebou.
Je az s podivem, jaké nerozvazZnosti aZ hlouposti je modeld?¥ schopen udélat v
roztouzeni vidét jiz kone&né& dilo svych rukou ve vzduchu! Casto v3ak se tato
riznd provizoria a nedbalosti vymsti a misto zalétaného modelu nese pak modelar
domt jen trosky a vyhled na dal$i hodiny préce pfi opravadch modelu i RCvybaveni.

3.ZALETAVANI MODELU

Zalétavani modelu je pomérné narocny a zdlouhavy proces vyzadujici znacnou
trpélivost, systematicnost, praktické zkuSenosti. U modell Yizenych radiem je
situace o to obtiznéjsi, Ze i Spatné zalétany model se d& "uridit" a nékdy
modeld?¥ s takto Spatné zalétanym modelem 1étad treba mésice nez mu zkusSenéjsi
kolega poradi ¢i p¥imo pomtize model "ukaznit".

U volnych modeld se Spatné zalétany model sam projevi niz3imi vykony a modeldr
snadno poznéa, ze by "s tim mél néco délat", ale u radiem rizeného modelu se
modeld?¥ brzy nauc¢i nectnosti modelu korigovat zasahy kormidel ¢i kt¥idélek a
Casto vlbec nevi, Ze toto jeho snaZeni je naprosto zbytecné a Ze by tr¥eba
stac¢ilo jen model vhodné dovéazit, diferencovat k¥idélka, zvétsit vzepéti kridla
a podobné. Dfive nez se zamérime na vlastni zalétdvani riznych druhd RC modelu,
bude z¥ejmé vhodné si zvazZit tento problém obecné s ohledem na zplsob ¢i metodu.
Pokud ma& modeld?¥ zalétédvajici model jiz urc¢ité praktické zkusSenosti s létanim s
podobnym RC modelem, nemélo by byt zalétdni pro néj problémem a miZe se do Ukolu
pustit bez velkého nebezpeci a s redlnou nadéji na uUspéch. Nepottfebuje k tomu v
podstaté Zadnou pomoc zkus$enéjsiho kolegy ani "pomoc divaka", ktetri se zejména
na zalétédvéani vzdy neobycejné radi divaji s touhou vidét néco neobvyklého, z
¢eho modeldt? pak vétSinou radost nemé.

Daleko hors$i je situace u téch modeléard, ktetri zkuSenosti nemaji nebo
jich maji mdlo, anebo zalétéavaji odlisny typ modelu. Sebedivéra je dobra
vlastnost, ale nesmi ji byt presprilis$ a proto pokud citime, Ze by nés
zalétavany model mohl jakkoliv pfekvapit, nepoustéjme se do problému sami s
spojme se s nékterym zkusSenéjsim kolegou. Mame pak moznost, aby ndm model
zalétal anebo alespon s modelem odstartoval a prevzal pak od nés tizeni opét
pfed pristidnim. Tento zplsob Jje relativné bezpedény, urcitou nevyhodou je pouze
predavani vysilace zejména tehdy, mé-1i jej modeld¥ zavésSen na popruzich kolem
krku. Tato metoda, kdy model zalétava zkuSenéjsi kolega, se d& dotdhnout do
uplné dokonalosti pouzitim spojovaciho kabelu "ucitel - zak", kterym je fada
souprav vybavena. Vysilac¢ Zaka i1 ucitele Jje propojen kabelem, ktery umoZnuje
uciteli prepnout tizeni tlac¢itkem na vysilac¢ Zaka a dostane-1i se zak do
nesnazi, uvolni tlacitko a prevezme Fizeni zpét. Timto zplsobem se nejen dobte
zalétavajili modely, ale mohou se takto dobfe naucdit létat i Uplni zacadtecnici.

3.1. Obecné zasady zalétavani modelu

3.1.1. Technicka priprava modelu

byla jiZz probrana v Uvodni kapitole této pomlcky a nezbyva, neZ znovu opakovat,
Zze technicky dob¥e pripraveny model vcéetné dalsiho pomocného vybaveni jsou
jednou ze zakladnich podminek UGspé€3ného zalétavani modelu. Odstrarovani
technickych zavad nového modelu aZz na letisti tésné pfed prvnim startem zbytecné
pilota znervéznuje pokud je to jen trochu mozné, je vhodné napf¥. u motorovych
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modell predem natocit a predbéiZné nastavit motor, provést zkousku funkce radia s
béZicim motorem atd. - to vSe tfeba nékde "za humny", ne na letisti v
predstartovni horecce.

3.1.2. Zpusoby ¢i metody zalétavani.

které budou popséany jedté dale, musi byt také jasné jiz predem. Modeldtr musi
zvadzit vSechny klady i nedostatky jednotlivych zplsobli, musi kriticky posoudit
své vlastni zkuSenosti a praxi a pokud se rozhodne pro zalétavani s cizi pomoci,
musi si zajistit zkuSenéjsiho kolegu ochotného se na zalétdvani podilet. Tato
ochota nebyva vétSinou nikterak spontédnni, zejména jde-1i o zalétavani modelu
neobvyklé koncepce anebo modelu ne pravé dobfe postaveného nebo s ne pravé
spolehlivou soupravou. Model pak totiZ maZe skoncit havariil bez zavinéni pilota
a pocity obou, majitele i ochotného zalétadvace nejsou nikterak prijemné. Je
proto t¥eba se pripravit i na tuto eventualitu a uvédomit si, Ze pozadame-1i
nékoho o pomoc pf¥i zalétavani, musime s moznosti nehody pocditat a musime se
morédlné pripravit tak, abychom pfipadny nezdar dokédzali chlapsky prijmout. Je
nanejvys$ trapné, kdyZ po pripadné havarii majitel modelu at jiZ pfimo ¢i nepf¥imo
naznacuje, Ze to mél radéji zkusit sam...!

3.1.3. Podminky pro zalétavani

musime volit tak, aby prvni lety modelu byly co nejvice usnadnény. Zatimco ptri
normalnim tréninku se doporucuje létat pokud moZno za kazdého pocasi, pro
zalétavani je tteba vybrat pocasi bez silného nebo narazového vétru. Pro
motorové modely vyhovuje i bezvét¥i, ale to se nehodi pro zatétavani vétronu a
tak lze snad za optimdlni oznac¢it poc¢asi s klidnym, bezndrazovym vétrem o
rychlosti 2 aZ 3 m/sek. Pfi teplot& nad + 10°C. P¥i niZ&ich teplotdch neni totiz
pobyt na letisti nikterak ptrijemny, motory se hu¥e nahazuji, prsty na tidicich
pédkéch vysilace brzy prochladnou, manipulace s nd¥adim je obtiZnéjsi, prosté
nizka teplota neptispiva klidu a pohodé, a ta je pro zalétavani tolik potfebna.
Dals$i nutnou podminkou pro zalétdvani je vhodné prosttedi ¢i atmosféra pro
zalétdvani. JiZ na zacatku Jjsme se zminili o tom, Ze divaci jsou pfi zalétdvani
jen pro zlost, proto je rozumné si vybrat na zalétavani takové letisté nebo
obecné takové misto, kde nevitani divaci nebudou. Pokud nemédme za&dny vybér a
musime zalétavani provést na béZné pouzivaném letisti, je dobré alespor volit
takovy ¢as, kdy je na letisti co nejméné ostatnich pilott a divakd. Nejde zde
jen o vytvoreni klidného prosttedi pro zalétavani, ale hlavné o bezpecnost
ostatnich GcCastnikl provozu na letisdti a divaklt. Nezalétany model se mazZze dostat
do fazi, kdy se stédva netriditelnym a navic u nezalétaného modelu hrozi vice
pripadnych poruch technického vybaveni.

Do oblasti podminek zalétdvani pat¥i i celkovy zdravotni stav pilota -
zalétdvace. Opét s ohledem na bezpecnost ostatnich Gcastnikli provozu na letisti
neni spravné, kdyZ pilot RC modelu pozije 1léky, které sniZuji jeho pozornost a
reakce. Takové 1éky jsou obvykle oznaceny a pod jejich vlivem nesmi nemocny
tidit motorové vozidlo a tedy ani RC model.Tato zésada plati naprosto obecné
nejen pro zalétavéni, ale i pro bézZné 1étani s RC modely a kazdy kdo vidél létat
rychly motorovy nebo svahovy model, si uvédomi, Ze jeho fizeni je stejné
zodpovédnad c¢innost, jako fizeni motorového vozidla. Selhdni pilota RC modelu
miZe zpusobit v tom nejhor$im pripadé i smrt ostatnich Gcastnikd provozu na
letidti!

3.1.4. Program zalétavani

je tfreba si stanovit ptredem a budeme se proto timto problémem jesté dale zabyvat
v oddile 3.6. Na tomto, misté bychom chté&li jen zdaraznit, Ze pro kazdy
zalétavaci let si mé pilot vytycit urcity cil ¢i ukol provérit chovani modelu v
rtznych normdlnich ¢i meznich podminkédch. Pokud po vzletu pilot jen s modelem
bezradné poletuje a omezi se sotva ne jeho nadlezité vytrimovéani, trva pak
zalétédvaci proces zbytecné dlouho a poznatky ziskané v jeho prubé&hu jsou
neusporadané a tézko vyuzitelné.
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3.2. Zptasoby zalétavani

Osobni zkuSenosti a praxe v létadni s RC modely jsou rozhodujicim faktorem, podle
kterého volime zpusob ¢i metodu zalétdvani,to jsme ostatné naznacili jiZ v Uvodu
této kapitoly. V prvni fazi jde v podstaté o zakladni otédzku: zvlddnu to sam a
nebo radéji pozaddam nékoho zkuSenéjsiho? Radiem ¥izeny model je vysledkem
znac¢ného mnozZzstvi vynaloZené prace, pfedstavuje znacnou materidlni hodnotu a
bylo by v kazdém ptripadé skoda, kdyby JjiZz zalétavaci lety model "neptrezZil"
vlivem chybného zédsahu nezkuSeného pilota.

3.2.1. Zalétéavani bez cizi pomoci

si tedy miZe dovolit jen modeld?¥ s dostateénou praxi a s vypéstovanymi
automatickymi reakcemi na necekané chovani modelu. Zde bychom chtéli znovu
zdiraznit, Ze praxe ziskand napf?. pri pilotdzi termickych vétronlt, nemusi vubec
stac¢it na zalétadvani napt. akrobatického modelu t¥idy F3A, ktery mé& naprosto
odlisné vlastnosti a reakce na zédsahy kormidel. Tim chceme jen fici, Ze
hovo¥ime-1i o praxi nutné pro samostatné zalétdvani, méme na mysli praxi
specializovanou pro dany, tj. zalétadvany typ modelu. Je zcela pochopitelné, Ze
pilot zvykly na létani se Spickovym modelem, miZe bez problémd zalétavat Skolni
motorovy model nebo vétron, ale naopak i pilot ktery mé& zkuSenosti se Skolnim
modelem i desitky hodin nemusi mit a vét$Sinou nemd& vsSechny ptredpoklady pro
zalétavani Spickového akrobatického modelu nebo rychlého svahového vétroné.

P¥i posuzovani vlastnich zkuSenosti a schopnosti jsou, bohuZel, nékteti modelari
hodné nekritic¢ti a je znam i pfipad kdy modeldt¥ bez jakdkoliv zkuSenosti (aniz
by kdykoliv predtim ¥idil jakykoliv RC model) se bez rozpakli vrhl do zalétavani
akrobatického modelu s motorem 10cm3 a pritomné divaky Sokoval prohlédsSenim, Ze
"to m& prece vSechno trizené, tak co se mlze stat!“™ Jisté, tento ptripad neni
typicky, vétSina projevi zdravy rozum a pristupuji k zalétavani s patricnou
davkou zodpovédnosti, ale najdou se i takovi, kterym je slovo odpovédnost
naprosto nezndmym pojmem s ohrozuji pak nejen model a sebe sama, ale hlavné své
okoli.

Pokud tady modeld&r-pilot mé& vsechny predpoklady pro samostatné zalétéavani
modelu, mél by se pred prvnim zalétévacim letem tak ¥ikajic teoreticky pfipravit
na mozné ¢i pravdépodobné chovani zalétdvaného modelu. Jde-1i o rychly model se
silnym motorem, musi se pripravit na pfipadné necekané a citlivé reakce na
zdsahy kormidel u velkého a téZkého modelu naopak miZe predpokladat neclekané
tupé chovani u modelu s nespravnym podélnym setizenim mtGZe oclekavat prudké
vzepnuti po startu. Prosté musi se na necekané situace predem ptripravit tim, Ze
si predem teoreticky promysli zédsady a korekce, které proti necekanému chovéani
modelu pouzije. Mnozi v tomto misté namitnou, Ze na néjaké premySleni neni v
havarijni situaci ¢as s maji pravdu, protoZe my nehovofrime o vlastni situaci,
ale jen o teoretické pripravé pilota na tuto situaci. Pokud si nap¥. pilot
nékolikrat teoreticky projde situaci, kdy se model necekané po vzletu vzepne a
kdy je okamzité treba model vyskovkou potlacdit, je tato akce jiz predbéiné
zafixovéna jako feseni &i vyslednd c¢innost, na kterou pak pfi skuteéné situaci
pfejde mozek mnohem snédze, nez kdyz toto feSeni p¥ed tim nikdy nebylo probirano,
a ti velmi zkuSeni, kterym vzepnuti modelu vyvold automaticky reflexivni pohyb
vySkovkou smérem dold, provedou tento pohyb rychleji, pokud se pred tim na tuto
moznost pripravili! Nepodcenujte tedy tuto skutecnost a obétujte vidy trochu
¢asu na pripravu prvniho zalétavaciho letu a sousttedéni.Hovorime-1i o
zalétdvéni bez cizi pomoci, méme na mysli p¥fimou pomoc p¥i ¥izeni modelu a
nikoliv pomoc nepfrimou, spoc¢ivajici napf¥. v ptridrZeni modelu, v hozenim modelu
pri vzletu, v nahozeni motoru atd. Jako nepfrimé& pomoc mohou také slouzit Ustni
pokyny zkuSenéjsiho kolegy, kterymi pouze usmérriuje ¢innost pilota. Tento druh
pomoci mtZe ptri zalétdvacich letech hrat vyznamnou roli a doporucujeme kazdému
méné zkuSenému pilotovi, aby si s sebou pro zalétavani modelu vzal svého
zkusenéjsiho kamarédda, JjehoZ pritomnost by méla sama o sobé pilota uklidnovat a
dadvat mu pocit vétsi jistoty.
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3.2.2. Zalétavani zkusenéjsim pilotem

je dnes jednoznacné nejroz$irenéjsim zplsobem, jak se nové modely dostéavaji do
vzduchu. VétSina modeld?d pracuje dnes v modela¥skych klubech tak se prakticky
vzdy najde nékdo, kdo mé& vétsi zkuSenosti a lepsSi predpoklady pro zalétavani
modell tém méné zkuSenéjsSim. Nyni nékolik slov k technické strance problému.
Pilot, ktery se ujme zalétdni ciziho modelu, se musi nejdfive sam presvédcit o
technickém stavu modelu, musi si prekontrolovat velikost a smysl vychylek a
seznamit se s pripadnymi nepodstatnymi odlisnostmi, na které neni zvykly. Po
vzletu privede model do bezpecné vysky, vytrimuje jej do normadlniho vodorovného
letu, vyzkou8i chovani modelu v zatalkdch a pokud je vse v potraddku maZe vysilacl
predat majiteli modelu, coZz je mozné ovsSem Jjen tehdy, mad-1i majitel jiz néjaké
zkuSenosti v trizeni modelt. Pokud tyto zkuSenosti neméd, spojuji se zde dva
problémy a to potreba zalétat model a soucasné naucit majitele modelu létat.
Tato kombinace neni pravé Stastnd a na Stésti neni ani castéd, ale v takovém
pripadé musi zkuSenéjsSi pilot nejprve sém zalétat Skolni model (jiny nez 3kolni
model by si nemél zacdtecnik vubec postavit! ) a pak se postupné vénovat vyuce
létani nejlépe tak, Ze stédle na delsi dobu a za plné soustfedéné asistence
"pajcuje" vysilac "zakovi" a vysvétluje mu jeho chyby.

3.2.3. Dvoji ¥izeni

je jakousi modeldf¥skou obdobou Skolnich letadel a realizuje se propojenim dvou
vysilac¢a pomoci kabelu zvaného "ucitel-zak". Takto propojené dva vysilace
pracuji tak, Ze spojeni s modelem zajisStuje vysilac¢ ucitele a za normalni
situace je zdrojem tidicich impulsta kdédovaci obvod téhoz vysilace. Kdyz ucitel
stiskne prislusné tlacitko odpoji svlj kddovaci obvod a prevezme pomoci
spojovaciho kabelu ¥idici impulsy z vysilace zaka, jehoz vysokofrekvencni obvod
je zablokovan. Zak potom miZe ¥idit model tak dlouho, dokud uditel drZi
stisknuté tlac¢itko. Pochopitelné jakmile se Zzadk dostane do problémli a mohl by s
modelem havarovat, pusti uc¢itel tlac¢itko a sam prevezme t¥izeni. Z tohoto
stru¢ného popisu je ztrejmé, Ze uvedené propojeni ucitel-zadk je idedlnim treSenim
jak pro zalétani modelu, tak hlavné pro vyuku létdni. BohuZel ne vsechny
soupravy jsou timto dvojim tizenim vybaveny, ale u souprav stejného typu neni
obtiZné dodateéné doplnit ptrislusné zésuvky a ovléddaci pfepinac¢ do zapojeni,
které provede zkuSeny amatér. (Pozor! Timto zakrokem porusujete soucasné

Po technické stréance neni pouZiti kabelu "ucitel-zak" spojeno prakticky se
zddnymi potiZemi. Je$té na zemi je t¥eba prekontrolovat, aby nastaveni
trimovacich segmentd na obou vysilac¢ich bylo stejné. Zjisti se to nejlépe

tak, Ze se zapind a vypind tlac¢itkem spojeni a kontroluje p¥i tom, zda se neméni
neutralni polohy kormidel a k¥idélek resp. dalsich ovléddanych prvkl. Potom maze
uc¢itel s modelem odstartovat, provést jeho zakladni vytrimovadni a nelisi-1i se
od ptvodniho vytrimovani, mazZze jiZ v zalétédvacim letu kratkodobé tlac¢itkem model
"pjcit Zakovi. Po pristéni, které pochopitelné opét provadi séam ucitel, se
znovu prekontroluje nastaveni trimd na vysilaci Z&ka a nastavi se tak aby se pri
prepindni neménila neutrdlni vychylka vsSech ¥izenych prvki. V dalSich letech pak
postupné ucitel prepind na vysilac Zaka stdle castéji, po urcité dobé mu
pfenechd samostatny vzlet, nauc¢i ho vybirat neobvyklé polohy modelu a nakonec
nacvic¢i samostatné pristéani.

Dvojiho tizeni se d& pouzit i pro nacvik akrobacie, ale tu mohou létat jiz
pokroc¢ilejsi Zaci, u kterych stac¢i UGstni pokyny ucitele a spojeni "ucitel-Zak"
neni nutné.

3.3. Zalétavani jednoduchych skolnich modelt

Nejd¥ive kratkou tvahu o tom, co to vlastné je $ ko 1l n i model
a jaké by mél mit vlastnosti. JiZ z jeho nazvu vyplyva jeho funkce, tj. model
pro ziskdni prvnich pilotnich zkuSenosti. Model, na némZ se modeld¥ uc¢i zdkladum
pilotédZze. Z této jeho funkce pak vychdzeji logicky i vlastnosti Skolniho modelu.
Mél by byt dostatec¢né stabilni aby ho pilot nemusel stale ¥idit, nemél prilis



14

citlivad kormidla a ktridélka, aby snesl i hrub$i a z pocadtku neodborné zasahy do
fizeni, mél by mit pomé€rné nizkou letovou rychlost (aby zacdteénik mél cas si
své zasahy rozmyslet). Takovéto vlastnosti maji nap¥. jednoduché vétroné
(nejlépe motorizované, odpadnou problémy s vlecenim ) nebo jednoduché hornoktidlé
motorové modely s malym ploSnym zatiZenim a motorem o malém zdvihovém objemu.
Skolni model by nikdy nemé&l byt velky, protoZe s velkymi rozmé&ry modelu jde ruku
v ruce i vétsi hmotnost a vys$si riziko, Ze se model p¥i pristéni poskodi. Praxe
ukazuje, Ze jako idedlni Skolni motorovy model se jevi maly model o rozpéti cca
1,2 m s motorem o zdvihovém objemu 1 - 1,5 cm3 a hmotnosti 1 kg. Pro ovladéani
staci souprava se dvéma servy, kterd ovladaji kridélka a vysSkovku, pripadné
smérovku s vySkovku.

Nyni k vlastnimu zalétadvani sSkolniho motorového modelu.

Model odstartujeme bud ze zemé (pokud je k dispozici vhodnéd drdha ) nebo néam
nékdo model musi hodit z ruky. Zé&sadné se nedoporucuje, aby si pfi zalétavéani
pilot hézel model sé&m, protozZe nesefrizeny a ttreba 1 pokrouceny model by mohl
ihned po odhozeni provést necekany manévr a pilot pak nestac¢i prehmatnout zpét
na vysilac.
Thned po startu je tfeba model dostat do bezpedéné vysky. Pak nasadime mirnou
levou nebo pravou zatdcku s snazime se model dostat do letu pfimo proti vétru
pfiblizné v prostoru nad hlavou. VySkovku stdle udrzZujeme model ve vodorovném
nebo mirné stoupavém letu a prestaneme tidit smér,abychom zjistili, kam model
sam samovolné zatac¢i. Trimovacim segmentem vysilace pak presuneme neutralni
polohu k¥idélek resp. smérovky proti smyslu samovolného zatdceni modelu a pokud
model mezi tim odletél prilis daleko proti vétru, provedeme dalsi velkou zatacku
do prostoru nad hlavou a znovu za letu primo proti vétru kontrolujeme, zda model
v p¥imém letu "sedi" a nemd& snahu se odchylovat. Pokud je vs$e v potradku, mame
model vytrimovan smérové.
Pro vytrimovani vyskovky si opét naletime smérem proti vétru, ale ne jiZz nad
hlavou, abychom vidéli z boku a mohli posuzovat jeho stoupéni ¢i klesani. Model
pfivedeme do ptrimého vodorovného letu a pfestaneme tridit vysSkovkou. Leti-11
model dal v puvodni vysSce nebo nepatrné stoupd, je to vyborné a nemusime
neutrdlni polohu vysSkovky ménit. Pokud model zacne vyrazné stoupat, Jje treba
trimovacim segmentem vySkovky model potlac¢it a naopak, pokud model zacéne s volné
ponechanou ¥idici pédkou vySkovky klesat, je ttreba trimovacim segmentem vysilace
ponékud pritdhnout, tj. presunout jej smérem k sobé.
Spravné vytrimovany model, pokud je priveden do vodorovného letu primo proti
vétru a ponechan bez tizeni, musi bez problémi letét nékolik vtetrin (5 aZz 10) v
pavodnim sméru a vySce. Takto vytrimovany model je pak vhodny pro Skoleni jinych
pilottd, ale chceme znovu zdlraznit, Ze vlastni zalétavani by mél provadét pilot
jiz zkusSenéjsi.
Vytrimovanim v motorovém letu vSak zalétavaci proces Skolniho motorového modelu
nekonci, protoZe Jje tfreba jesté zjistit, jak se model chovad za letu s volno-
béZnymi otdckami motoru resp. se zhasnutym motorem.

Pro tuto zkousku

"vystoupdme" s modelem do vétsi
vysky cca 100 az 150 m a stéhneme
motor na volnobéh (pfripadné u
neovléddaného motoru pockame az
zhasne) . Opét privedeme model do
letu proti vétru a zjistujeme, =zda
rovnéz v bezmotorovém letu model
leti pr¥imo. Pokud ano, je vse v
poradku a nemusime trimovani
ménit. Vét3inou ale trimovani
nevyhovuje a model v bezmotorovém
letu mirné zataci a pochopitelné
kleséa.

Zataceni je zplsobeno nespravnym
vyosenim motoru do strany a pokud
model v bezmotorovém letu zataci
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naptr. vpravo, je treba vyosit motor vpravo a naopak pokud zatdci mirné vlevo, je
tteba zmensit vyoseni motoru vpravo. Na obr. ¢.3.1 Jje znazornéno, pro¢ musi byt
motor vzdy vyosen mirné vpravo. Proud vzduchu od vrtule neni rovnobéiZny s
podélnou osou modelu, ale proudnice Jjsou ve tvaru Sroubovice a pokud motor neni
vyosen, zpusobujl na neutrdlné nastavené smérovce vzdy urcity vztlak ve sméru
Sipky, ¢ili model je natélen smérem doleva. Tuto situaci vidime na obr. ¢. 3.
1.A. Na obr. ¢. 3. 1. B pak je situace jiz § vyosenym motorem, kde smérovka
zaujimé vzhledem k proudnicim mensi thel ndbéhu, nevznikd na ni proto tak velky
vztlak a je navic kompenzovan boc¢ni sloZkou tahu motoru. Po pristani modelu
nezbyvad tady nez upravit vyoseni motoru a vyplati se proto demontdZ motoru
provést tak, aby tato zména vyoseni byla snadno mozZnad. S timto vyosenim je pak
tteba znovu cely zalétdvaci pochod opakovat, model v motorovém letu pretrimovat
a v bezmotorovém letu vyzkouSet, zda zvolené vyoseni motoru je spravné. Pokud
ano, prekontrolujeme jesté podélné serizeni modelu v bezmotorovém letu. Ma-1i
model stdlou snahu jit prilis dolu, mtZe to byt ze dvou davodda. Bud tzv. téZky
na hlavu tzn. tézisté je prilis v predu anebo Jje prilis potlacend vyskovka . Po
pristani pfekontrolujeme, zda je vy3kové kormidlo v neutrdlni poloze a pokud je,
musime zajistit posunuti tézisté modelu ponékud dozadu a soucasné mirné
potlac¢eni osy motoru smérem dol®l. Pokud je vySkovka potlacena, srovname ji do
neutrdlni polohy a opét potlacime motor smérem dold. Pochopitelné miZe nastat i
opac¢nad situace, kdy model v bezmotorovém letu tzv. houpd a v tom pripadé je
nutné obvykle posunout té€zisté smérem dopfedu a zmen3it potlacdeni motoru.
Spravné zalétany Skolni motorovy model by tedy mél byt dostatecné stabilni ve
vSech letovych reZimech a pokud takového stavu dosdhneme, prekontrolujeme jesté
na zavér spravnou velikost vychylek kormidel ¢i k¥idélek. P¥i plné vychylce
k¥idélek by mél model provést rychly vykrut, pfi plné vychylce smérovky mél
model pfejit do ostré sestupné spirdly, a zhruba 75% vychylky vysSkovky by mélo
stac¢it na provedeni normélniho premetu z vodorovného letu.

Na zavér zalétdvaciho procesu 3kolniho motorového modelu je ttreba mechanicky
upravit délku ovléadacich tdhel resp. bowdend tak, aby kormidla, k¥idélka ¢i
ovladani motoru zlGstala v pozadované poloze, zjisténé ptri zalétavani, a aby
vSechny trimovaci segmenty byly pfitom v neutrdlni poloze. Toto opatfeni se déléa
proto, Ze vysilac Casto pouzZivame i1 pro jiné modely a trimovaci segmenty maji
mit vzdy mozZnost pfresunuti na jednu i druhou stranu pro ptripad, Ze by se model
skladovanim nebo transportem néjak pokroutil. Kdo 1létd jen s jednim modelem a
nechce se mu s uUpravou tdhel si trochu "pohrit", musi si alespon poznamenat
spravnou polohy trimi.

3.5. Zalétavani motorovych akrobatickych modelt

Zalétavani motorovych akrobatickych modellt je pomérné slozity a dlouhodoby
proces, pro jehoz uspésné dokonceni je vét3inou tfeba az nékolik desitek
zalétédvacich lettd a Casto fada Uprav modelu. Hned na zacadtku je tfeba predeslat,
ze zalétavani akrobatického modelu neslouzi k tomu, aby model prosté létal, ale
k tomu aby létal tak, jak létat md a musi. ZkuSeny pilot dokdzZe udrzet ve
vzduchu i modely rtzné nevyvadzZené a pokroucené, ale tézko s takovymi modely
dokéze zaletét presné predepsané obraty soutéZni sestavy. V nasledujicich
odstavcich se proto pokusime popsat postup zalétavani, kterym model naucime
létat tak, aby mél vSechny predpoklady akrobatické obraty zaletét co
nejpresnéji.

Pred startem prekontrolujeme, zda obé kormidla i kridélka jsou presné v
neutrdlni poloze p¥i nulovych vychylkdch trimovacich segmentd ¢i kotoucu
vysilace, Pokud jsme presné provedli montdz vsech tédhel, mélo by jit o kontrolu
¢isté formalni. Abychom se vyhnuli nepfijemnym prekvapenim,je také vhodné jesté
pfed odjezdem na letisté prekontrolovat thel nastaveni k¥idla a vyskovky pomoci
pripravku zndzornéného na obr. ¢.2.3 ve druhé kapitole této pomicky. Pri této
kontrole nezapomeneme také na to aby vyoseni motoru odpovidalo udajuam na pléanu
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modelu a aby souhlasila (alespon priblizné + - 1 cm poloha tézisté. Je-1li model
takto pfipraven a zkontrolovan, miZeme pristoupit k prvnimu zkuSebnimu letu.

3.5.1. Po startu

drZzime model v pfimém vzestupném letu a jiZ prvnich nékolik desitek metru
primého letu nadm naznaci, zda se nam povedlo model postavit rovné, bez
nezadoucich pokrouceni. Pokud se totiZz model ihned po startu nakladni na jednu &i
druhou stranu, je z¥fejmé, Ze cosi neni v porddku - neutrdlni poloha smérovky
byla prece pred startem prekontrolovédna. Po kratkém primém vzestupném letu
nasadime opét mirnou zatadcku a stejné jako ptri zalétadvani Skolniho modelu
privedeme model do letu ptrimo proti vétru v prostoru nad hlavou zhruba ve vySce
30 az 40 metrd. Pustime-1i nyni kridélka do neutrdlni polohy, model se zacne
(nebo nezac¢ne - to v tom lepSim pfipadé ) zvolna nakladnét na jednu nebo druhou
stranu. Zatim netrimujeme, pamatujeme si jen, na kterou stranu model zatécel a
dalsi velkou zaté&Ckou se pripravime na opakovani prtletu nad hlavou. Opét drZzime
model co nejpfresnéji proti vétru, otocime jej na zadda a sledujeme, kam se bude
naklénét v této poloze. Pokud se nakloni na stejnou stranu jako v normalni
poloze, jde ztrejmé o nerovnomérné plsobeni kridélek a miZeme jiZ trimem k¥idélek
provést opravny zasah. Zatdc¢i-1i model v poloze na zaddech na opacnou stranu nez
v poloze normédlni, jde ztejmé o néjakou k¥ivost smérovky nebo chybné vyoseni
motoru s prozatimné tuto nesymetrii vyrovname zasahem do trimu smérovky. Popsané
prtilety opakujeme tak dlouho, dokud model po uvolnéni k¥idélek nepokracuje v
primém vodorovném tetu beze snahy kamkoliv se naklanét nebo zatacet.

3.5.2. Serizeni vysSkovky

se u akrobatického modelu provadi obdobné jako u Skolniho modelu s tim rozdilem,
Zze leti-1i model v pfrimém vodorovném letu a uvolnime-1i vySkovku do neutrdlni
polohy, musi model pokracovat v letu po mirné sestupné parabolické dréaze tak, ze
asi po 50 m ne¥izeného letu mlize ztratit 3 aZz 5 m vySky. MaZe to byt trochu
méné, v zadném pripadé vsak nesmi model stoupat! Prualet si nékolikrat
zopakujeme, pamatujeme si, jak rychle model po uvolnéni vyskovky klesa. Jako
dalsi krok si tentyz prtlet provedeme v letu ne zadech a po uvolnéni vysSkovky na
neutralu by mél model opét klesat dolll, v idedlnim pfipadé stejné rychle jako
p¥i téze zkousSce v normdlni letové poloze. VétSinou tomu tak zcela presné neni,
ale zatim ponechdme trim vysSkovky tak, jak je a budeme se vénovat dalsim
zalétavacim ukollm.

3.5.3. Nestejnad hmotnost obou polovin k¥idla

pusobi potiZe v premetech a v prechodech do svislych letd kolmo vzhlru. Rozdil
hmotnosti obou polovin k¥idla se da zjistit jiZ staticky predem alesponl nahrubo
jak to ukazuje obréazek ¢.3.2.

Model zavésime na silonovou strunu (za osu motoru

a za horni zavés smérovky) a nad vodorovnou e
deskou sledujeme, zda k¥idla jsou ve vodorovné o
poloze. Pokud tomu tak neni, klademe postupné na

koncovy oblouk vySe poloZeného kfidla drobné

z4dvazi (napt¥. hf¥ebiky) a snaZzime se kfridla e

vyvazit. Na spodni strané kridla v koncovém

oblouku potom ptripravime otvor do, kterého zavazi :tz:ztt;qttt‘

umistime a provizorné zajistime proti S
vypadnuti.Spravnost vyvazeni obou kfidel si 32 “~::::$;§¢;:
provérime za letu jednoduse tim, Ze opét z (|
primého vodorovného letu proti vétru ( pres hlavu ) ost¥e pritdhneme vySkovku,
provedeme ctvrt-premet a sledujeme, zda model leti svisle vzhuru.Pokud ano, Jje
vyvazeni z¥ejmé spravné. Pokud je drdha modelu naklonéna vlevo nebo vpravo,jesté
jednou si tento ndklon stejnym pokusem ovéfrime a pokracujeme tim, Ze stejny
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¢tvrt-premet provedeme z letu na zaddech odtlac¢enim vySkovky. Je-1i néklon
opac¢ny, Jje zrejmé k¥idlo na strané, kam se model naklani, tézsi a je proto tteba
druhé kt¥idlo dovazit. Doporucujeme pristat, provést dovaZeni a ihned znovu pokus
opakovat pro ovéreni Upravy, kterou jsme provedli. (Pokud se ndhodou stane, Ze
model uhybd vZzdy na stejnou stranu, nejsou zrejmé spravné vytrimovana ktridélka.)

3.5.4. Svislé stoupavé lety

jsou soucéasti mnoha akrobatickych obratli a je proto dulezité, aby model do nich
prechédzel bez neZddoucich ndklont do stran(to jsme tresili v predchozim odstavci)
a také bez tendence prepadavat na zada nebo dopfedu. S modelem nalétavame opét
proti vétru ale tak, abychom model vidéli z boku. Z vodorovného letu provedeme
ctvrt-premet do letu svisle vzhuru a uvolnime vySkovku do neutrdlni polohy.
Pokracuje-11i model svisle vzhlru a zacne se az po urcité dobé se ztratou
rychlosti natécet vlivem smérovky, Jje to dobré a vytrimovani vyskovky pro tento
rezim letu vyhovuje. BohuZel c¢astéji dochédzi k tomu, Ze po skonceni ctvrt-
premetu se model zacdne zvolna preklapét na zada
(viz obr. &. 3.3 anebo naopak vlivem potlacené
7 vySkovky se klopi smérem dopfedu. Pokud se nad
f\ timto jevem zamyslime, Jje ztejmé, Ze vytrimovani
| \POTLACEND Ly g . .
| vyskovky pro vodorovny let nevyhovuje rezimu
I stoupavého letu a Ze tudiz vysSkovka neni v
neutrdlni poloze. Musime se proto vratit k
vodorovnému letu a provést zadsahy zamérené na

posunuti tézisté modelu, ptripadné i na zménu
33 sklonu osy motoru.

Vyjdéme ze situace, kdy se model ptri svislém
vzestupném letu sédm prekldpi na zada. Z tohoto faktu vyplyvéa, Ze vyskovka je
z¥ejmé trochu nataZena a Ze Jjsme tim museli z¥ejmé vyrovnat vliv dopredu
posunutého tézisté (model "tézZzky na hlavu" ). Takto sefizeny model bude zrejmé
také v letu na zaddech padat k zemi mnohem rychleji neZ v normdlnim letu, ale asi
jsme si toho p¥i zdkladnich trimovéani vySkovky nevsSimli. Co tedy s tim? Pokusime
se presunout polohu tézisté ponékud dozadu bud' pfesunem baterii (ale to moc
nedoporucujeme (pf¥i pripadné havarii znici v3e, co maji pfed sebou) nebo lépe
p¥iddnim olovéného zéavaZi do ocasni c¢asti modelu. S takto upravenym modelem
znovu provedeme vytrimovani vyskovky ve vodorovném letu (zkusime i na zadech) a
je-1i vSe v poradku (alesporn pokud se nadm to tak jevi), zkusime opét stoupavy
let svisle vzh@ru. Chovani modelu by se mé&lo alesponl zleps$it proti puvodnimu
stavu a tak tedy dale pridédme zéadvazi do ocasu modelu a pokus znovu opakujeme.
Pokud se naopak model ve svislém vzestupném letu preklapi dopfedu,je ztejmé
vySkovka potlacena a kompenzuje vliv p¥ilis dozadu posunutého tézisté. V tomto
pfipadé nezbyvad neZ ptridat zadvazi do nosu modelu a stejné jako v predchazejicim
pripadé znovu pfetrimujeme model ve vodorovném letu a zkusime opé€t stoupavy let.
Urcitou roli ve svislém stoupavém letu mlze hradt i sklon osy motoru dold nebo
nahoru, ale u vétsiny akrobatickych modeld se motor pouze mirné vyosuje vpravo a
pfi boénim pohledu je tzv. "v nule", to znamend, Ze osa motoru souhlasi s osou
trupu. Do sklonu motoru zasahujeme jen tehdy, nedatri-1i se nadm model vytrimovat
vySkovkou resp. posunem tézisté tak, aby se p¥fi uvolnéni vyskovky z vodorovného
letu choval stejné na zadech jako v normdlni poloze. Nap¥. padéd-1li model na
zddech vice neZ v normadlni poloze, je tf¥eba mirné potlacit motor a znovu zkouSet
jak vodorovné vytrimovéani, tak svisly let wvzhuru.

~
o
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3.5.5. Nozovy let

je pomérné obtiZny obrat, ale pokud je model jiz vytrimovany ve vodorovném letu
i v letu svisle vzhuru, mé€l by nozZovy let byt v poraddku a model by nemé&l nikam
uhybat. Pokud tomu tak neni, zjistime, kam model v noZovém letu uhyba a pfijdeme
na to, Ze toto uhybani zplsobuje vychylka vyskovky. Casto si tuto chybu
zplsobuje pilot s&m p¥i neopatrném ovladdani smérovky v noZovém letu (vysSkovka je
na téze tidici péce), ale je-1li v tomto sméru vSe v poradku, nezbyvad neZz znova
opakovat proceduru vodorovného vytrimovani.Zd& se nédm to hrozné a zdlouhavé?
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Nékdy to skutecné zdlouhavé je, fada modeldru tento proces nedotdhne do konce a
trédpi se pak rtaznymi korekénimi z&sahy, kterymi musi nectnosti modelu
vyrovnavat.Daldim problémem u noZového letu je nevyvaZenost pusobeni vychylené
smérovky (klopivy moment) a vzepéti ktridla do "V". Pokud prejde model do
nozového letu a mad snahu se ddle pretacet, prevléddd vliv smérovky a napravit to
mizeme bud snizenim vySky smérovky, nebo zvétSenim vzepéti kridla. KdyZ naopak
m& model snahu se v noZovém letu vracet do ptvodni polohy, Jje s nejvétsi
pravdépodobnosti vzepéti k¥idla velké anebo je smérovka zbyteéné nizkd. V praxi
to znamend provadét "chirurgické zakroky" na modelu a doporucujeme kazdému, aby
se pred touto operaci poradil se zku3enéjs$im kolegou - Jje to prece jen
nadroc¢néjsi a hlavné pracnéjsi zasah neZ nap?¥. dovazeni modelu.

3.5.6. Spravné zalétany

motorovy akrobaticky model se musi ve vSech polohdch chovat naprosto

indiferentné, nesmi se samovolné vracet do polohy s k¥idly vodorovné - prosté
nesmi létat sé&m. Akrobaticky model musi byt neustédle tizen a prestaneme-1i v
kterékoliv poloze ¥idit, musi model v této poloze zustat. V praxi to znamena, zZe
i v normdlnim vodorovném letu musi pilot stdle drzZet mirné nataZenou vyskovku
(na za&dech naopak mirné potlacenou), aby let byl skutec¢né vodorovny s Jjakmile
vySkovku pusti do neutrdlu, m u s i1 model zac¢it zvolna klesat k zemi. Pokud toto
pravidlo neni dodrZeno, tézko se s modelem daji zaletét vykruty a stoupavé lety
svisle vzhliru. Novackové, ktetri zac¢inaji s akrobatickymi modely, t¥ebaZe maji uZ
zkuSenosti s modely $kolnimi, si ¢asto nemohou na narocnost tizeni akrobatického
modelu zvyknout. Vadi jim hlavné nutnost soust¥edéni pozornosti pilota na *izeni
modelu po celou dobu letu.

3.8. Systematicénost a vyhodnocovani zalétavaciho procesu

7 predchézejicich nékolika odstavct si ¢tend¥ mohl udélat obrazek o tom, Ze
zalétavani akrobatického modelu neni pravé jednoduché a Ze kromé nezbytnych
zkuSenosti vyzZaduje 1 hodné c¢asu a trpélivosti. Dnes jiZz u nas 1léta s
akrobatickymi motorovymi modely (soutéZné) nékolik desitek modelaiti, ale dobte
zalétané modely by se daly spocitat na prstech, jedné ruky. Véts$ina pilotd totiZ
realizuje jen ty nejzdkladnéjsi zalétdvaci ukony, nékteri se dostanou pripadné
jesté k vyvazeni ktridel ¢i Upravé téZisté modelu, ale jakmile narazi na pottebu
vyoseni motoru ¢i dokonce zmény vzepéti k¥idla, zalétavaci proces radéji ukonci
a zacnou se ucit, jak nectnosti modelu opravovat - coZ pochopitelné€ neni sprévné
a na soutézich jsou tito modeldr¥i svou vlastni vinou ve srovnani s ostatnimi
zbyteéné handicapovéani.

Zalétavani by vidy mélo probihat podle predem promysSleného programu a kazdy
zalétavaci let by mél mit svaj konkrétni cil. Bezcilné poletovani sem a tam s
obc¢asnym pokusem o néjaky vice ¢i méné slozitéjsi akrobaticky obrat nikam
nevede, protoZe zalétdvaci proces musi mit urcity systém - alesponl v tom, zZe
postupujeme od jednoduss$ich ukonu k tGkontm sloZitéjsim. N&S manudl miZe byt pro
ty méné zkusené jednoduchym voditkem, jak si pfipravit zalétédvaci program jak
pro 8kolni modely a i1 pro akrobatické motorové modely. Konedny uspéch vsSak
zavisi pfedev3im na tom, jak d 4 s 1 e d n & bude tento program dodrzovan.

Po skonc¢eni kazdého letu a uceleného zalétavaciho ukolu je treba vysledky
vyhodnotit - pochopitelné ne pisemné, ale je nutné si ziskané poznatky, jak se
tika "srovnat v hlavé" a na jejich zdkladé€ navrhnout zasahy, které je ttreba na
modelu provést pred dalsimi lety.

Na z&avér bychom chté&li znovu zdlraznit, Ze po ukonceni zatétdvani modelu je
nutné upravit délku vSech tdhel tak, aby ovladané prvky byly v pozadované poloze
pri nulové vychylce trimd vysilace. JiZz Jjednou jsme na tuto nutnost upozornili
v souvislosti se zalétavanim Skolnich modeld, ale u akrobatickych modell Jje
tento problém jesté dualezitéjsi - zejména jde-1i1i o modely soutézni. Na soutézich
musi byt totiZz vysilace odevzdéna do Uschovny potradatele a soutéZici dostavé
vysila¢ jen k provedeni svého letu. Pokud pf¥i manipulaci s vysilac¢i v Uschovné
dojde nedopatfenim k presunuti nékterého z trimovacich prvka vysilace, musi to
pilot p¥i kontrole okamzité zjistit a tato kontrola je pochopitelné
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nejdalezitéjsi, pokud Jjsou (&i lépe receno majl byt) vsechny trimy v neutridlni
poloze snédze se to urcuje. Tento problém ovSem odpadd u modernich pocitacovych
souprav.

4. RIZENI MODELU

V predchézejici kapitole je pomérné detailné popsano zalétdvani modelu a jaksi
mlc¢ky se v ni predpokladéd, Ze modelédtr-pilot vi, jak se model ¥idi. Praxe
ukazuje, Ze mechanismus tizeni modelu pomoci kormidel, kridélek, klapek ¢&i
spoilert neni vzdy kazdému zcela jasny a povazuji proto za ucelné této
problematice vénovat jednu celou kapitolu zamérenou na funkci jednotlivych
tidicich prvka. Hlavné zacatelnici by si mé&li tuto C&st prfirucky dikladné
prostudovat (nejen pfelist) dfive, neZ ptrikroc¢i k prvnim praktickym pokustm se
sestavovanim modelu ze stavebnice ARF a k zabudovavani RC zarizeni do modelu,
nemluvé o prvnich pokusech o *fizeni modelu a urcité jim to pomGzZe vyhnout se
nejzakladnéjsim chybdm. To ale neznamend, Ze prostudovanim této kapitoly se
pripadné havarii vyvarujeme! Ty totiZ nejsou vétSinou zpusobeny teoretickou
neznalosti, ale nedostatkem praxe a navyka, vyplyvajicich z fizeni modelu.
Sebelepsi prirucka totiz jesté nikdy nikoho nenauc¢ila jezdit na kole a s fizenim
modelu to urc¢ité neni jednodussi zejména je-1li moznost ov1ladéni vice tidicich
prvka!

V nédsledujicich odstavcich je tedy struc¢né vysvétlena funkce jednotlivych
tidicich prvkl modelu, jsou zde objasnény, hlavni Gcinky téchto prvkl a i
nezadouci, parasitni ucinky, které tidici prvky mohou zplsobovat.

Budeme se zabyvat predev$im klasickymi
konstrukcemi, to znamend modely s trupem, S
kormidly a s k¥idly normé&lnich, bézZznych tvarl;
nikoliv modely samokfidel, deltaplanua ¢i jinych
nezvyklych konstrukci, protoze vérime, zZe
zaCdteénik si takovyto model pro nacvik ¥izeni
nevybere.

4.1. Funkce kormidel
Model je obvykle vybaven dvéma kormidly - smérovym
a vysSkovym. Schématicky je ocasni Cast trupu s
obéma stabilizac¢nimi plochami a kormidly
zndzornéna na obr. ¢.4.1. Smérové kormidlo 2 je pripevnéno ke smérové
stabilizac¢ni ploSe 1 (nékdy se také pouziva vyraz kylovad plocha ) otocnymi
zavésy, umoznujicimi pohyb kormidla vpravo s vlevo ( P a L u Sipek
zndzornujicich smysl pohybu ). BéZné se celému tomuto spojeni ¥ika , smérovka“

a pokud se déle docCteme v Casti zamérené na pilotdz obratu, Ze "pilot vychylil
smérovku vlevo", je tim minéno, Ze vychyli smérové kormidlo vlevo. Obdobné
vyskové kormidlo 4 je otocné ptripevnéno k vysSkové stabilizacni plosSe 3 a celé
toto usporddani je obvykle nazyvano jako "vyskovka". Vyrazy "smérovka" a
"vySkovka" nejsou uznadvany jako oficidlni technické nazvy téchto ¢asti letadla,
maji ponékud slangovy charakter, ale jsou kratké, vystizZné a uzZivané bézné -
nejen v této nasi pomtcce. Jak vlastné plsobi takové kormidlo? Na tuto
jednoduchou otédzku d& nejlépe odpovéd obr. ¢. 4.2. Pokud kormidlo neni vzhledem
ke stabilizac¢ni plosSe vychyleno (pos. A), tJ.
pokud je v ti~k zvané neutrdlni poloze, je
obtékano symetricky a nevznikaji zde Zadné sily
pasobici na ocasni Cast trupu modelu. Jakmile
se vsak kormidlo vychyli, dojde k ohnuti
pavodné symetrického profilu, ktery je nyni
obtékadn nesymetricky a na horni strané (pos. B)
vznikne tlak.

P¥i opac¢ném vychyleni kormidla dojde
pochopitelné ke vzniku vztlaku na spodni
strané. Kormidlo tedy vlastné méni zakfiveni
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profilu tim zvét3uje thel ndbéhu celé stabilizaé¢ni plochy a vyvozuje vztlakové
sily pusobici potom na trup modelu. Toto jednoduché vysvétleni obecné plati jak
pro smérovku, tak pro vy3kovku. Obecnou platnost m& rovnéZ zasada, Ze ¢im je
vychylka kormidla véts$i, tim Jje vétsi i vztlak jim vyvolany, ale tato zavislost
plati jen do urc¢itého ptripustného thlu vychyleni, pti jehoZ prekroceni se jiz
vztlak nezvySuje a miuZe dojit 1 k odtrzZeni proudnic. Po tomto struc¢ném utvodu si
probereme funkci smérovky i vy3kovky samostatné, zejména s ohledem na to, jak se
s nimi vlastné model ¥idi.

4.1.1. Smérovka

Jak vyplyva JjiZ z nazvu, 7idi se smérovkou smér modelu a prvni jednoduché
RC modely (u néds zacCédtkem padesatych let) byly tizeny jen smérovkou. Co se
vlastné stane, vychylime-1i smérové kormidlo? Odpovéd na tuto otdzku davéa
obrdzek ¢.4.3, ze kterého je z¥ejmé,Ze vztlak na smérovce vyvolany vychylenim
kormidla se snazi otocit model kolem jeho osy (prochdzejici pf¥iblizné tézistém )
a model se také pusobenim toho vztlaku otéaci,
ale tim se soucasné, vzhledem k dosavadnimu
sméru letu, snizZuje uUhel nédbéhu smérovky a tim
velikost vyvozeného vztlaku. Soucasné se
projevi stabilizac¢ni uc¢inky bocnich ploch trupu
za tézistém a nakonec se model ustali ve
vychylené poloze odpovidajici velikosti
vychylky smérovky. AvSak zatocdit se mu stéale
jaksi nechce a pokud jde o plné akrobaticky
model, je to naprosto v potradku, protozZe
takovyto model mad jen velmi malé vzepéti
k¥idla. A zde jsme u korene problému, jak ridit
smér modelu pouze smérovkou. Predpokladem pro
takovyto jednoduchy zpusob rizeni je dostatecné
velké vzepéti ktridla, slangové se tika, zZe
k¥idlo musi mit pott¥ebné "vécko" (¢imZz je minéno vzepéti ve tvaru pismene
V) .Abychom mohli pokroc¢it déle, ptredpokladejme, zZze tedy k¥idlo potrebné vzepéti
méd a podivejme se znovu na obr. ¢. 4.3. Ta polovina k¥idla, kterd je na obr. ¢C.
4.3 vlevo (a bude tedy na vnéjsim obvodu vznikajici zatacky), mé vzhledem k
vychyleni trupu smérovkou razem vét$i thel ndbéhu neZ pravé polovina kt¥idla (na
tomto misté je pro pochopeni tr¥eba urcitd prostorovad predstavivost a trochu zde
pomtize vzepéti k¥idla hodné velké, aby se zvétSeni nédbéhu levé ,poloviny ki¥idla
oz¥ejmilo ) a tim na levé pllce kfidla vznikne vétsSi vztlak neZ na pulce pravé.
Tim tedy se konec¢né model nakloni vpravo a zacCne zatacet.Smérovka tedy
nezpusobuje zatadcku primo, nybrz nep¥imo, zprostredkované pres ktridlo s urcitym
vzepétim. P¥i malém nebo Zzadném vzepeti se zatdcka smérovkou realizuje jen
obtiZné anebo nejde provést vubec!

Naopak pri prilis velkém vzepéti kfridla se stavd model velmi citlivy na
vychylky sm&rovky a tém&¥ se nedd ¥idit. Rada zacated&nikli si &asto "iniciativné&"
zvétsi vzepéti ktridla u osvédceného tréninkového modelu a pak se divi, Ze model
nemohou uridit.

Zatim jsme si tedy popsali, jak se model plsobenim smérovky do zatacky
uvede a nyni si rozebereme, jak takova smérovkou trizend zatacka pokracuje. Pokud
je kormidlo stédle vychyleno, vyboceni modelu plsobenim smérovky se neméni a tim
mé& leva polovina kridla (pokracujeme stédle podle obr. &. 4. 3 ) trvale vétsi
vztlak a dadle model naklédni doprava. Predstavme si, nyni situaci, kdy model Jje
jiZz natolik naklonén, Ze kfridla jsou jiz témé€f¥ kolmo k zemi. Smérovka je pri
této poloze modelu jiz témét¥ vodorovné a model se snazi vlivem kormidla
vychyleného vpravo otédcet kolem svislé osy. doprava; ale toto "doprava" v dané
poloze modelu jiZz znamend vzhledem k zeni také "dold" a pokud bychom smérové
kormidlo v tomto okamZiku nesrovnali do neutrdlni polohy, presel by model do
ostré, sestupné spirdly. Predpokléddejme nyni, Ze tedy kormidlo bylo srovnano do
neutralni polohy. Model v prubéhu zatdcky prece jen ponékud poklesl, tim ziskal
vy$s8i rychlost a ptri srovnédni kormidla se na obou polovinadch kt¥idla objevi, diky
vétsi rychlosti, ponékud vétsi vztlak, model se trochu "zhoupne" a diky
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stabilizac¢nimu UGc¢inku vzepéti ktridla se postupné ustdli ve vodorovném letu v
novém sméru, do kterého jsme jej zatackou privedli. Pochopitelné u ponékud
pokroc¢ilejs8ich modelli, u kterych mame moZnost kromé& smérovky ovléadat 1 vyskovku,
je provedeni zatédcCky mnohem jednodu$$i, protoZe pritazenim vysSkovky (tento vyraz
je vysvétlen dédle ) miZeme pusobit proti snaze modelu v zatdcce sklanét nos
smérem k zemi.

Zatim jsme uvazovali jen se situaci, kdy vztah vyvozeny smérovkou se
snazi model otoc¢it kolem jeho
svislé osy.

N Obrazek ¢. 4.4 nam ukazuje, Ze
44 tento hlavni uc¢inek
smérovky vyvozuje jesté dalsi,
nezadouci ¢&i parazitni vliv,
kterému se trika klopivy moment

\
|
VZTLAK \
\ sm&rovky. Smé&rovka je vét3inou
’///’;_ \ umisténa na trupu tak, Ze
\

podélnd osa trupu ani plochou
smérovky neprochazi (nebo

N

= | ’ prochazi jen jejim okrajem ) a
2 ll-}_t_-"—“- vztlak vznikajici na smérovce
\l;l[,’ se na trgp p?enééi pfe; rameno
18 R. Trup je tim tedy nejen kolem

svislé osy otéacen, ale je navic
pfes rameno R naklénén kolem podélné osy modelu ( na obr. ¢.4.4 zndzornéno
vyraznou Sipkou ). Pokud bude smérovka dost vysokd a k¥idla nebudou mit vzepéti,
maZe se dokonce stat Ze vychylenim smérovky doprava se model zacne klopit na
opac¢nou stranu, tj. doleva! Z této uvahy je ihned také z¥ejmé, jakym zplsobem se
dé vliv klopivého momentu smérovky G¢inné kompenzovat prislusSnym vzepétim k¥idla
do "V". Tato kompenzace vSak u plné akrobatického letadla neni tak jednoduchéa,
jak na prvni pohled vypadéd, protozZe musi vyhovovat pro pomérné velky rozsah
rychlosti modelu pro velké i malé vychylky smérovky. Vzhledem k tomu, Ze
velikost vzepéti kt¥idla se pro zvoleny tvar a vychylky smérovky nedd spocitat
(alesponl u modelu ne ), musi konstruktér experimentovat a u osvédcenych modelt
neni proto moudré na daném vzepeti k¥idla, &i tvaru smérovky zbytecné néco
ménit. Pokud jiZ zminénd kompenzace neni v poradku, projevi se to u
akrobatického modelu zejména ve vykrutech na doby a v nozZovych letech, ve
kterych model nemd potfebnou stabilitu.

4.1.2 Vyskovka

VySkovku tedy tvori vodorovna vysSkova stabilizacé¢ni plocha spolu s vyskovym
kormidlem a jeji funkci vysvétluje obrézek &. 4.5. U&inek vychylky kormidla je
na tomto obrazku umyslné zvyraznén, aby bylo zfejmé, jak vztlak na vysSkovce
prost¥ednictvim trupu jako paky ¢i ramene zvétsSuje (nebo zmensuje) vztlak na
k¥idle vznikajici. Pokud je vysSkové kormidlo v neutrdlni poloze a vysSkovka
stejné jako kridlo maji nulovy
thel setizeni (tj. jak kridlo, tak
vySkovka maji stejny thel
nastaveni vuci podélné ose modelu)
a pokud jak kridlo, tak vyskovka
maji symetricky profil, nevzniké
na ktridle ani na vyskovce Zzadny
vztlak a model postupné prejde do
stfemhlavého letu. (S takovymto
serizenim létaji akrobatické
modely kategorie F3A, jejichz
pilotdzi je vénovan nasledujici ¢&st manudlu nazvand ,AKROY).

Vzhledem k tomu, ze stfemhlavy let nebyvad obvykle Zadoucim cilem, je treba
pro normalni vodorovny let nastavit takovou vychylku vyskového kormidla, aby
vztlak vznikajici na k¥idle pravé udrzel model ve vodorovném letu - coZ je




22

vlastné puavodni poloha modelu zndzornénd na obr. ¢. 4. 5 Carkované. Vétsina
model - at jiZ motorovych nebo bezmotorovych - byvad na rozdil, od modell F3A
obvykle setizena tak, Ze k¥idlo méd dany urcéity kladny uhel sefizeny trvale a
tudiz vodorovny let u takto serizeného modelu je mozny, i kdyZz vysSkové kormidlo
je v neutrédlni poloze.
Nyni zpét k obrazku &¢. 4.5: vysSkové kormidlo je zde vychyleno smérem nahoru
(tomuto vychyleni tikédme nataZeni nebo téz pritazZeni - je to odvozeno od
ovladani tidici paky skuteéného letadla ) a model také zvySenim vztlaku na
k¥idle zacne stoupat. Pokud by vysSkové kormidlo bylo vychyleno smérem dolu
(potlaceni ), sklonil by se nos modelu smérem dold a vztlak, vznikajici za
téchto podminek na spodni ploSe by zpusobil klesédni modelu resp. pri vétsi
vychylce by model ptreSel do obraceného premetu. Celkové je ovladdani modelu
vySkovkou snédze pochopitelné nez ovladani smérovkou a je tomu tak hlavné proto,
ze vysSkovka ovladad stoupadni nebo klesani modelu pf¥imo.

Na rozdil od smérovky nemd& soumérné umisténad vyskovka zadné parazitni
Gu¢inky obdobné klopivému momentu u smérovky.

4.1.3. Neobvykla usporadani kormidel

Jen pro Uplnost je vhodné se zminit o tom, Ze kromé klasického usporadéani
kormidel, kde byla jejich c¢innost jiZ vysvétlena, existuji dalsi méné obvyklé
formy jako napf¥. kormidla "motylek", zdvojené kormidla, kormidla deltapléanu a
podobné, kde je obvykle ¢innost ponékud slozitéjsi a pro zdkladni pochopeni
zdsad tizeni modelu by bylo zbyteéné se jimi zabyvat.

4.2. Funkce kridélek a spoileru
4.2. 1. Kridélka

K¥idélka primo umoZnuji otdceni modelu kolem podélné osy trupu. U modeld se
pouzivaji k¥idélka po celém rozpéti k¥idla (hlavné u motorovych modelt), nebo
jen na koncich k¥idla (hlavné vétroné). Hned Gvodem je t¥eba si uvédomit, Ze
k¥idélka na levé a pravé pulce se vychyluji navzadjem opac¢né, to znamend Ze pokud
je ktridélko na levé poloviné kt¥idla vychyleno smérem dold, je k¥idélko na pravé
poloviné vychyleno nahoru. A model se otdc¢i ve smyslu hodinovych rucicek doprava
(hodnoceno z pozice pilota sediciho v letadle ).

Tato situace je nakreslena na obr. ¢. 4.6, kde Sipky zndzormnuji vznik vztlaku na
obou polovinadch kfidla a vysledny smysl
otédc¢eni modelu kolem podélné osy
Pochopitelné pokud by ktridélka byla na

I} Y obou polovinadch kridla vychylena opacnég,
_ &:~———_._;EEEEE§:::::::3 otécel by se model na opac¢nou stranu tj.
b {} doleva. Cim je v&t3i plocha k¥idélek, tim
D/f je jejich u¢innost v%téi (coz plati i u

kormidel a obdobné. Cim je vétsi vychylka

k¥idélka, tim je vétsi vztlak na kridle.
To plati opét jen do urc¢itého uhlu
vychyleni jako u kormidel. Jako orientadni limit je zde moZno uvést thel 45°. 2
obrazku ¢. 4.6 je také zr¥ejmé, Ze Ulinnost k¥idélek stoupd smérem ke konclm
k¥idélek a je to snadno vysvétlitelné, protoZe vznikajici vztlak pusobi na
delSim rameni vzhledem k podélné ose modelu. Zabyvéme-1i se G¢innosti kridélek,
je treba se zminit o tom, Ze zavésSeni ktridélka na ktridlo by mélo byt provedeno
co s nejmensi mezerou, protozZe velkd mezera Ucinnost k¥idélka (a stejné tak
kormidel) pronikavé snizZuje.

Vychylenim kt¥idélek se tedy model zacne otacet kolem podélné osy a bude se
otadcet tak rychle, jak velké budou vychylky a tak dlouho, dokud se ktridélka
nevrati do neutrdlni polohy. Pokud tedy budeme kt¥idélka drzet trvale vychylené§,
model provede vykrut nebo tradu vykrut@ za sebou. Zde je t¥eba upozornit na to,
ze pokud model ptivedeme k¥idélky z vodorovného letu do vykrut®, nebudou tato

4.6




23

vykruty bez zdsahu kormidel ani trochu vodorovné a model bude v prubéhu otaceni~
stidle vice klesat k zemi (o tom ale az pozdéji).

Vétdina zéasahu provadénych k¥idélky v3ak neslouZi k provedeni vykrutda, ale
k udrzeni zvoleného naklonu modelu nebo k provedeni zatacek(rovnéZ k této
zdleZitosti se dostaneme jesté pozdéji).

Nyni nékolik slov k nezaddoucimu, sekunddrnimu ucinku kridélek, ktery je
zplsoben zvySenim aerodynamického odporu k¥idla vlivem vychyleni k¥idélka. Na
obr. ¢. 4.7 je znazornén Yez ktridlem,
jehoz profil mé za normélniho vodorovného
letu urcity pozitivni thel nabéhu, mé
urc¢ity aerodynamicky odpor a vznikd na
ném urc¢ity vztlak. Pokud se kridélko
vychyli smérem dolu, vztlak se zvétdi,
ale soucasné znacdné vzroste aerodynamicky
odpor a kridla je timto odporem brzdéno
mnohem vice nezZz ktridlo druhé, kde se vztlak znac¢né snizil (pripadné i obratil -
zdleZi na velikosti wvychylky) a aerodynamicky odpor mnohem zmen$il. V disledku
téchto skutecnosti model reaguje na vychylku k¥idélek tak, Ze nejprve trochu
vyboci doleva vlivem p¥ibrzdéni na k¥idle, kde je ktridélko vychyleno dolda (viz.
obr. ¢. 4.6) a pak se teprve zacne otédcet kolem podélné osy doprava. Zv1ast
markantné se tato nectnost projevuje u k¥idel s prohnutym profilem v odtokové
¢asti pouzivanych u modernich vétrond. Na reSeni tohoto problému se d& po kratké
Uvaze prijit pomérné rychle - velikost vychylek nahoru a dold prosté nesmi byt
stejnd, nebo jinak freceno, vychylky k¥idélek smérem doll musi byt mens$i neZ
vychylky smérem nahoru. V praxi se tomu ¥ika diferenciace vychylek kridélek.

U akrobatickych modeld se soumérnymi profily se parazitni ucéinek ktridélek
neprojevuje a je proto zbytecné jakkoliv diferencovat jejich vychylky.

4.2.2, Spoilery

S Yizenim pomoci spoilerd (rusict
vztlaku se setkdvéme pomérné ztridka a
prakticky jen u vétrona. Jejich
provedeni a ovladani neni jednodus$si nez
u ktridélek a proto se spoileru jako
ftidiciho prvku uziva stdle méné.

Princip tizeni pomoci spoilertl je velmi
jednoduchy a z*ejmy z obr. ¢.4.8. Na
kazdém ktridle je zvlast ovladany spoiler
(v tomto pripadé jednoduchy klapkovy )
spojeny s Yidicim servem tak, Ze Je-11
servo v neutrdlni poloze, jsou oba spoilery zaklopeny. Vychyli-1i se servo na
pohyb *idici péky vysilace vlevo, vysune se spoiler na levém k¥idle a spoiler na
pravém ktridle zlstane
zasunuty na povel vpravo se pak vysune jen pravy spoiler. Cast k¥idla opat¥end
spoilerem mad p¥i jeho vysunuti mnohem mens$i vztlak a daleko vys$si aerodynamicky
odpor, takzZe model nejen v pottrebném smyslu vyboci, ale vlivem rozdilu velikosti
vztlaku na obou kf¥idlech se také zacne v potfebném smyslu otécet kolem podélné
osy. Celkové je Yizeni pomoci spoilertl méné efektivni a mélo své opodstatnéni
hlavné v obdobi nespolehlivych tzv. "bang-bang" souprav.

4.3 Rizeni modelu v p¥imém vodorovném letu

K tomu aby model letél vodorovné, musi na k¥idle vznikat vztlak vyrov-
navajici uc¢inek gravitac¢nich sil pusobicich na model. Pro vznik potfebného
vztlaku je nutné, aby kfidlo mélo urcity thel ndbéhu, o to se musi postarat
vySkovka, a mad-1i model dostatecnou rychlost, neni problém model ve vodorovném
letu udrZet. U motorovych modelll zajistuje potfrebnou rychlost prostfednictvim
vrtule motor, ale hor8i je to u vétronu, které za normdlnich podminek (tj. bez
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pusobeni vzestupného termického nebo svahového proudéni), vodorovné letét
nemohou a musi klouzat po sestupné dréze, jejiZ sklon je da&n aerodynamickymi
vlastnostmi vétroné. To je vSak téma, které patfi spiSe do oblasti aerodynamiky,
ale nas zajimaji hlavné problémy Fizeni vysky letu.

0 fizeni sméru letu modelu jsme si jiz néco fekli a vime, Ze pro fizeni, sméru
modelu mizZeme pouzivat nejen smérovku. Pro upfesnéni problematiky ¥izeni modelu
po primé draze bychom se kratce méli zminit o stabilizacénich faktorech, které
smérovou stabilitu modelu v p¥imém letu ovliviauji.

Predevsim je to stabilizaéni funkce smérovky jako takové, presnéji treceno:
smérové stabilizacéni plochy. Jakmile se totiZz trup modelu z jakéhokoli dévodu
odchyli z pfrimého sméru, vznikne na smérovce vztlak, ktery se snazi trup vratit
do plvodniho sméru. Této stabilizadni funkci smérovky se nékdy také ¥iké
"korouhvickovy efekt" a skutecné se zadni ¢ast trupu s obéma kormidly chova jako
korouhvicka ukazujici smér vétru s tim rozdilem, Ze md misto pevné otocné osy
pomyslnou svislou osu modelu. Cim je smé&rovka vét3i, tim je stabilizacéni efekt
silnéjsi. Nesmime p¥i UGvahach o stabilizac¢nich G¢incich smérovky zapomenout ani
na vliv boénich ploch trupu, které se rovnéZ na smérové stabilizaci podileji s
to tak, Ze velké boéni plochy za tézistém modelu stabilizaci podporuji, naopak
velké bo¢ni plochy ptred tézistém (kudy zhruba prochdzi pomyslnd svisléd osa
otdc¢eni ) smérovou stabilitu modelu zhorsuji. Pozor na jednu zaludnost s tim
souvisejici a to je skutecnost, Ze velké bo¢ni plochy trupu za tézZistém pravé
diky svym stabilizac¢nim G¢inktm znac¢né sniZuji
uc¢innost smérovky, coZ se ale projevuje
negativné zejména v nozovych letech.

Dalsim dualeZitym c¢initelem, ovliviujicim
smérovou stabilitu modelu, je pricné vzepéti
kridla, bud' do "V" nebo do "U" anebo do "W".
Jak vlastné toto vzepéti kfridla stabilizuje let
modelu, je zrejmé z obr. ¢.4.9. V zakladni
rovnobézné poloze svird kazdé kridlo s
vodorovnou rovinou stejny thel a vztlak na
kazdé poloviné kfidla je rozloZen stejnym zplUsobem tak, Ze sily jsou vyrovnany a
model se drzi v této zadkladni rovnobéZné poloze. Tuto situaci zndzornuje obrazek
¢. 4.9.A- Dojde-1i k vychyleni modelu z této pfiéné polohy, nastane situace
zndzornéné na obréazku ¢&. 4.9.B, kde jedno kfidlo svira vétsi uhel s vodorovnou
rovinou nez k¥idlo druhé a vztlak vznikajici na obou polovinach kfidla se
rozklddd na kazdé z nich jinak. Je z¥ejmé, Ze svisld slozka vztlaku na poloviné
s vétsim thlem je evidentné mens$i neZ na druhé poloviné, kde je napt. uhel
nulovy. Tento rozdil svislych sloZek vztlaku pak plsobi, Ze se celé k¥idlo snazi
naklonit zpét do rovnobézné polohy. Pozornému c¢tend¥i neujde, Ze rovnéz
nerovnovdha vodorovnych sloZek vztlaku mlzZe mit svaj vliv projevujici se bocenim
modelu, tj. posuvem ve sméru kolmém na osu trupu. Na obr. ¢.4.9 jsou umyslné
vsechny thly zakresleny ponékud véts3i, aby stabilizacni efekt ptric¢ného vzepéti
k¥idla byl lépe patrny. P¥i tvahadch o vlivu vzepéti kfidla vlastné jde hlavné o
stabilizaci nédklonu modelu, ktery zménu sméru p¥inas$i az druhotné a nedd se tedy
Yici, ze by pticné , V™ mélo primy smérovy ucinek.

Na druhé strané uspotradéani kridel do
Sipového tvaru, tzv. Sipovéa ktridla, stabilizuje
smér primo. Na obr. &. 4. 10 je schematicky
zndzornén stabilizacdni Gc¢inek Sipovych kridel
projevujici se tim, Ze odpor u ktidla
vysunutého doptredu je vidy vétsi neZ odpor na
k¥idle druhém, které je pri vychyleni sméru
modelu obtékdno v menSi délce a navic se
projevuje i clonéni kotenové casti kridle
"schované" za predni &asti trupu. Cim je
Sipovitost k¥idla vétsi, tim je 1 vetsi
stabilizaéni smérovy ucinek, ale na druhé
strané na k¥idle vysunutém vpred se objevi
veétsi vztlak nez na k¥idle druhém a tim se
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model zacne otadcet kolem podélné osy modelu. Tento vliv je vlastné u Sipovitych
k¥idel jako druhotny a je tfeba s nim také pocitat.

Rizeni smé&ru letu modelu spodiva tedy v tom, Ze sm&rovkou (nebo k¥idélky
¢i spoilery) narusSime rovnovazny stav modelu, zménime smér trupu a privedeme
model do daldiho rovnovédzného stavu v nové zaujatém sméru. Rizeni modelu s
vyraznymi stabilizaénimi G&inky je pomérné jednoduché, protoze i ptri nespravném
zdsahu stac¢i v podstaté jen kormidla uvést do neutrdlni polohy a model se sam
stabilizuje v novem sméru. Takto Jjsou obvykle konstruovany jednoduché skolni
model dovolujici nezkud3enému zacidtecnikovi dopoustét se chyb. Znovu, ale na
tomto misté musime opakovat, Ze i $kolni modely navrhuji obvykle~velmi zkuSeni
modeldti a Ze Jje naprosto nerozumné, aby si zaddtec¢nik bez vlastnich praktickych
zkuSenosti v fizeni modelu i v oblasti konstrukce sé&m jakkoliv upravoval
velikost smérovky a vzepéti ktridla, Sipovitost k¥idla ¢i ménil velikost kormidel
nebo jejich doporucenych vychylek.

Rikdme-1i, Ze Frizeni stabilniho modelu je pom&rné jednoduché, je naopak
tizeni, modelu s malymi stabilizac¢nimi G¢inky mnohem slozitéjsi. Takovy model
totiZ prakticky neznd zadny rovnovaizny stav, nedokdZe se sam bez zasahu
stabilizovat a proto pilot musi takovy model neustdle ¥idit a trvale korigovat
odchylky od pozadovaného sméru. V takovém reZzimu létaji Spickové akrobatické
modely, u nichZ je naopak jednoznac¢nou podminkou, aby po ¥idicim zédsahu pilota
zUstaly v poZadované poloze a nemély snahu se jakkoliv samovolné vracet do
polohy, z niZ byly vychyleny. Pokud Skolni model prestane byt tizen (ttreba pri
poruse RC soupravy ), nemusi to jesSté znamenat havarii, ale u akrobatickych
modelld k ni dojde témér vidy.

4.4. Rizeni modelu v zatadkach

Pro¢ vlastné model uvedeny do zatdcky méd snahu "padat", to znamend ztréicet
vysSku? Odpovéd na tuto otédzku neni slozité a je pomérné dobte graficky
zndzornéna na obr. ¢.4.11. Model leti ve vodorovném letu za podminek urc¢itého
podélného setrizeni, p¥i kterém velikost vztlaku pravé eliminuje plsobeni
gravitac¢nich sil odpovidajicich hmotnosti modelu. Uvedeme-1i takto vodorovné
letici model do zaté&c¢ky, kt¥idla modelu se nakloni,vznikajici vztlak se rozlozi
na vodorovnou a svislou slozku a p¥i stejném podélném setizeni modelu je tedy
z¥ejmé, Ze svisld slozka vztlaku nemtZe byt jiZz
v rovnovaze s gravitaé¢nimi silami (tihou ) a
model zac¢ne klesat smérem k zemi. Z této UGvahy
také jednoznac¢né vychédzi fesSeni, Ze lze takovy
zatdcejici model udrzZzet ve stalé vysSce. Prostym
pritazenim vyskovky se na k¥idle vytvori vétsi
vztlak, jehoZ svisld sloZka bude mit velikost
pivodniho vztlaku tj. vztlaku pfi pfimém

n vodorovném letu a bude tak eliminovat vliv
hmotnosti modelu. Pozornému ctend¥i vsSak pri tom jisté neujde, Ze se zakonité
musela zvétsSit 1 vodorovnd sloZzka vztlaku a Ze tedy model bude jaksi pritahovéan
do sttredu zatécky, protozZe pravée tam vodorovné sloZka vztlaku mifi a pusobi
proti vlivu odstfedivych sil, které p¥i zatacce vznikaji.

Jaky by tedy mél mit model v zatédcce spravny naklon? Odpoved na tuto
otédzku neni snadna. Je zrejmé, Ze pri prilis malém, ndklonu bude zatdcka velmi
plochd (slangové se ¥ikd "placatd" a odstfedivé sily budou model vynaSet smérem
ven ze zatacky. Pokud naopak kfidélky nasadime znacéné velky ndklon, bude mit
model (hlavné velké vétroné ) snahu padat po k¥idle smérem k zemi, protozZe
svisld slozka nebude dostatec¢né velkd. U normalnich letadel md pilot zatackomér,
jehoz kulic¢ka mu vzdy ukazuje, zda pro zvoleny polomér zatdlky a danou rychlost
mé letadlo spravny néklon. V modelu bohuzel zatackomér nemdme a tak se musime
smitit s tim, Ze nédklon modelu musime pouze odhadovat. U motorovych modeld neni
dodrzovani spravného naklonu tak kritické, ale u vétronud (zejména termickych) Jje
t¥eba vénovat pilotdZzi zatédcek znacnou pozornost, protoZe vétron je udrzovan v
zatackach prevaznou ¢ast letu.

Na zavér jesté nékolik poznamek ke srovnani pilotédZe zatédcek skutecnych
letadel a modelti. Piloti skuteénych letadel védi, Ze pro predpisové provedeni
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zatdc¢ky musi letadlo tidit nejen k¥idélky a vysSkovkou, ale i smérovkou. U
motorovych modeld neni vlbec tfeba v zatdlkdch smérovkou zasahovat a stac¢i Uplné
pouziti k¥idélek a vySkovky. U velkych vétrond vznikaji nékdy problémy, neni-1i
v zatdlce zasahovédno i smérovkou a proto mivaji tyto velké model (blizici se
charakterem svého letu skutecnym vétrontm ) vétSinou ovladdanou i1 smérovku anebo
mivaji k¥idélka mechanicky nebo elektronicky spfazena se smérovkou tak, Ze pro
urc¢itou vychylku kfidélek se vychyli i smérovka modelu. Toto posledni reSeni je
v posledni dobé velmi populdrni i u svahovych vétroiit.

4.5. Vzlet modelu

Az dosud jsme se zabyvali jen modely, které jiz leti a méli bychom si tedy néco
fici o tom, jak modely vlastné do vzduchu dostat. Zasadné je treba si uvédomit,
ze k tomu, aby model letél tj. vyuzival vztlaku vznikajiciho na kt¥idlech, musi
mit nutné urcitou doptrednou rychlost a tuto
rychlost mu musime pt¥i vzletu zajistit.
Nejjednodussi je vzlet z ruky, kdy s
modelem krdtce popobé&hneme a hozenim v
pot¥ebném sméru a uhlu (vzhledem k zemi)
udélime modelu pottebnou rychlost. Takto se
daji startovat na priklad svahové ,vétronég,
termické vétroné (hlavné pt¥i zalétavani) nebo 1
jednoduché Skolni motorové modely. Vidy musime
dbét na to, aby model dostal dostatecnou
poc¢dteéni rychlost, protoZe Jjinak se vzlet z
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ruky nepodat¥i a hrozi poskozeni modelu. U
412 modell, které nemaji ovladanou vysSkovku, je
t¥eba

kromé pottebné rychlosti zajistit i hozeni ve sméru a thlu predpokladaného letu
( viz obr. ¢. 4. 12 )coZ se da& nacvicit. Zatimco vzlet z ruky je u svahovych
vétrona vzletem zcela obvyklym a normdlnim, u termickych vétrond ¢i motorovych
modelt je, dalo by se ¥ici, jen vzletem nouzovym, ndhrazkovym. Vzlet termickych
vétronud se obvykle provadi pomoci vlec¢ného lanka a u motorovych modell se
nejcastéji setkdvame se vzletem ze zemé&, tj. vzletem vlastni silou. U velkych a
relativné tézkych motorovych modeld je vzlet z ruky téZko mozny, 1 proto se
jejich vzlet podobd vzletu skutecdnych motorovych letadel.

Zamét¥ime se nyni hlavné na vzlet motorovych modeld vlastni silou rozjezdem
po startovaci drédze. Na obr. ¢. 4. 13 je zndzornén vzlet modelu vietné diagrami
vychylek tidicich prvka.

VZLET
MOTORSYEHO HODE LU 413
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Model se rozjizdi z bodu 1 s motorem béZicim na plné otdcky a postupné
ziskava rychlost. Pokud je v této fazi ttreba korigovat smér modelu, provadi se
to smérovkou, ale model musi jiZz mit urcitou rychlost, aby na smérovce mohl
vzniknout pot¥ebny vztlak. P¥i malé rychlosti ihned po rozjezdu z klidu Jje
smérovka naprosto neucinnd a pomoci mtZe Jjediné ovladané pridové kolo (tri-
kolového podvozku) nebo ostruhové kolo (u dvoukolového podvozku) .

Jakmile model ziskd rychlost potfebnou pro "odlepeni“ od zemé&, zacneme
postupné pritahovat vyskovku oblast mezi body 2 e 3( na obr. &, 4. 13 ), az se
za¢ne zdvihat nos modelu. To mGZe nastat ovSem az tehdy, jede-1i model
dostateéné rychle, aby na vyskovce mohl vzniknout pottebny vztlak tlad¢ici modelu
ocas smérem k zemi. V okamziku, kdy se model odlepi od zemé&, je ttreba ponékud
povolil natazeni vy$kovky, aby model "nevystfelil" p¥ilis strmé vzhlru, ale
stoupal plynule a ptrimocate. Primé¥eny uhel stoupdni se obvykle nevyjadfuje ve
stupnich, ale formuluje se tak, Ze na drdze 100 m by model mél dosdhnout vysku
asi 15 m (coZ odpovidd Uhlu cca 8,5°). P¥ilis prudké stoupani po vzletu plusobi
neptrirozenym dojmem stejné jako ptrili$ maly thel stoupédni, kde navic hrozi
nebezpeci opétného dotyku se zemi p¥i nenaddlém poryvu vétru.

Na obr. ¢. 4. 13 je znadzornén vzlet modelu opatfeného t¥ikolovym podvozkem,
ktery je u motorovych RC modeld nejobvyklejsi. 0 geometrii tohoto podvozku bude
zminka v dalSich ¢astech manudlu a zde bychom chtéli jen zdGraznit, Ze hlavni
podvozek nesmi byt umistén prilis daleko za tézistém modelu. Je-1li totiz hlavni
podvozek ptrilis vzadu, Jje tfeba pro zdvizZeni nosu modelu ptrilis velké natazZeni
vySkovky a po odlepeni se jen tézko da zabranit "raketovému" startu modelu.
Dalsi castou chybou t¥ikolového podvozku je prilis vysoké pridové kolo a tim
nulovy ¢i dokonce kladny thel postoje modelu. Tato zdvada ptri vzletu modelu
nevadi, ale projevuje se velmi nepriznivé p¥i ptristéni, kdy model "diky"
vysokému pridovému kolu dokédZe provadét jen p¥i trochu rychlejs$im pristéani série
prekrdsnych skokd, které se ani pri sebelepsi pilotédZi nedaji zastavit.

Vzlet modelu s dvoukolovym podvozkem mé& ponékud odlisSny charakter. Model
pri rozjezdu pomérné brzo zdvihne pusobenim vztlaku na vy$kovce nos a ziskava
dédte rychlost. Po dosazeni rychlosti vhodné k odlepeni stac¢i jen nepatrné
pritazeni vyskovkou, model se hladce odlepi a zaujme pott¥ebny thel stoupéani.
Nebezpec¢i ,raketového" startu u modellt s dvoukolovym podvozkem nehrozi a obecné
s ohledem na plynulost a eleganci startu je dvoukolovy podvozek vvhodné&jsi nez
ttikolovy. Rovnéz pro dvoukolovy podvozek plati urc¢ité konstrukéni zasady, =z
nichz upozorrnujeme zejména na nutnost neumistovat kola prilis daleko pred
tézistém.

4.6. Pristani modelu

Pristéni, jakozto zavér letu, mé& zajistit privedeni modelu zpét na zem
pokud moZno bez poskozeni. Z pomérné vysoké rychlosti normdlniho letu je tteba
pro pristédni rychlost co nejvice sniZit a drédhu letu prizptsobit tak, aby pfi
styku se zemi nedoslo k velkému narazu. V této Casti se budeme opét vénovat
pristidni motorovych modeltli, které Jje zndzornéno na obr. ¢. 4.14.
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K tomu, aby se model ptripravil na pfristéni, to znamend, aby snizil rychlost letu
a zaujal spravny smér s ohledem na smér pristdvaci drahy, slouzi tzv. pribliZeni
na pristéani. Model toto pribliZeni zahajuje pruletem proti vétru (jak pristéni,
tak vzlet se vidy zasadné provadéji proti vétru!) v neprilis velké vysce.
Provede potom obdélnikovy okruh a v jeho zadvéru jiz pt¥i nizké rychlosti s
nizkymi ot&ckami motoru zah&ji sestup k vlastnimu pristéni. Pro pr¥istani je sice
potteba rychlost co nejnizs$i, ale musi to byt stdle rychlost bezpecnd, nehrozici
padem modelu do vyvrtky. V bodé 1 ( obr.¢.4.14 ) musi jiZz model letét v tzv.
nataZzeném stavu tj. s pomérné velkym Uhlem ndbéhu k¥idla (nizkd& rychlost - nutny
velky nédbéh k¥idla ) a zasahy k¥idélky pro vyrovnani nédklonl musi byt v téchto
mistech provadény velmi opatrné, protoze pt¥i vét3ich vychylkach ktridélek by
mohlo dojit k vyvolani pédu do vyvrtky. Proto odbornici doporucuji ridit smér
letu modelu tésné pred pristanim radéji smérovkou. Natazeni modelu m& byt tak
velké, aby se pri pristéni (bod 3) model dotkl zemé nejprve hlavnim podvozkem a
teprve potom pridovym kolem. Jakmile model jiz dojizdi, pfestava byt ¥izeni
sméru smérovkou uc¢inné a je proto vhodné, aby pridové kolo bylo sprazZeno se
smérovkou.

Pristani modelu s dvoukolovym podvozkem je ponékud obtiznéjsi, protoze k
pfistéani musi dojit pf¥i skutec¢né minimadlni rychlosti, aby se tim zabrénilo
pripadnému odskoceni modelu daného tim, Ze p¥i vys$si rychlosti po dotyku
podvozku se okamZité ocas modelu polozZzi na zem, zvétsi se tim thel nédbéhu ktridla
a model opét vzlétne. Aby se zabrédnilo tomuto nezddoucimu jevu, je nutné, aby
model pristaval na t¥i body to znamend, aby soucasné s dotykem hlavniho podvozku
se dotklo i ostruhové kolo.Toto pristédni je naprosto bézné u normdlnich letadel,
ale u modelu se provadi obtizZnéji zejména proto, Ze pilot modelu se obvykle boji
snizit rychlost na uroven pot¥ebnou pro "ttibodové" ptristani.P¥i pfistédni hraje
velmi vyraznou roli ovléddani otacek motoru. Jiz ve fédzi sestupu k mistu pristani
je tfeba nastavit takové otdcky motoru, aby model plynule a nikoliv strmé klesal
k mistu p¥isténi. Z pravidla jsou otacky pro tento sestup poncékud vys3i nez
otadc¢ky minimdlni, coz je dano tim, Ze model letici s velkym thlem ndbéhu ktridla
ma& za tohoto stavu daleko vys$sSi celni aerodynamicky odpor a motor musi tedy vliv
tohoto odporu eliminovat. VeSkeré zasahy do ovladéni motoru musi byt provadény
velmi citlivé a plynule, aby na sestupné draze modelu nevznikly neZddouci vlny.
Pokud pristavéme mimo p¥istavaci drdhu do vysoké trdvy nebo jiného nerovného
terénu, Jje vyhodnéjsi zastavit motor uUplné jiZ pred dotykem modelu se zemi. Za
normalnich okolnosti pfistdvani na u rovnou pristévaci drédhu se obvykle motor
vypind aZz po skonceném dojezdu. Zasadné neni vhodné motor Umyslné zastavit jesStée
pfed zahdjenim sestupu, protoZe tim se pfipravujeme o moznost korekci drédhy ptri
nespravném odhadu vysky a vzdalenosti potrebné k sestupu. Model se zastavenym
motorem se také v sestupném letu chovéd jinak a neni mozné si dovolit tak velké
natazeni jako s béZicim motorem.

Na zavér opét strucné porovnani dvoukolového a trikolového podvozku s
ohledem na pfistédni. D& se konstatovat, Ze trikolovy podvozek je pro pristani
mnohem bezpeé&néjsi zejména proto, Ze s nim lze zvladnout i pfistani pri ponékud
vy$8i rychlosti p¥i vétrném pocasi a navic nehrozi u t¥ikolového podvozku
nebezpeci "preklopeni modelu na nos" a posSkozeni vrtule ptri pristédvani do travy
nerovného terénu.

Nekteré Skolni modely nebo malé modely nemaji Casto zadny podvozek,
vzlétaji z ruky a pfristévaji "na bricho". Plati zde obecné tytéZ zasady jako pro
pristidni modeld s podvozkem a Jje velmi dualezité, aby tyto modely skutecné
pristédly pt¥i co nejniz$i rychlosti, nebot, bez podvozku je trup primo vystaven
ndrazum spojenym s pfistéanim.

4.7. Pilotadz jednoduchych letovych obratl

Nyni si probereme nékteré dal$i zédkladni letové obraty, bez nichz
se v bé&Zném 1létadni s RC modelem neobejdeme.

4.7.1. Ostra zatacka o 180°
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Na obréazku &.4.15 je znazornéna ostra zatadlka o 180° provedend v
konstantni letové vySce. Z pripojenych prubé&ht vychylek je zfejmé, Ze zatacka je
provedena typicky "modelatrsky", to znamend jen s pouzitim kt¥idélek a vyskovky
(ptipadné jen smérovky a vysSkovky - na zadznamu carkovanée ).
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Model je z primého vodorovného letu v bodu 1 k¥idélky (nebo smérovkou)
naklonén tak, Ze kfridle jsou témé¥ kolmo k zemi a potom v bodu 2 Jje pritazena
vySkovka zajistujici provedeni pozadovaného oblouku zatacky, v jehoz zavéru je
potom model opét k¥idélky (nebo smérovkou ) srovnan do vodorovného letu. Pokud
nasadime v uvodu zatalky p¥ilis maly néklon, pfitazeni vySkovkou zplsobi let
modelu po Sroubovicové vzestupné dréaze, naopak pretoceni modelu v uvodni fazi mé
za nasledek ostrou sestupnou drdhu - coZ miZe byt pri malé zakladni vySce
nebezpecné.
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4.7.2. Let na zadech

Dfive nebo pozdéji se zacinajicil pilot osméli k pokustm o let ne zadech.
Nejjednodussim prechodem z normdlni polohy do letu na zadech je pllvykrut, u
modell bez ovlddanych kridélek pak pllptremet. Dfive neZ pilot zacne pokusy o let
na zadech provadét, musi si uvédomit zménénou funkci kormidel a to je néco, ¢&im
se pilot skuteé¢ného letadla nemusi p¥i letu na zadech zabyvat.

Z pohledu pilote-modeldf¥e se ptri letu na zaddech neméni reakce modelu na zasahy
kridélek, ale vysSkovka pusobi obracené tj. pri potlaceni neleti model smérem
dold (vzhledem k zemi ), ale smérem nahoru a stejné ptri nataZeni vysSkovky neleti
model nahoru, ale dold. Smérovka plsobi rovnéZ opac¢né a c¢asto trva dost dlouho,
nez si pilot tyto skutecnosti dokédZe zafixovat do podvédomi a ridit tak, aby na
uvedené zmény funkce kormidel nemusel pt¥i letu na zaddech myslet. V letu na
zddech se d& pochopitelné i zatacet, dad se z néj nastupovat do akrobatickych
obratti, ale pilot musi mit vypéstovany urc¢ité navyky, aby ¥izeni v letu na
zddech bylo stejné bezpecné, Jjako let v normdlni poloze.

4.7.3. Prekrut

Prekrut je nejjednodu3si obrat umozrnujici zvysSit letovou hladinu. Z
obr. ¢. 4.16 je zrejmé, Ze pritaZenim vyskovky provede model polovinu premetu a
v bodé 2 navéaZe pulvykrut, kterym se model dostane opét do normalniho letu.
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Vyska letu modelu se tim

zméni o hodnotu danou rREKRUT
primérem pllpfemetu. To se da
vyuzit napf¥. pfri soutéznim 3
létani, kdy z jednoho obratu
(nap¥. premetu ) Jje treba
prejit (pfri opaclném pruletu)
do svislé osmy, kterou Jje
nutné zacit ponékud vy3e, nez 1
Jiz zminéné premety. Polomér

4.16

pulpfemetu maZe byt libovolny L

- pokud pochopitelné mé& model

dostatec¢né vykonny motor. P¥i

prilis velkém poloméru

pulpfemetu (nebo obecné s 7

malo vykonnym motorem ) Jje

rychlost modelu v bodé 2

pomérné mald a v pulvykrutu "

pak obvykle model pada.

4.7.4. Zvrat

Zvrat je velmi podobny prekrutu (model vlastné drahu prekrutu leti v opacném
sméru ) a slouZi naopak ke snadnému sniZeni letové hladiny. Ve vodorovného letu
model provede plUlvykrut do letu na zaddech a nasledujicim p¥itaZenim vysSkovky
prejde model pllpfemetem do normdlniho letu. Je ztejmé, Ze zvrat je t¥eba
zahdjit v dostatecné vyd3ce nad zemi, aby se nédsledujici pulpfemet do zvolené
vysky "veSel". Stejné jako prekrut pouziva se zvrat pfi soutéznim létani
nejc¢astéji v podobé€ zndzornéné na obr. ¢. 4.17 a nazvané "soutézni" zvrat.

LSOUTEZNI Y ZvRAT

417 Pomoci takto
provedeného obratu
se model snadno
dostane na puvodni
drédhu (pochopitelné
v opac¢ném sméru a ma
mozZnost se na ni
"usadit" ptred
zahdjenim soutéZniho
obratu. Mnozi

X - ——— model&¥i pouzivaji
pro tento ucel

- prekrut, ale ten je
2 evidentné nevyhodny,
< protozZze model musi

» — po jeho provedeni
teprve snizovat
vysku a na potfebnou
drdhu se dostane
mnohem pozdéji.
Snadno si tento méné vyhodny zpusob predstavite tak, jako by model letél po
drédze zvratu (obr.c.4.17) obracené, tj. od bodu 5 k bodu 1.
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4.7.5. Jednoduchy souvrat

Na obr. ¢.4.18 je zndzornén jednoduchy souvrat, hranicici jiz témér se
souvratovou zatéackou. Jaky je mezi nimi rozdil? V souvratu musi model letét
malou rychlostil a primér by nemel byt vet3i neZ 3 rozpéti k¥idla. Je-1i
pramér souvratu vétsi, coZ je vétsSinou pri vyssi rychlosti modelu, jde o
souvratovou zatéacku.
Nyni k pilotdZzi tohoto jednoduchého obratu, ktery se ale pres svou

jednoduchost dé& velice snadno zkazit. Z vodorovného ptrimého letu pfejde model
- Ctvrtpfemetem do

| | vzestupného letu kolmo

N
JEDNCOUCHT SOUYKAT s N ..
\/F%* 438 vzhiru a za bodem 2 snizi
s HEA

otacky motoru. Jiz v této
I 2 fazi je treba nasadit
l vychylku smérovky, protozZe

N model musi mit jestée

/ ur¢itou rychlost a smérovka
<<f musi byt proudem vzduchu

' ofukovéna, aby méla
EF = = EE—— i dostatecnou G¢innost.
= : - Pusobenim smé&rovky model
za¢ne vybocovat (motor

|

v = i - stale béZi jen na sniZené
otacky —-(asi 50% vykonu )
5. A 1 a% do bodu 4, kdy je trup
e modelu jiZ tém&¥ vodorovné.
" — — = f/F- V tomto bod& je tteba tplné

snizit otac¢ky motoru na
nastaveny volnobéh a se
stdle vychylenou smérovkou ponechat model, aby dokonc¢il souvrat setrvacnosti az
do bodu 5, kde zvolna zacneme vracet smérovku do neutrdlni polohy. Pokud pilot
vrati smérovku do neutrdlu rychle, projevi se to nezddoucim zakyvédnim ocasu
modelu v sestupném letu. Obrat se potom ukonc¢i vybranim ¢tvrtpfemetem do
vodorovného letu. Kritickym bodem souvratu je pravé jeho vrcholovéa céast, kde
model musi mit sprédvnou rychlost umoZnujici bezpecné pretoceni kolem svislé osy
modelu. P¥i p¥ilis vysoké rychlosti vznikne misto souvratu nezddand souvratova
zatac¢ka, pt¥i p¥ilis nizké rychlosti naopak hrozi prepadnuti modelu pfes zada (
nebo naopak pfepadnuti dop¥edu a model neprovede souvrat vibec.Rada pilotu v
prubéhu souvratu kratkym ptridédnim otdcek motoru ofukuje smérovku a zvysuje tak
jeji ,

uc¢innost ale toto fedeni je jen YesSenim nouzovym tehdy, je-1i rychlost modelu
pro souvrat prilis nizkd. Navic kratké zasahy motorem zhorsuji plynulost a
ladnost celého obratu.
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ZAVER:
zavérem bych chtél upozornit, Ze vy$e uvedené popisy jsou souhrnem zkusSenosti

tady pilotd RC modeld. Tento manudl by mél p¥iblizit problematiku létani pro
za¢inajici piloty RC modell. Vétrim, Ze i zku$Senéj3i si najdou v tomto manudlu
pouceni a vysvétleni nékterych zadsad p¥i modeld¥ské &innost. Nemyslim si Ze by
zde bylo obsaZeno vs3e co souvisi s létanim s RC modely letadel. Pokud bude zajem
hodlam zpracovat dalsi dily, jako je grafické znédzornéni akrobatickych obratt,
modeld¥ské postupy stavby modeld letadel, materidl pro stavbu atd.

Doufém, Ze si kazdy zadjemce zde najde odpovédi na své otazky.

V ROKYCANECH dne 29.zari 2003.
POZNAMKA :
Volné Sifeni elektronickou cestou povoleno. K vydani tiskem je t¥eba souhlas
autora.

Namét pro vadi novou konstrukci UL Kolib#ik.



