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1.
MiSTO
UvoDUu

Proni a druhy cft téta pamboky (Letecké maocelr 2, 1
a Letecks modely & 2) pro zdjemce o modely eladel
tizenym rdciem vydly v letech 19BO o 2081, Pyly wa—
m;é}"@r.y predewviim na konswtriliei e stavbu RC moadelt
a ra jejich vyhnveni — indy »a echatekown &8st toxajcl se
14tAnl & BRE madely. Tento tiesi dil se zabhyva i v.astning
lEtdnim a problériim s tir spojerymn.

ZkusScnost ukazuyl e fada zalinajicich RC modszldsa
nemda ani by nicjzakladndjti enatosh o funkei jednotiivveh
Cact RC modelu, €asto nemaji ani ty rejmend [ 2lEeansli
= fizenim modell a pokud nemaji ve svém blizikém okoli
zluiondfiiho kolegu, biwoji jejich zafdtky v létdni dost
naslaviné a £asta tekd dost doprimu)ici. Fhid o uvadomu-
ceme, Ze Ziadrd sevelope napsand prirudia nomiZe
rabiradit piimon prakticlkou Insiruktis o pomoc uditele,
ale mime za ic, Ze prostudovanim této pitirulky si zadi-
najici modeld? - piles - alespol uvicon, jakdé probléry
isou & lelanim spoiony, Lo vee giusi pfipravit, co nosmi
zancdbat a gkt by mAl tenrelicky pﬁl’ 2A301Avani viech
“a néj ekajicich Ngkali pestupuvat.

Kromé& kapitol vénovarych zafdrefaikfm je 2ast pfi-
rugky vinovana i problematice soutéFrino 1étdni s KU
madely g veérime, Ze zde | 4 ckufenéj=i rnajdow fadu
cajliingvych posnalkil. Zoimera $Ast vEnovinn wilotddEi
akrobatick¥ych madelll jo zpracovéna pomérngd ¢lidcadns
aC ZamEFenim nn vy avdtleni fun< o jednntlivicl kormicel
a upozorngnim na ckhyby, ke Ktervym nejlasidj dochazi.

Steind jake u dill pledchozich je tfeba uparornit
ne skutedrost, Fe létdni 8 RC wmodely je dnes welmd
rozdifena a obliber.d [urnia aktivnibo odpoéinkin o e pro-
bleamalika [&tAnl 8 RC modely |e tak sirokd, Ze se pra<—
ticky nedd wwierpavajicim zplisokem zpracoval.

2.
PREDLETOVA
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PRIPRAVA
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Zhaleveni modeaels Pirendho rddierm pi"edsfavuje \.'Edy
desitky i atovky pracevnich hodin {vyjimkuy tvctti  modely
postavend z rychluslavebnic). Model jo portaven  v&t3i-

nou z pom&rnd deahibo malerista, je v némulofenc conng
a Earta lEZka darhypnd RO wvwboveal w lPsha § motor; pros-

L€ rddiemn Fleeny model reni jon viadtovkou 2 paaraa vy -
plali o prolo mil gpied prvnimi zaldtdvacimi lety trachu
Lepd ivosti pro pirdlelovou pEprave. ModalAFD e .-~v':':
touze vidét model oo nejdfive ve \:.'.cluc?‘hu Zap’.\)’!ﬂfﬂ:'_'lj]’
rea nejrdainiadnd prnv.idi-:\ r':n,gp.uf.':"'v-.arly i GOKOrL OV
modnlu & U zal dled ki je o jollE hardl (i e Caslo
pemsil na ca zapamenoul! Nasledky raznveh s oh drob—
e oparieymli 9vva’l pak fasio
tragicke @ v nekolika wiciinicll dujou ke ‘.'.I“li‘::l?h‘,\_d‘lfl.u}
+ hidnoté mneha pyacovnich hodin a liscu korun. .\6:
cledujicimi odatasse: Evchom rhi@'i pomoci weinéra prave

v robo 1 zdwaind

af Atednikiim a2 1Bu mend FluesEanym néaanltka radami
& polymy,
2.1. Zdakladni nastaveni vychylek

ovladacich prvku

U modzla pustavendého podle vrdandho plinka dopo—~
riFuje  anlor abwvykle velikosl vvychylek kormidel
¢ kfidélek a jo teey debred se Wohta hodnot ovitensch
whusenoctn deZet. Pokud trlo inlcrmace no slinku nobo
v navodu nenajdeme, je tizbe se drivt zdsady, o oro zo—
IMavac ety jo vhadng naclavil radZj. poenSi vychylky.
Thonrierdaes A i fabn ke S Iaveh F()ZF\:‘{[IEOI vluhwlow:

Aefrrvika v Wvakovlsa IS Fierd llin

=halini s® 106 -0 - 20" 215
deerlanaee o motos, modig =5 = wu” "1 - 18t -
akratmticky molor. modal | 22 ~ 357 15 - 30| 2100 25

Jde pachoplteln® joen
rhyiky Lormidel & kriddlnk 2avis. na jgich lvaru a ploée
a hiavng pak na rychlosii rodelt, ke pd je rezbndujicim
laktorer wro joyich GZinnost Ubeoong rychly madel hude
wit pomérng malé vychylky, ravpas pomaly Skolni model
rr-bo roaliaticay 1étajici maketn budn mit plockny i vy chryl—
Ky kormide! pondkud vét-i, steijrnd fako akrabalicky mndaol,
kiery muai mit velrri U5 innd kormidia pri nizkyen i vyran--
kyen 1veldostach,

o smerme bollnoly, proluse e

Kromd karmidel e kbidéler jo Ffasta Fa madelu ovladi-
na Facda da-bich prokil, jako isou napl, klapky pP/puat
e mooru, salahovaci sodvoezek, yypinadni viéfnéha
ha&ky & padbn&. Rovnéz u tdchto ovidédanysh  prvka
je tfeba pfekontrolovat rozsan icjich pohyhu v srovendnd
& pohybam sarva & hlavnéd ma vywvarovat dcrazl omezu—
yicich dojiZdéni serv do koncovs polohy, nrotole jinak
jo snrvo pFetdéZovano, nadmérné se 2vySuje odbdr proudia
z baterii a nédkdy wiife dojit i ¥ poZkozeri pfevodavich
kal gorva.

Tahla, bowceny c rizné moechanickd provadnvd piky
sl nikde JmacraZo. nebho drhroul, musi chodit voing -
cri AVEAM NEZNArCrd, YU by weiidng u rtanycr vabisue!
a pdk mely byt velkd sl zonsobujic fepiesnosL colsho
spozend s=2rva s ovlddantm prekem.

Dade jo dliciitd kontroln emy sl pohybureop
smystu vichylek jednotliviich owvladanyeh prvkil. Na obr.
&, 2.1 i schémadicky znédzornéna  reakce kormidel
& kEidélek ra pobyb Fidicich pak ne vysilagi, Zkuie-
r¥n modeldriin g2 bude zdat tento obrazek naprosle
Zbyte&ry a triviatrl  ale e skutedvnali jiZ rada wacCa-
lednikd pritla na letifté = vyelylkami ping apadnymai
jpnom pro'n, Zr- prosté rovédél, jak to ma byt spravné.
Ostatné& nékdy i relativiég ghufendji’ RC modetali udélajl
chyby ne proto, #o by revidEl, jak kormidla nebo kii-
délka zapojit, ale Cistd z vepozornoasti =apnmenal vy-
chylky u noveho modoelu prehantrolovat.

pro dUpinost upozorfujeme na to, Fe zejméra
W kormidel a hiidelek musi byl zajison jigjich velny ponyb
v orazsthu (eiElE pondkued vEEEIm, noi jo predpokladany
rozsab oviddan] {resal veaiknouwt r‘!nrafy} a e zaviow
mubi chodit navroste voing, protois jinak vznikaji ne-
vtesrael: cojiatra u neLtrdln paloby buenidla Z kTFidalka.

N y]
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SMEROVK A VYSKOVKA KRIDELKA
c D = c—
—
BN : =] o
.
N
Ovlardari phAky &1 ramena na koemigiecoh a kijdelkach
tasi byt upraveny tnk, aby mobla bt velike st vweiwlek
aradno zvétiovanma &I zmendovina zkracawvdium nebo —_—
predluzovanim ovladaci piky rosp. polohou ovlddact T e

vidliCky tahla na oviddaci pAce, Zasoadnd je vhodnéjsi

rouZivat rad®ji deldi ovidduei pdky, jak na cormidlech

tar i vystupu soerva, prolofe pfipadné mechaniche vaic

ndhanu ae pak tolik neuplativji. Na »avir {olhioin odstay—~

ce krétké shrnuti ve furmé jednoduchyeh kontrolnieh

otazelk:

- Jsou vychylky ovlddanvoh prvkd v piodepsany e limi—
tcch?

- Cdpovidd smysl pohybu
pohybum Fidicicl pak?

= Jzou kerunlla a kFidélke pFed zapojenin ldiel naprosto
valnd oénd v potFehném rozsahu?

- Nevzrnlkaji nékde neZadouci dorazy”?

kurmidel a anlSick prvku

2.2, Kontraola tdhe )], upewvné&dn{ servy

a daliiha vyhavani modelu

JiZ v pPedchozim oddile tyla zminka o wom, zo :dhla
musi chodit naprasta welnd, Fe neani drebino 1 raredset
na drak madeli: neto jeho vybawven!l a hlavné Z¢ nesmi
mit ZAdnd koncevd omczonl reesp. dorazy. Nyni tehla
zékladni poZadavek pontkuc rozvedems & upsizorrine
na chylby, klerych s modelar Casto dopousStEji.

2.2, 1.

Téihla S%e knrm Atam

joou vElEinuu pevna, jejich zaklad teofl rohustn balsovt
nosrnik ocbhdelnikovéhs neha Etvercoviho prifexu, opabfe—
ny na koncich ocelowwymi dritkcy $2-2,5 mm  se zAvitem
pra vidlitkn naho pfime s¢ zamulim pro spojuni s ovid-
aaci pakou, Nejdastdjsin kamernom urazu ji prichod
tdchto 1ahel butn. std&nou trupi v joho nemsri Edsriz 1"Ahta
by loliz v kavdém pficadd mélo zlstal pifimé [viz obr.
Z,2.2). protoZe se jim nejen thhne, ale i tladi a u takla
s rlznymi ,esitky" Z1 vyhnulicw beozi neZadouci prohy -
bani, Jistd, prichod stérnou napr. pamaci vleperdt pertina-~
xovés trubicky  je pracndidi, ale mpohem dokordlsisi
ned prosty viFoz v trupu @ ohnubd strures do 5" 81 =rad
lépe do .,2". Toato, bohuze: cbuvykld, a daxlu pouZzivand
provadens ma dalii noctrosl v lom, Ze tihlo mi¥e v colc—
hach narazet na oho knnece wovczu. ’

Tdkla ke xormidl@m oy sc nemEla dotykat stén nebo
prepdick v trupn wejména v mistach, kde jsou k balsovaim

NESPRAVME

-

nosnikan. pivazany a vabipory ocetowd draty. Heoeo ade
totiZ jodnak drhinuli,  jodnak doraz ra pfepddku nebo
{7 postupnd prodrani bandéaze a uvolndni dratu, Fodobhné
nebezpedi hwozi | tehdy, dotvkagi-l se ube Lahla ke kur—
midliim navzijem a navic pohyh jednobho kormidia miZe
mplsohovat Zastedny pohyh druhdho a tim |, nevysvetli-

2! clhovang modelu, Pokud e ndklor kormidla  proves

telne
der. pomoci oowaeny, Jo joich primodard uloZoeni v livpn
pomirné jednoduchc a stadi jon zajislit, aky se vystupnl
Casti, nepodpirané trubkou bowadenu nephyvbaly, TvoFi=li
dudi howdcnu ocelovd larko, stadi Gplrd joho konce
dob¥o preolelovat. bowdern s veolovowr sbrunou
H ' -~ o . .

je = loho hlediska by pratlému. Hom=i e sttiiacs o bow=

o ~e . -y o4 - . .

dery 5 dust 2z umélé hmoty, kde jo dobré na vystupech
upcwvnit oociovau slrung neba drdl sk 20vilkem prao Kon-
cnvke, CelkovE vEak =e howderry = dufi 7z umé]é hmotv
nehodi tam, kde vwZadueme vy sokou presnost oviddani
kornmidel, zciména pro jajich délkovau roztaZnopt v -
vislosh na leploté,

e
Ruvnes

2.2.2., Owvladam kridélrk

pome hratkyab, Wbl o aviddocict pdl v hafena keidat
je pomdrnd jednaduché o haz problémb, ala je vEdy nuiné
pickontrelevat terto ndhon s kiidly pripevnénymi ke tru-
puomodele, Ovldduel padky Caslu vy Gneva)i do prosteru
sery v lrupu a mondy by do nééeho naraizot. Rovnds
rrimaiatia od serva k ovladacim pakam v mahla nard>et
ra pfepazlky v trupu neko se thit o molitarové vylaseni
trupu pro prijimar. .

4 VIZEZEY
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U komplikovanéjisich ndhonl kfidélek pomoci vahadel
v kiidle
dall) jr lieba jeZtd p¥ed celkovém pospojovanim tihly
pfekonirntovat zAwEay kFidédlek, vainé otdeni vahadlo-
weh pék a prichadnost otvard pro tdhla - vie musi
chodit voiné, bez tieni &i dorazd,

Nédhony k#ldélek pomnei torgnich trubek a ritzmich
rychloapojek v kofenu Kiidla )sou sice pamérnd narocnd
na preancet zhotaveni [hlavne spojka), ale chodi pomér—
mb valng a nékdy aF pfilis valng tj. = pAlig velkymi
nezddoucimi vilemi zplispbargmi pfovding ncicvalling
provedencu spojko.

2,2.3. OviddAn( motsru

A dalifch prvii, Jako napf¥. klapek, s providi nejastd)i
pomoel bowdenth = ocelovim lankem nebo strunou.
Pro motor musf kvt ndkdy bowden tfeba | dost kampli~
kovand zprohybdn a v lakovych piipadech ae anaZime,
aby polomdr ohybd bowdenil byt co nelvitZi. Dowden
vy p¥ed nalstovénim koncovek dbbie promaiemna. Spe—
jovagi kongoviea mazi kovovou dul{ bowdenu a aviddaci
péRou karburétoru by mdla byt z umdé hmoty, aby s& za~
meailo gahvankckému spojenfi ifila matoru s tdhlem a tim
vyloudilo piipadné rulleni wvilvem chviljiciho se atyku
dvou kovowvyceh Zéstl. TotéZ plati i pro oviddaci tdhla
mechanlsmé zatahovacich podvezki, které jsou navic
naméhéna rnafenyml sllamia je tieba jo » ohledem na fu=—
to akuteZnost fedit dosiateZnd tha.

1.2, & Upevn¥ni sarv -

1i# v 2, ¥(sile LeteckPch modeli) jsms upozarnill na mr- .

nowt sice pruiného,’ Tale pevného upevnEni pomoci
silentblokii z gumovyth pruchodek. Nesmime zagominat
na skute¥nasi, ¥e serva vyvozujl pomérné znainé aily
af nbkallk kp a ¥e ]Jsou pFl tom Zasto jedtd namAhand
inanzivwnim cindinim od motoru a tvrdymi nérasy p¥i pFi=-
atAvanl modelu. Mosniky nebo montdint deska serv musl
byt proic v modelu upevriiny skuwedind dikladn®, pH=-
peviiovaci ¥rouby sllentblokd mus( byt dobfa wtafeny
a zaliitény = proatt musl bt ud¥léno vie prot uvolnéni
serva a lim shorisnéd oviadatelnosii modeiu nebo pimo
proti havaril.Vyplati se nosnlky serv resp. montezni deska
radkfi robustndlll rojménas u motarowycll modeld, kde
+ niktarych refimech otd¥ek dochézl ke znainym
vibracim zpusokbanym mechahickou rezonancl.

2,2.5. Vybaveni madelu

velkeré daldl vwhaven! moder:, fako vypinade =zdrole,
viastnf piilima apod., musi byt v modely dobfe upevndne
nejlépe ve zviddtnich k tomu G¥eilu vytvofenych proato.
rach wylaXanyeh painovym molitanem s defoarmadéni viaZ—
Kou ¥ pSnového polystyremi. Matody ochramy vybaven(
modelu proti vibracim a ndrazum byty jiZ uvedeny v pfe =
deXlém Eiste o na tomto mist¥ jen znovu na Juto oohranu
rasp. lell kontrolu upozorBujeme, VEdy ne vyplal ztratit
pér minut Zaau konrolou wo¥en( jednotlivich 4ild radio=

nejéaatdji u witrohd, Mékedy i 11 motorovych mo- -

vybaveni nef pek abirat trosky modelu & meditovat
nad pricimay poruchy.

Na z4vér opét ndkolik vodicich otazek pro predleto=

wou kankruba: .

- MNenarfzejl téhla kormidel
a nedotykajl =e naveskjem?

- Naprohvbaii se td4nte v aituacl, kdy jmou namdhand
tlakem?

- Chodi véachny bowdenové nahormy volné? Jsou nama =
Zan .

- F‘unngf hezchybn®d nahony kidélek, | kdyZ jo kfidle
rapevno piipevndno na trup?

-~ Jasou setva bezpe¥nd zajliténa prot uvoinénl?

- Je veikeré radiovybaveni chran¥no protl vibracim
a nefidouc{im posuntm pFi nérazaech? °

na nékteré dsil trupu

Kontrola seflseni modeld
o umistdnl tE3Fidis

2.9,

2.3.1. Setizen{ modetu

je tarminug techricua fasto pougfvany v titoe zjednow
dufené formé - aprévied by se totllf m¥lo Hkat podélné
seflzenl modetu, co Je viastnd uhel, ktery svird oma
profilu kiidla a oaou protilu vykkovky. Obvyicle se Gdaje
o doporufeném sefizeni uvadé]l na pl&nu modebs twk,
¥e Je uveden 1thel csy protilu kfldla vzhledem k ase
trupu a satsjni tak Ghel osy proflu voikkoviky k oss trupu,
Pokud ae* padafi poatavit model presn¥ podia plinku,
méla by byt setizeni v pofddku, ale pro jistok je vidy
vhodné si aefizeni prekontrolovat jad noduckyml pfipraw
kem uwvedenym na obr. & 2.3. V podstab¥ jde o jakousi
velkou posuviu, na jejichi Eellatech jmou vybréni prond— |
hb#¥nou a odtokovou hrand kifdla (rebo vilikovky) .
Ha jedé z <elisti je jednoduch& olovnice s stupnic(
pimo v dhloevych atupnich. Préce s pElpravkem j@ po-—
m&Erm¥ lednoduchf a poatepujems taktc: model poatavime
na rovnau desku {napi. na atdt) tak, ¥e atoji na podvoze~
kovych kolech nelke je podloZfen ve vodorovng poloze
(renidlleZité }.Na kFdlo nasadime pipravek, nachéme
ustélit olovnicl, ocdeZteme Gdaj na dhlomdrné stupnici
a pozndmendme si jej, AniZ bychom s modelem hnfball,
nasadime potom pFipravek nm vViékoviu a po ustéiten
odedteme Uhel dany ndbdhem vydkovicy. Namdéfme-li
naptiklad +0,5% pro k¥Hdla & ~1,5* pra vikovku, Zname =
nA ta, o Uhel sefizani jsou 2% :

Jak postupovatkdy? idaj o Ghlu safizen( nanl k ginpo~
ziel? Nezbyva naé se fdit orientaiinisi hadnotami vvede-—
nymi v niasledujicl tabulce:

N i KEdlo | Viikovka
Ekolni vEtrod +1,5% -
Zkoln! motor, model +1,5° of
Akrobaticky model o* o°

AN

fe e e

\z».}lﬂov.qcl SrOuB

\.
\\ POSUYNA CELIST

PEVNA CELIST PRAVITKO

NIT § CLOVNICKOQU

- ——— STUPNICE

;
E

J
==
+
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Zalétednikiim nedoporudujena pfedepeané iihly bez
zhudenasti ménit, prolofe miFe gojit k gava¥nym rméndm
viasinost modelu.

to kontrale byla pfezkoudens i funkce oeié Hdlci soupra—
vy alaspoli zbdiné - pokud oviiem pohyd serv nabyl
aimitlovAn k tomu GEelu ahotovermym pRpraviem.

24

Na obr. £.2.4 Je uveden pitklag, kay oba modaly ma}f
oteing Ghel se¥zeni, ale podatatn¥ odliiné vhty nébdénu
kildla 1 v¥Hkovky. To zplmobule Jinoy letovou polohu
resp. (hel bupu a nap¥. model na obr. & 2.4 vpravo
bude mit méné Odinnou sméroviku dikry jejlmu zastinéni
trupem za letu.

Viiv nesprivného sefizen! na chovani modehi a tplmoe
by ndpravy |sou popadny dile v Zdall o zabitdvind,

2.3.2, Poloha t&ZI(318

j» Wm3¥ vidy na stavebrfm plénku madelu zakroslens
ansbo jw uvedana vedilenoat Wiikté od nAbESné hrany
kfdla. PH pledietovs pHpraveé jen pfskontramjema,
kde viastné movy kortrolovary model 8 ZiES mé a Ihned
modal pokud mofno dové¥ime tak, aby poloha XI5
=cuhlapile s plinicem & siavebnim nivoden.

OrisrtaZnd. z)idtdn HEIE models je pomlirng pramté
s provid{ se bud na jednoduchém, sto)&nitu nebo v rukou.
Prvnd zplach je zkeimy 2 obr, £, 2.5, pH druhém zplisobu

—

am nahradi stojinek ruksma tak, e podplrdma model
Praty’ na’ apodnl plole kFdia a sncé(me se naifl mista,
ve kderdm ae model ol Jako vyviZany, tl. kdyX eacjimg
pii kontrale 215§ rup modelu mirnd nagativn! hel,

Folkud sfistime, 2o skute¥né bE3iKDE modely jo pHUX
vpledu, muaimo dova¥R scas modelu a naopaik, pokud
I S veadu, je Webe pHdal sdvadi do nosu modelu,
Delinitivn{ dovédXen! modets se providi v kakdém pHpadé
ak pA letovich zkouildcich podle chevéni modely. O vitvu
polohy (S Eidth na visstnosti modelu je jekid sminka v Xdm—
ti pofadnévajigl o zalétévdni: P ko pledietorvé kantrole
jde v podatatt Jen o THENNL, =da WENS nory PHIid mimo
doporuiiernou oblast. '

Na z&vir opét strulng kontrolnf otfelry:
—~ Je model postaven preand podle pl&nku = ohiedem
na sefizent? (Pokud nelze odpoviiabt kladnd, |a vhod~
-nd nefizenl premi .}
= Odpovidd mkuieind HEXtE modelu misty oznaXendmu
na plidnku?

3;&. PFeskoaudlenl tunrce Fldles
scupravy
JIE v piedendzaffolon odetaveich . jsme  upozornil

na rutnost plezkoudeni Junkce serv a chisdem na jejich
pHpojani k oviddermim prvictim a pravidkpodovng ji pil e

¥ kaZdém pHpad¥ {e ale leba pred pryniml calétivaw
clm: laty newdhe modelu batorlo vyailact ®0upravy dobfa
nabll, model aeniavit a o anténou pliina¥e |1¥ delinithmd
umisténou resp. upevnBroyu na modelu provést jednodu—
chou domahoveu zkoudku. Vysilad s Gplod zasurutou
resp, nenadroubovancu andénou zepneme atajrk jako
PAfmMa¥ v modelx etolicim na zemi = pokud moEno
ha rovném proatranatvi sisdujeme chovénl serv. Pokud
»o ectwvo pohybuil norméind a plynule reaguji na pohyh
Fldiefch pék, ustupujume postupnd smirem od modebhs
o sledujeme okamiik, kdy se sarva zadfmajl zachvivat
a reagull §i¥ na pohyb péky irhawvl nebo ne zcela ploand.
Vzdélenont (v kierémkaltv sméru od modek ), PH kiaré
dojde k prvalm poruchdm, by neméim byt U Pormdlnd
mefzené soupravy menki ne¥ Im. ZA&le¥{ pochepitylinid
na konstrukci am$nnho vyvodu vysilate. Vzdilenost 3 m
j@ ddna Jen jakc smérné Xlalo reap. hadnota empiricicy

ZUEENA * u souprav & valmi nepatrrrym vyzafovéAnim bagz

antérry jako je rapk. acuprava Kraft, kde = plechoveha
kryts vysilade vytnivi jen asl1 cm dlauhy anténni roub,
U tady souprav je dasah bma antéry tephl neX 10m,
rdikteré majf' domah | 4Om (napt. Varioprop FM nabo Fu-
laba Contast FM), ale dilefié je, aby o nelrylo méne
neZ zmindné 3 m, PH katrole dosahu me mohou neapfznl -
vé projevit biizko etofict auta, plechovwé gardde &i jiné
velké pledmity a Je prolo dile¥ité zkoudkku pronvddEt
na volném prostranstvi. Mnox! v tomto mimt g ei namitnou,
s u ndkterych souprav vyrovbce nedoporu¥uje apinat
vysiiale a nevysunuiou anténou a e tedy nemohou tute
Jedroduchou zkoullku providét, Dfvoderm Je ochrana
vislupnich obvodi vweilaZe pfed pretifantm vyplyvalctm
T ho, Za vfvykon namiie byt ankénou Vvyzkien a ohFlvé
nedndrné vyatupnl kancovy ranszistor. FPraxe a podstata
tohoto probiému ukazujl, fo kedkodobd zapnut vysilade
v détce cca 20 . 30 makund nemlid¥e zpisobit 2sdné
problémy a no. odskoullent Soupravy bazpeiné lato doba
roslaiuje. V extrémni harkfch podminkéen pil teploté
akoll nap¥. 30 a¥ 35°C js potom tfaba mkréth Ekotukent

Eujc; a Ke apélonf vikonavého Si tranziatoru by v Z8dném
plpadé nem¥lo do}it.

Kromé |ednoduché daosahows zkoukiky jo vhodné
a0 pifesvidXit~xojménau nove AAUpPravy « o skutedném
dosahu 8 vysurutou andénou vyelinZe, o lterd % byla
zminka v Leteckych modalech &, 2. 5 modelem atajlcim
ne zemi by mél bt begpeény domeh soupravy (4. bes
chviin{ a trhavého pohybu merv) nejménk 300m. Tute
hodnotu jo mo¥no povafovat za spodnl jeétd Gnosnou
mez pro bespadng Mtdnl, proto¥s a madelem ve vaduchu
s pak vddlencst prodiousl neiméms na dvojndsobek,
co¥ je ale jif hranice viditelnostl modely, Je tamozlalmé,
fe o velkou' daashovou zhoudku muaime w¥dy
provédt » pomocnikem, se kterym si dohndname vledem
dorozumivacl mnameni. Pro ty, ktef nevi N nalsmu 4] B
tinf 5 moXnoeti zaprioul vywila® bez vyeunuté antény,
a kteN chilil nekompromlsn® trvat na doparufeni virabte,
musime doporuélt pled ka¥dfm lSténim wprochdzic
spojercu » velkeu dosahovou zkoudikou, pratofe a vye
suruinu anténou v tlané blizkoati pfijlmaXe WEke zjlet!
nuletl” & jinou zévadu acupravy zplecbulfcl sndEent
doaahu. U motorovich modeits je bezpodmire®nd nulné.
piezkauBet funkci souptsvy | m béicin molorem, Y.
ped viivem vibraci motorem zplimobovanjch. U lovdrnich
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pouprav i U kwvalitnich amatérskych vwrobk {s vEt&inou
elektronickd Z&dml prijimace dobife chrén#nd a chvéni
odoldvé, ale hordi sitwace je u serv, kde uplnd uchrana
proti vibracim neni moZns (prenAsieji se napf, | nomoci
Kihel) m lce protu spi%ec oZekAvat urZité potiXe s uklepd~
nim pHvodd nebo zhorlenim komaktu patenciometru .
Pokud se pri této zkousce s béZicim motorem wblevi
jakékoliv problémy nebo odlifrnosti proti zkoulcoe v hlidu,
jo theba ziiatit pFcinw lohato jevu a vdstranit ji. M3e jit
¢ Zpainé uiozen( pfijimate (nebo o bateril) a uplateEni
tzv. mludendho spoje v etekironické Caati anebo o prime
mechanické pogkozenl serv vedouci k Cdstedné nebo
uplné zirdtE funkce serva. Pokud méte jakékaliv pachyb—
nomsti o funkct Boupravy, nepokoudejte se model zalétavat!
Nyni opét kratké kontrolni otiazky:

-~ MA apuprava dostatedny dosah
s zaaunutou arténoun vysitate?

«~ M4 novéd souprava dastatedny dosah s vysurnutou
antdrnou vyallate? -

- Pracuje sauprava s h33(cim motoram stejnd
8 molorem v Klidu?

ovéreny alespo

jake

2.8, Vybaveni pro zaléatdvani maodelu

diZ wve 2. Simlte Leteckych modell jame popsali vyba-—
veni doporufené pro b#iné (8t6nl. Fro zalétavac lety
jo vhodné toto vybaveni doptinit jeEtE n¥klerym rd¥adim
# pomickami, kiaré pro normélni ety nejscu nezbytnd
nutng, Prwni lety toliz Eamto odhall nEkteré , ddtaké nemow
ci' a je tFeba nutné preletoval nidkteré tihio, podiofit
k¥idla pra dogsaZen! sprévného dhlu nibédnu, zalepit ndk—
teré Ipatnd piilepend dity, dovéZit madeal & 2dvasi v trupu
nebo Kkiidle atd., Neni tedy na Skudu vzit si 3 sebou
na IetiStd pro prvni zalétévact lety ,polni™ pdjedku 12 v
& velkerym pFeluenstvim pro letovéni. ruEn{ vrtaZiu
¢ sadou b¥fnych vii&lk, odiezky balsy a potaho=
vaciho papiru, lepidla (hlavn& rychla twrdnouc! eposy ),
brusné Spaliky potazensd amirkavym piétnem, sadu jeh—
lovyeh pilniZki, ni¥ky, Feznou nit, modeldbaks &pendliky,
siiskaci koliZky na pradlo nebo jiné svérky,naradi nutné
pro demontd¥ motoru atd. Rada modeldid dopravujicich
se na letiitd autem vozi toto vybaveni trumle ® sebau
v aamostatné krabici ,,prvni nomoci', kterou m& uloZenouw
zvi4adt v auté ~ byio by toti¥ zbytedné mit virge uvedeneé
vybaveni v normdln{ ,basifce’ a vvbevenim, které si ma-
dala¥ nosl na start: Na 2dwir jeditd par slav k ,,vvhaveni™
v podobd peviiich nervi a trpdlivosii, které by modelét
pro zalétévaci lety vEdy mél mit & sebou. Ja af s podivem,
jnké rnerazvéZnastl aZ hlouposti j® modeidf schopen
ud$lat v roztouZend viddt jif konefnd dilo svich rukou
e vzduchu! #o vEak s¢ lalo rilznd privizaria a - pe—
dbalosti vymsti a misto zaldtdrdho madels nese pak  mo-
del&¥ domi jen trosky a vyhied na dalsi hodiny prace
pfi opravdch medelu { RC vybaveni.

3.
ZALETAVANI{
MODELU

-

Zal&tdvéini modelu je pomdrn# narofny a edlouhavy

proces vyZadulici zna&nou tepdlivost, aystematiinost
s praktické zkudanoati. U modelh Fzenvch ridiem e mi-
luace © to cbHZndjii, ze 1 Epatné zalélany model se dd
,HAI & nEkdy modeldi a takto Epatnd zalétanym mode—
lem létd tFeba m&snice nes mu zkuienéjdi kolega poradi
gi ptimo pami¥e model ,ukiznit™,
1] voinych modelG se Sgatnhé zalétany model adm projew
nizZimi VyKony s modeldr snadno paznk, £e by ,,8 tim mél
néco délat”, aie u r&dlem Fizaného modelu (hiavréE vice—
povelového) se modeldl bLrzy naudl nectnosti modelu
Kkorigovat zaaahy kormidet &i k¥idélek a Yasto vibee ned,
Ze toto jeho snaZconi je naprosto zbyteXnd a 2e by tfedba
stadilo jen model vhodné dovdiil, diferencovat kifldélka,
«vElBit vzepétl k¥fidla a podohné, DFve neZ se zamiéime
na viastn! zelétdvén( rizrich druh® RC modeif, bude
zrejm#& vhodné si zvéFit bento prablém chacné s ohladem
na zptsobk Zi metodu.

Pokud ma modeliF zaldlavalfcel model {iZ urfité prak=
tické zkufenosli a létdnim s pudobnym RC modelem,
neméla by byt zaldtdnf pro ndj problémem a mHie se do
ukeoiu pustit bez velkého nebrzpeéi a a redlnou npddii
rna uapdch. Nepotrebuje k tomu v podstaté Zddnou pomoc
ckuBenéjiiha kolegy anl ,,pomoc divAk ", kteH ae zejmé~
na na zalétivanl vidy neobyleind ridi diveji 8 totthou
vidét n¥co nacbvyklého, z Eeho modeld¥ pak vEtiinau
radost nema,

Daleko hor¥i je aituace u t¥ch modeldifl, kteld zhku —
Sencati nemaji (nebo jich maji méla) anebs zalétbvaji
cdlif#ny typ modelu, Sebedivéra je dobri viaatnost,
ale neami ji byt praspFilif a prota pakud cftime, & by néds
zalétavany model mohl jekkoltv pfekvapit, nepoultéjme se
do problému sami a apoime ae s nékterym zkusendjiim
kolegou. Méme pak moFnasl, aby ndm madel zalétal
anerbho alaspath n modelem odalaraval a pFevzal pak cd
nds Hzeni opdt pied pFisténim. Tonto zplusab je retativnd
bazpudny, uwréilouw nevyhodou je pouze pireddvéni vysi-
la¥e zejména tehdy, ma-li jej modeld? zavidan na poptu—
2ich hkolem krku, Tate metoda, kdy model zalétdvi

" zku¥onEjdl kolegns, se d4& dotdhnaut da Gplné dokonalostt

pauZitim spojovaciho kabelu , uéitel - Z4AK", ktervm ja Ea-
da souprav vybavena, Vysilal Zdka i ulilele je propajen
kabdbelem, ktery umoffuje uliteli piepnout izeni tiaéitkem
na vyailal Zaka a dostane-li se Zak do neandzl, uvolni
tiaZitko a pRevezme Hzeni zpit. Timta zplincham se nejen
dobie zalétiva|i modely, ale mohou se takto dobie nau&it

. 1état i Opini zad&tednici.

3.1. Obecné zdaady csaliétdvdnl modelu

3,L.1,

byla jiZ probrédna v Gvodni kapitole téte pomicky a haxme
by¥vd. nei znavu vpakovat, ¥e technicky dobke pFlprave-
ny model vZetn€ daldfho pomocného vybewari jsouw
jednau ze zikladnich podminek Uspéiného zalétowvin

Tachnickd priprava modeiu
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modelu. Udalrafiovdni technickych z4vad noveho modeiu
aZ na letiSt tdwnd pired prvnim atartem zbytelnE pilota
znervachuje; pakud je to jen trochu mo?né, je vhodné
nagk, 1t motorovych modeld pfedem notoXit a pfedbE Fnd
rastavit motor, provémi zkouku funkce radia & b&Zicim
motorem old. = to viEe lieba ndkde ,.za hummry’’, ne na le—
Liti v pfedstartovni hureéne,

3.1.2. Zphsoby Zi metody zaléidvan'.

kleré budou papusny jeftd déle, mual byt také jasnc iz
pfedem. ModelsF musi zva¥it vEechny kiady i nedosiatky
jmdnottivieh zpfinebd, muel kriticky poacudil mvé viastni
ZRuenosH a praxi a pokud as razhodne pro zalétavéni
ciel pomoci, musi at za)istit zkufentjiiho kolegRU ochol-
ného se na zaléldvanl podilel. Tato ochota ncbyvs
vitinou nikterai Bportdnni, zejména jde=ii o zalethvinl
modelu neobrvykié koncepce anebo modelu ne prave
doble pontaveného nebo = rne prédvé spolehiivou souprm—
vou. Modal pak talif mize skonlit havéril bez zavindni
pilota a pocity abou, majitele i ochoiného znlétAvala,
nejacu nikterak pHjemné. Ju proto tFeba se prlpravit
i na tto aventualitu a uvidomit ai, e poZddime~Il nEKO~
ho o pomoc pil zaldtévani, musime s mo¥nssk nehody
pofftat A musime ge mording piipravit lak, abychom
piipadny nezdar dok&zali chlapsky piiimaut. Je nanejvyi
trapné, kdy¥ po pilpadné havérii majitel modsle af jiz
pHmo &i nep¥mo naznafuje. fe to mél rad®ii skusit §dm..4

3.1,3, FPodminky pro zalelavdani

mualme volil tak, akry prvmi tety modeiu byly co nejvice
usnadndny. Zatimco pl normélnim iréninky s¢ dopari -
Luje Wtat pokud mo¥no za kaZddaho po¥aal, pro zatétdvani
jo tfeba wwbrat polami bez ailného Nnebo nirazového
vitru. Pro motorové madely vyhovuje i bezvEtEl, nla to
fe nehodf pro zalétdvini vEraki a tak Ize snad za apti-
mélnl oznailt po¥nsl s kKlidnym, bezndrazovym vdtrem
0 rychlostl 2 a¥ 3mfs. PFi teplot® nad +10°C, D nissleh
teplotdch neni totif pobyt na letidti niklerak piffammy,
maotory se hilfe nahazull, praty ra Fdicich pdkdch vypila-

&a brzy prochladnou, mahipulace » nAFadfim je obt(Xn¥|si,

proath nizkad teplate nepiispivé klidu a pohodd; a ta Je
pPro zaldtdvéni tolik potfebné,

Dal&i nulnou podminkou Pro zalétdvani je vhadné
prostfedi Zi atmosléra pro zalétévéni. JiZ ne zadhtieu
Jsme me zminlli o tom, FIe divéci isou pli zeléldvdn(
[en pro zloat & proto o rozumné ai vybrat na zalétSvani
takové letiStE® nebo checrd Lakowe mato, kdc newvitani
divéci nebudou. Pokud neméme ¥8dny vybér s mupime
Zalét&vaAnl provést na béEn& pouZivanédm letiZti, je dobré
aleapoit volit lakovy Zas, kdy je na letldti co nejmens
ostatnich puotll a divdki. Nejde zde jen o vytvorent
klidrdho promifedi pra zalétivini, sle hlavnd o bezpe&-
nost ostatnich Glestntkll provozu na letidd a divékd,
Nezalétdny model me mi3e dogtal do 14z, kdy ma alhv4
nefdltelngm A novic u nezalétansho modeba hrozi vce
p¥Mpadnych poruch tachnickéha vybavens,

Do ablastt podminek zaléi&vénl pat¥ | celkovy zdrge
votnl slav pilota ~ zalétdvade. Opéte ohledem nabazpe®-
nost ostatnich Reasnikil provozu ne lelidti nent sprAvig,
katyX pilet RC modelu pofijle I&ky, kterd sZu)i  jeho
pazotnont a reakce. Takows Iéky jacu obvykle aznaXeny
a pod jefich viivem nasmi nemocny Mdit motorove wozigle
a tedy ani RC model! Tato zdaada platl naprostc checns
nejan pro zaldtdvan(, ale | pro bE¥né litdn( 8 RC modely
& kai¥dy , kdo vid¥l 1état rychly motoravy nebao svahowvy
model, mi unEdom(, Y¥e |aho Hzeni j= steind zodpovEdng
£innomt, Jako Fizent matorovehe vozidia. Selhani pllota
RC modelu miZe zpisokit v tom nejhoréim pHpad® i smrt
ostatnich d¥astnikl provazu na letisi

3.1.4, Program zaldtdvéni

i& tiwba Bl stanovit pfedem a budeme se proto
problémem je¥t¥ dile zaby
misk bychom chtsll jen zd aznit, 2@ pro ka¥dy zolétd—
vact' let i m& pilot wytyit urdlty cil &l gkol provefit
chavéni modelu v rdzmfch norméinich & meznich poge
minkéch. Pakud po veletu pilat jen 8 modelem berradnd
poletuje a omezi as sotva na jaho ndlefits wytrimovani,

timto
at v oddile 3.5 Na iomts

trvd pak zalétvaci procoa zbyte¥né diouho a poznatky
cimkand v jehna pribédha jsou nauspcofddane e t&3ko
vyuZileiné,

3.2, zplachy salétévanl

Ouobni zkufencst a praxe v 16t8ni 8 RC madely jsou roz-
hodujicim faktorem, podie kteréhe volime zpfmob & meto=
du zalatévéni; to jeme astatnd naznaZilt I3 v vedu této
kapitaly. V pruni {42i jde v podamtat® o r&Kladn( olézku:
zviidnu ta 8am aneho radiji paXddém nikono zZKusendj-
$ino? Rédiem F¥izeny madel je vysiedkem zna¥ného
moeZatvi vynaloZené préce, piedetavuje z2nadnou mata—
ridIni hodnotu a bylo by v ka¥dém piipadd £koda, katyby
JIZ zalétévaci loty mode) whepieZit” viivem chybného
zdsphu nezkudeného pilota.

A.2.1, Zaletdvdni bez cizi

al tedy miZe dovolit jen modeld¥ s dostatednou praxi
a B vypdatovanymi automaticioymi reakcemi na ne®eka—
né chovéni modeiu. Zde bychom chidli znowvy zduraznit,
%29 prane zIBK&NE napf. pii pilotd#i termickych vEtrafits,
nemusl vibac stallt na zald&véni napi. akrobatického
modelu tfidy F3A, kter¢ mé naprosto odlidné viestnosti
& reakc® na zdmahy kormidel. Tim choame {en ficl, Se hoe
vokime-li a praxi nutné pra samostatné zaletdvani, mdme
ha raysli praxi specializcovanou pro dany, t). zalét&vang
typ modalu. Je zcels pochopitelné, Za pilat Zvykly ne létd-
ni e dpiZkovym modelam, miZe bes problémi zalétdvat
Skolni moloravy model nebo vitroft, ale racpak | pilal,
ktery m¥ zkuienost aa Skolnim modelem i desitky hodin,
namusl mit a vEEirou nems viechny pfedpoklady pro za-
letdvini IplEkového akrobatického modelu nebo rychiého
svahovélo vétrond.

Pri posuzovanl viasinich zkufienoati o schopnoetf
jsou, bohufel, n€kteH madeldifi hodnd nokritld a j® zndm
I pifpad, kdy modeldf bez Jakkfkoliv pledchozich sk
Benosti (aniZ by kdykoliv pledtim Fidil jak¥koliv RC mo-
del) me baz rozpaki vrhl do zalétivinl akrobatického
modelu 8 molorem 10em? a piftomns divdley Hokaowval
prohléddenim, %5 , to mé pirece viechno Hzend, tak co me
muZe =tay” Jisté, lenta pHpad neni typicky, vEtiing
model4fl mé& zdravy rozum a pfiatupujl k zalétdvéni
s patAZnou dévkou zodpovEdnosti, ale naldou se itakovi,
kierym le siove cdpovEdnost naprosto nezndm¥m
pojmam a ohroZujl pak najen model a acha mama, ale hiav-
nd své okoti.

Pokud tady modeldf-pllot m& viechny pfedpoklady
pro samostané zalétdvéni modelu, m8l by se pied prvnlm
zalétdvacim letem lak Hkafic teoraticky plipravil na mo%-
né Ei pravd¥podobné chovénl zalétdvandého modelu, Jde—
li a rychly model se wsilnym matorem, musl wa pfipravit
na piipadné rneokané a citlivé reakce na zésahy kormi-
dels u velkého a #Ekého modelu nacpak miiZe pladpokid-
dai neXekan® tupé chovinl: u modelu e naaprivim
podélngm sefizenim mife o¥akdvat prudks. vzepnut
Po atartu. Prosl¥ musl s& na nedwkand aituace pledem
pFipravit tim, Ze mi predem teoreticky promysli zisady
a korekca, kieré proti neXekanému ¢chovéni madelu pou-
Zije. Mnox{ v tamte migtd namitnau, ¥a na néjaké premy ¥a
leni neni v havarint sitigci tas a ma)f pravdu, pratage
my nehovaifime o viastrd aituacl, ale jen o teoratické
pé{pravié pilota na tuto mituacl, Pokud el nap¥, plilot nde
kolikrdt teoreticky prajde situaci, kdy ne model neZekand
Pe velett veepne a kdy je okamZith theba model vVEEOV-
kou patlaZit, je tato akce |iF predb#Zné zafixowvAna Jako
fodeni €i vyuledns Einnost, na kierou pak pii akuleZné
situacl pésjde mozek mnohem snéze, nef kdyZ ioto bfa=-
Sani pied Hm nikdy nebylo probiréno; a il velml zkusen(,
kterym wvzepnut modehy VYvolé automaticicy reflexivnf
pohyb vydkovkau smérem dolf, provedou tento pohyh
rychleji, pokud se pied tim na tuta moZnoal pripravill!
Nepodcoefusjte tedy tutc skuteEnost obdtujte vEdy trachu
<asu ng pHpravu prvniho zalélévaciho letu & souatfadéni
se na rdj,

Hovafime-ii o zalétdvéni ber clzl pomoci, méma

na myali pfimou pomae pif Fizenf modelu s nikoliv pomoa
nepflmoyu, eapadivajic! napi. v pide2snt modelu, v hozen!

pomoct
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modetu pfi vzletu, v nahozeni motoru atd. Jako nepé¥ima
pomoc mohou také elouZit Gmtnf pokyny zkusendjsiho
kolegy, kterymi pouze usmériuje Einnoat pilota. Tento
druh pomoci miZe pFi zalétdvacich letech hedtvyznamnou
roli a doporulujems KaZdému ménd zkuienému pitotowi,
aby @i 8 mebou pro zalét&vAn( modelu wvzal avého
zkudand|8(ho kamarida, jeho2 pHiomnost by m&la sama
o aabd plota uklidfovat a dAvat mu poclt vEtSi jistoty.

3.2.2. Zalétdvéni zkudendiiim pitotem

je dnes jednozneZn¥ nejrozi(Fendjiim zplmobem, jak
se nové modely doatévaji do vzduchu. VEtSina modeld i
pracuje dnes v modeldFskych klubech Svazarmu & moa
deldfakych klubech Fizenych PO a tak se prakticky vidy
najde v takovéto z&jmové Einnoweti nékdo, kdo mé vot&El

zkulenosll a lepii piedpoklady pro zamiétévéni modeil
t#¢m ménd zkuSen&)ilm.

Nynf ndkolik mlov k technické strince problému. Pilot,
Ktary se ujme zalétdni ciziho modelu, se musi nejdHve
sé4m prasvédZit o technickém stavu modelu, musisl pie—
Kontroiovat velikost a amysl vychylek a seznémit se
s pfipadnyml nepodstatnymi cdli¥nostmi, na které nenf
zvykty, Po vzietu piivede model do bezpeZné vy Ky,
vytrimuje jej do normélniho vadorovného letu, vyzkoudi
chovni modell v zatéXkéch a pokud je vie v porédku
miZe vysilaZ predal majiteli modelu, coZ je mo¥né cviem
jen ter\dy, mé=li majitel |IZ néjnké zkufenasti v Fzeni
modelu. Pokud tyto zkudenosti nemé, apojuji se zde dva
probiémy a to potfeba zalétal model a soulasnd naullt
majitele modelu létat. Tato kombinace nent pradvé Stastnd
o naitbati nenl ani Zastd, ale v takovém pHpadé mus(
zhoudendj¥{ pilot nejprve mém zalétat Ekoln{ model (liny
nai Zkolni model by si nem#! zaZdtaZnik vibec postavit])
a pok se poatupnd Vinovat vyuce 14tdni nejlépe tak,
e ‘atéle na deldi dobu a za pln€ sounstFfed&né asiatence
wPllZuje’ vyslla¥ , Zdkovi’” a vymvitiuje mu jaho chyby,

3.2,3. Dvojl ¥Fizent

je jakoual modela¥akou obdobou ikolnich letadel & reali—
Iuje ae propojenim dvou vys(ladu pomoc( kabelu zvaného
oulitel-24Kk"". Takto propojené dva vysilale pracuji tak,
e spojani s modelem zajidluje vysilaX uditels a za nor=
mAInf situace je zdrojem Fidicich (mpulsd kédovac! obvad
téhoZ vysilale. Kdyzi ulitel atiskne pFisluiné Uadltko,
odpo)( svij kéddovacl obvod a prevezme pomocl apojova—
cfho kabelu ¥dlci impulay z vysflaZe 28ka, jehoZ vysoko=
frekven®nl obvod le zablokovan. £4k potom miZe Fidit
model tak diouho, dokud u&itel dr¥fi stimknuté tlaZitko.
Pachopiteln® Jakmile se Y&k dostane do problémd a mahl
by » modelem havarovat, pusti uZitel ttaZitko a sdm pée—
vezme Ezenl. Z tohoto stru¥ného poplsu Je zFejmé,
¥o uvedené prapojeni ulitel=Zdk je idedlnim vFeSenim
lak pro zalétdvan( modelu, tak hlawnmé pro wuku 16t&ni.
BohuZel ne vlechny soupravy jaou timto dvojim Hzenim
vybavery, ale u acuprav ate|néhc typu neni obt(Zné
dodaten& doplnit pAisluiné zAsuvky a oviddaci prepinad
& provéat urlité (Gpravy zapojeni, které zkuiIeny amatér
zb#hly v RC problemaltice anadno zviadne.

Po tachnické strdnce neni peuZiti kabelu ,ucitel-2ak"™
spojeno prakticky se ZAdnymi potiZeml, Jedt& na zemi
|e t¥eba p¥ekontroloval, aby nastaveni trimovacich seg-
mentd na obou vysiladich bylo steiné. Zjint! se to nejlépe
tak, Ze ulitel stFfdav¥é zaplnd a vypind tla¥ftkem spojeni
na vysllal 24ka a kontroluje pfi tom, zda se nemé&ni
neutrdini polohy kormidel a kfidélek reep. daldich ovié-
danych prvkl. Potom mife ulilol s modelem odstartovat,
provést jeho zdkladni vytrimovéni a nelidi-li se od pi-
vodnlho vytrimovédni, miZe ji¥ v zalétdvacim lebs kritio —
dobd tlatitkem madel ,,plij " Fdkowvi. Po pFisténi, které
pochopiteln#é op#&t provddt adm ulitel, se zZnovu prfekont-
roluje nastaveni trimil na vysiladi fka a nastavi ae tak,
aby se pfi pfepindni nemé&nile neutrdlnl vychylka viech
¥izengch prvki. VvV daldich leisch pak poatuprd ulitel
pfepind na vysila® zdka stéle Zastd|i, po urité dobd
mu pifenechi samostatry vziet, nau¥f ho vybirat neobyyk-—
1é polohyy modelu a nakonec nacviél samostatné pristdnl.

Dvejihe fizeni me d4 pou?it i pro ndcvik akrobacle, ale ta
16taji iz pokrodile|si ¥&ci, u kterych stali detni pokyrry
uliteie a apojeni ,,uditel-24k"" nenf nutné

3.3. Zalét&dvianf jednaduch$oh
Ekolnfoh modold

NejdFive krdtkou dvahu o tom, co to viastnd e
Zkolni mode! a jaké by m&l mit viastnoati. Jiz z jeho
nédzvu vyplyvéd jeho funkce, tj. madel pro zfakdni prvnich
pitotnich zkuZenosti; model, na rndmZ sc modeld¥ ui
z&kladim pliotdZe. Z této jeho funkce pak vychézeji
logicky i viaatnost! $kolnfha modelu: mél by byt dostated—
n¥ stabilni (aby je) pilot nemusel stdle F(dit). nem¥: by mit
pHLIE citlivd karmidia a kfidélka {aby snesl { hrubgl
a 7 po¥dtku neodborné zésahy do Eizenl) a m¥! by mit
pomé&rn& nizkou letovou rychlost {aby zaldteinik mé&)
Zam mi avé zdeahy rozmyslet). Takovéto viastnosti majf
napé. jednoduché witrond (nejlépe molorizovans ~ cdpad-
nou problémy 8 viefenim} nebo jednoduché hornokidlé
mutorové modely 8 matym plodnym zatiZenim a motorem
o malém zdvihovém abjemu. Skolnl model by nikdy nem&l|
byl velky, protcze » velkymi rozm#ry modelu jde ruku
v ruce | v¥tE[ hmotnost a vy33( riziko, Ze se moadel
pfi pFinténf poskodi. Praxe ukazuja, ¥& jako idediIni
$kolni moterovy model we jevi maly model o rozpéti
cca 1m s motorem © zdvihovém objJemu 1 - 1,5cn?a hmot-
nost 1kg. Pro ovidddni atadi souprava as dvéma servy
ktaré oviddali kHdélka a vyskovku (pfpadn¥ emErovku
a vy$kovku ).

Hyni k viaatnimu zalétédvéni Ikelniho moterového mo—
delu. Model odatartujeme bud' ze zem#& {pokud je k dispo—
zici vhodné drdha) nebo ném n&kdoc model musi hodit
Z ruky. Zésadnd se nedoporuluje, aby sl pil zalétdvéni
pilot hdzel model sédm, protoZe nesefizeny a theba | PO-
kroucerny model by mohl jhned po odhozeni provést
neekany manévr a pilot pak nestad( pfehmétnout zpét
na Hdicl pdky vysilate (takové nebezpedi u zalétaného
modelu |iZ tolik nehrozf).

hned po atartu je tReba model dostiat do bezpefné
vydky. Pak nasadime mirnou levou nebo pravou zatéfku
a snafiime se model doatat do letu pFimo proti v¥tru
ptibllEn® v prostoru nad hlavou, Vydkovku atlle udrFuje—
me model ve vodorovném nebo mirn% stoupavém leta
a presataname Hdit sm&r, abychom zjistlll, kam model s&m
samovolné zatd&(. Trimovacim segmentem vysiiale pak
pfeauneme neutrdlni polohu kildélek resp. am&rovky
proti amyslu samovoiného zatd&eni modelu a pokud mo-
del mezi tim odietdl pFilis daleko prot vétru, provedeme
daldi velkou zatalku do prostoru nad hlavou a znovu
za letu p¥lmo proti vittru kontrolujeme, zda model v pii=
m#ém letu ,sedi’” a nemd snahu ase odchylovat. FPokud
je vie v potfédku, mame mode! vytrimovdn amdrova.

Pro wvylrimovédni vy#kovky sl op#t naletime emérem
proti véty, ale ne JiZ nad hlavou, abychom vidéli z boku
a mohli posuzovalt jaho atoupdni &i klesdn!{. Model pFi=
vademe do primého vodorovného letu a prestaneme ¥di
vyikovkou. Leti-li modal dél v plvodni vy3ce nebo
nepatrné atoups, je to vyborné a nemusime neutrdind
polohu vydkovky minit. Pokud model za&ne vyraznd
atoupat, je tfeba trimovacim segmentem vyskovky model
potleadita nanpak, pokudmode| za&ne a volnd ponechanou
Halci pékou vvikovicy Klesat, je tfeba trimovacim sag-
mentem vysilae porndkud pHidhnout, tj. pfesunout jej
amérem k =mobd,

Spréavné vytrimovany model, pokud Je pfiveden do vo=
dorovmého letu pFimo proti vEtru & ponechén bez Hzens,
musi bez problémi letét nékolik vieFin (5 a¥ 10} v pi-
vodnim sm&ru a vy&ce. Takto vytrimovany model je pak
vhodny pro Bkolen( zalinajicich pilotd, &m¥ chceme
znovu zdfiiraznit, 7o viasinf zalét&vé&ni by m3| provadst
pilot |iZ zkuBend|si.

Vytrimovénim v motorovém letu viak zalélévaci proces
ikolniha motorového modelu nekandi, protoZe je tFeba
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je3tE z{istit, jak se model chovh za letu a volnobEZnymi
otdilkami matoru resp. se zhasnutym motorem. Pro tuto
zkougku ,,vyatoupédme™ = modetem do vEt&( vVEky cca
100 aZ 150m a stdhneme motor na volnob&n {piipadnia
u neoviddaného motoru potkame aZ zhasne ). Opét pFi-
vedeme model da letu proti v¥tru a zjisfujeme, zda rovnd:
v buzmotorovém letu modal leti pFlmo. Pokud anag, Je vie
v pofédku a nemuaime Irimovéni ménit. Vétiinou ate trie
movéni nevyhovuje a model v bezmotorovém letu mirnd
zatdl a pochopiteln® klesd. Zatdleni je zpleobeno;
neaprdviym vyosenim motoru do strany a pokud model
v bezmotorovém letu zatd&{ napi. vpravo, je theba vyoaeit
motor vpravo a nacpak pokud zatd¥i mime vievo, |a tieba
zmeniit vyoseni motoru vpravo. Na obr, £. 3.1 ja zndzor=
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réno, proZ musi byt motor vidy vyosen m(rné vpravo.
Proud vzduchu od vrtule neni rovnobdizrny s podéinou
oscu modalu, ale proudnice jsou ve kvaru Froubovice
& pokud motor nenfi vyosen, zpUsobuji na neutrdlnd na«
stavené am¥rovee vidy urilty vztlak ve smdru Sipky, Eili
made]l Je natéen sméram doleva. Tute situaci vidime
na obr. €. 3.1,A; na obr. &. 3.1, B pak Je sltuace {12 a vyo-
senym motorem, kde smirovka zauj{mé vzhledem k proud-
nicim mendi Ghel nébdhu, nevznikd na nl proto tak velky
vztlak a |Je navic kompenzovén bodni mloZkou tahu motoru.
Po pHetdni modelu nezbyvd tady neE upravit vyomeni
motoru a vyplati ae proto montd2 matoru provist tak,
aby tato zména vyoseni byla anadno moZn&. S timto
vycsenim |e pek tifeba znovu cely zatétdvaci pochod
opakoval, mode! v matoravém letu pretrimovat a v bezmo=
torovém lete vyzkouidet, zda zvolené vyoseni motoru
Jje sprévné. Pokud ano, piekontrolujeme jeité podétné
uefizeni modelu v bezrmotorovém lek:. M4&-1i model stilou
anahu it pFli8 dol, mi¥e to byt ze dvou doveodl. Bud

Je tzv. #Zky na hlavu (tzv. BFES je pFi% vpFedu)”

anebo Je pHlif potlatend vyikovKka. Po pFisténi prekant—
relujeme, zda Je vyEkové kormidlo v heutrélnl poloze
o pokud je, muaime zajistit posunuti tEZi%t¥ modelu po-
n¥kud dozadu a sculaand mirné potlafeni osy motoru
smiirem doli. Pokud je vyikovka potlaena, asrovnéme Ji
do reutrdini polohy a opét potlaXime motor smdrem dold,
Pochopiteln¥ mife naatat i opaZné situace, kdy model
Vv bezmotorovém letu tzv. houpd a v tom pFipad® je nutnd
obvykle posunout t&€2iit¢ smiErem dopitedu a zmen3it
potiafen( motoru.

Sprévné zalétany Skolni motorovy mode! by tedy mal
byl dostateZn¥ atabilni ve viech letovych re¥imech a po-—
kud takového stavu dos&hneme, pFekontrolujeme jestd
ne z&vir spravnou velikost vwehylek kormidel &i kFidée
lek. PFi plné vychylce k¥idélek by m%| model provést
nepi{id rychiy vykrut, p# plné vychylce smé&rovky by mél

model prejit do ostré sestupné spirély, a zhruba ?5%
vychytky vyikovky by m¥lo stefil na provedeni normél-
niho premetu z vodarovného letu.

Na zévér zalétévaciho procesu ¥kniniho motorového
modelu je tfeba mechanicky upravit délku oviddacich
tdhel reap. bowdenl tak, aby kormidia, kiidétka &i ovid=
dédni motoru ziistala v potadované poicze, zJlEténé pFi za-
1ét4véni, a aby viechny trimovaci segmenty byly piitom
v neutrdlni poloze, Toto cpalieni se dél& proto, e vysi-
laX Zasto pouZivéme i pro jind modety a trimowaci
segmenty maji mit vidy moinost presunuti ne jecdnu
i druhou mtranu pro pipad, #a by se model skiadovinim
nebo transportem nélak pokroutil. Kdo 1ét4 jen s jednim
modelem a nechce mse mu = Upravou téhel =i troechu
. Pohré&t™, musl ai alespon pozhamenat epravnou polchu
trimu,

3.4, Zalétédvdant vitrond

Zalétdvéni vEtroMd je zpracovédno v kapitole 6,
zejména 8 ohledem na termické vétrond, ale Vt—
4lna poznatkl zde uvedenych plati i pro vtron¥ svahove.
Modetni svahové vEtrond 1étall pil viysokych rychlostech
vétru pFem 20 mfa, mali pom&rnd vysoké plo¥ns zatiZeni
a bmaotnosti Zasto pres 3kg. Sv¥m charakterem letu i pi-
lotdZ{ s€’ v mnohém podobaji akrobatickym motorovym
modellim, tak¥e pro jefich zalétdvén( Ize uplatnlt | nEklerd
poznatky & zAv¥ry ze zalétdvéni motorovych akrobatlc~
kych modeli, Kolektiv autord, ktery zpracovéval huto
pliruCku, usoudl], ¥¢ problematike zalétdvén! avahovyeh
wEtrofid neni natolik specificks, aby bylo nutné ji zpraco—
vévat zvidE! a Etendf zalimajicl s¢ prdvE o svahové
vitrond si musi pro svnji kategoril modelt provést vwiah
Z poznatkl uvedenych v ndsledujicim oddlle a v kapltole
6.

3.5. Zalétdvédni motorovyoh akrobae -
tickych modeld

Zalétivani motorovych akrobatickych maodeld je po-
mérn& sloZity a dlouhodoby procaes, pro jeho¥ uspdiné
dokanZenl jo vEtkinou tieba a¥ ndkolik desitek zal&tdvde
cich letl a &amto Fada Gprav modelu. Hned na za&dtku
je tPeba predenlat, ¥v zolétdvéni akrobatického modelu
neslou#{ ik tomu, aby model prosté 16tal, ale k tomu abylé—
tal tak, jak 16tat ma a muasl. Zkudeny pliot dokéZe
udr¥et ve vzduchu i madety rizné nevyv&Zené a pokrou=
cené, ale tiZko a takovyml modely dokéie zaletst preans
pfedepsansd obraty soutdiini sestavy. V néstedujicich
odatavcich me proto pakusime popsat postup zalétévént,
kterym model nauime 16tat tak, aby mél viachny pFedpo-
kKlady akrobatické obraty zalet$t co nejplfeandii,

P¥ed satartem piekontrolujeme, zda obé kormidla i k#l-
déika jsou pkesn& v neutréln/ poloze p¥t mulovyeh
v¥echylkdch trimovacich segmentd i kotou&ld vysilale,
Pokud Jame pFfesn& provedii montd¥ viech tdhel, mélo
by lit o kontrolu Ziaté forméini. Abychom se vyhnuli ne-
pfiiemnym pfekvapenim, je také vhodne jeitd pled odjez—
dem na  letidtd prekontrolovat Uhe! nasiaveni kidla
a vwwikovky pomoci pfipravku zndzornénéhe na obr, £.2.3
ve druhé kapitoie této pamiicky. P této kontrole nezapo—
meneme také na to, aby vyoseni motoru odpovidato
udajlm na pldnu modelu a aby aouhlasila {alespont
PFibliZn& ¥ lcm) poloha tE%i5tE. Jewli model takto pfipra=
vena zkontralovén, miZeme pFistoupit k prvnimu zkieb—
nimu letu.

J3.5.12. Po startu

drilme model v piimém vzestupném letu a jiZ prvnich
nBkolik deaitek melri pFimého lehs ndm naznali, zda
se nim povedlc model postavit rovnE, bez nerédaucich
pokrouceni. Pokud me 1oti¥ model hned po startu nakiéni
na jedrus &i druhou stranu, le ziejmé, 3e cost neni v po-
Fédku = neutrdinil polohs emdrovicy byla pirece pfed star=
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tem prekontrolovdna, Po krétkém pFimém vzestupném
letu nasadime op&t mirnou zalddku a stejnd jako pFi za-
I6t&vani Bkotniho madelu pfivedeme model do letu primo
prott vétru v proatoru nad hlevou zhruba ve vyice
30 aZ 40 metri. DPustime~h nyni ktidélka @o neutr&ini
poiohy, model se za&ne (nebo nezaéne —to v tom leplim
pfipadé) zvolna nakldndt na jednu nebo druhou mtranu,
Zatim netrimujeme, pamatujeme si jen, na kterou stranu
model zatdlel a daldi velkou zatdlkou se pripravime
na opakovéni prilletu nad hlavou, Op&l drzime model
co najpreandji prati vitru, otod{me |¢j na z&de & slea 1je-
me, kam se bude naklandt v téta polaze Pokud sc naklén/
na stejnou stranu jako v normdlni poloze, jde zFejmé
a neravnom$rné plisobeni k¥idélek a miZeme ji# trimem
kFidélek provést opravny zdsah. Zatd&i-li model v poloze
na z4dech na opaénou strarnu nc3 + poloze normAlni,
jde zFejm& o néjakou kFivost smérovky nebo chybné
vyosen{ motoru a prozatimné tulo nesymetrii vyrovname
zdsahem do trimu sm¥roviky. Popsané prilety apakujeme
tak dlouho, dokud model po uvoln¥ni kfidélek nepokradu—
ie v piAmém vodorovném letu beze snahy kamkoliv se na-
kl&n&t nebo zatéZet.

3.5.2,

8@ u akrobatlckého modelu provAdi obdobng jako u £kol-—
niho modelu s tim rozdilem, ¥e leti-li model v primém
vodorovném lebu B uvoinime-li vyakovku du neutrdinf
polohy, musi model pokraoval v letu po mirmé sestupné
parabalické dréze tak, Je asl po 50m nefizenéhe lebs
miZe ztratit 3 aF 5m viEky. MiZe to byt trochu mén&,
v "¥4dném pFiped® viak neami model stoupat! Prilel
Bi nékolikrét zopakujems, pamatujeme ai, jak rychle model
pe uvolnénfi vydkavky klesé. Jeko dali3i krok Bl tentys
prilet provedeme v letu na zédech a PO uvolnEn] Wvikove
ky ne neutrdht by mé&l model opét klesat doid, v idedlinim
piipad® stejn& rychle jako p¥i téZe zkoufce v normalni
letové poloze, Vétdinou tomu tak zccla piesr® neni,
ale zatim ponechdme trim vwikovky tak, jak je a budeme
se vEnovat daliim zalétdvacim dkolém.

Sefizeni vy¥kovky

3.5.3. Neste)jnd nmoinowmt

kridla
pisobi potffe v pfemetach a v prechodech do svislych
letl Koimo vzhiru. Rozd(l amotnosti obou potovin kfidla

ae dd zjislit jiZ staticky piedem alespo® nahruba jak to
ukazuje obrézek ¢&.3.2. Model zavésime na silonovou

obou polovin
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strunu (za oeu motoru & za horni zév&s smErovky ) a nad
vedorovnou deskou sledujeme, zda kFidla javu ve vodo—
rovné poloze. Pokud tomu tak neni, Klademe postupnd
ria kancovy oblouk vyde peloZeného kfidla drobné z&va3{
{napf. hiebiky) a snaZime se k¥dla vyv&Zit. Na spodni
strand kiidla v konc ovém oblouku potom pfipravime otvor,
do kterého zAva¥( umistime a provizornd zajistime proti
vypadnuti.

Sprévnoat vyvéien( cbou kidel si provEfime za letu
iednoduse tim, e op&t z pifiméno vodorovného letu proti
vEtru (pfes hlavu} oatfe piithneme vy ikovku, provede-

me ctvripfemct a sledujeme, 2da model leti svisle vzhiru,
Pokud ano, je vyvaZen{ zFejimé spravné, 'okud je dréaha
modelu naklon®d na vievo nebo vpravo, jesité jednou s ten~
to néklon stejnym pokusem oveédme a pokradujeme tim,
ze stejny Ctvrtpfemet provedeme 2z letu na zidech
andtlaZenim vyikovky. Je~li naktor wpaény, je zicjmé
k¥idlo na strané, kam ae model naklani, t83%i a je proto
tfreba druné k¥idlo davéZit. Doporulujeme pFistat, provéat
dové¥uni a ihned znovu pokue apakowvat pro ovéfeni
upravy, kterou jsme provedli. (Pukud sc ndhodou stane,
Z&¢ model uhybd vidy na stejnou siranu, nejsou ziejmé
sprévné vytrimovéna kiidélka, )

3, 5.4,

Svin|lé stoupavé lety

jsou soulasti mnoha akrobatickych obratd a je proto
diteZité, aby model do nich pFechézel bez nezédoucich
néklonll do stran (to Jsme Fedili v predchuzim odstavel)
a lakeé kbez lendence prepaddvat na zéada nebo dopfredu.
S modelem nalétévéme opét proti vétru ale tak, abychom
moadel vidéli z boku. 7 vedorovného leh provedeme
Ctvripfemet do Ilctu svisle vzhivu a uvolnime vyZkovku
da ncutrdIni polohly. Pakraluje—li model svisle vzhoru
a zalne 3e aF pourfité dobd se zirdltou rychiosti natddet
viivem samdrovky, je Lo dobré a vytrimovani viikovky
pro tento reiim leln vyhuvuje, RohuZel Xasté]i dochézi
k tomu, %e po skonleni Stvripfemetun ge model zadne
zvolna piekidpé&t na zdda (viz abr. . 3.3} anebo naonak
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vlivem patlalend vyZkovky se klopi smérem dopfedu.
Pokud se nad Limto jevem zamyslime, je zrejmé, Ze vyiri-
movaAni vy3kovky pro voderovny let nevyhovuje reZimu
stoupavéheo letu a Ze tudiZ vyakovka nenl v neutrdini
poloze. Musaime me prote vrétit kK vodorovnému letu
a provést zdsahy zeamérené na posunuti t52i5t¢ modelu,
pripadné i na eménu sklonu nay motoru.

Vyjd€me ze situace, kdy se model pH avisiém vzestup-
ném letu sAm pFekldpi na zdda. Z tohoto faktu vyplyva,
2e vyikovka je zFejm& trochu natafena a e jeme tim
museli zFejm& vyrovnat vliiv dopredu posunutého t&Figes
{model ,tE%¥kYy na hlavu'). Takto sefizeny model bude
zfejmé& laké v lelu na 24dech padat k zemi mnohem
rychleji ne? v normélnim letu, alcasl jsme sl tohe
pr1 zdkladnich trimovédnl vyikovky nevsimli. Co tedy
& tim? DPokusime se pfesunocut palohu tB8ZiBtd ponékud
dozadu bud’ pfesunem baterii (ale to moc nedeparuduje-
me:; pFi pfipadné havérii zniZl vie, co maji pied sebou}
nebo lépe pridanim cloveného zivazZi do acasni E&sti
modetu. S takto upravenym modelem znowvu provedeme
vytrimovéni vydkovky wve vodorovném letu (zkusime
i na zddech) a je-li vie v pofédku {alespot pokud se
nam to tak jevi }, zkusime opét atoupavy tet avisle vzhiru,
Chovéni modelu by pe m¥lo alespoi zlepsit proti plivod=
nimu stavu a tak tedy ddle pfiddme z4vaZ{ do ocaau
modelu a pokus z2novu cpakujeme.

Pokud mse naopak model ve svislém vzestupném letu
ptekldpf dopfedu, je ziejmE vySkovka pottaéena a kome=
penzuje vliv pHlid dozadu posunutého t&Zidtd, V tamto
piipadé nezbyvé ne? ptidat zévazi do nosu modelu a stej-
n& jako v pFedehdzejlcim pipad® znovu pretrimujeme
model ve vodorovném letu a zkusime opét atoupavy let,
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Urditou roli ve svislém stoupaveém letr miZe hrét
i sklon osy moloru doli nebo nehoru, ale u vétdiny
akrobatickyeh modell se model pouze vyosuje vpravo
a pii boénim puhledu je tzv, v nule”, to znamen$,
Ze osa motoru souhlasi s umou trupu. Do sklonu motoru
zasahujene jen tehdy, nedafi-1 se ném model vytrimavat
vy8kovkou reap. posunem &St tal, aby se pFi uvoln&ni
vyfkovky z vedorovného letu choval satejné na zédech
lako v norméinl poloze, NapF. padé-li model na zédech
vice neZ v normdlni poloze, je treba mirnd pottaZit motor
a znovu zkoufet jak vodorovné vytrimovéni, tak avisly
let vzhiiru,

3. 5,5,

je pomérnd obtiiny obrat, ale pokud je model jiZz vytrima-
vén ve vodorovném letu i v letu svisle vzhiiru, m&l by
noZovy let byt v pofddku & model by nem&t nikam uhybat,
Pokud tomu tak neni, zjiatime, kam model v no¥ovém
letu uhybd a pfijdeme na to, Ze lato uhybéni zpasobuje
vychylka vygkovky, £asto si tuto chybu zplsobuje pilot
84m pFi necpatrném ovidddni smErovky v hofovém letu
{(viikovka fe na téle FHdlci péce ), ale je~li v tomto
sméru vie v poiddku, neztivd ned znova opakoval
proceduru vodorovného vytrimovdniZd4 se ndm toc hroz.
né a zdiouhavé? N&kdy to skuteXné zdlouhawvé e, Fada
modeldF: tonto proces nedotéhne do konce & trdpi se
pak rliznymi korek¥nimi zdsahy, kterymi muai nectnosti
modelu vyrovndvat,

NozZovy 1let

Dal&im problémem u noZového leta je nevyvdzZenost
pusobeni vychylené smérovky (klopivy moment) a vze-
p¥ti kHdla do ,V". Pokud p¥ojde model do no¥ového letu
a mé snabu se déle p¥ethlel, pieviddd viiv smérovky
& rapravit to miZeme bud snifenim vyiky smirovky,
nebo zvitienim vzepdti kiidia. Kdy# naopak mé model
snshu se v noZovém letu vracet do pfivodni polchy,
je 8 nejvitii pravd¥€podobnosti vzepdti kidla velké
anebo je sm¥rovka zbytednd nizké. V praxi to znamena
providét , chiturgické zdkroky" na modelu a doporucu—
leme kaZdému, aby se pFed touto operac( poradil me zKue
Een¥jiim kolegou = je to pFece jen néroénéji a htavné
pracnéjii zdaah nef napf. dovdZeni modelu.

3.5.6.

motorovy mkrobaticky model se musl ve viech polohdch
chovat naprosto indiferentné, neami se samovaln® vracet
do polohy a k¥Hdly vodorovnd = prosté nesmf 1&tal sAm.
Akrobaticky model musi byt neustdle ¥zen a prestaneme-
i v kterékoliv poleze Hdit, musi model v této poloze
zlstat, V praxi to znamend, #e i v norméinim vodarovném
letu musi pilot atdle drZet mirné nata¥enou vyBkoviu
(na zddech nagpak mirnd potlaZencu ), aby let byl mku—
lefné vodorovny a jekmile vyikovku pust do neutrélu,
musi{ model ze&it zvolna klesat k zemi. Pokud toto
pravidle nen{ dodrieno, t8Zko se s modelem daji zaletdt
vykruty a stoupavé lety svisle vzhfiri. Nov&ikové,
ktefl zalinaji s akrobatickymi modely, trebate maji uZ
zkuienosti 3 modely ¥kolnimi, si Zasta nemohou na né-—
rofnoat Hzeni akrabatického medetu zvyknout; vadi jim
hlavn¥ nutnost soust¥wd¥dni pozornoati pilota na Ezeni
medelu po celou dabu lehy,

Spravnd zalétany

3.6. S8ystematitnosat o vyhodnaoové&ni
=alétAdvaciho procesu

Z ptedchdzojicich n¥kolika odsetaved sl ¥tend mohl
ud¥lat obrézek o tom, 3¢ zalét&vani akrobatického modelu
neni prdveé |ednoduché a Yo kromd nezbytnych zkufe=
nostf vyZaduje i hodnd Saau a trpélivoati, Dnes j[3 u nas
l618 2 akrobatickcymi motorovymi modety (soutd#n&!) né-
kolik desitek modeldfll, ale dobfe zalétdné modely by me
daly apofitat na pratech jedné ruky. VEtSina pilotd toti
realizuje jen ty nejzdkladnd|X{ zalétévaci ukony, ndkte ¥l
se dostariou pripadn® Jedtd k vyvdieni kfide! &i uprave
EZiStE modelu, ale jakmlle narazi na potéebu vyoseni
motaru &i dokance zm&ny vzapdti k¥idia, zalétévaci pro-

ces radédji ukondi a zaZnou se ulit, jak nectnost modelu
opravavat ~ co¥ pochaopiteln® neni sprdvné a na souté-
Ffch jsou hito model&di svou viastni vinou ve srovnéni
a ostatnimi zbytelnd handicapovani.

Zalldvéni by vidy m&lo probihat podle predem pro—
my&leného programu a kazdy zalétdvaci iet by mé&l mit
svij konkrétni ¢il. Bezcilné poletavAni aem a  lam
8 oblasnym pokumem o néjaky vice &i méné sloZity
akrobaticky obrat nikam nevede, pretoze zalétdvaci pro-
ces musl mit uréity aystém — alcspol v tom, ¥e postupuje—
me od jednoduiiich Gkonil k rikaniim mlozitdjEim. Nalfe
pomicka mi%e byt pro ty méné zkuSené jednoduchym
voditkem, jak si pFipravi zalétdvaci program jak pro Skol—
ni modely, tak pro vétrond a i pro akrobatické motorové
madely, KoneZny uspich viak zdvisi predeviim na tam,
jak dislednd bude tenio program dodrovdn.

Po skonden{ ka’dého letu a uceleného zalétdvacino
ukolu je tfeba vysledky vyhodnotit — pochopiteIné ne pi—
semné ~ate je nulng si ziskané poznatky, jak se Fiké

wBrovnat v hlave' a na jejich zdkladé navrhrout zAaatry,
které je tFebm rna madelu provést pred dal%imi lety.

Na zA&vEr bychom cht&lj znovu zdiraznit, 2e po ukon-
Eeni zalétdvani modelu je nutné upravit délku viech tdhel
tak, aby oviddané prvky byly v poladovand poloze
pfi nulové vychylee trimovacich megment’ nebo kotouZd
vysilade. Jiz jedrnou jeme na tuto nutnaset upezornili
Vv souvislosli se zalétdvdnim Skolnich madeld, ale v akro—
batickych modeld je tento problém je¥td dile¥itdjEl - ze-
Iménajde-li o modely souté¥ni, Na soutdzich musf byt
totiz vysilale odevzdéna do tuschovny pofadatele a sou—
téZici doatdvé vysila¥ jen k provedeni svého lelu. Pokud
pFi manipulaci s vysilaZi v ischovné dojde nedopatifentim
k pFesunuli nékterdho 2z trimovacich prvkd vysflale,
musi to pilot péi kontrole okamZit® zjiastit a tato kontrola
je pochopitelng nejdiile¥ité;2i, pokud jsou {&l Iépe Feteno
maji byt) vEechny trimy v neutrflni poloze.

40
RIZENI
MODELU

V predchézejici kapitole je pamErmé deotaiind popeénc
zalétavani modelu a jaksl mi¥ky se v ni predpokiddé,
Ze modeldP-pilot i, jak se model ¥dl. Praxe ukazuje,
Ze mechaniamus Flzen{ modelu pomoci kormidel, kfldélek,
klapek i apollerd neni vidy kaZdému zceta jasny & po—
vaZujeme proto za uXeiné této problematice v&navat jednu
celau kapitolu zamé&fenou na funkci jednotlivych #dicich
prvki. Hiavné zaateZrici by gi m&li tuto Shat pFiruky
dikladn& prostudovat {nejen preliat) difve, ne3
piikro¢i k prvnim praktickym pokustim 8 Hzenlm modelu
a urZit¥ jim to pomii¥e vyhnout se nejz&Kladndisim chry=
bdm. To ale neznamend, ¥e prostudovdnim t6to kapitoty
we p¥padnych havarili vyvarujeme! Ty totiZ nejsou
vEtiinou zplsobeny teoretickou neznaloal, ate redostat—
kem praxe a ndvyk(, vyplyvajicich 2z Fizeni modelu.
Sebelepsi prirudka totiz jestd nikdy nikoho nenauila
jezdit na kole a = fizenim madelu to uréité nenf jednodudas
zejména je=li moZnoal oviaddni vice Fidicich prvkar

V nédsledujicich odastavcich je tedy stru&né vysvillens
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funkee jednotlvrych #dicich prvkd modelw, jsou zde
abjasnémy primérni, hlavni alinky téchto prvk( a | ne=
Z4douci, parasltni Gfinky, které Fidici prvky mochou
zplisobovat, Budeme se zabyvat predeviim klasickymi
konstrukcemi, to znamend modely & trupem, s kormidly
a 8 ki{dly normdinich, b¥in¥ch tvari; nikoliv  modely
samok¥idel, deltapldnh &i jinych nezvyklych konstrukef,
protoze vifime, ¥e zatdtednik mi takovyto model pro né—
cvik Mzeni nevybere, -

4.1. Funkce knormidel

Model je obvykle vybaven dviima kormidly = amiirmq;/m
a vyikovym, Schématicky je ocasn( t&at trupu a obémnm
atabiliza&nimi plochami a kormidly znézornéna na obr.
€. 4.1, Smérové kormidlo 2 je pFipevniine ke amdrové

atabllizaZni ploe 1 (n&kdy 9 také poudivd vyraz kylové
placha) ato¥nymi zédv8sy, umoZ¥ujiciml pohyb kormidla
vpravo a vieve (P a L u sipek zné&zordujicich amysl
pohybu ). B&%n¥ se celému tomute spojenl Hké ,,smirov -
ka’ a pokud se déle dolteme v Zdati zamSfené na pilotdZ
obratu, e ,pllot vychyli smérovku vieve", je tim minéno,
¥e vych¥tl sm&Erové kormidlo vievo, Obdobnd vyikoveé
kormidlo ¢ Je oto&n¥ pripevn@no k viikové atabilizeind
plodie 3 a ceté toto uspafddénl je obvykle nazivéno joke
wwyikovka'. Vyrazy . amérovka’ a ,,vyikovka' neisou
uznévény joako oficiAlnf technické ndevy téchito Cdati
letadla, maji pontkud slangovy charakter, ale jaou kratké,
vystiiné a uFfvané o&Ené -~ nejen v této nadl pomicce.
Jak viastné pﬁsobi takové kormidle? Na tuto Jednodu—
chou otdzku dA neilépe odpoviid obr, &. 4.2. Pokud kor-

A .
e e

midle nenf vgzhledem ke atabiliza&nl plofe wvychylenc
{pos. A), tj. pokud je v tak zvané neutrdln{ polaze,
j* obtékénc symetricky a navinikali zde Zddné sily
plsobici na ocasni Zdst trupu modelu, Jakmile se viax
kormidio vychyll, dojde k ohnui{ p pymefrického
protiiu, ktery je nyni obtékdn nesymwetricky a na horni

strané (pos.B) wvznlkne tlak., Pfi opa¥ném vychyleni
kormidla dojde pochopitelnd ke vznitku vztlaku na spodnl
atrané. Kormidla tedy viaetn& méni zakfiveni prafilu,
tim zvétiuje Ghet ndbehu celé slabilizani plochy & vyvo=
zuje vztlakové sily plisobici potom na trup modslu. Toto
jednoduché vysvitien! cbecn& platl Jak pro sm@rovku,
lak pre vyifikowvku. Obecnou plalnost mé rovnéZ zdsada,
7e ¥m je vychylka kormidla vietsi, tim jr vERA | vzilek
Jim wvyvolany, ale tate zdvislost plati jen do uréitéha
pEipuratného dhlu vychylani, po jehoZ pFekroZeni se jiZ
vztlak nezvydule a mid¥e dojit 1 k odirfeni proudnic.
Po tomto struéném Gvodu Bi probereme funkci smérovky
i vwikovky samosiatn$, zeiména s ohledem na to, Jak
se B nimi viastnd model #ai,

4.1.1. Smé&rovka

Jak vyplyvad ¥ z ndzvu, Hdl se smErovikou smdr
modelu a prvni jednoduché RC modely {u nds zaddtkem
padesétych let} byly Fizeny jen smérovkou. Co se viaaind
stany, vychylime-li ymérové kormidlo? Odpovéd na tuta
otfzku dévd obrdzek &.4.3, ze kierého Je zfe)mé,

3e wvztlak na smérovce vyvolany vychylenim kormidla
so snai otodlt model kolem jeho osy (prochhze)icl
pFibliZnd te¥i®Em) a model se také plisabenim toho
vztlaku otéZf, ale tim sc soulasnd, vzhledem k dosa-
vadnimu sm¥ru letu, sniZuje Ghe! ndb¥hu am&rovky a tim
velikoat vyvozeného vztlaku, Soufasnd se projevi ata-
bitlza¥ni Gfinky ba&nich ploch trupu za EZistim a nako-
nec se model ustdli ve vychylené poloze odpovidajict
velikosali vychylky amérovky. Aviak zatofit se mu atdle
Jaksi nechce a pokud |de o plnd akrobatieck¢ model,
)@ to naprosto v porddku, protoze fakovyto model mé jen
velml malé vzepdtl kHdla. A zde |sme u kafene problému,
jak Fidit smér modalu pouze sm&rovkou. PFedpokladem
pro takovyte jednoduchy zpueob #zenf Je dostatend
velké vzep¥ti kFidla, slangovik me Hké&, Ze k¥{dlo musl mit
potfebné ,véZko" (EmZ je mindno wvzephd ve tvaru
plamene V}.

Abychom mohli pokrofit déile, pfedpoklédejme, o tady
k#dlo potiebré wvzepdti m4& a podivelme 3 Znowu
na obr. . 4.3, Ta polovina kiidla, kiterf je na obr, &. 4,3
vieva (a bude tedy na vn&j¥im obvodu venikajicl zatd¥-
ky), m& vzhledem k vychyleni trupu smdrovkou rézem
vétd] dhel ndbEhu neZ pravd polovina kiffdla {na tomto
miatd je pro pochopeni treba urfitA prastorovd piad-
sisvivost a trochu zde pomi¥e vzepdti kFdla hodné
velké, aby se zvitieni nAbdhu levé polovimy kidia
ozfajmilc) a tim na levé plice kifdla vznikne w&tES
vztlak neZ na plilce pravé. Tim tedy se konein® model
naklon{ vpravo a zacne zatdZat.

Sm¥rovka tedy nezplUsobuje ratd&ku p#imo, ngbri
nepiimo, zprostiedkovand p¥ea kiHdlo a urfitym veapi-
tm. PEi malém nebo ¥ddném vzepdti se zatdika smirova
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kou realizule jen oblifng anebo ncjde praviést vibeg!,
naopak pfi pHHd veikém vzepéi kfidia se stdvéd modet
veimi Cillive ra vichylky smitrovky 8 tEm3H se neda Fdit,
Hadn zadlteinikil si Jasto ,iniciatvng” TvirtSivzopst]
k¥dia u osvediendhe tréninkovéne modelu & pak se dbei,
Fe model nemohou uilait.

Zatim isme si tedy popratl, jak 50 model piavhenin
sm¥rovky do zatddky avede a pynl Bl Tozebereme,
Jak takové smérovkou Hzend zatdZka pokraduje. Pokud
j® kormidio gidie vychyieno, vybo¥oni modebs plisabantm
smirovky 8e neméni a $m mé tevd polovina k¥idls {pok—
rofujeme stdte podlie obr. &, 4,3 ) trvale v vitiak a dé.
le model nakidni doprava. Pledstavme si, nyni sitdeci,
kdy model |e jiZ nainlik nakiondn, Ze kFidiza jmsou HE
WBmiE kolmo & zeml, SmErovka je pF to poloze modelu
H#Z WméF wvodorovn® & meodel se sna¥i vilvem kore
midle vychylendho vprave otddet kolem svisié osy,
doprava; ale tote ,doprava’ v dané poloze maderiu
#2 mnamend vzbledem Kk zeni také ,doil® a gokud
bychom smérové kormidia v tomto okum¥iku nosrovnaii
do neutrdint polahy, pfedel by model do patré . sestupné
spirdly. Phedpokladejme nyni, ¥e tedy kormidlo bylc
srovndno do neutrdlni potohy. Mode! v privdhu zatddky
place jen pordiud poklesi, Bm zfakal vyi¥{ rychiosi
& pfl arovwndni kormidis se na odou polevindch kridla
ebjavi, diky VBI&I ryehioat], pondkud vatil vztlak, model
ae frochu ,zhoupne' a diky stabillzaZnimu GEinky vie=
pBli kFidin se postupnd ustdli ve vodorovrém ebs
v howém sméru, do kiterého jame joj zatlifkon pHvedn,
Pechopitelnd u ponikud pokrodiieiiich modeld, v kterfoh
méme mofnoal krom® GmBrovky oviddat | vEkoviu,
ju_provedeni zatffky mnoham jednodusi!l, protoie P
iaZenim vyiakovky {tento viraz je vyrvitien ghle } miFe—
me pheobit proti sneze medein v zawi¥ce skldn®t nos
smbrem k xemi.

Zatim Jame wesZovall jen se situaci, kdy vztah vyvo.
zeny amérovkous se snail model ololit kolem jehio wvisie
ouy. Cbrizek &. 4.4 ném ukazujo, e tenis hinved Glinek
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smrovky vyvozuje joBté daldl, neifdouci & parazitni
viiv, kierému se Flkd klopivy moment am@rovicy. SmErovm
ka je vtiinou umistdna na trupu tak, fe podéing osa
trupu ani plochou smérovky neprochdzi (nebe prochézi
mn jellm okrpjem} a valtak wenikajic! na smirovee
ae na trap plenddi ples rameno R, Trup je i tedy nelen
kolem wvislé osy otdlen, ale je navic pfes rameno R
nakidnén kolem podéiné ocey moded) {ns obr. X 4.4
zndzorndne viraznou fipkou . Pokud bude dost vysoksi
a kridla nebudou mit veapdti, miiYe me dokonce st
Ze vych$lenim sméraviky doprava se model zeine Ktepit
na opatinou strama, t). dolevai 2 této duahy je ihnod teké
zrejmé, lakym zplisobem ne di viiv kioptvého moment
smiirovky GEinné kompenzovat « jisth, pHsluingm vie—
pdtim kidia do V" Tale kompenzacs viak L ping
akrobatickéno letadia neni tnk jednoduchd, juik ne preni
pohted wvypadd, protofe mumi vyhovovat pra pomdrnd
volky rozaan rychicsii modeiu pro veiks i mald vychyiky
sm¥roviky. Vehledem k tomu, 2e velikost vzepdt k¥dla
e pro zZvoleny tvar a vehylky sméeovky nedd spolitat
{aleupod 4 medelu ne ), musl kanatrukiér experimentoval
4 u opvddiienych modelll neni proto moudré nu dandm

veepdy kifdla, £i tvaru sm@rovky abyte&n nco ménil,
Pokud HZ zminbna kompenzace noni v poFAdku, projewvi
ae to iz akrobatického modefu zejména ve viirutech
neg doby a v noazavych ietech, ve kKiergoh model semi
potfebnou atabilids,

4.1, 2, Vyikovka

VyEkoviu tedy tvod vodorovrud vwikovd stabilizadn
placha spolu & vwwikovim kormidlem a je) funkcl vysviit.
luje chbrézek &, 4. 5. Ulinek vehyiky kormidla je ne tamto

obrdzka Himysind zvyrazndn, aby bylo ziejmé, jak vatiak
na vyBkavee progtfednichim trupu jako phky Ci ramena
wvbtbuje (nebo zmendule) vellak na kifdie ventkajici.
Pokud Je vyikavé kormidlo v neutrdinipoivze a vidkovika
stejnd jako kHdle maji ralovy Ghet sofzent {tj. iak kiidio,
tak viskovka majl steiny dhel nestavend v podding
ofe modeiu) & pokud jak kfidla, tak v¥3kovkn majl
aymetricky protil, nevenikd ns kFidle anl na vyikovee
Z&dny vatlak a medel postipnd piejde do stfemhlavéhe
tetu, {S tokovymtc selzenim iétsif akrobatické modely
kategorie F3A, jejichZ pilotd¥i je vénovéra ndsleduticl
kapiola této pomicky ).

Vzhledem k tomu, ¥e stfombiavy let nebyvi obvykle
Fddoucim cilem, je trebs pro riermélal vodorovny let
pastavit akovou vichylku wykového koarmidia, aty
vetiak venikajic! na k¥idie prédve udriel model ve vodo—
rovném lets —~ cof e viasin® pivedn! poloha modeiu
zridzorndng na obr, &, 4.5 Thvkovans. Vitaing modeis: « af
i1 motorgvych nebo bezmitorovych = byvd na roxdf]
od modeld FAA ocbvykle asi{zens tak, ¥s kidio mé durng
urdlfy Risdny dghel sefizeny brvate a tudiZ vodarovny let
u takio seFzsndho mudelu je moiny, i kdy¥ viikovs
kormidlo je v newdrdlni poloze.

Nyni zpit k ovrézka & 4.5: vwikové Rormidlo je zde
vychylens sm¥rem nahoruz {tomute vychyleni Hkéme
natateni nebo {8 pHitaZeni — je o advozeno od ovidddnf
Fidiel pdky skutedného ietadln) a model také xwenim
vEtlaku na kifdis zadfne sioupat Pakad by vOEKOWVE KOtw
midio dylo vechilens smirem dotll {potladent), skionil
by se nos modeld smirem dotd a wvetiak, vznikajict
zu t¥chio podminek na apodnf piofe by 2pbeckit Kiendn!
modetu reap. pfl w8t vychylor by modet pFedel o obrd
cendho pfemets. CetkovE je ovidddnd models VirERavicou
mnéze pochapltainé nef oviddéni sméravikou a je tomu
tak hiawvn® proto, Fe vikavics oAdds stoupdr rebo kiew
sani modelu p¥mo,

Na rozdil od smérovky nemé soumbrnd umiabting
vyikovks Z&dné parazitni Glinky abdobné kiopivamu
momenti W RNETovky,

4.1.3. Neobvyklé uaspafddént kormidei

Jen pro upinest fe vhodné se zminit o tom, Ze kromd
Klasickébha uspofddini kormidel, kde byia jejich Sinnost
HE vyesviitlons, existujl dat¥f ménd obvykls formy jako
nap¥. kormidia ,,molfiek”, zdvoiend kormidis, kormidle
deltapldnu a podobnd, kde fe obvykle Cinnost pondkud
sloZiiSl & pro zékladnl pochopeni zdned Hzenf modely
by byio zhwielné se jimt zab¥vat,

4.2 Punkge kFidiédlek a ppolilerd
[ - W Ki‘fdelku
Kiidétken piimeumoZiiuil otfZeni mudes kolem podéing
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omy trupu. U modelll -se poudivali kEdélke po celbm
rozpétl kifdia  {(hlawn% u motorovgch modeill), nebo
jon na koncich kifdls (hlavnd VStrond ). tHned Gvodem
je theba si uvidomit, ¥e nfidétka nu levé & pravé ple
se vychyluli nave&jhm: opaéné, 10 gnamensd 3e pokud
ju k¥#idéika na ievé poloving kifdia vychylenn smérem
doift, je kiidéiko na pravé poloving vychyieno nahoru
& model se olAE! ve amyalu hodinovich ruEitek doprava
{hodnocent z poxice piioia Bediciho v latadie }.

Tats aiusce jo nakreaienn nm obr. . 4.6, kde Eipry
#ndrordamli vznik wvzilalca na obou puolovindeh kiHdia
a6 visledry smysl otdfarnd modeis kolem pudéiné oay
Pochopiteln® pokud by kFiddika byia ris obou polovindeh
kdia vyehylens opadng, otddel by se model na opatnau
stranu 4. doteva. $im je vbtSi plocha kiidéielk, #m ju jejich
alinnost vEdi {cof plati i u kormidel) a obdobn®: &im je
vERSSL vs‘chz-lkn kHdélica, ¥m Je  wWtEl veilak na kiidie.
To plati ap#t jor do urfikdhe dhitu vyoch¢leni jako u kor..
midel. Jako orlerdafni limit je zde moEno uvdst ghel
+9°, 2 obrdzicu &, 4.6 ja také zfeimé, $u tilinnost kFlddlek
stoupd smdrem ke konctim kildélak a je to snadno
vysvitlitelnéd, protoie venikalic! vztiak pfisobi na detiim
romeni vzhledem &k poddlni ose modelu. Zadrvdme=i
sa GEinnostl kiidélak, je tFebn se zminit o tom, Ze zavié~
#enl kfidélica na kifdio by mdlo byt provedenc co B nej-
monli{ mezerou, protofs velkd mezera GXinnest kifidélka
{o mefnd tak kormidel} pronikavi sniluje.

Vych¥lenis kfiddlek se tedy mode! zadne otddet
kolem podéind amy a bude me ctdZet tak rychile, jak velks
budou vychylky a tak diouho, dokud me kidéikn nevrdtl
do neutrdini polohy. Pokud tedy hudeme kFidélke dr¥et
trvale vyehviand, model proveds vokrut nebo Fadu vike
rutl za sebow. Zde ja ifeba upozornit na o, fe pricd
model pHvedeme kiidéiky = vadoravndha leta do vikrutd,
rmbudou tato bez sédsabhu kormidel ani trocha
vodorovnd & model bude v pribébu otéZenl stfte vice
Kinnat k xemi (o tom ale a¥ dhle ).

VEtdina zésahll provadiinych kRdétcy viak siowif
ne k provedeni vokrutd, ate &k udefeni rvolendto nekloru
modebhi nebo k proveden! zathSek(rovrliX ktéto sdie Eitoati
se dostanemo fedth pordlji ),

Nynf rdikolik siov k nd¥adoucimu, selursddrnim: G&in-
ku kRdblek, kiery je zplaoben xvikenim asrodynamické.w.
ho edpora kifdia vikvem vwwohflen! kFidédika, Na obr, £, 4.7

jo endrornis ez k¥fdlem, jehof profil mé za norméiniho
vodorowndho letu urdity pozittvn! dhel ndb¥m, mé urdiny
asrodynanicky odpor a vznikd na nm urdsy vetak,
Pokud se kiidélko vychyli smiirem dolly vatiak se zvitdi,
ain sculesn¥$ enatrd wvzroste an

a kFdio je Hmio odporem breddne mnoham vice ne¥
kiidio druhé, kde a¢ vatlak znadnd saiFll {pHpadnd
i abrétil « zaleZi na velikosh vichylky ) & aerodynamicky

odpor mnohem zmenkil. V' disleaku Bohto skutelnost
model reaguie na wvychyiku kiidédlek tak, Ze nejprve
trochu vybud{ doleva viivem piibrzdini na kifdie, kde jo
kidélko vychyieno doth {viz, obr. &, 4.6 ) & pak s teprve
zatne otéfet kalem podéiné omy doprava. Zvid3f mar-
kantng we iato nectrnost profevuje u k¥del & prohnatdm
profilem v odiokowd Fdatl pouFivanych u modernich
witrondl, Na Fesen toholu probiému se df po kréthdé
Gvaze pit pomErng rychie « velikost vychylek nahons
o dolG prast¥é neemi DYt siejnd, nebo jinak Felenn,
vichylky k#ldblek smérem doll musi byt mendi nok v
chyliky Emérem nahoru, V praxi se tomu Nké diferen-
ciace vwohylsk kFidéleR o vice se o ni milate dozviedst
v prvnim Sinle Leteckyci modalf,

U akrobatickych modell: se scumEraymt profily ae paw
razitni G¥inek kiidélek neprojevuje a je proto zhytedng
jaikoliv difersncovat jejich vichylky,

4.2,.2, Spoilery

S Bzenim pomoc! apoilerdt {ruEifd vettaku ) 80 setké-
véme pombrié zldka n prekiicky jen u vitrobil, Jelich
provedern] 4 oviddini nenf jednodui®i nef u  kFdéiex
a proto e mpoileri lake Fdiatho prvku ufivd sidle mérs,
Princip ®zen! pomoc! spollerd je wveimi jednoduchy
a ziejmry = obr. ¥. 4.8, Na kaZdém kildle e zvihif

oviddany apoifer (v tomte pHpad¥ jednaduchy klapkovd)
apojeny 8 HMdicim sorvem taic, ¥ jali servo v neutrdind
poicze, jmau Oba spoflery zakicpeny. Vychyli-tl se servoe
na pohyd Fidiel piicy vyaiiade vievo, vysune as apoiler
na lavém kifdie a spoiler na pravém kRdie zdstane
casunut, na povel Vpravo se pak vysune len prave
mpoitar, Géet kifdie apatiend spoilerem mé pR feho vymum
ru mrohem mendl vatiak & dsleko vy asrcdynamicks
odpor, lakie mode! najen v potrebném amysiu vybodi,
ale vitvem rozdfin wvelikostt vetiaku ne shou kildiech
se taks zoane v pothebném smysiu otidet kotem podéing

_oay. Caikovl je Fzenf{ pomaci spolilerd ménE efeitivn(

a milo ave spodmtaindni hlovnd v ubaoli nespolehlivioh
V. Jang=bang’ wxiprav.

£.9. Riseni modelu v pFiaém vodorowv-
ném Iwtn

K tomu aby modet 18t¥) vodorovn®, musi na ke
venikaé vatlak vyrovnawvalici afinek grevitadnich sl
phenbicich. nk #odel. FPro venik potiebného vzilaku je
nutrg, aby Ridio oo urdity dhel ndbibu, o i se musi
pastarat vwikovika, & mé-li model doatate&no: rychlost,
nenl proplém model va vodorovrwm leks udriet. U mofow
rovych modeil zajidfuje potfebnou rychlest prost¥ed.
rictvim vetale motor, ate Hordf je to u vStrofd, RKterd
za normédlnich podminak {{j. bez pheaocbeni vzestupnéhe
termického nebo svahovéhe proudfnd) vodorown$ letét
remohou a musl Kiouzat po sestipné drése, ' JeiE akton
ie dén aerodynamickymi viastnomimi visironk, T'o je viiak
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léma, kioré patéi apide do oblasti aerndynamiky, ale nde
zajimaii hlavné problémy #zeni vysky letu,

O FHzen! smiru letu modelu jsme si jlE néco rekl
a vime, ¥e pro Flzeni sm¥ru modelu muzeme pouiivat
nejen smérovku, Pro upfesnéni problamstiky fzeni mo-
delu po pémé dréze bychom se kra&tcé mdll zminil o sta-
biliza&nich faktorech, kbteré amérovou stabilltu modelu
v pfimém letu ovilviiujf,

I'tcdevElm je to stabilizaZni funkcw smBrovky jako
takové, presnéji Feleno: smErovi stabilizaini plochy,
Jakmlle =e toliz trup madelu 2z jukéhakali--
odehyil = piiméha smidru, vznikne na smirovce vztlak,
ktery se snafi irup vrétit do phvodniho sméri. Télo
etabillzagni iunkci em¥rovky se nékdy také Fké ,khorouh-
viEkovy efekl" a skuteiné se zadni Edat trupu = ob&ma
kormidly chavéd jako korouhvidka ukazujici smdr vEtru
s tim rozditem, ¥¢ mé misto pevné otoZné osy pomysinou
avislou osu modalu. Eim jo smérovks vStEl, tim je slabi-
lizadn efekt silndjil Nesmime p¥i vahich o stabilizaZ-
nich Géincich smarovky zapomenaut ani na viiv bo&nich
ploch trupu, které ee rovndZ na em&rové stabilizaci
podileji a to tak, e velké bo¥nl plochy za & ZistEmmodelu
stabilizaci podporuji, naopak velké boéni plachy pred t&.
Yi%t¥m (kudy zhruba prochdel pomysind svicld osa
otieni) smérovou stabilitu models zhordujl, Pozor
na jednu zdludnost e ifm souviselici a to je skutecnoat,
Se velké buini plochy frupu za t8315t¥m prdvé diky svym
atablilzadnfm Uinkam znalénd enifu)i B€innoat wimdroviey,
co¥ se projoevule negativnd zejména v noXovych latech.

dlbvodu .

Dal&im dGleZitym &initelem, ovilviiujicim smérovou
stabllita modelu, je pficne vzepdti kildla, bud' do V™
nebo do , U™ anebs do , W™. Jak viastn® ioto vzep&h
k¥dla stabilizuje let maodelu, je zF¥elmé z obr, &.4,9.
V zdkladnl rovnob&¥né poloze svird kaZdé kiidlo s vodo~
rownou rovinou steiny thel a vzilak na ka¥dé paloving
kKdls je roziofen stejnym zphscobem tak, Zo sfly |sou
vyravnény a model sc dr¥f v této zdkladni rovnobéiné
poluze. Tuto =altuaci zndzorfiuje obrédzek & 4.9.A .,
Dojde—ll k wvychyleni modelu 2 této p¥l&né polnhy,
nastane sitiace zndzorn¥nd na obrazku ¥ 4.9. B,
kde jedno k¥dio svird velsdl dhel s vodorovnou rovinou
ned k¥idio druhé a vztlak vznika)ici na obou polovindch
kildla Be rozklddd na ka¥dé z nich jlnax, Je ziejmd,

¥u avield sloZka vzhlaku na polovind s vitéfm (Ghiem.

Je avidentnd mensi ne na druhé poloving, kde je nap¥,
Ghel nulovy. Tento rozdil sviskych slofek vztlaku pak pli=
sobi, ¥e se celé kFidlo sna¥i naklonit 2p¥t do rovnobidzné
polohy, Pozornému Etenéii neujde, ¥e rovnd2 narovno-
véha vodorovnych slaZek vatlaku miFe mit svij vliv
projavujici Be bofenim modelu, L. posuvem wve smiru
kolmém na osu trupu. Na abr. %.4.9 jsou damysind
vBechny Ghly zakresleny panékud vEtii, aby stabilizainl
otekt pHEN&ho vzepdti kiidla byl 1épe patrny. PFi avahéch
o viivu vzepdti kiidla viastn& Jde hlavnd o atabilizaci
ndklanu modelu, kiery xzmdnu emEru pFindii nZ druhotnd
a nedsd se tedy Hci, ¥e by pHEné V mélo piim§ amérovy
udinelk.

Na druhé stran® ueporddéni kiidel do Sipového tvaru,
tzv. Sipovd kiidla, stabilizule em&r pFimo. Na obr, £ 4.10
je schematicky zndzorn&n stabilizaZn( GZinek aipovych
kidel projevullci se tfm, ¥e odpor u k¥idla vysunutého

dopredu je vidy V&t ncZ odpor ma kfidle druhém,
ktera je pH vychyleni sm¥ruy modclu obtékdna v meni(
délce & navic e projevuje {clondnl kofenové Zastl
kHdla .s8achované” za predni Zé&sti trupu. Cim je El=
povitoat kFidla vatii, tim je | v&t&i atnbilizaZni AmMercvy
GEinek. ale na druhé siran® na kfidle vysunutém vpied
se objevi viti vzilak ne¥ na k¥ldle druhém a tim se model
znfne otd¥et kolam podéiné osy modelu. Tento iy
je viastn€ u Blpovitych kéidel Jako druholrry a je tieba
e nim také potitat

Bizeni sméru lets modelu spodivé tedy v iom, e amé-
rovkou {nebo kFdélky &i spoilery) naruiime rovnovainy
stav modeiu, zménime smér trupu a pilvedeme model
do daliiho rovnovaEného mtavu v novd zaujatém smiru,
#{zenl modelu 8 vWraznymi stabllizafnimi uCinky je po-
m&rnd |ednaduché, protoFe i pFi nesprdvném zdsahu
Btali v podsiaté® jen kormidla uvést do neutrdini polohy
a model se sAm atahilizuje v novém sméru. Takto jsou
obrvykle konstruovény jednoduché Ekolni madely, dovo-—
ujicf nezkufendmu zaXétednikovi dopoudtit se chyb.
Znovu. ale na tomto miaté musime opakovat, Ze | Bkolni
modely navrhujl obvykle* velmi zkudeni modeldil a Ze je
naprosto nerozumné, aby si zafAtefnik baz viastnlch
praktickych zkusenoati v #zeni modelu i v oblaati
konstrukce ©dm jakkoliv upraveoval velikost smé&rovky,
vzepdt! kKHdla, Blpovitosat k¥idla £i m&nil velikost kKormidel
nehbo jejich doparuéenych vychylek.

Bikdme=li, 3e Hzenl stabilnfhe models je pom&rnd
jednoduechd, je naopak Fizeni modelu & malymi siabili-
zaZnlmi G¥inky mnohem slofit#jdi{. Takovy model totl¥
prakticky neznd 24dn¥ rovnovdiny stav, nedokd¥e
se B&m bez zéesahu stabillzovat a proto pllot muel
takovy model neustdle FHdit o trvale korlgovat adchylky
od pozadovansho smdru. V takovém re¥imu létaif Xpita
kové mkrobatické modaly, u nich# Je nscpak jednozna—
non podminkou, aby po HKdicim z6sahu pilota zlslaly
v po¥adované poloze a nemély snahu se jakkollv samo—
volng vracet do polohy, z M% byly vychyleny. Pokud
Skolni model pFestans byt fizen (tieba pFi porufie RC
soupravy), nemus! to jeit& znamenat havari, ale
u akrobsatickyeh madeld k ni dojde témET vidy.

4.4, Rizsenf modelu v satd&kach

Prod viastn® model uvedeny do zetifky mi snahu
.padal”, to znamena zirdcet vyZku? Odpoved' na tto
otdzku neni aloZith a je pom&rné dobfe graficky zndzor-
néna na obr. & 4.11. Model letl ve vodorovném letu
za podminek urZitého podéiného sefizeni, pfl ktsrém
velikost vziaku préve eliminule pimoben( gravita@nich
sil odpovidajicich hmotnosti medelu. Uvedeme-li takto
vodorovn® letfcl model do zat&¥ky, kiidla modelu a& na-
kloni, vzhnlkajic{ vztiak Be roglo¥ i na vodorovnou a avislou
sloFku a pF stejném podélném setizen! madelu le tedy
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zfejmé, o sviald slokka vetlaku nembZe bt jiE v rovno—
vixe s gravitaniml sttam! {#fhou) a model eadne kiesat
amdrem k zeml. Z $to dvahy také Jednozna¥né vychdsi
feiliani, jak takovy zatéfe)icl model udriet ve atdlé viice:

plitaZenim vilkovky me na kiNdle vytvoF vitsi
vstlak, jsho mvisid sicika bude mit vellkost pivodnina
vetsku (4. vetlalos pH pFimém vodorowmém letu) a bude
tak wiiminoval vitv hmotnosti modelu, Posornému Etendi
vilak pH tom Jisid neulde, ¥e sa zdkonltd mussla suvibEit
| vodorovmd eloZka vetlaku a ¥e tedy model bude jaksi
P do stfedu zatéfky, protofe prdvé iam -vo.-
dorovnd slokke vetialas mi a pimob! proti vilva odatfee
divych sil, ideré pH zetéZce venika)f,

Jaky by iedy mél mit model v zatf¥ca sprévay
niklon? Odpovid na tuto otdzku nen{ snadnd. Ja zFefmé,
fe pA pHli3 malém, ndklonu bude zatd&ka velmi pltoché,
{slangové ee ¥k4d ,placatd”) a odetfeditvé aily budou
model vyinddet amérem ven ze zatdfky. Pokud naopak
kfdélky nasadime znaind veilky ndklon, bude mft modal
{(hlavré velké vibonS) anahu padat po kNdia smérem
k zeml, protoke aviald sio¥ka nebude domfatednd veilkd
U norméinich letadel mé pllot zaté¥kom¥r, jeho# kullika
mu vidy ukazuje, zda pro zvoiend polomr zatffky
& danou rychlost mé latsdla sprévry ndklon. V modelu
bohuisl zatéZkom¥r nemime a tak se musime amf¥it = m,
Ze nékion modeiu muafme pouze odhadovat. U motoroviich
modeld nent dodriovant sprévrého ndklonu tak kritické,
ale u witroitd (zefnéna termickgch) je tfeba VEnavat
plltd#l zatdek snaZnou pozornoal, protofe Vitrok
Jo udriovén v satdikdéch pfevd¥nou Xdat baha,

Na zdvir jeltl n¥kollc pozndmek ke aravndni piloté e
zatdlok skuba¥ngch letadel a modeld. Pitotl mkulwEmch
letadel viidi, 2 pro pfedpisové provedeni patdSky muaf
letadio Hdit ne|en kFdélky a viEkovicou, ale i emdrovkou.
U motorovich modeld neni vibse tfeba v satéXkdch
amdrovkon masahovat a sta¥f Gpink poullf kHidélek
a vikkovky, U velkych vitrofid venikajl n#kdy problénry,
neni-il v zatffce sasshoviino | améroviou a proto mivail
tyte velké madaly ()btl’ifc[ as charakterem sviho lew
alcuteZnim witrofilin) witdinou oviddanou | sm#rovku
anebo miva)l kfidéika mechanicky spfaZena aes smérove
kou tak, ¥e pro urlitou vychylku kfdélek sw vychylf
i smlrovka modelu, Toto posledn! feden! je v posledni
dobl velml populdrnd ¢ u svahovich vitrok{l.

&85 Vsielt modelu

At dowmut Jame me zab¢vall jen modely, kiard {i¥ latf
e mill bychom si tedy n¥co Hcl o tom, jak modety viastnd
do wveduchu doastat, Z4sadn¥ je tfeba sl uviidomit,
£e k tomu, aby model 1eté! (1. viuZival vzilaky venikajlcf-
ho na kKdlech }, mual mfi nutn® uritou dopkednou rychlost
e wito rychlost rou musime pFi veletu zafiatiL :

Nejjlednoduldi! je velet £ ruky, s modelem krétce
popob¥hne a hozenim v potfebném améru a vhlu (vehle—
dem k zaml) ud¥iime modeh: potfebnou rychiost. Takto
a0 dajl startovat na pliklad svahové viitrond, tarmické
vitrond (hlavnd p#i zalbtdvani) nebo | jednoduchs Ekolni
motorové modety. VEidy muaime dbét na to, aby modsl
doatal dostatefnou polfiedn{ rychlost, proto¥e jlnak
oe -velat z ruky nepodn¥ a hroxl podkozeni modaly

na zem. U modeld, které nemajl oviddanou vydkoviu,
je tfeba kromé potfebné rychiostl zajlstit | hozend
ve amiru a Ghlu pfedpokifdaného \etu ( viz obr. &, 4.12)

coi »e dé nacviZit. Zatimco valet x rukty Je u svahovi¥ch
viitroitll vzlatem xcela abvykiym a normélnim, u termsic—
kich viifroi & motorovich modeld je, daioc by sa Hei,
jan vxletam nouzxovym, nahré¥fkoviym. Vziet termickych
vitrofid ma obvykie ! pomoci viéirného lanka
{o tom viz kapitoln 6.) & u motorovich modell se nej-
Eamtljl setkdéviime ae vietem ze zemé, t). veietem viastn{
aillou. U valkych a relativnd $3kveh motorovich modeld

* jo vElet = ruky E¥ko mo2nd a prote se jujich velet podobd

vielu akuteZnych motoroviah latadel

Vehledem k tomy, ¥e viet viltrofil jo detaling rosebrén
v kapitale 6. bio pomlicky, samifme se rynl hievnd
na vziet motorovich modall viasini silou rosjezdem
po siartcvacl drdse, Na obr, €. 4.13 Jezndzornén veiet

. modelu vietn# diagramil vychyiek Hdicich prvkl. Modal

se rog)i¥dl z bodu 1 s motoream b¥dlcim na piné otk¥icy
o postupnd ziskévi rychlost. Pokud e v tito €=l tfaba
korigovat amiir modelu, provild( se to am#irovkou, ale mom
del musl fiZ mRt urfitou rychiost, aby na améroves monl
vEniknout potfebny wvellak. PF maldé rychlosti lhned
po rospesdu x klida je smfrovika naprosto ned¥innd
a pomocl mike Jedind oviddané p&dové kola (u tikolo-
wha podvozku) nebo ostruhové kole {u dvoukolového
podvosky ), (Obrések &. 4.13 je na néaledujic! strans,)

Jakmile mode) ziakéd rychlosl potfebnou pro ,,oflepens™
od zem¥, za¥neme postupn¥ pAtahovat vikovicu {oblast
mezi body 2 & 3 na abw. &, 4.13 }, a¥ se za¥ne zdvihal ms
modelu. To md¥e nastat ovien aZ tehdy, jede-ll mode!
dostata¥nridl rychle, aby na vilikovee mohl vznlknout
potfebny vztlak Ha¥nl modelu ocas smrem k zeml.
¥V okamiiku, kiy se model adlepf od cemd, jo tfoba parnfe
kud povolll natafend viikeviky, aby model ,nevystfeil)’
pHlld atrm¥é vzhiru, ale stoupal phynule a pimoXate.
PFirndFfeny dhal stoupdnl se obvykis nevyjadiuje ve stup-
nich, ale tormuiuje as tak, e no drdse 100m by model

'miil domdhnout viEku ssl 15m (co? odpovidé dGhiu

cca 8,3%. PHIE prudicé stoupén! po valelu plasobi
neplirozenym dajmem steind jako pFIiE mal$ dhel stou-
pinl, kde navic hroz{ nebesped| ho dotyku se seml
pH nenaddlam poryvu viktru,

Na obr, £. 4,13 je sn&zornin viist modelu opatfendno
tHkolovym podvozkem, kter§ je u motorovyeh RC madeifl
nejobrykiejff. O gwometril tohota podvosku Jsme ss |i
zminill v prvnim Elale Leteckych modeld a xde bychom
chi$ll jen rdfraznit, ¥= hlavni podvozek nesml bt uml—
stn piLE daleko ca w¥iltém modelu, Jeall dotiF hlavnl
podvozek pFE veadu, ja tfeba pro gdviisni nosu modelu
pHll velké nataen! voEkovky a po odiepent ae jen t¥¥ko
dé zabrinit ,raketovému™ startu models. Dalkl Zastou
chybou tHkolového podvosku ja pKliE vyeoké pHdowve
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kolo a t{fm nulovy &l dokonce kiadn¢ Ghel postoje modelu,
Tato 2dvada pH vlelu modalu nevadl, ale projevuje se
vwlml nepfiznhaé pf piabini, kdy modal ,dilcy® vysoickmu
pHdovému kotu dokéEs providist jen pH troahu syahle}sim
pFisidnl péria pPekrésmjch skokll, které se ani pA seba-—
lepli plicté21 nedajl zastavit.

Velat modedu s dvoukolovym podvozkem mid pankkud
odliiny charakter. Modal pHl rozlezdu pomdrn¥ brro
edvihrm plmobenim valioka na vilkovee noa a ziakfvd
déls rychiost. Po dosa¥enf rychiosti vhednd k odlepenl
sla¥l [en nepatrméd pMadeni vikoviou, model se hladce
odiep! a zaujme potfebny Ghel stoupdni. Nebezpa&i
Lokeloviho® startu u modelll a dvoukolovin podvozken
nehroz{ a obecnlé s phisdem na plynulost a elegancl
startt je dvoukolovy podvomeic virhodni| nef tHkolovy.
RovneE pro dvoukolovy podvozek plall urdité konstruk®-—
nd xdmady, z nlchi upororfujeme zeiména na nutnost
meumiafovat kola pH1l¥ daleko pied téX1KEt#m,

4.8. PFiatdnf modelm

PHatinl, jako¥fio zfwvir letu, mi4 =zejiniit pitvedenl
modelu zpdt na zem pokud moZno bez polkozenl, Z poa
mikend vysokd rychiost normdiniho ledu jw ifebs pro  pf-~
sténf rychlost co nefvice snlZka  drdhu leba pHzplecblt
tak, aby pfli styku ss zem( nadoilo ik valkému nérazu.
Plstinl jermickych a svahovich viitrohl Je wWinowiine
pozomost v kapitolich 6, a 7. této pomlckya proto
»a v této Zdati budema v¥novat plfiatinl motorovéch
modell, iteré e zndaz ne na obr. &. 4.14.

K tomu, aby se modal pFlpravil na pfisidnl, io znamend,
aby ani#l] rychlost letu a saujal = snér s ohledem
na mnir pfintdvacl drdhy, sloudl tzv. pAbilZenf na pRetd-
nl, Model totc pAblifeni zahajuje prilets
(jak pFisténi, tak vsiet ae vidy zésadn¥ provddBjl
protl viitu!) v nepiilE veiké vWice. Provede potom

m proti vikbru |

obdelinflkov?® .‘kiuh & v Jeho zd&viiru jif -8 niské rychlost
& nizkdml oli¥kami motoru zahiji sestup k viastnimu
pHaténl. Pro pAsténi je sice potfeba rychlost co nejnkEs,
ale mupfi to byt stdle rychiost bezpetnd, nehrozicl pddem
modelu do vivrtky. V badll 1 (obr. 2. 4.14) mus( 12 model
letit v tzv. nataZendn stavu t{. a pornd wvalicym dhlem
nébfhu kidis {nfeké rychiost - nuiny velky nébih
kMdla )} a zdmahy kfddlky pro vyrovndni ndklond mus(
byt v tichito mistech providiny veiml opatrn®, protofe
phi vEtiilch wWahwikdch k¥idélak by mohio dofit k vyvoldni
pihdu do . Prolo odbornicl Eul{ Hdit smnic
lotu modelu tSané pfed pfstinim radijl smirovkou.
NalZen! modela md bt tak velkd, mby se pli pFistdnf

_(bod 3) model datkl zem¥ nejprve hlavnim pedvozksm

a Seprve potom pH kolem. Jakmile madel |i¥ dojrEaf,
pFfestdvd bl Hzenl amiru amérovkou GXinné a Je proto
vhodmd, aby p¥{daové kolo bylo spfafanc se smrovicou.

PRetin modsu » dvoukolovim podvozkem Je pondkud
obtf2 n8{i{, protoifs k pHsténl musl dojit pH skuteXnd minl-
méinl ryehlostl, aby sa tim zabrdnila pfipadnému odsko-
Canl models daného tim, Ze pH vyiilli rychlosti po &
padvosku se ockamiité ocos modelu patai na zem, i
we tm dhel ndbéhu kfdia B model apdt velétme, Aby so
zabrinlic tomuto nefddousimu jevu, je Mutné, nby model
piistéval na tii body tc znamend, aby soufasnd s dotyken
hlavniho podvozku se dotkio | ostruhové kolo, Toto piistd
ni je noproato b#Ené u noméinich latadel, nia U modaeks
se providl obHEn€jl ze/ména proby, Xe pllot model
as obvykie bo)i anfZit rychliost na droved potfebnou
pro , tHbodowé™ piflatini.

P pfiatint hraje velmi v¥raznou roil oviddani otf ek
motoru. JI¥ ve fAzl sasmtupu k misb piistind je tfeba
nastavit takové oldZky motoru, aby model plyrule a ni-
kolty strm# klesal k mistu pFistdnl. Zpravidia jeou oldtky
pro tanta sestup ponfkud vvilidi neX obiZky mintmsing,
cok je ddno i{m, ¥e model letic! s velkym Ghiem nibShu

18 IRy
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kfidla md 2s foholo stevu daleko vy S “e ey
rmicky odpor & motor musi tedy viiv Wwhoto  odporg
atimitnovel, Vebtkerd zdsahy do oviddsrd motore mus!
L provédény veim clthive s plymude, aby ng sestupnd
dréze models nevznikly nedddoucs viny, Pokad plstivie
me mimo plistévact dribu do vwaoké trdvy nebo findha
nerevndho lerdnu, jo wWhodndifl sagtavit motor Upind
HE pred dotvkem modeld se zoml. Za normdinich skainosti
pHstAvéni na upravenou pietévac! dréhu oe obvyikie
wotor vypind s po skon¥enédmdojerdu. Z4ssdnd reni
vhodné motor dmysing zastavit jeStd pfed wahdjenim
sestupu, protoie Hm se pligravujeme o mo¥nost Koreke!
drdhy nespravndm odhndu vyEky & veddte nosts petfebiné
kK sestupu. Model se zostavenym motorem se take v SE~—
stupném letuchovd finak a nenf moiné si dovelit taic veiks
nataZent jake s b Zicim molorem,

Ne 28vBr op8t strulrd porovnini dvoukaiouvens a e
Kolowdho podveziu s ohiledem na pfisténi. DE se konstaw
fovat, Ze tHiolow?d podvezek je pro pHst&nl mnohem
begpelndidi zefmdéna proto, e & nim lze zviddnout
i piistant oft ponBhud wwiii rychiostt pit vitendrn poitast
o navie nehrozi u  FHkelovéno podvozka nebazped]
pReklopeni modein ,,ra nos'' a poshozenf vitale pfl  piie
BEVAN do trévy nerovného terénu,

Nékteréd Ikoaini modely nebo mald mogely pro zévon
kolem pytond nesisji Snsto $4dny podvozek, wzidtajl 2 row
ky o pFistdvall . ne bRocho™. Plali zde obecnd tyte ¥
whandy jako pro pfistdni modeld s podvozken a je velmi
dlilefité, aby tyio modely skited prist&iy p¥ eo nejraf sl
ryehlosti, nobol bez podvoziu e frup pFme vystaven
eéraziim apojenym o p¥istdrim,

% % Pliotd#% Jednodunhyeh Intovych
obrath

Nynt 8l probereme n¥kierd dalll sdkladni letoveé
curaty, bex nichf ge v MIndm ($4nf & RC modelem
e jdems,

4. 7.1, Ostrd zatdfka o 1BG®

Na obrézku £. 4. 15 je endzarning osird zatédka o 1805
provedens v kongtanind letové vwWace. 2 pfipvjenyeh priia
ikl vWohyiek j» zReimé, %o zatiZka je provedens
typicky modeldfasRy”, to rnamend jen s pousitim kfiddiek
o vyEkovky {efipadnd jen smdrovky a vwikovky - na
zdznamy Shrkovand . Model o & piméhe vodorowného
let: o bodu 1 kFidélky {nebo am@rovkon) neklengn tak,
Fe kiidia jacu Em@F kolmo k zemi s pstom v bodu 2
je prileZena v¥Ekovke zajiitujict provedeni poiadovaniw
ho obloukuy zald¥ky, v jehod Z4v¥ru je potom mode!
opét kiidéiky (nevo amirovkou) srovnén do vodorovinge
ho teda. (Obr. £, 4, 15 Jo na néstedujict strané.)

Pokud nasadime v dvodu zat&dky pFitif maly néklon,
pflaZeni vyikovikou 2plisch iet modelu po Sroubovicovd
vzeatipnd dréze; neopak pYetolend modeli v dvodni
fhzt mé 2o ndstedek pairou seshipnou Aréhu - Co¥ miie
hyt 37 maié 2aKladn vyEce nebezpelns.

4.7.2. Lel ny zé&dasech

Difve rebo pozxd€j me zadinmBe! pitot oamdil ¥ poku—
a0m o let ns z&dech. Nejjedroduiiim plechodem = nore
matni potohy do letn ra zddech e plikviaut, U modeld besw
oviddangoh kfidélek pak plitpFfemet. DHve neZ pitot zadne
pokusy o iel ne 24dech provéd®t, musi si avédomit

Yy 19
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akuta¥néhn letadla nemusi pfi letu na 24dech zabyvat,

Z pohledu plicia=nodeld¥a se pH lett no zddech
nemiinl reakce modelu na rdsohy kHdéiek, ale vyikovka
pliaohi cbricenk t|. pH potlaZen! neleti model mm&rem
dold (vzhledem k zemi), ale emErem nahoru a atejnd
PA nataien{ vyikovky neletl model nakoru,-sle dolfi
Sm¥rovka plisob! rovnéi opané a Zastc bvé domt
diouho, ned el plict tyto skuteZnosil dokdfe zafixovat
do podvildom( w FidIt tak, eby na uvedans emény funkce
kormidel nemusel pH leta na zédech myslet. V lebu
na zddech. se dé pochopiteln® | zothlel, df se z né
naskipovat do akrobatick$eh nbmtﬁ. ale pllot musl mit
vypéstovany urfité , aby Hzenl v lelu na z&dech
bylo ste)n@ bezpelné, lako let v norméinf poloes,

4.7.3. Pfakrut

Piekrut je nejjednoduss{ cbrat umo2#ufici vt
lstovou hladinu. Z obr. & 4.16 je zieimé, ¥» pKtafenlim
vyikoviky provede model polovinu plemets a v badé 2
navdfe pihykrut, kterym se model dostane oplt do nor—
mélntho latu, Viika lets modeiu ae tim zm¥ni o hodnotu
danou prim¥rem plipfemetn, To se dé vyu¥lt naph.
pH southinim 16tn(, kdy ¢ Jednoha obratu ( nap¥. pfemetu )
Je theba p¥ejit {p¥fl opaZmim priletu} do evislé cemy,
kwrou je nutné endft ponékud vole, re® [ zmindné
plematy. Polomlr plipfemetu miZe byt Hbovelny — pakud
pochopitelnd md model dostatednd +v¥konmfy motor.
PFL pHlk valkém polom#tu pllpfemei: {nebo obecnd
s méle vikonnmym motorem ) je rychlost madelu v bodé 2
pomdrnE mald & v plivikrutu pak obvykie model pads.

£.7.4. Zvrat

Zvrat Je veiml podobny plekrutu {model Viastn®
drébu plekrutu Ietl v opaZném amdru} a sloull naopak
ke anadnému sniXenl( letové htadiny, Z vodorovndho lebs
model provede pliviikrut do letu na zddech a nésledujicim

méinfho letu. Je z¥ejm#, ¥e zivrat je tfeba rahdiit v doata-
leZné viiice nad zeml, aby se nSsledulicl plipfemet
do zvolenéd wWiky ,veial”. Stejné Jaka pFekrut pouZfvd
se zvrat pil soutdEnim I€t4nf ne|taatijl v podob¥ znfzor-
ndné na obr, &, 4.17 a nazvané ,scutdEnl” zvrat Pomoc(
lakic provedendého obratu se model snadno doatane
na pivodni drénu (pochopiteln® v opafném smiru)
a mé moinoat se na nl ,usadit’” pfed gahdjenim acutli#a
ninc obratu. Mozl modelé¥l pouZivall pro tentc el
plekrut, ale ten je avidentn® nevyhodng, protofs model
musi po jaho proveden! teprve sni¥ovet vyl a na po -
thebnou dréhu me dostane mnohem pozdSjl, Snadno al ter-.
to mén¥ vyhodny zplaob predsiavita tak, Jake by model
let¥l po dréze zvratu (obr. &, 4.17) obrécend, t). od bodu
5k bodu 1.

4.7.5. Jednoduchy aouwvrat

Nu obr. ¥.4.18 }» rndzornin jednoduchy souvrat,
hraniéfcf §iZ téméF se souvratovou zatffkou. Jaky je mezi
nlmi rozdil? V souvratz musi mSdel latét malou rychloat
a promér by namél byt VEtE[ ned 3 rozplt kidla. Je~il
prumdr souvrata vtil, co? je vtiinou pH vyksl rychlosti
mogdelu, jde ¢ acuvratovou zatf&iku.

Nynl k pilotd31 tohoto jednoduchéhoc obrati, kiery
se ale pfen svou |adnoduchost df velice anadne ckazlt.
Z vodorovriého plimého let: pfejde mode] Etvripfametem
do vzestupndho let: kolmo vehlru a za bodem 2 snlF
otdy motoru. M¥ v této 14z je tFeba nasadit vchylku
sm¥ravicy, proto¥e model mus! mit [edth wrXitou rychiost
a smirovka musf bt proudem wvrduchu ofukovéna,
aby miéla dostate¥nou ¥innost. Plscbenim sméroviy
model raZne vyboZovat (motor stéle b¥E( jan na aniZend
othiky — aml SO% vykonu) aZ do bodu 4, kdy je trup
modelu jiZ tém¥¥ vodorovné. V tomto bod& |e theba apind
ani¥i otd¥ky motoru na nastaverny volnobéh a se stéle
vychylenou smérovkou ponechat modal, aby dokon¥ll
scuvrat setrvaénoati a¥ do bodu 8, kde zvolna zatneme
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vracet smé¥rovku do neutrdin( polohry. Pokud pllot vréH
amdcrovitu do neutréh: rychle, projevi sa to nefédouclm
zakyvdnim ocasu modelu v sestupném letu. Obrat ag po-
tom ukon&l vybrénim LtvrtpFemetem do vodorovného letu,

Kritlck¥m bodem souvratu |e prédvé jeho vrcholovd
tdat, kde model musi mit sprévnou rychliost umo¥Xajict
bespeiné pletoleni kolem avislé osy modelu. PH pHIiK
vysoké rychlosti vznikne misto souvratu nedédand soua
vratové zatéZka, pfi pHNE nfzké rychlostl naopak hrozi
pfepadnul modeh: pfas z&da (nebo naopak plepadnutf
dopi¥edu } a madel neprovede scuvrat viibec.

Rada pilotl v pribéhu souvratu krétkym pliddnim
otdlek motoru ofukuje sm¥rovku a zvyduje tak |e)f
afinnost, ale toto Feden( je Jen Felenim nouzovym tehdy,
jo=ll rychloat modelu pro souvrat pHlid nizk4. Navic kr&t—

ké zésahy motorem zhor¥ujl ptynutost a ladnost celého
obratu.

5.

PILOTAZ
AKROBATICKYCH
OBRATU

{Obrdziky k této 5. kapltole jsou v samoateind pHloze
za zdloZkou. )

Létdnl & modely Hzenymi vicepoveiovymi RC soupra=-
vami p¥ivede postupné keZdého k pokusim o provedent
nejriznd)iich obrati. A tak, Jak pamtupné ziskévd cvik
a zkudenoati, zaZne se Zaeto zalimat | 0 soutiéZe akro-
batlckychmodelfLV pFfedchoz( kapltole jame uvedli nékte—
ré z hlavnich zdsad pllotdZe modelu Ffzeného réddiem
a tato kaphtola je uréena JiZ tdm pokrodilej#in a skulenéj-
Sim a je zamélena ns popis a nécvik pllotd3e akrobatic—
kych obratd,

Soutéie aekrobetickych motorovych modelll jeou
v C2SR rozddleny do iH kategorll a jaou oznaleny
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RC~-M1, RC=-M2 a I'3A. I'rvni dv@ kalegorie se 1élaji
podte pravidil CS5R a soutérni sestavy obratu json
méné sloZié ne’ u tret katogorie (1M3A ), klera s 14L4
podle mezinarodnich pravidel IFAL Detailni informace
o zplsobalét ini a Bouté zich zisk 3 kazdy 23jemee snadno
v modeldrském klubu Svazarmu, kde mize vatSinou
ziskat i prislugné pravidla CSSR nebo 1FA).

Mriohem ohbti7n€ji 2iskéva zalinajici ,,RC akrobat”
mformace o spOscbu pilotize akrubatickych mode!lt
resp. o Zpisobu provédén jednotlivych akrobatickych
abrati a prolo jame zafacili do télo pomicky delailni
PCPiSy akrobatickych obratd IFAI vEctnd jednoduchyeh
grafi znézorfujicich vyehylky kiidélek, kormidel a neas—
taveni motore v priib&hu obratu. Jo zenla 7z& jmé a pocho-
pitelné, #¢ grafy nejsou a ncmohou byt absolutni (kazdy
model g& toli? chovda pondkud odliSns a potfebuje
k provedeni obratu ,své" vychylky), ale dédvaji uriky
navod, jak ktery obrat zkoude! a nacvidoval. ZkuZeni
piloti norméinich akrobatickychletadel se mo?nA nad nék—
terymi grafy s ddivem pozastavi, ale miFeme je ujistit ,
fe popmané rpilotd3 vyhowije po¥adavkim, kterd jsou
na pravedeni souté Znich obratl kladerry,

Chovani modelu s& zrnainé odlisuje od chovéni sku -~
teéného letadia zejména s ohleden na nepom&rné mensi
hmotnosl mcdrtu  pFi rychlostech, které jBou naapak
témEF atejné, jake u norméiniho letadla. Soudasny Zpitkor
vy model kategorie FAA 16t4 pFi hmolnosli kotem & kg
rychlosti pfes 200km/hoc. a vzhled akrobatickveh
abratl, kiere provAdi, pripoming akrobacii stihacich
leladel. U Fady obratfl lze také dlouho diskutovat o vice
i méné vhodném samyslu vychylek, o jejich gralicky
zZndzorné&ndé Casové souslednosti atd., ale to Je déno tim,
7e kaidy zkuieny RC pilot zigkal ¢i ziakéval své
zkufenosti na urfitdm typu models. Ostaind 1€m nej-
zkuBen®j&im pilotim nejsou ddle uvedené papisy uréeny
& jsme pfesvédieni, 7r méné zkufenym modelédFim=pila-
tim budou dobrym voditkem pro ziskéni hohatych  viast—
nich zkufenasti.

Dfive neZ pfikrolime k popisu jednollivich obratd
je¥t® nékotik obecnych informaci. Dobry soutéZni pilot
musi umét nejen zviddnout piloth: viastnino obratu,
ale musi také umét obrat umistil do pfedepsaného letovéhe
prostoru. Praxe ukazuje, e mnozi relativnd zkufeni
piloti, ktefi ,,doma za humny" dokd7ou bravurné predvést
jakykoliv obrat, se dostanou do znafnych potiZi,, maji-li
tenty? obrat zaletét na predem urdeném misté. Je to po—
chopitelnd zéleZitosl nesprévné orientovaného tréninku
a proto povaZujeme za nuiré osvétlit, jak je letavy pros—
tor pro soutdéZe FAl {i souté’e podle pravidel CSSR)
definovdn. Ne obr. &. 5,0 je letovy proator achematicky
zndzorrén jako wvnilfni prostor Xtyisténného [ehlanu
omezeného rovinou letist€, rovinami A a R (kieré jaou
k 8ob& navzdjem a k ploSe letidtd kolmé) a jakousi
wZasreSujici” rovinou C, kter& s rovinou letidtd avird
uhel 60% Pitot aloji ve vrchoiném progioru tohoto myEle~
ného jehlanu, jeho? viastni vrchol lezi phibliZné na C&¥e,
kde sedi bodovy rozhod& a osa jehlanu jo kolmé na jiz
zmin&nou Z&ru badovych rozhod&ich. VEechny abraly,
které pilot prov&di, musi byt umisatd ny uvnité tohota jehlanu
a 8 oblcdem na to muai pilol zvolit vhodnou velikosi
obratf a takovy odstup, aby tuto pedminku spinll. )

Daldi adleitou podminkou dobréha hodnaceni obratd
jsou pFimé vodorovné Gseky letu pied zahdjenim a po u—
konfeni ka?dénho obratu. Tento vodorovny  nédsiup
do obrabi resp. vylel 2 ndj by u soudasnych bE¥nych
model?l F3A nem&l byt kratif nez 40 a3 60 m a pilot,
kitery tito podminku nebude dodriovat, se bude muset
smifit 5 niz&im hodnocenim obrath, Dalii podrobnosti
o 2plsobu létdni na Boutdé¥ich jsou uvedeny piimo
v pravidlech FA], ve kterych je i ndvod pro bodové roz~
hod&i -~ coZ je pfinosem i pro pilota, nebofl se dozvi,
jakym zplisobem a na zdkiad® |Jakych kritérif je sou-—
t&Zni let hodnocen.

5.2, Popis pilatdZfe akrobalickych
obratd sestavy FAl vietnd gra-
fickédho zndsornéni vychylek

Jednollivé obraty jsou podévény postupné ad judno-
dngdich ko aloritéjR{m podle nasladujiciho seznamu:

—

P'Eimy tet na zadech

L Dvohity pre-krut .

. Dvojity nrekrul obrécend

. Vyvrtka

. Vyvrika rvs z&dech

- Normélni premety

. Normdlni premety obracensd

. Obracens premety

. Obracené pfumely obracoend
1O, Normdlni premet & vyKreutom

11, Cvercovy premet s pllvikrutem
12, Vodurovnd usma

L3. Svisléd cama

14. Kubansk& oama

5. Kubdnskd osma obrécené

L6, Svinl4d oama s pllvykruty

17. &hvercovéd vodorevnd oama

18. TH vykruty

19. Pomaly vwkrut

20, Stoupayvy vykrul

21. Klesavy wWkrul

22. Stfidavé wkruty

23, Ctyfbodowy vykrut

24, St¥idavy bodovy vvkerut

25. Osmibodowvy vykrut

26, Stidavy .kopany” vykrul
27. Stridavy noZowy (et
28. Cylindr

29, Cylindr abrdcene
30. Kobra vwkrut

31. Trojuhelrikovy premet s vwkrutem
32. Pismeno M

33. Pismena M se Etyrvykruty

34. Pimmena M s pitvykruty

v

SOOI W

{Presn& v lomtéE poiadi jsou sestaveny obrdzky v pFilo-
ze.)

5.1.1. PfFimy let na zé&dech {(Obr. . 5, 1)

a) Popis obratu podle pravidel FAL

Pllvykrutem prejde model do pfimého vodorovného
letu na zddech trvajicihe nejméné 4 sekundy, potom
pllvykrutem p¥eide zpét do pimého vodorovného letu,
itvykruty mohou byt v libovainém smyslu.

Snizeni hodaoceni:

1. Phivvkrut neni praveden vadorovné.

2, Lei na zddech neni pFimy a vodorovny.

3. Mé&ni amér v pribdhu plitvykruiu a letu na zddech,

4. Letna zAadech trvd mén& nez 3 nebe wvice ne? 5 sekund,

b) Provedeni obratu;

Obrat je moZno zaéadit do nestavy jak proti vétru (véta
&inou), tak po v&tru. Je dlle 3ité, aby ae madel pfi prové—
d&ni pllvykrutd ,,neprosedi™ a proto je u n&kteryeh modeld
vhodné téen& pfed pltvykrutem krétce natdhnout (u dru—
hého pllvykrutu pochopileln® naopak pottaZit). Pllvike
ruty je mozné volit vievo nebe vpravo {zdleZ{ to na zvyku
pilota ), rychlost otfdeni v pltvykrutech by nemdla byt
ani pfili5 vysokd (hrozi nebezpeli pietodeni), ani pilis
nizké (p¥i normélnim otdleni by bylo tfeba zapolit
i amérovku. ) Nelétat zbyte&né nizko!

¢ ) Kritické body:

Po provedeni prvniho pllvykrutu je tfeba sprévnd
odhadnout potladeni vyikkovky v letu na zddech tak,
aby model letél stdle vodorovng a nemél anahu atoupat
nebo klesat. Piipadnou chybu je tfeba ,.zacetufoval"
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pozveolnym zésahem vydkovkou, nikollv prudkym pohy-—
bem zietelnd rozpoznatelnym podle zhoupnut modelu.

5.1.2. Dvality ptekrut (Obr.&. 5%.2)
a) Popis obratu podie pravidel FAR

Mcdel pfilaZenim provede pilku normdinino piremety,
provede pllvykrut do norméini polohy, leti nFimo a vadox
rovnd aai jednu mekundu, provede pllku obrdceného
tetu,

SniZzenl hodnocenl:

1. Pélpfemety se odchyluji vpravo nebo vievo,

2, Pllvykruty nenésleduji ihned po plilpfemetu.

3. Polvykruty se odchylull vievo nebo vpravo.

4. Model aetrvavé vice neZ Jednu aekundu pred obréce-
nym pfemeiem.

5. Phlpiemety nejsou ve stejné vy3ice.

b) Provedeni obratu:

Obrat se cobvykle 1&t4 proti vétru a v takové vzdé—
lanosti od bodovych rozhod¥Zich, aby horni Lé&sl
obrat: nebyla mimo letovy prostor, 60°% Polomér obou
pllpfemetd musi byt ste|ny a délka hornfho rovného
Gseku obrat: by méla byt rovna priméru pllpfemetu.
Oba pllvykruty mohou b v libovolném emyslu, radéfi
rychielli. Jsou=li p&katy pHliZ pomalé, je tieba
dojelich provedeni zapojit i mmErovieu, U modeld, které se
v sestuprych Eéamtech pHliE ,.neroczbiha)i*’, Y. vétdinou
u modell = Huatym profilam, neni tfeba v pribEhu abratu
manipulovat 8 motorem, PE zahéjeni obratu je tfeba zvollt
takavy polomér prvniho plipfemetu, aby v jeho hornf
Zéati m3) model |e3t¥ dostateZnou rychlast k bezpeZnému
provedeni pllvykruta.

c) Kritické body:

PH zahéjeni obratu musi byt kfidla vodorovn$, jlnak
je cely obrat naklondn {vétsinou améremk pilotovi) o hor-
nf E&at obratu e dostane mimo letovy prostar. Plhwkruty
musf byt provedeny ihned po plipfemetech a radéji s nimi
zakit thmndé piwd ukonfenim pllpfemetz neZ pHipustit
prodievu a vt¥inou ne¥édoucl zhoupnutf modehi,

5.1.3. Dvojity prekrut obrédcend (Obr.¥.5.3)
a) Popis obratu podie pravidel FAIL

Potlaenim provede model plilku obréceného p¥emetu
néaledovaného bezprostiednd pitvykrutem a pFibliznd
jednosekundovou vydri(, ddle navé¥e plilkou norméiniha
pfemetu nésledovaného bezprostfednd pllvykrutem
do vodorovného letu,

Sni2en{ hodnoceni:

1. M&ni smér v pribdhu plipfemetu a pllvykritu,

2. Pllvykruty nendsledu]l ihned po plilpfemetech,

3. Model setrvd ve vydrZi déle neZ 1 eekundu pfed nor-~
mé&lnim pulpfemetam,

4, Pllpfemety nejsou ve stejné vyice.

b) Proveden{ cbratu:

Na rozdil od norméinihc dvejitého pFfekrutu se tento
abrat obvykle zahajuje po wétru, vzddlenost od bodo-
vych rozhod&ich opdt takovd, aby horni &ést ohrati
nebyla mimo letovy prostor, O rozmidrech obratu plati
toté2 jake u norméinihe @vojitého prekrutu o z obr, &. 5.3
Je dobfe patrné, Z& horni a dolni Edat obratu spolu s E4r—
kovan® naoznafenymi primdry obou plipfemetd tvoFi
ZtyFi mtrany Ctverce. Pied zahéjenim obraba |e tieba
sniZil rychlostmodeluubrdnim otdek motoru, ale pro prvni
pllvykrut by m#l jiZ motor apét bd¥et napino, aby plilpre—
mei mohl byt proveden ve stejné wvelikosti jako pryni
o s urfitou rezervou rychloatl pro druhy pitvykrut, Pli=
vykruty mohou byt op¥t v libovolném smysla, radéji rych-
lejii a hlavn® ihned za pllpfemety. PFi zahdjenl obratu
le (feba zvolit sprévny polomér pilpfemetu — nesmi

_ byt p¥#li¥ velky, aby spodni ¥det obratu nebyla pFilid
nfzko a hlavnd, aby druhy pllpfemet mohl byt stejnd
vellky. U modeld s nep¥liE vykormrym motarem Je vhodné
volit prvnf pllpFemet radd)i mensi.

¢) Kritické bady:

Téand pred zahéjanim druhého plipfemetu na obr. £,5.3
bod 5 musi byt kifdla modelu vodorovnd, jinak hrozi
opét ndklon obrat (zpravidla smErem k pilatovi } a model
zcela zdkonitd neskonéi obrat v misté, kde byl zahéjen.
2a druhgm pilvykrutem (bod 7} hrozi zhoupruti modelu
viivem nedoatate¥né rychlosti po provedeni pulvykruha.

5.1. 4, Vyvrika (3 otéfky) (Obr. &.5.4)

a) Popis obratu podie pravidel FAL

Model zaujme smér, snizi vykon moloru a |e dr¥en
s nosemmirn® vzhiru, pokud nespadne po kiidle vyvriky.
Model provede t¥i ot&&ky vyvrtky a vyrovné do stejného
sm&ru, ale v riizné vyice.

SniZeni hodnoceni;

1. PH zahdjeni obratu neleti model vodorovné.

2. Neud¥élé tri othiky. Ménd neZ dvi& nebo vice nei Etyti
znamenaji nulu za cely obrat.

3, Neskondi obrat ve ate/ném améru.

4. KFdla ne{sou vodorovn® v priab&hu vybirdni.

5. Za sestupnau apiriiu se obrat hodnot{ nulou.

b) Provedeni abratu:

Vinrike se provadi zAsadnd proti vétru z voderovného
lets pH co nejni¥¥i rychlosti, protofe jedin® za takovych
podminek miZe dojit k tzv. pFetaZen! modelu a padu
do vivrtky. Motor mus{ byt staZen na miniméinl ot&éky
v dostateiném predstinu pred zahdlenim obratu a vys-
kovikou je model postupnd natahavén{nesm( ale stoupatl}
a moulasn® udriovdn v pfimém letu opatrnymi zédmahy
KFdélek a% do okam¥iku, kdy |iZ za&iné hrozit samovalny
péd modelu po k¥dle.V tomto okamZlku {obr, &, 5.4 bod 3)
prudce vychylime sm&rovku (vievo nebo vpravo = zéleZ{
na tom, na Kterou stranu model d&1d vyvrtku ochotrdii
a souZasnd naplna dotdhnema vyikovku., Smérovka
zplsobl zatoZen( modelu a viivem pvetaZeni vydkovkou
dojde na kKdle uvwnitF zatd&ky k odirien{ proudnic
difve nef na kiHdle vnéiEim a model spadne po wvnitinim
kifdle do vyvrtky, V pribdhu vyvriky musl byt obd
kormidia drZena v krajnich polohdch a jelich prostym
uvoindnim do neutrdln{ polohy model z vyvrtky vypadne
do stfemhlavého letu a vydkovkou je pak pFlveden
op&t do wvodorovného letu. V pribdhu viastni vyvriky
nenl model ve skutenoali Hzen a je tFeba empiricicy
zlistit bod, ve kterém jeftds pred dokonZenim tfet otdEicy
vyvrtky je tfeba kormidla uvolnit, aby model vypadl
ve smiru, ve kterém vyvrtku zalal. Pokud mé& model
HEX{3t8 ne pilIX vpFedu o mé dostata¥nd velké vychylky
kormidel, musi do vyvriticy apadnout Jen zdsahem kormi-
del, Nejsou-li tyto podm(nky spinény a navic dochizi=li
k pokusu o vyvrtku pri pFilid velké dopfedné rychlomti
modelu vzhledem k witru, spadne model vétiinou pouze
do spirdly nebo je zésahem kfidélek uveden do Jakéhosl
nambupného vykrutu, ktery se na rozd(l od spirdly mife
vyvrice dost podobat.

¢ } Kritické body:

Viastni prechod do vivrtky le prakticky nemo¥my
p¥t pFili§ velké rychlostl modalu a dotaZen( vydkovky
Zasto plsobi tzv. pfechod ,pfes zéde'”, kierym teprve
model zirati rychlost a piejde do vivrticy. Tento zpusob
pfechodu je viak z¥eteln® razpoznatelny rozhodZimi
& cely obrat mdZe byt hodnocen nuicu.

Druh¥m kritickym mistem je vybran vinrticy do piivod-
niho sméru. Pokud pil zastaveni{ vyvriky dojde k urlité
odchylce, nemdla by byt korigovéna razantnim vychyle-
nim v opaZném amyslu {je veimi dobie patrné!), ale paz=
volnmym srovnénim v sestupném Gmeku mezi body ¢ a 5.

5.1,5. Vyvrtka na zé&dech (Obr. % 5. 5)
a) Popis obratu podle pravidel FAl:

Model zaujme smér, phlvykrutem piejde do letu na zé—
dech a ae sanilenym v¥konem motoru je drien nosem
vzhiiru, pokud nesklouzne po kddle do vyvrtky. Model
pravede tfi ol&Zky vyvrtky, vyrovnd do stejného smru
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(v jiné vyice} a provede pulvykrut do norméini polohy.

SniZeni hodnoceni:

1. Pllvykruty nejsou vodorovnd.

2. Pihvkruty nejsou 180°

3. Kfidla nejsou wvodorovnd& pri
abratu.

4. Za sestupnou spirdlu nula bodi.

5. Nekonli ve stejném .m§ru

6. Neproveda ti otncky' méné ne¥ dve nebo vice ne? StyFi
znamend nuta bodh.

zahédjeni a ukonfeni

b) Provedeni cbratu;

Vyvrika na z&dech a¢ op&t provAdi proti vEiru 2 vo-
dorovného letu na zddech. Pllvykrut pred viasini vyvrt—
kKou & po ni je souldti obratu a musi Eyt proveden
v letovém prosforu Tento pofadavek v praxi znamend,
leihned po pulvykrutu je treba sidhnout molor a postupnd
mivrym  potle&ovénim vySkovky {model je na zédech)
zalil vytrdcet rychlost tak, aby v ckamZiku prechuadu
do vyvrtky byta ¢o nejmi§i Viastni pfechod do wvyvritky
se provddi stejnym zpusobem jako u narmdlni vyvriky
® tim rozdllem, e lIhned pc plném v-ychyl,em smé&rovky
naplno potlaZime vydkovkou. Vychyleni sméroviky vievo
zpUsobi ptechod do pravotodiveé vyvriky, nacpak vwechyi~
ka vpravo prfivede model do levotodivé vyvrtky (tj. proti
smyalu otéfeni hodinovych rulitek). Vybrani vyvriky
do em@ru Be provédd{ opdt pouze uvedenim kormidel
do neoutrédlu. Nedoporuluje se pouZival tzv. kontravy-
chylek kormidel do opaim&ého emyslu, protoZe tento
zésah miZe zpusobit pfechod do opafné vyvrtky resp.
do vyvrtky normélni s opalnym smyslem vtd¥eni. (Toto
doporugen{ platl i pro normdini vyvrtku.) Zév¥re&ny
pilvykrut je op®t souldeti celého obratu a m&l by byt
proveden po vybrdni do pfimého vadorovného letu v leto-
vém prostoru. Pokud pilot tuto zdsadu nedodr#i, mohou
rozhod¥l obrat povaZoval za neuplny a hodnotit jej nulou.

Praktické zhusenoati ukazuji, Ze pokud model neni
achopen pielit do normélni vyvriky nebo do ni prechdzi
jen velmi neochotné&, zpravidla do vyvriky na zAdech
nepire|de také a je bezpodmineén& tfebs pro vyvriky
zvEidit vychylky kormidel, coZz u modernich soutéinich
RC souprav neni problém.

¢} Kritické body:

Kritické body jaou prakticky satejné jako u norméini
vyvritkya je to pfecheod de vyvrtky a jefi vybréni, UJ vwvri-
ky na zddech je navic ponékud obHZn$iE( udriet kidla
modelu vodorovnd péi malé rychiosti tésnd pred precho-
dem « model md tolif v letu na zddech mirné negativni
vzepéti, coZ jeho stabilité prdvE neprlapivé.

5.1.6. Normdini pfemety (Obr. & 5 6)
a) Popis obratu padle pravidel FAL

PfitaZenim provede model tfi navazujici piemety,
viechny by mély byt kruhového tvaru a geometricky
totoZné,

Snizeni hodnoceni:

1. Pfemety nejsou kruhového tvaruy,

2, Premety nejsou geometricky totoiné,

3. K¥#dla nejsau v prib&hu premetl vodorovné.
4. M¥nl smér v prob®hu premets,

b) Provedeni obratu:

Prosty pfemet je jednim, z nejzdkladn&ji(ch obratd,
letd pe proti véiru a sdm ¢ aob& neni obti¥ny. Z obr, £.5. 6
le zfejmé, Ze na provedeni premetu me podili prakticky
pouze vy3kovka a ovidddni motoru (to oviem neni
podminkou). Pro dosaZeni kruhového varu pFemetu
je obvykle tfeba ponékud zmenlit vychyiku vvikovky
v horni a doini Zé&eti pFemetn, protofe pFt konstantni
vychylce by madel vytvéFel jakysi elipticky &i lépe
vejcovity tvar. Na obr. &, 5.6 vievo je schematicky
znézornéna rovina obratu pri pohledu z boku a nejfas—
tjil chyba, které se vétlina pilotd dopousti: naklondni
obratu sm&rem na sebe. Tato chyba je zcela zdkonils,
protoZe pilot se mna¥i model stéle vidét v ptesaném bo.
karysu s v horni Edati obratu pak model nemlzc mit kfidla

ve vodoroavné poloze! Talo chyba se projevi jeSt& wWraze-
n&ji, pokud pilot leti premetl pAliE veliky a pRIi&E blizko
pred sebhau,

Vzhledem k lomu, Ze (entc obrat jako celek tvofi
tIFi opakovan. premety. e vzhledam k jednoduchému
pfemetu nepomérné obtizn€jii, Viechny t¥i pfemety musi
byt totiZ provedeny ve stejné roviné obratu a po stejiné
kruhowé draze, Tento poZadavek atavi temo obrat na je=
den z nejvy33ich stuph’ obtiZnosti (koeficlent obratu
tomu bohuZel neodpovidd), protofe pilot mdé mnoho
meZnosti obrat zkazit.

Pokud pilot muai provAd&l v prab&hu tohoto opaka-
vaneha obratu opravné zdaahy, doporulujc se v dolni
a hornt &Asti obratu upravovat néklon modelu kfidélky
{lim viastn& Ulprnvwe ndklon obratu) a ve svislych &&e—
tech obratu me mi¥e pokoulet o opravu sméravkou,

c) Kritické body:

Kritické body tento trojndsobny obrat viastnd nemé,
ale kaZdé misto obralu Be jim miZe aldl, pakud model
vyboli z pFedepsané roviny m pilot se pokouli juic
chybu korigovat., Optavné zésahy je treba provddét
& citem, protoZe jsou v prib&hu tohoto plynulého obrabu
dob¥e patrné & navic prudké zdsahy motoru mohou
byt pFrifinou upiného pakaZeni obratu, jecu-li amylem
provedeny tak, Ze vzniklou chybu jeitd déte zhorii.

5.1.7.-Naormé&lini

a)

premely obrdcend (Qbr,X%.5 7)
Popis obratu podle pravidel FAL

Model z norméiniha vodorovného letu provede ptlil-
vykrut, setrva asi jednu sekundu v letu na z&dech, prove=
de tfi navazujici norméini premety sm&rem dold, leti
pak asi jedmu sekundu na zadech a pilvykrutem prejde
do normdini polohy, VEechny pfemety by méiy byl kru-
hovéna tvaru a geometricky loleZné.

SniZeni hodnoceni:

1. MEnl emé&r v prib&hu pdlvwkrutu.

2. PFemety nejsou kruhového bvaru.

3, Pfemety nejsou geometricky to1o2né,

4. K¥idla nejsou vodoravn& v prioéhu premeld.
. MZni gm&r v prib¥hu premetd.

b) Provedeni obratu:

Norméini pfemety obrdcené se |étafi po vétru a jsocu
viastn& zrcadlovym obrazem norméinich pfemetd. Viastni
provedeni tfi pFfemeidl se v podataty od piedchoziho
obratu nelidi a plati zde také jiZ uvedené z&sady o dodr~
Zovéni roviny obratu, stejné velikosti viech t¥i ptemetd
a provédéni pFipadnych korekei. Vzhledem k tomu,
e obral se 6tA shora doll, je tFreba zvolil pFfim&fenou
vyEku letu pred zahfjenim obratu a hlavnd nasadit
sprédvny polomér pFemetu, aby model ve vzestupné Zdati
obratu mohl (eldt & urditou rezervou rychlosti — coZ Oa=
tatn& plali | pro pfedchdzejici norméini premety.

Oba pllvykruty jsou souldsti obratu a doporufuje ae
je umistil pfibliZn® na mistech, kde vertikdlni tedny
pfemeiu pratinaji vodorovnou dréhu p¥i néstupu a pfi vy_
letu z obratu. V kaZdém pnpadé mus( byt po prvnim plila
vykrutu a pfFed druhym pilvykrutem krétkd prodlevo
ve vedorovnémletu na z&dech a model by nem&l v proib&ha
putvykrutu a pred nimi &i po nich m&nit vy &ku. Rychlost
otdZeni pulvykrutu neni predepsdna a neni na zdvadu,
isou~li oba pllvykruty ponékud pomalejdi, ale je pak 1épe
zapojli v sm&rovku. Hlavnim argumentem pro pomelejsi
pulwkruty j@ nastaveni menfich vychylek kfidélek{ pokud
ie RC souprava pfepina&ivychylek vybavena } pro vZechw
my druhy pfemetd - enifuje me tim mo¥nost prudkéhe
a nepreasného zasabu pfi korekci ndklonu modelu.

) Kritické bady:

Obrat nemd 32Z4dné vyrazné kritické body, pouze
za prvnim plilvykrutem dochd&zl ndkdy k neFddoucimu
poklesu modelu a déle pak p¥ed druhym pllvykrutem
z letu na zddech dojde Tasto k pokiesu drdhy modelu
v prib&hu druného pllvykrutu tim, Ze pulot v letu na z&-
dech nem#l| dostatefn& potlaieno anebs e vias nezoa-—
pojil de pllvykrutu sméroviu.
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5.1,8. Obrdcené premety {(Obr, ¥ 5 8)

o) Popis obratu podie pravidel FAL

PotlaZenim provddi model tfi navazuiic! obrdcené
pfemety. Viechny premety mdly by mit kruhovy tvar
a mé&ty by byt geometricky totoZné,

Snizeni hednaceni:

1. P¥emety nejsou kruhového tvaru.

2. Pfremety nejscu geometricky totozné.

3. KFidia nejsou vodorovn& v priindhu piemetd.
4. M&ni amér v prib&hu premetd,

b) Provedeni obratu:

Obrdcené pFemety se doporuduji 1éiat po vEiru a u ak-
robatickych modelii, kde zdporné pietiZenl nenf nijak
omezena jako u normélnich letadel, se cbvykle velikosat
obr&cenych premetd nelisi od normélnich., Obrécené
ptemety se l€taji shora doil a hlavni roli hraje potia&eni
vyikovikou, které je opét ve spodni a horn{ Edsti obratu
menii ne¥ v ¥datech svislych. Pied zahéjenim prvniha
pfemetu se doporuluje stéhnout otdEky motoru, ale pred
vzentipnou Z&4asti pFfemetu musl ji¥F opét motor bé&Zet
napino, aby model v horni £4ati obratu neztratil rychlost.
Rowvn## u obrécenych pfemetd je dile2ité 2volit vhodnau
vyiku letu odpovidajici poloméiru pFfemetd, které hodlé
pilot piredviést. Prakticky u vidiech pfemetl plati zdsada,
Ze spedn{ Z4st obratu by nem&la byt niZe neZ 10m a je-li
rovina cobratu pFiRliZnd 50 aZ BOmM od pilota,nemdl
by byt polom&r premetd v¥tii ne¥ 25 a¥ 30m. U bdFnvch
model kategorie F3A = motorem o zdvihovém objemu
10cm by nikdy neméla byt rovina obratu bli¥e ne3 5O m,
protoZe pFi kratdi vzddlenosti se zvi¥tiuje nebezped(
nakioniini celého obratu, horni 43t obratu se doslévd
mimo letovy promtor a jen tE2ko se dé hodnolll kru-
hovitoat obratu. Stejny problém vznikne, zvoli-li piiot
pEili¥ veliky polomdr premetd neumozfiuilci ani  jemu
anirozhod&(mu posoudit, zda model akuteZné 1eti viechny
tfi pfemety po atejné dréze. Slangovd se lakavé premety
nazyvali ,pres celé nebe' a i kdyZ moderni vvkonneé
moroty takovéto obraty dovoluji, nejsou v8tSinou roz.
hord¥imi dobFfe hodnoceny.

<) Kritické body:

Plali zde toté¥ jako u normélnich premetd, 3e kaZdé
nespravnd provedend korekce kruhovitoeli obrats nebo
ndklonu roviny obratu se miZe stdt kritickou a miZe cety
cbrat ,,rozhézet'’.

5.1.9,
a) Popis obratu padie pravidel FAEL

Palvykrutem piejde model doletu no zddech, ve klerém
setrvdvd pFibliznd jednu sekundu a pottadenim provede
tfi ndeledné obrdcené p¥emety, vydr: pfibliZnd jedru
sekurddu a pllvykrut do vodorovného letu. Viechry
pfemety jasou kruhového tvaru a geometricky toto¥né.

Obrécenséd pFemety obrécend
{Obr, & 5.9)

Snizeni hodnoceni:

1. Pfematy nejsou kruhovéno tvaru.

2. PFemety nejsou geometricky totoZné.

3. M&nl smdr v pribéhu piremeti a vykrutl,

3, K¥fdla nejeou vadorovnd v prib¥hu piremetl,

5. VydrZ pted a po pfemetach je deléi neZ 1 asekunda.

b) Provedani obratu:

Obrdcené premely obracend se do sestavy zafazuji
ve smdru proti vétru a plati u nich vEechny zdsady, které
byly ji# popsény u ptedchézejicich druhi pfemeti.
Stejn¥é jako u normélnich pfemetil jsou u iohato obratu
dva pllvykeuty, které by mély byt um{atény symeiricky
vzhledem k ome moum&rnosti obratu. Za prvnim pll-
vykrutem a pied deuhym pllvwkrutem nutnd mual byt
krdtké prodieva v letu na zédech. Umysind zde zdu-
razhujeme krétkd prodieve, protoZe oba  plulvykruty
jaou souldsti obratu a musi tedy byt provedeny v letovém
prostoru ohranifeném dhlem 30°, Ste|n¥ jako u estatnich
premetd neni mo¥né cely premet letd: 8 konstantni
vychylkou vydkavky. V horni a spodni Zdati pfemetu

se musi trachu ,,povolit”, ale nesmi pak dojit k opainému
extrému, kdy pHli¥nym zmenBenim vychylky vyEkavky
v horni a spodni fé&ati obratu doadhneme elipay i vejce
nelczato, Sledovdni kruhovitého tvaru piremetil je pro pi-
lota vidy velmi obi{2né a pomocn(k pilote, ktery je s nim
pH sautdFi na atartaviditi, miZe pilotovi dévat pokyny
k provédén{ pfipadnych nutnych korekci.

¢} Kritické body:

Pfechod pOlvykrutem do letu na zdédech se letl u tow
hoto obratu pomdérnd nizko stejnd jako vylet z obratu
8.druhym pulvvkrutem. Ve srovndni B horizontem nebo
torénem leti%td [sou snadno rozeznatelné i malé odchylky
ve wvyice letu modelu. Je proio tfteba ase soustiedit
na to, aby se model pe prvnim pllvykruta ,neproaed!™
a aby neztraiil v¥¥ku v pribEhu druhého pllvykrutu,

5.1.10. Norméilni premet & vykrulem

. {Obr. &. 5.10)
a) Popis abratu podie pravidel FAL

PfitaZenim provede model pllpremet, v jehoZ horni
¢4nti provede ,kopany vykrut'', srovna model a provede
dalii piilpFemet do vodorovnéha letu.

Snizeni hadnocent:

1. Premet neméa kruhovy kvar.

2. M&ni smér v pribdhu pfemetu.

3. K¥idla nejsau vodorovn® v prabéhu premeha.
4. ., Kepany" vykrui neni o 360°,

5. Vykrut nen{ , kopanym'™ vykrutem.

b) Provederni obratu:

Tento obrat je mo¥né provéd&t proti vitru (Zastdfi)
nebo i po vitru iak, jak to vyhovuje pro zaprizeni do se-
atavy. Zhruba 80% obratu tvofi jednoduchy norméint
premet, jehoZ proveden{ bylo Jif popsénc u apakovanych
premetd a proto me zam@fime predeviim na tzv. kopany
wykrut, ktery je tifeba provést v horn( EZ4stl obratu.
Ji¥ na tomto mist€ je tteba pFredeslat, 2¢ madel c nmotnoati
a rozm¥rech obvyklych u soutdznich modeld F3A nembZe
provédét kapany vykrut stejnym zpUsobem, jako aku-
teZnd akrobatické leladla. Na obr. & 5.10 Je zndzorn¥n
postup pro tzv. odtiateny Kopany vykrut a z vychylek
je zFejmé, Ze v horni Edset obratu se po eniXeni otdlek
motoru na minimum zapojf do obratu obh® kormidia (pind
vichylky) a k#délka (cca 50%) ve atejném smyslu,
jako smérovka. Model na tento zdsah reagule pom&rnd
rychiym, silng sudovitym vvkrutem, kiery muefl byt vybrin
do pivodnihic améru tak, aby proaté model bez viditelnych
oprav pokraZovalv provadEnl norméinihe pfemetu, Pozor:
vykrut nesmi Wt pouhym rychlym vykrutem, spiie se m&
podobat jedné otd¥ce jakémi vvvrtky e vodorovném
sm&ru, béhem které se aie nos modelu neami sklonit
sm¥rem doll. Ponékud dikladnd|l {i kdyZ cpdt ne jed-
noznaénd) je klopny vykrut popsén v obratu 5, 1. 26.

¢ ) Kritické oody:

Nejddleité)iim mistem obratu je presné zastavenl
kopaného vykruta, které vyiaduje velkou praxi a bez
technickych pomiicek na vysila¥i (tzv, naprogramované
vychylky Bpousténé pomoci ilalitka » Easovatem) je vidy
kopany vykrut uritou , sézkou do loterie’” a pokud
se nedoti&l anebo naopak pretod(, je pokratovéni v pfe~
metu mo¥né jen po drastickych upravéch dréhy modelu,
co¥ znamensd znalné sniZen! nodnocent.

5.1,11. &ivercovy pfemet m pllvykruty

a) Popis abratu podie pravidel FAL (Obr. 2. 5.11)

PritaZenim provede model Etvercovy norméini premet,
v jehoZ ka¥dé strand provede pulvykrut.

SniZenl hodnoceni:

1. PFemet neni Etvercovy.

2. Pllvykruty nejscu 180°,

3. Kfidla nejsou vodorovné ve érvrtprematach.

4. MEnl smdr v prab¥hu plivykruti a Ztvrtpfemeti.
5. Stramy Etverce nemaji stejnou délku.

b

) Provedeni obratu:
Obrat se |14t4 obwvykie prati vibru a pfedpokladem
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pro Jeho Gap&iné provedeni je model s vykennym mo-—
torem a dostatefn& velkymi vychylkami vyikovky pro re—
alizaci ostrych rohd étverce. Vzhleden k tomu, $c  pred
a za jednotlivymi pllvykruty by m&ly byt zieteln& patrné
vydrie (aby vibec bylo mo¥né chodnotit, Ze jde o &tver—
covy obrat), musi byl tento vbrat pomérné veliky a dopo-
rufuje se letét jej ve vzdélenosti alespo 70m od pilota.
Zvoli-li pilot paotom stranu Chrerce asi 70 az 8Cm
(cof je pro bEXny model F3A létajici rvchlosti kolem
180kmfh spodni hranici}, dostane se horni strana
ftverce tSsnd na hranlci letového prostoru. Na druhé
strand se vdak nedaporuuje létattento obrai piilis daleko
pfed sebou, nebof potom lze jen obliznd rozeznavat
a korigovat néklony modelu.

Z obrézku &. 5.11 je z¥ejmé, Ye mezi krétymi z&sahy
vyikovky v rozich a z&sahy kfidélek pro provedeni
pulvykrutll jsou krétké prodievy, ve kterych by mél
model let¥l po pHmé svislé reap., vodorovné dréze.
Zésadnd je vhodrn&jEi u tohoto obratu wvolit rychlejsi
otdeni kfidélky {protofe jinak by se obrat zbyte&n&
zvitioval), ale je tfeba nacvidit pfesnd zastavovéni
téchto rychlych pllvykrutd. Sta¥eni otd&ek motoru na mi-
nimum v sestupné strané je u tohoto obratu nutné, ale pFed
postednim pllvykrutem by mé! motor b¥Zet opst naplno.

<) Kritické body:

Prvnim kritickym bodem je misto t8sn& za druhym
Ztvrtpfemetem (bod 6 na obr. £. 5.11 ), kdy model obvykle
nem& prebytek rychlosti & musi pokralovat prmym
vodorovnym letem hez viditelného prosednuli. Druhym
obi{Znym mistem je posledni Etvrtpfemet, Kdy po oatrém
pottaZeni mus{ model vyrovnat do pfiméhe vodoravného
letu na zéddech ~ opét bez viditeIného poklesu &i zhoup—
nutl - provést posledni patvykrut,

5.1.12. Vedorovnd ocsema (Obr. & 5,12)
a} Popis obratu podie pravidel FAI:

Model provede pFitazenim tFi Xtvrtiny normélniho
piemstu af do polohy kolmo k zemi, potom provede upiny
obréceny p¥emet opét do polohy kotmo k zemi a vyrovné
provedenim jedné tyrtiny norméiniho premetu,

SniZenl hodnoceni:

1. Pfemety nejmau kruhového tvaru.

2. Modet neletl kolmo k zemi v misté prek#3enim (inflox—
nfho bodu).

3. MEnl smEr v prib&hu premet,

4. Pramety nemaji stejmy promér,

5, Pfemaety nejsou ve steiné vvice,

6, Prilety preki{Zenim nejsou ve ste|ném mist¥.

b) Provedeni obratu:

Vodorovnéd osma patil k Jednoduchym akrobatickym
obratim a I£t4 se obvykie po v¥tru. Jak vyplyvé
z obr. & 5.12, jde viastn& o dva pFfemety navzéjem Spo—
Jené. Pao prvnich tfech Ztvrtindch norméintho premetu
{bod 3 ), kdy by m¥1 model let¥t kolma & zemi, navazuje
uplny obréceny premet kon&lcl v bod& 6, tj. tam, kde byl
zahdjen a ca!y obrat pak koni zév¥reZnym Etvrtpfemea
tem, pomoci klteréha se mode| dostane op&t do vodorovnéa
holetu. Je velmi dlleZité, aby body 3 a 6 byly pokud mo¥no
totofné a model Wmito bedy prolétal tak, aby v daném
akamZiku podélnd osa modelu byla koimo k zemi.

Oba piemety by m&ly byt stejné veliké a myZlend
spojnice Jejich stfedd by mé&la byt vodorovné se zemi.
Je rovndf dile¥ité, aby oba pFemety byly provedeny
v fedné roviné a aby jejich tvar byl skute&n& kruhovy
(cof se hlavnd u druhého, tj. obréceného premetu
vidy nepodafi}). Pro zpisob provedeni obou premett
vCetnd provAd¥ni oprav plati vie, co byio ji¥ popséno
u norméinich i abrécenych pFematdy,

Pokud |Jde o b&%né ovi&déni motaru v priidbEhu tohoto
obrat:, je zndzorn&no na obr. & 5.12, ala pom&rnd
dobrého wvymledku lze dosdéhnout i sta¥enim motaru
asl na avé tietiny vykonu v pribdhu celého obratu
® im, Z2e caelou oamu pak pilot leti co dorozm&eu mnahem
mendi,

c) Kriticke body:

Kritickym badem je jiZ zmin&ny bod 3 reap. 6, kde mo—
del mé letdt kalmo k zemi a rozhod&i tuto skutetnost
mohou snadno pasoudit, Daldim kritickym mistem je bod 4,
kde hrozi nebezpeli nesprévného ndklonu modelu (a tim
poruseni roviny obratu) a navic pri nevhodn® zvolené
velikosti odtlaleni se nepodaé# realizoval sprévnou
velikost druhého pFemctu a prilet bodem 6 totoznym
s bodem 3.

5.1.13. Svistd cema {Obr. &.5.13)

a) Popia obralu podle pravidel FAl

PritaZenim provede model dGplny normélni pEemet,
v jehoZ spodni Zésli patlaenim provede Gplny obréceny
pfemet pod norméinim ptemetem.

SniZeni hodnoceni:

1. Premety nejsau kruhového tvaru n nemajf etejny primér,
2, MEnf sm&r v prib¥&hu premetd.

3. Kfidla nejaou vodorovné v prubéhu pFemetlL

4. Obréceny pFemet neni pfimo pod normé&lnim pFemetern.

Provedeni obraha:

Stejné jako vodorovnéd oema Iét4 ae obvykle aviald
osma po vetru., Z hlediska obtiZncati e rovnE¥ od vo-—
dorovné ocamy z24sadr® nelifi, ale patfi spoiu & osmou
& vykruty k cozm¥rov€ nejvy3iim obratim. Po prvnim
pllpfemetu {obr. T. 5,13 bod 2) je u tohoto obratu nutnd
tieba sldhnout motor na miniméini otéZky (a3 do bodu 4 ),
pratoZe druhou Eést norméinfhe hornfho premetu letf
model v meatipném letu a B naplno b¥Zicim matorem
by rychioat modelu pHlid vzrestla. V pribdhu sestup~
néha ,,5” by mé&l madel! v bodu 3 let¥t vodorovné & po-
NaZenim piejit plynule do obréceného Gpiného premetu.
Body 1, 3 a 5 by tedy mé&ly byt toto2né a splndni této
podminky neni jednoduché, protoZe misto opakovaného
priletu se pilotovi jen t8¥ko pamatuje. Je zFejmé, ¥o oba
piremety by mé&ly byt steiné, ¥e my¥lend spojnice jejich
atfed by méla byt kolmé k zemi a e pochopitelné oba
pramety by m&ly mit kruhovy tvar. Pro Usp&&né provedeni
obratu je tfeba aprdvndé zvolit vy3ku tetu, z kterého
je obrat zahdjen. V&t&inou voli piloti pro jistots buto vy iku
pFilid velkou a spodni &4at obréceného, tj, spodniho
pEemetu je pak Caslo 30 a¥ 40m vysoko, co? je zbyte&né
a obrat ae miZe doatat pfes horni limit letového proatoru,

<} Kritické body-

Krom& jiZ zmindnych bodd 1, 3 a 5, které by mty
byt totoZné, jsou dlleZité | body 2 m 4, kde chybnym
néklonem mi¥e dojit k poruSeni roviny obratu a tim
pochopitelné neni pak spinfna podminka toto¥nosti bodd
1. 3 a 5. Pozor na sef{zeni motoru, po druhém sestupném
ety 8 motorem v nlzkych otéEkéch dojde faste k jeho
znainému achlazeni a neni~li dobfe sefizen, miZe pil pfia
déni na piné oté&ky v bod¥ 4 zhasnout!

5.1.14, Kubdnské& osma (Obr. %, 5.14)

Pi{itaZenim provede model narmélni ptemeta v poloze
na z&dech, kdy? letl sm¥rem doli pod uhlem 48% provede
pitvikrut nasledovany daldim normalnfm premetem a opét
na zédech pFi sestupném lets pod Ghlem 45° provede
daldi plivykrut a vyrovnéd do vodorovného letu.

Snizeni hodnoceni:

1. Pfremety nejacu kruhovitéhotvaru a ate|nych rozm@ri,

2. Model neleti poed Ghlem 45° pfed provedenim plivy -
krutis,

3. M&ni amér v prib¥hu pfemetd nebo vykrutd.

4. Vykruty nejsou ve ste|ném mietd prekidEeni.

b) Provedeni obratu:

Kubénakou osmu méla cbvykle ve svém programu
jiZ ta nejstardi akrobatickd letadla hlavné prolo, ¥e v pri=-
b¥hu tohoto obratu nedochdzi k zépornym pietiZen(m .
Cbrat ae 164 zdsadnd po vEtru, protoze v opadném pHpa-
dé je velmi obtiZné provést druhy premet lak, aby druhy
vvkrut byl na ateiném m{sté Jmko prvni. Na rozdil od vodo-
rovné oamy maji byt ob¥ seatupné dréhy e plinvykruty
navzdjem kolmé, a se zem( maji evirat Ghel 45 , V praxi
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1o znamend, Ze model v prviim premetu leti jen 225 | po=-
tom pokraduje po myslené te&nd am@rem Qoil pod Ghlem
45 , po krétké prodlevé provede pllvykrut a pokraZuje
po stejné drédze, aby vpdt po Kkrétkeé prodlevé navéizal
druhy pFemet, v n€mZ pak setrvd 270% Druhy seatupny
let m4& byt proveden stejn¥ jako prvni, b, po pFimé
sestupné dréze pod dhlem 45° a apét p¥ed i po pllvykrutu
mall byt zFeteInd prodlevy demonstrujici, Ze model tetf
po pfimé mestupné drédze. Oba vykruty maji byt provedeny
v misté prekFiZeni kubdnské osmy a i v prubéhu téchto
polIvykrutli muai model setrvavat na primé seatupné dréze.
Tenlc poiadavek mnozi piloti nedodriujl a zbyte&né pak
ztréce]i na bodovém hodnoceni. V pribéhu sestupnych
Zikmych ésti s pllvykruty se doporuluje stahovat
otd&ky motoru, ale neni to podminkoua zéleZitona aero—
aynamickych viastnostech modelu.

¢} Kritické body:

Kritickymi hody obratu jmou zaejména bod 5 {viz
obr. &. 5.14 ), kde je {feba vhodnd zvolitvwwehylku vyikow-
ky a dodrZet tvar a velikoset druhého pfemetu a déte pak
bod &, kde je nutné pFesnd navdzat druhy seatupny let
pod uhlem 45° Z praxe je znédmo, ¥e kubdnakou osmu
Je vhadnd]3( le\dt pondkud mendi, pripadn® i se aniZernym
vykonem motoru,

5.1.15. Kubédneké cama obrécené
a) Popis abralu podle pravidel FAL (Cvr. 2. 5.15)

Piita¥enim piejde model do atoupavého letu flkmo
vzhiru pod Ghlem 45%% provede plivykrat, & Stvetiny
normdiniho pramebu, daidi plivykrut do polohy na zédech
a pfametem prelde do vadorovnéha letu v misté, kde obral
zahéjil.

SniZeni hodnoceni; :

1. PRemety nejsou kruhového tvaru a stejnych rozmérd.
2, Model neleti pod thlem 45° pfi zahdjeni palvykrutd.
3. M3ni em¥r v pribdhu pfemetd a phhvykrutd,

b) Provedeni obratu:

Obrat se do sestavy dé zafFidit jak po vitru, tak proti
vétnu. Viawini proveden|/ obratu se L3 nlavné v tom,
te ikmé umeky s pllvykruty po dréze svirajici ee zem|
Ghel 45° se leti sm&rem vzhiru a e tedy v t&chto &éstech
obratu motar musl b&¥et naplno, Stejn& jako u normélni
kubdneké camy by mély byt pred a po pulvykrulech
zifeteind patrné prodlevy a madel by mé! v téchto tdzich
letét pHimo po mydlenych tendch k obéme premetim.
Jde op&t o normé&lni pfemety a piati o nich vi3e, co jiZ bylo
v predchézejicich odstavcich o pfemetech napséno.
' seatupné Cdsti obou premetdh je moino manipulovat
8 motorem, ale nenl to op&t podminka {viz obr. & 5.15).
Podobn® jako u vodorovné nebo kubdnské osmy se zdé
byt vvhodn&jif 1etdt cely obrat (kromé& Bikmych vzestuo~
nych Z4ati) na pondkud aniZené oldE¥ky motoru a zvolit
ponékud mendi prum&r obou premetd, ale v kaZdém
pfipadé& mus{ rozméry osmy zOslat tak veliké, aby Sikmé
vzeatupné C4sti byly dostate&né dlouhé& pro provedeni
pilvykrutu a prodlev.

U obrdcenéd kubd&naské osmy je pondkud jednodufisl

me , strefil’” presnd do bodu prekiiZeni hlavné proto,

Fa model nalétdvd do dikmych usekl ze epodni S&at .

obratu, kde pilot mi¥e lépe vid¥t pfipadné chyby v nd-
Klonu modetu, muZe vias chybu napravit a navic nalétadvé
do #ikmych usekd s urdiiou rezervou rychlosti a model
»e 2za takovych podminek lépe Hdi,

c) Kritické body:

Pot{f¢ mohou vzniknout v horni Z4st. obou premetd,
kde chyba v néklonu modelu snadna zpisobi vyboleni
z raviny abratu a je pak prakticky nemoZné eplnit
podminku pifekKHZenl v Jednom bod¥. Sieiné problémy
vzniknou tehdy, leti-li pilot cely obrat pdli3 veliky.

5.1,16. Svinslé osma s pllvykruty
a) Popls obratu podle pravidel FAL (Obr. & 5.16)

Mode! pritaZenim z vodorovného letu provede normdlini
pFfemet, v Jeho spodnl Xdati provede pilvvkrut, navéfe

druhy normalni piemet pad prvnim a pulvykrutem piejde
do normélniho vodorevnéhe tetu.

Snizeni hodneceni:

I, Premety ncjsou kruhového tvaru.

2, Druhy pfemet neni piimo pod prinim.

3. Mogel neni Brovndn p# zafdthu a konei pllvykrutu.
4. M&n{ amdr v prib&hu v pribéhu pfemetd a vykrati.
5, K¥idla nejsou vodorovnd v priib&hu premetd.

b} Provedeni ochratu;

Svisld osma s pllvykruty se 16t po vibu a eBlejnd
jako normélni avisléd osma je obtiznd v tom, Ze pilot
musi sprévné zvollt zdkiadni vviEku, ze které obrat
zahajuje. Pro tenio obratl plati pochopiteln® viechry
zhsady uvedené u norméini avislé osmy a navic zde jsou
jedté neuritd podminky pro proveden{ obou ptlvykrutii.

Jak vyplyva z obrdzku & 5.16, mély by byt pllvykruty
mezi body 3 a 5 reap. 6 & B provedeny co nejrychleji,
aby se neporudil kruhovy tvar obou piemeil a proto nani
vhodné pro tento odrat volit malé vychylky kridélek,
Sestupnou <ést lehu se doporuluje letdt se ataZenym
molorem, ale Z& tichto podminek mé& pri niZ&i rychloati
néktery model malou citlivost na z&sabhu kfidélek a proto
se deoporudue u t¥chta madell jen pro provedeni vykrutu
krédtkodob& zvyiit otdEky motoru {ns obr, ¥.5.16 EArko—
vand ). Je velmi diteZité, aby model ietci po zmindné
seatupné dréze ve tvaru ,.S'" provdddl pulvykrut tak,
aby v jeho priibéhu byla alampoif krétkcdob& podélnd
caa modeld rovnob&Ing se zemi. Dodrzeni této podminky
mohou rozhod&i snadno kKontrolovat a jakékoliv ,,o08izeni"
v téte ZAsti obratu mé zm nédsledek an(Zeni celkového
hodnoceni, RovnE¥ druhy pulvykrut by m&l byt provaden
v mist® obou premetd — ani diive, ani pozd&ji, Model
v této fdzi musi mil takovou rychlost, aby pUtvykrut
provedl bezpeénd bez jakéhokoliv prosednuti nebo vy~
bo&en!{ ze sméru.

c) Kritické body:

Kritickymi body jsou oba pllvykruty, kde dochéz{
nejlastd)i k chybdm, Pruni pitvykrut je vEtEinou prové=
Aénv letu &ikmo dolfl, nebo nacpak pilot model ,,nadhodi",
plhrykrut provede ji¥ t6m3F po vzesbupné dréze,
ale naobratu vznikne ,,hrb' a spodni pFemet je pak z4ko~
nit¢ posunut dopfedu proti hornimu premetu. 2 druhého
phlvykrutu pak viivem nedostatené rychiosil modelu
neni moZné skon&it obrat ve stejném smdru a vyice,
ve které byl zahdjen,

Litvercovd vodorovnéd omma
(Obr. &.5.17)

5.1,17,
a) Popis obratu podle pravidel FAFR

P¥itaZenim provede model &tvercovy normélni piemet
a v okamZiku, kdy je ve spodni Zéstl strany Itverce,
provade Gplny ftvercovy obréceny piemet vedle normél-
niho premehi. Model by se mi#t v rozich otAZet ostre
a pfimé Gmeky by méty byt nejmén¥ 20 m diouhé.

SniZzeni hodnoceni:

1. Pfemety nejsou &tvercové.

2. Kolmé prilety amévem doll nejsou na ahodné arézae,
3. Pfemety nemajl ste|né rozméry.

4, M&ni amér,

5. Kpidla nejsou vadoravnd,

6. Premety nejsou ve stejné vyice.

7. Strary &bverci nejaou etejné dlouhé.

b) Provedeni obratu:

Etvercova vodorovnd osma je nejobtiZndjsl ze viach
osem programu FAl a Iétd e z&sadnd po vitru. Stejné
jako u ¥tvercového piemeta je dilefité eprévni zvolit
velikost obrabs tak, aby bylo mo¥né zdliraznit Etvercovy
tvar obou premetd bez nutnosti ostrych Etvripremetl
v rozich. Na druhé stran® zase obrat nesmi byt pili3
velky, aby me veiel do letového proatoru, aby pliot mohl
provéat oba ptemety stejnd velké a aby obé sestupné
a&pti Etvercd byly toteiné,

Ostrd pFritaZenl neto potlatenl v rozich obou Etvercii
musi byt provedena velmi pifesn¥, aby pEl vyletu model
letdl bud’ pFfesn¥ svisle nebo voderovn&. Pi ostrych
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zédsazich vyikovky nesm| dochézet k¥ ndklonim modelu
(co¥ me lasato mtéva viivem nestejné hmotnosti obou
kfidel), proto¥e jinak model vyboli 2 roviny cbratu a tata
chyba ae prakticky nedé zaretusovat.

V aeatupnych strandch obou &hverci se obvy)cle sta—
nuji otdEky moteru pro dosaZeni rychlosti v probéhu
celého abrabi. P¥i ndcviku tohoto obratu je viak vyhod~
néjii € motorem nemanipuloval a sousifedit se jen
na pieancst provedeni rohovych Etvrtpiemetdl, Vzhledem
k tomu, Ze cely obrat je pom&rné Biroky, dochézi nékdy
také k prohnuli celé roviny obratu a velmi casto také &k je~
jimu naklonéni smErem na p:lots.

c ) Kritické body:

Kritickymi body jsou zejména body 4 & 12 (viz
obr. ¥, 5.17), kdyje model po vzeatupném Jetu a Etvripre—
mebu vyrovnédn do vodorovného letu, V téchto mistech
Je model nelvice vzddien od pilola a je dile?ité, aby ve
zmindénych bodech nedodlo k nef&doucimu zhoupnuﬁ
nabe ndkloru medeld.

5.1.18, TFi vykruty (Obr. £ 5.18)

a) Popis obrabi podle pravidel FAT:

Stdlou rychlosti ot&feni provédi model tH JGplné
otd¥ky vykrutu v liboveiném smyslu tak, Ze cely obrat
trvad piibliZn pét sekund.

SniZeni hodnoceni:

1. M&nf am&r v prib¥hu vvkeutd.

2. M¥ni vyiku v pribéhu vwierutd,

3. Rychlosat otd¥eni vykrutll neni stél4,

4, Model neprovede pfeand tFi vykruty.

5. Obrat trvd mén& neZ 4 nebo vice ne¥ 6 sekund.

b) Provedeni obratu:

Opakované norméinl vyxruty se (mstejnd jako vitéina
vykrutth ddle popaanych) 1étaji po vitru. Dlvod je prosty:
potfaba co nejvy335i rychlostl, pomoci které ae pHpadné
odchytky cd predepsané pifimé vodorovné drdhy relo-—
tivrd vyhladi a ,echovévai”. Jak vyplyvd z diagrami
na obr. £. 5,14, Fidi ee modelt pFi opakovar.ych pfemetech
Jlen kFidélky a vyEkovkou. NejdlleZit§]%i roli zde hraje
vydkovka, pomoc( kiteré ee udrZuje jak konetantni vwika
lebu v prib8hu vykrutl, tak sm&r letu. Zatim co vychylka
kfidélek se v prib#hu rychlych opakovanych vykrutd
prokticky nem@ni, vyikovka musi byt vidy v okamzZiku,
kdy jsou k¥idla modelu vodarovné, kratkodobé potlaXovd—
na {model na zddech ) nebo natahovéna {model v normé&l-
ni poloze.) Pokud tyto z24sahy provi&di pilot piesnd
v potiebny okamiik, ale nasazuje pHii¥ velké vychylky
vyikovky, model v prib&hu vykruti astoupd. Faou-li
naopak vychylky malé, model klesi. Ne|scu-li z4dsahy
vyikovkou provedeny pilesné v pofadovanych mistech,
to znamend, 2eaahuje—li pilot napt. dive neZ mé&, cely
ubrat se za¥ne uhybat ze sm¥ru (pro vychylky na obr.
&. 5.18 napf. vpravo). Zasahuje—li naopak pozd#, model
se zaZne uhybat na apadnou stranu. Na rozdi(l od poma-
Iého vykru:u 80 am¥irovka u apakovanych rychlych
vykrutld nepou#ivé, protole mprévné koordinace potrybil
sméErovky a vySkoviky by byla pfili3 obtlZns.

Je-li model dobPe meFizen a zalétdn, mé se pfl vwkru-
tach otélet jen podle své pomyelnd prodiousensd podélné
o8y, to znamend, Ze v Z&dném pFpad® rnemd v prabdhu
vykrutu let¥tpo jakéai mydlensd apirdle. Sprévn¥ provede~
ny vykrul ee musi jevit tak, jako by model byl pe délce
naviefen na diouhou ocelovou sirunu, na kieré se ot&&(.

<) Kritické body:

U tohoto obratu neni v podetat®d kritickych bodu
a pilol musi jen sprdvnd volit otd2eni modelu v souladu
8 plfedpoklddanou délkou obratu, abry cely obrat byl umi-
eotdn symetricky v letovém prostoru - co¥ ostatnd plati
u vdech vykrutu.

5.1.19. Pomaly vvkrut (Obr. & 5.19)
a) Popis obratu podle pravidel FAL:

Mopdel provéddi jednu dplnou otddku vykrutu v libo-

volném smyslu tak, Ze abrat trvd pFiblizné pét sekund.

Snizeni hodnocent:

1. MEn{ emir,

2, MEni vyiku.

3. Rychlost otdZeni neni stdlé,

4. Model ae neoloéi premné o 360°%

8. Vykrut trvd méné nef 4 nebo vice neZ 6 sekund.

b} Provedeni obrata:

Pomaly vykrut me zésadné 1614 po vitru a etejnd
jnkou opakavanych rychlych vykmiu, neami model v jeho
pribEhu ménit vyiku ani smdr. Praklické zkufenoatl
ukazuji, 2e sprédvny pomaly vykrut se dé provéat jediné
a modelem, ktery e¢ bezpednd udrii ve vodorovném
noZovém lebi, V prib&hu pomalého vykrutu toiZ model
dvakrd&t prochdz( f&zi velmi podobnou noZovému letu

a pokud se model v t¥chto fdzich nedd udrzet amé&roviou
ve vodorovném letu, neni moiné s takovymto modelem
presny Fzeny pomaly vykrut provéat. Mnozl piloti nedow~
statek modelu obchézejl tim, #e pFed zahdjenim vykrutu
model pondkud vyEkovkou , nadhodi” a mtejn¥ tak upravi
drahu lets pFl priletu modelu v pozici ,,na zddech".
Tyto zdsahy jaou viak v¥tdinou dobfe viditelné a lakto
provedeny pomaty vykrutby m&! byt rozhod&lmi podsetatnd
mén® hodnocen.

VEtSina RC pilotd vi, ¥e pomaly vvkrut muel byt prové—
dén za soulinnosti sm&rovky, ale nasazuji amdrovku
pozdE&, tastoaX v okamZiku, kdy k¥{dla modelu jrou kolmo
kzemi. Spr&vn& Je tFeba nasadit amérovku jiz v okamiiku,
kdy se pu-bbemm vychylky k¥idélek model zatne ot&(‘e\.
t). v bod& 2 o pfi zahdjeni druhého pllvykruta v bod¥ 4,
Jedin® tak l1ze dosédhnout tohn, ¥e model v prub&hu
wnozovyceh” Azl pomalého vykruhu stdle mifi nosem
mirn& vzhiru a trup modelu tak vytvdH potiebny vztlak
nedovolujici prosednuti modelu.

Rychlost otdlen{ modelu musi byt zvolena tak, aby se
cely obrat veSel do letového prostoru a i velmi pomalé
vykruty tuto podminku aplni, jsou-li provedeny v dosta=
te&né vzdélenosti od pilola,

¢ ) Kritlcké body:

Kritickymi jsou JiZ zmin&né body 2 a 4, ve kterych
je tFreba vEas zapajit do Fizeni sm&rovku, Puzor na rych-
los! ot&feni, méla by byt konstantnl & oroto vychylka
kFidélek v druhém p&lvykrutu { plati pro obr. Z. 5. 19)
muai byt mendi nezZ v pilvvykruts prvnim, kde klopivy
moment vyohylené smérovky brzdi otd€eni modetu podél
vodorovné oay, U vykrutd otéZenych doprava je tomu
naopak,

5.1.20. Staupavy vykrut (Obr. & 5 20)

a} Popia obratu podle pravidel FAIL

Pritazenim prejde modeldo letu kolmo vzhliru, provede
vykrut 360" a pottaenim ukonZi obrat vodorovnym letem.

SniZeni hodnaceni:

1. Model neleti kolme vzhiru piH zah&Jeni a ukonZeni
vykratd.

2. VWkeul neni presrnd 360°

A. vykrut neni kolmy K zemi.

4, Rychiont otd&eni vykrutu neni atal&.

b

) Provedeni obratu:

Stoupavy wvykrut je moZné provAd¥t poc v8tru { proti
vétru, ale vidy musi mit model dostateinou rezervu
vykonu, aby obral mohl byt proveden piesnd. Viasin(
vykrut po savislici sm&rem vzhiru by m#] byt umistén
ve satfedu letového prostoru a ndstup do obratu mumei
byt tudiz z=h6]en pandkud difve. Uvodn( Etvripfemet
je velmi dite¥ity, protoZe presnost jehn provedeni musi
zajistit kolmost stoupavého vikrutu viZi zeml a soulasnd
musi byt tento Etvitpfomet pomdrn¥ ostry, aby se zbyteZnd
nezvitXovata vyika celého obratu a také, aby hornl
Etvripremet nemusel byt pHliE velky, Na tomto miatd
je tFeba zdGraznit, Zs oba <tvrtpfemety by mdly mit
atejny polomér,

Viastni stoupavy vykrut se doporuluje provddé#t rych-
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leji, ti. B vEtdimi vychylkami kiidélek, aby opél zbytedné
nenarislala vy3ka obratu, Pra 2dfirezn&ni kelmost
a pfimolarcatl vykrutu by méla byt pfed nim a po ném
krétkd prodleva,v prabéhu které leti model kolmovzhiinu
skormidly i kfidélky v neutrdlnf poloze tak, jak je to zné ~
zorn&na na obr, ¥, 5.20. Je pochopilelné, e u modeld
s ménd vykonnymi motory je tieba zmin¥nou prodlevu
zkrdtit na minimum, ale v 3&dném piipad$ by model nemél
ihned po dokondenf prvmlho Etvripfematy navdzat vvkrut,
Rovn#Z pifed druhym ZtvripFemetem je zndzorn&na prodle—
va a v to hornl ZAsti obratu Je Je}i dodrieni jeXuk
obtiZn|di, protofe po skanZeném vykrutu vzhiru obvykle
model jiZ pKli# velkou rychlost nems.

c) Kritické body:

Prvnim krilickym bodem je ukonZenl prvniho &turt-
premetu {obr, &, 5.20 bod 2), kde model musi letét kotmo
vzhiiru a druhym obH%mym bodem je piechod do dru—
hého EtvripFemetu, jeho pFesné proveden! a vyiet z obraty
vodorovné bez ztrdty vyiky a hez ndklonu,

5.1.2%:, Klesavy wvykrut {(Obr. & 5.21)
a) Popis obratu podie pravidel FAL

PotlaZenim pFejde model do sestupného lets kolmo
k zemi, provede vykeut I60*a ukondi vyrovnanim do vow
dorovného letu.

SniZeni hodnoceni:

1, Model neleti po vertikdle pFi zahéjeni a ukonZeni
vykrutd,

2, Vykrul nenf presnd 36Q°

3. Vykrut neni kolmy k zemi.

4. Rychloet ot&lenli vykrutu neni até14.

b} Provedeni obratu:

Klesavy wvykrut je pFeanym zrcadiovym obrazem
stoupavého vykrutu a dé se rovndz do meatavy zatFadit
jak po witru, tak proti vétru. Zatim co u stoupavéha vykrue=
tu se obrat zahajuje z vodorovného letu o vwicene vice
nef 10m a vyika obrats proetd ,ndjak vyjde™, je u kle—
savého vykruta tfeba pfedem vwdku obrat: odhadnout
tak, aby se do ni cely obrat ,vedel”. VE&Wina piloth
zahaluje vykrut z piill# velké vyEky a zbyteZnd pak obrat
vybird ve vyice 30 aZ 40m, co¥ nen{ tak velkd chyba.
Horil sibuace nastévé tahdy, zvali=ll pllot naopak prili&
malou polételnl vyiku n ddstane se pak do problém®,
Jak obrat v&as nad zem( vybroat, Ob& tyto situace nep¥imo
naznafujl, Ze pilot tento obrat z taktického hlediska
nezviddl a miZe to aviivnit hodnocenl,

Fred potla&enim do prvniho tvrtpiemetu {obr. &. 5.21
bod 1) je vhodné jiZ mit motor na minimélnich otd¥kéch
a pfed zahdjenim viastniho sestupného vykrublu je opét
ifeba naznalit prodievu ve stiemhlavém letu, Stejnou
prodievu je treba provést | po akoneni vykrutu a vybr&nf
Etvrtpremotem (m¥l by mit stejny polomér lako prvni
obréceny ZtvripFfemet)a konéit vodorovnym letem ve vys—
ce mezi 10 af¥ 15m, Rovndi u sestupného vykrutu
Je vhodn&jii volit radd}i rychlejdi otd&enl ve wvykruts
a p¥i pili&né rezervé vysky raddji prodiouilt prodievy.

¢ ) Kritické body:

Kritickou miZe byl nazvéna volba sprévné vydky
pro zahdjeni obrats a p¥eanost provedeni pruniho Xtvrt
pfemetu. Pokud toti¥ model za bodem 2 ( viz.obr, £, 5.21)
nepfeide do piesn® svielého stfamhlavéha letu, nedé ee
JiZ z4vada prakticky opravit bez prohnutl dréhy v prii-
b&hu vykrutu.

8.1.22. StFfldavé vvkruty (0br.1‘5.5.22)

a) Popis obratu podle pravidel FAl:

Model provede wvykrut 360°% v libovelném emyslu
a bezprostiednZ po n&ém druhy vykrut 360° v opa&ném
amyslu, Vykruty trva)i pFibliZn® 5 aekund,

SnlZeni hodnacenti:

1. MEnf am¥r,

2, M&ni vysku.

4. Rychlost otdZeni vykrutis nenl stdl4,

&, Vykruty nejaou presnd 350
5. Druhy vikrut nenédaleduje lhined za prvnim vykrutem,
6. Vykruly trvaji mén¥ neZ 4 nebo vice neZ 6 sekund.

b} Provedeni obratu:

Stridavé vykruty se provddd)i po vidtru a v podainté
s jejich pilotd¥ nelili od normélnich opakovanych vykru—
th. Z hledieka umisténi obrabt Jako celku by prvni vykrut
m&t byt umistén na Jednéd stran® letovidho prostoru
a druhy vykrut {e opa&nym smysalem ota¥en!) na opa&né
strard, Jinymi slovy prechod z jednoho do druhého
wirutu {(obr, & 5.22 mezi body 2-3) by m#il byt pfmo
pied pilotem, tj. v ome letovéhn prostoru, Mezi obéma
vykruty nemd byt sprdvné F4dnd prodieva a jakmile
modet dokond( jeden wvykrut (smye! otéZen( libovolny),
musi ihned navAzat druhy vykrut, ve kterém muasl byt
smysl oldeni opaZfny. Ve skutefnosti vEdy k urdité
malé prodlev¥ dojde {na obr, &, 5.22 je pEli& zv?razn‘m;
a pilot musi zdsahem vyikovky zajistit, aby sa model
v ml(et¥ prechodu neprosed], protofe jlnak by proveden!
druhého vykrutu nedopadio dobFe.

VétEina pilotd si v pribdhu praxe zvykne na ur&ity
smysl othZeni vykrutd a pou¥ivd je] radéii ne? amyal

‘opainy - cof také nepimo znamend, e se ilm ty , jejich®

vykruty tépe dail. Proto se zdd byt vyhodn&isi jako prwnl
vykrut pouZit ten méné Zasto pouZivany (pilot mé Zas
se¢ na ndj pfipravit) & aruhy vykrat {ktery je obtiZndjsi
a neni Las ae na n&| pFipravit) pak miZe oyt ten ,,pH-
jemn@38i', ti. vice natrénavany. Obecn® miZe byt rychloat
oldleni ve stfdavych vykrutech pondkud ni¥&f, nei
u normédlnich opakovamych vykrutl, ale na druhé atrand
by te¢ nemEly byt dva pomalé vykruty jiZ s ohledem
na letovy prastor,

¢} Kritické body:

Kritickym bodem Je pRechod z jednohe vykrutu do dru=
hého. Tento pFechod by nemdl byt uspdchany, trhavy
a model by v ném nemél 2ménit ani smér lety,

5.1.23. CtyFfbodovy vykrut (Obr. & 5.23)
a) Popis obratu podle pravidel FAL

Model provddi vykrut o 360° a vydriemi po kaZdych
90°% pFi vydriich jsou kidla bud vodorevn® nebo kolmo
% zemi. Obrat trvA p¥iblizné 5 aekund,

SniZenl hadnocent:

1. Etvrtvykruty Jmou ménd nef 90°

2, Model neprovddl vydr¥e po kaZdych 90°,

3. Rychlost otdZenf vikrutu nenf st&la,

4. Vykrut trvé ménd neZ 4 nebo vice ne? 6 sekund.
5, M¥#ni vyrdku.

b) Provedeni abratu

Tento obrat se létd po vitru a ste|nd jako u pomalého
vykrutu je pra jeho proveden( nutné, aby ae model dobfe
udrzel va vodorovném nelovém letu. P¥i prechodu do no—
Zovych {dzl TtyFdobého vykrutu je tieba providiét zdsah
smérovikou soudaand se z2ésahem k¥ldélky, &imZ se za—
bréni sklonéni nosu modelu smérem dold, Jakmile je vy—
chylka am&ravky napazena pozdS, lj. v ckam¥lku, kdy
model zallnd ztrdcet vyiku, nedd se ji2 bez viditelnych
zésahl obrat opravit a pFi prechodu zp&t z noZového
tehi do {etu ha zA&dech nebo do normdiniho letu je pak nut-
ny vyrazny zésah vyikovkou, aby se model dostal opét
do vodorovného letu.

Prechodové {6ze mezi jednotlivymi Oseky Ehyfbodové -
ho vykrutu bvoll ZtyFi Ethvrtvvkruty, které by mély byt
stejné (8 ohledem na rychicat otd¥enf) a nemély
by byt pHliZ pomalé, protoZe potom me dai jen obt3né
zdliraznit &tyfl vydr¥e tohoto obratu, Na druhé strand
ani pHliE rychle provedenéd piechodové Ehvrtvykruty
nejsou  vhodné, protofe se mnohem obtlind|i presnd
zastavuji a cety obrat plisobl trhavym, nespajitym dojmem,

Model musi byt sefizen a zalétdn tak, aby v noZovyeh
letech nem&! snahu uhybat ze am&ru (obvykle viiv
vyEkovky resp. neeprévného podéiného me¥zeni cli-
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minujictho  viiv pasunutého EZHISE) a aby nemusel
oyt korigovarn kridétky {(nevyvédenost pFiEnsho vzoepsti
kfidla & klopivéha momentu smé&rovky). Slejnd jako
vEechny osiatni voedoravné vykruty musi byt Styrdaby
vykrutumistén symetricky v lotovim prostocu, to znamens,
Ze prechod z lelu na zidech do druhédhn no¥ovéha
lets (bod &.2 na obe, &, 5.23) by mél byt pFimo pied piloe
tem,

c } Kritické body:

Kritickymi body jsou prechody do noZovych i&zi
obratu, kde nesmi dgjit ke sklandni nosu modela smérem
dold,

§.1.24. Si¥idavy bodovy vykrut (Obr, & 5. 24)
a) Popls cbratu podle pravidel FAL

Model provede vykrut 270° s vydriemi po kazdych
90¢, potom wvykrut 270° v opainém amyslu & vydremi
po kaZzdych 90° a kon¥i normdinim vodorowmym letem,
Obrat trv4 pfibliZzn¥ 5 sekund.

SniZeni hodnoceni:

1, Ctvrtvykruty jsou vice nebo ménd ne: 90"
2. Model nesetrvd ve vydriich po kazdych 90°,

3. Rychlest otdfeni vywkrutu neni st414.

4. Vykrut trvd mén® ne¥ 4 nebo vice ne? 6§ sekund.

b) Provedeni obratw:

Stifdavy bodovy wykrut je v podstaté jen jakymsi
prodleuzenim &tyFbodového vykrutu o jednu daldi noZo-
vou fézi (celkem mé tenlo obrat 3 notavé Gseky &l faze)
8 tim, %e po druhé no¥ové (42i norméiniho Etyfhodoviho
vykrutu se zmdni smyst old¥eni v pifechodovych &tvri-
vykrutech, model znovu piejde do polohy na zédech
& po nésledujici dalfi noZové fAzi vyrovnéd poslednim
Etvrtyykrutem do norméiniho vodorovného letu, Vie co
bylo uvedeno k provedeni EtyFbodového vykrutu, plati
i pro stfldavy bodovy vykrut a jen znovu zdiraz#Aujema,
Ze z&kladem uap¥iného provedeni iohoto wykrutu je
pfeand préce smBrovky, kterd mus{ udrfet vodarovnou
dréhu letu v neiovych fAzich. Pochopiteln® i vwEkovka
se vyznamné podil{ na udrzeni modelu na wvodorowmé
dréze a pilot musi byt velmi copatrny, aby zejména v na-
Zovych Zdslech pfi manipulaci se sm&rovkou nezaséhl
rachténd i do vyikovky, iter4, jak jiZ bylo fefsno, musi

byt v no¥ovych Zéstech bezpodmine&n®d v neutrdlnt
poloze.
Pri provddni Ctyfbodovéhe i stifdavého bodovehe

vykrutu je nutné co nejpreendji zastavovat model do jed-
notliveeh wydrzi, we kterych muai- byt kHdla modelu
bud’ keolmo k zemi nebe vodorovwné sc zemi. PFi hodnoceni
téchto obratl jeou pfipadné odchylky velmi dobfe vidi-
teiné a znemena}l vidy snizeni bodoviho hodnocens.
Z hlediaka umistdni obratu je tfeba op&t dodrZet mymetrii
v letovém prostoru a druh4, tj, prostiedni noZovd t4ze
by méla byt provedena pHmo pfed pilotem,

<) Kritické body*

Ste|n& Jakoe u tyfbodovéeho vykrutu jeou te plecho-
dy noXovych {4zi cbratu a navic je to miato, kde je tfeba
zmé&nit smysl otdZeni pFfechodavych Ehmrtuykrutl {bod ?
na obr, €. 5,24). .
5,1, 25,

Osmibodovy vykrut {Obr. & 5.25)

a) Popis obratu podle pravidel FAl:

Model provddi vykrut 360° s vydeiemi kazdych 45°.
Kfidla by méla byt vodoravné, kolmo anebo pod dhlem 45°
k zemi., Obrat trvd pfibliZn& § sekund.

SniZem hodnoceni:

1. Osminy vykrutu j8ou vice nebo ménd ne> 457
2. Model neprovédi vydrze po kazdych 45°

3. Rychiost otd€eni vykrulu neni stdl4,

b) Provedeni obratu:

OCemibodovy vykrut je ze viech vykruti B vydriemi
najobtiZnd)8i predeviéim proto, ¥e vyZaduje velmi pFresnd

zastavovdni otdceni jednolhvych vydei, Stein®  jako
bodave vykiruly se zdsadnis A pu vidtrd a déd e svym
prabohem a pilotdZzi spide prrovnal k pomatému vKrutu,
V jednatlivyeh vydrZich musi mit model kiidla bud vo-
dorovnéd, neba svisle anebo poed abilem 45% vzhledem
k zemi a stejnd jake u predehdzejicich todovych vykrulil
je preasnant, délka a podel jednotlivych vwdr?i rozhod&imi
anadno kantrolovatclnd.

Zdsahy kFidélek a kormidel jsou zndzornény na cbr,
. 5.25, ale ndzory na 2plsob 16t&ni a nacviku osmibodo-
veho wwkrutu jsou casto dosti rozdilng. Pomérné spolehlia
vé jp cesta pres pomaly vykrut, kdy gilot musi nejprve
zviddnout viechny zdludnosti poemalébo vykrutu a pak
zafne misto plynuicho otdleni KFidélky provddét zpriu
nekoordicvanou Fadu kratkych rychlych z4sahfl kFidélky,
zatim co kormidla oviddé jako u pomalssho vykrutu,
Daldim stupném pak je prechod na preané a koordinované
zésahy kridélek. ’odobn& ase dd jit i cestou pres JtyfF-
doby wvykrnat.

U vEech wwikrutn & vydriemi je diale¥itd volba vhodné
vy&ky letu, Pro zaldtek ndcviku je vZdy vhodn&isi
létat radéji vvide, protoie chybny (opadnv) zédsah smé—
rovkou obvykle dokéze pilota nepFijemn® pFrekvapit
a ani kdyZ mé pilat tyto vykruty dobfe zviddnuty, neni
dobré je létal pFilis nizko, Hlavnim divodem je ekutednost,
7Ze u nizkého letu mé vidy rozhoddli lepdi moinost po=
rovndnim se zemi rozeznat p¥padné odchylky ve vyfce
letu modelu.

¢) Kritické body:
COpét to jeou nozové (dze toholo obratu a navic nutné

vysokd presnost zastavovéni jednotlivych osmin vykrutu

odd¥lujicich vydrze.

5.1, 26,

a} Popis obratu podie pravidel FAL

Stiridavy ,kopany'" wvykrut

(obr. . 5. 26)

Model provede ,kopany vwkrut” 360°% vyrovné a bez—
prostéedné provede druhy ,kopany” vykrut v opaZném
amyslu a vyrowné do vodorovného letu. {Pozn.2)

Snizen; hednocani;

1, Vykraty nejsou 36Q°

2, vykruty nejsou ,kopanymi’ vykruty. {Pozn, 2)
3. M&ni smér.

4. MEn{ vysku,

b} Proveden! obratu:

Tento obrat je vvhodn@isi letét proti vétru, proloZe
se létd za relativiné nizké rychlosti modelu, Ze viech
vykrutl je tento kopany wykrut nejndroén¥jii zejména
prote, Ze prvni kopany vykrut v libovolném smyslu
otd€eni musi byt preand zaslaven a ihned musal navézat
druhy kopsny vykrut s opaénym smyslem otdlent,
O obtiZnost obratu jistd avdddi { to, ¥e na mistrovsatvi
Bvdta v roce 1979 ¥&dny (!} z dlastnikd tentc obrat
do aeatavy nezavadil,

Predpokladem pro proveden! kopaného vykrutu jsou
co ne|vitsl vychylky abou kormide] {(ne viak vice ne#
cca 40 ) a sniZend, nikoliv vEak minlmdinf rychlost mode-
1u,Ji2 u premetu s kopanym vykrutem |ame se zminill o tom,
Ze 8 modelem se nedé provist Kopany vykrut podle z&sad
platnych pro normdlnf akrobatickA letadla, protoZe model
1418 pFi odtiiném poméru viastni hmotnosti K rychlosti
letu, nemé dostaleEn® velkou hmotnest projevujicl ae
na normélnim letadle pitsobenim setrvaZnych sil a navic
afly vznikajici plUsobenim kormidel modelu jsou pFi niziké
rychlostli pomérn® malé,

Na obr. ¥. 5.26 jeou zrndzormdny prib&hy vychylek
kormidel a kridéiek, jejich? vialedkem Je obvykle rychly,
znaln€ sudovity vykrut, bfhem kterého by m#l nos
modelu stdle amdFovat vzhiru a této , kreaci” se v mo=-
deldfaké praxi Fikd kopany vykrut, i kdyZ skuteXnym
kopanym vykrutem obvykle nenl, protofe v jeho prabdhu
zpravidla nedojde k odtrZeni proudnic na kfiidle. Pakug
Be obral zah&ji v pili3 velké rychiosti, zpisobi obvykle
dotaZeni vyEkavky nefddouci ,,vystieleni’” modelu dikmo
vzhirus navazujici obtfEnd zviddnutelnou situacipfi arov-
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ndni modelii do pivodni vyiky a sm&ru. Jeding sou-—
atavrnym tréninkem se dA nacvigit sprdvnd rychlost
modelu & velikost vychylek kormidel a kFudélek {spolu
a Zasem, jak dlouho je dr¥et), aby zastaveni ubratu
resp. obou vykrutd prob&hlo spravné. Hodnd zde mohou
pomoci programovatelné vychylky tzv, ., na knoflik’,
ale ne kaZdy vysilad je taklo vybaven,

c ) Kritické body:

Jako kritickou je tFeba nazwvat rychiosi modelu pri za-~
hé]enl obratu & pak ob& mista, kdy je tFeba uvolnil
karmidla, aby 3se model zastavil sprdvn® ve sméru
a 8 k¥dly ve veodorovné poleze.

5,1.27.

St¥idavy nozZovy let {(Obr. & 5.27)

a) Popls obratu pode! pravidel FAL

Madel provede Stvrtvykrut o 90°, vydrZ, potom pila
vykrut 180* v opadném amysiu, vydr¥ a Etvrtvykrutem
prejde do normélniho vodorovného letu. Obrat brvé
pribliinéd S sekund,

SniZeni hodnocen:

1. Ctvrivykruty jsou vice nebo mén® nef 90°

2. Model neprovede vydrie v noZovych lelech

3. Rychlost otdZeni vykrutu neni stélé.

4. Obratirvd méné nez 4 nedo vice ne? & sekund,

b} Provadeni obratu:

Nofové lety se daji do sestavy za¥fadit po vétru i proti
vitru a hned v Gvodu je treba predeslat, Ze ne kazZdy
modelje chospen ae v noiovém tetu udrzei. Predpokladem
je predevEim vykonny mator a dostateZni rychlasimadelu,
aby na trupu mificim $ikmo vzhiru mohl vzniknout
vzilak, ktery pak s&polu se svislou aloZkou lahu motoru
udrZule madel (v daré situaci s nulovym vztlakem
na kfidle) ve vodorovném letu. Modely s obecn& mo-
hutné]&im trupem {vibec nemusi mit velké bo¥ni plochy)
se udriujl v no¥fovém letu vétdinou snadnéji neZ modely
a tenkym a nizkym trupem. Velmi dileZitou roll hraje
u noZového letu kompenzace parazitniho klopivého mo-
mentu em&rovky sprAvnd navrienym vzepdim kfFidla,
proto¥e jediné tehdy neni tfeba model v noZovém letu
kFidélky korigovat.

Velikest vychylky amé&rovky pro potfebnéd zdviZen(
noau modelu se musi prakticky odzkoufet a je vwhadndjal
zalétat madel tak, aby se v noZavém lebu mohla smérovika
nasazovat tzv. ,,na doraz’ — pochopitelné za pfedpokia—
du, Ze pak tato vychylka staZi na bezpelné proveden’
aouvrath, ale vdtiinou je pro souvraty potfeba vychylky
vitd(. Uhybé&—li modelv nadovych letech do strany, je tie-
ba pilekontrolovat podéiné aer(zeni a polohu t&ZiEté
modelu, proteie vwikovka zie]mé& nenf v neutréin{ poloze
{caf také miie necht#énd zpimovovat pilot pil ovidddn:
sm@rovky a je proto vyhodné&j3[ vybavit #dic! pdku
vysilate pro vySkovku siln&j&{ neutralizaZni pruZinou ).

Prechod z jednoho letu do druhéhe je épe provadét
pomaieji, steind jako zahdleni a ukon&eni obrati, ale vy-
dr? musi byt pak ve viastnich noZovych letech pondkud
del#f. Obrat by mdEl byt v letovém prostoru umistén
symetricky.

©) Kritické body:

Stejné jako u bodovych vykrutd je tfeba nasadit
vychylku smdrovky vias, jiZ v prub%ha prechodu do no-
2ového letu mezi body 1 & 2 resap. 3 a ¢ naohr. & 5.27.
Pozar na dodezeni polohry kolmo k zemi!

(Obr. ¥, 5.28)
a) Popie obratu podle pravidel FAI:

5.1 28. Cylindr

Model piejde pritaZenim do letu Xolmo vzhiru, po  vye=
dr¥l provede pllvvkrat, dalsi vydr¥ a pfita¥enim pFejde
na krdtkou dobu do letu na zédech, daldim pHtaZenim
prejde do letu kolmo dall a po vydr¥i provede plivykrut,
znovu vydr¥ a vyrovnd do vodarovného letu.

SniZeni hodnocent:
1. Model nelet!i po wvertikéie pFi zahdjeni a ukon&ani

plitvykrutu.

2. Pllvykruby nejscu presnd 180°

3. Model neleti primo a vodorovn® v ietu na zadech.
4. Svislé useky cbratu nemaji alejnou délku,

5. Pllvykruty ncjsou stejné dleuhé.

6. MZni em&r v prub&hu obratu.

b) Provedeni cbratu:

Obrail se 16t4 proti vétru a vyske letu pfed zahdjenim
obralu by m&la byt rad€ji mendi {cca 10 a3 15m },
protoZe jde o pomdené vysoky obrat Celkova délka
svislych €éstl obralu by méla byt ste'nd jako Sifka
{na obr. ¥.5.28 oznadena x) & cely obrat by m&l byt
v letovém prostoru umistén symetricky tj. tak, aby stéed
harnino aseku (model na zddech} byl prédveé pfed pilotem
na ose letoveho prostoru.

Prvni &tvrtpifemel (& pak pochopitelnd oa!atni)
je vhodn#j&i provésat ponékud ostiejsii, aby mohl byt zdd-
raznén étvercovy tvar a aby ve svislych Edatech obratu
bylo moino provést pfed m za putvykruty krétké pEimé
prodlevy, Plilvykruty je rovné? tfeba provést pondkud
rychieji, aby se zbytel: ¥ nezvétiovala vyika obratu
a aby mudel neztratil pFilié rychlosl pro druhy &tvrtpremet
a piechod do tetu na z&dech. Ji¥ pFibliZn® v poloviné
letu na zddech je tfeba snizit otdZky moloru na minimum
a prakticky celou druhou polovinu provést se stazenym
matarem. Sestupny let by mEl byt s ohledem na déilku
jednotlivych UGsek(l proveden stejné jako vzestupny
let tak, aby zdvérefnd vyika obratu odpovidala vyice
zahé]enf. Je tfeba Bl uvddomit, Ze leti-li mode] ge ataZe-
nym motorem, reaguje na zé&sahy kormidel a kFidélek
pond&kud pomalen a této zkuBenosti je tfeba pfizpumobit
velikost z64sahl) kFidélek i vwEKovVky, a.by byla zachovéna
symelrie <celého obratu, Pilot si musi pamaloval délku
vzestupné C&Edsti, protze podle ni mual pFizpisobit
délku letu na zadech i délku seatupné Z4sti. Zde casata
vznikaji chyby, protoZe pilol nedodreZi hlavné zédvéreZnou
vy&ku letu,

c ) Kritick£€ bady:

Kritlckym bodem je jednak bod 6, kde model musi
s dostate&nym prebytkem rychlosti prejit baz jakéhokollv
néklonu do vodorovného letu na zddech a déle pak bod
11 (viastn® cely zdvéreiny Zturipfemet), kde model

viivem chybného néklonu miZe zmdnit smér vyieh
z obratu.
5.1.29. Cylindr chrdcen& {Ovbr. & 5.29)

a) Popis obratu podle pravidel FAl:

Potlaenim prejde model do sestupnéhe lelu kolmo
k zemi, provede pitvykrut a obrécenym Etvrtpfametem
prajde do vodorovného letu na zddech, ve kierém proletf
vzdélenost shodnou s délkou seatupného Gseku, obréd—
cenym &tvrtpifemetem piejde do letu kalmo vzhiru, provede
pilvykrut a potla&enim pie/de do vodorovnéha let,

Snizeni hodnoceni:

1. Model neleti po wvertikdle pfi zahéjeni a ukonZeni
plulvykrutu.

Pllvykruty nejsau piesné 180°

Model nelet! p¥imo a vodorovnd v letu na zddech.
Délka svislych Gaek nenf pibliZné stejns jako naek
vodorovny.

5 Pllvykruty nemali stelnou délku a rychlost otéZXeni.

&, MEN smEr v probé&hu obratu.

b ) Prevedeni obratu:

pow

Cylindr obrfcené me rovné¥ 1ét4 protl vétru a je v pod=-
stai¥ zrcadlovym obrazem norméinfho cylindru. Stelnd
jako wviechny obraty provadéné shora, dotd, je treba
pro tento cbrat zvolit sprdvnou zahajovaci vyBku letz,
abyse cely ,,vedel" do letavého prostoru a aby ve spodn(
Zd4sti nemusel model letdt priliE riskantn® nizko, ftl.
pod wrovnl cca 10m Je aamoz¥ejmé, Ie obrdceny
cylindr musl byt v letavém proatoru umistén opdt sy-
metricky a 3e pro jeho rozm&ry piati toté¥, co pro normél-
ni cylindr. Seatupné Z&st cobrat: (pozor na dodrZen{
prodlev pred a po pulvykru!u) f6 obvykie leti op staZfe-
aym motorem, ale §iz v bod& 5 (obr. & 5,29) e vhodné
mator oleviit naplna, aby byla zaru¥ena pifesnost a phy=
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nulual prechodu do letu na zadech a aby moudel mohl
z{skat dostateZnou rychlosi pro vzestupnou Céast abratu.

Viechny &tvripfemety (v ilomto pfipadd obrécené)
je vhodndji op¥t volit pon¥kud osatFejsi, tj. s mendim
polomérem, zejména a8 ohledem na vzestlupnou Caat obca—
tu, kde op&t musi byt vyznafeny prodiavy pied a po piil-
vikrutu, Zévdrelay Ztvrtpfemet by m&l byt proveden
8 dostateinou rezervou rychlosti, aby model mohl pFejit
do norméinfho vodoravného lotu plynule & bez nebespedi
zm&ny smdru vyplyvajici z nékionu modelu v probéhu
pasledniho &tvripfemets,

<) Kritické body:

Predevd(m pozor na zvolenou zahajovaci vysku letu,
déle pak na let na zddech (kde je ka¥dé odchylks vyiky
vzhledem k zemi anadno patrnd) a hlavné pak je téeba
ge soustiedit na treti Ztvripfemet (7 a 8 na obr, €. 5.29).
ktery musl vyastit pfesné do letu kolmo vzhieru. Pipadny
néxlon za bodem 8 se bez viditelnych zdsahi ncdd opra-—
vit,

5.1.30. Kobra vykxrut (Obr.Z, 5.30)
a) Popia abrah: podle pravidel FAL

PiitaZenim p¥ejde model do letu Bikmo vzhiru
pod Ghlem 45% pllwkrutem pFejde do letu na sadech,
provede Etvrtinu normalniho pFemetu a pllvyKrutem pie~
jde do normélnf polohy a vyrovnd do vodorovného letu,

Sni*eni hodnoceni:

. PoZdte¥ni stoupavy let neni pod Ghlem 45°
2. PUlvykeuty nejsou o 180°

3. Ctvrtina plrematu nenl 90°.

4. Neklesd pod dhlem 45°
5
o

-

. M&n{ amér v pribéhu plihvykrutd a Ehrtpremel.
} Provedeni obratu:

Kobra wvykrut patii svym charakleren soiée do sku=
piny vykrutll, ale celkovym tvarem je podobny trafuhelni-
kovym obratim. Do sestavy se dé zaiadit 1ok profi véira,
tak po vitru a z htediska obtiZnostipati K jcdnodussim
obratiim. V letovém progloru by md&l LT umistdn tak,
aby horni vechol trojdbelnika byl piimn pred pitotem
na ase letového proston:.

Pro zdfirazndni trojahelnikového tvaru vbratu je nutné,
aby vzestupnd i sestupnd strana byls pHmé, acy
pied a po obou plilvykrutech byly provedeny Kkrétké
prodlevy a aby ob& tyto stramy mviraly se zemi dhel 45°,
Pokud iato podminka neni spinéna, nemohcu byt pak ob&
sirany na sebe kolmé a trojihelnix mé pak nahote misto
pravéhe dhlu vhel ostry nebo wipy.

Je vyhodn¥)&{ pestahovnl v prub&hu tohoto obratu
oth¥ky matoru a soustiedit se hlavné na piesné umisténi
pllvikrutd do stifedu vzestupné a sestupné ZAstia v zé-
viru pak na dodrfeni pulstenihe sméru a vyiky letu.

lak poddte¥n( pHia¥eni viikovkou doletu Sikmo vzha-
ru, tak horni &tvripifemet a zAv¥re&né vyrovméni do vodo-
rovného letu je theba provést pondkud ostiejiim zasahem
vyBskovkon, aby opét by, zdirazn&n troiuhelnikovy tvar
obratu a aby obrat nemusel byt celkovE prilid veliky.
Rovné¥ rychlosi ot&¥eni v pllvykrutech je tfeba ze stej-
ného divedu volit ponékud vE&t3{, « kadyZ hyto ostiejii,
rychlejdi z4dsahy s Bebau nesou obvykle VvBt3i rizike
pretaZen! nebo pfetolsni,

<) Kritické body:

Obrat nemé 28dné vyrazné kritické body, anad jen
v bod® 6 {obr, & 5,30) je tdeba d&t pozor na pfipadny

nefddouci néklon modelu & néstedujici zm&nu sm¥cu
obratu.

£ 1.31, Trojohelnikovy pFemet s vykrutem

a} Popis obratu podle pravidel FAL {Obr. , 5.31)

Piita¥enim piejde model do stoupavého letu pod dhlem
45°, drii tanto sm#r a Uhel pfibliZnd jednu sekundu,
provede Zést normélnlho pfemetu (135°), potom provede
jednu otd&ku vykrutu, daldi E4st normdiniho premetu

(1359, vydez v Sikmém sestupném letu asi jednu se-
kundu a vyrovnd do vodorovného fetu ve atejnem
misté, ve kterém obrat zahdjil. Délka vzesiupné a se-
stupné ¥4 sati by méla byt stejnd.

Snizeni hodnoceni:

1. Stoupavé a ktesavé £dsti nejaou pod uhlem 45"

2. Stoupavé e klemsavé Zdsili nemaji stojnou déiku.

3. Vykrat neni 360°

3. Model m&ni smér v prubdhu pfemetu a vykrutu.

5. Model ne zahiji a neakonéi obrat ve stejném miaté.

bt} Provedeni obratw:

Trojuhelnikovy premet & vvkrutem se I1&6th proti vétru,
aby vykrut v jeho vodorovné horni strand mohlbyt pro-
veden po vitry, tj. pfi nejvy3di rychlosti. Predpokladem
pro Lspéiné provedeni tcheto abratu jeou dostated nd
velké vychylky na vyikovce umoZiujici ostré prechody
do jednotliviych stran trojuhelnika, Model musl byl dobfe
zalétdn a vyviZen, ab¥ p¥ osatrych obratech nedochézelo
k samovalnym nédklonim viivem nestejné hmotnosti cbou
polovin k¥idla.

Po prvnim ostrém pfitaZeni musi model v bodé 2
{obr. & 5.31) letét po pfimé dréze smdrem $ikmo vzhiru
pad dhlem 45° a z hlediska hodnocenl je v této 14zi tieba
obd tyto podminky dodrZet. Model musi stoupat tak dlouho,
aby si vytvolil rezervu pro provedeni vykrutu ve vodo-
rowvné E&ati & pro ob& Kritké prodievy, které se doporu-
¥uje pied a po vvkrutu zdiraznit. Viastni vwkrut z letu
ne z&dech by nem#i zkufenému pilctovi délat potiZe,
ale providi se p¥i pom&rné malé rychlosti (ostry pfemet
o 3152 hodnd sniZl rychlost modetu) a jetreba se p¥i n¥ém
asoustiedit na ponékud odlidnou koordinaci pohybh
vy3kovky v jeho priikbdhu,

Sestupnéd &ést toholo obratu se obvykle letl sa siaZfe-
mym motorem o méla by mit stejny ihel vzhiedem K zemi
{45%) jako Zéet vze stupnd. Body, Kde model 2 vodorovné-
ho latu obrat zahdji a kde zase jiZ ve wvodorovném letu
t&an® po zédvire&ném pfitaieni obrat dokon&i {lj. body
1 & 10) by m¥ly byt totofné. Obrat by mé&l byt opdt
umfintén v letovém prosioru symatricky, to znamend,
%e hytc body 1 a 10 by mdly byt pfimo pied pilctem
v ose letoveho prostoru, atejng jako stied vy krutu
provid&ného v horni sirand trojGhelnika.

¢ ) Kritické body:

Kritickym bodem je zejméne bod 4, kdy vlivem Ztréty
rychlosti v predchézejicim ostrém premetu md model
vEtSinou snahu propadnout se & navic zde hrozi i ne-
bezpeél ne¥ddouctho ndkitonu.

5.1.32, P(smeno ,M" (Obr, & 5.32)

a) Popis abratu podle pravidet FAlL

PFfitaZenim pfeide model do letu kKolmo vzharu, provede
souvrat o 1B0° v libovolném smyslu, déle polovinu
obrdcenédho premetu, opdt souvrat v opadném smyslu
a vyrowné do norméiniho vodarovného letu,

SniZeni hadnoceni:

. Modei neleti po vertikdle pted a po souvratech,

. Sounraty nejso.: o 180°%

. Stoupav s a klesavé lety nejsou paralelni,

. Spodni 4%t obréceného pllpfemetu neni ve vice
zalatk.. abraru.

5. \Vwika druhého souvratu se likl od vydky prvniho.

b) Provedeni cbratu:

Obrat pismena M se zésadné 164 proil vidiru a v jeha
proveden! se nebudeme datailng zabyvat obéma sauvrafy,
protofe popis provedeni souvratu byl ji¥ rozebrdn
v predchézeiici kapitole vEnované obecnym principem
pilotd¥e (viz.4.7.5,)

Pro Gspddné provedeni kteréhokoliv z piemen M {wviz
déle M ee Etvetvykruty a pOlvykruty) je rozhodujic
néstup do obratu, kde po Uvodnim Etvripfemetu mue.
model Wtél koimo vzhiru. Neni-li tata podminka presnd
spindna, objevi se problémy s kompenzaci ptipadnéhc
néklonu, je traba opravovat a na vzesiupné drdze
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{kterd by méla byt pFimd) se tyto zAsahy projevi.
Viestni souvraty musi byt provedeny ve sprévné rychlosti
tak, aby z nich mode! vy3el presn® do satfemhlaveho
latu, Spinéni 1éto podminwy je wvelmi dileZilé, protose
pHipadny néklon modelu ve stiemhlavém sestupném letu
se nedd opravit — amérovks je toti pfi sta¥eném motoru
ned&innd,

Obral pismeno M vytvofi jakési W vEie, na jejichs
vrchelech jsou provedeny souvraty. Tyto viZe by mély
byt nejen stejnd vyaoké, ale mé&ty by byt umistény v leto-
vém prosioru symetricky tek, aby stfed apojovaciha p&l-
premetu byl ofimo pred pilotem v cae letového prostoru.

Nedé me jednoznaln® doporucii, zda zadit & obralem
pondékud blize a wvolit souvrat tzv. ,,od sebe" (dmhy'r
pak k ,socbd”) nobo zalit raddi ddle a wvolit prvni
souvrat ,k aocbd”, Zd4 se, 2e druhé tedeni (plati
i pro M s pllvykruty) je piece jen pon¥kud vyhodnéjii,
proto¥e p# pripadném ndklonu prvniho stoupavého letu
miZe jedté pilot smysl aouwvratu piizplsobit vznikiému
naklonu & navic spojovaci pulpfemet provédi bliZe u sebe
8 lepEi moZnostf kantrolovai ndklony modelu.

c ) Kritické modely;

Jaou jimi predevidim oba souvraty, kde nejfastéji
docMzI k chybdm a pak oba néstupy do svistych
letd vzhiru, kde hrozi néklony do strarmy nebo i dopiredu
&i dozadu.

5.1, 33. Plsmene ,M"
a) Popia obratu podle pravidel FAL:

PfitaZenim prejde model do letu kaolmo vzhﬁru. provede
pilvykrut, potom souvrat o 180° dal3i pllvykrut, potom
provede polovinu obrédceného pi‘emetu nAsledovnného
tfetim pllvykrutem, druhy souvrat a Etvrty palvyKrut
8 vyrovndnim do vodorovnéha letu. Pdhykruty mohou
byt v Jakémkoliv smystu, ale souvraty musi byt v opaZném
smysiu. PFi pohledu z boku vytvai{ model piameno M.

s pUlvvkruty
(Obr. &, 5.33)

Snifeni hodnoceni:

1, Model naleﬁ kolmo k zemipfi zatdtkua konci plivykru-
tu n souvrath.

2. Souvraty najsou pfesnd o 180°

3, PUlvykruty nejsou presnd 180°%

4. Spodn( ¥Ast obrAceného pllphemetu ncni ve stejné
vydce jako zaldtek obratu.

5. M&ni am¥r v priibdhu obréceného pllpfemetu avpilvy-
krutech

b) Proveden{ obratu:

Obrat je prakticky ahodny 8 normAlnim pismenem M
alidi se jentim, Ze do svislych ¥4sti obratu jsou zafazeny
pllvykruty. Obrat me opdt 168 proli viiru a je zFejms,
2e prdvé s ohledem na pFipadné tyFipllvikruty je obtiZ~
néjél neX normélni pismena M. Platl zde viechny zdsady
uvedené u predchdzejiciho obratu a navic ndklerd dalsi,
spojend se zafazenim putvykruti.

Stejn¥, jako napf. u cylindrh nebo u Etvercovéhae
prematu, . je tfeba, aby pied a po kafdém pllvykrutu
byla provedena krétkd prodleva zdiraztujici pimoZarost
a svislosl vzestupnych i sestupniych &ésti obratu, Po-
chopiteln® se tim zvyfuji pofadavky na celkovou vyiku
obratu a tim na vykonnost motoru. -

Sestupné lety u viech obrati M se leti abvykle se sta-
fenym motorem, ale hlavn® za prvnim sestupnym letem
Je tfeba vZaws otdZky motoru zwyidit napino, aby model
zisial dostateZnou rychloat pro néstup do druhé ,,véZe" ,

Plivykruty jsou op&t vhodnZjil e ponSkud VEtL(
vychylkou kiidélek, tedy rychlejii zejména s chledem
na celkovou vykku obratu. Né&které modely maji snahu
hlavnE viivem nespré&wného podéiného mefizenl provAad&t
nSudovité” vykruty, coZ se pilot v norméinich opakova=
nmych vykrutech naundi opravovat, ale v plasmenu M tato
skutefnost vadi, nebot zplsobi ne¥bdoucl ndklon vze-
stupné drdhy modelu, i kdy¥ |a Jeji prvni £ist pred vy-
krutem presn&, Jak tylo ,,nectnoetl’” modelu odstranit
j@ popséno JiZ v ¥4 ati o zalétévAnf modelu,

¢ ) Kritické body:

Kritické budy:sou v podstatd ctejnd jako w normalniho
pismene M, navic zde pFibyvd mbeipel‘l nepresného
dotodeni plilvykrutdl zplisob.yici zménu sméru abrahy,

5 t.34, Pismeno ,M"

a) Popis obralu podle pravidel FA:

se Etvrtvykruty
{Obr, £.5.34)

Pétazenim pfejde model do letu kolmo vzhiru, pro—
vede Ctvrivykrut, déle pak souvrat o 180° opét Chyrt~
vykrut ve stejném smyslu jako prvni, ddle provede pGlku
cbrdcendho pifemetu opél do letu kolmo vihiiru, navédre
daidi ctvrtvykrut ve siejném smyslu jukw prvni dva,
provede dalEi souvrat o 180% Ztvrtvykrul ve stejném
smyslu jako pfedchizejici tf a vyrovna do vedoravného
letu. PFi pohledu ze strany vytviaF model pismeno M.

SniZeni hodr.oceni: .

1. Mcdel neleli po vertikdle pii zahijeni a ukonteni
Ehrtvykrutt a souvratd,

2. Souvraty ncjsou o 180°%

3. Etvrtvykruty nejsou phesnd o 90°

4. Spodni  &Aat obridceného pulpremetu ncni ve stejné
vyice jaka zalstek obratu.

5. M&ni smér v pribdhu pllpfemetu nebo Etvrtvykrutll.

6. Souvraty nejsau ve atejnd vwice.

b) Proveden obratu:

Pismeno M sBe &tvrtvykruty se od obou predchizeji-
cich obratt lisi predevEim vtom, Ze me cely obdbrat
odehrdvé v jedné rovind. Létd se opél zinadné proti
Véiru a na rozdil od pfedchezich dveou neni pro tento
obral tak nebe zpe iy bodni vitr.,

Z hlediska umiaténi abrotu, vysky chou Wi a prove-
deni souvral plati pro tenlo obral vie, co byla uvedeno
u obou wbratli pfedchizejicich a zam&fime se na pro—
vedeni Itwrtvykrutdl a z nich vyplyvajici ,,vsazeni"

cbratu do jedné rovmy. Zaotim c¢o smysl otifeni phl-
vwkrutd u M s pu!vykru.ty je libovolny a nesmf byt ani
v pribdhu obratu slejny, u tohoto pos.edniha obratu
musi byt smysl otdfeni viech Ityf Ztvrtvykrutd bez-~
pudmindtné stejny. Obdobnd oba souvraty musf byt zcela
bezpoedmin&¥nd v opainém smysiu. (t). 5 opadnou vy-—
chylkou smE&rovky), protoze jinak se zastavi postup
provadéni obratu zleva doprava & naopak. V obou
pmdchozfch obratech je rovn&% smysl provedeni sou-
wratt predepséan, ale nedodrieni se hodnoti jen podstat-
mym sniZenim bodového hadnoceni, zatim, cou plsmene M
e Et\n'tvykr.xt‘y pEi poruieni smyelu Etvrtvykeutd &i sou —
vratd hodnoti nutou za cely obral.

Nedoporuuje se léiat tento abrat pFiliS blizko pfed se=
bou, protoie je pondkud del3i neZ obd pifedchizejici M,
hrozi nebezpeli pfckroZeni letoviého prostoru a obest
se nedéd pak dost dobfe hednotd z hlediska dodrZeni
celkového tvaru.

¢} Kritické body:

Obrat je celkowd velmi obtiZny a jen téiko lze tedy
2vyraznit kritické body, ale jsou jimi zifeim& opét oba
souvraty a oba ndstupy do svislych VEzZi, které jsou
pro celkovy orib&h a tvar abratu nejdale 2it&jE0,

5.2, Pilots# akrobatickych vétrofRa

Na rozdil od maotorovych modeld je akrobacie s bez-
matorovymi modely, tj. v&troni, ponékud méné popularni
— i kdyZ je wvelmi libivA a pfFijemn& tiché Pro 1étAn{
akrobatickych cbratll potfebuje vitroit rychlosl a tu mizZe
ziskat jen jednou cestou a ta potladenim a & nim spojenou
ztrdtou vydky. Pro akrobacii a bezmotorovym modslem
potiebujeme tedy pfedeviim dostate®nou vy#ku, protoZe
pired kaidym daliim akrobatickym obratem se musi modei
rozbd&hnout, ¥i Jak se slangows Fikd ,roztroubit. Rychlé
ztrita vysky v prubt’éhu letu naplninédho akrobatickymi
obraty z¥ejm& hlavnim davoedem, pro& akrobacie a vltroni
nenitak popuisrni a prok také pro tento druh 1éténi nejaou
vypsdny Zidné esoutéfe Dostat totiZ model do potfebné
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vyEky je pemdrod pracné, je k tomu potfeba model pomoci
EAniry vytdAnnout, Neni-li k dispozici molorovy navijék,
musai pomoci kamarid joko viekaF a tak po dosaXeni
vyiky je pilotovi lrochu lito ziskanou vyZku krétkym
akrobatickym letem ,utratit'’.

Mnohem Zastdii se protc miiZeme metkal s akrobaci’
vBtrofill pfi 16t6ni na wvabhu, kdy pfi silném witru vzniké
tak inenzivni vzestupné proudd¥nl, Ze je moinéd |état
akrobatické obraty s miniméini zirdtou vyEky a akrobacie
avahovénn vitrond se pak v mnohém podobd akrobacii
motorového modelu. Létdnl akrobacie na svahu je velmi
populérni v pmofakych zemich, kde dokonce exiastuji
pro svahowvé akrobatické viitrondt vypsané asoutéZe.

Pfirozens tenost a nechut k viékéni dala laké venika-
nout kategorii motarizovanych viitrodl, vybavenych bud
spalovacim motorem nebo alekiromotorem. Pomoci motoru
dostane se vitro#t pomdrné snadno do potrabné vyiky
a mbi¥e pak providét akrobatické ébraty bud' = b¥Zicim
nebo JiZ se zaatavenym motorem. Tento druly akrobaciae
{zejména » clektromotorem) za¥ind byt ji¥ populdrni
a shad se postupn® rozvine L u néds.

Jaky je hlavnl rozdil mezi pilotdii akrebatického
vitrondt a akrobalického motorového modelu? Zékladni
¥idici zémahy pomoci kEdélek a kormidel jsou stejné
a mé-Il vitrol dostateXnou rychlost, reagule iako motoro-
vy model. Plict vitrond musi vEak mit pfL akrobacii stéle
na zietell |i¥ zmindnou zdkladni podminku a to rychiost
modelu. S ohledam na tuto podminku nenl dosl dobie
moZné provaddt ndkteré opakované obraty (nepf. tii
plemeaty, tH wykruty) bez ztrity vysky, neni moiné
za¥azovat obraty vyiadujicl tah motoru {napf. cyllnde)
a hranaté obraty {napF, trojuhelnikovy pFemet) jsou
a2 vitrondm jen téiko proveditelnég.

Pilot akrcbatického viltrond si musi svoji akrobatickou
sestavu obratll sefadit tak, aby mezi jednotlivvmi obraty
mél vidy dostatek Easu pro ziskidni potifebné rychloati
pro obrat dalli. Obraty se rovne@z dajl volit tak, aby rych-
tost ziskand v jednom obratu (napf. sestupny vykrut}
mohla byt vyuZita v obratu navazujlcim, FPokud rozpolet
viiky pro celou sestavu nevyjde a model mé jiZ malou
vidku, je vhodnd|#i sestavu preruiiit a zam&Fit se na bez-
pedné privedent modeiu na zém.

Na zdwir této stru¥né zminky o akrobacii vBtrofd
jeBt¥ malé upozormdni. Pokud vétrof nen( tvarowvi ani
pevnostné Felsn jako akrobaticky, dejle si pozor na pre~
ti¥enf, kterd v akrobatickych obratech mohou vZniknout,
Neni totiZ problémem potlafenim dostat b@3ny model
na rychloet vys3f ne¥ 1CCkmfhod.a nasadime-li pfi télo
rychlosti na ostrou zatd¥ku nebo piemet, jeou kiidla
{hlavné u vitiich a tS8E¥Xich wétrahi) naméhand silou
a¥ ndkolika desitek kpa nenf prote divu, ¥e toto nam&hAn(
Zamto nevydril a prasknou. Daléi nebezpefl apojené
ee zvydovénim rychlosti vistrond je tfepetani (fHater)
k¥ del nebo kormidel, které miie zpusobit znidenl modelu
za Ietu,

3.3. Akrobacie makat a ohledem

na realilsacl latu

RAdiem Fizend modely skutefnych leiadel, stru&nd
nezyvané makety, jsou valmi pfesnou a vEtSinou pracnou
napodobeninou skuteZnych Istadel, Jaou zpracovény
Zasto aZ do neuviiitelnych detailll a na jejich zhotoven(
Zasto ,,padme’' a¥ n&kolik tisic hodin. Bohufa! autof
t&chto maket {kiteré na soutdé2{ch musi predvést, Ze také
1étaji) mnohdy nevwdnu)l dostateZnou pozornost l&tdni
s nimi a to v tom smyslu, e 8 RC modely moc 1&tat
neumé&ji nebo Ze & maketou létaji takove obraty, které
skuteZné napodobované letadlo nlkdy nelétalo.

Malé praxe v ¥zenl RC modell se d4 dohnat pravi-
delnym tréninkem 8 jJednoduchym Skolnim modetem a po=
sléze 8 modelem, kirry avym charakterem odpovidd
pflpravené maketd, Nejidedlndidim ifedenim je postaven
jedtd Jedné . tréninkové" makely o stejnych rozmérech,
hmotnosti a umisténl W2i%té, ase stejmym motorem jako

skuteénd maketn, ala pochopitelnd bez pracnych kon-
struénich detailh o wvybaveni, které se na soutdinl
maket®é hodnoti. S touto tréninkovou maketou »e pak pllot
miie naudit Fdlt, zvykne si na pHpadné letové z4-
ludnostl & pFipravi se tak dokonale na l¥1Ani & makatou
skutefnou, Pokud s tréninkovou make{ocu tfeba | hava-
ruje a pofikodi ji, nenl to tak velka Skoda a ztrite.

Dalil ddlefitou oblasti je piprave programu, ktery
viastnd dand maketa mOfe létat, to znomend dimledné
prostudavéni literaiury o skute¥ném letadle a z]idt#nf,
Které akrobatické obraty byly pro skuteiné letadio
povoleny, S maketou je talif abuvykle moZné provAdét
bez problémd vétiinou znidmych akrobetickyeh obeatdl
zejména tehdy, jde-ii nao piiklad & naketu skuteného
akrobatického letadla nebo atihaZky. PF sestavovén(
je theba wvybirat jen ty abrabty, kieré ekutefiné letadlo
opravdu iétalo nebe létat smélo. Rovnd¥ zplach létdni
piipadnych akrobatickych obratd by mél napodobovat
let skuteZného letadla, V praxi to znamené, fe | kdyZ
je maketa vybavena velml vykannym motorem a mohla
by letét nap¥. piemet o llbovoiném primdru, musl ptemeat
létat xplimobem odpovidajlcim letu skute&ného letadla.

Jinak ®se viostnd pilotd? maket v podstatd nelldt
od pilotd¥e norméilnich modeldi, jen na zAsahy kiidélak
a kormidel je wvétdinou trochu tupéjdl a to bud timyalnd
nebo proto, e maketa obvykle I6t4A & mnohem vitdim
plonym zatiZenim k¥dia. Na rozdil od norméinich modell
byvéd také maketa vybavena daliimi funkcemi jake napr.
vysouvénim klapek ne[riizndjfich druhi, odhazule pumy,
vysazuje vyaadkéie atd. Tytospecidinl zviditf hodnocené
funkce pondkud komplikujl piloté? makety a pilct el musi
na n& zvykat. Napt, vysunuli pfistdvacich klapek je t¥teba
poprvé vyzkouset dosatateiné vymoko o ne pFl pfintén(,
protofe reakce modelu na jejich vysunutl mufe pilota
prekvapit a v nizké vyEce phed pFiatdnim by mohto
dojit k poEkozenl modelu. Umysnln¥ zde nabiddme
% opatrnowli, protofe praxe ukazuje, Ze Fada modeléFh
bez ohledu na stovky &i Lsice hodin ob#tovanych stavbé
makety, je p¥i jejim zalé:ivant schopna zapomenout
na zdsady bezpedného 1étdni a hazarduje nejen se , 7iw
votem' mvého dila, ala i ne Fivoty divékd,

8. 4. Akrobacle vodnich motorov§yaoch
modald

Jen pro Gpinost se strufnd zmifujeme i o motorovych
modelsch vzlétajicich z vody a rovnef na vodé pristd-
vajicich. Soutdfe téchito modeld [sou pomdrné populdrnt
zejména v NSR a ItdHi a rovné u néds me kaZdoro¥nd
por&dé nékolik soutdZi. L&t&ni 8 ,,vodniky”, jak se témto
modétlm Fikd, mé& svoje kouzie a zviktnl atmostért.
Modely pro tuto kategorii jsou zpravidls normélnimi
motorovymi akrobatickymi modely upravenymi pro vzied
a pristéni na vod¥ pomoci plovékd. Jen v¥iimeZnd
se objevi zviditni konsirukce fedenéd Jen pro terto uel,

Pilold? vednich modelll ae prakticky vibec neli#l
od piletd2e normélnich motorovych letadel a pilol musi
jen potitat B pondkud tupé)if reakcl model dancu jednak
zvwikenim celkové hmotnosti modelu o hmotnost plovaki
a jejich noané konatrukce a dile pak s celkovym zharke-
nim aerodynamickych viastnosit modelu. Ploviky a jejich
konstrukce z ocelovych drétl oviiviu]i také nepHznivé
rozloZ¥eni hmot na modelu a stdvéd se, Ze model, kiery
1614 bez plovAkd pomérné dobfe, mé problémy pH pravi-
d#ni n¥kterych obratl jakec souvratd nebo vykrutd, U vod-
nich modeld se hodnotl v rdmcl celé soutdZni sestavy
i pohyb modelu po vodnl hiadlné, v sestavi je 2afazenc
| mezip¥istinl & proto se pil tréninku mual pilot zam¥¥t
| na nécvik tichto prvk{, které se u normdinich ,,pozem-
rnich' akrobatickych modeld nevyskytufi. Dodate¥né zho-
tovery plovdkl k norméinimu akrobatickému modelu viak
nenl pracné a miZeme ka2dému doporulit, aby sl tente
druh lét&nl vyzkoullel Jako pfijemné zpestieni letni
dovolend u wvody,
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6

LETANI

S TERMICKYMI
VETRONI

»
»

Termické v&trané jsou dnes jednoznaind nejroz-
BifendjEl kategorii rédiem Fizenych modeld letadel,
Pro oviddéni termickych vétrofil postaZujl jednoduché
RC moupravy se 2 - 3 servy, dé se 8 nim« Iétat prakticky
na kaZdé trochu WiSi louce & proti motorovym modeldm
mali jednu, dnea velmi Z4danou viastnost jsou naprosto
tiché a provozn® lehké. Svou roli v popularii® termickych
virotl (& vibec vitrodd) hraje | cena Fidicich souprav,
kiord je stéle pom&rnd vysokd a modeldF svij ,poktad’”
radd), zabuduje do Vitrond, ktery se mu jevi provozné
mnohem bezpeZndjil, ne? motorovy model. Tate uivaha
viak dnes ploti jen pro Sholnl vétrord nebo jednoduché
termické wiitrond, protofe modern{ vtroné kategorie F3B
nebo F3F ai rychloatl 8 motorovymi madely mnohe ne-
zadaj(.

S ohledem na popularitu vEtrokdl jeme zpracovali
technikuléténi e nimi samostatné. v ndsledulicich oaddi-
lach této kapiloly se Ztens? dozvi fadu potfebmych infor-
maci o 16t4ni B lermickymi VvBtroni a v nasiedujic!
7. kapitole jsou pak zpracoviny samosiatnd pro 1étdni
na svahu.

6.1, Zalétdvani vétrofd

Znidtdvanim zalind Zivol! modelu. Za&inajici modeiaf
by se mé#l ale zalétdvéni vyhnout o sy prvni made:
»l nechat zalétnout zkuIenym pitotem. le zde totiz ne—
bezpe&!, ¥e 8¢ model domiane do abtiZnd zviddnuteinych
ajtuacl, kdy je potfeba udélat korekci kormidly a pak
je dlileZity sprévny smysl u sprévnd velikost zdsahu.
Zalinajicimu RC pilotovi d&l4 mnohdy obojl potize.
Pfi hodnoceni letovych viastnosti modelu je pak obtiZné
adliBit chyby modelu od chyt pilota,

Tak jako u viech ostainich kategorifl i u RC vétrofd
zalind zalétdvini kontrolou. Je zéhodne zkontrolovat
mode!l i oviddac{ soupravu.

Obvykle za&inaji ndvody pokynem: zkontrolujte, zda
mode! neni zkroucen, Takové kontrola na lethi%t je ale
prakiicky zbyteénd, Rovinost, pfipadn& sprivné zakfi-
veni véech pioch na modelu, je tfreba dlislednd kontro-
lovatjiZ v pribéhu stavby e zkrouceny model by se viibec
nemé&i dostat na leti¥t¥. Model&¥, ktery piijde se zkrou-
canym modelem, zpravidla argumentuje tim, Ze ilakovy
model je achopen leiu, prutoZe wvychylkami kormidel
12e zkroucenl vyraovnat. Mé v&tEinou pravdu, ale 16téni
s lakovym meodelem neni rozhodn® po¥itkem a Zasto
mé i vyborny pilol plné ruce préce s udrienim madelu
v piijateIném letu. NezkuZeny pilot se s takovym modelem
dostane brzy do néjaké krihcké leiocvé situace, ae kierou
neni schopen se vyravnal a skon&i havérii,

PFed zahAjenim viastniho zaléidvan{ neuskodi kontrola
emystu vychylek kormidel. Je to obtiZnd \yavEtlitelny
vkaz, ale relativn® Eaato se ,podafi’ smysl vychylek
nékierého kormidla obritit.

f——— - - .ma —

V dobhch rédiovych zaZilkd byvalo nutno kontrolovat
dosanh Fidici moupravy pifed kaZdym 1&t4nim. U soutasnych
scuprav profesionilnich to neni jif tak nutné. Jenom
v pfipadd, Ze se v blizkosti antény nachAzeji wit3l
kovové &asli (napt, lanka ke kormididm), je kontrola
dosahu doporudenihodna.

Tak tedy: karmidla jsou v neutrdlu a vychyluji se
ra sprdvné atrany. Je mozZno pFistoupit K vlastnimu
zaiétdvani. Prvnl (420 je b&h & modelem, To je vyhoda
RC wétrofii proti motorovym modeliim, 3e létaji pom&rn®
pomalu. PombZe-ii ném mirny protivite {2 az 3 mfa)
je mofne ,ubBhnout” i pom@rnd 1% 33l vétro. PFi tomio
b¥hu samoz¥eim& neb&Zime s vysailagkou, ta mi¥e ziatat
i vypnutd. V této t&zi jde jen o to zjistit zda:

a) vyEkové kormidlo  je nastavenc v poloze pro pomaly
let,
b} model m4 lendenci se naklidndt nebo zatidet.

Tahne-li model nahoru, doli nebo do stramy, poopra~
vime prisludny trim e béZime znowvi. Pfi bdhu driime
model zhruba v t82iEti & po dosaZeni doatatedné rychlosti
uvolnime ponékud ruku, V Z4dném piipad® si nenechime
vzd4lit model déle od ruky mef 5em. Do Fizeni pFitom
nezasahujeme.

Ted uz vime, Ze aZ model hodime vEt3( rychlosti
z ruky, nepfekvapi nds prudkou zm&nou pohybu,

Druhéd f4ze zalétdvéni |e iedy hozeni modeiu z ruky.
Tady je ui vhodné mit pomocn(kna, Ktery model hodi. Je to.
tiz dobré mit ruce pFipraveny na #Hdicich phakdch jiz
od prynlho okamziku volnéhe letu, Pomocnik samoziejmé
neami hodit model Sikmo vzhiru nebdo prudce &k zemi, ani
by mu nemd&l uddlit rotacl. 1 pfi sprdwmém hozeni byva
nutno, wzhledem k wvyI%i podétedni rychlosti, model
potialit, VV ZAdném pFipadé nesmime pFipustit, aby model
vie vEtS{ viyice zpomalil. Cely let by m3l prov¥hnout
zhruba v hlading O,5 a3 1m, Zjistime-li, Ze model
sdm nebou jemnymi Hdicimi zAsahy udrZi pfimy vodoravny
let, pFistoupime k daldi (4zi zalétdvani, kterou je jiZ vzlet
na #AGFe, Neni-li moino udrZet modet po hozeni z ruky
v klidném letu, prekentrolujeme polohu téZiEté a v pfipagé
potfeby pFidime {ubereme) 24t8%. Rozhodné nevadl,
posuneme-ii pro zalhtek tE8ZiXt€ azZ k 25% hloubky
stfedni aesrodynamické tétivy k¥dla. P& posouvan(
t&ZiSt& ale neamime zapomenout na h4fek. Ten by se ne—
m&l nikdy dostal do t¥zisté. Pro prvni vzlety kaZdopadnd
plati, #¢ &im je hA&fek vic vpiedu, tim menil je nebezped{,
Ze se model dostane pFi vzletu do nezviaddnuteliného
letového reZunu. PFednl poloha h&XKu neumpini aice
doedhnout maximéini vyiku, ale o tu pH zalétku zaléth-
v&nf vibec nejde.

Pro vzlety béhem zalétdvénl jsou k dispozici v pod=
slaté t¥i zplsoby vieku: rulni viek, katapull (gumicuk}
a motorovy navijik. Za nejmén& vhadny je nuino povaio-
val katapull. To proto, e v krizovém okam¥iku bEhem
vzietu nrelze tah prerudil Toale neznamend, e ka-
tapult nelze vibec pou¥il. Nem&me-li k d.cpozici zkuie—
néno b¥Zce an navijdk, je katapult vyhovujicim reZenim,
PFitom pak ale plati dvojndsob, e hd&ek m& byt dosta-
te¥nd daleko pfed t&ZiSt&m.

Za nejvhodndjsi prostiedek pro vzlet lze oznalit
motorovy navijdk, protoZe pilot si mGEr mAm preru¥it tah,
kdykoliv to uznd za vhodné, P¥l ru¥rnim wieku musi
naprati tomu gpoléhat na zkudenost a cit viekare, Nevy -
hodou rué&nihe wvieku je iaké nizky rozsah rychiosti,
ve kterém se model sm| b¥hem vzlelu pehybovat. To sa—
moziejm& zwviiluje nédroky na Fizenl a tak zvyBuje napk.
i nebezpuli preta¥eni. Z tohoto hlediska je vwhodn¥j3(,
nefoukd -li vitr, pou®il pfi ru€nim vieku kladkau.

Ted wu? me dodtAvame k zalétdvAn! v uidlm slova
smyslu, kterym rozumime zjidfovAni viastnost{ modelu,
jeho chovani Vv meznich letovych aituacich a (pravy
polohy t8Zi5t8, jakoZ i stiednich poloh a velikosti
vychylek kormidel.

Divdme~li se na zalétdvani takic, nenl samoziejmd
skondeno prvnim letovym dnem. Zvl&sté posledni jemné
doladovén( trvd diouho, aZ pil roku, a Je splEe indivi—

36 IR

35/70



duéini zdleZitosti. Zde miZeme popeat jen hrubé zalétini,
které by m31o zahrnovat tyto kroky:

Nejprve dva af tH lety a del3imi pfimymi useky
a s plochymi zatétkami o velkém polomdru. V pribdhu
t&chto 1eth jeStE upravime trim amdrového i vwEkovéha
kormidla. Ustdleny let by nemdl byt p¥iliZ rychly (ale
zalim a9 je$t€ rad#ji nepfFibliZujeme k minimaln; rychlasti),

B&hem nésiedujicich dvou az ¥ letd piezkoufime
oviadalelnost v zatdkdch. Jde piledevEim o to, aby smé&-
rové kormidio (resp. kiidélka} bylo domtatedn® udinnd
hlavnd pR nastavovin( zatddeni, VyEkoweé kormidle
pok musi mil takovou hdéinnost, aby bylo schopna zabré -
nit modelu pH ostrém zatdZeni s néklonem aei 4¢5°
Ve atrmém sestupu.

Méme-1i nyni jistotu, ¥e model je pii strednich leto-
wvyeh rychlostech dokonale oviadatelny, zaéneme ovi-
fovnt  Jeho chovdni v meznich letavych reZimech,
Zkou¥ime predeviim zpomalovat Iet a3 k pédu. Po pro~
padnuti zkusime pFitdhnout vyEkové kormidlo, abychom
zjistili, zda model zlstdvd ve vywrice necbo zda prejde
do houpavého letu. Posunutim t8¥i5t¥ sm&rem dozadu
lze (pFi 2achovani vychylek vydkového kormidia ) zvit-
it tendenci k vyvrtice, zatim co posunutim té3isté
dopfedu se zvtiule tendence k pFechadu do tioupaai.
Polohu 187818 urluji jekid dalsi poZadavky, v ¥4dném
pifpad® by ale nemdlo byt tak daleko vzadu, aby modet
setrvdval e vywvrice i po vréceni vwikového koarmidla
do neutrily.

Je—li ted vyzkoudeno, pii jaké vychylce vyikoveho
kormidla model pad4, j@ mo¥no nastavi trim btize k 1éto
minimAIni rychloati.

Zbyva vyzkoudet jeild druhy extrémni letovy reZim,
tzv, let vysokou rychloati. V' mérii ndkolika letd postupné
zvitiujeme strmost sestupu, V prvnich pckusech pustime
jiZ v dostateZné vysce nad zemi paku vwikowtho kor-~
midla do neutrdiu a sledujeme, zda model vybird strmy
let nabo zda se atrmost letu zvyXuje, Druhy pilpad
je samoziejm& krajn® neZidoucl. Pfifinu je nutno hledat
v malé tuhosti k¥idel, pFipadn® VOP nebo 1hel k vEko—
vému karmidlu. Tendence ke zvtZovini sirmosti letw
i po puténi Fidicl paky ae vyskytuje dost Easto u modeld
s kildly podda]nymi v krouceni, majicimi profil & welkym
zakflvenim stredni Edry. NApravu Ize hledat ve zm#n
polohy té2iilE. To viak nemife mit zdsadni viiv na lento
jev.

Jinou nepFijemnou zévadou p¥i rychiém letu byvé
tfepetdni kiide!, kfidélek nebo vy&kového kormidla,
n¥kdy ( mmdrového kormidia. Trepetini kormidel lze
zpravidla cdpomoci i dodatein& stalickym wvyvi¥enim
nebe pfesunutim osy otifeni; jenom Liepetdni kFidel
je& zavadou neodstranitelnou,

JestliZe model vyhow¥l i v léio posledn! zkouidce,
je mo2no povaZovat hrubé zalétidviani za skondené.

6.2, Velet védtrans

Vzlet je padstatnou sculdsti celéhe letu. V podstats
jde o to ziskat po vypnuli maximdlni moZnou vy Eku,
Camlo jde také o0 to donmtat model vibee dovzduchu;
ZVI&Et8 je-li model t&Z 4] & nefouk&—1i vitr.

Podle pravidel FAI jsou k dispozici tH druhy vzletu:
pomoci rutniho vieku, rufniho vieku s kladkou a vzlet
pomoci navijdku. Vziet pomoci katapultu {gumicuku) neni
Ji¥ od roku 1979 v seznamu pfipustnych zpiisobl, mGZe
viak sthle dobfe slouZit pro tréninkavé 16tani,

Pro ktery z jmenovanych zplsobl ae rozhodneme,
zéleZi Jednak na tom, jaké zafizeni mame k dispozici,
ale také na tom, jaké jBou meteorologické podminky
a jaky méme model. V neposledni Fadé pak i na tom, zda
dany zp&sob vzletu dobre oviddéme.

VSimnéme si nejprve dostupnosti zaFizen’, Nejjedno-
Aulii je technické za¥ezeni pro ruEni viek, V zAsadd
jde o 150 m milonovéhe Vvimace o priméru 0,7 a% 1,0mm
dopindného praporkem nebe padéékem. Pro praktinl&

pouziti musime mit rufni navijik., Vhodné usporadani
"navijdku je nakreslenc na obr. &, 6, 1. Cela civky maii
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mit pom&rn& welky prumiér, aby sloulita jako wvoditko
pro navijeny silon, Praxe ukéazala, 7e wyaokd &ela
jsou lepdim vedenim re? naptf. driténé vodici oko.

K ,,zafizenim' pro rudni viek musime 1: poZitat
b&Zce, Ten viak &asto chyb{vd, zvi43té pro tréninkoveé
I6tAni. Pak nezbyvéd neZ poudit jiného zpisobu vzletu.

Pro ruéni viek s kiadkou je k uvedenym zafzenim
zapotfebi jc3td kladka. Jednoduchd je na obr. ¥. 6.2,
Pomérn& Zwroky ziFez tvaru V zajiZfluje dobré vedeni
tanka i p¥i vétZ(ch dMovych odchylkach. {Obrazek Je
na nésledujici strang. )

Doned4vna byl b&¥nym zafizenim pro vzlet i gumovy
katapult. Jeho vyuZili poklesio v sculasné dobd nejen
proto, Ze jiZ neodpovids pravidiim FAl, ale hlavn# proto,
Je smse v CSSR piestala vyrib3t vhodnd guma. Guma
dovezend ze zahranii byvi ale deahs, Ze se vyplati
jednordzovd invesatcval do motorového navijdku. Cena
gumy pro jeden kslapult sice ani v krajnim péipadé ne-
dosahuje ceny navijiku, ale je nutno uvézil, Ze guma
ien mirngd vyuilvaného katapultu nevydrzi déle nez jednu
sezénu,

Motorovy navijék, af u# etektricky nebo se spalovacim
matarem, je rozhodnd sloZité, ndkladné, rozmérnd | t25ké
zafizeni. Jeho poFizeni sa viak vyplaii; kdyZ ne jednotliv-
ci, tak uréité skupin® modeld¥d, kroufku, klubu,
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Vailmi déle¥itym kritériem prao rozhodnuti o zplsobu
vzietu je dosaZilelnd vydka. Pri ruZnim vieku to byva
i za rdznych powitrnostnich podminek vZdy zhruba siej~
né: okclo 140m. Za bezwitii a B t223im modelam je ale
nebezpedi, 3o béFac nebude dostateén® rychly, A pFitom
urfeni presnd hranice, kdy model tze a kdy nelze vyti-
hnout, neni prakticky mo¥né. ZdleZ2i tu namnoha (aktorech.
Nap¥. | na zkudenosti bEZce & na terénu, po kierém
se b&¥ec pohybuje.

Spolehlivi|ilm zpiascbem wvzletu pFi stabém véiru
jo pak rudn{ viek s kladkou. Tady je ale nutno poitat
a ni2dl kore&nou vyikou, Obvykle to nebyvd vic nez
120 m.

S kladkou 1ze viekat dvE&ma zplsoby: & jednim bé3cem
nebo se dvima bd%ci. PFl prvnim zpdsobu je konec lana
ukotven v zeml, p¥i druhém zplsobu dril konec lana
druhy b&Zec. Teorelicky by bylo moZno dosidhnout dru-
hym zpusobem wvBt#i Vvviky, Koordinace pohybu obou
béict Je ale pomdrn¥ obtl¥nd a tak zisk vyiky nebyvé
poirny. Trénovéan{ tohoto zplsobu vzlelu by jietd zlepsilo
domahované vyiky. Mélokdo si ale mH¥e dopPét pie-
pychu mit pfi tréninku Kk dispozici dva b#¥ce.

Porovnéme-li s uvedenymi hcednolami vyéky dosaho -
vané pomeel navijdku, vidime, Ze jsou nikady v&tdi,
nékdy mendl, blavnd ale podatatin® prom&niviidi v z4-
vislosti na sile vEtru, hmotnosti modelu i zplsobu
piictd¥e. - A abdobné Lo plati t pro gumovy katapult,

Nékteré dilefité zémady, které je nutné dodriet,
aby modal ziskal maxim&ini vwiku:

P& runim vieku se chybule Zasto vtom, Ze se model
vypousti z ruky, ani¥ by lankn bylo dostateZrd napnuté.
Dostatednd znamend v tomto pHpadd tah minimélné 30 N
(3 kp}. Radéji by tc mélo byt SON a pokud to snese
model (ukotveni h&&ku v lrupu) i vice. ZvI4ité za bez.
vt rozhoduje poldteZni (4ze o tom, zda ,to béZec
ubdhne'. Napnuti lanka méd dvoll wznam: v napnutém
lanku je nastrédand energia, kterd se pak wvyufije
k urychleni modeiu nebo k udrzen{ dosatateéné rychlosti
béhem stoupéni. PPl vidtiim tahu nemusi byt ani po usté—
lenl letu bé¥ec tok rychly, Ndzorn® to ukazuje obr, E. 6.3,
na kterém je nakresien teoreticky vztah mezl vodorovnou
Blofkou rychloati modelu a tahem pro primérny model,
{Grat plati prean& pro ustileny let v poléte¥ni fdzi,
kdy je lanko vodorowvné).

P¥i ruénim vieku = kiadkou jsou pom@ry obdobné,
jenom 8 tim rozdilem, e rychlost modelu ve sméru tatiu
lanka je v8i3i neZ rychlost béZce. V politalni 1421 se pak
bé¥ec mi¥e pohybovmt poloviéni rychlosti, nez je rych—
ioat modelu. Nemé&l by ale zapomenout na to, 2e tah
v kladee je dvojndsobek tahu za model. Jeotlize jame tedy
vye vznesli pofadavek tahu 30N mus!{ b&Zec tAhnout
ailou 60 N,

ZAktadni zdmada pro vzlet na navijdku vyplyvad z grafu

na abr. &. 6.4, | kdy# vezmeme v avahu, ¥e vy#ka vypnull
modelu zévisi i na zpusobu pilotd¥e, zOstdvé stdie
platnym fakitem, Fe &im v&t&i tah, Hm vit#i vydka. Proto
jsou specidly pro F3B staviny lak, aby vydriely o lky
tah lanka pfi vzletu a pouZlvaji se takové navijdRy,
které jsou schopny pofadovany tah vyvinout za vétru
i za bezvetH.

PFi vzletu pomoci navijdku (a za v¥tru i pFi rudnim
vieku) 1ze ziskat jo3té nékolik meted vylky navic ,,vy-
stfetenim' modelu. Dosféhne me toho odpoutdnim modelu
z vieZného lanka p¥i piném tahu, K odpoutdni dojde bud
pomoci vypinacihoh4&ku nebo krétkym péitaFanim vyliko-
vého Kormidia. Prvni zpOsob |e jednodulii z hlwdiska
pilold¥e, vyiaduje ale dobfe fungu)ici vypinacl hélek,
schopny apolenlivd vypnout i p¥i maximdinim tahu vie¥-
ného fanka. PFi druhém zposobu se ulietd jedno servo
a byvh i spolehlivijii, ale podstatnd wice namdhé
konstrukc| medelu. Nejeden mode) ,,vd#&{ za svii] konec"'
pré&v¥ tomuto nata¥eni na konci vzletu. K zati¥fenl tahem
vieZného tanka se tu totiZ prikitd jed1d odstiedivé slla
Cdme¥ného premetu,

Sefidit hatek pro snadné vypnut{ modelu pFi vystie-
lovacim mandvru vyZaduje urdité Gsili a zkoudky. Hé¥ek
nesmi byt pilil daleko pfed t#2idt€m a akion spodniho
ramene h&fku musi byt nasiaven tak, aby vié¥né tanko
nevykiouzio b&hem wvzlelu, ani pfi drobnych korekcich
sklonu modely, ale snadno se¢ smekio pFi mirném nataXeni.

Jakou vyEkulze skute&né vystéelenlm zinkat? Na prvnf
pohled by se mohlc zdét, Ze viastné Z4dnou, prolo¥e mo-
del po odpoutdni z vié€ného lanka ziskdvd len to,
co ztratil v polbte¥nich fAzich vzietu. K odhadu skuteZ -
ndho zisku se |ze dopracavat toute dvahouw: na zaZétku
vzletu se méni potohovéd energle modelu na pohybovou
a po uveolnEni z viééného lanka se m&ni pohybové
energi® zpdt na polohovou. Ze zékladu fyziky je pEitom
znémo, ¥a energie je souXinem sily a deshy. Pisobi-li
na zadétku vzletu velkd sfla, urychli se model na po-
m&rnd  krétké drdze (teoreticky zhruba na tfech
metrech); po vypnuti prekondvi mode! jon sveu tihu,
takZe muZe vystoupit i nékollk metri. Zhruba vychézi,
¥e b&3iny model o hmotnosti 1,5 kg vysioupi ¢ 2 metry
na kaZdych 10N tahu.

6.3, Lét&dni v termios

DileZitym prvkem p#i termickém 1614ni e volba oka-
m3iku startu, kdy vypusiit mode a v nékterém okamZiku
uvolnit lanko.

Mcodel by se mél zaviéci do stoupaliciho wvzduchu
v dob¥, kdy se bublina oddéluje ud zemé a zahajuje svii
vzeatup. Podminka je o jednoduchd, ve skutednonat| jde
ale o to:
1. v3d8t piresnd, odkud se oddd\
a ve kterém okamZiku,
2. dostat se ve apravné dob¥® do tohete mista,
3, mit viéd&rié zafizeni {tim je min®dn | pHpadnd poufity
bEfaec), které umoini dosdhnout vwiEky dostaujici
v danych podminkdch.

termickd bublina

Prwni podminka Je teoreticky spindna, méme=li ale-
spof trochu zkudenosti & ,,citu”. Druhi podminka Je u?
obtiZn¥|i splnltetnd, nebal nelze vidy startovat na nej=
Vvhoudndjs(m mist$, atuz pro nejrizndjii terenni pifekdZky
nebo pro nutnost stariovat z vymezené plochy (pfi sou-
t82i),

V ka3dém pi{pad® je nejvvhodnd}ii zalit viek, Jakmile
se projevi piiznaky vzeasiupu vzduchu:

- zd&van tepléha vzduchu,

- plici nebp witrond krouZic{ nebo prudce stoupajict,

- mihotajici se vzduch p¥i zemi (tenta pFznak ukazuje,
e termickd mezni vrstva vzduchu se zallnd hybat,
je tudi¥ mo¥nost stoupéni),

- za¥hdtek maléha nérazu chladného witru spojany
a agto&enim sméru Wtru, ¢oz ukazule, e bublina
se pravd vznesla. Pfitom je scuXasn$ usnadndno
splndn( treti podminky, protofe lze model bez velké
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HMOTNOST MODELU 1,5kg
KLESAVOST 1:10

———— rychiost naviian| {mfs) —e=
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\  ViYSTRELENI
YYTAZENI .

7
PLATI ZA BEZVETAI
D 1 2 ) 4 - § }
64 —— tah Jako niscbek tihy modeh: —a-

némahy vytdhnowt do takové viliky, aby mohl navisat
na stoupénl & hlavwd dossh) drovnl, kde stoupént
le Sinrv; pA xami juou stoupaws proudy vile cbecnd
slab¥! [(vyimn emrlts ). Naprotl tomu ve 190 ad 200
dosahujl tvto proudy jIf dosimieZmich. rychlost,
phibllEnd 1 a¥ 3 mjs. V jali tEfah viilefich tato
Vg, déle mirnd ve nebo se siind zmeniule le
toho, jak¥ i stav rovnovihy- ovaduill. Pod vmm

130 m nad zeml e ohﬁlni wichytivm] r-hl-n veolké
kluxdky, ale | modely (Wiz obr. £. 8.8 na nial: strand ),

Je nutno mdiraznit, e je vihodndjif startovat pfi ma~
Wm ndrazu wWiru spojendm a adehodem termickéd bubllny,
nef pR bexviitH nabo sbilém vl Neami se ale vihat
a odsiartovat pHilE posdd, tedy v dobl, kdy ui uptynula
delil doba od ciamfiku sesllenf viirue Jsqu k tomu
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6.5

OBLASY KLESANI

SMER VETRU

/

TERMICKA
BUBL INA /

NESPRAVNE

SPRAVNE

dva dérvody:

- bublina se vzdaluje jak do vwiky, tak ve vodorovmném
sméru,

- stoupén{ pozdd)i prechdzi ve vieobecné klesénl,
vzduch ze epodnich vrsiev me vznesl nahoru, mus/
tedy vzduch z vyiilch vretev klesal, aby se vyrovnaty
ziréty.

Phitom rychlosti kles&n( {Vz..) jsou obecnd pomalejit
neZ ve stoupdni (Vz,), jelikof jsou mén& iokalizovény
(ide=1i sekuteXnd o kompenza&n{ proud). Je-li viak
ovzdul{ silnd nestabiln{ mohou se klesini formovat
da skuteZnych konveklivnich proudi {tentokrét Klesa-
vych) a dosahovat rychloat{ skoro stejn® vyznamnych
jako u stoupéni.

Vitroti vypudtdny do lakovych podminek kles# jako
kémen, pokud Jej bylo vilbec moZno vytdhnout,

FPro pfesnéji{ pledstavu uvéadime né&kolik hodnot Vg
odedteriych z variometru velkého kluzdku korigevanych
o Jaho opadéni.

- termické stoupéni: Vz, prumdrn® mezi 1 aZ 4m/fs,
Vzamax, 5@ kterym wse setkévdme v Zisté tarmice
mezi 5 a &mfs, Vz+max, o€ kterym se BetkévAme
ped ,,norméinimi’’ kumuly
? a% 8mj/a (pod kumulonimby je moZno pozorovat
aZ 30 mfs),

— tormické klesd&n{: Vz_ primérnéd mezi 0,5 a 2 mfs,
Vz-max byvd okolo 3 aF 5 mfe, | kdyZ se plachtafi
na varlometru objevuji deprimu)ici hodnoty 7 aZ 8 mf a,
ty jsou tam ale prato, ¢ oblast klesénf je tieba opustit
rychiym letem, pfi Ktarém je { velké cpadévéanl,

Uwvedené hodnoty plati mezi vvikami 100 a 3000 m,
ve vylce padesédti metrl jmou ziejmé podstoind slabsl,
letiko? mtoupdni tu nejsou natolik uspofbédand a kleséni
nardZeji na zem.

Podaf-li me wironi, ktery pronikl klesénim, doletdt
ke stoupalici bublind, dostane se zpravidla do jej(
spodni Zésti nebo ji Band mine. Colé uméni, jak létat
v termice, spolivd tedy v tam, vietdt do stoupénf vrchem
& krou¥it tak, aby se vitroA udrfovel v ablasti, kde ,to
noal” a snaZit se dosdhnout nového stoupdku, kdy?Z
z piedchoziho wvitrol spodem vypadl (cbr. ¥.6.6).
Doleti-Il tott2 vitrod jenom k zdkladrn@ stoupdni,zbyvA
mu Eam na NSkolik zatd¥ek a u¥ ze stoupdni vypadne,

Piiklad: M&jme wvelmi dobry vitrod » opaddvénim
O,5mfs v zatdleni. Ten Vietdl do dobrého satoupénl
2 mfs, které, predpokiédejme, je velmi rowmomiirné a mé
tvar vélce o vyice 100 m.

Pronikne -1l v¥tro® do ,vélce" vrchem miFe v ném
zstat
100 m
0.5 m?s

MiZe tedy z(skat
(2mfs - 0,5m/8) x 2008 = 300 m.

Pronikne—Il v&troni do vélce jen 10 m nad z&kladnoy,
zbyvA mu ve stoupédni pouhych

10m

—mms—zoa

a zisk4 jen
(2 mia-05mfa) x20 6=30m.

-20‘05.

To je 0 270 m ménd nei v prvnlm pHpadé. To nenf
zanedbatelny rozdil & navic, deadhne-ll vétrof vylky
300 m nebo 350 m, mé viechny &ance najit nové stoupd-
ni zatimco ve 30 aZ 50 m mnhoho nad#ji nezbyvd.

Z uwvedeného vyplyv, Ze je zf&hodno reodstartovat
piilié pozd¥. Nestartujeme ale ani pHliZ brzo, protoZe
nedostatek vEiru zt€Iuje viek a je nebezpell, Ze budeme
ve vzduchu dfive, nef vznikne termickd bublina (miZe
jit jen o bublinku, kterd nestall k tomu, abychom ée u-
drZeli ve vezduchu}.

Nézory na spré&vny postup jsou rizné a kaZdy
md ,,avoji’”’ maetodu, proto v ndsledujicim Jenom shrnujeme
z&sady laktiky: neméme-li 28dné potie s vypudténim
witron® do maximdini mozZné vydky {(velmi lehky vétrof,
tyzicky zdatny vieka#..) je vhodné startovat do klidu,
ktery predchézi cdletu bubliny, zvidité méme-li vypi-
naci hdZek zavieného typu a viekate, ktery citi, kdy2
vétroli vylofend t&hne lanko (znamen{, ¥e je prdwl
ve stoupdku). To je moZné v pifpadd, fe stoupdk ndho=-
dou pfechézi nad tetidtém.

V opa#ném prpadé j» tfeba poulil druhou metodw:
¥okat na ndraz chladnéha vzduchu tWAK nastavenou

40 Py

39/70



6.6

i
} /’J [N
LA T ’
_ . e
L = [ R
- ) . 3 \.__.'_.—-'/ .
’ 2 \_:"‘/
o~ |- | |
i I\_,_,/ -
SMER A ! ' '
:]',\,» . :

i
V)

(&) (G2

=

do wiitru, vystoupit do maximélni vydky a pak let$t
nejvy®8l moZfnou rychiostf do mista predpokléddaného
stoupdénl,

6.4, Ustfedéni ve stoupavém proudu

Ve vitlind piripady, kdy 6 modelem Vviétneme do etou—
péni, nejsou tam ani ptéci anl kou¥, ktery by ndm ukézal,
lak kroufit. Volnd létajicl modely vitrofd jmou natolik
lehké a majl tak malou setrvaZnost (nos je co nejkratii,
ocasni plochy jsou velmi iehké a majl maly Ghel sefizeni),
¥a v podaetatd aleduff tok vzduchu, ktery sm¥fue ke stou-
pénd, Dobie sei{zery model se tedy ustfed! sdm.

U RC modslh jsou metrva¥né sfty jiZ podstatnd &ts(
a tamto vkaz je protc ménd vyrazny, Nevic jde a stroj
pil?tovan)'/ ® dobrau stabilltou (tedy mdlo citlivy na néra=-
2y).

RC vitrofi nelétd Upln¥® sdm (nadtésd - k emu
by pak bylo r4dio?) a | kdy¥ jaho rozm&ry jsou bBUEX(
rozmi¥rim volného modetu ne¥ velkého kluzéku {(vitai-
&ou).ﬁze vhodné pou¥it pravidel pro pilotovanl velkych

troMu.

Plat{ tedy | pro nés zdxladn! pravidic: je tfeba sou—
stavnd odporovat tomu, co chce d&lat viro#.

To je viia piimo k zardmovéni. Ale tak |ednoznand
zas neplatf a mumime )i doplnit druhou vtow: X[m mii
se mahd na Hzenl, tim Lépe to 16t4!

Jak rozum@t témto dviime EtAm, které ai zddnlive
odporujl? Nejdf{v ta druhé. Je holou skutenosti, ¥e p¥i
kaZdém zbytelném vychyleni kormldel i k¥idélek venikd
pfidavry odpor, ktery zhoriuje asrodynamickou jakosat
modelu, proto je £aato lepfl nechat viitrod, aby s¢ arovnal
adm, ne3 Hdit h»ubd & hned nato opSt v opalném emyslu,

Naproti tomu jaou okamZiky, kdy je vhodn#js{ #idit,
To plati v pHpad¥#, ¥e zavadime o stoupavy proud. Na-
chézi-li se napHklad pravy konec kidls ve stoupdku,
zatimeo levy konec je jelté v klidném vzduchu nebo
kieséni, vychyli & na stranu klesé&nl. Tomu ee k&
byt ,vyhozen' ze stoup&ku.

Pokud jsme ai jisti, e nejde o néraz, ale skuta®nd

o stoupavy proud, ktery Js obecnd ménd prudky, ale tr-
valejil, j» tfeba konirolovat kiidélky a smérovicou,
aby vitrofi vniknul do stoupéni. Tomu se tady Hké wodpo-
rovat’’ witroni.

Na nésleduflcich pfikladech ukéZeme, e prakticky
vidy méAme z&jam odporovat snahdm vitrond. Preddm
i |eZtd Teknems, Jaky zvolit smys] krouZenl ve vztahu
ke emyslu otaZen{ vzduchu ve atoupénl,

PFipustme, fa se vzduch ve atoupén( todf ,doleva',
jak to odpovidé Buys Ballctovu pravidiu,

Krou¥i-ll wtrofi rowm$Z dolevn, je jeho rychlost
ot&Zen( vzhledem k zemi rovna skute&né rychlosti vzhile—
dem ke vzduchu {zhruba 1O mfs), zvitEené orychiost
oté&enl wvzduchu; mi¥e byt af 1 mfs. Naprotl tomu
krou¥lme-1l doprava, je rychlost vétrond proti zemi
rovna skuteZné rychlosti, zmendené o rychlost otdanf
vzduchu.

Odatfedivd aila, kteréd se snaZf ,vyhnat" viitrof
ze stoupbku, je tedy v prvnim pUpadd vt ne¥ ve dru-
hém.

A Ehn je vitll odstfedivé slla, tim v¥#tEf musl byt polo-
mér krouZen! dany vétZim zatifenlm, Chceme=li nisilng
zmeniit polom¥r kroufen§, musime zvEtilt ndklon a t{m
vzroste { opaddvéni -~ nemluvl o nebezpei autoracs.

ProtoZe stoupavé rychlosti jscu vEdy vtdl v, srdei”
stoupdnl nef na jeho okraji, je zdhodno krouZit co nej-
seviend]l a oth¥et 38 v opainém smyslu ne vzduch,

K tomu jedna technické pozné&mka: seviené krouZenf
neznamand tofit nAsin® v 60° néklonu, ale zaujmout
takovy polomdr zatdfky, kiery jo nejlepiim Kompromi-—
sam mezi skutenym opadénim a rychlost stoupdéni
vzduchu, aby stoupAni modelu byio ¢c nejrychle]&(,
V pHpadé stoupéni o prém¥ru 10 m rychiost Ve, Sm/s
le vhodné kroufit v nékionu 60* {opodéni witrond
zhruba 2 a¥ 3 mfa), protoZe vitrol tam stoupd, byt
ijen 2 a2 3 m/s, Ve stoupbnl o praméru 1CO m e rychlcaf
Vzy4 ' misje vyhodn¥|k( krouZit tém$# naplocho na prii-
mé#ru okolo 50 m.

Abychom uzaviell tuto Edmt pojednévajicl o zplieobu
ustfedEnl do atoupdku a valby smyslu krouZeni, uvAdime
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nasledujici kKritéria pre rozhodovani.

- je=li stoupini vyznalero ptiky, tofme e slejném
smyslu a kopirujme jejich drihu (pH tom pozor
na viaStovky, kieré naopek kopiruji to, co déli vétroX...
i v kles4dni!), '

~ nakloni-li s& V&tro# pfi vstupu do sloupini vyloazend
k jedné stran&, koniroclujme a krouzems na druhou
stranu; vitrol se bude moind tofit ve stejném smysiu
jako vzduch, ale bude ve stoupani,

- vnikne«li wtro® do stoupdni primo, aniZ by se naklo-
nii na jednu nebo druhou stranu (to byva abacng dost
dobie vidét podle toho, Zze v&trof zpomall, nékteré
vétron& pri narazu stoupajictho vzduchu pakleenou

a za%nou houpat), poZkejme nékolik okamZik{, nei.

za&nema krouzil; tam, kde se zdiA, fe vdtrohstoupi
pomaleji, je zahodno krou®it doprava pro piipad,
fe se vzduch Fidi Buys Hallatovym pravidlem; Casto
ale lépe v tom smyslu, ve klerém ném 1o vic vyhovuje
(ko3dy dAvé& pFednost jednomu smyslu zatdXeni afuZ
pro zpusob dr¥eni vysilede nebo pro zkrouceni vatro-
e ),

- Vnikne-Ii wvitron do stoupdni, aniZ se naklonil & pro-
jevuje pak snahu 1oZit se na jednu stranu (napf.
nalevo), ie to tim, 3e tolivy pohyb vzduchu neni
nulovy & vyvolivd v distedku setrvaZnosti vitrond
korouhvigkovy ulinek. V takovém pFipad® kontrolujme
jestd jednou, abychom krouZili v opa&ném smyslu.

Pilotd&dE scutdEnich vE&trofil
kotegorieo F3B

6, 5.

PFi 1éldnl ketegorie F3B se neuplatiuji akrobatické
prvky, letové obraty jsou tedy celkem prosté., Uméni
pilotdfe tu ale mpodivd v dokconalém proveden{ téchto,
na prvnl pohled primitivnich, Gkond. Neni-li toti3 mo~
mertAln® termika, je theba viechny letové cbraty FiQit
tak, aby model ztrédcel co nejménd vyEky, nebo pilesnéil.
aby neutratil zbytedné ani trofku ze swe energie.
K extrémnim ztratAm energie doch4zi nap?. p¥i vykluzu
v zatdZce nebo pFl pidu v pietaZeni. Po malych kvantech
ubyvd energie kaZdym zdsahem kormidel,

Rozddlime-li &i cely lel na Zésti, je sloFen z usekh
primého letu, zatA&ek a z piistlni.

V pFimém ustéleném letu. 8 vyEkovym kormidlem v po~
loze pro neimendi cpaddn! je ztrita energie modelu
nejpomalejdi. ObtiZ tu apolivA v tom, jak model do usatsi«
leného letu uvést a jok ho tam udrZet. Vidyt i piloti
welicych letadel prohlafujl, e nejt@Zii je letdt pFimo.
V ide&inim p#padd je model postaven nezkrouceny
a vytrimovdn tak, aby udrZel vhodnou rychlosat aém,
bez zésahu do Fizeni. Ale i lak zbyvé jeStE na pilcta
uklidndni modelu po zatéice nebo vzduiném porywva,
Jen zeela vyjimeZnd se moadel ustdli adm. A tady uZ na-—
stupuje ptlotni umé&nl. Je to otidzka cviku odhadnout
sprévnou ,dédvku’’ kormidel. Z hilediska ztrit energle
jo nutno diét prednost mensim vychylkdm kormidel s del—
Bim trvénim pfed krétkymi korekcemi ,,plnymi' kormidly.
Je samozieimé, Ze koidé ,,prekKormldlovédni'’ prudce
zvysule zirdty, protoze vyZaduje daldi zédsah v apacném
mamyslu. Nejobt2n&jil je udrZeni stdlého sméru pfl rych-
lém letu v uloze C. Nejen proto, Ze kormidla jaou pFi vyk-
Eich rychlostech u&innélil {citlivé|ii), ale také proto,
e maltym zm3ném palohy vyEkového kormidla adpovidé
v untéleném letu velkd zména Ghlu sestupu.

V zaildlce je zirdta energie vidy vyE&i ne3 v pHmém
latu, Ztréty mohou byt rizné wvelké, podie toho, |e-tl
zatddka provedena &istd nebo je-li skluzem i s vyklu-
zem. VEIdy je ale mofno pelitat 8 mendimi ztrétami
v pioché zathfce o velkém palamé&ru,

Poviimndme 8i, jaky Wiv na provedeni zathky mé
uepotddén{ nosrych a Hdicich ploch madelu. MiZeme
pFi tom rozlidt EtyFi skupiny modeli: modely a jedno-
duchym lomenim kridal baz kridelek, 8 dvojim |omenim
bez kiidélek, s jednoduchym lomenim kiidela s kidelkcy

a v tom pfipad# bud se spfaZonym Fizenim smérovky
a kridélek nebo se samostatnym Fizenim viech kormidel,

Pro ustileny let v ploché zatidéce {plochi zatdlka
tu Znamens <i1sté provedenou zaldEéku o malém naklonu,
do 10°% nikoliv zatd&ku & wvykluzem) je nejnyhodn$jsi
model g dvojim lomenim kFidcl. Ten se vyznaluje zpra-
vidla dobrou stabilitou a sam se ,usadi’" v zatdlce,
klerou pak leti témEF bez wvykluzu, Modely s dvoyim
lomenim jsou prota aspéSinge v Glohach A a B. Jistou
nevyhodou je mald zpofd&ni reakce pfi uviadéni do za-
lA¢ky. Zpo2déni &ini jen zlomky sekundy a pf letech
v termice nebo pri obrétkach v aloze B neni ani pozoro-
vatelné. P Ulore V uk mize zpoZdéni reakce p¥edsta-
vovat jistou poliZ, Zpo2d&€né uvedeni do zatdZky
se neprojevuje nijak vyrazn®. Zato zastaveni zatilky
nebyvé u modeld bez kFidélek vidy zcela presné.
Nelze obecn® H[ci, Ze zatdileni modelu bez kridélek
nelze zaatavil prean® i za vyBSi rychlosti, ale restali
na to jen smérovka. K ulinnému zastaven! zatilen(
je tfeba i pfeanych z&sahd vySkovym Kormidlem. Tim
5¢ stAva piloldZ pomérng obtiinou.

Je—li model vybaven kfridélky, byva zatileni fizeno
bezprostiednéji. Jaou-li k¥idétka spiaiena se smirovkoy,
nebyvd proleldvéni zatalek tak Eisté, Tykd se to pFe-
deviim krouZeni, kdy prevaZuje ustiieny zalaZivy let.
V zatdftkach stacsmdesdlistupfovych, kdy prevaiuil
prechody mezi pHimym letem a zatddenim, )e model
8 ktidélky ve vyhod& pifed modelem s dvajim lomenim
kridla.

Teoreticky nejliatdi zatifky a prechudy muZe léiat
model, ktery md samostatn® fizend kfidélka e sm&rovku,
Pilot-modeladF nemé ale pied sebou , kuli¥#ku-ruéiéku’
pH&ny sklonomér se zaldlkomdrem ), mb¥e proto preand
Fdit, jenom pokud na model dobfe wvidi, PFi ugloze A,
kdy model letd Zasto daleko | vysoko, neni tentlo pied-—
poklad vZdy spinén. Také v iloze B, kdy ee blLZHi
zatdlka lété prakticky p¥Hmo nad hlavou, neni kontrota
skluzu nebo vykluzu dobfe moZnd. Modetl pak v takové
zatd&ce miZec dost ztratit. Krom& toho je Fizeni modelu
se samostatnymi kfidélky a smérovkou n4roZnéjii, ne# H-
zeni model bez kFidélek nebo se spraZanou smérovkou
a kiidélky, proto se pFilil Easto nepoufivi, Je tu jedté
jedna nevyhoda: potfeba jednoho serva navic, to zna-
mend vy33i hmotnost i vyisi pofizovec{ cena.

Jes5td v jednom letovém reZimu se uplatfuje rozdil
mezi modely s kidelky a bez nich, Je to pFibliZeni
na pristéni, Jamné korekce sméru v posledn( fAzi pFi-
bliZeni se snize Fidf u modelu s kridélky.

6.6, PFipltdn{

V Gloze A je tfeba pristét v daném okamzZiku, o zname=
rnéd presnd v tristaBedesété sekundé letu, na dané miato,
to jest do stiedu pristAvactho kruhu. Vzhledem k lomu,
7e odchylka mista j¢ penalizovdna daleko vyrazn&ji
nei odchylka Zaeu, je dileZitdi¥i privésl model na p¥Fi-
stévaci bod a dodrieni Zasu, pokud model vibec vydrel
ve vzduchu dostateZn® diouho, je 4% na druhém misatd.

PFistanl . na bod" pri scutdfnim 16tAni F3B se Xasto
1t&i od klasického pfistén{, V klasickém manévru nésledu-
je po fédzi sestupného letu podrovrndni a vodorovny
Gaek letu a teprve pc zpomaleni modelu na miniméini
letovou rychlost dotyk zemd. K urdeni délky dob&hu
je nutno znét podhtedni rychlost modelu. Tu 1ze ale jenom
odhadovat a tak je pfeanéd urfenl dob®hu obtizné. PFi sil-
nSiBim, zviéstE pak nérazovém witru je urleni délky
useku, no kterém dojde ke zpomalen na minimaini rych-
loat, praklicky nemozneé,

Pfistdni na bod se proto Fldl tak, aby modelu ziatala
pFi pHletu k beodu jeltd urlithd 26aoba rychlosti, které
by byte moZno vyuiit v pfpads, Ze by b&hem pTiblifen|
zesllil v{tr, nebo, ¥e odhad rychlosti byl vyscky. V dloze
dochézi k dotyku modelu se zem( pi rychiosti vyk#i
nef minim&ini letovA rychloat modelu. Aby | za téchto
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okolnosti bylo pFistdni bezpe¥né a nenaméhalo extrémné

konatrukci modelu, je treba dodrZet tyto podminky:

1}V poslednl tdzi p¥bliZen) {20 a¥ 3C metrd pied pfi-
stévacim bodem) mumsi model letét pHmo; malé ko-
rekce sméru |sou jeitd mo¥né, ale neaml byt spojery
8 velkym p#HErnym ndklonem.

2)T#sn¥é pied pFistdvacim bodem {cca poslednich
p¥t metrl} mual model letdt rovnobéZnd s terénem
v miniméini vyice (10 af 20 cm nad porostem).
K dodr¥eni této podminky je zapotiebl mit jemné
fizeni. Model, ktary m& v pFrevodech na wvwikowé
kormidlo viile nebo silné tfeni, neumaZnl dostate&n&
pifesné vedeni ani sebezruXndjéimu piiotovi.

PFibli2i-li se model k pFistdvacimu bodu v popsané
poloze, je moZno t8and pred bodem potiaéit a piitisknout
tak model k zemi bez nebezpeli polikozeni | pFi vy¥sf
rychloasti.

Prudké pottaZeni si pilot miZe dovolit jen u skuteZné
piwand navedendhoc modelu. Provede-li to 8 modetem,.
ktery leti ve vydice Withl ne2 30 centimetr(), zabodne se
mode! do zemé a vétinou i polkodl, Rovn#¥ néklon
znamend nabezpeli. Jakmile zachytf pfl VB3 rychiostl
jedno k¥idlo o zem nebo pifeké&Zku {porost), urychii
8¢ neirvaZnosti trupu druhé kidlo, na kterém tak vzroste
vztlak a modet se prevriti, N#kdy skond{ na zédech
bez poruden(, ale Castdji poikozen,

Aby bylo dost Zasu na srovnanl modelu, neaml byt
posledn! zatdXka bl(Z nef 30 metrd od bodu pFlsténi.
Tato zath¥ka mual byt umistina v dostate&né vzdélenosti
i z dallifhe dirvodu. V zatdce pliscbi na model odst¥edi-
v& sfla. Pro jejl pfekondni musl byt na ki¥dle vitki vztlak.
Vitéimu vzilaku odpoviddA vitél rychlost. Pokud model
tuto rychlost nemd, padé do wvyvrtky. Daokon&l~1l model
zatdZku, vylétne z nl vidy s pfebytkem rychlosti, proto¥e
k pHmému letu u2 tak vyeoky vztlak nepotiebuje. Préavi
tento prebytek rychlosti vytrici model na poslednim
plimém useku,

PF silném wviitru byvd tento Gaek pochopiteln® kratsf,
ale ?{l za téchto podminek by Lo nemélo byt ménd ne 20
metr

Za vitru @ obecn® rozpolet pFistAn] obiZndiki.
Ie tFeba pofitat nejen s tim, 26 model je vitrem unésen,
ole i » tim, ¥e oe toko unédlenl m&nf na pifklad i 8 vyikou
nad terénem. T&snd pFl zemi je rychlost v¥tru vidy pod-
statnd ni¥¥{ nef ve volné atmosféFe. Nékdy lze této
zévislasti & vwWwhodou wvyuZit pfi Uprawe délky dobéhu.
Potfebujeme~1l, aby model dolétl ¢o nejdéle., musime
jei vést tdand pii zemi a nedopustit, aby zvedt nos .
Naopak pf velkém piebytku rychiomti muSema deobéh
zkrétit tfm, 3@ nechéme , vyplavat”, Ve vyice 5 a¥ 8 metri
nad zeml byvd GZinek vitru, ktery unddi model dozadu,
Ji dosti vyrazmy, (Viz obr. ¥ 6.7.) Krom#& toho rtrdci

za jpdnudesetinu aekundy, e zreimé, 3a napf. zAvireZné
wpfitafeni™ musaf byt pfesné natasocvédnoc a dabie nacvi-
Zano.

AZ dusud jsme se zabyvali Jen postedni Zéatl celého
pristAvaciho manévru, Ale stejny wvwznam pro pfesné
pEistdni mé | Z4et, kterd pfedchizejl t]. pFibliZen), V kate -
gorii F3B neni pravidly piedepsino pravoGhié pfibliZent,
piesto je Uelné t pH piist&véni m wvitrondm dodriet
obdobny postup, jaky byval atanoven pro motorové mode-
Iy v kategorii FJ3A, ProtoZe u vétrond vychéz( tento oberat
z Gelu a nikoliv z pFedpisu, uplatkiujl se tu nékierd
odlifnosti, {Viz abe. & 6.8). Pevnl modifikace zaZing
I v Gvodnim pAmoZarém letu proti vitru. Pilot nevedes
model pfes stfed kruhu, ale pondkud stranou, aby mohl
1épe posoudit vyiku modelu a (ihel sentupu. V okam¥iku,
kdy mffi pilota, mél by byt model vzdélen zheuba 15 metel.
V tomto daeku pFibliZeni si pilot viastnd zkousi, Jak mode!
pronikd proti vBiru a usuzuje z toho, kolik vwiky bude
potfebovat pro posledni t4z: pristdn(, klerd predstavule
opét pFimy let proti vEtru, Ve vzdélencsli asi 50 metrd
proti vétru se dél4 prvni zatd&ka. Motorové modety majf
predepsanou zatdé¥ku o 30%° a za ni rovny let napX&
witru. U vitrobd je vihodnd|3( navézot hned druhou
zatéZkou bez mezitehlého pfimého tiseku. Plynulé nava-
z&ni znamend meni{ ztrity energie. Z tého¥ dfvadu
oc d¥lA tato zatd¥ka 8 velkym poloméirem.

Délka Gseku po vliru pak v podstatné mi¥e rozhoduje
o lom, zda pPistinl bude presné nebo krétké, Na tiet]
zatdZku |e tFebs nasadit vIas V tomto pHpad# je vy-
hodndjiii zatolit fen o 90* a prodlouZenim nebo zkrice—
nim Gaeku letu napdE vitrem upravit vwiku a rychloat,
tedy celkovou energii modelu v posledni zatd¥ce.

UkédZe-1i ne, ¥& rychlost modelu je piHlié vyaok4, dé se
piebyteZnd energie utratit @sovitym letem neho zatéEkou
0360% Al tyto Gpravy rychlostife nutno délatv dostate &~
né vzdélenostl od p¥ist&vactho kruhu (viz dw podminky
bezpe&ného pfistdni}. Na scutdiich byvd obZas k vidéni
zoutalec, ktery lét4 kolem ssbe v kruhu o poloméru
deseati melrd a nevi, co ud¥lat. Na to, aby odietdl do vedi-
lenosti 5O melrd a odtamtud pfistdl, remi dost vyiky,
Zuyvaji mu jen dv¥ moZnosti: bud’ pFistét na bod , bz~
dou" a znilil mode), neba zatdku srovnat a letdt ven
z kruhu.

Jastd je tieba dodat, Za béhem celého pfibliZeni
by 8i m#l model udriovat rychliost dostateZné nad mini-
mélnf letovou rychiosti. Na to je nutno zvi4&f pamatovat
v Gseku letu po vitru. Rychlosat modelu vi¥) zemi tu Klame,
spolehlivijii Je wudrfovet pdku VwWikového kormidia
ve sprivné poloze.

Zbyvé si jeitd poviimnout Lasového rozpoltu. Pokud
je model ve vyice 185 metrl, etdle klesk a nenalétat jedtd
p¥t mlnut, nemusime se fasovym rozpodtem zatéZovat.

5-8[ m

6.7

model pirebytelnou energii zhorSerrym obtekanim kifdla
pil pretaZeni. Tento manévr miOFeme d¥lat i bilzko
pristdvaciho bodu,ale nesmime se pak bAt strmé& westoupit
k zeml, aby model letdl poskednich pit metrd vodorownd.

Dode|me jeXtd, Ze pieand prislénf jo vic cviku a trpé=
liviéhotréninku. V zdvEreZné fAzi neni mnoho asu no pfea
myXlenf. UvdZime=li, 6 model ulétne jeden matr zhruba

Mé =1l model v p&té minutd vEt3f vyiku, naakyld se moi-
nost p¥letdt ve tiistaledendié sexundé a ziekat plny
pofel bodl. K tumu je potieba vidét, Jak dlouho trvd celé
pifioliZenf na pFiatdni. Sta&f zm@Fit nékollk uplnych
pibliZenl od okamiiku, kdy model mij{ pliota do zastaven(
modelu v blizkoeti pfistdvaciho bodu. Obvykle se nam¥Ef
35 aZ 40 sekund, A 2 toho vyplyva, 2e okolo paté minuty
zalind seatup modelu vedeny tak, aby ve dvacété
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sekundé Hesté minuty mijel model pilota ve vykce 20
metrll rychloati témé F minimélni. Jemné korekce &asoveho
rozpoftu lze jedt® udélat pied Ztvrtou zatd&kou nebo
téard po ni, ale jak bylo uvedeno jiZ na zafdtku oddilu,
dlleZitd]|&i je pristdt pfresnd na bod ne¥ dodriel Zas.

Tolik tady velmi struéné k pilotdZi aoutdZnich v¥trokd
kategorie F3B. ¥izeni vitrond nenf pochopiteln® tak slo-
#ité jake ¥izeni akrobatického motorového modelu v pie—
depsarych obratech, ale vyZaduje na druhé strané
hodné& citu & ,porozum#ni’’ potrebém modelu, aby z dosa-~
Zitelné wvyEky bylec moiné ,vyZidimat” i v podminkach
8 minimélnim termickym proudénim co nejlepii Cas,

7.

RC
PLACHTENI
NA SVAHU

Po slruiném wsezrndmeni s &tdnim ve vzestupnoych
termickych proudech a s pilotd¥{ termickych vétrofd
katsgorle F3RB pfedkldddme ZtendFi dalidl infermace
o neménd populdrni katagorii vEtrofli pro plachtén’
na svahu, cznafované v pravidlech jake F2F., Z&jemce
o tente druh #kdnl ¢ RC modely najde v této kapitole
lakysi pritez RC plachténim na svehu od teoretickych
zaZhtkd pfes pilté¥ a konstrukcei modelu a® po nelmo-
dernié)$[ protily vhodné prc tento druh vktrofi.

7.1. Ovoden

Placht®ni na svahu je prvni a nejstard{ zplsab,

jak @ udriet bez motoru ve vzduchu bez zirsty vydky.
Zékladn! mydlenka je jednoduchd a jasnd. KdyZ wvitr
foukd na svah kopce, odchyluje se od vedorovného
om¥éru podle svahu vzhlru. Ptdk neba iroR letici
v tomto prostaru miZe tedy za piznivych oketnoati
vzhledem k zemi stoupat, Prvni prikopnici 16téni — a ne-
jen oni - strévill dlouné hodiny pozorovanim plachti-
cich ptékd. Tak jako prikopnici létén( pfed sto lety,
i my se dnes mAieme od ptiki naulit; plachtici drave:
nebo i rorysi dovedou pozornému pozorovateli, prede-
v3im RC plachta¥i ukAzal, kde to ,nos{" & kde ,,shazule’
a kterym mlstim je vhodné se vyhnout.

Svah je koldbkou placht®ni. Dnes jiZ mame dosht
zkudenosti z plachténi na kopcich a prizkum jde ddl.
2Zvydujici se vykony modell, dokonalejii pilotéZ a spo-
lehlive rédic umo#Xuji plachtit i na takovych mistech,
kterda difve nepfichdzela v dvahu. Povizme si ledy
vice o plachténi na svahu a © veem co 8 nim aouviai,

7.2. Princip plachtdni

V klidném ovzduii leti bezmotorovy letoun rychlosti
V [ms~!)(obr. & 7.1}.Dréha letu je sklon&na od vodorawné

Vy [ms1]
klesavost

7.1

revany o uhel kiouzédnif. Dulefitd je svisld siofka
rychiosti letu Vy [ma“!), b&Zn& zvand klesavost, kierd
znadi, kolik vydky v metrech za sekundu ztréci letici
vitroX, U skute¥nych letadel rychlost letu m¥# rychlomér,
klesavost mé & varoimetr,

Stoupd-li vzduch, et jiz na svahu rebo v lermice,
rychlosti Vy [ms—1] a bezmotorovy letoun tet{ v tomto
stoupajicim vzduchy, je vyslednd svizld rychlost rowna
rozdiiu rychlosti klcsavosti vitrond a avialé rychlostl
pohybujlcino se vzduchu (Obr. £. 7.2 ).
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Vitr vanoucl na svah kopce je nucen zménlt svdj
piivodni amé&r a v blizkostl avahu je smér pohybu vedu-
chu pfibli¥ nE rovnobEiny se sklonem svahu, (Cbr. ¥, 7,3)
Pro placht¥ni je alle2itd svisid slofka tohoto pohybu
Je-li w813l ne? klesavost madeiu, model stoupd vzhledem
k zeml.

73

Vy rychlost fetu

Podobné poméry jsou i pil placht¥ni v teemice, kterd
ae na svahu Zasto uvolfiuje a pki slabém vitru pfeviddne
dofasnd nad viivem svahu na vitr (obr, &, 7.17 ), Bublina
teplého vzduchu stoupd Zasto témEf svisle a v tom pH-
paddé je svisld mioctka Vy rovna rychlesti vystupujicthe
teplého vzduchu, tak¥s i zde plati aobr, & 7.2. Tyto
vahy pro nds stadi, i kayZ poméry v stoupajlicl vzdu-~
£ind jmou mnohem sloZ|td)s(.

7.:3. Teordny vhodné pro svahové
plachtdni

Prc prvni pokusy o plachténl je nejlepdi hladky
svah kopce vystupujictho z roviny, kde p¥ed svahem
je rovmy terén bez pifekidfek. Vhodné prevy3eni svahu
j# 20 a¥ 60 m, sklon svahu 1:2 a2 1:5 Fouké-li
na takovy svah wvitr rychlostf 3 o 8 ma™' koimo nebo
Jen 8 malou odechylkou od kolmice, méme ide&lnf padminkcy
pro prvnl pokusy © placht¥ni na svehu {obr, & 7.3).
Turbulence je minim&ln(, vznoené pole vcelku rovnom&r-
né a v létacim prostoru nejsou Zddné zéludnosti
(obr. &.7.4). Start z ruky je vyhodny v mistd, «de svah
zaklnd, pfistdn{ nahoife na hiebeni (pokud je vrehol
plochy } a dole pfed svahem na roviné.

Mo2né, Ze ve svém okoll médme jiZ nékteré evahy
zndmé a vyzrkoukend, kam JiZ jwzdime tat, Mnoho
krésnych kopcil je viiak dosud ptachtaFfeky nevyuZitych,
budf Jaou atrancu, nebo je na nich 16t&ni trochu obtiZndjLf.

Kdy¥ jame se za&inali zajimat o plachténl, tehdy
skule¥nd, objevil se v Lasopise ,Letec” Zlédnek dnes
JiZ zesnulého neatora nadehc placht¥ni - inZenyra
Ludvika Elsnice: ,Kdy¥ m& ndkdo upozorni na nowvy
plachta¥sky terén, koupfm sl ne|di{ve speciélku a topo-
grafickou gekci doty&ného kraje: (speciflka byla podrob—

nd mapa v méfitku 1:7%5 00C - pozn. aut.}.  JiF
ze speciflky zjistim, kde se hilsdany kopac nalézé,
Jak4 |e jehonadmoirsk&vyika, pfevydeninad okolim, am&r
hlavnich svahd, zalesn&ni nabo zastaven( domy. Teprve
potom, kdyZ je prvni ohledé&ni{ podle mapy pfizniveé,
jedu B na kopec podivat.' Potud citdt Ludvika Elsnice,
jiehoZ smysl prevezmeme | my.

1 xdy# si myslime, ¥fe okoli svéha bydlidté zndme,
je dobfe poradit se s mapou. Obecn# se hodf viechny
mapy v méfitku 1:10 OO0 neba podrobnEfif ktoré
maji zobrageny wvrstevnice aleapolt po 20 metrech,
Jako p¥klad uvedne mapu ,,Ceské stfedohoi” ze soubo-
ru turistickych map v m&Fitku 1 : 100 QOO (t.zn., & 10mm
na mapd znamend 1 km ve skuteZnosti), vydanou v roce
1976. Terdn, o ktery nam predev¥(m jde, je zndzorrén
vratevnicemive vySkovém odatupu 20 m {10 m). To zna-
&, Ze na 1éto mapd najdemsa knidy avah, ktery mé pro RC
plachtdn{ smysl, Svah o tak malém pFevy&eni nebc roz-
m#ry, ktery by na tétc mapé nebyl zakreslen, neni pro RC
plachténi pouZitelny a nemé cenu ani pro wtroné Hzené
magnetem.

Vieobecné zhsady o &lanl v mapd jmou wvitlinou
znAmy s nemélo by smyal jo zde uvaddt. Zdstafime proto
u mapy pra RC plachténi.

Zahledme sae do mapy avého okol{ a najdéme sl
nejdfive kopec, kiery dobfe znime. Srovna|me své zku-
dancsati 8 tim, jak je nakreslen na map#, Toté¥ budeme
délal pozdéji z nezndmym kopcem e Hm rozdllem,
¥e viechny Gdaje budema muset vyZist 2 mapy a podie
toho si terén v duchu pfedstavit,

Zatreme polohou kopce nebo hory; kde se nalézé,
Jak4 e nadmoiskd vyika vircholu a hivbene, jak je orien-
tovAn am¥r hiebene vzhledem ke awtovym etraném.
Zijistime hlavni svahy, jejich stranovou orientaci, loky
vitr bude na né foukat kolmo, DGleZity Je spAd avahu, kie-
rv se abvykle vyladifupe 1:n {(napé 1: 4, cof zhruba
zramend, e na délce 4 metry kleed terén o 1 matr),
Nékteré svahy nebo Jejich E4&ati jsou pro néds nepouii-
telné, protoie |scu zalemndny (zelené plocha na map¥)
nebc zastaviny obytnym{ domy nebo jingmi oblekty.
Zoyvall Jelit® piijezdové cesty, moZnost vystupu na hie-
ben a tim by byl hruby rozbor hotov.

Swvahy, které se zdajl byt piznivé, rozebereme po-—
drobn¥jl a uddldme =i pozndmky o viech uadajlch,
které z mapy vylteme. Budeme je potfsboval pozdd|i
pti hodnoceni a arovnévéni.

PH rozboru a hodnoceni budeme postupovat podle

nésledujicich jednotlivich bodic

1)}vyidka vrcholu aprimérné vyika hiebene nod mo-
fem. Podle nich miZeme soudit, jak fasto bude hiwben
v mraku, jak silny a pravidelny bude vt vitr(s vySkou
vitr &{li), s Jakym bictypem se na hotnich dstech
svnhu setk&me: na horéch budou vitdinou pastviny,
na nigdfch kopcich pole nebo louky, pokud nejsou
kopca porostlé lesem.
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2)Prevyieai

3)

)

hfebene nad okolim; na malych
kopeécich, na rizmych terénnich vinich nebo zlo-
mech se pohybuje prevy3eni mezi 15 az 5C metry,
Kopce Stiedohof( a Vysolinmy mivaji prevySeni ai
250 m, co¥ je také maximilni tdinosnd hranice pro nor-
mAlnl létini, Svahy hor a velehor o pfevyieni faddu
1000 metrdk vyZaduji mimofddnou techniku létani
a pfipravy letu a zdstavaji mimo na3i dne¥ni dvahu.
Na novych mapéch zjisime prevyien! obvykle podle
po&tu vrstevric, na starych mapéch, kde terén je zna-
zorn¥én ¥ratami, jako rozdil kdt vrcholu a nékteré k oty
v Gdoli; Sasto byvaly kdtovany miyny nebo vesnice.
Skloan avahu, oznafenylaké ndkdy spid, je velmi
dlleZitd veli¥ina {(obr, &.7.3). Spad 1:1,tj. sklon
45% je ji¥ velml strmy, V&iSinou jiz byvd utvoiensu-
li kamend nebo skalkam a neudr¥i se no ném tréva,
Svinld mkila (lomy, vysoké hory) je nebezpeZnd
pro model ofidnym praudénim a pro Clovibka svou
nepfslupnosti. Vhodny spédd je tedy v rozmezi 1:1
{sklon 45°) a% 1:5 (skion 11°), MenZ( apéd qdvd
JiZ pEflid slabou sloXku, kierd pe Easto ztraci v pfizem—
nf turbulenci, tank3e svah 8 malym spddem jiZ , nenosi’.
ldedInf svah, ktery se zved& plynule z roviny bez ja-
kychkollv prek&Xek (obr. &, 7.4 ).

Prekéiky na svahu dovedou | dobry svnh znehodnotil
{obr. £. 7. 5). Souvisly porost vysokéno lesa pa célém

Pokud jsou prekiazky pfed svahem, je dileXit4 Jelich
vyika wvzhledem k prevyieni svahu. Rada topold
vygokych 2% metrd, tAhriouc! se rovnobdind se sva-
hem ndjakych dvés=i® maetrd pFed nim, nezpisobl
velkau turbulenci pkfed atrmym mvahem o pFrevydenl
fddovk 100 m, aviak avah o pievyieni 25 m je v tomla
pripad@ nepoufitelny,i kay# by bez pfekiZek bezpel-
né nosil {obr. &. 7.8).

Y

- —

MéE&lk& Gdoll nebo (vozy pihed avahem obvykle jen
za¥tSuji turbulenci, zatimco nfzké kopelky pfed hlav-
nim swvahem svahovy efekl nikdy a¥ siln€ zhor&uji:
Proud¥n( zdvial na afle w¥iru a meteorclogickych
podminkéch (ubr. &. 2.7 a 7.8).

5)

svahu &ini svwmh vii#inou nepouiitelny. Jednotlivé vy—
acké atromy brdnfi nejen v nizkém ietu, ale plaobf
I z2na¥nou turbulenci.

Jednotlivé nlzké domky jscu nepéjemné, je nutré
no nd dévatvatdi pozor neZ na stromy. Létdni nad m¥e-
tem a vesnici se vibec vyhneme. I sebelepdi Hdici
souprava mi¥e vynechat a neaifizeny model padajicS
stiemhlav je nebezpelny nejen pro staveni, ale pfe-
deviim pro lidi.

Vyscké vedeni |e piekdZka sp(Se mechanickd nel
elektronické. Spojen s modelem selhédvi pouze vbez-
prostifedni blizkosti vysokého vedeni. VzduZné turbu-
lerce za vedenim je zanedbatelnd Model, ktery
zistane na vysokém veden( viset, Je obvykle ziracen,
protofe pokus o sejrutl je mmrtelnd rebezpeiny
a proto predem vylouen.

Predpoll a zépoll svah. je témEF tak AdleZité, jako
samotny svah, Bezprostrednl pfedpoli na Gpétl kopce,
které slouZ( jako pristdvaci ptocha pod svahem vitry,
kdy vélrofi klesne pod (iroved hiebene, musl byt ale-
spol zZéstl bez pfekdlek. Je-li pFistdvani pod sva=-
hem nemoiné {voda, ies, lom), je létdni na avahu
vidy spojenc s rizikem, Start z hrany svahu je moiny
jon za sindjiiho wWtru, kdy je jisté, ze Wtroi bude
po startu stoupat. PFi slabdfm wvitru se doporuuje
atartovat na gumé a pfistét nahore, dfive neZ model
klesre pod droved hivbene,

Zé&poli avmhu za¥ind hiebenem. Hieben mitfe byt obhy
{kopce Vysoliny — obr. £.7.4), ostry {typ Rand -
obr. £. 2.9 ) nebo & ndhorni rovinou (Cecemin u Vie-
tat, Bll§ Hira u Pferova nad Labem,Vétrnik u VWikkova )
Caato je evah tvoifen terénnl vinou, kdy pFed svahem
i za nim je rovina a evah je pouze na jeden am¥r
vEtru. Je~li v z&WtH jeit¥ strmy wvah neabo lom

46 Y

45/70



{jako na Rané), vznikd v zAvEtE pfi velmi siném
witru velmi nebezpefni turbulence, kierd dowvede
ctolit na zida i velky veiroil. Model je v této oklasti
wit$inou uplnd& nefiditeiny. Turbulentni cblast se tdhne
dalekc do z&wStF{ a jejf délka desahuje ndkolikand—
Bobku prevyleni kopce.

6) Udoinl avahy jsou Zasté tam, kde je Feka nebo potok
zafznuty do plochého terénu. Proud¥éni v ddolich
byvé sloZité a je spojeno se znaZnou turbulanci.
Z&le%ina abeolutni valikosti a hloubce idoli, na aklonu
bo¥nich svahl a na em&ru a sile tru vzhledem
k adotf.

Maid uzaviend udoll ¥iek a potokl se atrmymi
svahy a 2 leanimi porosty na tboflch jsau pro 16téni
vitdinou nepoufilsinid. Zato wvelkA, rozsdhld Gdolf
& hotymi abo&imi, jelichZ spéd e 1 :2 a¥ 1 : 10, mlvaji
Zasato vhodnd proudéni nad nékterymi svahy.

Udolnl svahy nosi dobife tam, kde se Gdoll ostfe otd&{
o pravy Uhel nebo kde do Gdoll Getl z jedné strany
lind bo&n! udoli. V¥ prvém piripad® vitr vanouci{ udolim
ae jen z I4sti prudce zathli o sleduje trasu udoli;
vitélnou pokraZuje pivodnim smérem a pretékd presn
okraj {abr. &.7.10). V druhém pfipad# je vitr uemdr-

7.10

nény pti&nym udolim proti boku hlavniho Gdoll a evah
dobfe ,nosi” i pFi celkem slabém wEtru. V obou
piipadech je nutné poZllat = pondékud zvySenou
turbulenci, kterd viak obvykle byvé v pfijatelnych
mezich, Tyto dva zAkladni pripady se wvyskytuji

Zaato v rizné kombinaci v kopeovité krajing Leskao-
moravaké vymoliny, Posdzavi a v okoll Prahy mezi
Kladnem & Kralupy {Kovary, Dietovice, Z4kolany),
na Drahanské vymoXing, v Gdoli Hronu a mncohde
jinde ‘obr. & 7,11).

711

V #irokych ddolich staZi Easto Jen pahrbek vyEniva-
jici do Gdolf, ktery na prvn{ pohled nijak zvi&43f ne-
vypad&. Vitr usm&rnény udolim je vilak nucen i zde
stoupata pEkmny a asto i nezbludny kopec @ nn svdtl.
Takovym prikladem je i svah u Kostelnich Strimelic
u Sdzavy (obr. &.7.12).

V téchto terénech se Zaasto vyskytuje ze atabilnich
podminek, obvykle naveder, zajimavé a dosud ne Gpiné
prozkoumané vinkni, které sahd do nékolikondsobné
viie nad pifevyien( svahu.

Ve dne se tvo v ddol pifed hlawim svahem wvitr,
ktery byvA tém&F atabilni {obr. &. 7.7 ) nebo se skiddé
z menikich nastabilnich viri. V noci byv4& adolf zalito
chladrmym vzduchem, ktery zmendl ulinnou vyiku
svahu (obr, . 7.8). €(m hlubsi je Gdol pFfed svahem,
tim je imverani hiading vy$e a avah mén& nosli,

MAlokde se najde pro plachtd¥nl Upln# ideéinl kopec,
PFi dobré znnlosti piloth¥s a vhodném modelu Je mo¥né
vyuzit na plachténi vitiinu svahl. Dnes se bEind a cel-
kem bezpeiné lét4 v mistech, kde jedtd pfed nékolika
1&ty by si ¥4dny modelSF netroufl hodit model, Je tfeba
zn&t proud&ni kolem kopcl v réznych misbech a vikéch
nad terénem. K pozndni ném pomohou plachtici ptéci
Jako postolky, kéANata a |ini dravci, pokud u nds Eijf
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hajna rorysi, jiFifek a viaStovek. V zimé zde &asto
plezimu)i poZetnd hejna uZite&nych havrand, kte#i dok43i
vybornd ozrait misto se stoupinim a Kiesdnim, Plachti—
ci havrani ve sloupavém proudu cbvykie krou#i s plnd
roztaZenymi k¥dly, af |de o avah nebo termiku, Jakmile
ptik vypadne ze atoupdni, zaZne k¥dly rychle mévat.
Pfl ndkter¢ch metmorologickych situacich dojde piEmo
ke zvidilelnd&ni proudu. PFl velké wihkosti vzduchu
e Vytvaii céry (fractocumuly), které vyznauji proudni-
ce, ratory a jinéd proudové atvary, uvafované ve WSim
md fitku. V malém méFitku v zim& ukazujl prouddnl kolem
strom$, skal, dom{ atd. sn€haoveé vicEky. Tomu wiemu
e tfreba vEnovat pozornosat vidy, ikdyZ praveé nedodrZime
model nebo vysilad v ruce.

Pfichézime tedy nynf ke svahiim, které nejsou pro za-
Tdtelniky, protoze vyFaduji dosti zku¥enosti v létan{
iv pilatd¥i. Pro RC plachtate jsou viak zajimavé.

Svah se mvislou skalnl st&nou, napf. lom nebo skalnaté
mo¥ské pobre¥i je pro 1étdni zdludny {obr. & 7.13).

7.13

Proudéni se asi od dvou tietin  vyiky stény 1% podél
stény dollt a tvoi{ %asto rotor. Pouze vrchni tfetina
ploték4 pFfes hieben a opravdu ,,nosi”’, Proto také ptéci
hnizd( jen v horni tretind, kde skéla phrechdzi &asto
do strmého svahu, Kdy* ptdk, tfeba racek, sko&l v této
oblasti z hnizda, naléz4 se v stoupavém proudu, ktery
jej nese vzhiru. Kdyby hnizdil v dolni tFetind ekéty
nizko nad vodou, srazil by jej sestupny proud pHmo
na hladinu. Proto také p¥fi plachi®ni na takovychto
skalnatych terénech nesmime nechat klesnout model nfz -
ko, protoZe by se dostal do zavirené sestupné Z&sti
proudéni.

Nepfiznivé jsou i mliené atupfovité evahy s ¢fadami
ketl ve vralwwvnicich, které se v nalich krajich ndkdy
vyskytuji (obr. & 7.14). Zatlm co stupfiovity svah jinak
tiladky bez ke¥d ,nosi”’ pfi siln&j3im wtru docela dobfe
jt2 nékolik metrli nad terénem (i kdy3 v blizkostl zem&
byvé dosti turbulentni), kefe na mezich zplsobi, 3& atart
z ruky byvé vEtdinou nemo¥ng, | kdyi avah Jako celek
ve vEt&{ vyice nad zemi ,nosf”, Do této vyiky ja moEné
ee doatat tteba startem na &flfe nebo na gumd&, ndkdy
1 pom¥rné krétkeé.

Svnh, ktery je tvoren zdota strmym arédzem a nahoie
piechézizlomem do 8ikmé plodiny, je z&ludny pFi nevhod -
né zvoleném mistd® startu {obr. &. ?7.15). Vitr, ktery vane
podél strmého srdzu vzhiru, tvof na zlomu zavifenou,
prudce ohraniZenou oblagt. Vhodné misto startu je v mistd
zlomu, model Je nutné hodit mirn® Sikmo doll, aby nedcélo
k pletaZeni, ztr&t& rychloeti a phdu (obr. & 7.16).
Start na nejvyidim bod® je vhodny jen za slabého Wtru,
kdy kaZdy metr vyEky je dobry. Pri slabém v€tru dojde
pFi norméin{ rychlosli modelu nad zlomem terénu k pie-
taZenl a pédu modeiu, pokud nebude vias uveden

7.16

potladenim na uhel ndb&hu

astrého zlomu.

maly jestd pied mistem

Cisty svahovy vitr bywvi &asto kombinovén termikou

& vinou, Termika je& sice reilast®/il v letnim a vindni

vzduchu v 2imnim obdobl; nenf te viak pravidiem a termi-

. ka v rdené podobd se vyskytuje v zimé prévé tak, Jako

piicemn( vina v 16t¥, zvi&3tE rdno a naveler. Tvic piipady
isou podrobn&jl probrény v jinych statich,
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Kdy#? jame zhodnotili pcdle mapy avahy kopce nebo
ndkolika kopeti, pokud jsou blizko pohromad® a celkovy
vysiadek je alibny, poledeme se na né podivat. Mapu
a pozndmky vezmeme 8 sebou. Model si miZeme vzit
také, veiSinou viak k 16tini nedojde, protoXe nutni
prohiidka celého terénu trvé dosti diouho a na létani
nezbude Zas.

V terénu po zjidtdni celkové situace ai najdeme nej-
vhodndjil startovidtd a pristdvaci plochy, zjistime jaké
pPekdZky pFibyly protil mapé a urdime sl trasy letd
a piistdn{. Casto nebudou svahy pouZitelné ve vegeta-
tivnf dobf (od dubna do srpna a? zéH ), kdy jsou pole
oseta o tm nepfistupnd. LétAni nad ceetymi poli je na-
moziejmd moZné, pfi nouzovém pristdni do vzrostlého
obili se viak mode! 8Zko hleds. A Ekody na pledindch
mohou zpGBobit zna¥né nepiljemnosti. To kone&nd platf
kdekallv, nejen na Kopci.

Nékteré terdrry, pro plachiténi Casto velmi vhodné,
jaou vyhlderry zdkornem jako et&tni rezervace a Jesou
oznateny zalenymi tabulkami Chréndné Gzemi. Mezi
nd patH také Rand, Vitrnik, Kopel& a dalil. Protoie
jmou to rezervace witdinou botanického rézu, vyZaduje
pohyh na nich a chovénl urfitou opatrnost. Zdsadnd je
zakdzéno trhéni jakychkolv kvdtin a trav - pokuty
Jsou nepHjemné vysoké, nehledd k daléim diskedkim.

Kday% Jame si terén prohlédii a rozvaZil, kde budeme
startovat, Jak budeme létat, kudy jit na pristdni a kde se_.
dat, miZeme konelnd ochutnat krdsu a nékdy i napdti
prynihe startu na nowem terénu.

7.6, Termika na svahu

Cisté svahové plachidni, to znamens let bez ztréty
vyBky za wvitru, vanoucihamimo svah klidn¥ a vodorown®,
= ménd aelé nei si bd2nd uvldomujema, Naopak Sasto
se projevull dals( viivy, které komplikuji v podstatéd
pdnoduché prouddni v kopeich a horAch. Je to predeviim
termickd konvekca, bé#2n# zndmé pod nepfesnym nézvem
wlermika’, pFi nestabilnim zvratven( ovzduil, a vinové
a rotorovéd jevy pfi stabilnim zvrstveni. Protofe se
s viem| t¥milo projevy prouddn{ pfi 1étdni na svahu
b#¥ré setkdvAme, Zasto aniZ bycham sl Je plnd uvddo-
mavall, je potfeba jim viinovat také pozornoat.

Zékladem termické konvekce je dopad tapelnych
slunednich paprakii na povrch zemd., Tenks vrchnl
vratva pldy se ohifvk a od ni se oteplule Kk nf pfiléha-
licl vzduch, Teplota povichu zem® je relativind tim vy EE1,
Eim je slunelni svit intenzividjdi, &(m kolmi|i dopada)(
sluneéni papraky na povrch a konednd —v neposiedn(
facd - &im susdf Ja povrchovd vratva zemé&. Napf. povreh
suchého plsku nebo suché rdvy se ohifva rychle)i
o na vyBE( teplotu neX vihkéd trdva, les neba vodnl
hladina. Proto laké suchA wréva, na niZ dopadé slunedni
avit tém#F kolmo, ne ohieje np vyX¥[ teplotu, ne?¥ kebi
zaorostly svah a atrdnd odvrédcend od slunce. Z toho
vyplyvd, Xe na siranéd privrédcend ke slunci se ohieje
od pinly pHzemni vrstva vzduchu, kiterd za urdity &as

vytvoii jakoust velkou veduchovou bublinu, v niZ je teplo-
ta vzduchu vy$#l ne¥ teplota ockolnfho vzduchu. Poryvem

vitru nebo proatym prehfétim dojde k odtrien( bubllrmy
od powvrchu a #m k jejimu uvolnénl. Vzduind bublina
atoupd po mvahu vzhilru a na hiebeni se od tarénu
odtrhne definitivné a za¥ne stoupat avisle (obr, %,7.17),

Jakmile je bublina voirnd ve vzduchu, mohou nastat
dva piipady:

1. Bubiina je pom&rré mald, pfehratf vzhledem k ckolnimu
vzduchu je malé, bublina stoupd pamalu a je okol-
nim vzduchem undiena po vitru, takZe se jovi Jakoter—
micky komin sklon¥ny pe sméru viteu {obr. ¥. 7.18).

2, Bublina mé VB rozméry, hmotnost i pfehféll. Casto
je zdroj vydatny tak, Ze vytvo¥ plynuly proud. Okolni
vzduch stoupajlcl bublinu obtékd a bublina = , komin’’ —
stoupé prakticky svisle. Z plachta¥ské literatury zndme
popsarny pfripad, kdy pfi lesnim poféru stoupai kouf
fikmo a byl tedy und¥en vétrem. Kdy? aa lesnl po¥&r
roz#(¥il, stoupajic{ proud teplého vzduchu oznalery

7.17

koufem me néhle napfimil, zaZal ﬂouvgrt svisle a byl
vodorownym prouddnim vzduchu (vitrem) obtékén
{obr. & 7.,18).

7.18

. kondenzalni hladina _

Za bezvitH mebo pfi slabém Vitru je vyvo| termiky
na avahudobiwe zifetelny. K praktickému vyuZit{ pro plach-
t&nl poméhaji dobfe sekunddrni projevy jako je pohyb
liati, Wit na kefich a stromech rozmiaténych na savahu
a na jeho (ipat{ nebo pohyb trdvy, Je-li dosti vysokd,
Nefoukd-Il pravidelny Vtr, jaou termické poryvy jedinou
moZ2nosti plachtEni a fasto jo moZné chytit se do termliky
na svahu po etartu z ruky. Je ovem nutné zvolit sprévrry
okamZik etariu, kdy se cbjevi prvn( projevy tearmiky
lakové intenzity, aby unesly model. Tyto lermické pulsy
maji trvAn{ cbvykle omezené na n¥kollk minut, Prvnl
znaky se projevi zdvany wviitru na Upatf kopce, Pohyby
witvitek s listy, irdvy, odklon kouie u ohynku nebo ko-
mina atd. oznamul{ bl{Z(cf se termicky komin. Zé&vany
se projevujl £im ddl Hm vie na svahu, Vhodnd okamZik
startu Je v dob& prvniho zdvanu nehc |esté pifed nim,
Zpotitkulétdme ve tvaru osmifek jako na svahu, v dosta—
te&né vylice nad (rovnf hfwbens pfejdeme do krouZen(
jako v termice na rovind. Jde-li 0o mohutny kopec s ple~
vohenim n#ékolika set metrd nebo horu, Je vitéinou
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vyhodné tatel®t dile od svahi & po nalezeni termického
sioupini zacit 1thned krui, it & patfi&nym centrovinim
Eodle okamzilého stavis a polohy maximilnihe stoupini.

asto byvia vidél zdrodel svisl'ne termickiého rotoru
na zemi, kde 2vedi-trivu a prach spiralou do vyée,
NEkdy byv$ tento vir tak nohutny, 7¢ 2vnd4a da znadné
vyfe az nékolika set metrt slimu 2 poli, papiry a jiné
lehiké Jredmétly. Slalo se nam jpZ vicekrit na Rané,
ie mlny vzdudny vir 2vedl! poloi‘ené nehlfdand kridla mo-
dald spolu s piditénkami do vyse nékolika desitek metrl,

Nn strmém vysokém Kopci jako je Rani a na podobnych
kopcich lze dobie cvilit i Krouzeni v termice, ceplrwéni
do stiedu komina. Je to anadndjii ne3 na rovin&, protoze
RC vitro# 1611 pom&rné blizko o pFibliZné ve stejné wwi-
kové urovni, Z4sady pro centrovini do termiky nad ro-
vinou i nad kopcem jsou stejné.

P¥i krouZen v termickém komin® nad svahem pfi sla=
bém a3 mirném v&tru neni tfeba se ovbéval 2AVEH{ svahu
a j¢ mo¥né pokratovat v krouZeni i za svah, pokud
neleti model tésné nad hiebenem. Jesthze stoupini
zeslabne nebo ve vyice zesili vitr, je nebezpefi, ic RC
vétrot redoleti prali véiru zpét nad svah. Toto nebezpeti
pnsléni mimo teti&t& zneaji dobfe i plachtaf tku!eénych
witrohh a mnohy to jiz zazil

Stabilitu ovzdusi a tim i charakter proud®ni lze za-
[istit jednoduchym rozboren stavové kiivky ovzdudi (prii-
b&h teploty & vihkoati v porovnéni & vvikou}, kterou
v vamc| meteorologickych zpréiv vysild kaZdy den v 8.30
hod. Cenkosloversky rozhlas na stanici ,Hvézda".

7.8 Technika 1&6tdni na svahu

7.5.1. Start & vhodnée startoviZtd

Na avehu se siartuie pfevAZné z ruky., Jen tam,
kde neni moiné startoval z hrany svahu, kdyZ je theba

heana avahu zakrytA kefi, je vhodné wvypustit model
na kritké gumé& nebo &A0Fe.

Mi(sto startu volime na hrané svahu tak, atrychom
vigéli celou drihu letu a% do pfFistdni Nékdy to neni
moiné, to jmou vEak vyjimky £z pravidla.

Pro toha, kdo pljde paprvé létat s RC wvltrondm
na svah, bude wvelm uzZitefné, kdyZ s precte znovu addil
© svazich a jejich vyhled4wvani, nebol tato staf obaahuje
mnoho uZitelnych zkuBenosti, kleré pat¥ 1 do téio
kapitoly. Vyplatf se dodr7et dv# stari plachtafsks pra-
widla:

1. e lépe jet o kousek d&l zalélat si na dobry
nez nelétat nebo rozbil model
za humny.

2. Je dobré se zeptat miswnich lidi, zda na jrjich kopci
Za wvesnici foukd nejéastEji tFeba jihoz&padni wvitr:
potrvdi vém ochotn&, Ze ,odtamtud' to foukéd poFad.

— Proto: neZ se vydime na deldi cestu za svahem,
zjistime 81 sm&r a ailu wtru, pFipadné i tendencl
etieni sm¥ru vitru a teprve potom se rozhodneme,
na ktery svah pojedeme.

svah,
ne kopecku nékde

KaZdy RC plachia¥ dfive, nei vypusti model z cuky,
musi provést pripravu letu a kontrolu modelu & radia.
Ti zkulendjii ta d¥laji samozfejmé. Kaldy z 'nich sinowy,
nezndmy svah dJdidve prcide a prohlédne. Vybere si
pro start vhodné misto, odkud ma rozhled a volny prostor
na hozeni madelu, UvAZ{ proud&ni vzduchu kolem svahu,
kde ,to ponese', kde ,,to bude shazovat”, jak se projevi
turbulenrnce za stromy a dalii podrobnosti. Podle toho
i v duchu vyty&i jednu nebo i vice drah letu. Rozmysli
ai, co uddlé, kdyZ model 2/skd VEtEi vyEku & jak jej opét
destane dolli, P¥ipravi si jednu nebo vice variant na pri=
stdni. Kdy? predpcoklddanou piistdvact plochu nezna.
zajde si ji pfedem prohlédnout, protofe z délky se miu¥e
jevit kr4snéd zelonid pastvina idedIn® hladk4, zblizka

vEak zjisti, Ze jsou ve vysoxé irAvE uknyty kameny, které
ehora nebylo vidét.

KaneZné& prijde na fadu model.

Sestav( jej peZlivé
dohromady,

domluvi se s nstatnimi modeld¥i © volném

kmitotu a potom teprve zapne vysilad Je vWhodné, kdy?
méd svlj vysilad oznaden barevnym Kodem. I'rolo je také
nutné, aby se driela celd skupina modeld#’i pohromads,
7knsi ai spravné (unkce v modelu (G nového madelu
i smysly vwchylek) a teprve potom je pFipraven puatit
madel do vétru nad avah,

PFi prvnl'ch letech je rejlepdi, kdyi .éta na svahu
)eden, nejvyée dva modely. /uc atefnik na avahu, 2v])43E
KayF ,.nema jeftd model v ruce*, se nemiiZe divat po vice
maodelech soulasné. Ta misi @ asiatni modeldfi uznat
a nechat zalinajicimu volny prosteor. Je také vyhodnd
kdy 7 nékdo zkufSeny sloji u nového pilola a radi mu krét-
kymi v&tami nebo lepe jen jednotlivymi vystiZnymi slovy.
V nouzi mG¥e 1 zasihnout da rizeni, aby nedoilo ke zby-~
fe€nédmu rezbiti véldinou nowvého modelu,

ZSsadn® hdzime model piFimo ~rott vélru. Vyjimkou
muFe byl siart ne soutdFi, kdy ,. pFi slabdim vétru
whadné 1état prima da baze. Ten, kdao 16t4 8 Gsp&chem
na souldZich, ji7 tyto elementérni rady nepotiebuje,
v kdyZ se jimi sdm v&iSinou podiidomé Mdi. Po atartu
vedeme model rovn® dopredu 20 aZ 50 m, pifed avah
abychom ziskali prostor pro manévrovan( a teprve tam
je) opatrng otofime do Iftu rovnob¥zinéha se svahem.
RC vitrofi abvykle pomalu stoupd. Ridime jej tak, aby tra—
verzoval podél svahu a drzel se na slidlé rychlosti.
Viechny vychylky z rovnoviZne polohy okamzZité opra-
vujeme, nikdy nenechime madel haupat. 2 atilky provi-
dime ‘zédsadnd& vidy jen owd svahu, takZ¥e drdéhe letu
se¢ podobs leZaté oswmcce. V blizkosti avahu a pod drowni
hifeb®ne nesmime rikdy atolit model Eelem ke svahu,
proto?e takovy maneévr kondi témé&¥ vidycky nérazem
do avahu a potluenym modelem. Ze slabiiho vétru
mizeme KrouZil v dostateZné vyZce a vzddlchosati od hife~
bene kopce. V nékteryeh dnech, prevaind v letnim
ockdobi, kdy se na svahu projevuji jen slabé termické
zédvany, je KrouZeni nutné. V takovych dmnech je taktika
1étini pondkud odlifni. Cekdme s hozenim modelu, aZ se
na dpati svahu objewvi prvni projevy termického wiry,
kiery rozechviije listy na stromech, je viditelny na pohybu
trdvy a ndkdy v n@m plachti i ptici. Taento vir postupuje
po avahu wvzhiru a souXmsnd s jeho prnimi grojewy
v nadi vy3i hdzime model. Cekat a¥ na normiini Bvahovy
vitr neni sprivné, protoZe potom je stfed komina jiz ob-
vykle za svahem a svah nosi jen velmi kritce, Péi vias—
ném startu @ moIneé zachytit sired komina a krouZit
v ném bez ohledu na avah.

Interval termickych z&sahd byv& rizny podle meteo-
rologické aituace, denni a roZni doby, nadmo¥ské vyiky
a charakteru terénu. PulaaZnl doby mezi jednotilvymi ko~
miny na primernych kopcich byvé v 1ét& 6 a3 20 minut,
v zimnim obdobi 15 aZ 60 minut, VyuZitelny £ase k plach-
t#ni na svahu v takovém termickém intervalu je 2 a% 10O

minut, 1€th~ii madel nad svmhem bez sledovani kamlinu
mimo svah.

PFi prvnich letech na svehu jo dobré dr¥fet modei -

v bilizkosti a hepouslet tej ani pFilis daleko, ani vymsokao,
protofe model miZeme Fidit bezpednd jen tendy, rozezné-
me-li spolehlivé jeho polohu v prostoru. Casto se stavé,
2vidité u modell fizenych jen amérovym kormidlem ,
Ze pii stahovéni modelu 3oll z vBtE] vy Eky pilot prestane
vriimat smr oté&eni modelu v prudké memtupné gpiréle.
Model se promita totiZ ploSné a pilot ned4 vias spravnou
vychylku smérového kormidla proti sméru tedeni. Model
pak samoziejm& pokraluje ve spirdle a2 do mmé,

7.5.2, Rizeni modelu a taktika letu
Zpfisob Fizenl je z&vialy na tom, kterymi kormidly
je model Fizen. Viastni stabilita za letu bezprostfednd

souwviai s podtem Fizenych funkcf (obr. & 7.19 ).

Model Fizeny jen smérovym kormidlem mus( byt sém
plné stabilni v podélném sméru, protode vy3kovka je pev~
nd, nefizend. V&tiinou jmou tytc modely pind stabilni
i a pevnym smd&rovym kormidlem, tedy jako volné modely.

Zotdlka provddénd jenom smérovym Kormidlem je po
sirdnce mechanlky letadla dosti sloZitd (viz abr. £.7.20).
Po vychyleni msmérovéhe koarmidla model vyboli, viivem
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7.19

vyboleni me naklonf a viivem nédklonu za¥fne zatdlet,
Trva-li néklon smérového kormidla déle, zwiSuie se
ndkion, zmeniuje se polomér zatdfky a zvitiuje ae
. rychiost letu. Proto je tfeba jedld pred dosaZenim
#4daného nédklonu modelu vrédtit smérové kormidlo
da neutrdiniho wslavu, Mé~li mocdel sprédvné proporce,
to znamenéd pfedeviim sprivny pom@r mohulnosti aviaslé
ocasni plochy a vzepdt kifdia, vhodnou polohu teZXilté,
bude déle krouZit bez daldlho zdsahu amérowtho kormid—
la. Teprve pfi ukonZen( zatd¥ky, nebo jak se také Hkd
péi vybranl ze ratdtky, buce tfeba dit opaZnou vychylku
am¥rového kormidla ne# pFi zavAd¥ni do zatddky.

V podélném smysiu (kolem pHEné oay, tj. osy proché~
zelici kHdlem ) musi byt model lipiné slabilni, aby po po-
rulle zpisobené poryvem vzduchu se sém po nikotika
kmitech zklidnil. Jinak »se rozhoupany model uklidni
tak, ¥e » @mérovym kormidlam uwede do zatdXky
a po zklidninl se z n{ cpatrn® op#t wvyvede., Tento
Jediny moZXrny zplmob Jdél4 na svahu mékdy potiZe.
Rychlost letu na avahu ea podle wtru Hdi pTFiddnim
vitEi p¥ithZe do t#2(3t8, ptpadné malé pHidZe do dpiZky
trupu. V druhém pHpadé se tim B2i3t8 posune dopiedu.
Tim se zvys( rychlost letu, samozieimé i klesavost
modelu a zviiEl( se tHumeni podélnych kmitd, podélnd
stabilita se zvEtl.

Mode! Kzeny tremi kormidly, tj. vy3kovym, sm&rovym
a kifdelky me navrhuje tak, e mé proti volnému modelu
nebo modelu fizenédmu jen smérovym karmidlem mendi
atupefi stability kolem vEech os, pndélnéd a svieiéd.
Jo toc nutné, protoZe veimi stabilni letoun nebo model
je mélo obratny, pomalu a Ipaitnd reaguje na vychylky
kormidel. Cvéem | véemi kormldly &zeny model musi
mit urlity stupe?i stability, ktery zdvis( na druhu modelu.
NapfF. akrobatické modely maji atupe® akabliity wvelmi
nizky, aby hylo doclleno maximélnt obratnostl v noemdin
letové poloze i v peloze na zddech. Tyto modely, stejnd
jako welki letadla - napf. L-30, mus! byl neustdle
Hzeny, bez Hzeni nejsou schopny samoatatného letu,

Zplhaok Hzeni pfi pouditi viech tH kormidel jeé u mode-
lu ste]ny jake u veikého letadia, PHENY ndklon, zpliscbe—
ny vzdunymi poryvy, me vyrovnd kiidélky, vyboXenf
se Fidi em&rovwm kormidlem o podélnd vvchylky a uhel
ndbéhu za letu, tedy rychlost letu, se Hdi vychylkami
respeitive nastavenim vylkowsho kormidia. Nen( podstat—
né, nastavule-li se dGhel vwchytky vyikového kormidls
#Hdicf pAZkou nebo vyvAZenim (trimem ).

PFi uvAdénf do zatdZky se vychyli sculasnd Kkifi-
délka a emérové kormidlo. Tim se model naklonl, vyboldi
a zalne zatdZet, Po uvedeni do nédklonu, ktery odpovidd
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racitka provedend
jen sméravym kormidiem

)
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\
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\ 1 vychyleni kormidia
2. vyboleni
\ 3 nakion#nl
\ 4 xatddeni

7.20

Zddanému poloméru zatdtky, se vrati kridelka do neulrdl-
nl peoloby. PFi velkém poloméru zatdXky, tj. p¥i malém né-
klonu, se vychylka smérowiho kormidla zmdnl na malou
hadnotu; u vEtSiny modeld viak pH mirné zatéfce
o malém ndklonu mald vychylka sm@rového kormidla
zm¥ni na Mmalou hodnoly; u VEtSiny modeld vBak p¥i mirné
zatdce © malém ndklonu mald vychylka sm¥rového
kormidia zUlstivi, jinak by model $patn® zatdZel. PFi vel-
kém ndklonu {prea 30°) se wvraci smirowé kormidlo
do neutrdlu, pfi ndklonu pies 45°%)de smErows kormidlo
mirné proti smEru toleni. Vy¥kowt kormidlo je nutné
pH  velkém ndklonu vychyilt® nahoru, tj. pFitdhnout,
Pt ostrém krouZeni s velkym ndkionem so ve skuteXnosti
Hai polom¥r 2atdfky vyBkovym kormidlem {pFltaZeni
polom¥r zmendule, potladeni zwitXuje)}, rychlost letu
sm&rovym kormldlem {vychylka do zatdiZfky rychlast
letu zvitiuje, ze zatddky ven zmenduje), k¥idélka Fdi
ndklon v zatééce. Mezi wviemi tfremi kormidly musi
existovat pfi strmém krouZen{ vzhjemnd scchra. Je nutrné
po&itat s tim, 2e se vzristajicim nfklonem atoupé odstie—
divd sfla a efekiivni ploBné zatiXenl, = nim se zvyXuje
t minim&lni {pédovA) rychlost, im se zwvitluje redind
rychiost letu. Proto se zmenfu)icim se polomérem kroua
Zani (untdlené zatdiky) se zvétSuje i klesavost modelu,

P¥i vybran! ze zoltdtky zmenii se ndkion vychylenim
kfldetak a 8 nim soufasnd jde vychvienl sm¥érového
kormidla proti emdru zatdlky. Vzéjemny pom&r wehylky
kEidélak a emdroviého kormidla byvd rlzny podle typu
a proporcl modelu. ProtaZe model v zaléce let&l vBtEl
rychlosti, m& tuto rychlomt i po vwyweden( ze zathXky.
S tim musime pofat & pc vyvedeni ze zaidéky modsl
mirn€ potlatit, aby neprefel pfebytkem rychlostl do stou—
péni a nehoupl,

Je-li model Hzen jen vyiikovym a amérovym kormidiem
bez ki¥ldelek, plat{ pfi Fizeni také kombinace mezi jedno-
povelowm a uplnym fzenim., PHENY néklon Je nutné
vyrovnévat amdrcvym Kormidlem, které nenl v tomto
pilpadd zdaleke tak (Zinné jako kFidélka. O podéiném
a vydkovém kormidie platl prakticky toté# jako pH G-
piném fizen. Samozie|m¥, e obratnost bez kFidéleik
je mnohem mendl a ApiZkové modety bez k¥idélek jsou
v kategorii F3F dnesprakticky bez $ance.

V posledni dob& ge rozméhd u RC étronhl apraZené
fizeni smérového kormidla a KkFidétek, Do#lo k tomu
nazévisle na scbé vice modeldsd tak, ¥e pk souXaeném
létdn{ kategorie F3F (rychicet na svahu) a F3B (plach-
t&ni, ddika a rychlost na bézi) se vychylu)i k¥delka
a amdrové kormidie prakticky soulasnd. Zjednodulii
se Him a odpadne jedno servo, tnk¥e na ¥zeni RC viltrond
stall dvé funkce. Je viak nutné dosti pedlivé , sehrét"
vx¥jemny pom¥r velikostt wywehylek.

Pii velkych rychloatech letu, to Jeat pFi silném wtru
a atrmém svahu, 1éta)i modeldF v kategorii F3F ~ svah —
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a t8Zkymi modely se zatiFenim 60Nm~% (60 gdm—2)
s Fzenymi kiidélky a vyikovym kKormidlem, s pewnym
kylem bez smérového kormidia. Je lo jistd obdoba
motorovych mode 1 peo zdvod kolem pylond, kde se tohoto
aystému laké uZivd. Model se pied zalddkou nakloni
kfidelky do nozového letu, kde kiidlo je postaveno svisle,
vydkovym kormidiem se otoli (provede se viastn#
polovina piemetu) a kFidélky se model vrdti zp&t do nor-
méini poiohy Tata otofka je veimi rychld, vyZadule
viak dokonalni pilotaZz a pewvny model, protoZe namihani
k¥idla 1 vodorovné ocasni plochy napohyb 1 zkrut je velké.

Soutéini 1é6thni rna swvahu, jsk se dnes provadi,
je rychlostni zavod. RC modely maji za scbou diouhy,
v posledni dob¥ rychly vyvo). Spifkovy madel pouZi-
vany pred Sesti roky je cnes jiZz bez vyhlidek, Spolu
s kualitou modeldl stoupd rovn#s i ndtok na pilotdz.
Béhem soutd¥niho letu je treba Fidit model piesné,
2 nejmendimi ztritami a s plnym vyuZitim stoupiani na sva-
hu., Zaldiky musl byt provedeny t&sné za otolnymi
rovinami, cely let udricen ve stejné wice. Chybou,
kterd se plati fasovou ztritou, je, ztrati-li model v zatilce
vysku nebo ji nacpak ziskia na Gkor rychlosti letu.
RowvndZ predZasné otofeni pied rovinou a vréceni
se znamené velkou zirdtu Zasu. Je-li Vitr pravidelny,
Fe nehrozf jeho zeslabeni tihem aoutdZniho letu pod kri-
tickou hodnotu, driime model v urovni hiebene. L&t&-li
se plevaind v termickych poryvech, je radno ziskat
nad hiebenem wvyBku 50Om a postupné ji bEnem letu
aniZovat. Je-li pFistdvac( plocha pod hfebenem, je vyhod-—
né sniZovat vy Eku jiZ bdhem dvou a¥ tH poslednich prile-
18 Zvydi se tim rychloat pefitetd a po poslednim priletu
muZe model navézat piimo na pfisidvaci okruh.

7.5.3. Pfistani

Pristdn{ na svahu je obvykle obtiZn&jSi neZ na roviné,
zviaité provadi-li se pfi a.Iném ndrazovém vétru na roz-
li&nych mistech kopce. Rozhedujici je rychlost a smér
vitru vzhledem ke svahu, prevyieni a wvelikost kopce
nebo hory, tvar a sklon svahu na nAveirném a z4&wvitrném
aba&i, plochy nabo ostry tvar vrcholu nebo hiebene,
turbulentni stin®ni kopce prekédZkami v jeha piedpoli.
VEechny tyte velifiny a ckolnosti vieind silné termicke
konvekce v nékterych letnich dnech razhodujf o zplisobu
pFfioliZeni na pfisténi a viasinim dosednuti modelu RC
vEirong na zem.

Za slabého vitru do rychlosti 5 ms—1 na jednoduchém,
hladkém svahu o skiornu 1:3 a2 1: 5 bez turbulentniho
pfedpoli je pFistdévac! manévr jednoduchy a obvykle
bez z&ludnoat{. P¥i pFiastdvani pod svahem nebo na upati
na névitrné strand poileme model pred svah & mirnym
potlatenim zvwilme rychlost,aZ za¥fne RC vitrof klesat.
F¥l jednopovelovém model., Ktery mé Fizané jen smErové
kormidio, j& nutno sestupovat ve epirdle v dostatednéd
vzdélenosti pfed svahem. Spirdlu ukonfime vias a vede—
me model na pfistdvaci okruh. Prist&nl pod svahem,
pokud neni pfFili8 vzaddleno od pilola, je za slabéhe
wvitru snadné jako na rovind. V zAVEtH rhznych pfekéiek
je nutno poditat ae zvEtZfenym klesAnim a s turbulencl,
jell¥ intenzita je zdvimld na rychlosti vitru, wvelikont
a tvaru prekdZek,

Pristdni na hiebeni je snadné, je=li vrchol plachy.
Na ontrém hveetu ja pFiatAni obtiZné, mnohdy hordi
na¥ na névdtrném nebo na zawkrném svahu, PFi ailném
vitru je theba dévat pozor na strmy nebao akatnaty svah
a nelétat do jeho z&vEifi, kleré byva ndkdy tak silnd
turbulentni, Ze znemofiuje Hzeni modelu a letoun se std—
vé h¥i&kou pov8tri.

Za Bilnédho vitru se nejZastdji pFHistdvd na Gboli
strmého svahu pod vrcholem, napi. na Rané. Pristdrd
vyZaduje dosti cviku a pfemySleni, je viak pomé#rné
bezpeiné pro model. Model, 1étajici v soutéZi abvykle
v Grovni nebo nizko nad drovni pilota, odvedeme 100
af 200 m pFed avah a potlaZenim snifime jeho vyEku
tak, aby byl asi 20 a2 100 m pod urowvni piistani, podeél
pfevydeni svahu, jeho sklonu a rychlogti vitru. Velkym
cbloukem vedeme model teZnd ke svahu. Model mirné

stoupd piebytkem rychlesti a svislou sloZzkou svahového
vétru, V posledni fdzi leti model IcEn se svahem v mirné
stoupavém lectu a pomalu srmiZupre Tychlost. Silny vitr
priméi'kne obvykle model ne svah, lakie prislani byva
pom&rnd htedké {obr. &.7.21).

“
‘(ﬂ 09‘

7

Na mirnych svazich sc  pristdvd Casto po wiltru
pFimo proti svahu. Mede! leti pfimym letem zvysencu
rvchlosti po “&tru pod Urovni mista pFisténi. TEsné
pred svahem pfitdhneme wwEkové kormidle, aby model
piedel do Zikmého stoupavého letu pFiblizné rovnabd Zné -
ho se svahem, v némz na svah dosedne. PFitaZeni muai
byt provedeno presné ve vhedném okamZiku; brzo a p¥i-
lid pFitaZené vyikové kornidlo zplaobi ptetaZeni a pad
na 3pidku trupu, pri malém & pozdnim pritalenl narazi
medel prudce Epi¥kou do svahu (obr. &, 7.22 ).

722

Je Bamoziejmé, ZFe pfFintAni na avahu za silného
vitru je vidy btvrdiél nei na rowvind, Proto jaocu také
svahowvé modely robustnéjZi p¥i dokonalé aerodynamické
Zislot®, coZ jejich v€téi{ hmotnost dovoiuje.

7.6. Modwa]l vhodny pro mvahové
1&td nid

V podsiaté e déd na svahu lélat s keZidym modelem,
ktery ja dostatein® fiditelny a obratmy. LétAni miZe
byt rlizné: pro zdbavu a pro potddeni, kondin( trénink,
prizkum terénu a proud®nf, rekordni lety, acutd Znl 1éténs,
Podle toho, o jaké L1&tan{ jde, j& také nutné volit prisluiny
model. Z&leii samoziejmé& i na tom, jak dobrym pitotem
je doty&ny RC plachtaF, Nebof létat na jednoduchém,
anadném svahu se stabilnim cviérmym modelem pfl vitru
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o rychloati 4 me-1l e nearownatein& snadndjsl nei sou-
tZnl 16tAnf na bzl LOC m za Vitru 20 ma—1 na  ostrém
h¥ebeni Rané, Proto oké neni moZné podat jednoduchy
névod na 1éténi na svahu an na univerz&tni madel.

Pro prvni pokuasy © iétdni na svahu se hodi men3i
nebo stifedni model o rozp&ti 1.8 a2 3 metry a Fzenym
amdrovym a vyskovym kormidlem. Jednopovelovy model
Hzeny jen smErovym kormidlem je ménd vhodny, prolofe
14idni na svahu je 8 nim mnohem cht3indisi, Vzepdt(
kidla miis byt jednoduché nabo dvojité (,,usi’).

Podminkou je samozielm&, Jako p¥# kaZdém IEténi,
spolehlivéd fungujic( rAdiowé zaFlzeni a dobfe maechanicky
se¥izeny a zalétany model. Dosah rddia na zemi budlZ
nejménd 4Q0 m pHi piné fungujicich servech.

U viech modelll, pfedeviim u téch, kterd jaou Hzeny
jen smérovym a vwikovym kormidiem bez kidélek, je z&-
kladem dobré obratnoeti a Fiditelnostt sprévny pomér
wvelikosti svisié ocasni plochy, pfesn@ji jeji mohutnosti
A, a vzepdti k¥dia, .

5aop - Taop

Agop "
S .1

Ve vzorci znall: S = plocha kitfdla, Sgop = plocha evislé
ocamni plochy, fgop = rameno, mé&fe od 1fa atfednl
aerodynamické wWtivy kifdla do 1/4 stiedn{aerodynamické
1&tivy svislé ocaeni plochy, | = rozpéti kifdia. vVelikost
Agop B8 pohybuje u RC vEtroiiii od 0,06 do 0,12,

Po etrdnce stabilly dochézi pfi prevaZujicim wivu
mohutnostt avislé ocaeni piochy (,,velké amErovce’)
ke apirdini divergenct, ta znamend, jeatli¥e se model
dostane do spirdly, pfechdzi do stfle sirm&)S(ho letu,
vitduje rychiost a zmeniéuje polomir spirdly. Preva-
Fuje~li Vilv vzepdti kifdla, kdy vzepdt je velké a mo—
hutnost evisié ocamni plochy mald, dochdzi k pHEnému
kymécenl. Obé lyto vady jsou nepFijemné a3 nebezpeiné
a zhoriujl podstatnd oviadateinost.

Stabllita a Fditelnost plmob! rndkdy v protichSdném
smyslu. Pokud |e model pHENS velmi atabilni, cof byvé
bizné u voinych a jednopovelovych modeld, je jeho
fiditelnost kfFidélcy kolem podéiné osy (x) &patné.
Proto se u RC vitrond tizenych kFidélky zmenduje
vzep¥tl kidel obvykle na 3%, mifeno od vodorowmé
rovimy, rdkdy viiimd&nd aZ na O7. K#dlo Gpln® bez vze-
p&tl m4 Fadu jinych aerodynamickych nevihod a hodi se
vyalovndl Jen pro akrobatické modaly, které létajf zna&nou
Zémt lotu na zddech, Takovy model mus{ byt neustdle
Hzen, protoZe nemd ZAdnou viastn{ atabilitu, to znamend
¥« za letu po vychvlenl poryvem se adém nevréti do pl-
vodni polohy, naocpak velikost vychylky se sama zvétiuje
a8 model pfejde dFve nebc pozddli do strmé sestupné
wpirély.

U modelu Fizeného jen smidrovym a vyikovym kormid—
lam bez kiidélek le vzep®\l ki¥dla mudtné, Jinak by model
razatdZe!. Mechanismus zatd¥ky, provedené jen smico—
v¥m kormidlem, jo sloZitdjii. Po vychyleni smérového
kormldla model vybodi, to jest otodl se kolem avialé osy.
Nemdé-li kFidlo vzepdti, nedéje se nic. M&-1l kifdlo vze-
pét, jmou p¥i vybofenf nafoukdvény obé plilky kidla
pod rizrymi (hly nébEhw, Na levém, to jest vnitFnim
k¥dle, dojde ke sniZenl vzilaku a na pravém vndjiim
k¥#Hdle, dojde ke zwienl vztlaku. Rozdilem vztlakd
na vnitinlm a vné}8lm kifdle se zaZne letoun klonit
kolem podéiné cay letounu {obr. & 7.20).Viivem ndklonu,
v tomto pHpad® vievo, dojde k zatédfeni vievo kolem
svislé oay. Obrdcend, pfi vybréni z levé zaté¥ky, pilot
vyehyll sm¥rové kormidlo vpravo, letoun vyboldl vpravo
a zaine »e NakKLAndt a tim 1 zmen¥oval dosavadnl ndklon,
Viasnéd vyrownAni sm¥rového kormidla ukenXl tento
d¥} v okamZiku, kdy je model ve vodorovné poloze a  tim
i v pi{mo&arém letu,

Podéind ¥Fidllelnost a stabilita [e v podetatd jednodus! ,
protoZe |de jen o padélny pohyb kolem pHEné ocey, ktery
sa 3 24dnym linym pohybem nevé¥e. Aby byl letoun acho-
pen stdleho letu, mus!{ byt podéind atablinl. To znamend,
Yo t#2i3l& letounu musfl byt pFed neutrdlngm bodem.

Neutrdlny bod letounu je bod, k nEmuZ je saulinitel
momentu Cm konstanmni, tj. nezévialy na dhlu ndbdéha.
Vzddlenost od neutrdiného bodu se jmenuje statickd
zdsoba.

Cim je statickd zdsoba VES(, t), Zim je tSZiKtS vice
vpiedu, tim je letoun podélnd stabilnjii, tim je mén&
Fiditelny vyikovym kormidlem a tim musi byt vychylky
vyikového kormidla witsi, Poloha neutrdlného bodu
j* v podstaté urdena mohuinosti vodorovnych ploch
Avop, kterd je definovidna

Svop :

S bag

Tvop
Avop =

kde zna&( Tvop = rameno VOP méfené z 1/¢ stredn{
aerodynamické tdtivy kfidla do 14 stfednlaerodynamické
tétivy VOP.

Syop = plocha VOP,

S = plocha kiidla,

bae = délka stredni aerodynamické t¥tivy kfidla.

Mohutnost A, kterd je dnem jl¥ b&En& u modeldEd
pouZivand p¥l ndvrzich noweh modeld, jo zAviald v pr
fadd® na typu vitron®, kfvosll profitu kiffdla {Cmo)

a statické zdsobd,
Typlekd velikost mohutnosti A pro bezmaotoravé madely
Typ modelu Avop
Jednopovelovy (Fizeno jen amérové
kormidlc) o,?
Jednoduchy dvoupovelovy (vydkowvé
a smBrowe kormidlo) 0,6
SoutéZnl pro kategorli V2 (vwikowé
a smérové kormidlo) 0,5 ~ 0,6
Scutd¥nf pro F3B (vySkows a sn¥rové
kormidio 0,48 - 0,55
Seutd¥ni pro F3B, P3F (svah) (Hzeno
vyEkove a smErové kormldio a kildélka) | 0,38 ~ 0,55

Presné urleni welikosti vodaorovné ocasanl plochy
j» sloZitd)E( a nelze e dit [ednoduchym, viscbacrym
vzore&kem, Velikoat viak nebyvd pHiIlE choulostivE,
zvid$té driime-li se bllfe k hornl hranlei doporuZenych
hodnot mohutnostf VOP,

VyEkové umistéini VOP na trupu, respsktive na avislé
ocaani ploke byvé rizné a podléhd také pondkud madl,
V poslednidobd viak u velkychwviltroAl pfeviddlo umsiaté .
nl nohofe na kylu {T-ocas). Tato poloha Je po aerody-
namické atrédnce nejvwwhodn&|8f a piekonaji-li ae
konstrukZni obtize, je zisk citelny. Vodorownd ocasni
plocha placbi v tomto pHpadé jako desksa na svislou
ocaanl plochu a zvy3uje jeji efektivni Btfhlost a tim { mo=
hutnosl.V positednl dob# naatévéd také odklon od nedélend
{..plovoucl"} vodorowné ocaanl plochy a ndvrat k délené,
kterd je uEingjsi, Toto plati samozife|mé pi#l dodrienf
asrodynsmické Xistoty koutd a mpoji. U RC vltroid
se ukézale, fe pFi dostate¥né tuhosti kylu jo nahoie
umistdna vodorovnd ocaeni plocha pomdrnd ménd zra~
nitelng.

Profily vodorovné ocasni plochy jsou dnes pfeviaind
socumdrné a tenké., U béinych RC vitroAd se pohybuje
hioubka VOP do 80 do 150 mm. Viivem tétc malé hloubky
ae pohybuje VOP v podkritické af Kkritlcké oblastl
Reynoldaovn &isla, coF neni préve whodné. Vede to,
viieobecn® k tenkym profilim e malym polomdérem nd—
b&¥né hrany, které jmou wvynucerny nizkym kritickym
Reynoldsovym Zimlem a také jejich odpor v podkritickém
atavu je pomErnd nizky.

V Z2&dném pFipadd viak nesm( byt ndbd¥nd hrana
Gpind ostrd, zviditd u ned¥lenych VOP, protoZs ostré
n&béind hrana zpuschuje odir¥eni iz p¥i matych dhlech
néb8hu (pH malych dhlech vyehylen{) a modal se stdvé
nefiditalmym a nestabilnim. Je znédm pipad z neddvné
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daby, kdy ned&lené VOP s ostife vybroudenou nab&znou
hranou zpdsasobita Uplnou nefiditelnost a nestabilitu RC
vitrond pra kategorii F3B. Stalilo zakulalit (smirkovym
papirem) néb¥inou hraru VOP a model byl rdzem
normdlni, dobfe Fiditelny a wvykonny. lPcdobné, je&ts
sl02it&jEl neprijemnosti mC7e zplsoboval ostrd r&b&3ns
hrana kviu,

T.7. Ndvrh k¥idla

ZAkladni tvar, rozpi¥ti a dtihjost kridle, je dén celko-—
vou koncepci modelu.Vynechame-li 2 nadl Gvahy enormni
Stihlost velkych maket, u nich7 se rozp&ti blizi 5m
a Btihlost je pires 20, a zistaneme u b&Znych naich
RC vdtrofili o rozp&ti 2 aZ I metry, dojdeme k zajimavym
problémlim, které se dnes pokousi Fedit rizné skupiny
i jednotlivci. Jde v podstat® o optimalizaci modelu s ma-
ximdlnimi vwkony & vhodny zphsub stavby. Oba pojmy
v zAasadé rozdilné, merodynamika v Siriim slove emysiu
{stavba ), jsounavzéjem velmi tizce spjaty. Aerodynamika
vyZaduje hladky povrch a dodrzeni tvaru, Jak tyto
podminky ©&plnit, je vi¢i konstrukce modelu a technolo-—
Ble atavby.

U néds se vyskytuji v podsataté t¥i htavni kategorie RC
vitrofik V2, F3B a FaF.

Kategorie V2 (let na predem urdeny Tas s prstdnim
na dané misto) je Evym dosavadnim pojetim nejblizEi
rddiem Fizenym wtroflm uiivanym pro zdbavné \étdni,
z N@ho¥ se také vyvinula. Na modely se nekladou 34dné
vi#tai poZadavky Fizeno je smérové a vyikowveé kormidle.
Let je pomaly, mald klesavost je dana pfedevaim malym
plodnym zatiZenim kiidla, kleré se pohybuje obvykle
od 20 do 30 Nm~2 (20 a7 30 gdm=2). Aerodynamicks
Ziatota nebyvd velkd, rovnd¥ povrch neni u b&indé
pou¥ivanych modeldt brouieny.

Geometrickd Etihloat kFidls byvé 10 af 14 podle
velikoati rozpdti, vEWEI Atihlost j¢ nedlelnd, Vzepdh
kiidla byva 6°eZ 8°{jednoduché ,\"). Casto se wuFivé
dvojitého vzepéti (,,ufi™ ). UrZit sprédvny pom#&r o velikost
dvojitého vzepéti vyZaduje vice zkuienosti a mohuthosti
mvislé ocasni plochy Asop.

Profil byvd v@lZinou klenuty; dfive se pouZivaly
profily MVA 301 (= GE8C1), NACA 4409 nebo ndkterd
Benedekavy profitly. Dnes se vétdinou pouzivaji moderni
profity preofl. R. Epplera. Nejmendi klesavosl dosahuje
E 385, ktery ovSem p¢i potlaZeni na ~&81%i rychlost
zalne prudce Kiesat a hodi se proto jon do bezvdirného
peasi. UniverzAin{ je E 387, navéji E 193 nebo posledni
E205 srovnouspodn’ stranou, ktery bezvadn& nahrazuje
kdysai velmi oblibany, dnes ji¥ zaslaraly a mend vykonny
CLARK-Y. | zde plali samozrejmé zadsada dodriel tvar
profilu a docilit hladky povrch.

Modely iohoto druhu byvaji také prvnf, se kiterymi
se zafinajici modeld? v RC modelech vydé na svah.
Pokud JiZ dovede model alespal trochu vodit a najde si
vhodny sveh a premdfeny vitr o iychlosti 3 aZ 6 me—1, mi-
veé hned zpod4tku Gspdch a dosdhne i dalfich p&knyeh le-
tu,

Kalegor.e F3IF (rychlostini soutd? na svahu) a F3B
(tet na Eas, déiku a rychtust na roving ) jsou si v podstati
létdni podobné a také koncepce madelu 1 velmi blizké,

Pri avahoveém 1étdni pro zédbavu a potédeni nezédlezi
celkem na rychlosti letu modelu, pokud je dodrZiena
podminka, e rychlost modelu & v&t¥i nef rychlost

vitru, aby modet nezafal couvat a nestal se hiifkou
vétru v zavitdi svahu, Pfi sculdZnim 1etdni na svahu vi-
t&zi ten, kdo je rychlejdi a obretndjii. Zde jiz nejde
jen o proste udrient na svahu, nybr2 o rychlost v pfimém
lete a obratnost na otofkich PPodobind situace je i v ka-
tegorii F3H, nebaol’ p¥i letu na ryvchiost a ddlku plati
toté7, co bylo reeno o svahu, ale | p¥i plachi@ni vtermice
je obratndjfi made! pFi cenlrovéni do komina ve vyhod8&,

Vhodny proiit kiidla nesmi mit velkou kéivost ani
ogtrou dolri &8st nib8ZIné &4sti profilu, aby pii vai&i
rychlosti letu, tj, pri malém Yhiu ndb&hu kFidla renastalo

lamindrni utrFeni na dolni Zdati povrchu za ndb&Zriou
hranou a vytvoreni rotujiciho podéiného viru (,,bubliny") .
Kleré zplsobi prudké zvétieni odporu s odkion poldry
profilu (kPidla} amé&rem do vySdich odpori, K¥idlo
< Limto protilem neleti pri potladeni dopredu, ale zaéne
rychle klesal. U profilu E 385 se tento zlom projewvuje
pEi souliniteli vztlaku cy « 0,4 ledy jeitd pH pom&rné
malé rychlasty letu.

Vhodné profily pro tyto kalegeorie jsou E 205, E 387,
E 193, £ 214, £ 374, FX 126 a nékteré dalii (obr. & 7.23
ie na str. 56). Poa asrodynamickeé strénce neni podstatné
jakym zpusobem a z jakého materidlu je k¥idlo zhotoveno,
dilezlty je hladky povreh a presny tvar nejen kFidla,
ale i celéehu modela,

Zkudenosi ukdzala, Fe vyfiznout z péréného polysty-
rénu preany lvar v celé délce neni snadné. Naopak
pFi klasickém zplisobu stavby z balsy lze pFi malé raztedi
Zeber (30 a% 40 mm) znhotovit k¥idlo s vetmi presnd
dodr¥enym tvarem. Zebea vyrobend ,raiploveu interpo-
lac{" jsou lak pfesand, jak pfeané jsou Sablony.Vybrousi-li
se balsova prkénka na potah na kotoudonvé nebo vélcové
brusce se smirkovym papirem na presnou llouifku a slepi
s¢ na rovné podlo?ce dohromady, neni tieba po nalepeni
putahu na Febra na povrch prakticky téeméfF sdhnout.
Daobroufeni ndb&éZné hrany se provede pomoci vndjdich
fablonek.

Klapka na odtokové hrané kFidia je (&einé 2a¥izent
pro &piékové wykony, Piedeviim mé vyznam vychytka
nahoru, kterd zmensuje kfivost profilu a umoffiuje zvy -
Leni rychlosti letu. Vychylka nahoru zdvisi na zédkladnim
tvaru profilu, charakteristice jeho stfedni kfivky a nemé
prekrolit —6°. Vychylka klapky doli zmen# minimédlini
rychlost letu, nikdy v8ak nesniZi minimélni klesavost
mode lu.

Brzdici klapky na kfidle mohou byt u¥ite¥né, mejsou
viak nutné. Nejalinndjsi j¢ klapka na hornim povrchu
kfidla asi v 13 hloubky. Soudinitel odporu Klapky vzta-
Feny na jejifelnou plachu je 1.3 a? 1,45, Klapka na odto-
kové hrand. kterd se vychyluje nahoru . doll, musl byt
podstatné v&tEi, protoZe jeji soufinilel odporu vziafeny
na jeji Eelnou plochu, je jen O,4 a7 0,5,

V posledni dob& byl vyzkoufen [ brzdici padiZek
vyhazovany z koncové C4sti trupu. Jeho nevyhodou je,
ze |ej po vypuiténi relze zatdhnout, nejvyEe odhodit,
co¥ viak mii¥e byt divodem k protestu, protoZe tim je po-
rufien predpis, e za letu nesmi byt z modelu cdhozena
ZAdnd jeho soul4sl.

Podslatnou souddati rdvrhu kiidla je jeho &tihlost
a har. V posladni{ dobd je silnd tendence aniZoval
u soutdiinich modeld kalegorii F3F a F38B itihlost
k¥dla na hednotu = 10 a# 13, Je to odivodnéno wviti
floubkou kfidla a tim i serodynamicky vyhodndjSim
vyE$im Reynoldsovym Ziglem. Zatim co u n&sg jsme k to-
mulo wvysledku doXli experimentem & citem, uvefejnil
v nedavné dobé prol, R, Eppler studn o optimalizaci
modelu prc kategoric F3B, zaloZenou rna namé&fenmych
a teoretickych poldrdch profilu E 183, Optimdlnim vy~
sledkem jsou dosud nezvykle wvetiké hloubky kiidla,
Tento vysledek j@ pechopielny, nehol maximélni goudi-
nite! wvztlaku kTidla je jen zFdkakady vétsl nez 1,03
vEtZinou byv4A jes1d pod touto hodnotou.

Protofe indukovany adpor Cx j¢ dan vziahem

Cy2
CK-Y_
A

a jc za letu pFt nizkém souldiniteli vzilaku toaké maly
a Ztithlost A mé& pedruZny vyznam, Zate 8 klesajici
&tihlosti Btoup& hicubka KFidla, se zvdtRujici s hloubkou
roste Reynoldsovo &islo a 3 nim klesé protilovy odpor
kFidia. Newvvhodou malych <£tihlosti je wvelkd plocha
kFidla a tim i v8ldi hmotnogt modelu, co¥ u kategorie
F3B plisobi potize pFi startu na silonu, zvIdEtd za bez-
VvEtF. PP zvydeni ploiného zatiZeni phidénim piitéie
se viivem w13i plochy zv&tiuje hmotnost pFitéie,
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?.7.1. Nové profily vhodné pro kategorie

F3F a F3B

Tak jako konstruktér velkého moderniho vétrond
séhne vidy po modernim a vykond|iim profilu k¥dla
a nevybere si slary profil 2 dvacétych nebo tFlcdtych
let, byf byl tehdy vykonny a ocgsvédZeny, prédvé tak mo-
delaFi chtéji pro svij novy soutézni RC vitroi ten nejlepii
z posiednich profill kiidla, které byly navrZeny.

Dredni teoretické metody vwpodtu tvaru a vwkont
profila jmou ji¥ tak pfeané, e dovoluil urieni nejen
tvaru profill, ale také urdeni profilového vztlaku, odporuy,
momantu a uhlu nédb&hu, Timte novym zplsobem jmou
politdny profily prof. Dr. R, Epplera E 205, E 214
a prepodet profilu prof. Dr. F. X. Wortmanna FX60-126.
Tato m&ieni lze mezi sektou bezproastiedné asrovnéval,
protofs byla provedena slejnym zplasobem. Stardi zpli-
sob, kterymi byly podlitdny protily E 385, E 387, E 174
a E 193, déva niZ$l hodnoty adpard a proto bezprostiedni
srovnani obou téchto skupin neni bez predchozich
uprav moZné. Srovndni naméfenych hodnot 8 vypotte —
nymi je jesté obtiZn&i3i a vyZaduje hodn® zkulenosti.

Profily uvedené v této pomdcce jaou vhodné pro sva-
hové { lermické 1&tdni, ledy | pro sout®ini letdni na svahu
vkategorii F3F a v termice v kategorii F3B, pFfipadné i V2,

Profii E 205 pe otane v krétké dobd nejuZivand)si
a rejoblibendjii; je vibornou moderni ndhradou za stary
a osvédifeny, dnes viak jiz zaataraly profiil CLARK-Y.
Oba jsou konstruk¥n& vyvhodné rovnou spodnl stranou
E 205 pak jg3té rovnou horni Zdeti odiokové strany.
P¥ potla&en( se rychle rozbihd, m& dobrou klouzavost
i pri vy3iich rychlostech letu a dé se i dob¥e ,tahat”,
aniZ by spadi. Presné provedeni a dokonald hladkast
povrchu je samozivwjmé podminkou. le vyborny na svah
i do termiky.

E 174 a E 387 jacu tvarovd prakticky totoZné profily,
ktaré jeou stdle velmi oblibeny. Pom&rné mald Houifka
{88%) Je aerodynamicky vyhodns, profil je rychly
zvyéuje vEak naroky po konstruk¥ni sirdnce. E 174
je soufaené prvnim prolilem z Fady pro mamok&dla
(E 174 nZ E 182).

E 3BS mé vysoky maximdlni soulinite! vztlaku a heodf
s predeviim pro termické placht®ni v rovind, kde a nim
e moZné vyuFit i mlabych stoupavych proudil. Nehodi se
viak pro rychly let, protoie p#i souliniteli vztlaku
niZd(m nez O.4 je jeho jemnost jiz Epatné. Proto pfi po-
tlaZeni model nejde protl vlitru, ale rychls kles&. Vy¥adule
Reynoldsova &islo vitEl neZ 100 000, tedy hloubku
k¥Hdia vEtEl nez 200 mm,

E 193 je oblibeny profil, hadn& pouzivany pro termické
létdnl. MA maximélnl Noudfku 10%, coZ umoZRuje len&i
a torzn® tuZii konstrukci kifdla ve srovnénl s profilem
E 387. Autor profilu prof. Eppler nedoporuduje na konci
kFidla menZi hloubku nez 180 mm. V pripadé velkych
Stiniomtl u velkfch modell: doporuduje pouZit u korene
kifdla tiustS( profily E 201 (11,9%) a E 203 (13,5%).
Hioubka t&chto profili vSak nem& byt menii ne¥ 250 mm.

FX60-126 Je plvodnd urien pro koncowvé Zést
k¥idel wvelkych wvdtrofii, pro Reynoldsovo &islo kolem
500 Q00. Jeho tvar viak pflmo ldkal pro pouiti
na vétiich modetech, kde se také dobre caved&il.
Pro men&i hloubky byle navrZzeno linedrni snifeni iloudfky
na 10% oznafenim FX60-~126{100. 1 tento profil
je dnes ve av¥Et€ dosti Eaate pouZivén. Jeho nevyhodou
jo tenkd, konstruk&€né obtiznd odtokovd hrana, kterou
1ze vSak dobfe provést z laminétu,

ModeldFsky uspfch tohoto profilu zajimal i prof.
Epplera. Pro srovndni se svymi profily je] prepolital
svou metodou a pFitom i nepatrn® opravil tvar. Tyto
zmdny [sou v ndkotikma bodech na tietim desetinném
misté a tedy tak malé, ¥e se pfi praklické siavbE kiHdla
ne projevi.

E 214 je prvnim profilem urfenym pro nlzkd Reynold -
sova &isla RC modelll, u nEho2 byla |iZ p¥Himo pH ndvrhu

konstatovdna klapka na aodlakowd hran#, kterd posouvd
rozsah minimdiniho odporu profilu k nizkym hodnotdm
sou&initele wvztlaku.

Profil E 214 v pdvodnim tvaru bez vychyleni klapky
mé meaximéini souliniel vzillaku vyE3i nez 1,3, coi Je
pomé&rné hodné. Ziom poldry do vyZifho odporu
je p¥i souliniteli vztlaku O3 a je prakticky nezdvisly
na Reynoldsovs Eisle. Klapka mé hloubku 25% tétivy
profiiu.

Vychylenim vzilakové klapky nahoru o dhel 6°snlZi
pe soulinite]l vzllaku, pfi némZ mé prohl minim&lnf odpor,
na hodnotu 0O,1. Samoz2feim® pe sl také maximélni
soulinitel vztlaku asl o dvé deseliny, ale to je beze
podstatng .

Horn{ obrys profilu, 2viA&t& v ndb&3Fné £4saii, byl volen
velmi pellivé tak, aby kritické Reynoldsovo &islo bylo
nizké, pod 100 O0O. Hylo toche dosalena sniZenim tlako-
vého spidu v horni 4sti profilu.

Vychylenim  vztlakové klapky vzniké samoziejmé
zm&na klopivého momentu, kterd musi byt vyrovnéna
vychylkou vwikoveha karmidla.

Popsané prolity jsou na obr. &.7.23. Jejich polary
pak na cbrézcich 7,24 aZ 7,29 - jsou uvederny v zdwiru
této kapitoly stejné jako jejich soufFadnice.

7.8, V1lw protilu a sat{ifenfi k¥idla
na rychlosinl polé&rnu

Vykony bezmotorového letadla v pHimém letu se obvyk-
le uvddvajl ve formé& rychlostni poléry. U modelll jsme =i
na 1o dosud nezvykli, u velkych v¥troAl je to {if dlouhou
dobu samoz¥ejmast. U volny~sh modell zajimala model4Fe
jer minimdlni klesavost, protoZe se hodnoti doba letu.
U rédilem Fizenych modell tomu bylo zpofdtku podobné,
zvidEWE dokud bylo Fizenoc jen smérowe kormidio. Po-
zlstatkem tohoto obdobi jsou jedtd kategorie RC = V1
(termika-jednokandly) a RC - Svl {svsh-jednokandly ).
RC modely tehdy Iétaty prakticky jen jedinou rychloati,
kterou bylo v malych mezich mofno owviivnit pritdZ{
nebo nepatrnou zménou nastaveni vodorovné ocasni
plochy (trimem}.

KdyZ se pfed nekolika lety rozEifily vicepdlové
proporciondini aparatury, vstoupil do Fizeni modelu druhy
dGle¥ity prvek: pltynule FHzené vyZkow kormidle a tim
i+ oviddAni rychloati letu. Nynl [i¥ nejde o jedinou rychlost
letu modeiu, ale o pltynulé spakirum rychlostl, respektive
o zdvisiosti vertik&Inl klesavosti letu. Vyneaeme-|i v dia-
gramu zdvislost vertikdini klesavosti na rychlosti letu,
dostaneme dileZity dingram, znémy pod n&zwvem rychlost.
nl peoléra (obr. £.7.30). Na vodorovncu osu x ne vynisl
rychlost tetu v u modelu obvykle v ms=1, ndkdy i v kmh—1,
na svisiou osuy se vyndiivertikéinl rychlost {klesavont)
v ma-1: Z rychlostn! poldry miZeme tedy ode¥ist pro da—
nou rychloet letu odpovidajic{ klesavost a obrédcend,
Uhel sevieny vodorovnou csou x se mpojnicl liboveolného
bodu poléry s poldtkem soufadnic ¢ odpovidd pribliZn®
Ghlu klouzdni. Chyba se z \¥tiuje se vzrgstaj[c[ rychilost(
letu.

Zvetii-1i se hmotnost modelu, treba pFiddnim zA&t&%e
do t&ZiZté¢ modelu, pusune se rychlostni poldira rovno-
bE¥nd = dosavadni polérou tak, 2e bod maximdini
klouzavosti se pohybuje po teXrd k poldfe vedené
z podfdtku socufadnic,

Srovndme =|i nynl rychlostni poléru prézdného modetu,
ktery mé  zatiZeni 30O Nm=2, s modalem zatiZenym
na 50 Nm-2, je z cbr. ¥.8.1. ziejmé, 2e maximéln{
klouzavast modelu l: 17,3 se nezménila, zvitdila se viak
rychlost letu modelu 3 Kk modalu 2 v poméru admocniny
ploinych zatiZeni kiidia

V3 50

= 1,29

Va a0

tedy tém&F 1,3 kré&t. Napf. rychtost letu 6 ms~1 pfi ma-
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xipdint RKiauzavostt modelu 2 se zatiZenim 30 Nwed
pe  pviienin  hmdtnosti modelu 30 pilddnin piidie
do WEBE modelu na zadIent kFidia 50 Mm=? s 2wltEl
ra 10 mei. Suymozfeim¥ minimélnl Riesavost modeid
2 045 me~?t o »vBtEl u modelu 3 na 0,56 mawb, Fles
znadnd  rultdend hmotnosh moteb: le zvEtSerd kiesa~
vosti jers o LIl wma-1, tedy welml wald; uvedujrmeli
pedsviim plachint gvalki.

Frotode soutBZ ns svahu o soddd evehiostnl, jsoa
predewiin dfiefité pomiry pit vBtilon ryohiostach tetu,
pfl potinfendm vwikowdyr Eormidie, Poffaiine-i modet
vez plitE¥e (Einle Y ne rvehlost 18 mu~1 kiead ryehicsti
1.8 mumt u jeho Rlouvsvost jo 1 : 8,3, Mode} €. 3 8 piEX
pf stejnd rychiostt 15 ms~? WKewsd jen 1,28 ms~l o mé
hlouzavost 1:32,0. Rde ¥ vigime wveikou wWhoduw
EE%to modehy, models s vStEim  plofaym zaifﬁenix;x,
Bude il na evaiag mit svisid stoEks v velikost & mae™*,
poleti bez 2rdly wWiky nezatiZeny mogel 2 pyohiosit
18,6 mu—t, wetim co zatifery model 3 padetf ryobstoe!
G 2,5 ma~r VB, PR glngm ofitra na stemém svabiu
{Rand ] polet! model 3 grudns ryehiost 25 me=t, modet 2
vEak io ryehiosti {2 nedosdhng, Tento rozdi! fen lnorge
Hokedm roxborens rychiosinich poldr dokiddd zkudanost
kterow i wlee mmdich Epifkovich RO plachinfh gorrale
e poufivd, TEER modely fsou samozieimd ohiEadisi
i pHotdZ za ledw o o pFietdnd,

ramdt ploladno watiZend kifdin je samozieimd dilew
Fig 1 koncepee modeln, pledeviin profil k¥ldia, Profil
8 vBiSim zekFvenim stfedni Sdey wd vkl maxindind
soudlnitelvatisi & tim | mensi minimdind rychilost, pii vt
el rychijostech viek stoupd eyohieji ieho profltovy

wdpar, 3 Kienutveh profid tohd faste phi vyESich ryche
losinch i lamindraimu wirfan] spodatho prowdu 2euush,
Za nébiiinou hrancu e vitvol plochst vir, jehod aneegie
e n Glor odporu profiie. Za virem ge proud vagdushu
opit turbutentnd  plimkne Ko spodnl brand. Jo-l enks
Wi vetkd, mGEe mit witv 1 na pod@iné vyvéZani.

Prawticky rovdil wmexi kidiem s hodné eakiivends,
finak w¥boriwm profilom pro eyEEl soudinitely vziisku
£ 385 a oevEddmrwm ubivegrsiinis profilom B 387 e
na obr. € 7.30 v pollrdel 1 a 3, Model 1 a profilen
£385 & model 2 8 promag; B 387 mall steiné zatiZens
kifdia 20 Km=2 {30 gam™* )}, PR Etiloh ryehlostesh
febu fo mezi abmi podobng rozdil nko mezl modsly 2 8 3,
razebrany v piadohozich oddilach.

Yind sifusce sneaptens, uvEZeme-d obisst v bifzkoat
mintmdlni rychiostt a minimdin Rizsavost, kKlerd mé& vi-
zoam p¥t keouZeni ve stabyoh stoupavyoh  proudech
a v aiirgeh, dle Dekyeh raickyren Romineeh. Z2de jo mo-
del L we vihod®, profofe vwitd! maxindind sonéiniel vatine
hu dovell mrouient o mendin potomdru, mendl primér
wrube dovell udrfst se | v dzkém komind, v EirEim
komind  vyuiitle silndidine stoupdrd « Kdie komina.
To se vBak jiE retfhd piimo 8Wnl e svabu, aleapod
ng soR@iniho 16tdnil. PPosty CEAK | ne svahu & v tormice

CpFil et ne rychiost e ablnEité provést obrdtka o 1807

v nejkratiln Sxee, Model bPvéd nakiondn (Gmi¥ ne 9OV
a zabicke e provdd! pfitaZsrim VESkowihe kormidis,
PE dand ryehiosti ntu o Sag otofky dm forstdf, Sl vEis]
je ndscbek. Ten le viak d4n manlmdinim aoufiniteicn
wzflaky o vatisk zakfivenis profiiu, Tenio rozibor, o ioew
rém we nezmifjene popred, wEok dasaud nikdo meprovedl,
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& jeho ahsdhly vyklad, teoretické zdUvodnéni a prakticke
provedeni pro dany model je mima rozsah této naZi
pomicky.

Z dosavadniho vyhkladu vyplyva, Ze existuje jeSid
rezerva vykonu v m@nitelném zakfiveni profilu, tedy
v otocné Kklapce v odtokowd Casti proitu, Na pPani
modeldih spolital prof. R. Eppter prvni profil urleny
pruv nizké Reynoldsova &/sla, tedy pro modely, profil
s oznafenim E 214. Hloubka klapky je 25% hloubky
protilu a Dr. Eppler spoiial tearelicky klapku vychy-
lenou nahoru na -6° jaka inegralni E4al profilu,

vVychylka klapky nahoru posune celou polédru da niZ -
£ich oblasti souinitele vztlaku. Tim sniZi profilovy odpor
pFi nizkych soucdinitelich vztlaku, tj. pf vyE&ich rychlos=-
tech letu, sniZi e viak taksé maximalni soudinilel vztlaku
a tim vzroste minim&ini ryvchlost,

Ze skudenosli plachtaii, 3pidkovvch pilolil velkych
Vvitron, je zndmé, 3¢ chsluhoval wvztlakové Klapky
a vwuZit sprévné rlznych vwehylek pro optimalni rychlost
za ielu je obti¥né a klade mimoFfdadné niroky na pilotaz.
‘Pro usnadnéni byly wvyivofeny riizné pomocné iabulky
a komputory, presio viak vy sledek z4&viai na pilotowvi.

U modelll jsou pomry jpSt8 slo7itéjdi, pratofe model
vzhledem ke zna&né meniimu momentu setrvaénostl
ie obratn®jZi ne? wvelky letoun. To klade na pilota,
v tomto pFipad® mstojiciho na zemi, je &5t& vetEi pozadavky;
protuZe se musi rozhodovat a reagovat Fizenim v keat3im
Eane, rychleji.

Druhou strdnkou, spife viak v pofacdi prvni, je lech—
nické provedeni klapky na kfidle, Klapka vyZaduje
daldi servo, ndhon do kiidla, pfipadné kombinaci ndhonu
8 kiidélkem maji-li byt wechylky spraZeny v urlitém
poméru, JiZ samotné provedeni klapky komplikuje kon -
strukci a stavbu kfFidia. Po aerodynamické slrdnce
by m&lo byt zakfiveni profilu plynulé, bez hran, baz z4-
fez’i & hlavn& bez 3t&rb.n, spojujicich dolnt & horni
povrch kiidla. Pro tyto potiZe se zatim pouZivdnf klapek,
m&nicich zakFiveni profil. K¥idla, na modelu neviilo.
Dosavadni zkufenost ukdzala, e aerodynamicky fiaté
a konstruk&néd dobYe vydefeny model se v rukdch vyni~
kajic(ho pilota—plachtaFe stal zatim neprekonatelny.

7.9, SoutEEnli Létdni na avahu v kntes -

gorli F3IF

Jak doep&ly rddiem Fizené bezmotorové modely do sté—
dia b&¥né pou¥ivatelnosti, gprojevila ae samozirejm& anaha
soutéZit. Tehdy to bylo !esté jednopovelové modely
= elenkironkovym réddiem. Pfijimate byly superreakéni
{Bumové } & proto mohl v pasmu 27 MHz lélat soulasrd
Jen jeden model. Tomu se musely pFizp&SDbil i propo-
zice. Rfzero byle jen smérové kormidio madkénim
knofliku na vysilati, systémemdoraz~doraz (bang-bang}.

P#iblizngé v roce 1962 ese objevily prvni pokusy
o soutéZe na svahu. Na a3 se pochopiteln& 1état nedalo,
lakova sout®Z by nikdy neskonfila, a lak se létato
na rychiest. Na prvnich soutéZich byla vytyZena bdze
200 m a fas 10 minut a vitézil ten, kdo za kento Zas
nalétal vice priletdl, Délka bdze byla potom zkricena
na 1O0m o &as 6 minut hlavné proto, Ze bdzi 200 m
nebylo snadné viude vytyZit a £€aa byl zKricen pro ury-—
chleni spAdu calé acutéZe pfi vitdim poltu mout&Zicich.
Tento ndvrh jsme pozdéji predioZili na FAL jako nédvrh
mezinfrodnich pravidel a tento ndvrh byl také prijat
jako prozatimni pravidla kalegorie FAB - svah.

Létalo se podle ndhe vice neZ 10 rokd. Samoziejm&,
Ze ani ostatni modeldFsky svit nezavédhal. Na clznych
mistech wve sawit& se Iélale podle riznych pravidel.
PFidly superhety, proporciondlni aparatury a s nimi
moZnost1étdni vice modeld souéasné. Na svahu vBak neni
snadné l&tat 8 vice modely soulasnd na rychlast na bédzi
dicuhé jen 100 m. P¥i cCpraviach pravidel FAI doflo
k rozdéleni lermiky a svahu, kieré mély diive, dokud byla

oboje pravidla jan prozatimni, oznaleni F3B. Toto ozna-
¥eni FAD bylo ponechinoc pro souté# na roving {vtermi-
ce) s nové upravenymi pravidly. 1°’re svah bylo vydano
nové oznaleni TIF, pravidla viak zUstala naddle pro-
zatimni. DPositedni ndvrh v kategorii F3F, ktary daly
severské sléty, ponechdva bdzi 1UO m dloubhou, délku
lelu 1000 M, § 1O prilet bdze a hodnoti &as, za klery
maodel iuto délku proleti. Okamzud po dokonleni trati
1km {po poslednim priletu) startuje daldi model v pofadi,
Ktery do 20 sekund proleli prvni bazi, Tato pravidla
pFinesla noveu pruZnost, urychleni celé soculéZe a tim
také umezduji zvetait pofet soutézicich. PProto |sme je pil-
jali i my v ESSR,

Nova prawvidla v podstalé nezmdnila laktiku létani,
ani modely, a laké signslizalni zafizeni lzoe beze zmény
pouZit. Modely, kleré naZi modeldii zviaétd v poslednich
nékolika lelech vyvinuli pro soutdini Iétdni na svahu,
tedy pro kategorie F3F, predstovuji v této kategoril
svitovou Bpilku, Typickym: znaky jsou velkd hmotnost
a tim ¢ velké ploEné zatizent kridla, velkd hloubka
profilu a proto mald ihlosi kFidla, acrodynemickd istota
modelu a dokonale hladky powvreh. Rizeni modelu je pro-
vedeno viemi tFemi kKormidly, tj. sm&rowm, vyEkovym
& kFidélky. Kiidelkn byvaiji v posledni dobd aptaZena
se smérovym kormidlem, jsou pohdnéna jednim servem
a Fizena jednim pohybem Fdici pdky na vysiladi
Rozpé&tl Kricla se pohybuje od 2 m do 3,2 m, 3tihlosat
kfidla od 10 do 14. Hmotnost modeld byvd 1.5 oZ 3,5 ke
bez pildavného zatiZeni.

Je za)imave, ze zavedenim novych propozic pro kate -
gori K38, kde se léta &as,rychloat & ddlka nabazi 150 m,
se znaZn% sbliZilo pojeti koncepce modeld pro kategorii
F3B a F3F s tim rozdilem, Ze modely pro kategorii F3B
maji zakladni ploSné zatizeni mendi. Aviak i na svahu
ec ukdzala, Ze Je nutné mit nejménd dva modely da rlz-
nych meteorologickych podminek,

Leh&i mode| do slabého vetru se zdkladnim zatiZenim
26 a3 3O0Nm-2 a t&€33 model =e zdkladnim zatiZenim
40 a#Z 50 Nm-2, Aerodynamické Zistota abou modeld
musi byt oviem dakonald, rizenl viemi kandly,

Aeraodynamické brzdy, kteréd se Lasata pouZivel)i
p&1 termickém 1étdni se zatim u svahovych modell
objevuji mnohem Fidleji, i kdyZ vvyhoda brzdicich Klapek
rizného provedeni nebo brzdiciho padé&ku je | na svahu
nesporna.

Taktika soutéZnihe letu na svahu zévisl na vice
ckolnostech a nelze pro ni dat jednotny predpis. Prede—
v3{m je tifeba mil v naprostém porddku ridio a modaly.
Niklkadmiowvé baterie u modeiu 1 ve vysilaZi je nutné
mit Zerstvd nabité. Na to, ¥ baterie vydrii podle Gdajd
réiznych tirem déle neZ tyden, doplatilo |iZ vice modeldFa
rozbitym modcelem, Vyplati se dobijet pred kaZdym Létdnim,
samozrejmé i phed sout®zi. PFi odpinéni baterie od nabi~
je&ky vidy baterii zm&fime, m&la by mit bez zatiZen!
ihned po odepnutl napéti 5,2 a% 5,6 V podle druhu a stavu
batervie. MiO¥e se s=tdt, 3¢ v noci byl vypnut proud,
baterie nebude nabitd, ale bez méreni na to nepHjdeme,
Zmi¥ime-li ai jednou pin& nabilou baterii, pozndme
pozdéji okamzZitd, v jakém stavu balerie je, Dobbe je také
zajistit vypnuty vypinal hlavné vysilae, Zjintit na latisti,

" e baterie je prézdnd, je opravdu neplijemné. Zde ee pro-

jevuje vwhoda oby&einych baterif, kterd lze anadno vy-
ménit, pokud vozime a sebou rezervni.

Je vwwhodné vazit model ve dvoudilném vaku s rukojetf
nebo |[épe & popruhem na rameno. V jednam dilu jsocu obd
pliky k¥idla a vyikovka, v druhém dilu trup. Méme=It
model se viemi dily ve vaku a vysila& s pfsluinym
névadim v tafce nebo v kuffiku, nemiieme doma nic
zapomencut. Je opravdu s podivem, kolik modeldFa zjistf
aZ na letiZt, 7e jim chybi vwwEkovka nebo aniéna!

Po pHijezdu na misto soutéZe zkusime tunkci rddia,
difve ne? odevzddme vysilad. Presto, ¥e se tato zkouika
provadi vidy ee zasunutou anténoy, je nutné se podivat
kolem seba a zeptat se, nelétd-ti jiZ nékdo na nafem
kmite¥tu (kandlu). Nenf copravdu pHjemné shodit model
nEkomu, kdo se t&3({ na soutd¥ stejné jako my,
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VEas pied soutdéZnim starlem je tFoba se rodival,
Kde je startoviitd, jak jsou vedeny otodné roviny a odkud
kam se rozkldda pfFistdvaci plocha. Pokud terén nezndme,
jdeme si jej prohiédnout. NEkdy je mo¥né si nad sou-~
t#inlm svahem zaletdl jeXt& pred soutd3i, Casto viak by vA
vice “modeldil j¥ ve vzduchu a potom je ifeba ddvat
bedlivy pozor na trekvence a za letu hlidat i ciz{ modely.
Pokud chi&ji v3ichni 1état na bAzi tieba jestd nevytylené,
brzo se poznd, %¢ prostor nad ni je pro vice modeld
hodn@& tésry.

Na soutéZni start se pfipravime v&as, abychom ne-
zdrZovali soutdz, pHpadnd nepiidti o dobry Vvite, ZvidEts
u nowyeh pravidel, kde se 1614 jen LO priletd, jde pofadi
velmi rychle. Byva zvykem, e model h&zi pomocnik,
z¥dkakdy 8i jei poudti soutd¥ici sdm. Téend pred vy-—
pubtdnim zkusime je¥t® znovu wviechny funkca. Tato
zkoudka zachrénila |iZ mnohy model, protoie tfebe
s nezapnutym pfilimafem skondi model o kousek ni¥
v troakéch, )

I kdyZ kaZdy modeldT si voii taktiku lebu podle svych
zkudenostl, modelu a viastni povahu, prece plati nékolik
vieobecnych pravidel.

Rychlost letu je v této soutd¥i rozhodujici Linitel:
sna¥ime se,aby byla co nejv¥tii. Prote pro prilety volime
mista a meximélni hodnotou vertiké&ln; aloZzky, &ili ,,i6te]
tam, kde to nejvice nosi”. Ve skutefnasti jame omezeri
potchou bize,

KaZdid wvyechylkea kormidia brzai rychlost maodelu.

Je tfeba pilotoval &isté, bez zbyteZnyceh kymécenl modelu -

& bez vybo¥ovdni. Vychytky kormidel musi byi pileané
a plynulé.

OliZky provadd®t sné za otolnymi rovinami, zby-
taZn& nepielétat. Predlanné otefenl pied ravinou zname ~
n& vracet se a stoji to mnoho 2traceného €asu, vtEinou
i zpomaleni rychlosti modelu,

B¥hem ietu driet vyiku, v zath¥kéch neklesat ani ne—
stoupat. Otdlky provddéné ,,acuvratem’* jmou vidy
pomailejdineZ Ciaté zatd2ky v roving, Teprve v poslednich
prilelech je moZno nékdy zrychioval na vikoer vyiky letu.

J zde plati pravidio, Ze je tfeba el cety let i s pEipadny -
mi variantami pfedem promysilet.

Pfietdnl budiZ provedeno tak, aby se model nepofko-
dil. To je dile2ité, zvidEIR kdy¥ se 16l vice startd
za silného v¥tru na atrmém, viysokém avahu jako je Rana.
NacwviZit pFistdn{ ja také dite?ité a nemdlc by se na né
pFi tréninku zapominat.

Typ modelu a welikost p#HtéXe volit podle panujici
afly vitru a okolnostl. N&kdy i silny vitr, jde~li Likmo
na awvah, Zpatn¥ nosi. Sledujema modely, které leti
pred ndmi.

7.10. Poléry o soufadnica vybranych
protild

Na nésledujicich str&nkdch najdeme soufadnice vy -
branych modernich profiiiL Predpokl&déme, e zkudendji(
modeld, kteH pFistupu)f kK samostatné konstrukei modelyu,
}iZ umdjf = tEmito tabulkami pracoval a dovedou se
orlentovat i v grafech na obrdzcich &.7.24 a3 &. 7. 29,
zrnézoriujicich poldry jednottivich profild.

€208
X b4 X 4
100,00 0,00 0,00 0,06
99,66 0,04 c,23 a,51
98,65 0,17 1,07 0,99
97,05 0,43 2,42 -1,42
94,92 e,78 4,29 -1.78
92,29 1,20 6,67 -2,05
89,18 1,67 9,53 -2,25
85,62 220 12,86 ~2,38

X Y X Y
81.68 2,79 16,63 -2,44
77.41 3,42 20,78 -2,44
72,87 4,00 2520 -2,38
68,11 4,78 3qg,lo 2,29
63,20 5.47 35,15 ~2,17
58,22 6,15 40,39 -2,u2
53,22 6.76 46,75 -1,886
48,27 ?.34 51,17 -1.69
43,41 7.79 56,50 -1,52
38,68 8,08 61,94 ~1,35
A4dc 8,21 6?.15 -1.18
29,70 8,18 72,16 -t,02
25,49 797 76,91 0,88
21,51 2,61 81,34 o,74
17,76 7.1 as,40 ¢,6%
14,30 6,51 89,03 a,50
11,16 5,81 9220 ©,38
le,36 5,04 94.86 Q,25

5,04 4.21 57,02 0,13

3,91 3.34 98,64 0,04
2,29 2.46 93,65 0,00
1,10 1,59 lo0,00 0,00
0,23 0,77 @y = -2.37°
Cmgm -0,460
E174

X b4 X b4
loo,00 0,00 ©,53 0,94
94,68 0,04 0,05 0,24
98,74 o,18 o,08 ~027
97,21° .82 0,69 ~0,66
95,15 0,75 1,86 ~099
92,58 1,17 3,55 -1,23
89,53 1,67 5,78 -1,38
86,07 2,22 8,51 -1,44
82,22 2,85 11,74 1,43
78,05 3,53 15,43 -1,36
71,62 424 19,53 -1,24
68,58 4,96 24,02 ~1,08
64,20 5,69 28,83 -090

59,34 6,38 23,91 -0,70
54.47 7,00 35,19 -0,49
49 .63 2,82 44 .62 -030
44,86 7.91 50,13 -0,12
40,17 8,14 55,65 S, 04
35,59 8,21 61,11 ©,18
31,16 8,12 66,34 0,28
26,89 7,87 71,58 0,36
22,81 7.49 76,46 ©,d40
18,97 7,00 81,01 0,42
13430 6,42 A5,19 o,4¢
12,14 575 88,94 0,36

9,23 5,02 az2 .21 o030

6.68 4.23 94,95 0,23

4,52 3,40 97,13 15

2,77 2,56 98,71 ©,08

1,44 1,73 99,608 0,02

Ao = -3,60" loc,00 0,00

Cmg = =-¢,0830

E 385

X y x 4
loo,c0 0,00 1,23 1,75
99,70 0,08 ©,42 0,91%
98 .80 0,32 a,n3 2,19
97,38 ©,72 0,11 -0,31
95,48 1,23 e,77 -0,61
93,12 1,83 1,99 «0,79
94,31 2.48 a,78 ~0,84
87,08 3,19 5,13 -0,78
83,49 395 9,02 -o.60
79,57 4,25 12 .44 -0,35
75,38 5,83 16,34 -0,04
70,97 6,36 20,69 o,32
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X Y . Y = In Yd

66,39 7.14 25,43 0,69 37,06 9.14 -2,88
61,71 7.87 30,51 1,06 32,93 9,16 =-3,17
56,98 8,53 35 B6 1.41 Jo,Bé6 9.30 =3,39
52,25 Q.07 41,41 1,72 25,00 B8.86 -3,68
47,55 9,47 47,10 1,98 22,22 B8.61 -3,?5
42,90 9,71 52 B4 2,18 17,04 7,96 -3.,71
38,24 9,78 58,56 2,32 12,40 7,08 -3.46
33,89 9,68 64,19 2,38 1e,33 6.58 -3,26
29,57 9,41 69,64 2,37 6,69 5,46 -2,76
25,42 9,01 74 .84 2,28 3,80 4,17 -2,13
21,48 5,48 79,72 2,13 2,65 2,49 ~-1.80
17,78 785 84 21 1,91 2,96 2,09 -1,03
14,36 7.12 8a.2s 1,63 0.42 1,34 -0,64
11,25 6,32 91,78 1,32
8,49 5.45 94,74 09? E214
6,09 4,53 97,08 0,60 X y x y
4,07 3,60 98,72 026
2,45 2,66 99,69 - a,0? lgg-gf; °»;>° 22 °'f,§
g ao,lo . -o,
Ky = —6,64° 100,00 o0 98,74 0,42 0,36 —0,63
Cmp = =0,1678 97,31 092 1,33 1,09
95,413 1.5¢ 2,83 -1,48
E193 93,08 2,14 4,86 -1,78
X y X y 9028 2,83 7,39 -2.01
B7,07 3.58 10,41 «2,16
loo,¢00 ©,00 0,47 0,92 83,51 4,34 13,87 224
99,66 ©.05 0,03 a,19 29.62 511 1776 225
98,67 0,22 0,13 -0,37 7546 = 64 22 02 e
Al °,53 0,62 -0,84 71.04 6.54 26,50 2.0
.08 0,93 2,04 -1,25 66,43 727 31,45 —1.93
92,48 A2 3,79 -1,89 61,68 7,81 36,51 —172
g7.41 196 6.08 -1,84 56,85 8,34 41,72 -145
8595 2,56 8,80 -2,01 51,99 8,728 47.03 110
82,10 3,22 12,03 -2,10 37.14 9 09 52.45 Col65
77,92 391 15,70 -2,11 4238 9.28 57,93 -0.25
73,48 4,64 19,78 -2.06 37,65 2,33 63,40 o156
68,84 5,38 24,23 -1,95% 13 08 922 68.77 o0
64,05 6,11 28.99 —1,81 28,67 9‘01 ?3,96 0‘76
59,19 0,81 34,04 -1,63 24,47 8,64 78,88 0,92
54,31 7,44 39,28 -1,43 2051 814 8346 0,99
‘9.46 7.96 4‘.67 —1.22 16.82 7.53 87,61 0‘9?
44,67 8,33 50,15 —1,&2 13,42 6,82 9127 0,86
35,98 8,55 55,63 -0,82 10,27 6,03 94,35 0,66
35,40 8,60 61,06 -0,64 7,67 517 96,81 0.46
30,97 8.49 66,36 -0.‘9 5,35 4.26 98,58 0.24
26,70 821 71,48 -0,35 3.43 3,32 99,65 0,07
22,62 781 76,34 -0 24 1,93 2,38 100,00 oG
18,78 729 60,88 -0,15 0.86 1.47 ;
15,22 6.66 85,05 —-0,00 Ao = -5.B2
11,97 896 88,79 ) Cm = -0,1545
9,06 5,18 92,05 0,02 o
6,53 4,35 94,79 0,01
4,38 3,49 97,00 0,03 20009
2,65 2,81 %8.64 0,03
1,34 1,74 99,66 0,0l
Ko - -3,39° 100,00 o,00

Cmo = —0.0781

FX60-126
= h Yd X Yh Ys
100,00 0,00 o,00 o,lo c,68 -030
99 .89 0,02 o,0l 0,00 o,00 0,00
99,03 o2a 0,15
97,34 0,88 0,36
26,19 0,80 0,48
94,85 1,08 0,61
93,30 1.41 0,723
91,57 1,78 0,85
85,35, 3,07 1,07
Bo,44 4,05 1,07
75,00 5,08 0,90
69,13 6,08 o,55
66,07 6,54 0,33
62,94 7,00 ©,03
56,52 7.786 -0,65
50,00 8,42 ~1,42
43,47 8,69 -2,19
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Tato kupitola je viinovdns Wm, Kel se po ziskén!
uréitveh zkudencsil pfestanou povaZovat za saditedniky
e <o & rozhodnon se {(Co¥ je to nejpndstaindisl) skusit & po-
" ™ rovnat gvou pilotrd 2datnosf nn soutéfich. Je ndm jasnd,
‘K ‘ 2o ne keZdy zalételnik se zafne pozddi zajimat o scu-
¢ Py X \ g Bie o #o vitiira modeldd zistane wiak PFvaného
p 080 cul 11 Lnedinihe” modelafeni, KaXdy nem& totif podminky
oS i ng to, ahy se mohi scutiXnimu modeld¥st winovat
& jak B uvidomuiwme, Fe uic kepitais o tréninku bude
i asi sloufit mendind Etendid. Nedi se vlak nic ddtat,
i v ostatnich Rapitolfch je Fade informaci urdena pouze
727 pro soudin’ modeldfatv & vBKme, Fe i ti neddinl & svh
telof modeidd vde najdou pion, o by e mohite suiimat,
Y11
Ly EX 60-128 gz‘z@w)”.,r’ ¥ 8.1, Oberend Gvahy o tréninku & jeho
i lesretické poilry b gt KR -4 Ve 2handdch
W i vypodiu = .
deft Bppiore_ - £ Lotecks modelEFstg 'y k 16t4rd :
A * o ¥ - modeldfatid, sejména pak 16t4rd s modely
' 7 y P Fizenyech rddism, paifl k vyioZend technickém sportiim.
05 ri " r mqé Zatimto u voing diajicioh madell hraje podstatnou rolt
« 1 it S ke fyzickd zdatnoai modeld¥e, u modetll Nzenyoh
y i . 1 3 rédiem reni tato sirdnke vici tak dileZHE « | kayZ mé avi)
Ht4 { Ao vizram & budeme © ni jeSt hovedit V jednotivieh
6 A ! -5 Tt om kategoriich modell Hzenyeh rddiem se tedy hodriotl, af ji#
ﬁ_' fq # dosaZenym Cagsem rwbhoe ziskanymi Lody, dovednost
0005 3010 ama s RErits Cx O modeldbe v Fzenl modeiu {to pledevdim} a nrepfimo
7328 také dovednosi ve stavbil modein, Urditeg viimian tvoll

makety, kde se hodnetl pfimo Freni modeiu | jJoho rakom-
difnd zprasovani,

mndela B
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Hovolime~li tedy o iréninki modetdfe Stajicihn 5 ma-
dety ¥zenymi rédiem; méme na myshi phedeviin
zadokonalovini jeno dovednosti v freni modeiu a phed-
pokldddme,. Je Kk trdnirku pFistupuie s technicky dobie
pfigravenym modelem schoprdm restizovat tréminkowd
zAmBry modeidie, Doble postaveny, dokarale technicky
vybavenyd & Bpravng zalétany modet je jedrim ze rakind-
nich pledpokladd depdinéhs tréninku # pokud tyte
pfedpakindy nejaou spindny, nemiie byt jekicoly sede ng
irdnird dostatefng sfektivni. Jo praveou, Fo { nedokona~
m nebo Zpatnd technicky wwhavernym modelem mide
modeléFdordhnmout relstivn dobrych vweiedih intenziveim
tréninkem, ale o odpovidajicim, sprévnim  modetem
by wrfitd dosdnl virsledik tepiich. Wvddime tyvto skuted-
nosti nejenom proto, abychom zdlreznlli zévainost
technické plipravy modeiu, ale abyohom §i tuké ogiisili
ol viasinihe trédninkaa.

Beiné jako u ostatrich sporll se 84 u modeidiského
tréninku hovofil o jeho systemeti&nosti, pravidelnast,
intenzitd, metodich, progromu atd., sle s Bmite VYRR 2y
e 4 modelsiakého tréninku apojulf ndklerd zviaBinostl,
o ktergeh bychom se chidll v datdich odstavoich sminit,

8.1.% Zphaob f{réninku

#R ponBhkud HED u jednotiivich kategoril madei’, Rze-
rny¥ch rhdiem, protofe jde o nAcvik rdzrgol o ’ pdlEngm
zptinobem  hodhocenfoh  prvid & letendek réFimd.
Zésudn® ~viEak vidy ule o opakowvini urEité Finnowst
& cliem miskat wlité sutomatickd niuvyky & presnost
v pitotéd i modelu. Hovebine «ii czpliscbu irénirdkus, je thebn
zdlraznit, #¢ kolektival trénink fo vidy G8irme il nes tré
nink individadng, protofe ostadn GGastrict tréninkumohou
trénuficimue modeldfi pomdhat bad plno radow, rebo
alespo® upozornit ne chivby, Kleré si fasto Bam reud—
domuje.

B,.1.2, Pravideinest iréninku

jo welmi diileXittm faklvrem souviselicim blavnd
5 otdzkou viskéni praxe b sutomatick§eh nbsyk pit Fzew
i modelv.  Pravideinost tréninkd  jo  reindteFadir
4 kategorio skrobatlokyen modetd, ke pfi pyehiosti o
Eranyern modellt F3A musi pitot vBtEinu 2dsabl provaadt
postvddomd & det¥l trdninkevé prestdéviky se proje vl
vidy welmi  pwpifanied, Jisth, pravidelnost iréniriku
I U keZddho modeidfe déna moinogtmi uvolnit se
na trénink, dessiteinostt vhadnd plochy a v neposledn
Fedd § finandnimi mofnostmi kevt nakisdy s rdnirkem
spajeng, Ale pres tyto wriid zdvafné omezulici faklory
o eba Fiei, fo v prObdhu sezdny by mil wodeld§
trénovat alespoB 1x Wdnd {mimo zimnf misice ). Tute
ardnkovey dévii jze pove?ovst za uréid praxi 2jidtdnd
mirimesm, chee~d e plist & prim@rndm plirozerfm talonten
dopracovat mezi Epifkové moneléfr v dend kategorii.
Pro udrien wWkonnosti neni vEiSinou theba tréncwvat
tok Zuatn o asfadl bdnink jedersodt tyans. Fochopiteing
tato £isia izo povaZovat jen za jakéni voditko BYS PO
souveri pravideinaestt téninke, nejsou i Sists sbsolutn
s znafnou roli wde hrale wilent $i pirogend digporice
wodeldfe pro  danon  kategori, Ostelnd tetn Ssie
vylaatull viastnd { intenzite irdelnku, o keré piZeme
v nh sledujicim osdptavei, ‘

8,1.3, intenzite tréninku

te i posuzovat jednek s ohledem na pravidelnost
réninka, jednak s ohlodem na népii tréninku, 1o znamend
ri podot trénirkovven etd v rdmc! jodncho tréninky,
(V modeldfské praxi j& pod pojmem  tednink  mindn
shuyhkie Zasovy Geek 2 aF 3 hadin, kedy mode bl vwiede
ne letifd nebo jinou vhodnou plochis 2 oflem fréncunt Y.
Zatim w0 nERE  pitoti vyudiveil ke¥dé moZnosti,
ady W rAmel iréminku odiétall oo nebvice trérunionich
tetiy, jini ddvall piednost X aZ 4 tetfim a vEnulf sl
POZOMROM piipravié a rogboru lety, co¥ i podle ndzoru
odbornics vhodnd i o efektivndisi.

Pokug  bychom  se pokusilt zndzornit zévistost
Hrovnd pileda sa ntenzitd wéninku widdfend caildovym

podter tréninkowych buth, venikne kilvika znézornéns
g obr. £. 8, 1, Tato empiricky zHE8NS 2dvisiost md chec—

e SIROVERS PIROTAZE van -

L= HETENZITA TRENINKL meeipe

not platnost & KaZdy modeldf sledujief wWaledky swvého
treninki se wWrEiE setikal 8 (m, o plt 2viieni trdnirkowd
rtenzity se po wrlid dobd dostavil oftum, ktery bylo
Mmo¥nd odusiranil bud pokralovinim v trérinku, b
rigopak  pferuienim fréninku na krdikou debu, Tento
Giium se u nEkteryoh modeldih obievuje veimi vrazng,
w jingch jen nepatrnd a steind rozdiing je u kaXgého
Banotiiyes | doba, kdy se Otlum dostavi. V kaZddm HIE T
padé viak le dobrd se pokusit tuto kFivku ¢ iimtit, prolofe
podie vl je potom mofng piénovas plipravi ne ddieEite
aongd e,

Bl 4, Pragram trénink

&t tréninkovy pian je bud dicukodoby, a uréuje
pak cil & wplsob, jakem mé byt cile dosaierno, nebo
krdtkodoby, a urluje pek rdpiE jednatiivich tréninkd
rebo dokonne jednoiiiviich tréninkovieh ieifl, DHoubicw
doby tréninkovy pln se obvyikle omesuie ra wwivdeni
celkov@nocile {naph. proniknui do prvni desitky mods 1§~
Fliv dand kategorti, udrent se v reprezentadnim dra¥ stvi
Bt} o ne vaRiadd tohots pl&nu so pak Grdi pravideinost
&1 indenzita tréninku.

Krathodobd tréninkovi plédny jsou paic vEtiines
#amSfony i konkedinl giicdy, jeke fo zviddnuti plictise
ritkterych stofUEiSich obratd, odstranbni nesprévavoh
ndvy i, ndevik piesnostt piistdni apad.

Pokud zde plEeme o trdninkovyeh pinech a eiich
alilsFitastt, nechceme twrdil, 7¢ s modeld’ tyto piéry
mual Zpracovédval pisemns; zbviednahio , popiscovén’
je vBude kolem nds af dost, ale ne druhéd strand by nemd!
Zddny cilovbdomn® se piHpravujiel pilot pfi réninku
jen talk poletoval kolem sebs pro zédbavu divékd, protade
atekiivaopt Inkovéhe poldtivant jo skutednd nizkéi,

2,2,.8, Syvstematidnost tréninku

piime vyplivd 2z {oho, ¥e chceme dodriovat ndjaky
treninkovd program, Zrdme-~ii tedy cil, musime si ské
Zvoilt prostfedky a postup & metondu, jak tohicdo olle
dosdiisame ~ prostd musinie 8i vypracoval neho ng ziue
Zardjdine kolegy plevzit Wéninkovy syeidm. SoulAnt
takonbho  systému  pak  musi DYt nejen  provederd
trériinkovéholety podiv piipravendho programe, éiw i jeho
vyvhodnoeeni & promitnot visledkh tohoto vyhodnocend
do datéfhe tréninkovdhe progeamu. Mo¥ng, %o me tovie
zdd Llendft piilid siofilé, ale v podstat¥ neide o nic
jtngtio, re¥ sl napl: Fel pied irdninkowm etem, Ze 28w
mitFim pozornost na piesnd provederd nofowohn et |
wkusin tentd obral ndkolikrdt v probfha jetu, zjiatim
stéie ge opskulic! chybu a po skondend letu tedy musinm
wiintit pHEinu tdte chybyr v dalliim letuw potors zkusim
pipreavnd  opatfeni, znowvu vyhodnotim VWaledek atg.”.
Takowyto postup lze oznalllt za syatematicky a spravng.

Uvedms si jing pilkiad, kdy modeidi pravideingd 3x
Hdnd  pijuse na etiR, provede s Wirondm 4 a¥ 6
kratdich & deifich tetd a jeds domd, Sas letu ho nezaji-
m, pPistdni ne pleanost ekoull jen Bymbolicky & na z4vdr
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jer konstatude, zoe sl dobie £ Spatnd zalétal®™, | tomu
o dé Flel trénink & pokiud to tak 9B vEgy, tak dokonce
wystomalicky trénink, ate viastni systém renf epréviy!
Takto trémiie] modeidf sl snad omvoli ndkiard ndvyky
pilotdZe, naud! se tletw vyhiedéval termicks kominy,
ale urditd se nenawdl hospodafit 8 pracovnim Easems,
nenaull ge plesnd piistdval na mistc (v potfebndm Sase!)
atd. Chueme fim ukdzat na 10, 2o | pravidetny o btensiveif
trénink bez aprdwndho wéninkového sysiému mdie
gt mlatsd  walediky,

8.1.6. Tréninkawvy denik

jo wrlitou pombckou, kterd pomdhé& sysiemati@nost

réninku podporoval, ModeldF si v nfm zaznomendva
nejen pofetl leth a pozwatky ziskand v prdbéhu trénink,
ale i provogrd gdejpe napf, 0 motorwy, © vimBnAch serv
nebo jingeh I R soupravy, o kontroléch baterd] atd.
¥ podstaid miide wérinkovy denfk  zastdvat | funskei
pravoznihe denfku RO soupravy, lehof vedeni patil
K pivinnastem proveeovateie RO zafizend, ale prakticky
nikdo jei revede (a nai®st nikde jeha vedeni Nekonteo-
e ). Préninkovy denfic le pil apré&vndm vederd | dobron
pomickou pit ceiorainis biiancovani Sinnesti & rozvahéch
o mnoZsivi Bpotfebovendhe palive & pofile hodin strd-
vernych ne lelidt, Formu a zplsob zApisl & keFay
mife pFizphachit podie svych molnosti, ale pomdrnd
doble so oavBddule jednoduchy Hi4F s kalenddiem,
we iderdm soulssnd mohou B aznamerndny souibie,
jiehZE s hodid modeld? zutantnit, ’

8.8 Punkoe trondra

Tranér mi¥e sehrdt pil pifpravd pilota veimi dile¥itou
roli, pratofe obvykie wvigi Tinpowl piicts v pordkud
ch&Eném pohiedu, md molnost v probdhu trépinkového
nabo i pouiinito letu siedovat | podminky a okolnomti,
kierd piiot zavramenst remdie, vidl ohyby a nedostatiky,
kierych aw pliot dopoudt a hisvnd pak dokdZe pilotevi
poradit, jek s jich vivarovet. fe zoels pochoepiteing,
¥e tedy trondr musi B9t pro danou kategorit odbornikern:
& maei mit pfi vederd z&vodnike autoritu, { kdyZ trebe sdm
neni tak dobtivgm pilcden. Fuhkel trendra 2astdvaji vE18i-
new bivalt zé&veodnici, kite¥ pledédvel svd zkulenosti
=dvodrikim mlad#in nebo mént zkubenym, 2de bychomw
ohidii wdfraznit, e Hikéme-ii trends, neméme na mysit
jen ofizifini funkce dobrovoingch, akiivistickden trendrd
p¥i stfednich modeld skl orgdnech Svazarma, ale takd
ty, Kle¥H se rowvoll jednofiivich kategoril vénulf fiZ tfeba
na drovnl model&fskyeh krouZkd s ktubl Svszarma.
Cdburnost a perfekini technickd zpaiost problematiky
dand hkastegorie budiZ zékiadni podminkou pro toho,
ko mé& zdjem & Eas se trendrakd prici vEnounl, Trende,
Ktoxd tuto pogdminku nespituie, mife ndkdy bt dokonce
brzdou daldiho rorveie nadanéhio modeidie.

Trandr by m@l sehrit podstainou roil pit dode¥ovini
fréninkovihe systému, mél by pilotovi pomdhet pfi roze-
bBors  tréninkowyeh et & pl odatradovénd chybd
a nedostatks modelu i pilots. MEL by dobFe zndt piiols
i po shrdnne povahovd, aby na ndd mohi vhoded pleoiit
po paychickd strédnce, ukitdiovat he feboe naopak visodnd
podporovat jeho stiZddostivost; mirndt jeho pHliEiné sebe-
viidoml, repFfipouBit podoeNovin] soupeild « prostd
mé1 by zdvodnike urlitysn zphacbem | vyahovdval. Do 6o
obiseti pat¥ { dodriovan] vhodndg Fivoloaprsy pitols
o udrZovdrd eprdvnd idlesnd kondice, kterd | v technic-
kych sportech mé vl vanam a trendr by si mBl § tcnte
probiémi  viimel a vhodnd ovikiiowt wvivol svého
swfence v t8ie obiasti,

Jaie wplyvd se stru@ndto ndsting ukeld & povinnost!
trendra, nend jeho préce isdnoduchd s v obilast okrajo~
vieh lechnickyoh sportd, kterdm je i ieteckd modeldFstvi,
nembma Z8dnd profesionding trendry, kieff by za svou
odbornou préct byl placeni &i jinak cdmé@fHovinl, VEtEina
radich dobravoingoh trendéri se viak pies fyto nep¥znivé
podminky snaZi svou précl ddint oo nejidépe o i kdyd
svim poftem sdslois noatadl nn stble se rozristaficl
potfet z28jemall ¢ aoutéEnl 18Enl 8 RC modely, je Jejleh

préce pro PoIvol rafeho spbriovaie modeldistvi nespor-
n¥ p¥nosem,

Co ale dbtad, kdyv¥ trenée menl k dispozici? Na lute
otfzkuy miideme JdAl pom@rnd jednoduchou Ddpoved:
jo thebe si trendrs nafit 8 vyohoval, fisié, realizece této
rady §i¥ tak jednoduchs nernd, ate jde o, Zajemei o urfiten
Rategorii RC modwill se obwykie sdrufull do urfitfeh
skiigin, v jefich? stfedu bivd VBtEInow tkulonBiéi zdvode
mik, Sasio tonto jedinec jaksi automaticky b¥Fve sutoritou
v B¥ emintném kolekiiviia proto neni tak sla¥itd &i obtiZneé
hes plimit k tomu, aby se z2aiimat o Sinnost Beh oatatnich,
aby jim obdas praflicky | tewretioky poradii, aby phevaal
iniciativu spolenyah réninkd ~ & ejtle, novy trendr,
vt zatim v 1 rejledaoguiil formd, jo ne s B, Siad
ge jen podival kolem sobes, 2amBil se ne zkutendisi ku~
marddy a riisiime, Ze cdbornikit j& me2i nsBimi modeid
sxednd gdost & e pro mnohé z nich je préce pro kolektiv
pit vwohovd mindveh & rezkulenyceh potdfenim, novou

formou modeléfského vl «~ choee to jen, aby & né-
do k toma postril .
8.3, Trénink motorovych modeld

Y soufasnd dobd e neideplindli rozvilei  dud

kategorie motorgvich RC modeld & to kategorie akrobatd
F3A a kategorie wmodei pro zédved kolem pyiond £330
Peoto ge na problematiien trdninky v Eohie kategoriich
2amé Hme trochiu hioubst i,

B, 3.1, Kategoarie 3Aa

ie = hlediska pilmtéZe zreim$ nejndrotndii kategorll
modellt Hzernveh vddiem, & j& celkem pechopitelnd,
Fe Wrénink jo u této kategorie slou 1 omegou konedného
Gapéchu,

Difve ra¥ zadneme rozebirat zplscby & metody
tréninku v o kategorii, je tfeba upozormsil na jednu
zdvainou skutefnosi jak je zndmo, hodnoll drovel
pitotiZe v téie kategorii bodovi rozhod®i podobrgm
2ptmoberm, jako « soutdi normdtnich akeobatickyoh
letade]l nebo u krascbrusient a pllal ve aviém viagstnim
aéimu musi perfekt® tenis zplsob bhodnocend znét
Jo t0 v podpiaté jeding cesta, jak pledvdst pofadovend
aicrobatické prvicy v lakowd podebd, v jské ai je rorheddl
pledsiealf A doslove e domatit &k pRdtleni veiifoh
zrdmen. V praxt to znaumend, Zo piiot musl detaiing endt
popisy jadnotlivych obratdl, keitdrin pro sntZovéini hodnom
coni, zhaady dodrfovint lotovdho prostors « prosié vie,
o e obsafenc v pravidiedh & nfvodic pro bodové
rozhogdi BAI Tylo pognatky ai musi pewni zofixovat
& mual ge jiml Hdit nejen v soutéZich, ale hiavnd pi) trém
ninks,

Jak tedy tréncust ¢ Ketegoriif2AT Qdpovid ne tuto
otézku nen! jednoduché - pokud nechoeme jen obesnd
odpovEdlt, Jeo: Zaslo, prsvideind, systematicky  abd,
Za&inajicine pilots vice zajimé zpheut It metoda tréninku
& fak ase pakosime sestavit rERoiik red a doporufeni
e zdklad? dosavadnich zhudenost,

Nejdfwve ndoe o tom, co jo tfeba uddiat pfed zahd-
junim trédnlnka na letidt, Ji¥ afve jmme upozornili na to,
#o chaotickd poistovanf nad letiBiém pod heslem ,veduch
jo nalie mald mofe' md & réninkem fen mélo Bpobedného
& i kddy¥ se piiot taklo ifebn naudl idtat nfklerd obraty,
VvBHiinow je pak neum! predvést na pPedem wdendém
witstd, - Proto tedy itk pled tréninkem si zfistime smily
vBii & B ohisdem na daldl okolnosti {slunce, divael,
provoe ns Jelifkl) sl 2volime letewy prostor, ve kisrém
budeme frénovat. Urdime ai takd joho stfed, krainl meze
a pochopitein® i misto, kde budeme pbl tréninku stét.
Zwintll Jeme ee jiF ¢ tom, Ze pro kafdy trénink by mét
ot pFipraven strutny pisn & program o tak si jej fedy
oEté phed zahijenim lSthini srekapitulujeme,

Nyni tedy iak trénovat, V podatatd existul dva druby
tréninky lidie] se of pebe svm ciiem, Zatim co v 248«
kKladnim trdninku jige o naudenf se nebo snad vwatindjt
doudeni se pitodliZe jednotiivych obratd, v tzv, ndric~
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vaciho irdninku jde jen o dopilovdni obraill a hiavnd
pak o ndcvik celd souBing sestevy a umislovini obratd
v {etovém prostors,

V¥ zédkiladnim tréninku se
na ndevik jednotlivich obraté,
vihodngd & nesprévnd v colém érinkovem et
nacvilovat jen jeden obeat - thebe ji profo, fe ardity
obrat ke 48 bud po Wtru nebo proki vt a tak tryreirems
ve volnfeh prifetech zirfoeli zbvtednd Eaw. Jako oitiom
mélnf se lovi volba 4 obratd {2 prot, 2 po vtru §, kilerd
v pripihe ietu opakwjeme vEBdy 2x za sebow. Napt,
zvolime: 1. plameno M; 2. pomaky wykeruty 3,  orylindge
& 4 stffdave wkraty-a za ety j¢ Fadfme takta i, 2,
ReR.3,04,3,%,1,2,3,.. at3. Vidy 3, & 3. protivtrua 2.
reBY, 4, po Vi

Pokud ndm nikiery obeat o%ig 2s148¢ potiZe, jo vhodné
Bl fe] rorddlt no vl nebo | vice atap, necvil ovat jo an—
momtatnd a lopree po viddnutl Wohto samostatngeh G
zkoulet cely obral najedricu, Napf. v pomalém v¥ioutu
GBI VBIBInE pilotd polide Jeko drubké poloving, zadmeo
prvad polovinu tétall Easto velmi péknd. V lakovs situact
j& proto dobré za€lt nsovidovat druhou Sa&st, t). pechog
= letu na zédech do normiiniho letu nejdfive samostaing
& polom teprve zkoudet cel) pomald vikrut, Nepomi@emsi
ani roxfzovan obratu, musi se plot poradit e zkule-
ndidim kolegou nebo 8 irendrem, jak probiém Fefit
Nikdy mi¥e bt pHfine potl¥i « nevhodném nabo
reaprévnd zalftandém modeln & pilot 86 pak whyteZnd
tréipi,

Fo urith dobd z4ikladniho tréninky, kay JIZ piict umi
viochny obraty, kierd hodld do goutdEng e stnvy zatodit,
miZe zaift & nabvidovAnim celé soutdEng sesiavy tak,
Jak 8i fl po konzullact & kolegy nebo trendrem sostavil,
V tomio obdobl potfebuje pil tréninku pomoonikae, Klery
mu sled obratl hidsl a souBaard mu pomdhs olentovat se
v letovem prostord, Jakousl maturitou zékladnfiio tréninku
B vtamtnd prvnd soutds, ve klerd pilot §8 Bvow nacwiBeroy
#estovou vestoupi - {a spravidia moc neuspdie, protofe
soutBEnT 161l mé finow atmostéru & » pokilidngm tré-~
nBlrnikem oo nedf srovnst),

Dalifm typen tréninka pro pokrodilé a Hpiicowd
modeldte fe HE zmindng Irénink udrfovac!, sloultel
K udrZoven wrdRé piioini dovednosti o pochopitelnd
PPl VBB pravideinosti o intenzité 1 k daiiimu lepleni
& svyBovlnd Grownd pllols. V udrfovacim tréminky 1684
obvikie plot celou sestave & cdBE-1l v ndkterdn obratu
chybu, mi¥e je} hned opakovai & pak v sestavd pokra-—
Sovat nebo mi¥e mestavu dokonEt a e zhyvaiicim
Cave pled pHstdnim si chwbnd provedend cbral nebe
chraty zopakovat,

Krom# upfestiovdn] s svySovéni fatoty v 16t
jednotlivich obrath je thoba se v 16t voisl tai tréninku
zamBFit § nin redil colého toty, na dodrEovint urdié Zvole«
né intové hladiny, na dodrsovani asfniupu od rovhodéich,
na plesnd symetrické umisfovén! obratd v fotovém prosto~
M, ne dodrfovanl vedorovegeh vetupd 7 jednotlivéch
chratl, na asprédviné provéddni otéfek mezi obraty atd,
Je tehe prosté hodnd o bez pormocnike {kiery pak 8 pliow
tem pokad mo¥ne Jezdf i ns sowdZe } se piict jen t#Eko

tedy pilst suvusiFedule
Praxe ukazije, fe jo rew

milfe me viem: mite ulkoly vypoFddat, Jigtdh, pomocnici:
nrostou ne siramd a nend proto snadné nikohe na PrAw .

videing trénink sehnat, ale dé s to vyte it { tak, 9 dva
nebo vice piloth tedrinje slespol Ix Wand spotednd
a navzjem st v rolich pomocnik vypomshail, UZast 0w
mocnika na tréninku je 2vid5W potfebng pied BB Eitdmi
scoutdZami, ns kteryeh ohce pilet uspdt, Praxe totis
ukazuje, fo kvaliikovany & & pilotem dabife .eehrang®’
pomecnik mife mit srafend viiv na celikovou drovet pfed-
vedentg sepbavy, protoZe prédvs pomocnik mé roehoduiic]
Viiv na umisidni cbrath, na dodriovéni hiadiny, sméra
i odstupue soutBfnihe sty a svau
8 wrétkymi & pFosnfmi pokyny k provaddni iotw piiota
whlicfiuie,

Ne zdvr pokynl k tréninku akpobaid F3A, jedtd ndko
Bk poznémek, Pravideingm s intenzivain  trérinkem
se rafdy pilt mbZe dopracovst ne urditou Grove s,
na kterd se leho dail{vivo] témé¥ zasiavi o ari evyiavani

pHfomnoat! apotu -

dévek tréninku repoméhd - ndkay dokonce | Gping
stagnuje a za warditfch okolrost {mrakovs potise,
paychickd nevgviiencst apod.) i troveX pilsta Kiesd.
Na obr. £ 8.2, je wyvo] takovdho piicta znézorndrs

8.2 .

mnnen IROVEN PROTAZE oo

b ¥ L4

1 2
e LETA TRENINKLS e

kfivkou . 1. Jing piict se tfebz dostdval na droved
prad pmindného pilcta pomadeli, ale nakonec se St
vole u wdd se, s se 6 lty vPvole etdle Jeits zleplaly,
takovy typ je zndzorndn kiivkou &. 2 a checnd je tuicovy
typ mejvhodnBiim objektem pro préct trendrs, Upingm
proficiadem je puk typ zn€zorndng kiivkou &, 3, kiery
webnt ryohle vyroste, sazd¥, sle pok 2 nejrfzndifiich
vice Ei ménd zdvaingeh pH¥in valmi rychile zhasrs,
Uvddime o pozndmia jers proto, aby e kaZdy pokeo-
ol modeldi.pilet  nad  timto problémen  zanyaled,
pokustl se nakresiit svoll kBvicu a podie nf pak uveZoval
1 a zplwobu a Intenzit svého tréninky, Pokus 86 mu do
konve zd8, Ze by na 58] rejlépe , eeddla™ Rifvika L. %,
pok at raddii plesedid na jincs ketegorli.

Poslednl pozndmiou bychom jen chidli gnovi 2di
raxnif, ¥e i velmi infenzivnl Wéniok nepombie, pokud
se pilot nedokdie pFizplisobil ketéritm bodovwen roghod-
Efch, Tate kritdria nEkdy tohudel nejaou BRPEVHA,
v_hodnosend bodovich rozhodé@ich ae nEkdy objevt
vie moEné jen ne objektivita (Jaou to onstatng také Haé )
& v plictovl se viie bouH, ate murt se pfizpleobit ~ Honk
profraie. Sudjeldivrd hodnoceni prostfednictvim bodow
wvych rozhodEich ju fernou  skernou na kategoriteh
akrobatickych motorovyeh modeid (oslatnd i maket)
& kdo se nedokdZe s thmto problémem payehicky vypow
thdat, zoyeind se na moutdZfch trdpf - one ae to zatim
akutefn¥ neds vywhodnooovst fnaik,

8.3.2. Kategorise £ID

e ketvgoril obeend misdSl ne¥ kategorie %A & u nés
se zotais pomérnd rychie rozviiet teprve po rose 1979,
Forovifimeil 6Enl 8 modely kolem pyiond s akrobo-
tickymi modely, pak » olledem rna cbi¥nost plictd¥es
nejsoumodely B tak obtl¥nd, ale majl sase jing  Hé&&er®™
& Hm je jefich tpmovy charskter (1644 pilol, diriguje
pomosnik } a viraoké ndroénont na wWkonnost motors,

V obixetl tréninke modeil P30 comsme zatln o ngs
mroho zkulsnost « tak se pokusime jer o sirudny souhrn
pokynil, kloré esnad zafinajicim tmSm trochuy POATON UK.
Rowvn¥Z trénink F3D se db rordBlit na dva drutyy & Py,
Frvnim typem jo, dalo by se Hei, techaicky trénink,
ve kierém se 1¥m zeamdFule na wbdr vhodné wrhule,
Wiaddng Qumile It dal¥l operace na motoru vedous!
ke zvydent jeho vikonu vEeind letovich zikoulek, Lindw
typ je irénink v pilotd ¥! modelu & sowh¥fe pilois
# mechantkem,

Techinickdmu trdninku na lolifit must predchésnt
dokonald plprava motore  (vEetnd jeho vyzkouSerd
ne zkuBebnim stojanu]) e putfebnym uvolnBnim sro demss«
Zoni optimélnich mechanickych podmineik, Mual btk
phipraveny bezvadng vyvéiens vrile vistnd vrtulového
kudelw; mus! ¥t k dispozict zdsoba Fhavielch wvitek
a standéardnl paltve & pochopiieind polfebné né&fadl

=
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o otéfkomiir, bez kierdho se praklicky nedd mator
doladit ra dpinou Bpifka.

Pro  lechnicky tednink se remasl ani wwiytevst
trofithelnikovd xévodnd dréha. Je totl mmnolen zaiimave)si
proviFl mi rychiost modelu zmEfentm Easu ne vytyleném
vodorovedm Gseku, protoe ik dostaneme phesnibi
nodnotu nezévisiou na sphschbu pilotdZe ns roidheiniko « .
né tratl, Nevihoadon tohoto mi¥eni jo potfeba viltithe politu
spolupracosmikd. Nastaveni motory ne dosazard maximdl.
niho v§konu nenf jednoduchy proces a vwiaduje hodnd
méFeni m porosmivdni zejména pfi jetovich skoulkdch.
Musi we hledat optimdin{ komblnace vriule & nastaveni
rezonsninfno flumide & ic se rnedd provést na zemi,
&l potfebuleme mB¥it & kayE ne pHmo rychiost modelu,
tak miespoit otéiky motorn zs letu, V pomledni dobé
se objevity adlkové  otélkomiiry pracuic! na porom
yn&vacim principu, jejfichZ zékiaden je lednodutthy
mtivibrdtor B nnesdieingm kmitoftem, Zvuk tohoto mute
tivibrdtoru porowndvd pomocnik pitola se zvukem fetiniho
modein & snakl e multivibrdtor nalsdit ak, aby viika
thnu ohous zdrofl byls sieind, Po dosafen! scuzvuku
notom jednodude odeXte na stipnici otifkdmru piimo
ahSky motora, Bxistafi rlzné varianty tohotc piistroje
a pro ziuBendho radicamntérs nent jeho zholoveni
Fhdng probiém.

4rénink pilotd¥e wyladuie HE aiezpoli jednodu«
ché wytdlen!i pledepsand trojdnainikove zdvednl drény
a pokud Je to frochu moiné, jir tfeba mitssebouna IntiGsi
atespoll jednohs mévale’” u nejvaddiensiiilio pylonu,
Jocdin® tak ne 4& tollZ zajistlt objektivhost méfeni dosa—
hovarych Sael na pledepsarych 10 okruhd; a jsme
opdt u steiného probiémn bez wélen se veobefdemne,

viasinf plitaE modotu £30 nenl siofité, prévi naopsk,
joge wviastnd fer o presnd IUint levotolivich zathlek,
ale o jejich pfesnost je reiviiEi probiém, Cim jsou 2a-
¥y kolem pylondt provedeny piesrd|i, tim Jé velkovi
dréns krati! a medel mb¥e doesfhnowt ispiihe Sasu
Ma druhié strand zathlky zase nesmél byt provedeny
rs HEHE matém polomdny, sby se model PR newbradil
Na obr, & 8.3 jo schematicky zn&zormréns optimdini

dréhs modetu plnou tarou, Zhyvlelnd ,utafend’ & riskantni
dréha Lhrkovancu Carcu a neopak pfiE voing dirdhs
Zerehovanca darcu. Praxe witwzuje, ¥e je 2byvteiiné pro-
vaGEt zath¥ku kotem pylond 2 s 3 nadvakvdt, mirss
& plynuld zatéSka o pondikud vEBEIm polom$ru Je rychieléil
ne? gvé navazuilel zatdEky & meniim polopdrem. Zrovu
bychom zde cht¥li opakovat, fe &im ménd pilad do tetu
modein zasahuie, tm letf model rychisfiea to piatd
jak u Hzeni amdru, tak u Hreni viBKy letu. Zramens lo,
S lot by m¥ probibet pokud moEno ve aél VBce
s zméry smdru by mdly bt provéddny pokud mokno
plynuly a plesné, bez zhytelného preicormidicvint taw,
wrdcant modelu vpit po pletolend zatdlics,

Viesnd piloté u pylonowiho modeiu je nelen visled-
kem sraby plicts, sletaké sprévné mépovidy” pomog-
nika~machanica, PlmioiZ nemife pf rychiosti modernich
modeldt A0 stedovat okoll, vidl jen rémcovi & talk zévisi
len na mechanikovi, Jak plesn kolem pylonts zatdEi.

Souhra piicts » mechanikem se d& rme it Jeding
tastym letdnim, ve kterdm st postapnd vypracujl ardiby
syetém dorozumbvéni hlasem & dotykem na rameno
pilots apod., pomoce! kierdho pomocnik nejen dhva pokyn
% nasazeni zatdiiky, ale koriguje také emir modele pied
wvatupem do 2ateéiy,

% pledchosich odetmied je pravdépodobnd HE z¥eimd,
Fo i modetd BID musl nutnd trénovet soufaprd cely tém,
ti, pitot { meahanik, Pokud to neni mokné, mualme se BmiFl
o tm, Yo 1iEn bez mechanika zdaleks nemé potfebnou
rdninkovou ,,vEhu™” a piloy, Klery nemé svého stéidho
mechaniks, jo bn soutdilch proli ostatnin ve Enafné
pavhodd,

H.4 Trénink » vétroni kategaorie PIB
a KFIF

14t4nl & viltront se 244 bt ra prvnl pohied mnohém
REdnBIR] ne 16340l = motorovyni modety, ale ve skutada
nosti je tento ndzor eprdvny jen s ohledem na jelich
akustické srowndnf, Sowdie termick$eh § svahovich
vitrahil probifeii naopek ndkdy v mnohem vyBkim tempu
& lmou Zasto dveamatifBiEl, we¥ soutife motorevyoeh
modet®. Podobrdd je o § 8 iréninkem, lehonZ potfebn
e u witroid sleind naléhdva jake u molerovdeh modeid.

PH avabdch o tréninku motorovyeh modeill jemo ne
opumrdtt ¥minlt o nutnosil rénovat i za ne préve idedinich
povitrnostnich podminek, za sitného vitru apod. Tato
zdpads piatl u Wiroll dvojndsob, protofe prévl trénink
zo obtiEndilich podminekie cerrdisl ne¥ rénlnk ra pod~
minek idedinich, Mieto otroyRidho,,for pBknd jdu 8l zalétat’"
Wy sl m#l pilot reddi Ko Do je dees bidnd pofasi,
m&i bych si i zatréncvat™ Jistd, dmysing jeme to trochu
pRehnall, ate pokud skutetng pilat trénule jen za krdsndhe
potiasi, witd ho ofiklivé podasi mife na sowtdl
repijemni prekvapit.

B.4%.5. PTrénink s vitroni F38B

pro i viermice se 4 opdt rozdflit podie jednotiie
woh seuBEnich ok (vyirvalost, vzdéienost, rychiost}
a Krom$ toho lze samontaind trénovat vlet modelu
& poufiim rienYoh veletovfeh zabizend a v rlizogch
gplisobech vhodrich pro lednotiivé letows dielry,

Glohu  wytrvatost™ fe¢ vhodné wénovat s chledem
na potasi tak, Fe pfi lermicky nepHanivem & méto pieni-
vém pofesl W dobré se vinovat wyhisddvind mlabyeh
rmickgek proudd a ovifit se v jelich meaximélnim
vyukivini. Naopak pfi dobrém pofasi se silnou termikau
m vhodné se zaméfit ne ndovik Uascvéhe FOLpoOStu
foti, ns nucend stehovini” modeil ze siingé termiky
a na nécvik pleandho pFleténi v Eapovém fimiu,

Pro Gloha eddlenost” ize jen Wiko doporudilt
nkjakou spacidini meiodu tréninku a po pravdé Felenc
e Vithlne zdvodnikS ndoviku téte diohy pRIE nevinuje,
Dliazié jo zde uwt pombrnd rychlé satddiy (po privetu
bézemi} B oo nejmendl zivdtou vidky s 2z laklického
hlediska musi wpét pilct odbadnout, Rdy resp. v jaké
viBce jeX¥ts plpadnd prilety plerudit s pokusit se
o dais! ziakdni viky v iermice. Obecnd viak jo bej-
vohodnBiEf nejd¥ive, 4. ped zahdlenim prileth, ziskat
potfebrion wwEku & pak leproe nastoupit na prdiaty.
Hohe ,,rychiost” jo pomdirsd ndrofng jak z hiedlaka
piictéde, Wk z hisdiska souhry s pomocnikem, Rbury
pilctovi poméhé ortentovat se v pledepsandim leiowvénm
prostoru. V tréninka se o béto Giohy nacvituje pradeviim
plechiosd z vieku pfime do béze A {pokud piol tute
dlohu pHime 2 vieku 1614 ), déle ryehly sestup « bzl B,
pesnd navézini zatélky o 18G° a pritet zpht do dize A.
Pollscent v sestupriyeh letach se nesmi pfenhmat & pitot
al musf cdzkoudet, jakd potindani model srw e baz nebel~
pell thopmt&n{ (flater}, kieré rychlost sniiuje & mide
model ( enilil, Zot¥ka na béwi B musf bt rychld,
aip nusml byt sbhyieZnd ostrh o phekormidiovand, Kromé
pitctfde seatuprfeh letl o zaté¥ky al musl pitot hiiGar
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lwtovy prostor, €l rnesmi zirdcoel orientaci, lnak pleteti
stiednt rovinu a za et nedostane $ddné body,

dJak pro gichu vzdblonost, tak pro sidoha ryehiost
mual bYt wwigken letovy phs s oblima bdzami A a g,
musl byl ik dispozici prapore®nik pro sighalizaci pritet
alespal u bize B, fim se bénink WBoeido dvou Oich
nepifiemrd  komplikuje, £ obledem na i skuloSnast
takd vitdina pifaill trérule jen Jlohu velrvalost, protafe
moji-ii navildk nebo katapult, nepotiebujl pro wénink Zédw
#ého pomocrike, Na scutdfich viak taleond plloti«samotd i
v dohdch ns vzdélencst s ryehlost jen improvizuji,
nzgagif sehrand pomooniky & proti ostetrim jsou v FSR -
¥ . :

8. 4,2, Trénink s vétront Fap

pro létdni na svahd se obvykle zsmdfuie hlavns
na AT rychiyen zetdfek m ¢o nejmendi zirdigu vWiky.
Pokud vane sin$iE vitr o rychiosti kolem 10 mf s,
Je_l6tni na svane veimi gnadnd o | ménE skuleny pitot

miZe dosdhnout relativng dobrich waledkd v podiu:

priletd B v Zase na 1 km, Tak zvand vyidtanost a pilotnf
zhubBennst ae projevi & progadi hisvng 2a ménd pHenie
vych podminek, to znamend pfi velmi slabdm nebo Nnacpak
velal  ilndm  vEtre na hrentelch povolenyeh  Hmid,
Z tohoto afrvodu ive také doporudil trénink spifs 2a ménd
piznivich podminek, aby ndroky na pleancst s beze
pelnost pilotdie byly pondkud vyiEi,

Vzhledem Kk tomu, fe scutdie svahovicn viltrokdi Fan
probifall ne rdzngch svazich s odiiSngm charakterem
pllatdvec! plochy, nemi¥e pliot énoval jer ledon deuh
pistdnt {viz obr, £. 7.5, sle musi nacviditelizné mofnost
pHistdnl do nefrdznBifiich terénd ~ cof znmmenrd vikatnd
i po¥adavek netrénovat vidy jew nn jmanom ,domicim®
gvahu,

P 16tdnf ne Eos, vof jo idtdnl podie pravidel AL WY
danych v roee 1979, je vhoednd st | p¥l tréninku by
100 m bégia ve apolupréci s pomosniky  signatizulicimi
priiety tranidnimi rovinami ai zkosit nEkolikrét zalelft
deset priletli na Eas, LEtENT se svornkem & signatizadnim
bauddkem méd toliZ odliing charakter & jo postopitie (ng
tou rneflepdi pilpravou nn soutdle,

Na zédvlr snnd jedtd upozornénd, e pokud ot dobde
nosi” nenl vhodné setrvdvat 5 modelom wve vzduchg
PHUE Mlouho hisvnd proto, $o pfllety detSim nod 28 - 30
minut se pozorrost pilots Zradnd otupuie M trdnink
pak nemd potfebnou hodrsot,

8.8, P¥iprave mimo sportovni sexdny

Ztonl m¥sice w teplotami kolem ruly nebo Huboko
pod nl nelsoun pRli% vhodné pro trénink s RO mogely .
Zojméne & motorovimi modaly je abvykie prt niESfch
tapictdeh vice potl#l 8 motorem, ruce na Sdiciok pathach
vynilate kiehnow, klesf kapsoite akumuldtorsvyeh NiCd
pateri, Prosté 16401 28 nizké tepioty neni vibes piijennd,
seimins (oukd-B navie optfeidl dir. YStEina modeidls
tobo toké v zim$ moe nenalétd, to jer G neiskalndjsi
sl Jdou oblis ,,ekoEil”, aby se iroohu grovitrati,

Higvnim dkolem altivnitio modeidie v zimnich mEalelsh

je piprave modeil na pHEH sezdnu, Starsi modinly potie-
bull  opravit, dGdsEbu potfebull i mserve, RC BOURTAVY,
motory je ifebs prohtfdnout, vy&istit a nakanzervovat,
prostE praci tohoto Gdribifekého charakieru je vEdy
dost. Krom$ thehto Gkold realizuje modelS? své pidny
na stavbu nového Ei nevieh modetl a erms3t e pi‘irmvﬂ
sl na piBY sezéru o nejpofetnijsi parie modeln: letu
schopnyeh, Povaiujeme terto postup za aprévny, nebot
Wend pled sezénu a pak pHmo v obdob! sow®Ze nen(
stavbs modelG pFflE  populdrnd, phknd poXes{ Kkd
Bpiie ns letiEd ne¥ do ditny a tak jo tedy dobrd, kdys
86 modeldF nemus! bit odpovidl ,a¥ me 1éic weptd,
co dflal v zim&E"

C atavb® & plipravé modell viiak psst nechceme,
{ne to jo 1. &islo Leteckyon modetl) nds nynf zeifma

pHipadnd modnost ndjaké lormy twéninlkas, Rekli jome st i3,
Zu werku to se sowttZnim modelew prallicky nejde,
rddiem Fizend haiové modely zatim o nds neldajl, me-
chanickd trenuféry jsou ndkiadnéd & zalim nedokonaié,
tak o tedy délat, aby pilot nezivdcel grufnost a ndvyky
pitctbie niskané v pibdho secdny? Existuil v podstalé
vt Felioni, a to ddni & malym nendrofrym modelem
snadnym na obsiuti i pF Zdich teplotich nebo tak v
Y suchy trénink,

Pros rastizace & prond formy , nair&aZkovéno™ lwé-
ninku  sted  jednoduchy, ale cbratry Skoini vtroX
40 2 m a teba jon keatky gumovd katapult {, gumicur },
1St mbZeme = takovwwm modelem prakticky na he¥dé
louce nebe poll, kisré jsor v zim® bez vegoltace. Laty
gvaji obvykie Redticd, termicksd prouddni se dé zachytit
Junziidics atek se pft opakovanyoh velotech a,uportech®
madela | doeein prooEhneme a 2abfejeme, Hlavrim Glelem
fohoto tréninku je udrfovani zdkiadnich piiotnich ndvek s,
a& s cvilit plesnast pfiatdni a hiavnd pak o tréninkern
fruchu mrospeiene Biesng schrdnne.

T, kle¥ #i bez zvidhs motors nezsidiall, a? wvoil
pro zimni 16téni ke maly model & motorem do 3,% cm
a hisvod af rezapomenou ra ta, ¥e Fhawie! batevie
mugi byl pfl nizkeh teplotiich v beavardndm stavis « Hnak
#e tOHE mokou B neldfenim motoru pSknd potrépit, Je-i
model dostateSn@ rychly & obratny, mohon teéneowvat
akrobatické obraty & udriovei st tak nAvyky & reakos
z pirotéde norméinich velkyoh akrobatick$eh modeid.

Ate zd& w6, Ze vHidine modeldill d8vE v Zimrich
mégicien plednost pledeviin stavib® modeld s neldis,
fisda 2z nich visk Sasto Yédomtivd bere wysiial do ruky,
mé chutl el it zalbiat, als odoid o dd prednost tephu
domdcine krbu., Kdesi v kowtku dulie wisk im blodé
obava, zds Hm 1o ne jafe pljde opdt di ne, sda  vEechna
femu a8 naulill, zZses ples wimu Nezapomenou sStd |
T wkuBiondiZi v8di, Ze =me nremust fohoo probiému
cbdvat & § ménd wikuden! mohou pro uktidndni shusit
tak zvany suchy tréninic™, feho princlp o veimi fretnogue.
oy @ pro jeho uskitedniinl je febhe mii jen frochu
vyvinittou predstavivost. Pro tento druh fréninku potie-
buje byt pilot sam, bez divakd, ktedl by 8i ho kondni
mahli vykiddat , vielijak” {a mohi by voiat o ROTOC
waritni viiz 5 dvdme siingmi mu¥i & evracl kazajtou... }

PH suchém tréninku si pilat vezme wyeliad, dé el i
do bEEné provozni polohy, scuntied] se o rinp¥, 2i pheade-
atavi, Z¢ model let v lovdm ndkionu Eikmo doifl, Na zéw
kiadé téio  piedstavy ge gpokusi  model Sy orvriat
da vodorovnéha letu zlsahem vWikaovicou s hifidedicy.
YV torto ckam¥inu miZe pomysing ter plerudit a zamyaiol
se nad tim, Zin zdsahy na vyslladi provedi v aprdvndm
smyats, Takic si pfedatavuie nejrizodidl poiohy modelu
4 sna¥ ge jo podvédomd wyrowvndvat za siis kKontroty
sprévroatl smyslu opravndch zésahd - jefich veiikost
pochopitelnd  kontrolovat nemife, ta jen odhaduje,
P¥ trofe cviku pe timto zplaocbem dajl nacvidit | jedno-
duché akrobatickd obraty a s to znl nepravadpodobng,
puméhd tento druh tréninku zejména zaddteEnfklim, kie
siteprve vytvifell automatickd piloini ndvyky.

. SONee
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9.
ZAKLADNI
PRAVIDLA

A ZASADY
PRO LETANI
$ RC MODELY

Musiely Hrond védiom isou dries naprosio jednoenalng
nejroziifeondjtim druhem laliciol model a jelich obilibs
zceis zdkonitdé stoupd. Cens rddiového vybaveni je sice
asldle el Hodnd vysoké&, ale modeldid s RC modety
stéle phfva A bohuFe! iim pRbYvE | probiémd s jefich
provezem. & modelem Fzemym rddiem se diwvs miZcome
sotkat za Humpy SmeF caFdd VB! veanice & mEstodis,
ale neviichni provogovatalid 8 uitvaishd Hdicich souprav
jsou informovérnd © tom, %€ pro pravoez SeUpRravy musi mit
povolant a Ze¢ mus! datiEovatl wiée piwdpiny & pravidia,
vV ndsledujcich ndkolika bodech se pokusime isio
pravidia, zdsady & pledpisy ptrulné probeat.

9.2 Povoleni K provosu réddiove

Figlicf soupravy

Yebkerd rddiové Fdic! souprevy ez ohiedu na vysc—
kofrekvanting wwhon jsjich vysitafe musf byt pedie zékona
olelskomuanikacioh &, 1101564 Bh. pifinidieny k evi-
denet ne Gzemnd pigluEnd Sprévd sadiokomunikael.
Soupravy s vykonem vyBEBlm nef 0L W mohou byl
provozoviny len na zékiadd povoteni ks zifzeni
a provozoavint vysitécloh rédiovseh stanic k débicovimu
Bzeni modeth, Tolo povolend wwatavull cddélend pro evie
denci a4 povolovini radicstanic (EPR ) pH Sprévé rddiow
komunikact v Praze, Brris a Hratislaxag, Neolfehio dfadech
in mo¥re ai vwwiddat oschr rebo ysemrd Hskopisy
Zddoali, puovolovast podminky a sivZerdcs ne zapisceni
povolovacine poplatku. Zadost e pak tfeba vypinit,
apatft kolkem 5 K&a, pfiofil potvrzent o  zaplscord
poplagicy & e-~H o amistéraky wyrohanou souprawv,
pFiioZit { smchdma wvysiiale., Takto wybavenow Zdtost
ie tfeba rasiat na Lwvede®y GWad (nejidpe doporudend ),
ktsrd pak majiteli resp. provozovatell soupravy zadle
povolend, jehof doba pistnostt jo 3 roky ode dne vydéni,
Po upivnadl Mito doby se musl (fad, kisry povolerd
vypiavii, potddal o prodliouZzent povoient,

UposzorBujems na b, Zo phl provozu RO ssupravy:
je provozovatisl posinen mit povalent pfi scb&, Twto povo~
tenl, jeniof majitelem je 20 Svagarmu a e nepfenosnd
a musi v ndm byt stanovena zodpovwidnd osoba jako
provazovatel atanics, PLovatent nemdie byt vyalavernao
na osoby mind#] 18 et s jJunicl a Z4ci mohou Fdict
soupravu provorovet jen za pFtomnosti zodpovidné
sacby, na 1Y je povoient vystavens,

Kontrolu povoient mohou provéddt orgény Sprédve
rddiokomunikact nebo pigiulinici VA, Clenowd Svazarmu
a obecnd Glastnict souF a modeldfskdoh podnilcd
pofddarnich Svezarmem isou povinni piedlofit povolent
ke kontrole | funkcionéifm Svazarmu, kie¥ jscu oprévraing
tuten kontrotu provdddt a mohon se proRdzat prijazen
sportowvnihe komisaie nebo Elena sstfednich modelsin.
kych orgéni Svewarmu,

5.2 Provee RS souprev 8 ahiledem
na vysilaced frekvened
O rozddloni frekvenei sesp. okwondnicly pdeom 27,

1% Mz a 40,080 Ml fsme so 2l B2 ve deubdm
Einle Iotocioyech modabl V dobd dokoniitod icheto tHetibo

Yista, 1. v pribfhs roke 1O/, pobwls doeand piosnd
sonoveno, které frokvents v pdmmne 27 MIe ibaghenit
wyhrazony syhating  pro modgelieks GTely 4 nehyie

taks dosud specilikovdne ndbrad pdumoe 2a 40 Miis,
g0 Rierdm se v budoucnu pofild pro jind ofoly. Talo
mitiace jo  welmt nepfiznivd, protoZze pdsmo 27 Miie
nerd & ohisdem na Casly wakyt ralond perspokiive
a fak ize jon dowad, e pHistudnd orgdry Sprédwvy rddic-
komuniksci # minigtorstve spait najdos ve spolupréet
sg zéstupct Ostledni rady modetdh Svazarmu Fefend,
kieré bude do budoucns wvyhovovat.

Nyni nEkelik siov k probémiun vypivajicim Be Houmw
Fasrdho provozi sekoliRs Fdicich souprev na jedrom
1o 51, 1 fochnickd strdrce byl jif terda probidtm osvillen
wve druhém Eiste Lelrekyet: modeit, o vime tedy, ¥e poulnsg-
b mohon pracoval jen soupravy 8 urditym kmitedtoeym
odstupem  {nap¥. LOKkHz) ez ohledu na to, el
o frekventni &1 ampliludoven modulach, Pokud pracui
dvid souprawy ne steiném kmifofly nebo EmEF sielndm
kamitoBi, vidy se nevzdjem vige Ci mére rudi a hrozf
havérie obou modeld. Abychom tito siluact zabrdnid,
musi byd na etist & misté spoledriiho réninku provor
AAOdRYe ZHRs0hem Brosrizevdn,

Prvrsing yuatysym piedpokiadem & szoadenl vieoh
wyailadi, aby byio lesng, na kiterd frekvenci vysilajl
Syatém oznaderd peni bohuiel jedrcing, barevnéd Kédy
jsou repiehiednd a proto se plipravuje u nds cpatferi,
podiie Kterédno od roku 1982 bude kaZdy vysiial povinné
ozneden barevnou visadkouw, j@iiF barva bude vwisdFowvat
pésmy & bude na ni zieteind Yyznadeno isio Kandiu
& frekvence v MHz.

veimi alieiitd ie toto oznaferni na misltech s velkoi
kuncentrac! modeldiSa proto by sekazdy nowk pichozi
modeldi mi zeilmat o frekvenci ji¥ pfitomrych pitotd
5 mit by & soulasnd upozornit na svoil rekvenei.
Obvykie iakio veniknou skupinky t&ch, kie i majl shodnd
nebo piiid bifekd frekvence o kief Bdf, Ze v rdmci
skupinky nemohau spotu 16t

Velkym nebezpsdim mohou byt rizni neorganizovan,
taw., Adivoei! modeld¥, kied nerespektufi yvykiosii
& pravidis provozu na moteidFakdm 1etidit a Enato wplasomw
Bl radend & dokonse haviriy ukdznBrych modeld?o,
et tekoviio @ theba zasahiovat o nejpiisndii & donu—
tit je, aby se bud podrobifl pravidifim spolendhc 1éténi,
nebo aby opustiil lelstd,

Kanteotnf p¥ijimas, jehaf pringip byl popedn e dru-
hém Efale Letwekyoh modetd, mife byt velmi dfleditym
pomocnikem pit organizaci provoru na modeldfském
tebiit nobe soutiZich, kde mbfe tétat ndkolik zévodnik
soutiasnd, Ja-ti terto pfijimed plyruis vyisditetny v pri-
Whu celého phmma, mifeme snadno ziistit pHpadng
wiekyt rudivich signéth a varovat ty modeldfe, kied
1étnff na frokvencich shroZendch yulerdm, Rads modeidid
m& dows ¥ viasgini konirotni  pfiffmade & pouZivé
je pled kaiaym ietem 2vid%E v oblastect, kde se culent
wizimi signdly Easdn vynkyiuje,

8.3 Havérie modeln

§ terhrdcky Qoble gpracovanry & pefiive pfekontroit-
warwy modael miZe havwarovel bud chybou pilotéie nebo
vysazenim fizeni v dislediku. poruchy vimstnd soupravy
& wrsdidlsm rufenim, Havérie o dnes #E dky spolebil-
wosi Fdiclch soupray mimofddnou udétosti, aie plesto
bychom si dfieo ¢ tSchio mebillemngch mdigfitosiesh
v fiveol$ RC modeléte mili rdeco Mol

& ¥ goudupnd dodd pliprevuje Modsla virshu tdshto "Kmiw
toldtovyoh Seitih*,

”'}l‘lda
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Dojde~i z jJakdhickoliv dlvodu & havéri, m@! by =i pilot
zjisilt misto (siespoi pFiktiZnd ), kam model spadl. Potom
k mistd havdrie., MNeni dobeé, kdyZ na misto havérie
bEFf divdci &1 dokonce mald 48, Pilet, plipadnd astat-
n{ swldel havérie, by mél divdky sastevit & poddat fe,
aby na misid havire neprekdZeti

Veiké o t8¥kd modely hewvaruil ndkdy 1ak rEfaind,
Ze aoufasil modelu a BT whaven! (sou rovhozeny
v pomdrid drokémn okrubu od misla dupadu 4 je proto
tfeba G4t pozor, aby na tyto dily nfkdo nefidpl.

Drvni chieddvéni neboiitika” by méi provadét malilel
modaiu, protofe je] dobife z2né a pokud néco chybi,

neiandze st toho ~iimne, Je tfebs se zaméfit hiavnd

ria drobng dily o souddstky RO wybaveni resp. motoru,
profofe po odchodu z mista havarie se tyto drobnosti
% thiko najdou. V nepfiemndém dusevnin rozpolofeni
mivail  ndkied pioti srahu thned na mistd provést
akremaci” zbvikd modeiu, ale mEi bychom fim v fom
zabrAnit, protofe mohou nechiBng spdlil rdkierd jeiid
pouiteing dity a navic mohou zpGsobit daldt Skodu, polkud
by chytil okolni porpst. Nejlepliin Fedenim je pFemiatit
navarcveny model na VRS plachtc 2 uméld nmoty
a pisnéet (vto ZhYIKY na miato, kde 2 v kiidae mide modem
iAF zadll zacheafovat, ©¢o me zachrédni A4, Pokud
a8 na zévir madeldF jiZ v klidu uiisdi o fom, %e drak
modeiu s newyplatl spravoval, miie opstrnd zbytky
sphlit {je to lepsi, nef v mechat jen fak povalovay
ne letidti ),

Pondlkud hordl situsde nastans tehdy, dojde-{l kromé
poiikozen! nebe znifery modelu | & daldim ndsledkim,
jake e nap¥. podkozent cizthe majetku {ewts, stifechy
budav, sklenfiku, ietadia atd). nebo dokonce ray divéka
nebo Hného Glastnika provozu s letiiil, Rovndi tyto
situsce jo tleba Fedil 5 kiidem & rozvanoun, V piipadd Gra-
x4 jo pledeviin theba cajistit pestiXfendmu pruni pomoy
a budho dopravit & idkadi nebo ldékafekon pomos privolst.
Brody s majetkis jo tRebs uryehlend projednat 8 poste
Yergmi a dohiognod se & nimi o zphsobu a postupa
natrady. Clenové svazarmu majl v lakovichin situaaich
urditou vwwhndu v tam, S jgou Rryi v, Kolgkibvnd poliet
ko 6 prostiednlctvim avé zékindnf organizace se mohou
obrétii o pomos pfi Fedend ne pistudny okreani Zi méstaky
vibor Svazarmu. Talo pojistke se vBak dd peciit jen teh-
&y, mé-fi vinik {nete autor?) havérie « po¥ddku své
Lienuké néleZitosti, mé-i povoleni k provorosvéni RO
soupravy 614 -1 8 modelsm adpavidajinim modeléFakym
predpistn.

Po sdstran¥ni viech ndsledk{l havdrie by se mdi
plict pokusit o rozbor moZndeh piEin havérie. Doklowi
k& nf v disiedku chyty pitoté3e, je to nepfijermné, ate je tn
jasnd dived a tudlZ retativng ta rejlopsi aternativa,
Pokod therw pfed havérik byio moZnd zavegiskovat
wiv vndidiho rufant a pokud theba oha rudent Dyl
poturzene kontrotnim monitorem, je 1o také dobré, protofe
je op¥l plitina zndms.

NejhorS! altuace nastans tendy, neziistime-li p¥iinu
havhrie & nsvic, kdy¥ po havéell zaflzeni perfokind
tunguje, Takové situace nejsou Lastd, obvykia Be pFl Fxm
véril nico pobkodi {napf. se utrhrou 2droje apod.),
ste i Ik jsou  havérie bez iS@ngch pREin velmi
napiljemné pro peyvebiky pllota pidl daldlm édnf. FPokusd

so podobnd havérie v krélicd dobd npakuje, mi¥e te mit

veiky wilv na daidd vivoj piloia » nevysvitiend havérie
Ko n@kdy dofenou k tomu, Ze se zpine viinowvat jinému
drubu modefl,

#.4 Bezpefncatini pravidia

PR Oj6tAnl s RC modely by mé@ls 2wl respekisvina
bexpelrostn pravidia, kierd byls wydéns mezindcound
organizact FAL v roce 1971, Vehledom R tomu, e kafdy
modeléd by mal bt s rilisi sezndmen, uvdime je v pindm
eridn{ & v doslovndm piekiadu z anglickdns origindiuw

»Je nejvide 4lledité, adby viichnl modeld¥ jake
proni wic mdli na sfetefl bezpeinostnl pravidia.
Jakdkoliv nehoda zpisobend neopatrnost! je plokdZ-

ko datfibe rozvoje lelockihoe modelsbstel, Beze
po¥nosini pravidis nemeji brédnif oblib® 14tédnl 8 modely,
Mie jsou pomdokod, Kerd mé prokdzst, fe wmodeibFi
jeon skutednd zedpoviani lidé, jak o sobd prohladujl,
Neni zndmkou inbeligence, kdyE ndkdo pFedvédi
gvou dovednost mazi divdky, Modeldf sdm mide
VvBABt, oo d¥id, ale v Fadném piipadd pemiie vddaly,
oo 4ddiA nikdo druhy o grolo | s obledem na wiastni
prospich musi byt vidy jisty, e Fédnd akce 2 jeho
atrany nezphsobi nehodu, Je proto welmi dilefiiné
neldtat v soutd i nebo pfed divaky & modelem, jeho¥
tehisohopaost rehyls  plfeden ovéfena zhkudebnfn
stem.

Gapovidnoat z4 bezpeinond

Za upisin®ni a propazovdni bezpednostrich pravim
dst zodpovidall ndsledujfc! Sinovnich
-~ jary,
w rozhodE],
- Feditel souléZe,
-~ Hgict t61dn resp. stactér,
w EmsomsFEL,
- Einovnict provAdBiict piejimia,
w pofadate b,

Pledpisy tokaliaf ae mouell & jojich E4atl:
Jeow zekdsdny:

a } vridle s kowowymi fisty,

b ) opravovand moiorove vriuie,

&) nethodnd upevrdné motory,

4} nofovd patré ndbBZing hrany k¥del nabo ocaanich
ploah;

@} rddiové za¥izen] bex ochrany  proti
& chwini,

{) jakdkaiiv zhihie nebo 1BEKS dity, kierd by za felu
mohty adpadnout,

rifraz Sim

Doporudule se:

a) tupé kuZely nebo cchrenné matky pro pEipeviom
vhnt vrtuibe,

b} opatiit model néleplou wvaAgdict jmine mode-
1§ Fe, jeho adresu o telefonni Eimic,

Kontroia pFed iatem

Pred ka¥dym lntem mé modeldl provést n&atedujict

jcantroiu

a) plesvialit se, e pouitd frekvence j& prosté ru -
Beni & vyhrazend pro modeidfeké Wely; tam, wde
Idtaj pohramsdd velicd skupiny mudeldid, musl byt
zaveden ingetifikadni systém pro pouvivané frek-
vance,

h) pfekontrolovat epréwnou funkei viech Haiefo
pioch 8 motoven: v klidw,

o} provést wtdE s bEZcim matorem,

d; za pHtomnosti divikd se nesmi et & modely
pokug nebyly FAdnd syrkoubeny a provifens
jejick letitschopnosy, .

Linnost 2a latu .

W pracdha jett musl pilot dbdt 0 ndsledufics

o) veidist ve andru, kiery je naprosic vobny, béz die
vAgd nebs ostaindch sowdEicich,

b) dveds! zatdiku provést smérem od deps, tddivi-
xl & parkowvaelch progtord,
o) zdmadng  neidtel & neprovdddf Z&dné obraty
nad gepem, divéky nebo parkovacimi  prostory,
d) neiéint adm pled divdRy, pokand neisi podie
nédzoru zikufsnéhe pomocnike sdm shkulenym pi-
piiotem,

e ) v ptipadd pHznaku jakskotiv ghvady sriZit oy
motory v minimin & okamEitd pHstét,

Letavé prostory

a) lstovy prostor by mEl bt dostatelnd vellky,
abybiomoino 2udiatl plochu nejmén® 300Xx100m
bex budsy, ] nehoe sdintc,

b ) v jelovich prostorech do 8 km od lelid® nesemdl
modely 15tat vide nef 400 stop (asi I30wm)
bre pavoinid operdlors ietisté ¢
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Plipravuie sa rovrdZ  dalii soubrang  aprecovén!
vezpelnostaich pravidel USSR pro modeidie = pled
poklademn vyddnl v roce 1983 ~ 1982,

2.8 Sportovnf pravidia

Jak vyptyve 2 ndzvu tctto pravidet, jsou urfens pro ty
modeldRe. kel ae ohté)l vBnovat modeldFsitvi jako spor-
towns: diacipling, Se wiifm vivolen modeli Fzendch
vddienm dochdz! t & pomdrrd rychidmu vivall sporownich
pravidel, Prakiicky v kaZdém roce se mdni Bl upravije
zodnl pravidel pro sékierd 2z cetkem 10 ndArodnich
a ¥ megindrodnich kategoril RC modeid, rékiers kalegorie
e rudi, Jind venikall a orientaces v 6o gitvaci nerni nkdy
shadnd. Akluafizaci n vydavanim sportowvnich pravidel
pro modnitte se zrbyva Ustfednl eada modelsid Svazar-
mu & z&femct o sportovnd 16tenl mohow ziskat podrobné
intormace v modglsiskyeh kiubech a krouZicich Sva-
ZOTM.

9.8 Koespuktovini pravidel
donského mouitf

Spote .

Nenl sporu ¢ tom, e modei&Fetvi pat# k nejzajimavdi
Him formim vyuZitl volindho dasu, padparuie polytechnic-
leou  vyehova middéie, yvaZije visobecnd technicité
Zzrusjont o zrudnost, stoui k 2vySovani-fyzické zdainosii
a. rozwvalt mordind voinfol Viasthnostf ~ prosté e to Sinnost
spolefensky urndvand stllem podporovins, Taio faida
vimk neddvajll modeldflm naprosio Eddné prévoe ne~
reapaticiaovat shacnd pravidia 4 dRkonitosil spolednnakého
soudil, :

Je tFeba st uvddomit, Ze finnost modeifle Staficiho
s RC modelem nad loukou nebo polem v piné vegeincei
bude n&hodny kolemjdoun! divak hadnofil inak rneZ nap¥,
agronom JED, pledsede mysliveckéhs sdrufent nebo
mnjitel domii, wzddlendho na dosieck od amingnd fouky.
Wa pronikevé vrzdn! lupenkové pilky st tfeba zvvkne
i manZelka, ale poused v paneidhu, chysiajics se usnout
pied nolnl smnou, wrditd nadden nebude. Prost® mode -
&F neami zapominat na skutednost, Ze Zlie mezi lidmi
& Ze o viichn! jeou ochoint jeho Ciomnost hodnetit
jor: & jer klsdo#.

Souannéd celosvitové trendy nm ochranu Zivotniho
proatied! Zlovike joou Hsty sprévrd a dldedité, ale p¥i-
pravuii bohuZe!, modeldfe o vhodnd letové prostory
& otevirali mogEnosti, sk Je mpohdy sbyiednd & neodivod-
nénd dikanovat ze strany HWaoh, ktell modeidret & Sasto
fakékoliv zdfmové &innocsyl nep¥eif. Na druhié strani
se zasp modeidi nrechovail vidy tak, aby nezasdsii
pFEInu Kk aprdvndrgm sti¥nostem, A lak tedy nesbivé,
ne¥ apelovat na vBechny vyeravale letu fizendho rédiem,
aby & v&El mo¥nost prostordl, kde mtéle fes B4
mohou 1EL4E, wufovali speiupréci 8 serckiuby ne jetiltich
a vigobeon? se chovall tak, sby iejich Finnost neodpo-
rovata ¥ amindnym pravidiiim spolelenského souFul,

9.7 Lepot na %Avie

Z pledchazelicich odstaved je tedy ziejmé, Fe to nont
it Wk byt modeldfem™ a Zv zelméns RC modeldft
majf tich ukoill, 2z4sad, pledpis a pravidel totik, #e by fim
2z fohio mohia it hlsva koless. Prote jsme se pokusii
2 t¥ch rejadleitilich sestavit jnkéai zdvirednd dew
aatero, kieré by modmidl MStalcl & RC modely, mét mit
alfle na paméti
1. VEdy téte] k. abys nechrofoval avé okoll!

2. Dokud s nepbesvldilE, Yo na tvwh frekverk
rudeni reidtef

3, Ne¥ zapred svdj vweilal, vidy se plesvidiié, nemii
Zed-it im zpluobit havérii jindho modens.

nent

&, MEB-H jakd¥oliv pochybnostl o sprévie funket saupra~
vy, nelétedt

5. Léte] jon na mistech, kterd jsou k tomu vihrafens
neba kde je to doveleno!

6. Na jetiSti nejsl adm, i ostatni st chtdj enldtaf!

7.4 vatahu k osatatnim uZiveteilm ietifitd as chovel teis,
sk eheed, aby se onl chovalt k {ob#?

8, Mepfeseiiu} svou pilotnl dovednost, nepfedvidé] sel

9, Na sowtSdich & zévodech za viesh okoinustf domirdaf
previdla fair play.

io, Padpors) duchia kamarddstvi & spoluprdce, kiery
wigdne mezi dobremi modaeldl.

LA 212
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