M220

Doppel-Fahrtregler fur Kettenfahrzeuge
Speed controller for two DC motors

Technische Daten / Specifications

Akkuspannung:
Operating voltage:

Max. Last, Taktfrequenz:
Current, switching rate:

Empfangerversorgung
BEC:

Schutzfunktionen:

Protection against:

Rick- und Bremslicht:
Reverse & brake light:

Soundmodul-Ausgange:
Sound module control:

Ansteuerung:
Input signai:

Abmessungen:
Dimensions:

6 - 12 Zellen NiCd/NiMH
2s - 4s LiPo, 3s - 4s LiFePo

2x 20A / 3min, 16 kHz
oder 1x 24A / 5min

5V/3A kurzzeitig / peak
wahlweise Opto-Koppler

Uberstrom, Uberlast,
Unterspannung, Temperatur
over current, overload, low
voltage cutoff, over temp.

2x 700mA
1x Servonaut, 1x universal
1x Fahrkanal, 1x Lenkkanal

1x driving, 1x steering

60x40x16mm




Lieferumfang Included
e M220-Modul e M220 module

e Anschlusskabel fir Riick- und Bremslicht e Cable for reverse and break light



M220 Doppel-Fahrtregler
Eigenschaften

Der Servonaut M220 ist ein speziell fur Ketten-
fahrzeuge entwickelter Doppel-Fahrtregler mit
integriertem Mischer. Der Regler verfigt Gber die
Ubergangslose Servonaut EMK-Bremse und er-
mdglicht ein gleichméaRiges, kontrolliertes und
realistisches Fahrverhalten. Durch die hohe
Taktfrequenz ist der M220 auch fiur Glockenan-
ker-Motoren geeignet. Das Fahrverhalten kann
durch mehrere Einstellméglichkeiten dem Modell
weitgehend angepasst werden.

Wichtiger Hinweis: Bei Verwendung eines PCM
oder eines 2.4 GHz-Empfangers kann der M220
Empfangsstérungen nicht selbst erkennen. Fur
den sicheren Betrieb muss die sog. Fail-Safe-
Funktion dieser Empféanger korrekt programmiert
werden, siehe dazu die Anleitung des Empfén-
gers. Mit Servonaut Zwo4 erkennt der M220 eine
Storung selbst, hier ist keine Einstellung nétig.

Besonderheiten

e  Getriebe- und motorschonender Fahrtregler
mit begrenzter Beschleunigung

e Integrierter Mischer mit fir Kettenfahrzeuge
optimierter Kennlinie (vereinfacht das Len-
ken bei hoher Geschwindigkeit erheblich)

¢ Ubergangslose Bremse, kein Wegrollen des
Modells bergab

e  Akkurlckspeisung beim Bremsen

e Beschleunigung und Bremsleistung in zwei
Stufen wahlbar

e Lenktragheit und Lenkausschlag in zwei
Stufen wéahlbar

e  Unterdriickung von kurzzeitigen Empfangs-
stérungen

e  Steuerausgang fur Servonaut Soundmodule

e Universeller Servo-Ausgang fir andere
Soundmodule

e Ausgange fur Bremslicht und Ruckfahr-
scheinwerfer



Einbauhinweise

Wir empfehlen, die Anschlusskabel fur Akku und
Motor passend zu kirzen. Bitte hochwertige,
verpolungssichere Steckverbinder verwenden.
Um Stérungen zu vermeiden, den Regler nicht
unmittelbar neben dem Empféanger einbauen.
Das Modul braucht ggf. Kiihlung, deshalb fiir et-
was Beluftung sorgen und nicht mit Schaumstoff
o.A. umwickeln.

Schnelistart Schritt fiir Schritt

1. Blauen Servostecker des M220 am Empfan-
ger beim Fahrkanal einstecken

2. Schwarzen Stecker am Empfanger beim
Lenkkanal einstecken

3. Linken Motor (in Fahrtrichtung gesehen) an
die beiden blauen Kabel anschlielen

4. Rechten Motor an die beiden gelben Kabel
anschlielen

5. Fahrakku an rotes und schwarzes Kabel an-
schlieBen

6. Ruckfahrscheinwerfer anschlieRen

10.
11.

12.

13.

Modell aufbocken, einschalten und Gberpri-
fen, Drehrichtung der Motoren ist noch egal!

Mit dem Fahrkanal muss sich vor- oder riick-
warts der Ruckfahrscheinwerfer einschalten
lassen, ansonsten die Kanalbelegung tber-
prifen

ggf. den Fahrkanal am Sender mit Reverse
so einstellen, dass der Rickfahrscheinwer-
fer nur beim Rickwartsfahren leuchtet

Vorwarts etwas Gas geben

Motoranschlisse ggf. so vertauschen, dass
beide Motoren vorwérts drehen

Dann den Lenkkanal am Sender mit Re-
verse so einstellen, dass beim Steuern nach
links das Modell auch nach links dreht

Alternativ kann statt den Punkten 8 bis 12
das Senderabgleich-Menu des M220 zum
Einstellen verwendet werden (siehe fol-
gender Abschnitt)



Senderabgleich und Einstellungen

Falls Sie eine moderne programmierbare
Fernsteuerung verwenden, schalten Sie un-
bedingt fur die zwei Kanale des M220 alle
Optionen wie Mischer, Dual-Rate, Exponen-
tial usw. ab und alle Servowege auf 100%,
sowie die Trimmung auf Null bzw. Mitte.

Legen Sie beide Kanéle zunachst auf einen
Kreuzknlppel. Wichtiger Hinweis: Aus
Sicherheitsgriinden sollte das Modell so auf-
gestellt werden, dass die Antriebsrader frei
drehen kénnen.

Alle Abgleich- und Einstellvorgdnge werden
mit der LED am Modul und mit dem Brems-
licht und Ruckfahrlicht signalisiert. Deshalb
ist es sinnvoll, zumindest fir den Abgleich
Lampen oder LEDs anzuschliessen.

Fir den Abgleich auf den Sender und danach die
Veranderung von Einstellungen gehen Sie bitte
Schritt fur Schritt wie folgt vor:

1.

Zuerst Sender einschalten, Modell bleibt
noch abgeschaltet

Kreuzknlppel nach unten links stellen und in
der Ecke festhalten

3. Modell jetzt einschalten und warten, bis die
grine LED am M220 3x blinkt

4. Danach Kreuzknippel in die rechte obere
Ecke stellen, bis LED 1x blinkt

5. Kreuzknuppel in die Mitte zuriicklassen, bis
LED 1x blinkt

Jetzt befindet sich der M220 in seinem Setup-
Menu.

e Wenn keine Einstellungen gedndert werden
sollen, konnen Sie das Men( sofort verlas-
sen, indem Sie den Knuippel nach oben stel-
len (Vollgas-Position).

e  Durch kurzes Bewegen des Knippels in die
Bremsposition kommen Sie dagegen zum
ersten Menupunkt. Der M220 stellt sechs
Einstellmdglichkeiten zur Verfigung (siehe
Tabelle néchste Seite).

e  Durch kurzes Bewegen des Knippels in die
Bremsposition wird der ndchste Menlpunkt
angewahlt.

e  Mit kurzem Links- bzw. Rechtstasten wird
zwischen den Optionen gewahlt.

e Bewegen des Knippels in die Vollgaspositi-
on beendet die Einstellungen

-3-



Schritt Funktion Links Rechts Das zeigt die Einstellung
. Bremslicht blinkt 1x (fir normal)
1 Beschleunigung normal hoch bzw. 2x (fir hoch)
2 Bremse normal stark Bremslicht blinkt 3x bzw. 4x
3 Lenkung normal agil Rucklicht blinkt 1x bzw. 2x
4 Lenkausschlag 50% 100% Rucklicht blinkt 3x bzw. 4x
5 Drehrichtung normal vertauscht Vorsicht: Motor lauft an. Hier
linker Motor I Drehrichtung vorwarts einstellen.
6 Drehrichtung normal vertauscht Vorsicht: Motor lauft an. Hier
rechter Motor I— Drehrichtung vorwarts einstellen.

Die unterstrichenen Einstellungen sind ab Werk vorgegeben. Vorsicht: Bei den Mendischritten 5

und 6 laufen die Motoren an!

Besonderheiten von 2.4 GHz-
Fernsteuerungen

Bei 2.4 GHz-Fernsteuerungen erfolgt die Uber-
tragung der Fernsteuer-Signale rein digital Gber
ein Protokoll, das &hnlich wie bei einer PCM-An-
lage eine Fehlererkennung und Korrektur im
Empfénger zulésst.

Grundsatzlich kann eine 2.4 GHz-Anlage wie je-
de andere Fernsteuerung betrieben werden. Es

gibt aber bedingt durch diese neue Technologie
bei einigen Herstellern Details, die beachtet wer-
den mussen:

e  Der Empfanger braucht nach dem Einschal-
ten kurze Zeit, bis er betriebsbereit ist.

e Manche Empfanger speichern eine “Fail-Sa-
fe-Position” fur alle Kanéle. (Siehe Anleitung
der jeweiligen Fernbedienung.) Diese Positi-
on wird ausgegeben, wenn der Empfang



langere Zeit unterbrochen ist, und auch un-
mittelbar nach dem Einschalten.

Die Fail-Safe-Position fiir den Gas (thrott-
le) Kanal muss auf Mitte (Neutral) einge-
stellt sein, bitte unbedingt liberpriifen
und ggf. umprogrammieren. Sonst be-
steht die Gefahr, dass das Modell bei
Empfangsstorungen nicht wie gewiinscht
von selbst anhilt, sondern unkontrolliert
weiter fahrt!

Empfangsfehler werden bei 2.4 GHz-Anla-
gen bereits im Empfanger ausgeblendet. Die
automatische Erkennung von Empfangs-
problemen der Servonaut-Module kann also
Fehler nicht mehr erkennen und entspre-
chend reagieren, also z.B. das Modell nicht
automatisch anhalten.

Beim Servonaut Zwo4 2.4 GHz System tre-
ten diese Probleme nicht auf.

Bei Anlagen mit Fail-Safe sind ggf. folgende
Tricks nétig, um in das Setup-Menl des M220 zu
kommen:

Die beiden BEC- Steckbriicken vom M220
entfernen. Den Empfénger aus einer ge-
trennten Batterie versorgen. Warten, bis der
Empfanger betriebsbereit ist, den Kniippel in

der unteren linken Ecke halten und erst
dann den M220 dazuschalten.

Die Fail-Safe-Funktion der beiden verwen-
deten Kreuzknlppel-Kanéle voriibergehend
auf die Position ,Kntppel unten links“ pro-
grammieren. Nach dem Setup Fail-Safe auf
+Knlippel Mitte” einstellen.

Anschluss: Akku und Motor

Wichtig: Achten Sie unbedingt auf die rich-
tige Zuordnung von Rot = Plus und Schwarz
= Minus am Stecker! Ein falsch ange-
schlossener Akku zerstort den Servonaut
M220 sofort!

Nur Motoren verwenden, die fur die gewahl-
te Akkuspannung ausgelegt sind. Die Mo-
toren missen entstért werden, passende
Entstorséatze sind bei Servonaut erhaltlich.
Geeignet sind nur Entstérkondensatoren,
keine Schottky-Dioden.

Verwenden Sie fur den Motoranschluss ge-
eignete Steckverbinder an den beiden gelb-
en (= rechter Motor) und blauen (= linker
Motor) Kabeln. Die korrekte Motordrehrich-
tung kann Uber das Meni des M220 einge-
stellt werden. 5



Anschluss: Empfanger

Fur den Servonaut M220 werden zwei Emp-
fangskanale benétigt. In dieser Beschrei-
bung wird davon ausgegangen, dass zwei
Kanéle eines Kreuzknippels Verwendung
finden. Andere Belegungen sind selbstver-
standlich méglich, alle Angaben zum Ab-
gleich und den Einstellungen gelten dann
entsprechend.

Verbinden Sie das Kabel mit dem blauen
Stecker vom Fahrkanal (siehe Modul-
Beschriftung) mit dem Oben/Unten-Kanal,
das Kabel mit dem schwarzen Stecker vom
Lenkkanal mit dem Links/Rechts-Kanal des
Kreuzknuppels lhrer Anlage. Falls die Bele-
gung der Kanéle unklar ist, benutzen Sie am
besten einen Servo um die gewlinschten
Kanale zu finden. Verbinden Sie dazu eines
der Servonaut-Kabel mit einem freien Kanal
des Empféngers, um so Uber das BEC den
Empfénger mit Strom zu versorgen.

Die BEC-Empfangerstromversorgung erfolgt
Uber beide Kabel. Sollten Sie das BEC nicht
nutzen wollen, missen die beiden
BEC-Steckbriicken (siehe Anschlussbild)
entfernt werden.

Anschluss: Gliihlampen bzw. LEDs

Bei LEDs sind Vorwidersténde erforderlich.
Fertige Rucklicht- oder Scheinwerferplatinen
mussen zur Fahrakkuspannung passen.

Bei Gluhlampen zur Akkuspannung pas-
sende Lampchen wahlen (bei 7,2V Lamp-
chen fur 6V nehmen, bei 11,1 und 12V
Léampchen fur 12V nehmen).

Anschluss: Soundmodul

Am M220 kann am unteren Stecker (Sound
2) ein Servonaut-Soundmodul direkt ange-
schlossen werden.

Das Soundmodul SMT muss in der Servo-
naut-Einstellung betrieben werden (siehe
SMT-Anleitung). Dazu Steckbriicke C am
SMT einsetzen.

Daruber steht ein Servo-Ausgang (Sound 1)
zur Verfigung, an dem auch andere Sound-
module mit Fahrtregler-Eingang betrieben
werden kdénnen.

Wahl der Fahrakkuspannung

Der M220 kann wahlweise mit 6 bis 12 Zel-
len NiCd/NiMH oder 2s bis 4s Lipo oder 3s
bis 4s LiFePo betrieben werden.

-6-



Die Einstellung erfolgt tiber die Steckbri-
cken A, B und C am Modul laut Tabelle:

Option A B C
6 NiCd/MH X X X
8 NiCd/MH X X
3s LiFePo X X
10 NiCd/MH X X
3s LiFePo X X
12 NiCd/MH X
2s Lipo X X
3s Lipo X
4s Lipo X

X = Steckbriicke gesteckt

Die Akkuspannung wird Gberwacht und bei
Unterschreitung das Modell angehalten, um
eine eventuell schadliche Tiefentladung zu
vermeiden. Diese Funktion kann abgeschal-
tet werden, wenn alle Steckbriicken gesteckt
sind und so die niedrigste Zellenanzahl ein-
gestellt ist.

Eine Beschadigung des Reglers durch
falsche Einstellung ist nicht méglich.

Empféangerstromversorgung (BEC)

Der M220 hat eine leistungsstarken 5V/3A
Empféngerstromversorgung. Die mégliche
Dauerlast ist allerdings sehr von der Akku-
spannung und der Kiihlung abhéngig.

Bei Spannungen von 12V und mehr sowie
bei Verwendung von Digitalservos ist der
Einsatz eines getrennten Empféngerakkus
oder externen Schaltregler-BEC sinnvoll.
Das M220-BEC kann dazu abgetrennt und
der M220 auf Opto-Koppler-Betrieb umge-
stellt werden. Dazu sind die beiden BEC-
Steckbriicken zu entfernen.

Bedienung der Bremse

Der M220 besitzt eine Ubergangslose EMK-
Bremse und eine spezielle Notbremsfunkti-
on.

Zum langsamen Abbremsen des Modells
muss der Knippelausschlag langsam Rich-
tung Mittelstellung reduziert werden. Dieses
Abbremsen ist auch bergab wirksam (kein
Freilauf).

Wird der Knuppel dagegen schlagartig los-
gelassen und damit in die Mittelstellung ge-
bracht, bremst das Modell auch schlagartig
ab (Notbremsung). _7-



M220 Anschlussiibersicht / M220 wiring diagram Akku und Motor-Kabel:

rot = Batterie plus
schwarz = Batterie minus
gelb = rechter Motor

blau = linker Motor

/ battery and motor cable:
red = battery plus

black = battery minus

yellow = right motor

blue = left motor

Fahrkanal = blau/oben
Lenkkanal = schwarz/unten
driving = biue/upper connector
steering = black/lower connector

BEC-Steckbriicken

BEC jumper / g
f 5"
Steckbriicken fiir Wahl \

der Akkuspannung (A, B, C) Ausgange Bremslicht

; Riickfahrscheinwerfer
jumper for fow voltage cutoff
reverse and brake light



Fahrkanal = blau/oben Steckbriicken fiir Wahl der Akkuspannung (A, B, C)

driving = biue/upper connector Jjumper for fow voitage cutoff

Ausgange Bremslicht
Riickfahrscheinwerfer
reverse and brake light

Akku Versorgungsspannung fiir Zubehor
battery connector for accessories

BEC-Steckbriicken
BEC jumper Oben: andere Soundmodule (Sound 1)
Unten: Servonaut-Soundmodule (Sound 2)
Lenkkanal = schwarz/unten §:g:a=l ;ootrange
steering = black/lower connector Minus = Braun

upper connector: other sound modules (Sound 1)

lower: Servonaut sound module(Sound 2)

Signal = Orange

Plus = red

Minus = brown -9-



M220

The M220 is a dual electronic speed controller
developed for tracked vehicles.

Features

Very high switching rate
Smooth acceleration and dynamic braking

Two intensity levels of acceleration and
brake power

Two levels of steering response and steer-
ing angle

Over current, over temperature, overfoad
protection and low voltage cutoff

Output switches for brake and reverse lights
Signal filter eliminates most radio noise
Detects bad reception

Please note: If you use a 2.4GHz radio or
PCM modulation, the M220 can not detect
reception errors. You need to activate the
receivers fail-safe function (see user manual
of your radio). With Servonaut Zwo4 the
M220 detects interferences and no further
settings are necessary.

Quick setup step by step

1.

10.

Connect the blue servo plug of the M220
with the driving channel of the receiver

Connect the black servo plug with the steer-
ing channel of the receiver

Connect the left motor (in the direction of
travel) with the two biue cables

Connect the right motor with the two yellow
cables

Connect the battery with the red (+) and
black (-) cables

Connect the reverse light

Jack the mode/ up, turn it on and check (di-
rection of the engine rotation does not mat-
ter at this point)

You need to be able to control the reverse
light with the driving channel forwards or
backwards, otherwise check the channels

If necessary change the driving channe! with
“servo reverse” of the radio, so that the re-
verse light is on only driving backwards

Accelerate a little

-10 -



11. Maybe switch the motor cables so that both
motors run forwards

12. Use servo reverse for the steering channel,
so that the mode! turns left while steering left

13. Alternatively to points 8 to 12 you can follow
the setup menu of the M220 (as follows)

M220 Setup menu

e If you use a programmable radio please turn
off all options like mixer, dual rate, exponen-
tial etc. for the two channels of the M220

e  Set trim to zero or middie
e Use two channels of the same joystick
e  For safety jack the mode! up

e The LED (green on the M220) and reverse
and brake lights show the settings, so con-
nect them for the setup

Follow the instructions step by step:
1. Turn the radio on, mode/ stiil off

2. Hold the joystick in the lower left corner

Turn the mode! on and wait till the green
LED of the M220 blinks 3x

Hold the joystick to the upper right till LED
blinks 1x

Joystick back to middle position, wait till it
blinks 1x

Now you are in the setup menu of the M220

If you don’t want to change anything leave
the menu by moving the joystick to the up-
per position (full throttle)

Move the stick to the lower position to get to
the six setting options (see chart on the next
page, factory settings are underlined)

Move the stick left or right to choose be-
tween the two settings

Joystick to lower position to get to the next
option (fuil brake)

Move the stick to the upper position (full
throttle) to save and exit

11 -



Step Funktion Left Right Setting/Indication
. . brake light blinks 1x (for normal)

1 Acceleration normal high or 2x (for high)
2 Brake power normal increased brake light blinks 3x or 4x
3 Steering normal agile reverse light blinks 1x or 2x
4 Steering angle 50% 100% reverse light blinks 3x or 4x

Direction engine ) Beware: Motor starts, choose direc-
5 rotation - left normal inverted : .

tion of rotation forward
motor

DII'eCtlIOFI engine . Beware: Motor starts, choose direc-

6 rotation - right normal inverted

motor

tion of rotation forward

Factory settings are underlined. Attention: With steps 5 and 6 the motors run.

-12-



Anomalies of 2.4 GHz radios

If you use a 2.4GHz radio or a PCM moduiation,
the signals are digitally transmitted with a proto-
col that allows error detection and correction in
the receiver. Therefore you have to pay attention
to the folfowing points:

The receiver takes a little longer to be ready
after it is switched on.

Some receivers save a “fail-safe” position for
all channels (see user manual of your radio),
that is active after turning-on and after a cer-
tain period of bad reception. The fail-safe
position for the throttle has to be the centre
position — please check and reprogram if
necessary. Otherwise the mode! does not
stop if there is bad reception but continues
to drive uncontrolled.

Reception errors are masked/blinded out in
the receiver. Therefore the Servonaut mod-
ule with its build-in error detection cannot
detect errors and react accordingly, e.g. stop
the mode/.

You will not have these problems with
Servonaut Zwo4 2.4GHz radio upgrades.

Following tricks may be necessary to get to the
setup menu of the M220:

Connect the receiver to a battery on its own.
Remove the two BEC jumper of the M220.
Turn on the receiver first. Wait until the re-
ceiver is ready. Hold the joystick in the lower
left corner. Then turn on the M220.

Temporarily program the fail-safe function of
both joystick channels to the lower left posi-

tion. After setup program it to the middie po-
sition (center).

Connecting the battery and motor

Please check the correct polarity:
Red = positive, black = negative. Wrong
polarity will ruin the M220 immediately!

Use suitable connectors for both yelfow and
blue cables. The engine rotation direction
can be changed in the setup menu.

Only use motors that are designed for the
chosen operating voltage.

Use capacitors to suppress motor interfer-
ence.

Do not connect a diode to the motor (do not
use a hot-carrier-diode).



Connecting the receiver

For the M220 two receiver channels are neces-
sary. Use two channels of the same joystick.

e  Connect the cable with the biue plug (driv-
ing) with the up/down receiver channel.

e Connect the cable with the black plug (steer-
ing) with the left/right receiver channel of the

same stick.

e If you're not sure whether the configuration
is right: Connect a M220 cable with a free

receiver channel to supply the receiver with

power. Use a servo to find channels.

Both cables are used for power supply. If you
don’t want to use the BEC, remove both BEC
Jjumper.

Connecting light bulbs or LEDs

e You can choose between light bulbs and
LEDs.

e Use series resistors for the LEDs.

e Choose light bulbs that match the operating

voltage (7,2V = 6V light bulbs, 11,1/12V=
12V light bulbs).

Connecting a sound module

You can connect a servonaut sound module
directly with the lower connector of the M220
(Sound 2).

For the sound module SMT: insert jumper in
position C.

The upper connector is for other sound mod-
ules (Sound 1).

Choosing the operating voltage

You can use the M220 with a 6 to 12 cell
NiCd/NiMH or 2s to 4s LiPo or 3s to 4s LiFe-
Po battery.

Set or remove the jumpers A, B and C ac-
cording to the chart on the right.

If the voitage is too Jow, the M220 stops the
mode/ to protect it from damage. If you don’t
want to use this low voltage cutoff at all in-
sert all three jumpers to shut it off.

Wrong settings can’t cause damage.

-14 -



Option

6 NiCd/MH

8 NiCd/MH

3 s LiFePo

X| X| X|®

10 NiCd/MH

3 s LiFePo

12 NiCd/MH

x| X| X| X| X| X]| >

2s Lipo

3s Lipo

4s Lipo

X = jumper set

BEC power supply

e  The M220 has a powerful 5V/3A BEC, the
maximum continuous load depends on cool-
ing and supply volitage

e  With voltages more than 12V or if you use a
digtal servo, we recommend a separate re-
ceiver power supply. Remove the two BEC
Jjumpers to use the opto coupler mode.

Apply the brakes

e  The M220 offers a dynamic break that re-
acts from the middle position of the joystick.

e To slow down the model slowly move the
stick to the middle.

e Ifyou want an emergency stop release the
stick and let it spring back to the middie po-
sition.

-15-



Weitere Produkte von Servonaut:
S20

e  Speziell fur den Funktionsmodellbau ent-
wickelter Fahrtregler

e 20A, 16kHz, BEC 5V (3A kurzzeitig)
e Zwei Ausgange fiir Brems- und Rickfahrlicht
M20+

e  Speziell fur den Funktionsmodellbau ent-
wickelter Fahrtregler mit “Tempomat”

e 20A, 16&32kHz, BEC 5V (3A peak)

e Integrierte Lichtanlage mit 6 Ausgéngen

e Soundmodul-Erweiterung mit bis zu 4 frei
programmierbare Sounds

e Aufnehmen und Einstellen erfolgt an einem
Windows-PC

e  Wiedergabe im Modell Giber ein SMX oder
SMT Soundmodul

AIR4, AIRU, AMO

e Anhanger/Auflieger-Lichtset mit drahtloser
IR Dateniibertragung

Related Servonaut products
S20

e  Speed controlier developed especially for
model trucks

e 20A, 16kHz, BEC 5V (3A peak)

e Two outputs for reversing light and brake
light

M20+

e  Speed controlier developed especially for
model trucks, with cruise control

e 20A, 16&32kHz, BEC 5V (3A peak)
e Integrated light set with 6 outputs
SM+

e  Sound-modul add-on, up to 4 programmable
sound samples

e  Setup and recording via Windows-PC
e Playback with SMX or SMT sound-module
AIR4, AIRU, AMO

e Trailer lighting system with wirefess infrared
data transmission



Warnhinweise

Modul gegen Nasse, Feuchtigkeit und Schmutz
schitzen. Nicht mit Schaumstoff umgeben, ev.
entstehende Warme muss abgefiihrt werden
kénnen. Akku niemals verpolt anschlieRen. Kurz-
schlisse unbedingt vermeiden. Akku nach dem
Betrieb und zum Laden immer von der Modell-
elektronik trennen.

Haftung und Gewahrleistung

Es gelten die zum Zeitpunkt des Kaufs giltigen
gesetzlichen Bestimmungen zur Gewahrleistung.
Vorausgesetzt ist der bestimmungsgemafie Ge-
brauch im nichtgewerblichen Bereich. Schaden
durch unsachgemaRe Behandlung wie fehler-
hafter Anschluss eines Akkus oder durch Wasser
sind ausgeschlossen, Eingriffe und Verande-
rungen lassen den Gewahrleistungsanspruch
ebenfalls verfallen. Unsere Haftung bleibt in je-
dem Fall auf den Kaufpreis beschrankt. Die Haf-
tung fuir Folgeschaden ist ausgeschlossen.

Technische Anderungen vorbehalten. “Servo-
naut” ist eine eingetragene Marke der tematik
GmbH. Alle weiteren Produktnamen, Warenzei-
chen und Firmennamen sind Eigentum ihres je-
weiligen Besitzers.
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Safety Notes

Do not expose the module to water or oil. Do not
cover it with foam. Disconnect the battery imme-
diately after use. Do not connect the battery with
wrong polarity. Avoid any short circuits. Always
use caution when connecting the battery. Always
turn on the transmitter first.

Warranty Information

Warranty is granted for one year from date of
purchase. This warranty does not cover damage
due to incorrect handling or wiring, over voltage
or overloading. This warranty does not cover
consequential, incidental or collateral damage
under any circumstances. By the act of using this
product the user accepts all resufting liability.

Subject to change without notice.
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Ein wichtiger Hinweis zum Umweltschutz:

Elektro- und Elektronik-Altgerate gehdren
nicht in den Hausmdill!

Entsorgen Sie bitte diese Gerate bei den
kommunalen Sammelstellen. Die Abgabe dort
ist kostenlos. _
Help us to protect the environment. Please do
not dispose electrical and electronic equip-
ment in domestic household waste.

tematik GmbH - Servonaut
WEEE-Reg.-Nr. DE 76523124

tematik GmbH Fon: +49 (0) 4103808989 -0

Feldstrasse 143 Fax: +49 (0) 4103 80 89 89 -9
22880 Wedel E-mail:  mail@servonaut.de
Germany Internet: www.servonaut.de



