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Schottelsteuerung SST 1

von IMTH

Seit einiger Zeit wollte ich einen
Schlepper bauen, der mit Schottelan-
trieben ausgertistet ist. Stets bin ich
jedoch vor der komplizierten Ansteue-
rung mit speziellen Schrittmotoren und
der damit zusammenhingenden kom-
plizierten Technik zuriickgeschreckt.
Auf der Modellbaumesse in Bremen
2012 fand ich einen kleinen Messe-
stand, an dem eine Schottelsteuerung
prasentiert wurde, die zur Ansteuerung
lediglich ein modifiziertes Standardser-
vo bendtigte. Damit waren meine Sor-
gen hinsichtlich der Komplexitit der
Steuerung erstmal aus der Welt. Nach
einem ausfiithrlichen Gesprich mit
Herrn Hartwig, dem Geschiftsfithrer
der Herstellerfirma IMTH, entschloss
ich mich, den Versuch zu wagen und
einen Schottelschlepper zu bauen. Es
sollte die Zaucher O. Wulf 4 der Cux-
havener Reederei Otto Wulf GmbH
werden. Bei diesem Modell beschrinkte
ich mich zunichst darauf, beide Schot-
tel gemeinsam mit einem Drehantrieb
auszuriisten.

Nach einigen Monaten erfolgreichen
Betriebs der Zaucher O. Wulf 4 steht
nun ein weiterer Schottelschlepper aus
Cuxhaven in meiner Werft. Die Zau-
cher O. Wulf 9ist ein sogenannter ASD-
Schlepper (Azimut Stern Drive) mit
zwei im Heck angeordneten Schotteln,
bei dem ich beide Antriebe auch separat
ansteuern wollte. Also bestellte ich bei
der Firma IMTH (Innovative Modell-
technik Hamburg) zwei Steuerplatinen
und die dazu passenden Magnete.

Prinzip und Umsetzung

Die Steuerung beruht auf der Verwen-
dung eines berithrungslosen Magnet-
sensors (nach Edwin Hall auch Hall-
Sensor genannt). Die physikalische
Grundlage ist der von Edwin Hall ent-
deckte Effekt, dass sich, wenn sich ein
elektrischer Leiter in einem Magnetfeld
befindet, die Spannung durch die Ein-
wirkung des Magnetfeldes verindert.

Diesen Effekt macht man sich beim

Einsatz von Hall-Sensoren zu Nutze,
deren Spannung sich durch die Ein-
wirkung eines Magnetfeldes verindert.
In der Praxis wird der auf der Platine
angebrachte Sensor tiber der Drehach-
se eines Servos montiert. Durch die
Anderung des Magnetfeldes bei der
Bewegung des Servos erhilt dann die
Steuerung die Information iiber die
jeweilige Stellung des angekoppelten
Schottelantriebes. Zu einer kompletten
Steuerung gehéren also die Steuerplati-
ne SST1 und ein modifiziertes Servo.

Manipulationen

Da sich das mit der Steuerplatine ge-
koppelte Servo endlos drehen muss, der
Drehwinkel bei Servos jedoch tiblicher-
weise begrenzt ist, muss am Servo eine
kleine Manipulation vorgenommen
werden: die Drehwinkelbegrenzung
muss entfernt und das Potentiometer
festgesetzt werden. Hierzu wird das
Servo zunichst einmal zerlegt. Bei
meinem Servo ist am Abtriebszahnrad
eine kleine Nocke angespritzt, die mit
einem Seitenschneider entfernt wur-
de. Die Drehachse des Potentiometers
ist abgeflacht und somit verdrehsicher
mit der Abtriebsachse zum Ruderhebel
verbunden. Diese Verbindung wurde
getrennt, indem die Achse des Poten-
tiometers entsprechend gekiirzt wurde.
Nun wurde das Servo am Empfinger

angeschlossen und der Servomotor lief
erwartungsgemifd sofort an. Das Poten-
tiometer wurde nun bei Mittelstellung
des Steuerkniippels so eingestellt, dass
der Motor stillstand. Danach wurde
die Achse des Potentiometers mit etwas
Klebstoff fixiert und das Servo wieder
zusammengesetzt. Je nach Hersteller
und Servotyp kann es geringe Unter-
schiede bei diesem Verfahren geben.
Wer sich ein klein wenig mit der Servo-
technik auskennt, wird wohl bemerkt
haben, dass das Servo durch die Ope-
ration nun gewissermaflen in einen
Getriebemotor mit integriertem Fahrt-
regler umgewandelt wurde. Natiirlich
ist es auch méglich, anstelle eines mo-
difizierten Servos gleich eine entspre-
chende Motor/Regler-Kombination
einzusetzen.

Generell ist zur Auswahl des Servos
anzumerken, dass nicht alle Servos mit
der Steuerung von IMHT funktionie-
ren. Hilfreich wire es, wenn IMTH als
Hilfestellung fiir den Modellbauer eine
Auswahl mit der Steuerung getesteter
Servos auf ihrer Internetseite listen wiir-
den. In meinem Fall lief§ sich ein ein-
faches Billigservo problemlos mit der
Steuerung koppeln. Entgegen den Er-
wartungen reichte die Leistung des Bil-
ligservos zur Ansteuerung der Schottel
vollig aus. Dazu ist zu bemerken, dass
meine Schottel mit Kugellagern ausge-
stattet und dadurch sehr leichtgingig
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sind. In der Taucher O. Wulf 4 kommt
ein solches Servo problemlos sogar mit
beiden Schottelantrieben zurecht.

Testaufbau und Anpassungen
Die Ubertragung der Drehbewegung
des Servos zum Schottel erfolgt mit
Hilfe eines Zahnriementriebs. Bei den
meisten Servos liegt im Beipack eine
runde Stellscheibe bei, auf der in die-
sem Fall ein Zahnriemenrad befestigt
wurde. Wichtig ist die genaue Lage
und der Abstand der Sensorplatine zum
Magneten. In meinem Fall habe ich in
die Bohrung der Zahnriemenscheibe
einen Stift eingesetzt, auf dem der Ma-
gnet aufgeklebt ist. Durch Verschieben
des Stiftes ldsst sich nun der genaue
Abstand (laut Anleitung betrigt dieser
0,5 bis 1,5 mm) einstellen und mit ei-
ner Madenschraube fixieren.

Beim ersten Testaufbau war die Anord-
nung von Platine und Servo noch nicht
sehr bedienungsfreundlich, da sowohl
LED als auch Programmiertaster und
Dippschalter sich auf der schlecht zu-
ginglichen Seite der Platine befanden.
Zur Programmierung und Einstellung
miissen aber Taster und Dippschalter
auf der Platine bedient und die LED
eingeschen werden. Fiir einen alterna-
tiven Aufbau bietet sich die vorberei-
tete Trennstelle auf der Platine an. Die
Platine habe ich also durchgesigt und
mit Kabeln wieder verbunden. Nun
kénnen die Bedien- und Steuereinheit
der Platine und die Sensorseite separat
im Modell eingebaut werden, was die
Programmierung und Einstellung we-
sentlich vereinfacht. Zu beachten ist
lediglich, dass die Lange der Kabel ein
gewisses Maf3 nicht iiberschreitet.

Besonderheiten der Program-
mierung

Nun gilt es noch, die Platine entspre-
chend der beigefiigten Anleitung zu
programmieren. Insgesamt 8 Program-
mierschritte sind notwendig, um eine
exakte und reproduzierbare Bewegung
des Servos und somit des Ruderpropel-
lers zu erreichen. Die jeweiligen Pro-
grammierschritte werden durch eine
schneller bzw. langsamer blinkende
Leuchtdiode angezeigt. Ist nach dem
letzten Schritt die Programmierung er-
folgreich, ist der Schottel einsatzbereit.
Interessant ist noch die Méglichkeit ei-
ner individuellen Anpassung der Funk-
tionalitit mit Hilfe der Dippschalter. Je
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Die Platine mit Sensor; beachte die Markierung der Trennstelle
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Entfernen der Achse

Hall-Sensor

Lotpunkte zum Trennen

Lotpunkte zum Trennen
Steckerleiste fiir Regler
und Servo

Kontroll-LED

Dippschalter

Programmiertaste
Kontaktbriicke
Steckerleiste fiir Patchkabel

zum Empfinger
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Auf der Drehachse des Servos ist ein Permanentmagnet an-
gebracht
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nach Position sind folgende Parameter
zu beeinflussen:

* Stellgeschwindigkeit in 4 Stufen

* Automatische Ausrichtung der

Schottel auf Geradeausfahrt bei neu-

traler Kniippelstellung

* Toleranzbereich der Neutralstellung

in 4 Stufen

* Drehbereich ohne Antrieb in 4

Stufen

* Reduzierung der Antriebsleistung

in 4 Stufen

e Fahrtrichtung (Drehrichtung der

Motors)
Diesen Aufbau habe ich nun fiir die
beiden Antriebe durchgefiihrt und die
Platine mit entsprechenden Patchka-
beln mit den Ausgingen 1-4 des Emp-
fingers verbunden. Die Belegung der
Kanile 1-4 der Empfangsanlage erlaubt
so ein separates Steuern der einzelnen
Schottel mit den beiden Steuerkniip-
peln am Sender. Bei der ersten Test-
fahrt zeigte sich sofort, dass es zwar
moglich ist, viele interessante Mandver
mit den getrennt steuerbaren Schotteln
zu fahren, eine gezielte Geradeausfahrt
ist dagegen duflerst schwierig. Doch
auch hierfiir bietet die Steuerung eine
Losung an, den sogenannten ,,Master-
Slave-Betrieb®. Hierzu werden die bei-
den Steuerungen mit einem Kabel ver-
bunden. Ein weiteres Kabel wird iiber
eine Schaltméglichkeit zum Minuspol
des Empfingers gefiihrt. Wird der Mi-
nuspol nun zugeschaltet, verhalten sich
beide Steuerungen wie eine. Beliebiges
Manévrieren oder ziigige Geradaus-
fahrtlassen sich einfach durch Umlegen
eines Schalters realisieren.

Bei der Programmierung und den
ersten Versuchen fiel mir allerdings
eine Schwachstelle auf. Bei der Pro-
grammierung mit selbsteinstellenden
Brushlessreglern hat sich der Impuls-
mittenwert, den die SST 1-Steuerung
als Wert fiir die Neutralstellung sendet,
soweit verschoben, dass die Regler sich
nicht mehr justieren konnten. Dem ist
recht einfach beizukommen. Hilt man
sich an die Anleitung und verbindet die
Regler wihrend der Programmierung
nicht mit der Platine, sollte es dieses
Problem nicht geben. Man sollte halt
Betriebsanleitungen lesen! Sollten die
Regler trotzdem einmal ihre Selbstein-
stellungen nicht vornehmen kénnen,
kann man den Mittelwert des Systems
mit einem kleinen Trick wieder herstel-
len. Hierzu 6ffne man ein beliebiges
Servo und mache das Poti des Servos
zuginglich. Dann wird das Servo an
einen freien Ausgang angeschlossen,
der sich senderseitig in Neutralstellung
befindet. Dreht nun der Servomotor,
wird das Poti des Servos so eingestellt,
dass der Motor vollig zum Stillstand
kommt.

Dann wird das Servo bei der Neu-
programmierung der Steuerung an-
stelle des Fahrtreglers angeschlossen.
(Achtung: nicht die Position des Potis
verindern!) Im 7. Schritt der Program-
mierung muss dann das Servo durch
Kniippelbewegung am Sender zum
Stillstand gebracht und dieser Zustand
durch Betitigung des Programmiertas-
ters gespeichert werden. (Hinweis: Es
dauert einige Zeit, bis eine Reaktion
am Servo bemerkbar wird.) Danach
kann der Fahrtregler wieder angestecke
werden und ist ohne weitere Program-
mierung einsatzbereit.

Mein Fazit

Mit der Schottelsteuerung SST 1 hat
IMHT eine Idee gut in die Praxis um-
gesetzt und mit vielen interessanten
Einsatzmdoglichkeiten ausgestattet.
Die Steuerung ist sowohl fiir grofie
als auch fiir kleinere Schiffsmodelle
geeignet. Die Einfachheit des Aufbaus
und die Programmierung mit wenigen
Schritten fithren schnell zu einem ganz
besonderen Fahrspaf§ und die Manéver
der ,,Groflen” werden zum Kinder-
spiel. Auf der Homepage des Herstel-
lers (www.imth.de) gibt es noch viele
interessante und weiterfithrende Tipps
und Videos.
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Die wurde Platine getrennt und mit Kabeln wieder verbunden Die endgliltige Einbausituation

4Einstellung am Poti des gedffneten Servos
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