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Schwingenflug-
modelle

Dipl.-Ing (FH) Horst Handler

Die Resonanz auf den Beitrag in FMT
6/82 iiber Schlagflichenantriebe von
Hans Rdhmer zeigte uns wieder einmal,
dafl es viele experimentierfreudige Mo-
dellbauer gibt, die, wenig bekannt und
abseits des Wettbewerbstrubels stehend,
»t groflem Zeit- und Materialaufwand
.. bisher wenig erforschten Gebiete der
Flugmechanik untersuchen. Im folgen-
den beschreibt Horst Hdndler seine
langjdhrigen Versuche mit Schwingen-
Slugmodellen:

Den ersten Kontakt mit Schwingenflug-
modellen hatte ich in den Jahren
1937/38 mit dem ,,Schwinguin® von
Lippisch. Die anderen Freiflug-Schwin-
genflugmodelle mit Gummimotor-An-
trieb des bekannten Konstrukteurs baute
ich ebenfalls nach, sie hatten alle anspre-
chende Flugleistungen.

Bei den Freiflugmodellen von Dr.-Ing.
Lippisch sind die zwei Schwingen ent-
weder auflen an dem auftriebserzeugen-
den Tragfliigelmittelteil angelenkt oder
separat vorn an der Rumpfspitze ange-
ordnet. Die Schwingen dienen nur zur
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Vortriebserzeugung und sind nicht auf-
triecbsbelastet. Es folgten nach 1938
noch weitere eigene Versuche auf diesem
Modellbausektor. Leider sind die Unter-
lagen hieriiber durch die Kriegswirren
verlorengegangen.

Im Jahre 1963 wurde ich durch die Arti-
kelserie von Herrn Herzog liber den
Schwingenflug in der Zeitschrift ,,Me-
chanikus“ wieder angeregt, mich mit
dem Schwingenflugmodellbau zu befas-
sen. Ab 1975 entstand eine fruchtbare
Zusammenarbeit mit Herrn Herzog. In
der Artikelserie von Herrn Herzog sind
die Arbeiten des Verhaltensforschers
Prof. Dr. E. v. Holst ausfiihrlich be-
schrieben, und einige Zeichnungen von
seinen freifliegenden Gummimotormo-
dellen enthalten.

Im Gegensatz zu den Flugmodellen von
Dr.-Ing. Lippisch handelte es sich hier
um . Vollschwingenflugmodelle™. Bei
diesen werden beide Fliigelhdlften vogel-
ahnlich auf- und abbewegt. Durch einen
sinnreichen Mechanismus erfolgt bei der
Auf- und Abbewegung gleichzeitig eine
aktive Drehbewegung jeder Fliigelhilfte.
Die Fliigelhilften sind sehr elastisch und
verdrehen sich aufllerdem noch zusétz-
lich passiv. Bemerkenswert bei den Flug-

modellen ist, da3 der Abschlag mit gro-
erer Kraft als der Aufschlag erfolgt.
Wie bei einem Vogel, sind die Fliigelhalf-
ten in einen Arm- und Handsektor unter-
teilt. Der Armsektor ist dem Rumpf zu-
gewandt und zum grofiten Teil auftriebs-
erzeugend, wihrend der Handteil sich
bis zur Fliigelspitze erstreckt und fast
ausschliefSlich fiir den Vortrieb genutzt
wird.

Die Abbildungen 1 und 2 zeigen den
Nachbau des v. Holstschen Freiflugmo-
delles .,Bussard®. Deutlich ist in den Ab-
bildungen die Verwindung des Handteils
ersichtlich. In Abbildung 1 erfolgt kurz
nach dem unteren Totpunkt der Fliigel-
aufschlag. Hierbei ist das Handteil nega-
tiv verwunden. Bei dem Abschlag, siche
Abbildung 2, ist das Handteil jedoch po-
sitiv verwunden.

Abb. 2: ,,Bussard* im Flug

Um das v. Holstsche Prinzip eingehen-
der zu studieren, habe ich noch eine An-
zahl weiterer Gummimotormodelle ge-
baut. Auf Fotos dieser Flugmodelle wird
hier verzichtet. Bei der Beschiftigung
mit diesen Flugmodellen stellte sich her-
aus, dal} beim Bau ein gewisses Finger-
spitzengefiihl erforderlich und auch das
Einfliegen nicht einfach ist.

Das Flugmodell Bussard hatte 19 g und
die Schwalbe 10 g Fluggewicht, sie sind
also mehr den Saalflugmodellen zuzu-
ordnen!

Es lag natiirlich nahe, die grofleren v.
Holstschen Flugmodelle mit einem lei-
stungsfdhigeren Antrieb auszuriisten.
Dabei spielte der Gedanke eine Rolle.
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spéter vielleicht eine Fernsteuerung ein-
zubauen. Aber es mufite dazu erst ein
Antrieb entwickelt werden! Als Flugmo-
dell wihlte ich den ,,Schwan®”, Abbil-
dung 3, mit 2000 mm Spannweite. Das
dazu entwickelte Antriebsaggregat zeigt
die Abbildung 4. Der Antriebsmotor
COX TEE DEE 020 mit Liifterfliigeln
zur Kiihlung, treibt iber eine kleine
Fliehkraftkupplung ein Zahnradgetriebe
mit i = 1:306 an. Das letzte Zahnrad
sitzt auf der Achse der Antriebskurbeln
fiir die beiden Schwingen. Das Antriebs-
aggregat ist eine kompakte Einheit, die
leicht ein- und ausgebaut werden kann.
Die Flugversuche mit diesem Schwin-
genflugmodell verliefen nicht besonders
positiv. Meistens endeten die Versuche
mit einem Fliigelbruch. Fiir den An-
triebsmotor COX TEE DEE 020 baute

sl PV B i

Abb. 3: ,Schwan“, 2 m Spw., Antrieb

COX TEE DEE mit Getriebe

Abb. 4: Fligelantrieb

ich fiir weitere Versuche ein neues Ge-
triebe, bei dem gleich eine Riickfiihrung
der Schwingen in die obere Totpunktlage
eingebaut war. Das dazugehorige Flug-
modell ist in den Abbildungen 5 und 6
zu sehen. Bei diesem Flugmodell habe
ich jeweils unterschiedliche Fliigel aus-
probiert.

Einzelheiten der Fliigel in Vollbalsabau-
weise sind in Abbildung 7 zu sehen. Die
Flugversuche waren noch nicht restlos
befriedigend. Einen weiteren Versuch
unter Verwendung von Teilen dieses Ge-
triebes zeigt das Modell Abbildung 8.
Hier wird der Handfliigel passiv verwun-
den und durch obere und untere verstell-
bare Anschldge (Abb. 9) in seinem End-
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ausschlag begrenzt. Der Gleitflug des
Modells war gut, der Schwingenflug
tiberzeugte nicht.

In einem weiteren Versuch wurde der
Antrieb durch einen Elektromotor T
03/15 mit Nachfolgegetriebe eingebaut
(Abb. 10 und Abb. am Anfang des Be-
richtes).

Als Ergebnis dieser mehrjdhrigen Ver-
suchsreihe nach dem Prinzip der v.
Holstschen Flugmodelle, ist festzuhal-
ten:

1. Als wichtigste Voraussetzung fiir
einen erfolgreichen Schwingenflug ist
ein einwandfreier Gleitflug des Flug-
modelles mit arretierten Tragfliigel-
halften notwendig.

2. Die Tragfliigelhdlften miissen aus
jeder Schlagposition heraus in eine

fiir den Gleitflug giinstige Stellung ge-
bracht werden konnen.

3. Die Fliigelhilften miissen einerseits
so elastisch sein, daf} sie sich neben
der aktiven Verwindung noch genii-
gend passiv verwinden konnen. An-
dererseits sollen sie aber fiir den
Gleit- oder Segelflug so steif sein, daf3
durch die Verformung eine Verdnde-
rung der EWD moglichst gering ist.
Zwei widerspriichliche Forderungen!

4. Eine aktive, regulierbare Drehschwin-

gung ist anzustreben.

5. Die Fliigelbewegung aus der Mittel-
lage nach oben und unten sollte ver-
dnderbar sein. Die Vogel verwenden
diese Methode zur Hohen- und Tie-
fensteuerung.

6. Unterschiedliche Kraft- und Zeitver-
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Abb. 5, 6, 7: Ein anderes Modell, bei dem
verschiedene Fliigel ausprobiert wurden. Am
letzten Bild die Einzelheiten des Fliigels in
Vollbalsabauweise mit zwangsgesteuerter
Verwindung.

Abb. 8,9: Ein anderes Modell, bei dem der
Handfliigel (auflen) passiv verwunden wird,
den Bewegungen des Armes (innen) folgend.

Abb. 10: Elektroantrieb
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héltnisse beim Auf- und Abschlag
sollen angestrebt werden.

Das sind eine Anzahl von Forderungen,
die sich schwerlich auf einmal erreichen
lassen. Vor allem der Punkt 1 und 3 ist
bei den Flugmodellen nach v. Holst
schwer zu erfiillen!

Aus diesem Grunde setzte ich meine
Versuche mit einem Schwingenflugmo-
dell nach dem Prinzip von Dr.-Ing. Lip-
pisch fort.

Das ferngesteuerte Flugmodell hatte als
Antrieb einen Gliihkerzenmotor, der
tiber eine Fliehkraftkupplung ein Stirn-
radgetriebe mit angelenkter Doppelkur-
bel bewegte. Von der Doppelkurbel aus
werden liber Gestdnge, rechts und links
in den Fliigelhilften, die an den Fliigel-
enden angelenkten Schwingen angetrie-
ben. Die Abbildung 11 stellt das einge-

.ute Antriebsaggregat im Rumpf dar.
In der Abbildung 12 ist die Anlenkung
der Schwingen an den Mittelfliigel zu
sehen. Die Abbildungen 13 und 14 zei-
gen das RC-Schwingenflugmodell auf
dem Priifstand.

Mit der Fernsteuerung konnten folgende

Funktionen betétigt werden:

1. Motordrossel, damit Ein- und Aus-
kuppeln der beiden Schwingen, sowie
schnellere oder langsamere Schlag-
zahl. Nach dem Auskuppeln werden
die Schwingen durch einen Aus-
gleichsgummizug in die oberste Stel-
lung gezogen.

2. Hohenruder, hoch, tief.

3. Seitenruder, rechts, links.

Die Versuche mit diesem Schwingenflug-
r~dell zeigten eindeutig, daf} eine ge-
€ Abstimmung der Schwingen aus-
schlaggebend fiir die Vortriebsleistung
ist. Am Flugmodell selbst habe ich
Schwingen unterschiedlicher Abmessun-
gen und Elastizitdt erprobt. Die Ergeb-
nisse lieen jedoch keine eindeutigen
SchluBfolgerungen zu. Da blieb nur
noch eins librig: Eine Mefeinrichtung
fiir die Schwingen zu bauen, um Ver-
gleichswerte zu erhalten. Diese Mef3ein-
richtung ist in der Abbildung 15 zu se-
hen.

Beschreibung der Einrichtung: An einem
vierrddrigen Balsaholzkasten ist ein Auf-
bau aus Balsabrettchen befestigt, der
oben in der Mitte den Elektromotor mit
eingebautem Getriebe und Nachfolgege-
triecbe fiir den Antrieb der beiden
Schwingen trdgt. Die Schwingen werden
liber Wellen aus Stahldraht betétigt.
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Abb. 11:  Fast wie ein Hubschrauber: Ein
RC-Modell mit Schwingfliigel
Abb. 12: Die Anlenkung der Schwingen

Abb. 13, 14: Das Modell auf dem Priifstand

Vorn sitzt gesondert ein aus einem RC-
Elektroflugmodell ausgebauter Elektro-
motor mit Getriebe und Klappenluft-
schraube. Die Leistungen dieses An-
triebs mit der Luftschraube reichten fiir
den Flug eines RC-Flugmodells aus.
MeBvorgang: Durch die Zugkraft der
Luftschraube wird nun der Wagen nach
vorn gezogen und bewegt den Umlenk-
hebel, der seinerseits auf die Briefwaage
driickt, die dann die Zugkraft in Gramm
anzeigt. Dabei wird iiber zwei Multime-
ter die Stromaufnahme und die Span-
nung der Bordbatterie gemessen. Diese
Werte sind dann das ,,Eichnormal* fiir
den Priifstand! Es mufl nun versucht
werden, nur mit dem Schwingenantrieb
allein, gleiche oder groflere Werte zu er-
reichen. Selbstversténdlich bleibt bei der
Schwingenbetitigung die Luftschraube
auller Betrieb! Ich habe auf diese Weise
tiber 25 Schwingen unterschiedlicher
Grofle, Abmessung und Elastizitdt ver-
messen und dabei aufschlufireiche Er-
gebnisse erhalten.

Ein weiteres ferngesteuertes Schwingen-
flugmodell zeigt die Abbildung 16. Als
Antrieb diente ein Mabuchi-Elektromo-
tor. Steuerungsmoglichkeiten: Antrieb,
ein, aus, langsam, schnell; Seitenruder,
Hohenruder. Das Schwingenflugmodell
hatte eine Spannweite von ca. 2200 m.
Die Fliigelhélften rechts und links sind
nicht verformbar und rotieren auf einem
Kegelmantel. Dabei werden sie beim
Auf- und Abschlag durch Gestidnge
zwangsgesteuert. D.h., beim Abschlag

Abb. 15: MeBeinrichtung zur Ermittlung
des Vortriebs

L

Abb. 16: Eines der letzten Modelle aus der
langen Entwicklungsreihe: Spannweite 2 200
mm, Antrieb Mabuchi-Elektromotor

negativ und beim Aufschlag positiv an-
gestellt. Die giinstigste Stellung der
Fliigelhilften fiir den Gleitflug erfolgte
ferngesteuert durch das Abschalten des
Antriebs.

Zusammenfassend iiber die jahrelange
Beschiftigung mit dem Schwingenflug-
modellbau kann ich aus meiner Sicht
sagen, daf} hier noch ein weites Betiti-
gungsfeld fiir den experimentierfreudigen
Modellflieger vorliegt, wobei jetzt durch
die perfekten Fernsteuerungen und die
modernen Bauweisen sowie Materialien
es eher moglich ist, zu einem Erfolg zu
kommen, als vor Jahren. In mechani-
scher wie aerodynamischer Hinsicht gibt
es auf diesem Modellbausektor sehr viele
Moglichkeiten, sich auBlerhalb der aus-
getretenen Pfade zu bewegen. Dazu soll-
te dieser Beitrag eine Anregung geben.

Aber man mufl auf diesem Gebiet mit
Enttduschungen rechnen und sollte nicht
so schnell aufgeben, dann wird sich auch
ein Erfolg einstellen.
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Taschenbuch Verlag GmbH, Reinbek bei
Hamburg

..Bewegte Schwingen®, von Adolf Piskorsch;
Eigenverlag

»Zur Verhaltensphysiologie bei Tieren und
Menschen®, von Erich v. Holst; Gesammelte
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1994-Delaurier-03
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1994-Delaurier-05
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1994-Delaurier-07

1994-Delaurier-08
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1994-March-01

1994-March-02
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1994-March-03
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1995-Juli
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