Drony lataja dzieki mozliwosci wykonywania obrotéw wzgledem osi ROLL, PITCH i YAW.
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Z kazda z osi PITCH, ROLL, YAW jest skojarzony obrét BSP. Nazwy tych obrotéw: pochylenie, przechylenie i odchylenie.

Pochylenie to obrét wokét osi PITCH. Jest realizowany przez pochylenie prawego drazka konsoli sterujgcej (MODE2) w
gobre lub w dét. Prawy drazek (MODE2) poruszany w gére lub w dot realizuje funkcje ELEVATOR. W trakcie szkolenia
praktycznego uzywane jest sformutowanie: do przodu (drazek od siebie) i do tytu (drgzek do siebie). Jesli
wielowirnikowiec jest w pozycji neutralnej (kurs 0 st.) wzgledem pilota i przesunie on prawy drgzek do przodu to
wielowirnikowiec réwniez poleci do przodu.

Przechylenie to obrét wokét osi ROLL. Jest realizowany przez przechylenie prawego drazka konsoli sterujacej (MODE2)
w lewo lub w prawo. Prawy drgzek (MODE2) poruszany w lewo lub w prawo realizuje funkcje AILERON. W trakcie
szkolenia praktycznego uzywane jest sformutowanie: lewe skrzydto lub bok (drgzek w lewo) i prawe skrzydto lub bok
(dragzek w prawo). Jesli wielowirnikowiec jest w pozycji neutralnej (kurs 0 st.) wzgledem plota i przesunie on prawy
drazek w lewo wielowirnikowiec réwniez poleci w lewo (na lewe skrzydto na lewy bok).

Odchylenie to obrét wokot osi YAW. Jest realizowany przez zmiane potozenia lewego drazka konsoli operatora (MODE2)
w lewo lub w prawo. Lewy drgzek (MODE2) realizuje funkcje RUDDER. W trakcie szkolenia praktycznego uzywane jest
sformutowanie: obrét w lewo (lewy drazek w lewo) i obrét w prawo (lewy drazek w prawo).

Pochylenie i przechylenie wielowirnikowca jest mozliwe dzieki odpowiednio roztozonym sitom ciggu z poszczegdinych
silnikdéw.

Odchylenie, czyli obrét wielowirnikowca wzgledem osi YAW jest mozliwy dzieki pojawieniu sie nieskompensowanego
momentu reakcyjnego.
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