                              MEZCLADOR  HUSKIE
Componentes y datos:  el primer link en cada caso da generalidades del tema, y el segundo muestra el componente disponible o pensado en ser usado.
Receptor Spektrum

http://www.mitchr.me/SS/batteriesRequired/RCcontrolTheory/
https://www.spektrumrc.com/Products/Default.aspx?ProdID=SPMAR6210
Estabilizador Tarot

http://www.infinity-hobby.com/main/download/ZYX_111012.pdf
http://www.infinity-hobby.com/main/product_info.php?cPath=152_254&products_id=10196
Servos proporcionales

    https://www.princeton.edu/~mae412/TEXT/NTRAK2002/292-302.pdf
   http://hitecrcd.com/products/servos/micro-and-mini-servos/analog-micro-and-mini-servos/hs-82mg-standard-metal-gear-micro-servo/product
Las salidas ( canales ) del receptor, “normalmente” usadas , son conectadoas asi:
1.- Acelerador, que se conecta al control del motor directamente ( no interviene en lo buscado ).

2.- Aleron, Elevador, Timon y Paso que se conectan al estabilizador Tarot y salen luego a los servos de cada funcion. ( uno por cada 
3.- Dependiendo del tipo de mandos mecanicos usados, en los helicópteros en particular suele utilizarce el llamado control CCPM . Cuando es asi, las señales de aleron, paso y elevador actuan simultáneamente para subir o bajar el plato control. Como esta mezcla se produce internamente en el transmisor, lo menciono en forma indicativa, ya que es el mando propuesto, pero no afecta lo buscado, 

4.- Y lo buscado es…

Teniendo las señales salientes del estabilizador… ALERON, PASO,  ELEVADOR 

 Y TIMON…como señales entrantes a la placa divisora/mezcladora buscada, 

Las salidas deben ser para 6 servos, a saber:
1er grupo: Aleron + timon, 

                   Paso + timon

                   Elevador + timon 

Mientras que el otro grupo de 3 salidas deben ser :

                   Aleron – timon

                   Paso – timon

                    Elevador – timon

El componente timon  debe mantener la proporcionalidad original y afectar ambos grupos por igual, a excepcion dde que en un lado suma y en el otro resta.

Con esto, cada grupo de 3 servos comanda un plato control, 
 Arriba desde el control: ambos platos suben de 0 a 100 %
Abajo ambos se desplazan de 100 a 0 %

 Medio control: ambos platos al 50 % del recorrido

Timon izquierda o derecha hara que uno suba y el otro baje simultáneamente la misma cantidad, proporcional al mando timon introducido. 

