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Quarobpefvon F

leich nach dem Offnen des Paketes
G offenbaren einige Beutel, dass der
mechanische Aufbau keine besonde-
ren Fahigkeiten erfordern dirfte. Die Zahl der
Bauteile ist sehr Gibersichtlich und sie sind ge-
ordnet verpackt. Das nimmt auch unerfahrenen
Maodellbauern BerGhrungséngste und da kein
besonderes Werkzeug erforderlich ist, muss
das Budget nicht mit dem Kauf von Sonder
werkzeugen belastet werden. Die Qualitat der
GFK-Frasteile aus 2 mm starkem Material ist
durchweg gut, die Ausfrésungen sauber und
die Malhaltigkeit lobenswert. Da es sich bei
dem ausgelieferten Rahmen noch um einen
Prototypen handelt, fehite die Anleitung, die zu
diesem Zeitpunkt noch in der Bearbeitung war.
Trotzdem sollte dies kein Hindernis sein, da
durch die geringe Zahl an Bauteilen ein falscher
Aufbau quasi ausgeschlossen ist.

Ordentlich in Tiitchen
verpackt werden die
Fras- und Kleinteile
des Copter-Rahmens
von FTM geliefert.

= Montage
Nachdem die Teile firr die einzelnen Ausleger
zusammengesteckt und mittels Schrauben und
Hex-Gewindebolzen verschraubt sind, werden
diese mit den Centerplates verschraubt. Hier

Dank der exakten Passun-
gen sind die Bauteile sehr
schnell zusammengebaut.
Fehler bei der Montage sind
so gut wie ausgeschlossen.
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Dexr Markt fiir Multicopter wachst
stindig und besonders der
Eigenbau wird auch fiir Einstei-
ger in diese Variante des Modell-
flugs zunehmend interessanter.
Die Firma FTM bietet nun einen
speziellen Quadrocopter-Rahmen
~ an, der besonders fir Einsteiger
aber auch fiir fortgeschrittene
Piloten interessant ist.

Autor: Chris Domes

++ Quad

Im Handumdrehen 38
ist der Rohbau :
fertig. Das Chassis
aus 2-mm-GFK ist
sehr robust und

= resonanzarm.

wurde speziell fiir den Anfénger auf hdchste Robustheit
geachtet, jeder Ausleger ist mit insgesamt sechs Schrau-
ben mit den Mittelplatten verschraubt. Fiir ausreichende
Stabilitat reicht es dem erfahreneren Piloten aber bereits,
wenn die obere Platte mit zwei bis drei Schrauben und die
untere mit einer Schraube mit den Auslegern verbunden
wird. Das Ganze ergibt einen duRerst verwindungssteifen
Verbund, bei dem im Crashfall die Sollbruchstellen durch die
HexVerbinder aus Kunststoff definiert sind, die auch spater
die abschlieende Dom-Coverplate tragen.

Motoren und Regler werden

Auffallig sind die zusatzlichen Fif3e an den Auslegerkdpfen.
Diese gewahren dem Fluganfanger einen sicheren Stand
des Copters selbst in unebenem Gelande. Auch beim schra-
gen Aufsetzen bei der Landung werden so nicht gleich die
Rotorblatter Schaden nehmen. Der erfahrenere Pilot kann
diese dann zu jedem Zeitpunkt demontieren, was circa
ein Zehntel des Rohgewichtes des flugbereiten Rahmens
{ohne Akku) ausmacht und den FTM-Quad auch fir Kunst-
flug tauglicher macht.

1 im Grundaufbau fertiggestellt ist, erfolgt
die Montage der Motoren und Regler. Die Abmessungen
der Motoren soliten im Normalfall mit den eingefrésten

auf den Auslegern montiert.
Die Regler sollten eine hohe
Ansteuerfrequenz von bis zu
490 Hz verarbeiten kénnen.
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ie Elektronik stammt von flyduino.com und sitzt auf

Die Kabel werden im Zwischendeck verstaut.

Montagepassungen Ubereinstimmen. In
meinem Fall war die Wahl der Emax GF
2210-30 von Eder Modelltechnik leider et-
was ungliicklich, da diese Motoren mit ei-
nem Fufd mit 3-Punkt-Befestigung geliefert
werden, was eine manuelle Anpassung so-
wie das Bohren neuer Befestigungslocher
erforderlich machte. Als giinstige Moto-
risierung wére der Emax CF 2822 fur die-
sen Rahmen die bessere Wahl, besonders
wenn man sich die Anpassungsarbeit nicht
zutraut oder sich den Zeitaufwand sparen
will. Als Regler fir Motoren dieser Leis-
tungsklasse reichen in der Regel solche mit
12 A Dauerbelastbarkeit aus, jedoch ist der
Preisunterschied zu 18-A-Reglern oftmals
nur marginal. Sofern also nicht von vorn-
herein die Absicht der Gewichtsreduktion
besteht, sind Varianten bis 20 A durchaus
einsetzbar. Hier darf man auch mal auf das
Budget schauen. Es lohnt sich aber nach-
zufragen, ob die Regler fur hohe Ansteu-
erfrequenzen geeignet sind, denn in Mul-
ticoptern werden von den Steuereinheiten
meist zwischen 330 und 490 Hz als Taktrate
verwendet und das kann nicht leider nicht
Regler gleichermalten gut verarbeiten.
Speziell fir Multicopter empfohlene Pakete
sind hier eine gute Wahl, denn dann sind
Regler und Motor zum einen aufeinander
abgestimmt und vertragen zum anderen
auch die genannte Ansteuerfrequenz.

Sofern die Regler (iber eine im Setup ein-
stellbare Drehrichtungsumkehr wverfugen,
kann man die Kabel mit denen der Motoren
direkt verloten, was eine Steckverbindung
einspart, die zur Fehlerquelle werden kann.
Wenn der Regler (ber diese Funktion nicht
verfligt, sollten geeignete Verbinder ver
wendet werden. 2-mm-Rundkontakte sind
hier gut geeignet, bei diesen noch recht

der oberen Centerplate.

Y

Der Kuppelaufbau der Intermediate-Version bietet zwar nicht so viel Schutz

wie die massive Platte der Rookie-Variante, spart aber Gewicht.

kleinen Motoren habe ich sogar bereits mit
EHR-Balancersteckern gearbeitet, was aber
gute Steckerleisten voraussetzt, die den
Gegenpol bilden.

Die Verdrahtung kann bequem in der , mitt-
leren Etage” des Rahmens erfolgen, wobei
es sich lohnt, darauf zu achten, dass im
mittleren Bereich keine Kabelwilste ent-
stehen. Kabel sollten méglichst im Bereich
der AuslegerAufnahmen platziert und mit
Kabelbindern gesichert werden. So kann
der Flugakku zwischen den Centerplates
geschitzt mit Klettband montiert werden.

Die Elektronik findet zweckmaligerweise
auf der oberen Centerplate ihren Platz, da
man je nach System zum Programmieren
und Feinjustieren noch ofter an die An-
schltiisse herankommen muss. In meinem
Fall habe ich mich fir ein Arduino basiertes
System (Multi Wii Copter) entschieden, mit
dem ich im Vorfeld bereits sehr gute Erfah-
rungen gemacht habe und das preislich du-
Rerst attraktiv ist. Als Sensor wird nur ein

Dank seiner Grolbe, dem
robusten Aufbau sowie
den stabilen Flugeigen-
schaften eignet sich der
FTM-Quadrocopter auch
sehr gut fiir den Nachtflug.

3-Achs-Gyro LTG-3205 mit Level-Shifter
eingesetzt, auf zusatzliche Sensorik wurde
bewusst verzichtet.

Um den Verdrahtungsaufwand gering zu
halten, wurde ein MWC-Board von Flydu-
ino.com eingesetzt, auf das lediglich ein
paar Pfostenleisten aufgeldtet werden
mussen, um die Steckverbinder der Regler
und des Arduino aufzunehmen. Der Ge-
samtaufwand reduziert sich damit erheb-
lich, die Mehrkosten sind gering. Ebenfalls
eine gute Erganzung ist ein PowerDis-
tribution-Board (hier das Flydubution von
Flyduino.com), das die Stromverteilung fur
die Regler sicherstellt und erheblich verein-
facht. Ein solches Board kann einfach auf
der unteren Centerplate verbaut werden,
was den Verkabelungsaufwand im , Mittel-
deck” zusatzlich reduziert und Ubersichtli-
cher macht. Ich habe mich hier bewusst fir
eine Klebemontage mit Schaumkern-Dop-
peltape entschieden, um die Aufbauhohe
gering zu halten. Eine feste Montage mit
Hex-Bolts ware ebenfalls maglich.




Pralctisch: Das Flydubution Stromverteiler-Board sorgt fir Ordnung bei der

Verkabelung.

=Einstellen A
Bevor es zum Erstflug ging, musste noch
die geeignete Software aufgespielt wer
den, was aber via FTDI-USB-Adapter
schnell und recht unkompliziert vonstat-
tengeht. Hier muss man aufpassen, fur
welche Flug-Ausrichtung man den Copter
konfigurieren will, denn dementsprechend
sollte auch das Gyro-Element bzw. die Elek-
tronik-Tragerplatte ausgerichtet sein. Es ist
moglich, einen Multi Wii Copter sowohl als
x-Ausleger (also mit zwei Auslegern voraus)
wie auch als +-Ausleger (mit nur einem
Ausleger voraus) zu fliegen. Anschliefend
wird mit einer GUl-Software (GUI = Gra-
fical User Interface) noch die Einstellung
der Standardwerte fir die Empfindlichkeit
der Sensorik, das Regelverhalten und die
Agilitdt vorgenommen und die Geberwe-
ge des Senders werden abgeglichen. Zum
Abschluss werden noch die Regler auf den
Gasweg eingelernt, dann kann es losge-
hen.

= Fliegen _ )

Zunichst wurde der Copter mit 8x4,5-Zoll-
Propellern bestlckt. Als Stromversorgung
wurde ein 3S 2.200-mAh-LiPc gewahlt.
Der Copter hat in dieser Konstellation ein
Abfluggewicht von ca. 1,2 kg. Kein Leicht-
gewicht, aber flr Anfanger sicherlich eine
nteressante Variante, da der Copter mit
den kleinen Propellern nicht zu hart am Gas
hangt und die Reaktion auf Steuerbefehle
nicht zu aggressiv ist. So ist gewahrleistet,
dass der Copter zwar stabil schwebt und
gut auf Eingaben anspricht, den Piloten
aber nicht mit zu schnellen und ausladen-
den Bewegungen uberfordert. Allerdings
sollte man mit dieser Antriebscombo mit
8x4,5-Zoll-Propellern Rundflige nur in Hal-
len oder bei annahernd Windstille durch-
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Nach etwa sechs Stunden Bauzeit ist der Quadrocopter flugbereit montiert.

Hier die Rookie-Version mit der die Elektronik schiitzenden Domplatte.

fihren, da das Verhéltnis Leistung zu Ge-
wicht eher bescheiden ist. Fir mehr Power
sollten 10x4-Zoll-Props gewahlt werden,
mit denen der Copter bei sonst identischer
Ausstattung deutlich scharfer am Gas hangt
und erheblich agiler und knackiger wird.

Fur den fortgeschrittenen Piloten bietet
FTM einen Umbau auf , Intermediate” an,
wobei die schwere Domplatte gegen eine
Kreuzkuppel zum Schutz der Elektronik
ausgetauscht wird. Die Auslegerfiie wer
den ebenfalls demontiert und man spart
ca. 80 g beim Abfluggewicht, was fast
10% des Gesamtgewichtes des Copters
ausmacht.

Die Flugerprobung verlief daher auch in
zwei Etappen geteilt. Der Jungfernilug
fand mit 8x4,5-Zoll-Props statt und dien-
te zur Uberpriifung der Flugstabilitdt und
der Steuerfolgsamkeit. Dann wurden die
10x4-Propeller montiert. Damit sind deut-
lich héhere Geschwindigkeiten im Rund-
flug und auch ein wenig Akrobatik maglich.
Zugegeben: fir Kunstflug ist das hohe Ge-
wicht etwas nachteilig, was nicht zuletzt
von der grof3ziigigen Dimensionierung des
gesamten Copters herruhrt. Allerdings ist
dies auch nicht der primére Einsatzzweck,
hier liegt der Fokus auf der Anfangertaug-
lichkeit des Copters mit gutmutigen Ei-
genschaften und robustem Aufbau bei ver-
tretbarem Preis. Und dies umzusetzen ist
Uiberzeugend gelungen

= Fazit_ S
Der FTM-Quadrocopter hat in keiner Bau-
phase Anlass zur Kritik gegeben und kenn-
te von Anfang an mit stabilem Flugverhal-
ten Uberzeugen. Ein Grund dafir ist auch
das robuste, resonanzarme Chassis. Trotz

der gutmutigen und stabilen Flugeigen
schaften ist er auch flr bereits etwas rou
tiniertere Piloten ein interessantes Projekt
und kann aufgrund der Grofe mit hohen
Geschwindigkeiten weitraumig bewegt
werden, ohne dass der Pilot Adleraugen
brauchte.

Technische
Daten

Produkt:
Hersteller/Vertrieb:
FTM Fréstechnik Frank Mller
ek =

FTM-Quadrocopter

- 119,-€*

i/ Allgemeine Daten

Diagonaler Motorabstand: .. .. ca. 550 mm

Centerplates:

100x100 mm (eckig) oder @ 80 mm (rund)

_ 2-mm-GFK
.840-955 g

Material: .

Gewicht flugfertig ohne Akku: __ _

Motoren:

4x Emax GF 2210-30 (www.eder-mt.com)

. 4x12-20Amit1,5ABEC
8x4,6 - 10x4 Zoll (empfohlen)

Regler: .
Luftschraube:
Elektronik:
Arduino MiniPro 5V 16 MHz
(www.flyduino.com)

Gyro:

ITG 3205, Level-Shifter mit Voltage-Regulator
(www,varesano.net)

Akcku:

3S 2.200 mAh 20C {Beginner), 3S 1800 -
2200 mAh min. 30C (Fortgeschrittener)
Sonstiges Zubehdr:

Empfénger (4-6 Kanal), FTDI-USB-Adapter
fir Arduino, MWC-Software V1.8 (Open-
Source-Project}, Arduino-Software (Freeware,
siehe www.multiwii.com)

Bauzeit (komplett: ca. 6 Stunden

Il Info & Bezug:
www.ftm-fraestechnik.de, Tel.: 03725 7875075
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*Bausatz ,Rookie’f Umbausatz Domkuppel auf Anfrage
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