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Yals Schutz-Dom sowie Sen-

\ sor-Boards zur Aufnahme ein-

t facher Einzelsensoren oder
kompletter Multi-IMUs.

W Wer mit dem Spider keine

iy Ambitionen zum FPV- baw.
i Videoflug verbindet, kann
. B ein  Sensorboard mit
B dem neuen MPUB050-Chip
_ 8 verwenden, das auf einem
1&_ ginzigen kompakten Board

Gyroplattform und Beschleu-
! nigungssensor
. Ebenso sind

aber auch

8 Boards mit 10 DOF (Degrees

% of Freedom) moglich, wie z.B.

das Drotek 10 DOF mit Gyro,

" Beschleunigungsmesser, Ma-
qj gnetometer und Barometer.
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8 Ereignisse. Man

merkt jedoch,
dass der Hexa-
copter etwas
trager auf Ein-
gaben  reagiert
als ein identisch
dimensionigrter
Quad, was unter
anderem ein Tri-
but an die insge-
samt gegen die
Luft wirkende
Flache ist. Aller
dings lasst sich
mit etwas Geduld
das  Parameter
Setting so angleichen, dass
aus dem Spider ain sehr ag-

gressives Fluggerdt wird, mit §8

dem das Speedfliegen richtig
Spall macht.

Die Eigenstabilitat ist erwar-
tungsgemal hoher als bei
einem wvergleichbaren Quad,
was dieses Chassis flir FPVY
zu einer interessanten Wahl
werden ldsst. Ein wenig hin-
terhdltig ist der Spider aber

'bei groffen Steuerausschla-
& gen beim Schweben, da muss |
“man darauf gefasst

sein,
dass die Reaktionen auf Roll
und Nick sehr heftig ausfal-
len, wihrend es im Flug sehr

 harmonisch  wirkt. Dieses [
Varhalten ist auch ein wenig |

& abhangig von der Akkugrd- i
Be, da zusdtzliches Gewicht 8

- schiebt? Bei dieserm Copter T
merkt man deutlich, ob ein-?

¢ 3.200ar oder 2.200er Akku
mitfliegt. Hier ist es hilfreich,

| dass die Akku-Tragerplatte in
gewissen Grenzen verschigb-
bar ist, so kann auch mit un-

:a terschiedlich schweren Akkus
ein neutraler Schwerpunkt
aingestellt werden,
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Technische
Daten

Bezeichnung:
FlyduSpider Haxacopter Frame
Sel

Hersteller: _____ Flyduino
Vartrieb: . _ . _ _ _ Paul Bake

iRabmenbausatz o. Landegestel]

I Allgameine Datan
Duwrchmesser:
ca. 460 mm (Motor-Diagonale)

Conterplates: _ 1106130 mm
Materiak .~ GFK/Alu

Gowicht lugfertig ohne Akke: _ 715 g
{mit Landegestellf

Test-Matorizierung:

Gx No-Name mit Stator-GroBe
2212 mm, 1.200 kV

Rogler: B 15A mit BEC
Luftschrawbe: - 8x4.0 bis 8=4.5 Zoll
Elaktronik:

Flyduino Mega 2560, MultivWii-
Software v 2.0 (ab 2.0 auch mit
Arduino ProMini moglich, ohne
GPS-Ausbaumbglichkeit)

Sensorik:

Flyduing / Drotek 10 DOF IMU
oder Varesano 0.4.3, min. empfoh-
len ITG3205 oder MPU 8050

Alkku:

ab 35 2.100 mah {20C)} bis 35
2400 mAh

HJ-‘-K.HI‘HIH {nur Gyro), ab 5-Kanal
{Gyro + Acc/MPU 6050)

il Info und Bazug:
wonw flyduino.met
Tel.: 040 5604728
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