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ein gepolsterter

mMeaingn .’-{H{_.]H” Kaum:
Briefum-

schlag im DIN-A4-Format?

Eigentlich hatte ich mit ei- i
gerechnet.

nem Packchan
Was kann in dem Umschlag
schon grofd drin sein? Beim
Offnen stelle ich aber sofort
fest, dass alles wvorhanden
ist. Das Chassis des arwar-
teten Flydumini-Ouadrocop
ters passt wahrhaftig in den
Umschlag und als ich es in
Hiandan halte, ist der ers-
~LDen wirst du
schnell fertig haben!” Aber
dieser Gedanke sollte ehen-

te Gedanke:

falls triigen, wie sich sehr
schnell zeigte

Der Flydumini won Paul
Bake ist auf das Wesentliche
reduziert. Eine 2,3 mm dicke
Epoxy-Flatine, die beidseitig
mit Kupfer beschichtat ist,
bildet den gesamten Rah-
B men dieses
® bei ist der Rahmen gleich
zeitig auch GroBteil der
Verkabelung, denn fast alle
erforderlichen  Verbindun
gen fur den Einsatz eines Ar

duing 328 MiniPro-Control- e

eginas WiiMotion-Plus
Sowia

lers,

Gyro-Boards aines

EMA-020 Beschleunigungs-
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Ein Quadrocopter mit AuBlenmaflien von nur

17x17 cm, der in jedes Handgepack passt, aber

den SpaBfaktor eines groBen Copters bietet?

Die Firma Flyduino.com von Paul Bake ver-

spricht dies mit dem Flydumini. Wir haben den

Kleinen aufgebaut und getestet.

sensors sind direkt aus dermn §

Ber Schrift perfekt gelabelt.

Kupfer als Leiterbahn her- B8 Dadurch reduziert sich der
ausgedtzt. Das Ganze ist mit Verdrahtungsaufwand der
mattschwarzem  Lotstopp Einzelkomponenten erheb
Lack uberzogen und in wei- lich, sofern man dia hiarflr

Antriaba miissen gesondert ensgrben werden.

Der Listerumfang des Flydumini-Rahmens. Die Elektronik und die

2

2 den ndtigen Norwiderstan- B S

Butor: Chris Domes

vorgesehenen Komponen-

tan verwendet,

Dem Bausatz
ner 2x2 mm 4-Kant-CFK-
Stabchen bel, mit denan y i
bai Bedarf die Ausleger des
Rahmens wverstarkt werden §
kénnen. Auch schwarze |

liegen far

® Kunststoff-Hexbaolts werden

mitgeliefert. Sie tragen die
Abdeckung,
zeitin bai der Fluglagener
kennung hilft.

welche gleich-

Baetrachtet man den Rahmen

von der Unterseite, fallen
einem an den Auslegern zu-
gitzliche Lot-Pads auf. Diese §
dienen der Aufnahme wvon

SMD-LEDz plus

einzelnen




{ lich verbessert.

B Zunachst

mit @
B dem Empfanger? Wie be- B9

! In meinem Fall wurden Reg-

| gelotets
Y vom Typ 7805, die jedoch

den, somit wird der kleine
QOuad auch nachtflugtaug-
lich bzw. werden die Sicht erschwenrten, da an dieser
barkeit und Lageerkennung [ Stelle die Aufbauhdhe des
bei Schmuddelwetter deut- B zweiten Spannungsreglers
B erheblich stérte. Dement-

gina Klebemontage der Con-

troller mittels Doppeltape

™ ten  Spannungsregler
fernt, schlieflich muss hier |

Montage

erscheint diese
gchnell zu bewerkstelligen. §
Legt man jedoch alle Bautei- i
le — insbesondere die Elekt-
ronik-Komponenten - neben |
den Rahmen, beginnt das &
Gehirnjogging: Wohin

dank des Designs der Plati- |
ne des Flydumini sind drei
BECs parallelgeschaltet, was

noch 3 A Belastung zuliefe. |

Ferner wurden die Motorka-
bel und Versorgungskabel
entfernt und die Servo-Lei- |
tung auf ca. 2 cm gekurzt. |
Mittele  Doppelklebeband
wurden die Regler auf den
Auslegern befestigt und
i verdrahtet, hierfir sind zu-
gétzliche Lotpads auf der
| Oberseite des Rahmens
vorhanden, die in diesem
Fall sehr nutzlich waren. Da
die Motoranschliisse auf
dia Pads gelotet werden

komme ich die Regler man-
tiert? Welche Kabel muss ich
kiirzen? Was brauche ich an
Kabaln und wealche Stecker
verwende ich? Wie wird der

Akku befestigt?

ler eines Anbieters aus Eng-
land verwendet, die noch im
Fundus wvorhanden waren.
Diese 10-A-Regler trugen als
2-A-BEC zwei aufeinander
Spannungsregler

E gprechend wurden dia zwei- §
ent-

kein BEC 2 A leisten und §

nach dem Umbau immer &

konnten, entfallt eine me- §
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Der ganzs Rahmen ist mit Leiterbahnen dberzogen Das rﬂdl-l!i_ﬂ'l den
Virkabelunosaufwand enorm. schafft Ondnung und spart Gewicht

o

o

Fiir diee Arduina-CPU, das Wii-Mation-Plus-Sensorboard sowie
dan BMA-020-Beschleunigungssensor sind die Einbavorte perfeki
worbersitst
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Dank Lotpads auf dem Rabhman ist auch der Einbau der Motoren und
Ragler sahr bagquem und Obersichtlich gelast,

B chanische Beanspruchung
" einer Direktverbindung mit
" Hohenunterschied und ab-
gewinkelten Leitungen.

= Kopfzerbrechen bereitete

g Obwohl anfangs gestrip-
ped, wurde er spéater hoch- |
kant auf der Platine platziert, |
was eine sichere Montage |

maoglichte. Aber auch diese |
| Positionierung  wurde mit
der Verwandung einer Mul-
ti-Sensor-Einheit  nochmal
geandert, dazu mehr am
™ Ende des Berichts. Bei ent-
sprechandam Empfanger

Dar Flydumini ist vollstindig bestickt, auch der Empfinger ist schon
an Bord, Man sieht Platez wird hisr kainer verschenkt.

*mit PPM-Signal maaglich,
was die Verkabelung weiter
minimiert. Da ich auf einen
BMA-020 als Einzelsensor
verzichtete, ergab sich die

B im Bild gezeigte Montage-

| Variante.

Die Montage der Hacker
A10-155-Motoren war prob
¥ lemlos, wenngleich ich mir |

aine Motorwelle gewinschit

hatte, die um 180° gedreht
gingebaut werden kann und
B den Einsatz der mitgaliafar- |

ermoglich hétte. So  ste-
hen die Wellen nach unten

Die pleilfdrmige Abdeckung hillt bei der Fluglagenerkennung, Geflogen : ;
aus dem Chassis heraus,

wrird in X-Konfiguration

-‘ﬁ mir lange Zeit die Frage der :
Empfanger-Positionierung. §

und kurze Kabelwege er 'iw‘_f

wire auch eine Speisung §
B Arduino MiniPro-CPU kann |
direkt bei Flyduino bezogen 8

ten Prop-Mounts ISpinnerln

wihrend die Propeller mit |

Y Auf der Unterseite
dier Auslager kann
wine LED-Beleuch-
tung installiert
werden, dig eben-
falls sehr hilfreich
zur Orientierung
irm Flug ist.

Prop-Savern befestigt wer
den miissen und die Spin
mer ungenutzt bleiben. Bei

der Montage mittels Prop- B8

Saver sollte man auf jeden
Fall zwei O-Ringe fir einen
sicheren Halt |der Propeller
varweanden,

Fliegen
Wie bereits in anderen Be-
richten erwdhnt, benotigt

man zum Programmiaren

der Arduino-CPU neben der |

Arduino-Software auch noch

die aktuelle WMC-Software.
Beides Freeware und
kostenfrei zu beziehen (sie-
he technische Daten). Die in
mattschwarzem Outfit
fekt zum Rahmen passende

ist

werden. Ferner ist ein FTDI-
USB-Adapter notig, um die
Daten vom PC auf die CPU
zu (bertragen und mitiels
grafischer Oberfliche die
Einstellung der
durchzufihren

Fur den ersten Start emp-
fiehit entweadar ain
grofizigig bemessener In-
nanraum {Turnhalle)
man geht nach draulfen und
nutzt eine entsprechend gro-

sich

Ee freie Fliche. Der Kleine 8
reagiert namlich im Gegen- §
' satz zu seinen Geschwistern

im B0-cm-Bergich (beraus

Parameter &8

oder

per- S




agil, um nicht zu sagen hib-
belig, auf Steuergingaben.
| Eine solche direkte Reaktion
' auf Steuerbefehle hatte ich
nicht arwartet, auch wenn

darauf eingestellt hatte. Die
| extrem  kurz,

dert.

| ren erwiesen sich in Verbin- 3

fiir aine 2s-LiPo-Versorgung, §
 wobei bereits mit einem
| 480-mAh-Akky  Flugzeiten
" von rund 5 Minuten még-

\ im Rundflug lag bei ledig-
lich 76 mAhMinute - inklu-
sive Beleuchtung. Bestlckt
mit einem 2s 850-mAh-LiFo
wurde der Flydumini deut-
lich zappeliger, hier konnte
auch mit Anpassung der

friedigendes Ergebnis er
zielt werden, gerade fiir den
| Indoor-Einsatz. Daher wurde
% der Wii-Motion-Plus-Sensor
gegen eine Varesano Free-
MU v. 035 MS ersetzt.
Diese 10-DoF-Einheit bietet
gine:n 3-Achs-Gyro, ainen

ich mich angesichts der ge- &
ingen Abmessungen und B .
' einem Gewicht (ohne Akku) B
" von nur knapp 170 g schon |

Drehwege der Achsen sind &
was einfach 8
etwas Eingewdhnung erfor- B8
| schlieBen zu kénnen.

Y Hardware-Fehler

Die Hacker A10-155-Moto- B8

dung mit den 5x3-Zoll-Luft- &8
schrauben als ideale Wahl B
| Milhen gelohnt hatten und

* nun wie das sprichwartli-
* lich sind. Der Strombedarf

M somit sicherer zu steuern, £
" als mit einem Wii-Maotion- 8
r,. Plus-Sensor bastiickt.

h

PID-Werte kein wirklich be- o
B génzung sein. Der Magnet- |

messar und einen 3-Achs-
Magnetsensor sowie einen
barometrischen Sensor. &
Zugegeben, fir einen Cop-

" ter dieser GroBe ist diese

Elektronik eigentlich etwas
oversized? da ein GPS mit

| Sicherheit nicht auch noch

verbaut werden wird — hier
ging es aber letztlich darum,
Anpassungsprobleme oder o
des Wii-
Maotion-Plus-Sensors  aus-

Nachdem die entsprechen-
den Parameter geandert wa-
ren, zeigte sich bereits beim
ergten Start, dass sich die

der finanzielle Mehraufwand
ebenfalls. Der Copter liegt

Yy

che Brett in der Luft und ist
erheblich eigenstabiler und &

Eine |
Barometrische-Einheit st
jedoch Oberflissig und wird
nur bei
Coptern eine sinnvolle Er

sensor hingegen stabilisiert §
das Gieren deutlich, und |
die Beschleunigungssen- §
goren bringen den Copter §
beim Loslassen der Knuppel
verldsslich in eine neutrale
Fluglage zurlck. Achtung:

bei Kunstflug (Rollen und

GPS-bestiickten 'H |

| ist oder

Loops) unbedingt die Be-
schleunigungssensoren de-

- aktivieren!

Fazit §
Alles in allem ist der Fly-
dumini eine tolle Bereiche-

rung. Er lésst sich Indoor |
wie Outdoor gut fliegen, ist I
sehr agil und erreicht hoha

Geschwindigkeiten, die ein
gewisses Malk an Konzent-
ration erfordern.

Laterfahrungen und gutes |
Equipment sind hier unab-

dingbar, ruiniert man die
Leiterbahnen, ruiniert man

den Rahmen. Neben eini-
| gen Feinarbeiten sind eine |
| ruhige Hand und die Freude B
am Arbeiten an kleinen Tei- &

len erforderlich. Dafir wird

man mit einem Quadrocop- |

ter belohnt, der definitiv
Spalt macht, obwohl man
as ihm auf den ersten Blick
vielleicht nieht zutraut. Wer

' zich damit anfreunden kann,
| dass curch das feste Plati-
nen-Layout nur das Fliegen =0
" in X-Konfiguration maglich
- anderenfalis ein |
{z.B. |
| LTG3208) bzw. IMU zur frei-
« en . Platzierung werwendet
warden muss, der wird an £
b diesem Projekt nicht nur in |

anderer Gyrosensor

der Hallen-Saison, sondern

auch wihrend der Outdoor-

Saison viel Spal haben., #

A
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*1 Da der Flydumini in X-Kanfigura-
tion wird, gibt es rwei |
mdlrlnndﬂllhlm.ﬂulm
| die durch die farbigen LEDs weithin

1 mmmnum

Technlsuhe
' Daten

Bezeichnung: _ Flydumini Rakmen
Harsteller f Vertrieb: Flyduino.com
| Preis: . 2190€(Rahmen-Plating)

! il Allgemeine Daten:

| Diagonaler Motorabstand: . ca. 240 mm

| AuBenmaB: ___ 70x=1T0mm
Gewicht fleglertig ohae Akku: 163 g

% Motorisiorung: 4= Hacker A10-155

Akkw: - 25 Lif'o, 480-550 mAh

Regler: j& nach Mator ab T A
r Propedler; . 53 Zoll, 2- oder 3-Blaft
‘| Elektronik:  Asduino MiniPro 5V 18 MHz
| bwww fiyduing.com)
| il Sensorik:

| MW MotionPlus-Sensor aus
\Wil-Muotion- Contraller (aks rainer Gyra,

i div. Anbigter, ca. 12 bis 15 €)

l N ausiizlich:
b | BMA-& Beschleunigungssensor (2.8,
| wwiwfyduino.com)
| Waltornativ:
Fraa-IMU & DoF/9 DoFi10 DoF oder
Bhrliche WHMC-kompatible, ab
4. 50-80 € { B. www.varesano.net]

b,

i Sonstiges Zubehir:

1 4-5 Kanel Empfingar

1 FTDI-USB-Adapter fir Arduino
| WMWE-Saftware vi B oder hoher
| (Dpen-Sounce-Projekt)
B Arduing-Software

[Friwaann, wany.multiwii.com

und wwwarduing,cc)

Bauzeit (homplette ca. B Stunden

i Basondera Voraussetzungen:
| 1 gutes Lit-Equipment
{msin, G0-W-Station emplahlen)
1 SMD-Literfakrung von Vaorteil
1 Augerfahrung mét Pitch-Heli von Vorted
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