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Das in Hamburg ansassige
Unternehmen Flyduino von
Paul Bake kennt man mitt-
lerweile als Ideenschmiede,
wenn es um Multicopter und
das Drumherum geht. Mit
dem Basis-Bausatz ,,FCP*
wurde eine universelle Kons-
truktion geschaffen, die vom
Tri- iiber Quad- und Hexa- bis
zum Octocopter verwendet

werden kann. Autor: Chris Domes

Is ich las, dass es von
A Flyduino einen neuen
Multicopter-Rahmen
geben wird, war ich sehr neu-
gierig. Als ich dann ebenfalls
las, dass die Bezeichnung
FCP fiir ,Flying Cheese Pla-
te” stehen soll, waren mei-
ne Geflihle etwas gespalten.
Und als ich dann erfuhr, dass
vom Tri- bis zum Octocopter
damit alles moglich sein soll,
war ich zunichst verwirrt und
natlrlich sehr gespannt, wie
das funktionieren soll. Meine
Neugierde wurde aber schnell
gestillt, als ich kurz darauf das
Paket erhielt.

Dieses fiel ungewdhnlich
klein aus - irgendwie hatte
ich was GroBeres erwartet,
nicht zuletzt, weil in meinem
Fall auch gleich die Motoren
und Regler mit von der Partie
sein sollten. Als ich nach dem
Offnen die sauber verpackten

Teilebeutel, Motorenkartons
und Carbonteile in Handen
hielt, war klar: Das sieht nach
Arbeit aus...

= Erst planen, dann

schnell sortiert und dabei
wird bereits deutlich, wie die

universelle Verwendbarkeit
fur eine Vielzahl von Mul-
ticoptern moglich ist. Das
Prinzip ist dabei so simpel
wie genial: Man nehme eine
Runde Platine als Centerplate,
versehe sie mit unterschiedli-
chen Bohrungen zur Aufnah-
me von Klemmschellen fiir
Rundrohre als Motorarme
und packe mit einer zweiten
Centerplate das Ganze zu
einem hiibschen Stapel zu-
sammen. Dabei wird die Fes-
tigkeit durch die Verschrau-
bung der Centerplates mit
M3-Schaftschrauben erreicht,




die durch die Klemmschellen
aus schlagzahem Kunststoff
fithren und mit selbstsichern-
den Muttern zu einem letztlich
starren Rahmen verschraubt
werden. Als Ausleger ver
wende ich 16-mm-Carbon-
rohre. Man kénnte auch Alu
nehmen, aber mir geféllt an
Carbon die Optik und das
geringe Gewicht, verglichen
mit Alu-Rohrmaterial der glei-
chen Dimension.

Da ich noch ein paar Stangen
Carbonrohr des passenden
AuBendurchmessers  greif-
bar hatte (diese werden beim
FCP-Bausatz nicht mitgelie-
fert), wurde zunachst einmal
das Ganze als Mega-Quad
angedacht: 1,10 m Motordia-
gonale, das war nach meinem
Geschmack, zumal die Mo-
toren vom Typ Tiger Motors
3506 fiir Luftschrauben bis zu
14 Zoll gut sein sollen. Das

wire mal eine schon wuchti-
ge Plattform.

Um es vorwegzunehmen: Die
Idee war nicht wirklich so gut.
Die langen Arme Gben auf die
im Verhaltnis 10:1 kleinere
Centerplate ein zu hohes He-
belmoment aus, so dass die
Enden der Ausleger schnell
anfangen zu schwingen. Was
einfach daran liegt, dass die
Befestigungen in der 15 c¢cm
im Durchmesser grofRen Cen-
terplate recht dicht zusam-
mensitzen und einen fir so
lange Ausleger zu geringen
Bereich umfassen. Also war
Downsizing angesagt, wobei
es trotz allem ein moglichst
grofRer Copter werden sollte.
Zwar habe ich auch den Um-
bau zu einem Hexacopter pro-
beweise durchgefiihrt, jedoch
sagte es mir dann mehr zu,
die Regler komplett zwischen
den Centerplates unterzubrin-
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H|er sind dle Cheese Plaws zu sehen, wle sie aus dem Bausatz kommen.
Auch die S zur Befestigung der |\ und A gehéren zum
Lieferumfang.
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ImTastrnodeII ke im tickten , Pancake-Design”
vom Typ Tiger Motors 3506 zum Einsatz, dla mit hoher Qualitat Giberzeu-
gen.

Die centerpiates dienen auch als Strotnvertenler was dieVer!mbelung
Die Ausl der Sck
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Die 25-A-Regler von Flyduino steuern dank ,,Simon K“-Firmware die
Motoren mit 16 kHz an. Kein Pfeifen und sehr spontanes Ansprechen sind
die Vorteile.

ol £ B
Im Gegensatz zum Aufmacherbild, das das ,,Low-Profile-Landegestell”
zeigt, fliegt der Copter hier recht hochbeinig. Platz fiir eine Kamerahalte-
rung ist reichlich vorhanden.

gen, und ein Hexa mit 700
mm Durchmesser ware mir
zudem dann doch ein wenig
zu heftig geworden.

So blieb es beim Quad mit
700 mm Diagonale und die
Arme wurden nach dem
Kiirzen erneut montiert. Der
ganze Aufbau geht erstaun-
lich schnell, auch wenn es
anfangs aufgrund der Viel-
zahl an Schrauben und der
zweiteiligen Rohrschellen den
Eindruck erweckt, als kédme
man aus dem Schrauben so
schnell nicht heraus. Aber
diese Vermutung bewahrhei-
tet sich nicht, zumal die Aus-
legerrohre es ermdglichen,
die Motorkabel darin zu ver
bergen. Man muss sich also
keine grof3en Gedanken ma-
chen, wie die ganzen Kabel
am besten verstaut werden.

= Ausprobieren

Nach dem ersten Testflug
stand fest: Der Copter mit 700
mm Diagonale ist eine feine
Sache. Lediglich das Lande-
gestell, das ich von einem
alten Terminator-Frame noch
librig hatte, erwies sich als
ungeeignet, da musste etwas
Besseres her. Und auch hier
hat Paul Bake von Flyduino
mittlerweile die passende L&-
sung parat: Ein Landegestell,
dessen Hohe man selber
festlegen kann, da es eben-
falls auf 16-mm-Rundrohren
basiert und mit &hnlichen
Schellen an den Auslegern
befestigt wird. Die Hohe des
Landegestells, respektive die
Lange der Beine, kann der
Pilot dann je nach geplantem
Einsatzzweck festlegen. Soll
z.B. eine Kamera mit Gimbal-
System unter dem Copter
befestigt werden, wird man
b Dadawfeailiait  wanblas
als bei einem Copter zum
L~Rumturnen’ unter dem sich
nur der Flugakku befindet. Ich
entschloss mich zur langeren
Variante, da der Einsatz einer
Luftbild-Kamera mit Gimbal-

System noch geplant ist.

Aufgrund einiger spottischer
Bemerkungen ob der ,Tisch-
beine’ dachte ich zwischen-
zeitlich daran, erst mal kiirze-
re Rohre einzusetzen. Aber als
bei einer harteren Landung
bei bdigem Wind zwei Beine
des Gestells etwas nach au-
len gedriickt wurden, kam
mir die Idee eines , Low-Pro-
file-Landegestells® Dazu wur-
den die ,Vorderbeine” nach
innen und die ,Hinterbeine”
noch weiter nach aul’en an-
gestellt. Aus dieser geduck-
ten Haltung kann der Copter
jederzeit wieder aufgerichtet
werden, wenn der Einsatz ei-
ner Kamera mehr Bodenfrei-
heit erfordert.

= Die Elektronik

Stamm-Leser wissen mittler-
weile, dass ich mich fiir die
MultiWii-Software begeistere,
zumal diese Open-Source-
Variante stets erweitert wird
und so interessante Features
bietet, die ich mir flir spater
offenhalten will. Da es mittler-
weile eine Vielzahl geeigneter
FCUs (Fligth Control Units)
gibt und diese bezahlbar sind,
sollte auch in diesem Fall eine
Elektronik mit entsprechen-
der Erweiterbarkeit zum Ein-
satz kommen. Ich entschied
mich deshalb fiir die Flyduino
Mega, ein Board mit Atmel AT-
MEGA 2560 CPU, hochauflo-
senden PWM-Ports und mehr
als genug internem Speicher,
um auch umfangreiche Firm-
ware je nach Entwicklungs-
stand aufspielen zu konnen.
Dazu kam eine Free IMU 0.4.3
als 10-DoF-Sensorboard, die
neben einer MPUG05 (kombi-
nierter 3-Achs-Gyro/Beschleu-
nigungssensor) auch ein
Magnetometer und ein Baro-

meter bereitstellt, sowie das
Clydiiaa PDC Duanlians

Das Programmieren des noti-
gen Sketches geht recht flott,
da mittlerweile in der MWC-
Version 2.1 alle Abschnitte
tibersichtlicher gegliedert
sind und alle géngigen Flight-




controller, IMUs und sonsti-
ges eingepflegt sind.

= Fliegen

Nach den obligatorischen
Abgleicharbeiten kann es
bereits zum ersten Testflug
gehen. Wie gewohnt, pas-
sen die Standard-Parameter
sehr gut, Feintuning nach
eigenen  Wiinschen und
Schwerpunkten ist bei der
MWC-Software noch nie ein
groRes Problem gewesen.
Was sich bei der verwende-
ten Controller-Einheit sofort
bemerkbar macht, ist die
hohere PWM-Auflosung. Die
Regler arbeiten préziser als
in anderen Umgebungen mit
geringerer PWM-Auflésung,
hier zeigt sich bereits der
Nutzen eines entsprechen-
den Controllers. Noch deutli-
cher wurde dieser Fortschritt
nach dem Umriisten auf Reg-
ler mit ,Simon Kirby — Firm-
ware’, in Foren zumeist unter
der Bezeichnung ,Simon K”
zu finden. Regler mit dieser
Firmware arbeiten mit einer
doppelt so hohen Ansteu-
erfrequenz (16 statt 8 kHz).
Man merkt sofort bereits am
Laufgerdusch der Motoren
im Standgas, das hier et-
was anders ist - die Antriebe
arbeiten wesentlich leiser,
ohne nerviges Pfeifen.

Auch abgesehen davon zei-
gen die Tiger-Motoren eine
sehr gute Qualitat: abso-
lut spielfrei, laufruhige La-
ger, perfekter Rundlauf. So
wiinscht man sich Motoren
fiir einen Multicopter. Dass
mich das Pancake-Design
dieser Motoren zusatzlich ge-
reizt hat, ist dabei nebenséch-
lich, denn auch die Motoren
in 22er bzw. 28er Bauform
sind sehr gut verarbeitet.
Hier zahlt es sich absolut aus,
nicht nach dem Billigsten zu
greifen, das der Markt zu bie-
ten hat. Die nun realisierte
Kombination aus Motoren,
Reglern und Steuerelektronik
begeistert mit einem sei-

denweichen Lauf und einem
kaum  horbaren  Laufge-
rausch, man nimmt nur noch
das Gerausch der Props wahr
und die Gasannahme ist ab-
solut prazise.

Obwoh! meine FCP-Variante
in Form eines 700-mm-Quad
sehr leicht geraten ist, liegt
der Copter satt in der Luft,
geradezu stoisch, wenn man
ihn in Ruhe lasst. Mit gut ge-
trimmten Beschleunigungs-
sensoren kann man ihn schon
fast in der Luft parken. Mit
GPS ausgerlstet, konnen
auch Funktionen wie ,Posi-
tion Hold” oder ,Return to
Home” genutzt werden. Da-
bei ist es wichtig, dass die
Sensorik aufgrund der Mag-
netometer-Daten  maoglichst
hoch liber der Motorelektro-
nik bzw. den Reglern montiert
wird, um Einstreuungen zu
vermeiden.
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Obwohl ich bis heute meinen
FCP nur als Quad geflogen
bin, begeistert mich dieser
Copter. Wer seinen Spald vor-
rangig am ,Heizen” hat, wird
eine Variante mit kiirzeren
Auslegern bevorzugen.

Wer eine Kamera darunter
hdngen oder FPV fliegen
mochte, wird je nach persén-
lichem Gusto eher in Rich-
tung Hexacopter tendieren.
Allen Versionen gemein ist
der unkomplizierte Aufbau
und die Ausrlistung nach ei-
genem Wunsch. Es konnen
natirlich auch andere Flight-
controller als beimTestmodell
zum Einsatz kommen, z.B. die
Naza von DJI, die gerade auch
bei Einsteigern aufgrund der
einfachen Programmierung
und der hohen Stabilisierung
im Stable-Mode viel Anklang
findet.
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Technische
Daten

Rahmen:
Flyduino Cheese Plate -
Set flr Quadrocopter

Preis: 42,90 €
/f Lieferumfang
schwarzen Epoxy-
tig CLl-kaschiert,
glei
dienend; fur Ausl
25-35 cm empfohlen, 16
4 Motarhalter, chrauben und
Muttern, 4= hrauben und
6-mm-Abstandshalier

I Elektronik

Flyduino Mega plus 10 DoFIMU
ader Flyduino ProMini mitint. 7
Beschleunigungs- und Magnetsenso
oder Flyduino Nano-Wi

und Beschleu

Motorisierung (empfohlen);

ab Bauform 2216 bew. ab ca.
150W

Motorisierung (verwendet):

Tiger Motors 3506 mit

B0 KV . 152,90 €/5t)
Propeller (verwendet): | 13x6,5 Zoll

{/ Info und Bezug:
www.flyduino.net;
Tel.: 040 5604728

Hauptrotor Durchmesser 1720 mm
Rauptrotor Blattiinge 770 mm
Heckrotor Durchmesser 296 mm
Heckrotor Blattiéinge 115 mm
Gewicht mit Elektronik ca. 4080 g
" ohne Antriebsakku

Carbon Heckausleger
einzigartives Komponenten-layout
Fiir 128 oder 14S Lipo Antriehe

2.5 mm Garlon Chassiplaten
Akku Schnellverschiuss

Snezial Motoririger

HPS Rotorkopi

Win LIEBER

Baikasten ikl SAB CFK 4
Haupt-/Heckrotorhlitter ]ﬁﬂﬂj} 1

Hindieraniragen erwiinscht!




