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Step 1 - Kopter-Check

Bevor der Kopter nach dem erfolgreichen Zusammenbau das erste Mal mit Spannung versorgt wird, sollte
man seine Arbeit noch einmal tiberpriifen.

{1} Da es sich hier um ein elektronisches Modell handelt, kann z.B. eine Lotbriicke oder ein falsch
angeschlossenes Kabel die stundenlange Arbeit innerhalb von Sekunden zerstoren.

Was sollte man iiberpriifen?
Hier ein paar Hilfen:

® Der rote Ausleger zeigt nach vorne?

¢ Die FlightCtrl ist richtig herum (mit den SMD Bauteilen nach oben) montiert?

¢ Die FlightCtrl zeigt mit dem Pfeil nach vorne, zum roten Ausleger?

¢ Die Propeller wurden richtig herum und mit der richtigen Drehrichtung montiert?

¢ Alle Schraubverbindungen wurden korrekt hergestellt?

e Sichtpriifung aller Lotstellen.

e Sichtpriifung aller angeschlossenen Kabel. (Priithilfe)

¢ Der Verteiler wurde auf Kurzschluss tiberpriift? (Priifhilfe)

® Wurde das GPS-System (wenn bereits montiert) richtig montiert und angeschlossen? (Priithilfe)

AuBerdem sollte dies auch iiberpriift werden:

e Am Sender wurde ein Modellspeicher mit einem Flichenmodell (ACRO) eingestellt.

¢ Der Sender wurde auf den gewiinschten MODE eingestellt (MODE 2 ist der bevorzugte Mode).
¢ Die Kanile am Sender wurden den bendtigten Schaltern, Tastern, Poti zugeordnet.

¢ Der Empféinger wurde mit dem Sender gebunden?
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® Der Empfénger liefert ein PPM Summensignal? (oder wurde hierauf umgestellt - z.B. notig beim
Empfinger des HoTT Senders => Link)
¢ Der Empfénger ist an der FlightCtrl angeschlossen. (Priithilfen zum Sender/Empfinger)

Hier kann eine Liste mit weiteren zu priifenden Schritten eingesehen werden: Checkliste

Step 2 - PC vorbereiten

Voraussetzung

e Stepl wurde gelesen.

Den PC vorbereiten

Um den Kopter gleich nach dem Einschalten auch tiberpriifen und einstellen zu kénnen, muss auf dem
PC/Laptop das KopterTool installiert sein.

Um dann die Einstellungen am Kopter mit dem KopterTool vornehmen zu kdnnen, muss eine Verbindung
zwischen dem Kopter und dem PC/Laptop hergestellt werden. Hierfiir wird das MK-USB benétigt.

1. MK-USB

Zuerst werden die beiden 10-pol Stiftleisten und die 2-pol Stiftleiste fiir den Jumper an das MK-USB
angelotet:

(Auch hier bitte auf eine saubere Verlotung achten.)

Danach kann der benotigte Windows-Treiber hier heruntergeladen werden: VCP-Treiber
(Wer einen Linux-Rechner oder MAC nutzt, kann hier auch entsprechende Treiber herunterladen.)

Wird nun das MK-USB an den PC/Laptop angeschlossen, kann dies mit dem Treiber installiert werden.
INFO
Nach der Installation kann im Gerédtemanager von Windows nachgesehen werden, welcher COM-Port fiir das

MK-USB vergeben wurde.
Dieser COM-Port muss spiter in dem KopterTool eingetragen werden.
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In den Geriitemanager kann man iiber die Systemsteuerung gelangen oder man gibt unter >Start >Ausfiihren
"devmgmt.msc" ein.

(Weitere Infos zu MK-USB konnen hier nachgelesen werden: MK-USB)

2. KopterTool

Ist das MK-USB installiert und am PC/Laptop angesteckt, kann das KopterTool heruntergeladen werden.

Die aktuelle Version kann hier geladen werden: MikroKopter-Tool

o TIPP
Kann die Datei nicht mit einem "Linksklick" der Maus heruntergeladen werden, sollte man das
Kontextmenii mit einem "Rechtsklick" 6ffnen
und dort auf "'Ziel speichern unter..." klicken.)

¥ Das KopterTool ist ein Windows-Programm.

Mochte man dieses Programm auf einem Linux-Rechner oder einem MAC nutzen, benétigt man
hierfiir eine Windows-kompatible Laufzeitumgebung

wie z.B. Wine, Darwine oder WineBottler. (Genauere Beschreibungen hierzu entnimmt man dem
jeweiligen Programm.)

Die heruntergeladene Datei ist in einer ZIP-Datei gepackt und muss entpackt werden. Dies kann z.B. mit
einem Packprogramm wie 7-zip oder WinRAR gemacht werden.

Nach dem Entpacken hat man einen Ordner mit dem Namen Kopter_Tool_Vx_xxx (die "x" stehen fiir die
Versions-Nr.!).

In diesem Ordner befindet sich die Datei MikroKopter-Tool.exe. Wird diese Datei mit einem Doppelklick
gedffnet, startet das KopterTool.

Beim ersten Start 6ffnet sich das Lizenzfenster:
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Important

Bitte bestatigen sie die Lizenz- {Nutzungsbedingungen fur das MikroKopter Projekt.

Please confirm the licensefterms of use for the MikroKopter project.

B L T L T L anEEEE A E E EE E RS
Copuright [2] 2007-2003 http: Adwes Mikrokopter. com
Mur fiir den privaten Gebrauch - FOR NON-COMMERCIAL USE OMLY

[ pleaze soroll down to read the englizsh test ]

T 2 2 a2 2 L L T T S T S L o S e
Ezgilt fur daz geszamte Projekt [Hardware, Software, Binarfiles. Sourcecode und Dokumentation].

dazz eine Mutzung [auch auzzugzweize] nur fur den privaten und nichtkommerziellen Gebrauch zulazsig st

Sollten dirgkte oder indirekte kommerzielle Abzichten verfolat werden, izt mit unz [infof@mikrokopter. de] Kontakt

bzgl. der Mutzungsbedingungen aufzunshmen.

B L L T o T T S T T L e
Wwierden Telle des Quellcodes [mit oder ohne Modifik ation] weitervenvendet oder veroffentlicht,

unterliegen sie auch diezen Nutzungsbedingungen und diese Mutzungsbedingungen incl. Coperight miissen dann
beiliegen
O O O G P LG P L O P G S
Sollke die Software [auch auzzugesweize] oder zonstige Informationen des Mikiok.opter-Projekts

auf anderen "Webseiten oder sonztigen Medien verdtfentlicht werden, muss unzere Webszeite

Language file: .-’-'-.utu::matiu: [CE] -
Comport: I:EIM2 -

i Akzeptieren / Accept aAbbrechen / abork

In diesem Fenster werden die Lizenzbedingungen zur Nutzung des MikroKopter-Tool, die Sprachauswahl und
die Auswahl des COM-Port angezeigt.

Der COM-Port sollte auf den des MK-USB eingestellt werden.

(Welcher COM-Port fiir das MK-USB vergeben wurde, kann im Gerdte-Manager von Windows unter
Anschliisse COM und LPT nachgesehen werden.)

Mit einem "Klick" auf Akzeptieren / Accept werden die Lizenzbedingungen angenommen und die
Spracheinstellung sowie der COM-Port voreingestellt.
Hiernach 6ffnet sich dann das KopterTool:
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MK3Mag (] i@ Bt

B K] e

(Ansicht ohne angeschlossene Baugruppe)

(Weitere Infos zum KopterTool findet man hier: KopterTool)

Step 3 - Den Kopter mit dem PC verbinden

Voraussetzung

¢ Step2 wurde gelesen.

Kopter mit PC verbinden

Ist das KopterTool und das MK-USB installiert und eingestellt, ist jetzt ein guter Zeitpunkt um den Kopter

mit dem PC iiber das MK-USB zu verbinden.

Dazu wird das Flachbandkabel polrichtig auf das MK-USB und die FlightCtrl (oder eine andere Baugruppe)

gesteckt.

¥ Wird das Flachbandkabel falsch aufgesteckt, kann es zu Beschadigungen an den Platinen kommen.
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Auf zwei Sachen sollte man achten:

¢ Auf allen Platinen ist auf der Oberseite rechts neben der Stiftleiste eine '"1"" aufgedruckt.
¢ Das Flachbandkabel hat an einer Seite eine rote Markierung.

Diese rote Markierung sollte beim Aufstecken jeweils zur aufgedruckten ''1" zeigen.
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Je nachdem, ob man nur die FlightCtrl oder bereits das GPS-System mit montiert hat, sieht der Anschluss am

Kopter dann so aus:

Beispielfoto: Anschluss an FlightCtrl

Beispielfoto:
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Der Jumper auf dem MK-USB bleibt offen.

Step 4 - Kopter einschalten

Voraussetzung

¢ Step3 wurde gelesen.

Kopter mit Spannung versorgen

Tip 1

- Der Kopter sollte auf einer stabilen, geraden Unterlage stehen.

- Ein Aufkleber auf dem Summer reduziert die Lautstéirke des "Piepens". Dies schont die Nerven bei
Fehlermeldungen ;-)

- Fiir den ersten Trockentest konnen die Propeller vorerst wieder abgeschraubt werden.

(So kann z.B. auch der Motortest ohne Verletzungsgefahr durchgefiihrt werden.)

Tip 2

Wer hat, kann fiir die erste Inbetriebnahme ein geregeltes Netzteil (12V/1,5A) nutzen.

Es kann natiirlich auch der Lipo direkt angesteckt werden.

Im Fehlerfall (Kurzschluss, Lotfehler, etc. ) schiitzt ein Netzteil mit Strombegrenzung die Elektronik vor

groferer Beschiddigung.

Es wird nun zuerst die Fernsteuerung einschaltet und danach der MikroKopter mit Spannung versorgt.

Beispielfoto: Beispielfoto:
Anschluss Netzteil Anschluss Lipo
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Tone nach dem Einschalten

Nachdem der Kopter mit Spannung versorgt wurde, beginnen nach einem kurzen Piep aus dem Summer alle
BL-Ctrl mit ihrem Test.

Hierbei "piepen" und bewegen sich alle Motoren einmal. Dabei gibt es keine Reihenfolge, in der die BL-Ctrl
diesen Test durchfiihren.

(INFO: Diesen Test machen die BL-Ctrl mit angeschlossenem Motor auch, wenn diese nicht an der FlightCtrl
angeschlossen sind!)

Dann sollte man verschiedene Pieptone aus dem Summer horen. Zuerst kommt ein kurzer "Piep", gefolgt von
mehreren etwas lingeren "Piep"-Tonen.

Ist z.B. ein 4S-Lipo angeschlossen, kommen nach dem kurzen "Piep" 4 etwas lidngere "Piep"-Tone.

Bei einem angeschlossenen 3S Lipo kommen nach dem kurzen "Piep” 3 etwas lidngere "Piep"-Tone.

Beispiel:

Bei einem QuadroKopter mit angeschlossenem 4S Lipo wire das "Piepen” also so:

Einschalten |BL-Ctrl Test Bestitigungs “piep” +
Akkuerkennung

piep ?41_(1:\5[) 0(t-l(-)lr\;[otor) - piep (+Motor) - piep (+Motor) - piep piep + pieep-pieep-pieep-pieep

Nach diesen "Pieptonen" sollte der Kopter still sein.

Hilfe

Sollte der Kopter trotzdem im Intervall ununterbrochen weiter "piepen", dann bitte hier zuerst weiter lesen: .
(Der Kopter kann solange wieder vom Netzteil/Lipo getrennt werden.)

LEDs auf der FlightCtrl

Die griine LED der FlightCtrl sollte nun leuchten, die rote LED ist aus und der Summer ist still.

&) Ist die rote LED auf der FlightCtrl aus und der Summer piept trotzdem ununterbrochen im Intervall, kann
ein

angeschlossener Lipo leer sein und sollte geladen werden. Infos zu den Lipo's und zum Laden findet man hier:
LiPo
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LEDs auf dem BL-Ctrl

Bei den BL-Ctrl Reglern ist jeweils die grilne LED an und die rote LED aus.
o %) Ausnahme fiir HexaKopter und OktoKopter:

An dem Kopter sollten auf den BL-Ctrl mit den Adressen 1-4 jeweils nur die griine LED an sein.
¢ Bei einem HexaKopter sind bei den BL-Ctrl mit den Adressen 5+6 die griine und die rote
LED dauerhaft an.

¢ Bei einem OktoKopter sind bei den BL-Ctr]l mit den Adressen 5+6+7+8 die griine und die
rote LED dauerhaft an.

¢ Dies ist normal. Hier ist noch nicht der richtige Mixer iiber das KopterTool eingestellt.
Wird der richtige Mixer eingestellt, ist hiernach bei den restlichen BL-Ctrl auch nur die griine LED
an.

%) Wie der Mixer richtig eingestellt wird, ist auf den néchsten "Step"- Seiten beschrieben.

Hilfe

Sollte auf einem BL-Ctrl die rote LED blinken oder keine LED an sein, liegt ein Fehler vor. Hilfen zum
weiteren Vorgehen findet man hier: .

LEDs auf der NaviCtrl / GPS

Wurde ein GPS-System bereits verbaut sind hier die LEDs wie folgt an:
e NaviCtrl V2.0 => griine und rote LED an.

¢ (Die rote LED erlischt nach dem Kalibrieren des Kompass. Dies wird in den nédchsten "Step"-
Seiten beschrieben.)
¢ NaviCtrl V1.1 + MK3Mag => griine und rote LED an. LED auf MK3Mag blinkt.

¢ (Die rote LED erlischt nach dem Kalibrieren des Kompass. Dies wird in den nédchsten "Step"-
Seiten beschrieben.)
e MKGPS V1.0 => LED auf der Oberseite leuchtet dauerhaft. Nach einem Satfix blinkt diese.
e MKGPS V2.1 => LED auf der Unterseite leuchtet dauerhaft. LED auf der Oberseite leuchtet
dauerhaft + blinkt nach einem Satfix.

Step 5 - Erste Uberpriifung im KopterTool
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Voraussetzung

¢ Step4 wurde gelesen.

Erste Uberpriifung im KopterTool

Je nachdem was fiir ein Kopter jetzt angeschlossen ist (Quadro, Hexa oder Okto), sind die Anzeigen im
virtuellen Display vom KopterTool unterschiedlich.

Unter dem virtuellen Display befindet sich zusétzlich eine Statusanzeige. Hierliber kann schnell gesehen
werden, ob alles OK ist (griine Statusanzeige), oder ein Fehler vorliegt (rote Statusanzeige).

Ist eine Statusanzeige rot, erscheint daneben meist ein weiterer Button ''Details..." . Ein "Klick" auf diesen
Button verrit mehr iiber den moglichen Fehler.

Ziel sollte es sein, alle Felder auf griin zu haben.

Die Anzeige fiir einen QuadroKopter sollte so aussehen, wie in den Beispielen unter: Ansicht

QuadroKopter.

Hat man einen HexaKopter oder OktoKopter angeschlossen, sollte die Anzeige so aussehen, wie in den

Beispielen unter: Ansicht HexaKopter oder OktoKopter.

Ansicht QuadroKopter

Die FlightCtrl hat als Standardmixer den "Quadro" eingestellt. Wurde jetzt ein QuadroKopter angeschlossen,
sollte die Anzeige im KopterTool so aussehen:

Beispielansicht KopterTool V1.76b: Beispielansicht KopterTool V1.76b: Beispielansicht Kc
FlightCtrl, NaviCt

Nur FlightCtrl auf dem Kopter montiert FlightCtrl und NaviCtrl V2.0 montiert

¢

=
Status ]Intervall | Scope | Motortest | status ]Intervall | Scope | Status ]Intervall
Flight-Ctrl Flight-Ctrl (1] Flight-Ctr
BL-Ctrl BL-Cul [l BL-Cts
Navi-Ctrl Navi-Ctrl [l Navi-Ctr
Kompass Kompass E] Kompas:

13/47


https://wiki.mikrokopter.de/Erstinbetriebnahme/Step5#QuadroKopter
https://wiki.mikrokopter.de/Erstinbetriebnahme/Step5#QuadroKopter
https://wiki.mikrokopter.de/Erstinbetriebnahme/Step5#HexaKopter
https://wiki.mikrokopter.de/QuadroKopter
http://gallery.mikrokopter.de/main.php?g2_view=core.DownloadItem&g2_itemId=95900&g2_serialNumber=2
http://gallery.mikrokopter.de/main.php?g2_view=core.DownloadItem&g2_itemId=95904&g2_serialNumber=2
http://gallery.mikrokopter.de/main.php?g2_view=core.DownloadItem&g2_itemId=95902&g2_serialNumber=2

Erstinbetriebnahme/Step15

10/16/25 03:33:44

Diese Anzeige zeigt: *Alles OK*

FlightCtrl V2.1 (HW:2.1)
Software Version 0.86d
Aktiviertes Setting: 3
Eingestellter Mixer: Quadro

Statusanzeige FlightCtrl: griin
Statusanzeige BL-Ctrl: griin
Statusanzeige NaviCtrl: nicht aktiv (nicht
angeschlossen)

Statusanzeige Kompass: nicht aktiv (nicht
angeschlossen)

Diese Anzeige zeigt: *Fast alles OK*

NaviCtrl V2.0 (HW:2.0)

Software Version 0.26f

Error:6 / "bad compass value"

(Fehler: Kompass noch nicht kalibriert)

Statusanzeige FlightCtrl: griin
Statusanzeige BL-Ctrl: griin
Statusanzeige NaviCtrl: griin
Statusanzeige Kompass: rot

Diese Anzeige zei

NaviCtrl V1.1 (HV
Software Version |
Error:22 / "Magne
(Fehler: Kompass

Statusanzeige Flig
Statusanzeige BL-
Statusanzeige Nav
Statusanzeige Kon

Nur FlightCtrl auf dem QuadroKopter:
Alle Statusanzeigen sind griin = alles OK.

FlightCtrl + GPS-System auf dem QuadroKopter:
Rote Statusanzeigen zeigen uns an, wenn etwas nicht OK ist.
Hier wird jetzt abhingig von der eingesetzten NaviCtrl bad compass value oder Magnet error angezeigt.

Bei der Anzeige Magnet error sollte man einmal auf den Button ''Details..." klicken.
Wird hier dann als Fehlerangabe eine fehlende Kompasskalibrierung angezeigt, muss wie auch beim bad
compass value lediglich der Kompass kalibriert werden.

Hier muss nur der Kompass kalibriert werden, es liegt also kein Fehler vor.
Bevor der Kompass jedoch kalibriert wird, sind noch ein paar andere Einstellungen vorzunehmen.
Wie dies geht, ist in einem spiteren Step beschrieben.

¥ Bei jeder neuen NaviCtrl V2.0 (oder MK3Mag) ist der Kompass noch nicht kalibriert. Daher wird hier
auch eine Fehlermeldung in Form der roten Statusanzeigen angezeigt.

Hilfe

Sollte ein anderer Fehler (z.B. I12C error) im virtuellen Display angezeigt werden, dann bitte zuerst hier weiter

lesen: .

(Der Kopter kann solange wieder vom Netzteil/Lipo getrennt werden.)

Ansicht HexaKopter oder OktoKopter

Wird ein HexaKopter oder OktoKopter angeschlossen, zeigt der eingestellte Standardmixer "Quadro” die

14/47


https://wiki.mikrokopter.de/NaviCtrl
https://wiki.mikrokopter.de/NaviCtrl
https://wiki.mikrokopter.de/Erstinbetriebnahme/Help#Step5
https://wiki.mikrokopter.de/HexaKopter
https://wiki.mikrokopter.de/OktoKopter

Erstinbetriebnahme/Step15

ersten 4 BL-Ctrl an, nicht aber die weiteren.
Die Anzeige im KopterTool sieht dann so aus:

10/16/25 03:33:44

montiert

Beispielansicht

KopterTool Beispielansicht KopterTool V1.76b: Beispielansicht KopterTool V1.76b:

V1.76b:

Nur FlightCtrl

auf dem Kopter |FlightCtr]l und NaviCtrl V2.0 montiert FlightCtrl, NaviCtrl V1.1, MK3Mag montiert

5o

L=l |

5o

Ll |l

Status | intervall | Scope |

Flight-Ctrl
BL-Ctrl
Mawvi-Cirl

Kompass

(W] [ Details._
(]

Status |Imewall\ Scope [

Flight-Ctrl Details...
BL-Citrl
MNawi-Cirl

Kompass

Diese Anzeige
zeigt: *Fast
alles OK*

FlightCtrl V2.1
(HW:2.1)
Software
Version 0.86d
Aktiviertes
Setting: 3
Eingestellter
Mixer: Quadro

Statusanzeige
FlightCtrl: rot
Statusanzeige
BL-Ctrl: griin
Statusanzeige
NaviCtrl +
Kompass: nicht
aktiv
(angeschlossen)

Ein "klick" auf
den Button
"Details..."
zeigt an,

Diese Anzeige zeigt: *Fast alles OK*

NaviCtrl V2.0 (HW:2.0)
Software Version 0.26f
Error:19 / "Mixer Error"

Statusanzeige BL-Ctrl + NaviCtrl: griin
Statusanzeige FlightCtrl + Kompass: rot

Ein "klick" auf den Button '"'Details..."" zeigt an,
dass der Mixer eingestellt werden muss.

Nach dem der Mixer richtig eingestellt wurde,
ist nur noch

die Statusanzeige "Kompass" auf rot.

Hier muss dann der Kompass noch kalibriert
werden

um alle Felder auf "griin" zu bekommen.

Diese Anzeige zeigt: *Fast alles OK*

NaviCtrl V1.1 (HW:1.1)
Software Version 0.26f
Error:22 / "Mixer error"

Statusanzeige FlightCtrl: rot
Statusanzeige BL-Ctrl + NaviCtrl + Kompass:
griin

Ein "klick" auf den Button '"'Details..."" zeigt an,
dass der Mixer eingestellt werden muss.
Nachdem der Mixer richtig eingestellt wurde, ist
danach

die Statusanzeige "Kompass" auf rot.

Hier muss dann der Kompass noch kalibriert
werden

um alle Statusanzeigen auf "griin" zu haben.
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dass der Mixer
eingestellt
werden muss.
(Nach dieser
Einstellung sind
alle
Statusanzeigen
griin = Alles
OK)

Nur FlightCtrl auf dem Hexa- oder OktoKopter:

Da der voreingestellten '"Quadro''-Mixer nur die ersten 4 BL-Ctrl anzeigt und die restlichen BL-Ctrl des
Hexa- oder OktoKopter nicht,

wird hier ein Mixer Error angezeigt. Wird der richtige Mixer fiir Hexa oder Okto eingestellt, ist wieder alles
OK.

FlightCtrl + GPS-System auf dem Hexa- oder OktoKopter:

Auch hier zeigt der voreingestellten ''Quadro''-Mixer nur die ersten 4 BL-Ctrl an und die restlichen BL-Ctrl
des Hexa- oder OktoKopter nicht.

Wird der richtige Mixer fiir Hexa oder Okto eingestellt, ist wieder alles OK.

Wie dies geht, ist in einem spiteren Step beschrieben.

T} Bei jeder neuen NaviCtrl V2.0 (oder dem MK3Mag) ist der Kompass noch nicht kalibriert. Daher wird
hier auch eine Fehlermeldung in Form der roten Statusanzeigen angezeigt.

Daher wird hier nach dem richtigen Einstellen des Mixers die fehlende Kompasskalibrierung angezeigt.
Wie dies geht, ist in einem spiteren Step beschrieben.

Hilfe

Sollte ein anderer Fehler (z.B. I12C error) im virtuellen Display angezeigt werden, dann bitte zuerst hier weiter
lesen: .
(Der Kopter kann solange wieder vom Netzteil/Lipo getrennt werden.)

Step 6 - Einstellungen o6ffnen

Voraussetzung

¢ StepS wurde gelesen.

Einstellungen 6ffnen

Um den Kopter einstellen zu konnen (wie z.B. den Mixer) und um die Funktionen des Senders zu iiberpriifen,
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Einstellungen _}C

muss man im KopterTool in die wechseln.

Nach dem Klick auf den Button ""Einstellungen..." sollte folgendes Fenster erscheinen:

INFO

= AT |
Enstellungen 96 dieses Fenster erscheinen ...

Sollte nach dem "Klick" auf

WARNUNG

@ Flight-Ckel st MICHT kompatibel zum Mikrokopter-Tool | (FCIES, PC:EE)
Bitte das MK-Tool und die Firmware auf einen aktuellen Stand bringen.

Dialog EIMNSTELLUNG deakkivert!
Ipdatefunktion weiterhin akkiv, .. |

... ist die Software Version auf der FlightCtrl/NaviCtrl nicht mit dem genutztem KopterTool kompatibel.

In diesem Fall sollte jetzt zuerst die Software auf der FlightCtrl und der NaviCtrl aktualisiert werden.

Hilfen hierzu findet man hier: .

Step 7 - EasySetup - Die Grundeinstellung

Voraussetzung

¢ Step6 wurde gelesen.

Die Grundeinstellung

Hier im EasySetup werden nun die ersten Grundeinstellungen vorgenommen.
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Hohenregler

Mit dieser Funktion kann der Kopter im Flug automatisch die Hohe halten.

-+ Funktion einschalten.

® Der Hohenregler ist standardmifig auf der FlightCtrl2.1 verbaut. Hier sollte also die Funktion
aktiviert werden ("Klick" in das Kistchen).

Als Schaltkanal (Sollwert) ist bereits Poti 1 => Kanal S voreingestellt.
Wird einem Schalter am Sender dieser Kanal 5 zugeteilt, kann die Funktion vom Sender aus ein- / und
ausgeschaltet werden.

¢ Funktion/Schalter ein: Der Kopter hilt bei ~Mittelstellung vom Gasstick automatisch die

Hohe.
¢ Funktion/Schalter aus: Der Kopter muss manuell auf Hohe gehalten werden.

o Als Stick Neutral Punkt ist "0" voreingestellt. Dieser Wert wird normalerweise nicht veridndert.
Hier muss nur ein anderer Wert eingestellt werden, wenn man den Gasstick mit zentrierender Feder
nutzt (der Gasstick bleibt automatisch in Mittelstellung).

(Die Funktion ist hier beschrieben: Link)

GPS

Die Funktionen des GPS sind nur zu nutzen, wenn das GPS-System (NaviCtrl mit Kompass + MKGPS) am
Kopter montiert wurde.
<= Funktion einschalten.
® Wird hier das GPS aktiviert, konnen zusétzliche Funktionen genutzt werden.
Fiir die GPS Modus Steuerung: ist bereits das Poti 2 => Kanal 6 voreingestellt.

Wird einem 3-fach Schalter am Sender dieser Kanal 6 zugeteilt, konnen die Funktionen PositionHold
und ComingHome vom Sender aus geschaltet werden.

¢ Zusitzlich kann hier auch das Dynamic PositionHold aktiviert und die Funktion ComingHome
Altitude eingestellt werden.
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CareFree

Mit dem GPS-System kann auch die Funktion CareFree genutzt werden. Diese Funktion kann dem
Neueinsteiger das Erlernen des Fliegens erleichtern.

-z Freien Kanal fiir diese Funktion vergeben.

¢ Diese Funktion kann wie das GPS oder der Hohenregler auch auf einen Schalter am Sender (Potil-8)
gelegt werden.
Ist die Funktion ausgeschaltet, ist immer der rote Ausleger vorne.
Ist die Funktion eingeschaltet, ist es egal in welche Richtung der rote Ausleger zeigt.
Die Funktion Teachable CareFree erleichtert die Nutzung des CareFree und hilt weitere Funktionen
bereit.
(Eine Erkldrung dieser Funktionen findet man hier: Link)

Motor-Sicherheitsschalter

Um ein versehentliches Ausschalten des Kopters im Flug zu verhindern, kann ein Motor-Sicherheitsschalter
eingestellt werden.

-z Freien Kanal fiir diese Funktion vergeben.
¢ Diese Funktion kann mit einem freien Kanal belegt werden und dann iiber einen Schalter am Sender
die Funktion aktiviert/deaktiviert werden.

INFO: Der Kopter wird mit "Gas unten + Gier links" ausgeschaltet. Damit man den Kopter im Flug
nicht aus Versehen ausschaltet, kann hiermit die Funktion aktiviert/deaktiviert werden.

Mixer einstellen

Ist ein QuadroKopter angeschlossen (4 Motoren), braucht hier nun nichts geéndert werden.

Wurde ein HexaKopter (6 Motoren) oder ein OktoKopter (8 Motoren) angeschlossen, wird im virtuellen
Display der Fehler Mixer Error angezeigt.
Um diesen "Fehler" auszuschalten, muss der richtige Mixer eingestellt werden:

Ein "Klick" auf den Button ''Laden..." 6ffnet eine Auswahl an bereits vorhandenen Mixern.
Je nachdem, was fiir einen Kopter man hat, muss hier nun der richtige Mixer ausgesucht werden. Die Mixer
sind hier aufgefiihrt:
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INFO: .mkm Dateien => (die Drehrichtung wird pro Motor in der Grafik angezeigt)

Quadro.mkm Quadro-X.mkm |Hexa.mkm Hexa2.mkm
Fiir Basisset: Kein Basisset Fiir Basisset: Kein Basisset
Quadro(L4-ME) / QuadroXL |vorhanden. Hexa / Hexa2 / HexaXL |vorhanden.
Okto.mkm |Okto2.mkm Okto3.mkm [Okto-U

Fiir Basisset: |Fiir Basisset: Kein Basisset [Kein Basisset

Okto Okto2-26 / OktoXL |vorhanden. vorhanden.

& Der Pfeil in der Mitte zeigt die Flugrichtung (vorne) an.

Waurde nun der richtige Mixer mit "Offnen"" ausgewihlt, schlieBt sich das Auswahlfenster. Rechts neben
Mixer-SETUP steht nun der ausgewihlte Mixername.

Die vorgenommenen Einstellungen miissen nun in die FlightCtrl geschrieben werden.
Hierzu gentigt ein "Klick" auf den Button Schreiben.

Step 8 - Empfanger und Sender einstellen

Voraussetzung

e Step7 wurde gelesen.

Empfanger einstellen

Nach dem Einstellen der Grundeinstellungen sollte jetzt die Funktion des Empfingers und des Senders
iberpriift/eingestellt werden.
Dazu 6ffnen wir den zweiten Reiter: Kaniile

Damit die Stickwege und die Schalter/Taster/Potentiometer vom Sender im KopterTool und am Kopter richtig
umgesetzt werden, muss nun zuerst der richtige Empfinger eingestellt werden:

Hinweis fiir Jeti Sender: MikroKopter-Meldungen werden im Prinzip per Morsecode-Messages iibertragen. In
den neuen Jeti-Sendern (z.B. DC-16 usw) kann denen jeweils eine eigene Sprachsequenz zugeordnet werden.
Da auch Schaltermeldungen "Hohe ein" usw. iibertragen werden, konnen diese auch im KopterTool mit
Telemetrie: Alle Ergebnisse sprechen deaktiviert werden (&ltere Jeti Sender wiirden in dem Fall einen
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Morsecode ausgeben und piepsen)

Es stehen zur Auswahl:
¢ Multisignal (PPM)

¢ Standardempfinger (z.B. beim Empfinger ACT DSLA4 top, 2.4GHz-Empfinger R6107SP)
(Anschluss an PPM-Eingang der FlightCtrl)
¢ Spektrum Satellit

¢ 2.4GHz Satellit-Empfénger von Spektrum
(Anschluss an die 2te serielle Schnittstelle der FlightCtrl)
¢ Spektrum Satellit (HIRES)

¢ 2.4GHz Satellit-Empfénger mit hoher Auflosung von Spektrum (2048) (z.B. DSX7, DX8,
DSX9, DSX12)
(Anschluss an die 2te serielle Schnittstelle der FlightCtrl)
¢ Spektrum Satellit (LowRES)

¢ 2.4GHz Satellit-Empfénger niedriger Auflosung (512) (wird z.B. bei einigen
Einsteckmodulen verwendet)
(Anschluss an die 2te serielle Schnittstelle der FlightCtrl)
¢ Jeti Satellit

¢ 2.4GHz Jeti Satellit (z.B. RMK?2)
Mit dieser Einstellung wird zusétzlich die Ausgabe der Telemetrie aktiviert.
Angezeigt wird die Telemetrie an der Jeti Box.
(Anschluss an PPM-Eingang der FlightCtrl + Anschluss Datenkanal (Telemetrie) an Rx / 2te
serielle Schnittstelle der FlightCtrl)
¢ ACT DSL

¢ Anschluss eines ACT DSL Signals an 2ter serielle Schnittstelle der FlightCtrl
¢ Graupner HoTT

¢ 2.4GHz Graupner HoTT Empfinger (z.B. GR-12, GR-16, GR-24)
Mit dieser Einstellung wird zusétzlich die Ausgabe der Telemetrie aktiviert.
Angezeigt wird die Telemetrie im Display des Senders.
(Anschluss an PPM-Eingang der FlightCtrl + Anschluss Datenkanal (Telemetrie) an Rx / 2te
serielle Schnittstelle der FlightCtrl)
¢ Futaba S.BUS

¢ 2.4GHz Futaba S.BUS Empfinger
Um einen S.BUS Empfinger an die ElightCtrl anzuschlieBen, wird ein Signalinverter benotigt

(Shoplink).
(Anschluss an die 2te serielle Schnittstelle der FlightCtrl)
¢ Benutzer

¢ Frei fiir Programmierer.

(Wie die Empfanger angeschlossen werden, ist hier beschrieben: Receiver)
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e Siehe INFO

0 Ist der richtige Empfinger ausgewihlt, muss diese Anderung noch in die FlightCtrl gespeichert werden:
Dies geschieht wieder mit einem "Klick" auf den Button Schreiben.

INFO: Die HoTT-Telemetrie wird erst ab der FlightControl V2.1 mit der aktuellen Software unterstiitzt.
Weiter Infos zum HoTT Sender und dessen Einstellungen findet man hier: HoTT-Sender

Sender einstellen

Damit der MikroKopter spiter auch gerade fliegt, miissen die Kniippeleinstellungen am Sender iiberpriift
werden.

Befinden sich die Steuerkniippel in Mittelstellung, muss der Ausschlag (die Trimmung) der Kanile 1-4 im
KopterTool mittig sein.

Falls notig muss die Trimmung am Sender entsprechend angepasste werden.

ittig
| (center)

Konmnd 1 - 12

T Z34%6 70 9100112
B
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(Zum VergroBern -> Bild anklicken)

0 Ist die Trimmung richtig eingestellt, muss diese spiter im Flug nicht mehr verindert werden.

Step 9 - Kanale prifen

Voraussetzung

¢ Step8 wurde gelesen.

Kanale Uberprifen

Unter dem Reiter Kaniile werden auf der linken Seite die einzelnen Kanile und deren Zuteilung angezeigt:

Die Kandile 1 - 4 sind der Steuerung von Gas, Gier, Nick und Roll zugeteilt.
Die Kandile S - 12 sind den POTI 1 - 8 zugeteilt.
Diese POTI 1 - 8 kdnnen dann in den Einstellungen einzelnen Funktionen zugeteilt werden.

Auf der rechten Seite befindet sich die grafische Anzeige dieser Kanile. Unter der Anzeige befindet sich der
jeweilige Kanal, dariiber der eingestellte Wert.
Wurde der Empfinger richtig eingestellt und gespeichert, sollte die Anzeige nun so aussehen:

Beispielansicht 1:
Empfinger mit 12 Kanilen

Wurden die Kanile am Sender bereits richtig zugeordnet, kann die Anzeige auch so aussehen:

Beispielansicht 2:
Empfinger GR-24 mit eingestellten 12 Kanélen

Bewegt man die Steuerkniippel oder betétigt einen Schalter am Sender, sollte sich der entsprechende Kanal
(Balken) hier verindern.

Wir gehen in der Beispielansicht 2 von einem in MODE 2 eingestellten Sender aus. Bei einem Sender, der in
einem anderen Mode eingestellt ist, sicht die Anzeige dhnlich aus.

In der Beispielansicht 2 sehen wir also Folgendes:
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e Kanal 1 (Gas) => Stick unten

¢ Kanal 2 (Roll) => Stick in Mittelstellung

¢ Kanal 3 (Nick) => Stick in Mittelstellung

¢ Kanal 4 (Gier) => Stick in Mittelstellung

e Kanal 5 (POTI1) => "an" (z.B. Funktion HoheHalten => 2-fach Schalter am Sender)

e Kanal 6 (POTI2) => "aus" (z.B. Funktion GPS "Free-PH-CH" => 3-fach Schalter am Sender)
¢ Kanal 7 (POTI3) => "aus''(z.B. Poti am Sender auf ''linken Anschlag')

¢ Kanal 8 (POTI4) => "aus" (z.B. Funktion CareFree => 2-fach Schalter am Sender)

e Kanal 9 (POTI5) => "aus"'(z.B. 3-fach Schalter am Sender fiir weitere Funktionen)

¢ Kanal 10 (POTI6) => "aus''(z.B. 2-fach Schalter am Sender fiir weitere Funktionen)

¢ Kanal 11 (POTI7) => etwas iiber Mittelstellung (z.B. Poti am Sender ''nicht ganz mittig gedreht'")
e Kanal 12 (POTI8) => "aus"' (z.B. Taster am Sender zum Auslosen einer Kamera)

T} Beim Bewegen der Steuerkniippel oder wenn die Schalter/Taster/Poti am Sender genutzt werden,
sollten die Werte iiber der grafischen Anzeige wie folgt sein:

Servowege

Stick fiir Stick fiir 2- oder 3-fach Taster am |Poti am Anzeige/Wert
Gas und Nick |Gier und Roll |Schalter am Sender |[Sender Sender g

Stick nach Stick nach Schalter Taster Poti auf Wert = 0
unten rechts offen offen Linksanschlag B

Stick nach Stick nach Schalter Taster Poti auf Wert = 254
oben links geschlossen geschlossen |Rechtsanschlag B

Stick auf Stick auf 3-fach Schalter auf | Poti auf Wert = 127
Mittelposition |Mittelposition |Mittelposition Mittelposition a

@ Sieht die Anzeige allerdings so aus wie hier gezeigt, muss am Sender noch die ''Servoeinstellung'' richtig
eingestellt werden:

Hier sehen wir, dass die Servowerte des Senders nicht von 0" bis ''254"" reichen, sondern nur von "3"' bis
"252"

Mit diesen falschen Servowerten konnen Fehlfunktionen auftreten. Damit dies nicht passiert, sollten am
Sender fiir jeden Kanal die Servowege richtig eingestellt werden.

Das genaue Vorgehen und die Einstellung sind in der Anleitung des Senders beschrieben.
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TIPP:
Am Sender heifit dieser Meniipunkt meist ''Servoeinstellung'' oder ''Servo settings''.

Hier kann fiir jeden Kanal am Sender der Servoweg veridndert werden. Als Grundeinstellung ist fiir jeden
Kanal 100%/100% eingestellt.

Warum 100%/100% ?

Fiir jeden Kanal, egal ob es ein Steuerkniippel, Schalter, Taster oder Poti am Sender ist, gilt der Servoweg.
Dieser ist von -125 <=> 0 <=> +125.

Die ersten 100% sind also fiir den unteren Servoweg (von -125 bis 0) und die zweiten 100% fiir den oberen
Servoweg (von 0 bis +125).

Um es ein wenig einfacher zu halten, wird im KopterTool der Servoweg von 0 <=> 127 <=> 254 angezeigt.

Jetzt kann man am Sender die Werte 100%/100% auswéhlen und langsam erhéhen. Im Display vom
KopterTool sollte sich dann die Zahl iiber dem entsprechenden Kanal &dndern.

Beide Prozentwerte sollten hierbei mit dem selben Wert erhoht werden. Ist also der untere Servoweg auf z.B.
105% erhoht, sollte auch der obere Servoweg auf 105% erhoht werden.

Step 10 - Kamerahalterung

Voraussetzung

¢ Step9 wurde gelesen.

0 Wer jetzt noch keine Kamerahalterung an seinem Kopter verbaut hat, kann diesen Punkt iiberspringen und
beim nichsten ''Step'' weitermachen.

Anschluss Kamerahalterung

Falls bereits eine Kamerahalterung am Kopter montiert wurde, muss diese richtig an die FlightCtrl
angeschlossen sein:
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FlightCtrl ME V2.0/\V2 .1
www, MikroKopter.com

SV2 rers B s SV3
Untere Stiftlaiste; t : ; 3 e Untera Stiftleista;
{Lower pin connector) {Lower pin connector)
Servot (Mick) Servo? (Roll}

Serial Part
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Einstellung Kamerahalterung

Wurde eine Kamerahalterung am Kopter montiert, kann diese iiber die FlightCtrl kontrolliert und automatisch
in Waage gehalten werden.
Unter dem Reiter Kamera konnen die Funktion hierfiir eingestellt werden.

Nachdem die Gyro's kalibriert wurden (wird in einem spiteren "Step" beschrieben), richtet sich die
Kamerahalterung aus.
Vorher werden die Servos nicht angesteuert und haben keine Reaktion auf Befehle / Bewegung des Kopters.

Die ""Servo Ansteuerung:'' hat einen voreingestellten Wert von 128 fiir die Ausrichtung der
Kamerahalterung:

Ist die Kamerahalterung nach dem Kalibrieren nicht gerade ausgerichtet, kann diese durch Andern der Werte
fiir Nick und Roll ausgerichtet werden.

Dazu kann der jeweilige Wert vergroBert/verkleinert werden. Nach dem Speichern des neuen Wertes mit dem
Button Schreiben dndert sich die Kamerahalterung entsprechend.

Dies kann so lange wiederholt werden, bis die Kamerahalterung gerade unter dem Kopter steht.

Mochte man zusitzlich zur automatischen Ausrichtung der Kamerahalterung z.B. die Neigung der Kamera
selber iiber ein Potentiometer am Sender verdndern kdnnen, so kann bei der ''Servo Ansteuerung:' auch
anstelle eines festen Wertes ein Poti eingetragen werden.

Wir erinnern uns hierzu an die POTI 1-8, die jeweils einem Kanal zugeordnet sind.

In unserem Beispiel im vorherigen "Step" ist einem Potentiometer am Sender der Kanal 7 zugeteilt. Dies ist
in den Kanaleinstellungen POTI 3.
Dieses POTI 3 => Kanal 7 konnen wir nun anstelle des festen Wertes fiir Nick eintragen:

Mit dieser Einstellung, kann jetzt die Kamerahalterung iiber das Poti am Sender in der Neigung
(Nickrichtung) verédndert werden.

Mochte man die Rollrichtung auch selber iiber ein Poti am Sender einstellen konnen, muss hierfiir ein freier
Kanal vergeben werden und dieser Kanal

tiber das entsprechende POTI 1-8 unter Roll eingetragen werden.

4) Das gerade Ausrichten der Kamerahalterung wird dann iiber die Poti am Sender vorgenommen.
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Die Nick Kompensation braucht nicht verdndert werden. Diese Einstellung regelt den Einfluss des
Nickwinkels bzw. Rollwinkels auf das entsprechende Servo.

Der Servoweg fiir die beiden Servos ist bereits unter Servo min: und Servo max: voreingestellt.
Wer dennoch einen grofleren Servoweg benétigt, kann diesen hier anpassen:

Mehr muss hier jetzt nicht eingestellt werden. Weitere Informationen zu den anderen Einstellungen kénnen
spater hier eingesehen werden: MK-Parameter

Step 11 - Ausgange

Voraussetzung

e Step10 wurde gelesen.

0 Wer jetzt noch kein ShutterCable zum Auslosen einer Kamera oder ein ExtensionPCB zum Schalten der
Beleuchtung an seinem Kopter verbaut hat, kann diesen Punkt iiberspringen und beim néchsten "'Step"'
weitermachen.

ExtensionPCB oder ShutterCable

Wurde bereits ein ExtensionPCB zur Steuerung der Beleuchtung oder ein ShutterCable zum Auslosen einer
Kamera am Kopter montiert,
sollte der Anschluss in etwa so aussehen:

ExtensionPCB ShutterCable
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I:rrrCr'p By _.=
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o
{Lipo, Powerhoard, ...

Obere Sﬁmeiste
{Upper pin cann&ctnr}

Serial Part

Einstellung Ausgange

Die FlightCtrl besitzt zwei Schaltausginge. Diese Schaltausgéinge konnen unabhingig voneinander geschaltet

und eingestellt werden.

Hiermit kann man z.B. die LEDs blinken lassen oder ein-/ ausschalten. Oder man nutzt einen Ausgang um
eine Kamera auszuldsen.

Die beiden Schaltausginge findet man an der oberen Stiftleiste von SV2 der FlightCtrl:
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SV2
Obere Stiftleiste:
(Upper pin connector)

OUT2 / Ausgang2 —» s
+5V —»-=2
OUT1 / Ausgang1 —» &

SU2

Serial Port

Geschaltet wird hier ein Massepotential!

ACHTUNG

Die Beleuchtung sollte nicht direkt an diesen Ausgidngen angeschlossen werden. Die Transistoren auf der
FlightCtrl konnen hierbei beschiadigt werden!

Zum Schalten der Beleuchtung sollte man z.B. das Extension-PCB nutzen. Hieriiber kann die Beleuchtung
(auch mit mehr Leistung) angeschlossen werden.

Zum Auslosen einer Kamera kann neben dem Extension-PCB auch das ShutterCable genutzt werden.

Um an einem Ausgang z.B. ein Blinkmuster einzustellen, kann man durch Auswihlen der 8 Kistchen in der
Bitmaske verschiedene Blinkmuster einstellen.

Die Geschwindigkeit, in der die Blinkfolge ausgegeben wird, kann dann durch Eingeben einer Zahl unter
Timing eingestellt werden:

Beispiel Ausgang 1 (OUT1)

Mochte man iiber einen Ausgang z.B. eine Kamera fernausldsen (z.B. mit dem ShutterCable) kann dies auch
hieriiber eingestellt werden.

Hierbei sollte nur das erste Késtchen in der Bitmaske aktiviert werden. Unter Timing wird dann der Kanal
(POTT) des Tasters am Sender eingestellt:
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Beispiel Ausgang 1 (OUT1) Poti 8 => Kanal 12

Wurde ein Ausgang zum Auslosen der Kamera eingestellt, sollte man die Unterspannungswarnung fiir
diesen Ausgang ausschalten.
Ansonsten wiirde bei einem leeren Lipo und der dann folgenden Akkuwarnung die Kamera laufend ausgelost:

Beispiel Ausgang 1 (OUT1) = aus

Sobald man dann diese Einstellung wieder mit dem Button in die FlightCtrl speichert, beginnen die LEDs zu
blinken oder man kann die Kamera auslosen.
(Bei einer angeschlossenen LED-Beleuchtung blinken die LEDs dann bei der Unterspannungswarnung.)

INFO

Man kann auch einen Schalter/Kanal am Sender zum Schalten der LEDs nutzen.
Unabhéngig von einem eingestellten Blinkmuster, schaltet man die LEDs mit dem Schalter dauerhaft ein oder
aus.

e Sollte sich mit einem Schalter/Taster am Sender entweder
- die Beleuchtung nicht ausschalten lassen
oder
- die Auslosefunktion mit dem ShutterCable nicht funktionieren
so kann der Servoweg am Sender nicht richtig eingestellt sein! Dies wurde in dem vorherigen Step
Kaniile priifen erklirt.

Nach diesen Einstellungen kann das Einstellungsfenster geschlossen werden. Hierzu geniigt ein "Klick" auf
Wir befinden uns nun wieder im Hauptfenster vom KopterTool.

Step 12 - Kalibrierung

Voraussetzung

e Step11 wurde gelesen.
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Kalibrierung

"

Nachdem nun in den vorherigen "Step's" die richtige Funktion des Senders iiberpriift und (wenn notig) der
richtige Mixer eingestellt wurde,
kann mit der Kalibrierung begonnen werden.

Kalibrierung ACC

Zuerst wird die Kalibrierung des ACC vorgenommen. Dies muss nur einmal durchgefiihrt werden.
(Nur im Fehlerfall oder nach Einspielen einer neuen Software sollte dies wieder neu durchgefiihrt werden.)
1. Der Kopter sollte gerade stehen.

¢ (Eine Schriglage beeinflusst die Kalibrierung und fiihrt zu Fehlern beim Starten oder im
Flugverhalten.)

Eine Dosenlibelle kann helfen, den Kopter gerade auszurichten: Link

2. Uber den Sender wird nun der ACC Kalibriert.

Hierfiir
werden die
Steuerkniippel |An einem Sender im MODE 2 sieht das so aus:
wie folgt
bewegt:

Gas oben +
Gier rechts
(langer als 5
Sekunden
halten)

Nick mittig
Roll mittig
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3. Der Kopter bestiitigt die ACC Kalibrierung mit Pieptonen.

¢ Je nachdem, in welchem der 5 Setting's man sich befindet, gibt der Kopter diese Anzahl als
Bestitigungston wieder.
Beispiel: Wir befinden uns im Setting 3 (Easy). Der Kopter "piept" als Bestitigung 3x.

Fertig

Kalibrierung Gyro's

Vor dem ersten Start oder nach Wechsel des Lipos muss eine Kalibrierung der Gyro's durchgefiihrt werden.
Wird dies nicht gemacht, gibt der Kopter beim Versuch die Motoren zu starten eine Fehlermeldung aus und
leiept".

INFO: Die Servoausginge der ElightCtrl sind erst iiber den Sender (sofern eingestellt) nutzbar, Nachdem die
Gyros kalibriert wurden. Vorher nicht.

1. Der Kopter sollte dabei auf dem Boden stehen und darf sich nicht bewegen (WICHTIG!!!).
Wenn der Kopter nicht absolut still steht, werden die Sensorwerte im Flug falsch verarbeitet und der Kopter
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kann im GPS-Flug oder bei aktiviertem CareFree zu kreiseln beginnen oder anderweitig vom geplanten Flug
abweichen. (--> in so einem Fall GPS und CF deaktivieren und manuell landen)

¢ (Der Kopter kann dabei gerade aber auch an einem Hang in Schriglage stehen. Fiir das gerade Fliegen
hilft dem Kopter der richtig kalibrierte ACC.)

2. Uber den Sender werden nun die Gyros kalibriert.

Hierfiir
werden die
Steuerkniippel [An einem Sender im MODE 2 sieht das so aus:
wie folgt
bewegt:

Gas oben +
Gier links

Nick mittig
Roll mittig
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3. Der Kopter bestiitigt die Gyro Kalibrierung mit Pieptonen.
¢ Je nachdem, in welchem der 5 Setting's man sich befindet, gibt der Kopter diese Anzahl als

Bestitigungston wieder.
Beispiel: Wir befinden uns im Setting 3 (Easy). Der Kopter "piept" als Bestitigung 3x.

Fertig

Kalibrierung Kompass

Ist an dem Kopter bereits das GPS-System installiert (NaviCtrl, Kompass, MKGPS) muss eine Kalibrierung
des Kompass durchgefiihrt werden.

Solange dies nicht geschehen ist, wird im bei der NaviCtrl im virtuellen Display "error6" angezeigt.

(Wird der Kompass nicht kalibriert, kann der Kopter spiter nicht gestartet werden und er "Piept" beim
Startversuch.)

Von einem richtig kalibrierten Kompass héingt die Funktion der GPS-Funktionen wie z.B. "PositionHold" ab.

1. Den Kopter vom MK-USB trennen.
® Um den Kompass richtig kalibrieren zu konnen, muss man sich mit ihm nach draulen begeben.

4) Um keinen storenden magnetischen Einfliissen ausgesetzt zu sein, sollte man die Kalibrierung
nicht zu dicht am Haus oder in der Néhe von Strommasten durchfiihren.

2. Uber den Sender wird nun der Kompass kalibriert.

Die LEDs vor dem Kalibrieren:
e NaviCtrl V2.0 =>

¢ griine und rote LED an.
NaviCtrl V1.1 mit MK3Mag =>

¢ NaviCtrl V1.1 = griine und rote LED an, MK3Mag = griine LED blinkt.

Die Kalibrierung erfolgt in mehreren Schritten:

Step Funktion Beispielansicht / Funktion
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An einem Sender im MODE 2 sieht das so aus:

Nick nach
unten
Step 1 dann
Kompass
Kalibrierung |Gas oben +
einleiten Gier links
(Der Kopter
piept 1x)
Step 2 Nick 1x nach
Kalibrierung |unten ziehen
starten

(Der Kopter
piept 2x und
das Knacken
beginnt)
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Kalibrieren
der X-Achse
(Nick-Achse)

Den Kopter
mit der Front
(Pfeilrichtung
der FlightCtrl)
nach Siiden
oder Norden
ausrichten,

dann

den Kopter
ein paar Mal
iiber die
Nickachse
drehen, bis
der Summer
nicht mehr
"knarrt".

Kalibrieren
der Y-Achse
(Roll-Achse)

Den Kopter
um 90°
drehen.

Das Knacken
beginnt
wieder.

Den Kopter
ein paar Mal
iiber die
Rollachse
drehen, bis
der Summer
nicht mehr
"knarrt".
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Step 3 Nick 1x nach
Kalibrierung |unten ziehen
der X und

Y-Achse (Der Kopter
abschliefen |piept 3x)
Step 4 Nick 1x nach
Kalibrierung |unten ziehen
der Z-Achse

(Gier-Achse)
starten

(Der Kopter
piept 4x und
das Knacken
beginnt
wieder)
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Kalibrieren
der Z-Achse

INFO: Hierbei
ist es egal, ob
der Kopter mit
der X oder
Y-Achse nach
Siiden
(Norden)
zeigt.

Den Kopter
ein paar Mal
iiber die Roll-
oder
Nickachse
drehen, bis
der Summer
nicht mehr
"knarrt".

Step 5
Kalibrierung
der Z-Achse
beenden.

Nick 1x nach
unten ziehen

Der Kopter
piept zur
Bestitigung
2x
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3. Nachdem der Kopter nach der erfolgreichen Kalibrierung 2x ''gepiept' hat, ist die Kalibrierung
abgeschlossen.

e Wenn alles OK ist, erlischt auf der NaviCtrl V2.0 mit integriertem Kompass nach wenigen Sekunden

die rote LED.
Nutzt man eine NaviCtrl V1.1 mit MK3Mag, leuchtet die LED auf dem MK3Mag dauerhaft.

Fertig

Nach der Kompass-Kalibrierung kann der Kopter wieder an das MK-USB angeschlossen werden.

Zwischencheck

Nach diesen Einstellungen:

¢ Finstellen des richtigen Mixers (wenn notig)

e Kalibrierung ACC

e Kalibrierung Gyro's

e Kalibrierung Kompass (wenn das GPS-System montiert wurde)

... sollten jetzt im KopterTool alle Button griin sein:

Nur FlightCtrl am Kopter FlightCtrl mit GPS-System am Kopter
Status llntervall] Scope | Motortest Status |Interval|] Scope |
Flight-Ctrl [l Flight-Ctrl [l
BL-Cirl [J] BL-Curl [l
Navi-Ctrl [l Navi-Ctrl [l
Kompass Iil Kompass E'

Step 13 - Motor, Propeller und Gyro Check

Voraussetzung

¢ Step12 wurde gelesen.
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Letzter Check

Jetzt sollte noch die Funktion der FlightCtrl und die der Motoren iiberpriift werden.

Falls noch nicht gemacht, konnen jetzt fiir den Motortest die Propeller entfernt werden.

So kann gefahrlos die Drehrichtung und die Funktion der Motoren iiberpriift werden, ohne dass der Kopter
abhebt.

Motortest

Dazu wird nun unter dem virtuellen Display der Reiter ''Motortest' geoffnet.

Die Vorgehensweise ist dann wie folgt:

Status ] Intersal | Scope  Motorest

v hotorest act 69 _
Address:

i i

e "Motortest aktiv'' aktivieren.
e ""Adresse' = Motor zum Testen auswihlen.
¢ Schieberegler langsam mit der Maus heraufschieben.

Dies kann nun fiir jeden Motor durchgefiihrt werden.
Tipp:

Sollte ein Motor in die falsche Richtung drehen, geniigt es, zwei der drei Motorleitungen am BL-Ctrl zu
tauschen.

Hier die Motornummern und die Drehrichtungen

QuadroKopter HexaKopter
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1
P -

P

Propellermontage

Auf dem Kopter werden links und rechts drehende Propeller genutzt. Diese miissen richtig montiert werden.

Die Propeller mit ihren Drehrichtungen sehen so aus:

Linksdrehender Propeller (Oberseite) |Rechtsdrehender Propeller (Oberseite)

Nach dieser Beschreibung konnen jetzt die Propeller wieder montiert werden.

Info

Woher kommt die Bezeichnung "links drehender Propeller"?

In einem Flugzeug sitzt man in der Regel hinter dem Propeller und schaut auf dessen Riickseite. Dieser dreht
sich dann von hinten gesehen links herum. Also entgegen dem Uhrzeigersinn

Dieser Propeller wird daher als "links drehender Propeller" bezeichnet. Diese Drehrichtungsbezeichnung wird
fiir alle géingigen Propeller genutzt.

Wir sehen die Drehrichtung der Propeller auf unserem Kopter von oben. Schauen also auf die Oberseite des
Propeller.

¢ Fin linksdrehender Propeller dreht sich von oben betrachtet im Uhrzeigersinn.
¢ FEin rechtsdrehender Propeller dreht sich von oben betrachtet entgegen dem Uhrzeigersinn.
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Funktion der Gyro's
Damit der Kopter gerade fliegen kann, sind auf der FlightCtrl Gyro's fiir alle drei Richtungen (X,Y,Z) verbaut.
Die Funktion kann mit dem Scope im KopterTool gepriift werden.
Dazu sollte man:

e FlightCtrl auswéhlen

¢ Analogdaten auswihlen (anklicken) => WinkelNick, WinkelRoll, AccNick, AccRoll, GyroGier

¢ Taste START Kklicken (dndert sich dann in "PAUSE")

¢ Den Kopter in Nick, Roll und Gier Richtung bewegen.

Das Scope sollte dann so aussehen:

250 380 370 330 380 400 810 420 430 440 450 46D 470 488 490 SO0 S 3 §=0 540
4| 3|

—

. .d.kn.uruql,l'.llckenzum rnschaifen) } ~Scope _‘f : MikroKoptar "'1 1
' Fy L — T
STORR Umschaiien - auwhg MaiCH
= MevaCirl -¥ FlightCrl

o Senalle Kangle
@ 0 | & oS0 2> MEGPES | - MKiMag
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Step 14 - Steuerbefehle

Voraussetzung

¢ Step13 wurde gelesen.

Vor dem ersten Start

Jetzt ist alles am Kopter fiir einen ersten Flug vorbereitet.

Zum STARTEN und STOPPEN der Motoren gibt es, wie zum Kalibrieren auch, bestimmte
Steuerkniippelstellungen.

Hier die drei wichtigsten Befehle:

Beispielansicht Sender im Mode 2

Kalibrieren der

Gyros
Funktion => (Vor jedem Start
und nach Trennen
der
Stromversorgung.)
Beschreibung der Gas oben / Gier
Steuerkniippelstellung |links / Nick mitte /
= Roll mitte
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Funktion =>

Starten der Motoren

Beschreibung der
Steuerkniippelstellung =>

Gas unten / Gier rechts / Nick unten /
Roll rechts

Funktion =>

Stoppen der Motoren

Beschreibung der
Steuerkniippelstellung =>

Gas unten / Gier links / Nick unten /
Roll links

“2 Wir wiinschen nun viel SpaB$ und Erfolg bei den ersten Flugversuchen.

PS: Bei Sonne nicht die Sonnenbrille vergessen **

Tip

Die Steuerkniippelstellungen fiir samtliche Funktionen und mit den Ansichten fiir Mode 1-4 findet man hier:

StickSetup

Mehr Informationen zum KopterTool findet man hier: KopterTool

Was man in den Einstellungen noch einstellen kann, findet man hier: MK-Parameter

Wichtig

Fiir die ersten Flugversuche sollte man sich ein freies Feld mit viel Platz in alle Richtungen suchen.
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Obwohl der Kopter recht einfach zu fliegen ist, erfordert es einiges an Ubung und Routine, diesen auch richtig

zu beherrschen.
Fiir den Anfang sollte man sich vielleicht auf das Uben von Starts, Landungen und Schweben in nicht zu

groBBer Hohe an einer Stelle beschrinken.
Wird man dann etwas sicherer, kann der Flugradius in der Hohe und Weite langsam erhoht werden.
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