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SP Racing F3

letovy kontrolér

Uzivatelsky manual

SP Racing F3 je moderni deska letového kontroléru s vykonnym a rychlym procesorem
STM 32 F3, ktery zvladne mnozstvi uloh pfi vysoké opakovaci frekvenci. Pripravili jsme
jednoduchého privodce instalaci desky v koptére.

1. Konfigurator

Pro nastavovani parametrt desky budete potfebovat tzv. konfigurdtor. Pro ucely tohoto
navodu budeme pouzivat firmware Betaflight, ktery je podle naseho nazoru
nejpokrocilejsi s ohledem na letové vlastnosti koptéry. V desce se da poutziti jiny
firmware, napfriklad Cleanflight nebo iNav. Doporucujeme vsak Betaflight.

Konfigurator Betaflight je aplikace webového prohlizece Chrome. Pokud nemate
Chrome, mlzete jej stdhnout na
https://www.google.com/chrome/browser/desktop/index.html

V samotném prohliZzeci Chrome pak zadate https://chrome.google.com/webstore a

stisknete Enter. Pak ve vyhleddvacim policku napisete Betaflight. Objevi se nékolik
aplikaci, u Betaflight Confiuratoru kliknete na tlacitko ,,+ ADD TO CHROME” a
konfigurator se nainstaluje.


https://www.google.com/chrome/browser/desktop/index.html
https://chrome.google.com/webstore
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Doporucujeme pfripojit desku k PC a spustit konfigurator jesté drive, nez zaCneme
k desce pajet a instalovat ji do koptéry. Pfinejmensim muzZete vcas zjistit, zda deska neni

vadna.

2. Instalace firmware (dale také oznaceno jako ,fw“, software nutny pro provoz
desky)

Spustime Betaflight konfigurator. V okné programu najdeme text , Latest CP210x Drivers
can be downloaded from here“, kliknutim na slovo here se dostaneme na stranku

s ovladaci. Vybereme si odkaz podle svého operacéniho systému, stahneme soubor a
extrahujeme jej a spustime spravny .exe soubor. Nainstalujeme potfebny ovladac. Pak
pripojime desku USB kabelem k PC a klikneme na Firmware Flasher — viz Sipka.
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@B Auto-Connect Connect
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ng configuring and tuning of your flight controller

2016~

Changelog

welcome to Betaflight - Configurator, 2 utiity designad o simp

Hardware Contributing
The application supports all hardware that can run If you would like to help make Betaflight even better you can
Betaflight. Check flash tab for full st of hardware. help in many ways, including:

Open Source / Donatien
Notice

Download Betaflight Blackbox Answering other users questions on the forums and IRC

[« ing code to the firmware and configurator - new
features, fixes, improvements

The firmware source code can be from here
The newest binary firmware image is available here
Testing new features/fixes and providing feedback

Latest CP210x Drivers can be downloaded from here

Latest STM USB VCP Drivers can be downloaded from Helping out with Issues and commenting on feature requests.
nere

Latest Zadig for Windows DFU flashing can be

downloaded from here
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Otevre se nam okno dle nasledujiciho obrazku. Nastavime prepina¢ Manual Baud Rate
jako aktivni a ve vedlejSim poli hodnotu 256 000. V poli vybéru desky nastavime
SPRACINGF3, v poli firmware posledni verzi (v prosinci 2016 je to 3.0.1). Ostatni
prepinace nechame neaktivni. Klepneme na tlacitko Load Firmware (Online) a pokud se
zdarilo nahrat skutecné firmware online, tlacitko Flash Firmware by mélo byt najednou
aktivni (nikoliv svétle Sedé). Méli byste vidét okno programu zhruba jako je na

nasledujicim obrazku.
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‘\ét BETAFLIGHT

@B Auto-Connect

No reboot sequence

Full chip erase
Manual baud rate 256000

Show unstable releases

Release info

Target: SPRACINGF3

Name/Version: 3.0.1

Blnary: betaflight_3.0.1_SPRACINGF3 hex
Date: 18-10-2016 11:09

State: stable

Release notes:

Betaflight 3.0.1 (3.0 patch 1)

- Finalized OSD Code. (More OSD configuration options)

- Changed Relaxation Paramerer 1o act as transition (Helps better against bounce backs on higher rates with high setpoint weight)
e boards

set gyro_natch1_hz and set gyro_notch2_hz, also available in the new 1.8.3 configurator)

- Added configurable pidSum limit

- New filter defaults (notch filters enabled by default)

- Added BEEBRAIN target

BetaflightGroup is a list of developers who are actively working to improve this open sourdilproject:

BarisB
Martin Budden
Jason Blackman (blckmn) -
Flash FIrmware Load Firmware [Online] Load Firmware [Local]
Port utilization: D: 0% U: 0% | Packeterror:0 | 12Cerror:0 | Cycle Time: 0 184

Ted mlzeme kliknout na Flash Firmware a zvoleny fw se nahraje do desky.
Zkontrolujeme, zda se nahrani fw zdafilo: v zaloZce vpravo nahore vybereme
odpovidajici port (napr. ,COM3“, ale mUze byt i jiny) a klikneme na Connect. Pokud se
konfigurator Uspésné spoji s deskou, otevre se vam uvodni okno nastaveni (setup):

‘\éﬁ BETAFLIGHT

@ enable Expert Mode Disconnect

wiki
(Calibrate Accelerometer Place board or frame on leveled surface, proceed with calibration, ensure platform is not moving during calibration period
Move multirotor at least 360 degrees on all axis of rotation, you have 30 seconds to perform this task
Reset Settings Restore settings to default
Backup Restorell|  Backup your configuration in case of an accident, €LI settings are not included - See ‘dump’ cli command

Heading: ResetZ axis, offset: 0 deg
Pitch: 0V
Roll oman
0004
0%

Instruments.

Port utilization: D: 15% U:3% | Packeterror:0 | 12Cerror:0 | Cycle Time:508 | CPU Load: 6% 184
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Pokud se podafilo, mizeme zase desku odpojit a zacit stavét koptéru.
3. Vyvody a konektory

Na nasledujicim obrazku je pohled na desku shora. VSimnéte si Sipky ve tvaru V —
ukazuje smér letu. Deska musi byt v koptére bud" orientovana podle této Sipky, nebo
pootocena tfeba o0 90°, coz muze byt praktické (USB konektor je vyhodné mit do boku),
ale v takovém pripadé je tfeba toto pootoceni zadat v konfigurdtoru. K tomu se
dostaneme pozdéji, vratme se ke konektordm.

Existuji 3 hlavni zpUsoby, jak pripojit RC pfijimac (,,Rx“) k desce. Klasicky zpusob je tzv.
PWM, kdy se jednotlivé kanalové vystupy pfijimace pfipoji do odpovidajicich vstupt
desky. Alternativni zplsoby pfipojeni pfijimace (PPM, SBUS) budou popsany v dalSich
kapitolach — ted tedy PWM: Podle nasledujiciho obrazku byste pripoijili prijimac do
vstupl |0_1, a sice v poradi (na obrazku velky konektor vlevo a brdno shora): zem (0V),
napdjeci napéti 5V, CH1, CH2, CH5, CH6, a do vstupl I0_2 (velky konektor vpravo a
shora): horni ¢tyfi vodice ignorujeme, CH4, CH3.

UART3 4

od Rx

SP Racing MOF3 vi (Y

- BUZZER 19)

¢t VCC/BUZZER +
L BUZZER

k regulatordm motora 5V ze stabilizatoru




@ROTORAMA

Vstupy regulatort (motort) pak pripojime na cislem oznacené vystupy na spodku desky

dle obrazku. VZdy bily vodi¢ na S1, S2 ... S4, ¢erné vodice na odpovidajici - . Do plosného

spoje mlzete predtim bud vpajet listu konektor(, bud pfimych nebo o 90° zahnutych,

nebo muzete privody k reguldtorim zkratit a zapajet rovnou do desky (doporucuje se

spiSe zkuSenym stavitelim, protoze pfi ptripadné chybé regulatoru nebo Spatném pdjeni

vznikne problém zase vSe rozebrat). DlleZité je dodrzZet toto rozvrzeni motort: ¢. 1 —

pravy zadni, .2 — pravy predni, ¢.3 — levy zadni, ¢.4 — levy pfedni. Desku mliZete napajet

ze stabilizatoru napéti 5V (bud samostatny nebo soucast rozvodné desky, tzv. PDB) do +

a — bodu nevyuzitého (neexistujiciho) vystupu motoru, tfeba ¢. 8. V takovém pripadé

bude vas RC pfijimac napajen z desky a vlastni dalsi zdroj nebude potrebovat.

4. Oziveni koptéry (mate-li PPM, SBUS ¢i IBUS apod., odskocte si na kapitolu 5 a

pak se vratte sem)

Pokud mate koptéru postavenou, pripojte desku USB kabelem ke konfiguratoru a

pripojte se (,Connect”). PoloZte stroj na vodorovnou podlozku a klepnéte na tlacitko

,Calibrate Accelerometer”. Koptéra na obrazku by se méla srovnat do roviny. Pak

klepnéte na zalozku ,Configuration” (treti shora v levém sloupci — vypada jako ozubené

kolecko). Nastavime podle ndsledujicich obrazka:

Zde nastavime Uhel pootoceni desky,

Board and Sensor Alignment

0 | #) Roll Degrees

) pitcn

- rees
‘ 90 4| @ Yav)Degrees

Recelver Mode

RX_SERIAL

v tomto pfipadé o 90° vpravo (pokud je
instalovana Sipkou vpred, nechame 0).

RX_PPM PPM RX input

® RX PARALLEL PWM  PWM RXinput (one

v

ONESHOT125 ¥ | ESC/Mortor protoco

otor PWM speed Separated from PID speed

MOTOR_STOP

Disarm motors regardless o

e
4k

L4 HELANE AN R0

Accelerometer Trim

0 4| Accelerometer Roll Trim

0 2| Accelerometer Pitch Trim

Battery Voltage

VBAT Battery voltage monitoring

Save and Reboot

‘lwiu s njods -dsaJ ‘nioiegngdau

yoAyznod ajpod I[opzod jenonelseu

awapng e Ajoupoy Juijnejap saweydau apz
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Vse ostatni nechame v defaultnim nastaveni, klikneme na tlacitko ,Save” (velmi dilezité
—na kazdé zalozce se zmény které udélate zapisi do desky pouze pres klik na Save pfip.
Save and Reboot) a pfejdeme na zalozku Receiver (maly symbol RC vysilace). Pfipojime
napajeni koptéry (pokud mame tzv. Smoke Stopper, tak pres néj — je to v podstaté jen
12V Zarovka, tfeba domdci halogenova, viazena do cesty napajeni, kterd omezuje
maximalni proud v pfipadé, Ze mate nékde zkrat).

Na zaloZce Receiver vidime listy signalizujici délku jednotlivych ovladacich pulsg.
VyzkousSime zda reaguji na vysila¢ — Roll na kfridélka, Pitch na vyskovku, Yaw na
smérovku, Throttle na plyn a jesté by dva kandly, AUX1 a AUX2 (pokud jsou zapojeny

z prijimace) mély reagovat na své ovladaci prvky (vétSinou na packovy prepinac). Pokud
kanaly neodpovidaji, mate asi Spatné propojeny pfijimac (v reZimu PWM). V reZimu PPM
nebo SBUS mUizZete v zdlozce Channel Map zménit poradi kanald.

_ o
: @ Enable Expert Mode Disconnect
Receiver WIKI
Please read receiver chapter of the documentation. Configure serial port (if required), receiver mode (serial/ppm/pwm), provider (for serial receivers), bind receiver, set channel

map, configure channel endpeints/range on TX so that all channels go from ~1000 to ~2000. Set midpoint (default 1500), trim channels to 1500, configure stick deadband, verify

behaviour when TX is off or out of range.
IMPORTANT: Before flying read failsafe chapter of documentation and configure failsafe.

pitch - (N 0 AETR1234 v | Disabled v
Yaw [ E 0o

B RC Dt
e =020 ] 1275

auxz (T 0 d d
AUX 3 00

avxs oo Aute ¥ RC Interpolation

Auxe (T o

auxs [T 00

auxo [T 00

aux1o (T 0

aux 11 (T

Aoz T _=an .

Refresh Save
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Pokud vse odpovida (pohyblivy obrazek koptéry ve spravném smyslu reaguje na povely
z vysilace), nastavime na vysilaci subtrimy a velikosti vychylek tak, aby se kazdy kanal
pohyboval od 1000 do 2000 mikrosekund (us) a v neutrdlu mél 1500 us. U AUX kanalt
na tom nezalezi. Pokud jsme néco ménili v konfiguratoru, klikneme na Save a prejdeme
na zalozku Modes (symbol dvou prepinacl).

Zde si vyberete letovy rezim nebo funkci, kterou chcete ovladat dalSim kandlem —
vétsinou prepinacem z vysilace. Typicky armovani (,ARM?), rlizné stabilizované rezimy
(,ANGLE“, ,HORIZONT") nebo jiné funkce (napf. ,,AIRMODE", plnd kontrola nad
koptérou i pfi stazeném plynu, kdy se motory Uplné nevypinaji). Vyrazné doporucujeme
dat ARM na vypinac€ a naucit se v pripadé problému okamzité koptéru zajistit. U
zvolenych funkci klikneme na ,,Add Range” a zvolime ovladaci kanal, napf. AUX1 a drahu
kdy je funkce aktivni. Po ukonceni opét nezapomeneme na Save. Na nasledujicim
obrazku je priklad, kdy na tripolohovém prepinaci kanalu AUX1 je armovani i Airmode.

@ Enable Expert Mode Disconnect

jes WIKI

Use ranges to define the switch our transmitier and corresponding mode assignments. A receiver channel that gives a reading between a range min/max will activate the

mode. Remember to save your s using the Save button.

ARM AUX1 v

Min: 1200

Add Range Max: 2100

AIR MODE AUX 1 v

Min: 1750

Add Range Max: 2100

ANGLE

Port utilization: D: 19% U: 2% Packet error: 0 12C error:0 Cycle Time: 507 CPU Load: 6% 184
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MuUzZeme prejit i na zalozku Motors (symbol motoru) a vyzkouset, zda motory funguiji a
toci se na spravnou stranu. Musime zapnout prepinac ,| understand the risks...” a pak
mulzeme pomoci posuvnikd todit jednotlivymi motory, nebo viemi najednou.

V zaloZce PID Tuning (symbol trojzubce) si mUzZeme nastavit tzv. PIDy a citlivost koptéry
na fizeni (max rychlost otaceni kolem os, expa atd), ale to je nad rdmec tohoto navodu.
Jisté je, Ze zdkladni hodnoty jsou dobte zvolené a koptéra by méla vyborné létat i kdyz
zde nic nebudete ménit.

5. PPM a SBUS

Pokud je vas prijimac schopen dodavat vystupni signal ve formatu PPM nebo SBUS
(pokud oboje, zvolte SBUS), mlzete mimo jiné s vyhodou pfipojit pfijimac k desce jen
jednim signalovym kabelem. Viz ndasledujici obrazek:

PPM:
oV 10_1 @
D
5v
3 |CH1/PPM
CH2/GPIO &
PPM 5 |CH5/GPIO —e
CH6/ GPIO ==
7 |LED_STRIP —
8+ [33v —-=
\::
- -
Nebo SBUS:

CHB / SONAR ECHO
CH7 / SONAR TRIGGER

-
-
.
.
-
-
-
-
e
-~
-
-
-

SBUS

..
"

CH3/RXD
VCC 5V
GND

i
RIS
‘.l.‘.‘.‘.l.x'.l‘.‘."&.‘

ov
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V pripadé PPM a SBUS se musi deska nastavit pokazdé trochu jinak.
Za¢néme PPM:

Na zaloZce Configuration (,,ozubené kolecko”) v sekci Receiver Mode aktivujte tlacitko u
RX_PPM. A je to.

SBUS je o néco slozZitéjsi. Nejprve otevieme zalozku Ports (symbol elektrické vidlice —
zastrcky). V radku UART3 zapnéte symbol vypinace s oznacenim Serial RX. Viz obrazek:

Note: not all combinations are valid. When the flight controller firmware detects this the serial port configuration will be reset.
Note: Do NOT disable MSP on the first serial port unless you know what you are doing. You may have to reflash and erase your configuration if you do.

T e T S S R

UART1 _JMSP [ 115200 ¥ ) Blackbox | 115200 v Disabled ¥ | |AUTO v ) Serial RX ) 57600 *
UARTZ ) MSP | 115200 + ) Blackbox | 115200 Disabled ¥ | AUTO v ) Serial RX ) 57600
UART3 ) MSP | 115200 v ) Blackbox | 115200 v Disabled ¥ | AUTO v _) Serial RX ) 57600

Nezapomente kliknout na tlacitko ,Save and Reboot”. Po restartu desky prejdéte na
zalozku Configuration. Zde jako Receiver Mode zvolte RX_SERIAL, jako Serial Receiver
Provider zvolte ,,SBUS“. Ostatni parametry (ESC/Motor Features atd) pak stejné jako u
PWM. Viz obrazek:

. Recelver Mode Battery Voltage
RX_PPM PPM RX input _) VBAT Battery voltage monitoring
® RX_SERIAL Serial-based receiver (SPEKSAT, SBUS, SUMD) 33 4| Minimum Cell Voltage
RX_PARALLEL_PWM  PWM RX input (one wire per channel)
43 : Maximum Cell Voltage
RX_MSP MSP RX input (control via MSP port)
35 4| Warning Cell Voltage
Serlal Recelver Provider Mo 3| Voltage Scale
0.0 Battery Voltage
Note: Remember to configure a Serial Port (via Ports tab) and choose a Serial
Receiver Provider when using RX_SERIAL feature.
SPEKTRUM1024 Current Sensor
SPEKTRUM2048
SBUS . CURRENT_METER Battery current monitoring
SUMD - -

Pozn: Pokud mdte prijimac s vystupem IBUS (nékteré prijimace FlySky),
pfipadné satelitni pfijimac¢ SPEKTRUM apod, zvolte prislusnou volbu v
sekci Serial Receiver Provider.

Na zavér nezapomente kliknout na tlacitko Save and Reboot.
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6. Dalsi funkce

Deska SP Racing F3 ma velké mnozstvi moznosti a vétSina z nich je nad ramec tohoto
pravodce. Mze napfiklad Fidit svételny pasek LED s ménitelnou barevnosti (pfipoji se na
plosky oznacené LED STRIP na spodni strané desky), pfipojit pipdk (,buzzer” — na plosky
oznacené BUZZER — pozor na polaritu) nebo poskytovat telemetrickad data prenosu
telemetrie schopnému prijimaci (napf. FrSky D4R-ii nebo X-4R SB), tfeba pres konektor
UART 2. VSechny tyto dalsi funkce maiji svoji oporu v konfigurdtoru, kde je Ize nalezité
nastavit.

Dékujeme za Vds ndkup. Mnoho neopakovatelnych zaZitki s FPV Iétdnim vdm preje

Vdas Rotorama tym

Tento dokument je majetkem spolec¢nosti Rotorama spol. s r.o. a jeho
kopirovdni a sifeni bez vyslovného svoleni spolec¢nosti neni povoleno.




