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Introduccion.

Por definicion, un Drone es un vehiculo aéreo no tripulado. Esta es una categoria
amplia que podria incluir cualquier cosa, desde un avién a control remoto de
juguete hasta un avién comercial o de carga sin piloto como también un avion
militar de ataque o de vigilancia en cualquier lugar del planeta. También se le
llama Vehiculo Aéreo No Tripulado (VANT) por sus siglas en espariol.

En estos ultimos afios, el desarrollo de vehiculos no tripulados (del inglés UAV-
Unmanned Aerial Vehicle ) ha tenido un avance muy significativo, sobre todo para
el uso en aplicaciones civiles. Las aplicaciones usuales de este tipo de vehiculo se
centran en tareas donde tienen entornos de acceso dificil o que representa algin
peligro, como por ejemplo: tareas de vigilancia y seguimiento, reconocimiento
geografico, etc.




Partes que componen a un multirotor tipo cuadrotor.

Fuselaje o Marco (frame):

Es el esqueleto del multirotor, es la estructura que le da forma y en donde deben ir
alojadas todos los componentes del mismo para su correcto funcionamiento:
Motores, electronica, baterias, etc.

Los materiales utilizados para la construccion del chasis, estan muy relacionados
con las prestaciones a las que se destine el drone (aluminio, fibra de carbono, fibra
de vidrio, Kevlar, etc.) y por supuesto muy relacionadas también con el precio.

Este necesita ser lo suficientemente fuerte como para soportar las fuerzas
opuestas de los motores sin flexionar y hacer frente a los aterrizajes forzosos sin
romperse. Al mismo tiempo, también debe ser lo suficientemente ligero que sus
motores pueden facilmente levantarlo, y lo ideal seria tener un pequefio pefrfil
aerodinamico para evitar ser demasiado afectado por el viento. Los marcos deben
ser capaces de amortiguar las vibraciones y eventualmente contar con soportes
para colocar una camara u otro equipo.



Motores:

Son los componentes fundamentales para mantener al multirotor en el aire. Los
mas comunes son los eléctricos de tipo Brushless que no emplean escobillas para
realizar el cambio de polaridad en el rotor. Destacan por la relacion peso/potencia.

La eleccion del motor adecuado es importante para un buen rendimiento en
cualquier Drone, pero es especialmente critico en un QuadCopter, donde su Drone
esté literalmente colgando en el aire, suspendido en virtud de los rotores.



Para comenzar el proceso de seleccion basico, necesitamos calcular cuénto
empuje sera necesario para mantener la nave en el aire. La regla basica con multi-
rotores es que sus motores deben ser capaces de producir dos veces el peso total
de vuelo de la nave en el empuje. Este "margen de seguridad” se asegura de que
sus motores seran capaces de responder rapidamente a sus entradas de control,
o detener un descenso vertical rapido, incluso cuando el voltaje de la bateria se
reduce con el tiempo.

Controlador de velocidad o “ESC” (Electronic Speed Control):

Son los responsables de proporcionar electronicamente las revoluciones
necesarias a cada motor/hélice de manera individual en un momento determinado
para realizar diferentes movimientos (elevaciones, rotaciones, translaciones,
acrobacias, etc.).

Los ESC se clasifican principalmente para la cantidad de corriente que puede
suministrar constantemente al motor. Para obtener el ESC correcto, primero
determina el consumo de corriente maximo de las especificaciones del motor
elegido, afladir un margen de seguridad del 10%, y buscar los ESC clasificados a
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por lo menos esta cantidad de corriente. También tendra que comprobar que su
ESC elegido esta clasificado para el nUmero correcto de células de la bateria
(generalmente 3 células o 11.V) y asegurarse de que no es demasiado pesado.

Hélices o propelas:

Estan fabricadas en diferentes tamafios y materiales, compuesto de nylon, fibra de
carbono, etc. Son las encargadas de, cambiando el empuje suficiente por cada par
motores girando en sentido contrario.

Cada hélice viene determinada por dos cifras (50/30) donde el primer digito
representa la longitud de la misma y el segundo el pich o paso de hélice. A mayor
longitud de hélice mayor empuje y también mayor consumo de corriente. Por lo
gue hay que usar las hélices adecuadas a nuestro modelo.

El problema principal es encontrar las hélices que estan disponibles en ambos
sentidos de giro, los QuadCopter tienen la mitad de los motores que giran en
sentido de las agujas del reloj (CW), y la otra mitad que giran en sentido anti-
horario (CCW), esto se hace para lograr un equilibrio estable del Drone.



Controlador de vuelo o Unidad de Control.

Es el cerebro de todo Drone, Sensa y controla todo lo que pasa en el Drone y es a
donde van conectados casi todos los componentes del Drone (reguladores,
sensores, etc).

Sensores mas comunes:

Giréscopo .- Junto a la estabilizadora permiten tener el drone nivelado.
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Acelerémetro .- Mide variaciones de aceleracion o velocidad.

Barémetro .- Mide variaciones de altura, también llamados altimetros.

Brujula .- Mide la orientacion del drone.

GPS .- Mide y sitta al drone en coordenadas geograficas. (Red satélites
GPS).

Emisoray receptora de RC.

La Emisora es el control remoto del drone y la que establece la comunicacion
entre el piloto y el Drone de forma bidireccional: el piloto da instrucciones de vuelo
al drone y el drone da informacion relevante sobre su estado al piloto como por
ejemplo el estado de la bateria o su posicion GPS.

Tipos de comunicaciones inalambricas.

* AM; FM; 2,4Ghz. Siendo la 2,4 Ghz la mas frecuente en aeromodelismo porque
termina con los problemas de interferencias.
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* Wifi; Bluetooth. Usado en Drones dotados de control mediante wifi o Bluetooth
para Tablet o Smartphone.

Canales de la emisora:

Cada uno de los canales gestiona una funcién del Drone mediante servos
electronicos. Ejemplos de canales son: el canal de potencia, de elevacion, de
timon, etc.

Pantalla:

Muestra toda la informacion relevante sobre el estado del drone al piloto:
Consumo de las baterias, coordenadas de posicién, estado y calidad de la sefial,
FPV, etc.

Bateria:

Proporcionan la energia necesaria para hacer funcionar el Drone. Son
componentes muy pesados por lo que es esencial que sean capaces de tener una
buena relacion peso/capacidad para maximizar la autonomia de vuelo del Drone.
Las mas utilizadas son las baterias Li-Po (polimero de litio) debido a su densidad
de energia, su bajo peso y su alta tasa de descarga que es ideal para maniobras
agiles como las de un multirotor.
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Funcionamiento y Movimiento de un multirotor tipo cuadrotor.

La caracteristica principal del Quadcopter son la disposicion simétrica y su
rotacion asimétrica dos a dos. Esto le permite equilibrarse aplicando rotaciones
iguales en los 4 motores, y al mismo tiempo hace calcular los giros.
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Figura 1. Fuerzas y momentos del quadri-motor |5,

Los pares generados por 1,3 y 2,4 de figura x son contrarios y eso auto-estabiliza
el Quadcopter siempre y cuando se apliquen empujes de mismo modulo en los 4
motores. De esta manera no se necesita la hélice lateral de un helicoptero,
simplificando el calculo y el disefio.

Debemos entender primero el movimiento de un multirotor, que viene a ser
parecido al de un avién. En aeronautica, las rotaciones que puede ejecutar un
aparato segun sus ejes se llaman Yaw, Roll y Pitch.

. |
- - %
e
o y % |
|
Yaw

Roll Pitch

Roll: Es la inclinacidon hacia los costados o balanceo. Normalmente esta controlado
por el stick aileron.

Pitch: Es la inclinacién hacia delante/atrds o cabeceo. Normalmente esta
controlado por el stick elevator.
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Yaw: Es la rotacion sobre si mismo. Normalmente esta controlado por el stick
rudder.

Throttle Elevator

Rudder Aileron
Mode 2

Asi pues las cuatro configuraciones de motores y sus movimientos asociados son:

e Control del Altitud

La posicion base es con los 4 motores aplicando el mismo empuje. Con la
cantidad total de empuje podemos llegar a 3 movimientos:

e Estabilizarse en el aire.
e Subir altura.
e Bajar altura.

» Control del Yaw

Para ajustar el yaw se sube el empuje de dos motores opuestos mientras los otros
dos se mantienen estables.
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Figura 6: Control del YAW

e Control del Roll.

El movimiento de roll se consigue modificando dos motores opuestos con la
misma diferencia, pero en uno se sube y en otro se baja.

Figura 7: Control del Roll

e Control del Pitch

El movimiento de pitch se hace de la misma manera que el roll, pero tocando los
otros dos motores.
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Figura 8: Control del Pitch

Materiales Utilizados.
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Motor Brushless

Emax motor xa2212-980kv

XAZZZ
Numero de celdas de la bateria. 2-3S lipo
Dimensiones del estator. 28.5 mm
Diametro del eje. 3 mm
Peso. 40 g
Empuje. De 730 a 880 g
Tamafio de la hélice. 9” 0 10”
Rpm Max. 8220
Intensidad maxima. 15.1 A

12

28,66

AA PP E
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ESC (electronic speed control).

El ESC seleccionado es una ESC EMAX de 30 A con fin de sobredimensionar con
respecto a los 15 A que consume cada motor.

Numero de celdas de la bateria. 2-3S lipo
Current continuos. 30 A
Burst current. 40 A
Dimension L * W * H (mm). 52*26*7
Weight (g). 28
BEC Mode. Lineal
BEC Output. 2A/5v
Programable. Si

Bateria
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Zop 11.1v lipo potencia 30c 2200mah bateria t enchufe.

Numero de celdas de la bateria. 2-3S lipo
Dimensiones (mm). 24.5* 34 * 105 mm
Capacidad 2200 mah
Peso (g). 1909

Tasa de descarga continua. 30c

Controladora de vuelo.
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CC3D Revolution Flight Controller + Oplink + M8BN GPS

La junta Revolucién OpenPilot, también llamado "Revo", es un nuevo tipo de piloto
automatico usando el chip STM32F405RGT6, con ARM Cortex-M4 nulcleo a
210MIPS, funciones FPU, y la saturacién aritmética DSP.

Esto es importante, ya que contiene una unidad de coma flotante de hardware
(FPU), que es un gran avance para pilotos automaticos de clase hobby.

Por supuesto, FPU es un paso mas en la escala de rendimiento. La FPU permite
el procesamiento preciso, de baja latencia de las mediciones de la vida real
utilizando avanzados algoritmos de estimacion de actitud.

La revolution es un ordenador de control de vuelo con piloto automatico, destinado
a multirotores, helicopteros y alas fijas. Es un 10DOF completo con sensores de
giroscopio, acelerémetro, magnetometro y de presion.

Hélices o propelas.
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Estan fabricadas en diferentes tamafios y materiales, compuesto de nylon, fibra de
carbono, etc. Son las encargadas de, cambiando el empuje suficiente por cada par
motores girando en sentido contrario.

Nombre del producto. 1045 Propeller
Diametro de la propela. 25.4cm (10in)
Diametro del orificio central (frontal Orificio frontal 6mm
y reverso). Orificio reverso 9mm

Transmisor y receptor de RC.
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FS-TH9X Equipo de radiocontrol digital

FS-TH9X ha revolucionado la forma en que las personas experimentan RC, y
ahora esta emisora de radio puede hacer frente a las grandes competiciones. 2,4
GHz es el estandar de la nueva generacion de sistema de radio, ya que tiene un
montdn de ventajas.

Nombre del producto. Digital proportional R/C system
Modelo tipo RC Gild/RC Helicopter/RC Airplane
RF range 2.40-2.48 GHZ

Rango de control 350 a450 m

NUmero de canales 9

Voltaje de operaciéon 12V

Dimensiones 185x 220 x 100 mm

Peso 6709

Receptor FrSky V8FR-II
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Nombre del producto.

Receptor FrSky VBFR-II

Voltaje de operacion.

3.0~16V(HV Version)

Consumo de energia. 30mA
Resolucion 3072
Numero de canales 8
Distancia 1.5km-2.5km

Dimensiones

44 x 24 X 14 mm

Peso

9.3¢9
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Configuracion de la controladora de vuelo CC3D REVOLUTION
utilizando el software Libre Pilot.

Instalacién del software.

1.- Descargar el archivo en la pagina oficial de LibrePilot, ejecutarlo y conceder
permiso para que realice la instalacion.

h

Libre

LibrePilot-15.09-win32

2.- Seleccionar el idioma deseado y dar click en “OK”, después dar click en
siguiente.

Biomvensdo al Asislonte de

Inslatacadn do LitvoPotl GCS
Crin vy e rofidior § Libe oot GO0 o0 o) orferatie
b iongeps ] Sesemtons g s e s
| e vl & e T P b poslie s Valiw W Peom
Pesan wect 8 rgaage MRACHNAS00 CON I SEARTE BN D0V U MO
, orderair
esore Souerie D e U
et -
I

(e==>] | ome

4.- Aceptar los términos del acuerdo para el uso del software, dar click en
siguiente.
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! Instalacién de LibrePilot GCS

PPilot

Presione Avanzar Pagina para ver el resto del acuerdo,

LICENCIA PBBLICA GENERAL GNU -
Versiyn 3, 29 de junio de 2007
Copyright (C) 2007 Free Software Foundation, Inc_ <http:/fsf org/>
Se permite la copia v distribucivn de copias literales de esta licencia,
pero no estd permitido modificarla. v

Si acepta todos los términos del acuerdo, seleccone Acepto para continuar, Debe aceptar el
acuerdo para instalar LibrePilot GCS.

< Atras Cancelar

5.- Seleccionar instalar, y comenzara la instalacion.

VSt v du Lbewl bt G5

ubY et

Cov e Sf o Divstors &

11 v oy o do alutacden retale b Livaliel G0% o o saeie Becirn Pu s Pelae o
o Secre Slorerie, presone Daarrdr ¥ seecoone 09 Srecione. Fresore butder s

(w4 rwan

Dvaw e Devive

AT

fxpace seauerde: 124 e
Dxoecw Seporiie. 137, 38

6.- Al poco tiempo se abrira otra ventana, es el asistente para la instalacion de los
controladores de la tarjeta, dar click en siguiente y después en finalizar.

ALateres pack s ©URCN B4 (LA olasores 36 Sepeaties

Fimalizacion del Asistente para la
Instalackon de controladores de
dispasitivos

Low cortriedons s FRSET CoMMLITErSe o0 FBe SOCC

Alntonts pars U vt dn 36 { rtrUadom M IApoLtes

Asistente para ka instalacidn de
controladores de dispositivos

e poterve it Byt 8 retew cortRadome de st ey
B WS Sttt O WA i fh

Yrcore

Punde corecte o o Sacoatve & w00 s2.00 S o depowtve

. ey iy j—

Nomtre d0 cortTmdor Lxade
W Cperict Lateer| Fota Lo oy 0 w0

L freler Carceter
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7.- Terminara la instalacion, seleccionar terminar y automaticamente se abrira el
programa instalado.

¥ Instalacién de LibrePilot GCS =

Completando el Asistente de
Instalacién de LibrePilot GCS

G RO U N D LibrePilot GCS ha sido instalade en su sistema,
C 0 N T R 0 L Presione Terminar para cerrar este asistente.
STATION

Ejecutar LibrePilot GCS

[Iver Léame

< Atras Cancelar

(N

X AN
Vehicle Setup
Wizard

-

LibrePilot

Websites
Home Wiki Forums Pull Requests Progress

Project News Project Activity ]
Follow us on Twitter and Facebook... ™ fssoh
Follow us on Twitter and on Facebook com/ Committed Merged In james-duleylibrepliot/travis-fw (pull request #244)
librepilot/) for news and updates. @l pa
Release: Supermoon Eclipse Committed Update travis to build firmware

R F B fsson
supermuon ECIIpse Is DUt! Committed Merged in mindnever/librepilot/LP-309-accessory-switch-

arming-timeout-fix (pull request #242)
AR

Y Welome | @ Flightdsta |+~ Configuration %% System | - Scopes | PR amL | B Froware Connections: | Logfile: Logfile replz = || Connect
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Configuracién basica de la tarjeta cc3d revolution.

A continuacion se explicara el proceso de una configuracion basica para la cc3d
revolution, esta configuracibn es muy util cuando uno se esta iniciando en el
mundo de los drones.

Para iniciar la configuracion, se da click en la pestafia que se muestra en la
imagen x (Vehicle Setup Wizard).

©) ) 1
P 2
}. Vehicle Setup
LibrePilot | Wizard
L
v
Websites .
Home Wiki Forums Pull Requests Progress
Project News Project Activity <
LibrePilot progress ” AlessioMorale
After the split there has been much work done with packaging for Committed Merged in paul_jewell/librepilot/
easy maintenance of code and new Linux distribution support like fix_google_maps (pull request #77)
Fedora with rpm packages. ﬂ AlessioMorale
All of the GCS is refreshed to fit with the new project and new ; . x
features have been added to imp... Committed Merged in skarisso/librepilot/skarlsso/
LP-129_remove_broken_scalemotor_modes (pull request
Tapatalk support in the forum #75)
Hello everyone H paul-jewell b
Committed Fix Google Maps version
! have enpblgd tapatalk support, let me know if you have any ;: skarisso
issues using it. '
Committed LP-129 Remove broken motor scaling modes
Departure from the OpenPilot Project, foundation of Libr... A AlessioMorale

-

En el siguiente paso, nos abre una ventana y nos advierte que quitemos las
propelas, por seguridad y precaucion, con el fin de evitar accidentes ya que mas
adelante se calibraran los motores.
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| Welcome to the Setup Wizard

This wizard will guide you through the basic steps required to setup your flight controller for the first time. You
will be asked questions about your platform (multirotor/heli/fixed-wing} which this wizard will use to configure
your controller for its first flight.

This wizard does not configure all of the advanced settings available in the GCS Configuration. All basic and
advanced configuration parameters can be modified later by using the GCS Configuration plugin.

WARNING: YOU MUST REMOVE ALL PROPELLERS —
— - | S
FROM THE VEHICLE BEFORE PROCEEDING! |
We
Hon

— Disregarding this warning puts you at risk of injury! | ==

Prg Mow that your props are removed we can get started. Ready?

Q

Folloy
Follow
lirept

— | Mext> || Cancel 7

P N R —

En el siguiente paso se borrara el firmware y las configuraciones que se hayan
realizado anteriormente, practicamente eliminara todas las configuraciones y se
instalara el firmware mas reciente que esté disponible. Tardard aproximadamente
unos 3 minutos y después aparecera la opcién de next dar clic en él.

Setup Wizard
Firmware Update
B it racommary Biat your frmsare and groersd control softeace sre fhe mme veron Firmware Update
T OS] TS PO CY ST 8 R DO by PiEsng e BUtton, B i3 (el that othine e the and whs the R Py that your Brrminrs ed giound control iohmice aoe e dai variaon
Bemeiarh s Being wrten ~ i you are reddy you cam siael e upgrieds below by pushing the butten. & & ortscal that nething dsiurks the
R is recommended that you erese o8 setings on the boand when upgrading firmeare, Uisng saved seings for s previous verson of Esard whis the fermeice is beng srinen.
e Fremmry may result in undafined bahaviowr mnd in wort com danger. B i possbie o sopress e arsse by desalactng t s racomeretnded that you srase al settings o the board when uppradeng frmware, Usng saved settings for a
e chck box belew. s varsan of thee frmwane may result in undelined behaiowr and in worst case danger, i is poasitle to
u F suppreds the erise by deselerting tha check bax below.
es
mp
N
¥ traie b setiryn
14 ey + Erada al 1ettings
£l L
¥| upgrade s q
= m
14 : Upgrade
Ll —
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A continuacion aparecera una ventana donde identifica que tarjeta es y los puertos
que trae la tarjeta, dar click en next y la tarjeta se reiniciara y guardara todo lo que
se ha configurado.

Board Identification {b ( )
2 AV

R e e e “mn Vehicle Setup

Libref lerePllot “rard

Please wat. Your ¢ M 00'4 fedooting.
— Websites
. Home  Wiki

Websites
Home

Ths can take up to
Project N Project News - pa B o

963 in shartyscbrepotkarysol
toun

3 Mar
r m Temove.rchen, Salemonce mo%es

et jewett }
Hello evacyone | Datected board type ok e Fix Gosgie Mags version [
have enadied t Cescennec B skariwso
o usng & Committid L129 Ramove broken motor scatng modes
Desarture fron ‘g.(.' ot > I:.«.- n

Terminando de reiniciarse y guardar todas las configuraciones realizadas, nos
mostrara una ventana donde escogeremos como sera la transmision de datos, eso
dependera de nuestra receptora de rc, ya que algunas no soportan la modulacion
PPM y solo se puede configurar la modulacion PWM, por lo regular la mas
utilizada es la PWM que es un cable por canal. La otra modulacion utiliza un solo
cable para todos los canales.

Setup Wiawd

Input Signal Configuration
The it cortrolier suppoats many diferent types of rput \g\&h Pleate selott the type of npet that matches your
recener conhguration, ¥ you are unsure, st leave the defaul option selected and continue the wizard

’ Same rput optiens requee the fighe controlier to be rebooted before the chary rs can take place. ¥ an cption that
e

regures & redoot is selected. you wil be natructed 10 do 30 0n the Aast Dage
Libref

s wizeed

Websites S
Home v

Project N

UbrcoPiiot prog
After the splt th
Ly manteran
Fedorn with rpm

Al of the GCS s
foatures have ¢
Tapatalk suppe
Mol sveryone
Pam ] S

1§ have enabied &
Bsves uuing

OsM S SR,

Departure from < Bac ot > Cancel

e
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Lo siguiente que se realizara es escoger el tipo de vehiculo que se construira,
puede ser un multirotor, un carrito, un fixed wing hasta un helicéptero, pero esto
dependera de la version de la tarjeta, ya que no todas las tarjetas soportan a todos

los tipos de vehiculos mencionados.

N

4

Libref

Websites
Home V'l

Project N

LibrePilot prog
After the split thy
easy maintenan¢
Fedora with rpm|
All of the GCS is
features have bg

Tapatalk supp¢
Hello everyone

I have enabled t;
issues using it.

Departure fron

Setup Wizard

Vehicle Type Selection

To continue, the wizard needs to know what type of vehicle the flight controller board is going to be used with. This step
is crucial since much of the following configuration is unique per vehicle type.

Go ahead and select the type of vehicle for which you want to create a configuration.

The current version only provides functionality for Multirotors, Fixed-wing aircraft and Ground vehicle.

SELECT MULTIROTOR

&3,

Multirotor

L —

Fixed wing

< Back]

Do)

Surface

(o> |

Cancel

Se selecciona next y continuamos con la configuracién de la tarjeta, al dar click en
next y haber seleccionado que se construirda un multirotor nos mostrara una
ventana en la cual seleccionaremos el tipo de multirotor ya sea un quadcopter en
“X” 0 en “+”, 0 un hexacopter esto depende de lo que se quiera construir, la cc3d
revolution solo soporta hasta 6 motores.
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Setup Wizard

configuration options in the Configuration plugin in the GCS.

F iration for below:

Select| Quadcopter X s SELECT FRHHE
Libre The X !uaacop!er Ses OUT MOTOrs ana 15 the Mot

common multi rotor configuration. Two of the motors
rotate clockwise and two counter clockwise. The motors
positioned diagonal to each other rotate in the same
direction. This setup is perfect for sport flying and is also
commonly used for FPV platforms,

‘ Multirotor Configuration
This part of the wizard will set up the flight controller for use with a flying platform utilizing multiple rotors. The wizard
supports the most common types of multirotors. Other variants of multirotors can be configured by using custom
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A continuacion, damos click en next y nos abrira otra ventana, aqui escogeremos
los tipos de controladores electrénicos de velocidad (ESC) que se utilizaran, hay
tres tipos: los estandar ESC, los rapid ESC y los one-shot ESC.

Setup Wizard
| Output Signal Configuration
To set an optimal configuration of the output signals powering your motors, the wizard needs to know what type of

Electronic Speed Controllers (ESCs) you will use and what their capabilities are.

| option selected and continue the wizard.

Libref

’ Please select one of the options below. If you are unsure about the capabilities of your ESCs, just leave the default
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Ya que se hayan escogidos los ESC adecuados, procedemos a dar click en next,
a continuacién nos mostrara todas las configuraciones que hemos realizado hasta
el momento. Incluso podemos observar las conexiones que se deben realizar, ya
gue nos muestra el diagrama de conexiones.

Connection Diagram
Sotup Witard

Configuration Summary
The wrplete Al farmation requied 1 reate a base fight contreler cenfrpuration for
450
’ that nks 10 & dhagram Bustrating how to cennect requeed
" M by

The annected o2Cordng 1o the dagram, remans cennected to the
s coemg A 30 00 Connect & nght mow. you wil be tokd whan 1o i later
Libref -
) PPM Signal
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o

Devarture fron <fock | pot» | concel

El siguiente paso es calibrar los sensores, en este paso hay que colocar al dron en
un lugar completamente nivelado, que esté totalmente plano y que no vaya a
sufrir un movimiento en ese instante, ya que si no se realiza bien la calibracion, el
dron no quedara estable, aunque tengamos buenos valoresde PID el dron
volara de manera inestable debido a la mala calibracién de los sensores.

Setup Wizard

Sensor Calibration Procedure
The wizard needs to get information from the controller to determine in which position the vehicle is normally
considered to be level, To be able to successfully perform these measurements, you need to place the vehicle on a

surface that is as flat and level as possible. Examples of such surfaces could be a table top or the floor. Be careful to
ensure that the vehicle really is level, since this step will affect the accelerometer and gyro bias in the controller
software.

To perform the calibration, please push the Calculate button and wait for the process to finish.

LibreF
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Una vez terminado la calibracion dar click en next, y lo siguiente es calibrar los
controladores electrénicos de velocidad (ESC). Nos abrira la siguiente ventana y
NOs muestra unos pasos a seguir, aqui nuevamente nos advierte que quitemos las
propelas, por si aun no las hemos retirado de los motores, ya que de no hacerlo en
los paso que siguen podemos sufrir un accidente.

Pasos para la calibracion.

Confirmar todas las preguntas, pero antes leerlas.

Dar click en el boton START, la bateria debe estar desconectada.
Conectar la bateria al drone.

Esperar los beep(s) de calibracion de los ESC.

Dar click en el boton de STOP.

Esperar los beep(s) de calibracion.

Desconectar la bateria.
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Al haber calibrado los ESC ahora viene la calibracion de los motores, aunque
realmete no es una calibracién exacta, ya que un motor puede encender antes que
el otro, entonces este paso realmente nos servird para identificar el sentido de los
motores y hacer los ajustes en dado caso que un motor no encienda, o el sentido
del giro sea incorrecto, entonces dar click en next.

Setup Wizard

Output calibration
It is now time to calibrate the output levels for the signals
controlling your vehicle.
VERY IMPORTANT!

} REMOVE ALL PROPELLERS FROM THE VEHICLE
BEFORE PROCEEDING!

- Connect all components according to the illustration on the
lereF summary page, and provide power using an external power
supply such as a battery before continuing.
Depending on what vehicle you have selected, both the a °
motors controlled by ESCs and/or servos controlled directly
by the flight controller may have to be calibrated. The
following steps will guide you safely through this process.
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Antes de todo lo primero que debemos realizar es CONECTAR la bateria, ahora si
estamos listos.

e Dar click en START y nos aparecera un set point que debemos regular hasta
gue el motor comience a girar, el valor que dejen no es totalmente relevante ya
que en otro paso se realizara de manera correcta la calibracion de los motores
para que enciendan al mismo tiempo.

e Una vez revisado el sentida en el cual gira el motor y que todo esta bien, dar
click en STOP y después en next.

e Estos pasos hay que realizarlo para los cuatro motores.
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Output calibration
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Después de calibrar los motores nos mostrara otra ventana donde vienen ciertos
modelos de drones, cada modelo trae preestablecido una configuracién, es decir
traen un modelo de motores, de ESC y valores de PID especificos para ese tipo
de dron. Si tenemos un frame parecido seria bueno elegir uno de estos y a partir
de ahi jugar con los valores del PID.
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Hasta este instante se ha hecho la configuracién basica del drone, a continuacion
solo le damos click en guardar y listo, ya tenemos “configurado” el drone, la tarjeta
se reiniciara y guardara todos los cambio realizados.

Setup Wizard

Configuration ready to save

Prass the Save button to save the configuration,

The wzard s row ready to save the conbiguration deectly to your fight contredier
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’ board wi harve to be performad after you save n ths step

Libref

Websites
Home  \

Project N

»

@ Save

< fack Cancel

Pl

X AN
n H n Vehicle Setup

LibreP lot Raboo “rard

—“
Please wat. Your contreller is rebooting.
This can take up to & minute, S
Websites
Home  Wiki
Project News ]
UbrePiot progress.
A the SO thare has been miuch work done with packagles foe Comentied Merged in pansl jewelbrepiots
€25y Maintenance of Code and new Unus Sstribution support ie MM(MMIH!
Fedora with rom packages.
uumw,mmlnn-emmm:mm ﬂm“' A
e hen i uvln,'m,wnxma'm vl request
Tapatalk support in the forum )
Hedo everyore

povijewell

Commeed fix Googhe Mags version
1 N enabied LAgatak suppoet, et me know H you have any aharisss
—al Commtted U129 Remove broken mater scaling modes

Departure from the OpeaPilot Project, ofubr. A

N 7

A continuacion nos abre otra ventana, hay dos opciones, la de configurar el
transmisor en ese instante o solamente finalizar e ir al menu de inicio.

b,
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Setup Wizard

Congratulations!

Setup wizard is completed.

This part of the setup procedure is now complete and you are one step away from completing the setup of your flight

controller.

To complete the setup please click the button below to close this wizard and go directly to the Transmitter Setup

Wizard.

Transmitter
Setup Wizard

< Back Finish
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Conclusion

Este documento es un manual, para facilitar al usuario la configuracion de una
tarjeta de vuelo CC3D revolution, y para llevar acabo la construccion de un drone,
en dicho documento se sugieren ciertos pasos a seguir para no tener problemas a
la hora de llevar acabo la construccion de un drone.

Cabe mencionar que al armar un drone se presentan diferentes situaciones, cada
drone tiene ciertas caracteristicas y por ende cada vez que se arma un drone
diferente se comportan difrente , entonces las circunstancias o los detalles que se
presentas son diferentes y las soluciones son distintas. De acuerdo a mi
experiencia al armar un drone les recomendaria que cuando empiecen a volar,
compren un drone de juguete ya que es0s son resistentes y se involucraran un
poco al ambiente de los drones.
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