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Einfuhrung und Sicherheitshinweise / Introduction and safety
instructions

Dieses hier beschriebene Antriebssystem ist ein durchgéngiges Komplett-Antriebssystem.
The drive system described herein is a continuous complete drive system.

Bestehend aus einem Propeller, Motor, Motorcontroller, Akkusystem, Interfacesystem und Ladesystem, mit
weiterem Zubehér wie Gashebel oder Solarladeanbindung etc.

It consists of a propeller, motor, motor controller, battery system, interface system and charging system with
other accessories such as throttle or solar charging connection efc.

Die Komponenten werden vor Auslieferung auf den Anwendungsfall parametriert und sind dann per ,plug
and play” im Fluggerat einsetzbar. Die Eigenschaften des Systems kénnen durch Parametereinstellung
jederzeit nachtraglich kundenspezifisch angepasst werden.

The components are parameterized to the application before delivery and can then be used in the aircraft in
a plug and play manner. The properties of the system can be customized at any time by configuring these
parameters at a later point in time.

Alle Komponenten sind Entwicklungen aus dem Hause Geiger Engineering und sind speziell fiir den
Flugsport in Bezug auf Effizienz, Verflgbarkeit, Sicherheit und Funktionalitat optimiert.

All components are developments by Geiger Engineering and have been specially optimized for aviation in
terms of efficiency, availability, safety and functionality.

Das System zeichnet sich durch die Einsatzvielfalt nicht nur in Fluganwendungen aus.
The system is characterized by its versatility in use - not only in aviation applications.

Diese Anleitung enthélt Installations- und Bedienungshinweise, die Sie zu lhrer persdnlichen

This manual contains installation and operating instructions that must be observed in order to guarantee
Sicherheit, sowie zur Vermeidung von Sachschaden beachten missen. /

Your personal safety as well as avoid damage to property.

Dieses Symbol weist dabei auf besonders gefahrdete Stellen bei der Handhabung, Benutzung und
A der Installation der Produkte hin, oder auf Stellen die besondere Beachtung finden mussen.

This symbol indicates particularly vulnerable points during handling, use and

installation of the products or places that require special attention.

Lesen Sie bitte die gesamte Bedienungsanleitung bevor Sie mit der Installation beginnen.
Please read the entire manual before starting the installation.

In diesem Gerat wurden empfindliche elektronische Teile verbaut. Versuchen Sie nicht diese zu 6ffnen oder
selbst zu reparieren.

Sensitive electronic parts are installed in this device. Do not attempt to

open the compartments containing these parts or to conduct repairs on these yourself.

Arbeiten Sie immer bei ausgeschalteter Spannungsversorgung am System und ziehen auch keine Stecker
unter Spannung.

Always work with the power supply of the system switched off and do not pull out any plug under live
conditions.

Lassen Sie keine Fliissigkeiten in das Gerat gelangen und setzen Sie das Gerat keinen widrigen
Umgebungen aus.
Do not allow liquids to enter the device and do not expose it to adverse operating environments.

Das zu dieser Dokumentation zugehdérige Produkt/System darf nur von fiir die jeweilige Aufgabenstellung
qualifiziertem Personal gehandhabt werden unter Beachtung der fUr die jeweilige Aufgabenstellung
zugehoérigen Dokumentation, insbesondere der darin enthaltenen Sicherheits- und Warnhinweise.



Qualifiziertes Personal ist auf Grund seiner Ausbildung und Erfahrung befahigt, im Umgang mit diesen
Produkten/Systemen Risiken zu erkennen und mdégliche Gefahrdungen zu vermeiden.

The product/system associated with this documentation may only be handled by personnel qualified for the
respective task, taking into account the proper documentation pertaining to the task at hand, in particular the
safety instructions and warnings contained therein. Personnel is considered as properly qualified in
accordance with the received training and gained experience and is capable of recognizing risks when
handling these products/systems and avoiding potential hazards.

Wenn Sie ein Notebook im Netzbetrieb iber USB mit unseren Steuerungen verbinden, muss ein USB-
Isolator verwendet werden, um zu verhindern, dass die Steuerung geschadigt wird. Im Akkubetrieb kann auf
den USB-Isolator verzichtet werden.

When connecting a laptop computer to our controllers via USB, a USB isolator must be used to prevent the
controller from being damaged. In battery operation, the USB isolator is not required.

Diese Anleitung enthélt Installations- und Bedienungshinweise, die Sie zu lhrer persdnlichen Sicherheit,
sowie zur Vermeidung von Sachschaden beachten missen.

This manual contains installation and operating instructions that must be observed in order to guarantee
Your personal safety as well as avoid damage to property.

Fliegen Sie nie in Gebieten, mit Geschwindigkeiten, in Hohen etc. die eine sichere
A Landung ohne Motorantrieb aufgrund eines plétzlichen Motorausfalls nicht

ermdglichen.

Never fly into certain areas, with certain speeds, at certain altitudes etc.

which would not allow for a safe, engine-out landing due to a sudden engine

failure.

» Das E-Drive System verfligt iber Regelungsalgorithmen, die bei einer Grenzwertiiberschreitung
eingreifen und versuchen den Fehler zu begrenzen oder abzuregeln. Damit wird eine gewisse
Hochverfligbarkeit erreicht. Sollte eine Abregelung stattfinden, ist umgehend eine sichere Landung
durchzufihren. Ein Wiederstarten ist erst nach beseitigen des Fehlers, der zur Abregelung gefihrt
hat, méglich. Zur Analyse sind unbedingt die Daten der Blackbox heranzuziehen.

The E-Drive system is equipped with control algorithms that intervene in case of a limit violation and
try to limit or correct the error that has occurred. This achieves a high degree of availability. Should
a limiting intervention be performed, a safe landing must be executed immediately. Restarting is
only possible after the fault that led to the limiting intervention has been eliminated. The flight
recorder (black box) data must be used for analysis.

» Es wird ausdriicklich darauf hingewiesen, dass die Wahl und Verwendung speziell dieser
Motortype, in welchem Flugzeug auch immer es eingebaut ist, ausschlieBlich der Entscheidung und
Verantwortung des Flugzeug- Herstellers, -Bauers, Besitzers oder Benitzers unterliegen.

It is hereby expressly highlighted that the choice and use of this particular type of motor, in
whatever aircraft it is installed, is subject to the sole decision and responsibility of the aircraft
manufacturer/builder, owner or user.

»  Wegen unterschiedlicher Konzeption, Ausriistung und Typen an Flugzeugen gibt Geiger
Engineering keine Bestétigung oder Erklarung ab Uber die Eignung des Motors im Zusammenhang
mit irgendeinem Teil, einer Komponente oder einem System, das von einem Flugzeughersteller, -
Bauer, oder BenUtzer fir Flugzeuganwendung ausgewahlt wird.

Because of deviating designs, equipment and types of aircraft, Geiger Engineering does not confirm
or declare suitability of the engine in connection with any part, component or system selected by an
aircraft manufacturer/builder, owner or user for specific aviation applications.



Ob Sie nun ein erfahrener Pilot oder Flug-Neuling sind, missen Sie sich eingehend mit dem
Flugzeug, seinen Bedienungselementen und seinem Betrieb vertraut machen, bevor Sie einen
Alleinflug unternehmen. Jeder Flug mit jeglicher Art von Flugzeug birgt gewisse Risiken in sich.
Informieren Sie sich und seien Sie vorbereitet auf jede mégliche Situation und Risiko, das sich
ergeben kann. Ein anerkanntes Trainingsprogramm und laufende Flugschulung ist absolut
notwendig fir jeden Piloten. Vergewissern Sie sich, dass Sie ein Maximum an Informationen Uber
Ihr Flugzeug, seinen Betrieb und seine Wartung von lhrem Handler bekommen.

Whether you are a seasoned pilot or a beginner, you need to become thoroughly acquainted with
the aircraft, its controls, and its operation before embarking on a solo flight. Every flight with any
type of aircraft carries with it certain risks. Inform yourself and be prepared for any situation and risk
that may arise. A recognized training program and continuous flight training is absolutely necessary
for every pilot. Make sure that you receive the most information possible about your aircraft, its
operation as well as its maintenance from your dealer.

Sie sollten sich bewusst sein, dass jeder Motor jederzeit blockieren oder ausfallen kann. Dies
kénnte eine Notlandung und mdégliche schwere Verletzungen oder sogar Lebensgefahr bedeuten.
Deshalb empfehlen wir strikte Einhaltung der Betriebsvorschriften und jeder zusatzlichen
Information, die Sie von lhrem Handler erhalten.

You should be aware of the fact that any engine can stall or fail at any time. This could require an
emergency landing and possibly incur serious injury or even mortal danger. Therefore, we
recommend strict compliance with the operating instructions and any additional accompanying
information that you receive from your dealer.

Respektieren Sie alle gesetzlichen und lokalen Vorschriften im Zusammenhang mit dem
Flugbetrieb in IThrem Flugbereich. Fliegen Sie nur dann und dort, wo die Bedingungen, das Gelande
und die Luftstrdmung die gréBtmadgliche Sicherheit gewahrleistet.

Comply with all legal and local regulations related to flight operations in your area of flight. Only fly
where the conditions, the terrain and the air flow ensure a maximum degree of safety.

Vergewissern Sie sich vor jedem Flug, dass die Motor-Bedienungselemente funktionieren. Machen
Sie sich mit deren Position vertraut und auch, dass Sie sie im Notfall leicht erreichen.

Make sure that the motor control elements are operational prior to every flight. Familiarize yourself
with their positions and make sure that you can easily reach them in case of an emergency.

Betreiben Sie den Motor am Boden nie mit laufendem Propeller, auBer an einem sicheren
Abstellplatz und wenn keine anderen Personen in der Nahe des Flugzeuges sind.

Never operate the motor on the ground with a running propeller, except in a secure parking area
and when there are no other people in the vicinity of the aircraft.

Um unberechtigten Betrieb zu verhindern, lassen Sie das Flugzeug nie allein, solange der Akku
eingeschaltet ist.

In order to prevent unauthorized operation, never leave the aircraft unattended while the battery is
turned on.

Um mdogliche Verletzungen oder Beschadigungen zu vermeiden, sichern Sie alle losen Anbauteile
oder Werkzeuge vor dem Starten des Motors.

In order to avoid possible injury or damage, secure any loose attachment parts or tools before
starting the motor.

Wenn der Motor auBBer Betrieb ist, schiitzen Sie ihn und die elektronischen Komponenten und auch
den Akku vor Verunreinigung, Witterung oder ungewollter Manipulation.

When the motor is not in service, protect it and its electronic components as well as the battery from
contamination, weather or unauthorized manipulation.

Gewisse Gebiete, Flughéhen und Flugbedingungen bedeuten ein gréBeres Risiko als andere.
Informieren Sie sich bei Ihrem Flugzeug-Héandler oder -Hersteller und fordern Sie Informationen an,
besonders, bevor Sie in unbekannten Gebieten fliegen.

Certain areas, altitudes and flight conditions can mean a greater risk than others. Consult your
aircraft dealer or manufacturer for information, especially before flying into unknown areas.



Drive Setup Ubersicht

Drive setup overview

Battery Pack and drive setup combination possibilities / single supply up to multimaster duplex package for high reliabilty
2. Schematic drive setup with multimaster battery pack

s,

LLLIT Chargers

1. Schematic normal drive setup
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Thermische Betriebsgrenzen allgemein:

Thermal ratings and limits general:

Arbeitsbereich [°C] |Abregelungstemperatur [°C] |Abschalttemperatur [°C]
working range [°C]  |warning, power reduce Cut off temperatur [°C]
Motor -40-99 >=100 >110
Motorcontroller -40- 84 >=85 >95
Akku -20-61 >=62 >65

Die Tempertaturfenster sind parametrierbar und kénnen applikationsbedingt abweichen.
Temperature limits are for parameterize and could be different related to the application.



Verkabelungsschema - HPDxx-MC300-Akku-HMI
wiring scheme - HPDxx-MC300-Akku-HMI

Battery
Remote panel Throttle control sticks Interfaces

Charger Aux-Devices

Alle Leitungen und Kabel die zur Funktion der gelieferten Komponenten
gehdren, sind in der Standardldnge im Lieferumfang erhalten.

All cables, which are neccessary for the function, are included in the
standard length in the delivery content.



Legende / key:

Standard
Nr. Type specification
Length [m]
Ladegerateanschluss zum Anschluss eines Ladegerates oder eines 0.5m
DC-Konverters zur Versorgung des Bordnetzes / Charger socket 2*2,5mm? L
1 . optionally up
for charger connection or to connect a dc-converter for on board 2*4mm? t0 2 5m
power supply ’
0,5m
Akkuzuleitungskabel zum MC300 / powercable to MC300 ; 2*25mm? .
2 . . optionally up
Specifiacation: Anzugsmoment / lock torque 4-6Nm
to2,5m
0,4m
Motorleitungsanschluss / Motorconnection U/V/W 5 )
3 . 3*10-25mm optionally up
Specification: Anzugsmoment / lock torque 4-6Nm
to2,0m
0,6 m
2*0,25mm? .
4 Motortemperatursensoranschluss / Motortemperature socket optionally up
to2,0m
0,6 m
Hallsensoranschluss mit integriertem Temperatursensor / .
5 . o 5 optionally up
Hallsensorconnection with integrated temperature sensor 7*0,25mm {0 2.0m
BMS/Akku Kommunikationsleitung / BMS-Accu comunication 1m
6 | cable (two sockets for two batteries; up to 8 batteries with RJ45 | 4*2*0,14mm? | optionally up
modular jack possible) to 20,0m
2m
7 SDI/ADI/ ADCI Inferface - Anschlussleitung / Connection 4*2*0,25mm? | optionally up
to 20,0m
8 AUX Anschluss / AUX — Connection (Position sensor etc. find out depends on depends on
in table MC) application application
1,2m
) 5*0,24mm? )
9 Gashebelanschluss / Throttle (optional) 4%2*%0 25mm? optionally up
’ to 10,0m
10 Stoppschalter / Emergency stop (Fallschirmstop / parachutestop,| depends on depends on
optional) application application
2m
11 Battery remote panel (Optional) 8*0,25mm? optionally up
to 10,0m
2m
12 Charger OC6000V2 (automotive type 2 standard) 2*25mm? optionally up
to 3,0m

Losing the control connectors at the motorcontroller:

Press the lever to lose the interlocking:

Then pull it out ’




Allgemeine Installationshinweise

Installation Basics

Arbeiten am System immer in spannungsfreiem, ausgeschaltetem Zustand.

Work at the system only in power down mode without battery voltage. / Work on the system must always
be performed in a voltage-free, switched off state. Work at the system only in power down mode without
battery voltage.

Niemals Leitungen und/oder Stecker unter Spannung ziehen/stecken! AnschlieBen oder

Abklemmen immer nur in spannungsfreiem Zustand. (Beschadigungsgefahr). Nach dem Ausschalten ist
noch eine Minute zu warten bis alle Kondensatoren entladen sind!

Never connect/disconnect cables under voltage!

Only connect or disconnect in a voltage-free state. (Risk of damage!)

Please wait after power down 1 minute till all capacitors are discharged.

Benoétigte Arbeitsmittel / tools for installation: /
Tools for installation:
* Inbusschliissel GréBe 5/ Hex key, size 5,
» kleiner Schlitzschraubendreher / small screwdriver.

Installationsreihenfolge
Installation sequence:

1. Installieren Sie als erstes den Motor unter Berlicksichtigung der notwendigen Kiihlung
First fit the motor under consideration of the required cooling.
2. Montieren Sie dann den MC300 unter Berucksichtung des notwendigen Kihlluftstroms
Then fit the MC300 under consideration of the required airflow.
3. Installieren Sie das SDI oder ADI
Install the SDI or ADI.
4. Montage des Akkupacks
Mount the battery.
5. Halten sie die Mindestbiegeradien von > 2,5 cm fiir alle Leitungen und Kabel ein und schiitzen Sie
diese vor Beschadigung
Take care for minimum bending radius for all cables > 2,5 cm and fit and fix in such a way that they
cannot shake or be damaged.

Die Installation der Komponenten muss so ausgefiihrt werden, dass Gerite, Bedieneinheiten, Kabel
und Stecker keinen widrigen Umgebungseinfliissen oder mechanischer Beanspruchung ausgesetzt
werden.

The installation of the components must be performed in such a manner that devices, controls,
cables and connectors are not subjected to adverse environmental conditions or mechanical loads.

Die detaillierten Installationsanweisungen finden Sie in den Kapiteln der Baugruppenbeschreibungen.
Detailed installation instructions are provided in the individual module chapters.
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Motoren der Reihe HPDxx und HPDxxD /
Series HPDxx and HPDxxD motors

EinfUhrung Introduction

Diese Motoren sind deutsche Spitzenprodukte neuartiger Bauart (Polyphasige Permanentmagneterregte
Synchron Maschine PPSM), die bei richtiger Handhabung ihre Leistungsfahigkeit Gber lange Zeit beibehalten.
These motors are top of the line products of novel design made in Germany (poly phase permanent magnet
synchronous machines or PPSM), which maintain their level performance over a long period time when
handled with the proper care.

Das Entwicklungsziel war, einen besonders leichten, langsam laufenden Antrieb sehr hoher spezifischer
Leistung bei héchster Effizienz vor allem fur relativ niedrige Drehzahlen zu bauen.

The development goal was to build a particularly light, slow-running drive of very high specific power with the
highest degree of efficiency, especially at relatively low motor speeds.

Der jetzt vor lhnen liegende Motor erlaubt nun einen Direktantrieb wo sonst Ubersetzungsgetriebe notwendig
sind, die Verlustleistung, Zusatzgewicht, Komplexitat und Wartung nach sich ziehen. Das geringe Gewicht
pro Leistung bei sehr hohem Drehmoment durfte einmalig auf dem Markt sein.

The motor you are now presented with allows a direct drive connection where else transmission gears would
be necessary and would incur a corresponding power loss, additional weight, complexity and maintenance
requirements. The low weight to power ratio a very high torque output can be considered to be unique on the
market.

Aufgrund des geringen Innenwiderstandes des Motors und der hohen Gite der eingesetzten
Magnetwerkstoffe werden in einem weiten Bereich sehr gute Leistungen bei ausgezeichnetem Wirkungsgrad
erzielt.

Due to the low internal resistance of the motor and the high quality of the magnetic materials used, very good
performance with excellent efficiency is achieved across a wide operating range.

Die Motoren des Typs HPDxxDuplex sind Redundanzantriebe mit hohen Anforderungen an Verflgbarkeit
und Leistung. Hierbei handelt es sich um zwei getrennte Antriebssysteme, die auf eine Motorwelle wirken.
The type HPDxxDuplex motors are redundancy-drives offering high degrees of availability and performance.
They are two separate drive systems acting on a single motor shaft.

Die Motoren entsprechen der IP Schutzklasse IP27 (DIN 40050). Jedoch verursacht Wassereinwirkung auf
Dauer Korrosion auch an oberflachenbeschichteten Bauteilen, somit darf Wassereinwirkung nicht in die
Betriebsauslegung einflieBen.

The motors comply with IP protection class IP27 (DIN 40050). However, exposure to water causes long-
term corrosion, so exposure to water must not be taken into account in the operational design.

Die Konstruktionsdetails dieser Motoren sind patentrechtlich geschitzt.
The constructive details of these motors are protected by patents.
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Motor Notation I|I|(x I I|I|I|T|(T
HPD [high power direct] |9|3|3| [3|3|3|3|3|S
nominal, continious power | | « |, oo === o
peak power [16KW-80kW] (B8] 181818zl ™

Type: S = Single; D = o lolonlolo e
Duplex; SD=single duplex S
Voltage [60V;120V]  |B|B|3| |8|3(3(3|3|3
number of poles [30;42] [BISIS| ISISISISISID
Option: N [none]; ~l=|=|=
H [Hallsensors] ST T
Customized version;
z\zz| |Zz|z|z|z|z|=z

Option: N [none];
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Sicherheitshinweise

BestimmungsgemaBe Verwendung

Safety instructions / intended use

BestimmungsgemaéBer Gebrauch dieses Produktes:
Intended use of this product:

A

Der Motor darf nur mit dem dafiir vorgesehenen MC300 Motorcontroller betrieben werden, da sonst
keine Gewahrleistung ibernommen werden kann.

The motor may only be operated in conjunction with the dedicated MC300 motor controller, otherwise
any warranty is considered void.

Fir andere Motorcontroller liegen keine bzw. nicht qualifizierende Erfahrungen vor. Der Einsatz
solcher Controller entbindet den Motorhersteller von jeder Gewahrleistung.

There is no sufficient operating experience in conjunction with other motor controllers. The use of
such controllers releases the motor manufacturer from any warranty obligations.

Der Motor ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen Regeln
gebaut. Dennoch kdénnen bei seiner Verwendung Gefahren fiir Leib und Leben des Benutzers oder
Dritter bzw. Beeintrachtigungen des Gerates und anderer Sachwerte entstehen.

The motor has been constructed according to the state of the art as well as the recognized safety
rules. Nevertheless, the use of the motor may endanger the life and limb of the user or third parties
cause damage to the motor itself as well as other property.

Den Motor nur in technisch einwandfreiem Zustand sowie bestimmungsgeman, sicherheits- und
gefahrenbewusst benutzen! Insbesondere Stérungen, die die Sicherheit beeintrachtigen kénnen,
umgehend beseitigen (lassen)!

The motor may only be operated in a technically perfect condition as well as in accordance with its
intended use in a safety-conscious as well as hazard-conscious manner! Faults that may affect safety,
in particular, have to be rectified immediately!

Der Motor darf nur nach ordnungsgemafer Befestigung an den dafiir vorgesehenen Bohrungen am
Stator betrieben werden. Es handelt sich um einen AuBenlaufer ochne Welle, der in keinem Fall auch
nur zum Probieren ohne diese Befestigung an den Motorsteller bzw. Spannungsquelle
angeschlossen werden darf.

The motor may only be operated after proper attachment to the intended holes on the stator. The unit
is an external rotor without shaft, which in no case may be connected to the motor controller or voltage
source for testing without this attachment.

Wenn die Leistungslbertragung auf den Verbraucher Uber eine kundenseitig beigestellte
Flanschverbindung mit Verlangerungswelle am Rotor geschieht, dann sollte diese ihrerseits mit
einem weiteren Lager abgestltzt werden sollte. Die verwendeten Dinnringlager des Rotors eignen
sich nicht fur Kréfte gréBer als 500N und Biegemomente Uber 50Nm. Im Zweifelsfall sollte der
Einsatzfall mit dem Hersteller abgestimmt warden.

If the power transmission to the consumer is handled via a customer-provided flange connection with
extension shaft on the rotor, then this transmission in turn should be supported with another bearing.
The thin-section bearings used for the rotor are not suitable for forces greater than 500N as well as
bending moments in excess of 50Nm. If in doubt, the specific application should be presented to the
manufacturer for evaluation.

Es ist in allen Fallen eine statische Uberbestimmung durch das Stiitzlager zu vermeiden. Eine
gewisse Elastizitdt in der Befestigung des Motors oder des Stltzlagers ist ausreichend.
Voraussetzung ist ein sauberer Rundlauf der Verlangerungswelle. Die Welle muss sich nach der
Montage leicht und gleichméaBig von Hand drehen lassen

In any case, a static redundancy by the support bearing must be avoided. A certain degree of elasticity
in the attachment of the motor or the support bearing is sufficient. A clean radial run-out of the
extension shaft is a prerequisite for proper operation. It must be possible to rotate the shaft smoothly
and evenly by hand after installation.

13



Dem Motor muss im Betrieb ausreichend und symmetrisch Frischluft zur Verfigung gestellt werden.
Das ist durch Ansaugéffnungen oder sonstige LuftleitmaBnahmen zu gewahrleisten

The motor must be provided with a sufficient amount of fresh air during operation. This is to be
ensured by suction through the intake or other air conduction means.

Vor Inbetriebnahme sind folgende Sicherheitshinweise unbedingt zu beachten.
Before commissioning, the following safety instructions must be observed.

A

Es ist dringend erforderlich, die mit dem Motor angetriebenen Lasten standig auf

Beschéadigungen, Risse usw. zu Uberprifen. Der Gebrauch von beschadigten Lasten kann zu
schwersten Verletzungen fuhren.

It is imperative to continuously check the loads powered by the motor for damage, cracks etc. The use
of damaged loads can lead to serious injury.

Vermeiden Sie den Aufenthalt von magnetischen Speicherkarten oder elektronischen Geraten im
Nahbereich des Rotors, da das magnetische Wechselfeld eine Datenléschung bewirken kann.

Vorsicht auch bei medizinischen Geraten (z.B. Herzschrittmacher), die auf wechselnde Magnetfelder
empfindlich reagieren.

Do not keep magnetic memory cards or electronic devices in close range to the rotor, since the magnetic
alternating field can cause data on these storage mediums to be deleted.

Also be careful with medical devices (such as pacemakers) that react to magnetic fields.

Die Motorsteuerung muss abgestitzt montiert werden, so dass ein schwingungsfreier Betrieb unbedingt
gewabhrleistet ist. Geschieht dies nicht, kann es durch

Schwingungen zum Kabelbruch oder Bauteilversagen und somit zum Ausfall der Elektronik kommen. /
Dies kann zur Beschadigung des Motors und im Umfeld befindlicher Komponenten fiihren.

The motor controller must be mounted in a supported manner so that operation without vibrations is
guaranteed. If this is not done properly, Vibrations may lead to cable breakage or component failure and
thus the failure of the motor’s electronics.

This can damage the motor as well as surrounding components.

Bei der Inbetriebnahme oder wahrend des Betriebes sind Fehlermeldungen, Stérungen oder sonstige
UnregelméaBigkeiten umgehend dem Hersteller zu melden und ab zu klaren. Der Betrieb ist dann

umgehend einzustellen.

Failures, error messages or other irregulations while first operation runs or while further operation
have to be immediteately reported to the manufacturer. Don’t operate the system with failures or

warnings.
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Die Ausgangsleistung bei Festpropelleranwendungen reduziert sich mit dem Batterieladezustand
SOC (State of charge). Bei nahezu leerem Akku stehen nur noch etwas Uber 50% der Leistung bei
vollem Akku zur Verfligung. Starts mit nahezu leerem Akku sollten deswegen nicht mehr erfolgen.
Das folgende Diagramm veranschaulicht diesen Zusammenhang.

The output power with fix pitch propellers drops with the SOC (State of charge) of the battery.

If the SOC is close to 0 % the output power is only about 50%. Don't start with an almost empty
battery.

The following diagram shows this correlation.

Propeller output power [%] vs.
Battery SOC

Power

==@==Propeller output power [%]

— e0==RPM[%]

«=0== Battery voltage [V]

100 90 80 70 60 50 40 30 20 10 0
SOC

Der maximale Betriebstemperaturbereich der Akkupacks liegt bei -10 bis +65°C. Es ist darauf zu
achten, dass bei Entladetemperaturen unter 20°C der Akku nicht die volle Kapazitat und Leistung
bringt. Als Faustformel gilt 1%/Kelvin unterhalb 20°C Leistungsderating.

The maximum operating temperature range of the battery pack is -10 to + 65°C. Care must be
taken that at discharge temperatures below 20°C the battery does not provide full capacity and
power. The associated rule of thumb is 1%/Kelvin below 20°C power derating.

Propeller output power [%] vs.
Battery Temp. [°C]

]
3
&
= - - & 8,4 15, c O |
a2 y
==@==Propeller output power [%]
— ==0==RPM[%]
«=0==Battery voltage [V]
60 30 20 10 0 -10 -20

Battery Temperature in °C
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Installation HPD8/12//14/16/20/25/32D/40D/50D
Installation of HPD8/12/14/16/20/25/32D/40D/50D

A

Bei Arbeiten rund um den Motor herum, diesen immer abschotten, damit keinerlei Fremdkdrper
eindringen kann.

When working around the motor, always protect it accordingly to prevent the ingression of foreign
matters.

Befestigen Sie den Motor tiber Schwingungsdampfer (empfohlen) an den Befestigungsgewinden an
der Rickseite. Die Befestigung muss einem Drehmoment von mindestens dem zweieinhalbfachen
Motorspitzendrehmoment, welches man der jeweiligen Motorentabelle entnhemen kann,
standhalten.

Connect the motor with rubber dampers (recommended) through screws M6 at the
backsideconnector. The mounting has to withstand a torque of min. two and a half times as much
as the motorpeaktorque, which is shown in each motortable.

SchlieBen Sie die drei Motorphasen U/V/W am MC300 an. Die Motorkabel sollten so eng wie
maoglich beieinanderliegen.

Connect the three power cables U/V/W to the MC300 terminals. Put the three cables close together.
Stecken Sie den Temperatursensor am Pl 300 an. Connect the Temperature Sensor the motor
temperature terminals of the MC300.

Connect the temperature sensor to the Pl 300. Connect the Temperature Sensor the motor
temperature terminals of the MC300.

Der Kihlluftstrom muss unbehindert durch die 36 Wicklungen und den 42 Austrittsbohrungen treten
kénnen. Bitte halten Sie einen Abstand von mindestens 30mm hinter den Wicklungen oder
Ansaugdéffnungen ein.

The cooling air flow must be able to pass unhindered through the 36 windings and the 42 outlet
holes. Please maintain a distance of at least 30mm behind the windings or intake openings, for
incoming airflow. See also section motorcooling.

Tabelle Anzugsdrehmoment fir Motor/Propellerbefestigungsschrauben:
Table mounting torque for motor/propeller screws:

Schraube 8.8 | Anzugsmoment/ mounting torque
Screw 8.8 [Nm]

M6 8

M8 20

Allgemeine Hinweise zur Schraubensicherung:
General instructions for screw locking:

Die Sicherung der Motor-, sowie der Luftschrauben Befestigungsschrauben kann mit Loctite 243
oder Loctite 270 und/oder mit Beilage von Nord-Lock Scheiben (Keilsicherungsscheibe) erfolgen.
The mounting screws for the motor as well as propeller can be fixed using Loctite 243 or Loctite 270
or by using NORD-LOCK washers (wedge lock washers).

Allgemeine Hinweise zum Betrieb in salzwasserhaltiger Umgebungsluft:
General information on operation in ambient air containing salt water:

Fir den Betrieb in salzwasserhaltiger Umgebungsluft sind besondere Vorkehrungen zu treffen, die
im Vorfeld mit dem Hersteller zu klaren sind. Unbedingt erforderlich sind jedoch Edelstahlschrauben
far die Motor-, und Propellerbefestigung.

Special precautions must be taken for operation in ambient air containing salt water, which must be
clarified in advance with the manufacturer. However, stainless steel screws for attaching the engine
and propeller are absolutely necessary.
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Laufrichtung der Motoren
Running direction of the motors

Die Motoren kénnen sowohl im Rechts- wie auch im Linkslauf ohne Leistungsunterschied betrieben
werden.

The motors can be operated in both right-hand and left-hand directions of rotation without any difference
in performance.

Die Drehrichtungsénderung erfolgt durch Tauschen von 2 der 3 Phasenkabel oder wird beim Hersteller
softwareseitig durchgeflhrt.

The polarity is reversed by exchanging 2 of the 3 phase lines or is performed by the manufacturer on the
software end.

Beim Einsatz von Hallsensoren im Motor darf die Drehrichtungsénderung nur durch eine
A Parametereinstellung durchgefiihrt werden
When using Hall sensors in the motor, the direction of rotation can only be changed by one
Parameter setting.

Montage HPD12/14/16/20/25
Mounting of the HPD12/14/16/20/25: Mounting of the HPD12/14
(old version):

view back side (mounting side) |

= i
%“%} 3 8 threads M§ for .
§~ motor fastening; Wetorphase W
torque = SNm

NN
)

4 threads M6 for
motor fastening;
torque = SNm

Propellermontage am Propellerflansch:
Mounting the propeller on the propeller flange:

6 Holes M6 for

propellerflange
mounting. torque
= 8Nm
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Montage der Motoren HPD32D/40D/50D
Mounting of the HPD32D/40D/50D:

Ve
v\ BxM6; TKBO; min Screwlength 12mm; max screwlength 15mm; fastening torque BNM 0y

Propellermontage am Propellerflansch:
Mounting the propeller on the propeller flange:

M6 fastening torque 8Nm
M8 fastening torque 20NM

TK1015; 6xM8; min/max Screwlength 15/20mm
=

TKTS; 6xM6; 6xM8; min/max Screwlength 10/13mm

TK50; 6xM6; min/max Srewlength 10/13mm
e

_— ; ———
©

G
[
U




Zulassige Belastungen HPD 8 - 50D:
Force limits of the HPD 8 - 50D

Motortype HPD8/12/14/16/20/25 HPD32D/40D/50D
Forces cont. max. never exceed cont. max. never exceed
My = Mz [Nm] +/- 366 +/- 437 +/- 543 +/-932 |+/-1212| +/-1516
Fy=Fz [N] +/- 8600 | +/- 11200 +/- 16800 +/- 4800 |[+/-6362| +/-7958
Fx [N] +/- 2500 +/- 3000 +7020 /- 16800 +/- 5000 |[+/-8000| +/-12400
Mx * [Nm] +/- * +/-* 2,5 * Mx +/- * +/-* 2,5 * Mx

*Mx = Drehmomentlimit aus der zugehorigen Motordatentabelle
torque limit from each related motortable

Fx =

x-Achse = Flugrichtung

Propeller Zug-Schubkraft / propeller thrust both directions
Nominale Schub/Zugwerte aus der Propelleriibersicht
For nominal thrust values refer to the propeller table
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Motorkiihlung / Cooling:

Kuhlluftverlauf beim HPD12/14/16/20/25:

Cooling air flow for the HPD12/14/16/20/25:

Kihlluftverlauf beim HPD32/40/50D: /
Cooling air flow for the HPD32/40/50D:

X\{Er:shsjf} Warm]uft Auslass /
Hot Air outlet Kihlluftstrom Hot Air outlet
Einlass /
Kuhlluftstrom Fresh Air inlet

Einlass /
Fresh Air inlet

g

(MI000D000000000 = —>

Der Motor ist in der Lage, bei ausreichender Frischluftzufuhr den benétigten Kuhlluftstrom durch die
integrierte Zwangskuhlung selbst zu saugen.

The motor is able to suck the required cooling air flow through the integrated forced cooling system by
itself as long as the fresh air supply is sufficient.

Eine hohe Belastung des Motors bei unglnstigen Kihlverhaltnissen ist nur im Kurzbetrieb zulassig.

A high load on the motor in unfavourable cooling conditions is only permitted in short-time operation.

In jedem Fall sollte der vom Hersteller angebotene Wechselrichter MC300 eingesetzt werden, der den
Motor vor Uberlast schiitzt. Dabei sollte der Motor die Temperatur von 100°C nicht Gberschreiten. Nach
jedem Einsatz sollte der Motor wieder etwas abklhlen kénnen.

In any case, the inverter MC300 offered by the manufacturer should be used, which protects the motor
against overload. In operation, the motor should not exceed a temperature of 100°C. After each use, the
motor should be allowed to cool down again by a certain degree.

Damit der Motor auf der Spulenseite genligend Frischluft ansaugen kann, sollte der Abstand zur Stator
Lagerung mindestens 30mm betragen.

In order for the motor to be able to suck in enough fresh air on the winding side, the distance to the stator
bearing should be at least 30mm.

Die Umgebungslufttemperaturen der elektronischen Komponenten des Antriebssystems, diirfen
A nicht mehr als 40°C betragen. im Speziellen muss darauf geachtet werden, dass die
Installationsrdume der elektronischen Komponenten wie der Steuerteils des PI, das BMS, sowie die
Interfacesysteme bellftet werden, so dass sich keine stehenden Luftmassen bilden kénnen, die
warmer als 40°C werden.

The ambient air temperatures of the electronic components of the drive system may not

Be higher than 40°C. In particular, care must be taken that the

installation spaces of the electronic components, such as the PI control part, the BMS and the
interface systems are sufficiently ventilated so that no stagnating air masses can form, which
may reach temperatures in excess of 40°C.
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Die Kiihlluftstrome fiir die einzelnen Komponenten sollten folgende Volumenstréme nicht
unterschreiten:
The cooling air flows for the individual components should not fall below the following volume flows:

Motor HPD 8: 2400 dm3/minute direkte Durchstrdm Menge der Spulenrdume)
direct flow through the winding chambers)
direkte Durchstrdm Menge der Spulenrdume)
direct flow through the winding chambers)
direkte Durchstrom Menge der Spulenrdume)
direct flow through the winding chambers)
direkte Durchstrdm Menge der Spulenrdume)
direct flow through the winding chambers)
direkte Durchstrom Menge der Spulenrdume)
direct flow through the winding chambers)
direkte Durchstrdm Menge der Spulenrdume)
direct flow through the winding chambers)
direkte Einstrémmenge in die Ansaugsegmente)
direct flow through the intake segments)

direkte Einstrémmenge in die Ansaugsegmente)
direct flow through the intake segments)

direkte Einstrommenge in die Ansaugsegmente)
direct flow through the intake segments)

Motor HPD12: 3600 dm3/minute
Motor HPD14: 4200 dm3/minute
Motor HPD16: 5000 dm3/minute
Motor HPD20: 6000 dm3/minute
Motor HPD25: 7000 dm3/minute
Motor HPD32D: 10000 dm3/minute
Motor HPD40D: 12000 dm3/minute

Motor HPD50D: 15000 dm?3/minute

o~ o~ .~ .~ — o~

Einbaubeispiel mit Kiihleinlassen fiir Motor und Motorcontroller:
Installation examble with air cooling inlet for motor and motorcontroller:

Luftauslass am Motorcontroller
Air outlet from Motorcontroller

1

Optionialer Warmluftabfang far
Lufteinlass am Motor Cockpitheizung

Air Inlet into Motor Optionally hot air absorbtion for
cockpitheating

Lufteinlass flir Motor und Motorcontroller
Air Inlet for motor and motorcontroller
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Motor Anschluss / Motor connection

Es dirfen nur die von uns zugelassenen Motorcontroller verwendet werden. Werden andere
Motorcontroller verwendet, ibernehmen wir bei Zerstérung des Motors oder der Elektronik und dessen
Folgen keine Gewabhrleistung.

Only the motor controllers approved by the manufacturer may be used. If other motor controllers are used,
the manufacturer assumes no liability for the destruction of the motor or the electronics and any
associated consequences.

Vor der ersten Inbetriebnahme muss die richtige Laufrichtung des Motors berprift und gegebenenfalls
angepasst werden. Eine Drehrichtungsumkehr kann man durch Tausch von 2 der 3 Motoranschlisse
erreichen.

Before starting up for the first time, the correct direction of rotation of the motor must be checked and, if
necessary, changed. A reversal of the direction of rotation is achieved by switching 2 of the 3 motor
connections.

Der Motor sollte direkt, méglichst ohne zwischengeschaltete Steckverbinder, an den Motorcontroller
angeschlossen werden. Ist dies nicht mdglich nur hochstromfeste, niederohmige vom Hersteller
empfohlene Steckverbinder verwenden. Schlechte Steckverbindungen fihren zu Spannungsspitzen und
kénnen den Motorcontroller zerstéren.

The motor should be connected directly to the motor controller, if possible without employing any
intermediate connectors. If this is not possible, only use high-current resistant, low-resistance connectors
recommended by the manufacturer. Poor connections can lead to voltage peaks and may lead to the
destruction of the motor controller.

Es muss darauf geachtet werden, dass die vom Motorcontroller Hersteller angegebene maximale
Kabelldnge auf keinen Fall Gberschritten wird, sonst kann es zur Beschadigung des Motors, des Reglers
und anderer Komponenten kommen. Die Motorleitungen missen verdrillt oder eng beieinander verlegt
werden. N&here Angaben Uber die maximal zuladssige Kabelldange bzw. MaBnahmen fur mdgliche
Verlangerungen entnehmen Sie bitte der Betriebsanleitung lhres Reglers oder Erfragen Sie dies beim
Hersteller.

It must be ensured that the maximum cable length specified by the motor controller manufacturer is never
exceeded, otherwise the motor, the controller and other components may be damaged. The motor cables
must be twisted together or routed close to one another. For more information about the maximum
permissible cable length or possibilities for cable extension, please refer to the operating instructions of
your controller or consult the manufacturer.
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Motorphasenanschluss am Motorcontroller MC300
Motor phase connection at motor controller MC300

Rechtslauf bei Wellenaufsicht: Anschlussschema U-U/ V-V /W-W /

Clockwise rotation: Wiring scheme U-U/V-V/W-W

Linkslauf nur ohne Hallsensoren bei Wellenaufsicht: Anschlussschema U-U /V-W /W-V /
Counterclockwise rotation, only without hallsensors: Wiring scheme U-U/V-W/W-V
Anzugsdrehmoment Motoranschlisse 4Nm.

Tightening torque for motor connections 4Nm.

Motorcontroller MC300 Motoranschlussklemmen (/; Motorcable connection
AFEIGER

Ser. Nr.: 200700320 S

Motorphase U / \ Motorphase W
Motor phase U

Motor phase W

Motorphase V

Motor phase V

Beim Einsatz von Hallsensoren im Motor darf die Drehrichtungsanderung nur durch eine
Parametereinstellung durchgefiihrt warden.

If there are Hallsensensors integrated the polarity is reversed by a parameter setting only.

Anschluss HPD8/12/14/16 Connection of HPD8/12/14/16:

Der Motor verflgt Gber 3 Anschlussleitungen, die mit U1/V1/W1 gekennzeichnet sind. Diese

Leitungen missen auf die jeweiligen Motoranschlussklemmen am Motorkontroller nach der
folgenden Tabelle angeschlossen werden:

The motor is assembled with 2 * 3 powercables with the labels U1/V1/W1
These wires must be connected as shown in the following table:

Motoranschlussleitung MC
Wireslabels
U1 u
V1 V
W1 W

*M = Motor; MC = Motorcontroller

A Ein falsch angeschlossener Motor kann zum Schaden am Motorkontroller fihren!
A wrong connected motor will damage the motorcontroller.



Anschluss HPD20/25 Connection of HPD20/25:

Der Motor verfligt Gber 2 * 3 Anschlussleitungen, die mit U1/V1/W1 und U2/V2/W2 gekennzeichnet
sind. Diese Leitungen missen auf die jeweiligen Motoranschlussklemmen am Motorkontroller nach
der folgenden Tabelle angeschlossen werden:

The motor is assembled with 2 * 3 powercables with the labels U1/V1/W1 and U2/V2/W2.
These wires must be connected as shown in the following table:

Motoranschlussleitung | MC 1 (Master) | MC 2 (Slave)
Wireslabels
U1 U
V1 V
Wi W
u2 U
V2 V
W2 W
*M = Motor; MC = Motorcontroller
MC 1 Master
U Vv W
g8Rel__r— —— REH
, |
R
i - x

" Hﬂﬁﬂiﬂiﬂiﬁigﬁﬂiﬂ gﬂ -
LR TR
el ﬁ_

MC 2 Slave

Ein falsch angeschlossener Motor kann zum Schaden am Motorkontroller fihren!
A wrong connected motor will damage the motorcontroller.
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Anschluss 32D/40D/50D Connection of 32D/40D/50D:

Der Motor verfligt Gber 2 * 3 Anschlussleitungen (HPD32D) und 2 * 6 Anschlussleitungen, die mit
U1/V1/W1 und U2/V2/W2 gekennzeichnet sind. Diese Leitungen mlssen auf die jeweiligen
Motoranschlussklemmen am Motorkontroller nach der folgenden Tabelle angeschlossen werden:
The motor is assembled with 2 * 3 or 2 * 6 powercables with the labels U1/V1/W1 and
U2/V2/W2. These wires must be connected as shown in the following table:

HPD32D:
Motoranschlussleitung MC 1 (Master) MC 2 (Master)
Wireslabels
U1 (M1 front) U
V1 (M1 front) Vv
W1 (M1 front) W

U2 (M2 back)
V2 (M2 back)
W2 (M2 back)

si<|c

*M = Motor; MC = Motorcontroller

------
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A Ein falsch angeschlossener Motor kann zum Schaden am Motorkontroller fuhren!
A wrong connected motor will damage the motorcontroller.
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HPD40/50D

Motoranschlussleitung MC 1 Master MC 1 Slave MC 2 Master MC 2 Slave
Wireslabels
U1 A (M1 front) U
V1A (M1 front) \
W1 A (M1 front) W

U1 B (M1 front)

V1B (M1 front)

sSi<|c

W1 B (M1 front)

U2 A (M2 back)

V2 A (M2 back)

sSi<|c

W2 A (M2 back)

U2 B (M2 back) U
V2B (M2 back) \
W2 B (M2 back) W
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SerNr.: 233300486 ENein
A Ein falsch angeschlossener Motor kann zum Schaden am Motorkontroller fihren!

A wrong connected motor will damage the motorcontroller.



HPDxx — Wirkungsgradkurven / HPDxx efficiency curves

Dieses Diagramm zeigt exemplarisch den Wirkungsgradverlauf Uber die Drehzahl bei
unterschiedlichen Auslastungsgraden:

This diagram shows an example of the efficiency curve over speed at different levels of
load:

U= 52V; Efficiency incl. Motorcontroller

Effizienzdiagramm HPDx Motoren
Efficiency diagramm HPDx motors
=0=12,5% M/Mn 50% M/Mn 100% M/Mn =@=150% M/Mn

Efficiency [%)]

25% RPM 38% RPM 50% RPM 63% RPM 75% RPM 88% RPM 100% RPM

RPM n_act/ n_nom

*Alle DC-Strome kénnen Naherungsweise mit dem PWM Stellgrad (Dutycycle) des Motorcontrollers auf
Phasenstréme (Phase zu Phase) umgerechnet werden I_M =1_DC * (100% / PWM_%).

*All DC currents can be approximately converted to phase currents (phase to phase) using the PWM output
level (duty cycle) of the motor controller | M =1 _DC * (100% / PWM_%).

Vorsteuerwinkel / Timing:

Alle Motoren kénnen mit einem Vorsteuerwinkel zwischen 0 und 20° betrieben werden.
All motors should be operated with a pilot angle between 0 and 20°.
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HPDO08 - Technische Daten / Technical data

Burstenloser AuBenlaufermotor vom Typ HPD08 mit folgenden Eigenschaften:
Brushless external rotor motor HPD12 with the following characteristics:

Motortype: HPD08-12-S-60-42-N-N
g ur Wert / Einheit /

Nr Angabe Specification Value Unit
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Egsrzlglusffjr:ghzahlkonstante Specific idling speed constant 43 RPM/V
4 Elgrewilrellss(t:greehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 39 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ggcndrehzam bei Nennleistung @ |\ gl speed @ nominal load @ 52V| 2016 1/min
7 | Nennmotorstrom |_N 1) Rated motor current I_N 1) 155 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 240 Arms
9 | Grenzmotorstrom |_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 350 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ |_N Nominal motor torque @ |_N 38 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I _max Max. motor torque@ | max 59 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 8060 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 12480 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V -- kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V -- kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 93 Y%
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 4,7 milliohm
20 | R_Strang R _strand 7,0 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13

Gesamtinduktivitdt Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 9,75-
22 | min. und max. fo max. 11,5 uH
23 Eﬁ}ﬂg@féﬁ;ﬂ)ﬁante pasierend aut Torque constant (based on [ M) 0,246311 | Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*10 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 43 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 2,9 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,01 Kgm?2

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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HPD12 - Technische Daten / Technical data

Burstenloser AuBenlaufermotor vom Typ HPD12 mit folgenden Eigenschaften:
Brushless external rotor motor HPD12 with the following characteristics:

Motortype: HPD12-16-S-60-42-N-N

Nr Angabe Specification ‘\',Vaﬁ[lté E'm?t't /
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 E(E,):rzlghsfg:ghzahlkonstante Specific idling speed constant 47 RPM/V
4 ElziﬁlraiigreehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 42 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ’g'g\’)”drehzah' bei Nennleistung @ | nmingl speed @ nominal load @ 52V| 2184 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current | N 1) 230 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 260 Arms
9 | Grenzmotorstrom I_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 350 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ |_N Nominal motor torque @ |_N 50,6 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @|_max Max. motor torque@ |_max 57,2 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 12 kw
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 15 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V -- kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 94 Y%
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 6,5 milliohm
20 | R_Strang R _strand 9,75 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*18

Gesamtinduktivitat Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 13,5-
22 | min. und max. to max. 15,5 uH

Drehmomentkonstante basierend auf 0.92 Nm/A rms
23 | I_M (Motorstrom) Torque constant (based on | M) ’ —
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*10 mm?
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 53 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 3,9 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,0135 Kgm?

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Motortype: HPD12-16-S-120-42-N-N

Nr Angabe Specification \\',Vael[lté E'm?t't /
1 | Spannung nominal Nominal voltage 120 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eggrzlglusf%r:ghzahlkonstante Specific idling speed constant 28,5 RPM/V
4 ﬁgﬁilrellss(t:gfehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 23,5 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. [l\l(()a:cdrehzahl bei Nennleistung @ l;/glrln\}na/ speed @ nominal load @ o444 1/min
7 | Nennmotorstrom |_N 1) Rated motor current I_N 1) 130 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 180 Arms
9 | Grenzmotorstrom |_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 250 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ |_N Nominal motor torque @ |_N 50,7 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I _max Max. motor torque@ |_max 70,2 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 6,5 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 9 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V 12 kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V 18 kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 95 Y%
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 19,5 milliohm
20 | R_Strang R _strand 9,75 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*18
Ggsamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 38-40 uH
22 | min. und max. fo max.
23 Eﬁf}rpﬂgrtg?:ttrl;ﬂ)stante pasierend aut Torque constant (based on [ M) 0,39 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Star
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*10 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 53 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 3,9 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,0135 Kgm?2

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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HPD14 - Technische Daten / Technical data:

Burstenloser AuBenlaufermotor vom Typ HPD 14 mit folgenden Eigenschaften:
Brushless external rotor motor HPD 14 with the following characteristics:

Motortype: HPD14-18-S-60-42-N-N

Nr Angabe Specification \\',Vael[lté E'B':I?t't !
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
5 | konstante Specific idling speed constant 63 RPM/V
4 Elziﬁlr;:greehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 53 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ’g‘;vnndrehzah' bei Nennleistung @ | n o mingl speed @ nominal load @ 52v| 2756 | 1/min
7 | Nennmotorstrom |_N 1) Rated motor current I_N 1) 270 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 350 Arms
9 | Grenzmotorstrom I_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 400 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ |_N Nominal motor torque @ |_N 43,2 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I|_max Max. motor torque@ |_max 56 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 14 kw
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 18 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 94 Y%
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 5,6 milliohm
20 | R_Strang R _strand 8,4 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13

Ggsamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 95115 uH
22 | min. und max. fo max. ’ ’
23 Eﬁf}rpﬂgrtg?:ttrl;ﬂ)stante pasierend aut Torque constant (based on [ M) 0.16 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*16 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 53 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 3,9 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,0135 Kgm?2

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Motortype: HPD14-18-X-60-30-N-N

Nr Angabe Specification \\',Vael[lté E'm?t't /
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eggrzlglusf%r:ghzahlkonstante Specific idling speed constant 74 RPM/V
4 ﬁgﬁilrellss(t:gfehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 61 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ’g‘;vnndrehzah' bei Nennleistung @ | n,mingl speed @ nominal load @ 52v| 3172 | 1/min
7 | Nennmotorstrom |_N 1) Rated motor current I_N 1) 270 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 350 Arms
9 | Grenzmotorstrom |_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 400 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ |_N Nominal motor torque @ |_N 36,45 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I_max Max. motor torque@ |_max 47,25 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 14 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 18 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 93 %
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 5,6 milliohm
20 | R_Strang R _strand 8,4 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13

Ggsamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 95115 uH
22 | min. und max. fo max. ’ ’
23 Eﬁflrl{lﬂ%;g?:ttrl;ﬁ)stante pasierend au Torque constant (based on |_M) 0,135 | Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*16 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 53 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 3,9 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,0135 Kgm?2

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current

32




Motortype: HPD14-18-X-60-30-N-W11

Nr Angabe Specification \\',Vael[lté E'm?t't /
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eggrzlglusf%r:ghzahlkonstante Specific idling speed constant 87 RPM/V
4 ﬁgﬁilrellss(t:gfehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 72 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ’g‘;vnndrehzah' bei Nennleistung @ | nmingl speed @ nominal load @ 52V| 3744 | 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current I_N 1) 260 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 350 Arms
9 | Grenzmotorstrom |_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 400 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ I_N Nominal motor torque @ |_N 28,6 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I_max Max. motor torque@ |_max 38,5 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 14 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 18 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 91 %
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 3 milliohm
20 | R_Strang R _strand 4.5 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*11
Ggsamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 4.6 uH
22 | min. und max. fo max.
23 Eﬁflrl{lﬂ%;g?:ttrl;ﬁ)stante pasierend au Torque constant (based on |_M) 0,11 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*16 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 53 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 3,9 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,0135 Kgm?2

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Einbauzeichnungen HPD12, HPD14: / Installation drawings HPD12, HPDI12LRPM, HPD14:

o
Ansicht Lochbild Propellernabe /
View of hole pattern for propeller hub
#nsicht Lochbald Propsllernabe 4 an le{‘a-g;.
G x M5 b2
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Einbauskizze Elektroflugmotor /
Installation diagram electric flight motor

Einbauskizze Eleidroflugmator

85
71

Rueckansicht /
Rear view

Matorphase U / Motor phase U

Motorphase v / Motor phase V

Meotorphase W / Motor phase W

Installation diagram electric flight motor
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HPD16 - Technische Daten / Technical data :
Burstenloser AuBenlaufermotor vom Typ HPD 16 mit folgenden Eigenschaften:

Brushless external rotor motor HPD 16 with the following characteristics:

Motortype: HPD16-20-S-60-42-N-N
ips - Wert / Einheit /

Nr Angabe Specification Value Unit
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eggrzlgﬁ%r:ghzahlkonstan © Specific idling speed constant 49 RPM/V
4 ElziﬁlraiigreehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 44 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ’g'g\’)”drehzah' bei Nennleistung @ | nmingl speed @ nominal load @ 52V| 2288 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current | N 1) 300 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 380 Arms
9 | Grenzmotorstrom I_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 450 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ | N Nominal motor torque @ |_N 60 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @|_max Max. motor torque@ |_max 76 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 16 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 20 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 93 Y%
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 5 milliohm
20 | R_Strang R _strand 7,5 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13

Gc_asamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 9-11 uH
22 | min. und max. fo max.
23 Eﬁf}rpﬂgrtg?:ttrl;ﬂ)stante basierend auf Torque constant (based on | M) 0.2 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 316 mm?
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 63 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 5,2 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,017 Kgm?

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Motortype: HPD16-20-S-120-42-N-N

Nr Angabe Specification \\',Vael[lté E'm?t't /
1 | Spannung nominal Nominal voltage 104 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eggrzlglusf%r:ghzahlkonstante Specific idling speed constant 30 RPM/V
4 ﬁgﬁilrellss(t:gfehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 22,5 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. [l\l(()a:cdrehzahl bei Nennleistung @ l;/glrln\}na/ speed @ nominal load @ 2340 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current I_N 1) 173 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 250 Arms
9 | Grenzmotorstrom |_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 400 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ I_N Nominal motor torque @ |_N 69,2 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I_max Max. motor torque@ |_max 100,0 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 9 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 13 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V 18 kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V 26 kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 94 %
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 14 milliohm
20 | R_Strang R _strand 7 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13
Ggsamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 55.99 uH
22 | min. und max. fo max.
23 Eﬁflrl{lﬂ%;g?:ttrl;ﬁ)stante pasierend au Torque constant (based on |_M) 0,4 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Star
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*16 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 63 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 53 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,017 Kgm?2

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Motortype: HPD16-20-S-120-42-N-W22

Nr Angabe Specification \\',Vael[lté E'm?t't /
1 | Spannung nominal Nominal voltage 104 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eggrzlglusf%r:ghzahlkonstante Specific idling speed constant 35 RPM/V
4 ﬁgﬁilrellss(t:gfehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 26 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. [l\l(()a:cdrehzahl bei Nennleistung @ l;/glrln\}na/ speed @ nominal load @ 2704 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current I_N 1) 173 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 250 Arms
9 | Grenzmotorstrom |_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 400 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ I_N Nominal motor torque @ |_N 58,82 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I_max Max. motor torque@ |_max 85,0 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 9 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 13 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V 18 kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V 26 kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 94 %
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 12 milliohm
20 | R_Strang R _strand 6 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*11
Ggsamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 51.05 uH
22 | min. und max. fo max.
23 Eﬁflrl{lﬂ%;g?:ttrl;ﬁ)stante pasierend au Torque constant (based on |_M) 0,34 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback optional
27 | Schaltgruppe Switching group Star
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*16 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 63 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 53 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,017 Kgm?2

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Einbauzeichnungen HPD16: / Installation drawings HPD16:

HPD16 version up to 2021
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HPD16 version up to 2021

Rueckansicht /
Rear view

Motorphase U / Motor phase U

Motorphase V / Motor phase V

Motorphase W / Motor phase W
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HPD20 - Technische Daten / Technical data:

Burstenloser AuBenlaufermotor vom Typ HPD 20(SD) mit folgenden Eigenschaften:
Brushless external rotor motor HPD 20 (SD) with the following characteristics:

Motortype: HPD20-30-S-60-42-H-N
ips - Wert / Einheit /

Nr Angabe Specification Value Unit
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eggrzlgﬁ%r:ghzahlkonstan © Specific idling speed constant 60 RPM/V
4 Elziﬁlr;:greehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 51 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ’g'g\’)”drehzah' bei Nennleistung @ | nmingl speed @ nominal load @ 52V| 2652 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current | N 1) 380 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 570 Arms
9 | Grenzmotorstrom I_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 630 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ |_N Nominal motor torque @ |_N 68,4 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @|_max Max. motor torque@ |_max 102,6 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 20 kw
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 30 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 92 Y%
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 3,2 milliohm
20 | R_Strang R _strand 4,8 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*11

Gc_asamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 8-10 uH
22 | min. und max. fo max.
23 Eﬁf}rpﬂgrtg?:ttrl;ﬂ)stante basierend auf Torque constant (based on | M) 0,18 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback yes
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 2*3"16 mm?
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 63 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 5,4 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,017 Kgm?

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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HPD25 - Technische Daten / Technical data:

Burstenloser AuBenlaufermotor vom Typ HPD 25(SD) mit folgenden Eigenschaften:
Brushless external rotor motor HPD 25 (SD) with the following characteristics:

Motortype: HPD25-40-S-60-42-H-N
g - Wert / Einheit /

Nr Angabe Specification Value Unit
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 \Y
3 Eé):rzlg:i‘%?ghzahlkonstante Specific idling speed constant 58 RPM/V
4 Elgrewilrellss(t:greehzahIkonstante Specific nominal load speed constant 45 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 1/min
. ggcndrehzam bei Nennleistung @ |\ gl speed @ nominal load @ 52V| 2340 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current | N 1) 490 Arms
8 | Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 760 Arms
9 | Grenzmotorstrom |_peak 1) never exceed motor current |_peak 1) 850 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ |_N Nominal motor torque @ |_N 102,9 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @|_max Max. motor torque@ |_max 159,6 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) Max. motor temperature (Ironcore) 90 °C
13 | Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature (Ironcore) 100 °C
14 | Nennleistungsaufnahme @ 52V Rated power consumption; @ 52V 25 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @ 52V Max. power consumption; @ 52V 40 kW
16 | Nennleistungsaufnahme @ 104V Rated power consumption; @ 104V - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @ 104V Max. power consumption; @ 104V - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 93 Y%
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 3,4 milliohm
20 | R_Strang R _strand 5,1 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13

G(_esamtinduktivitét Phase zu Phase Total inductance phase to phase min. 4.6 uH
22 | min. und max. fo max.
23 Eﬁ}ﬂg@féﬁ;ﬂ)ﬁante pasierend aut Torque constant (based on [ M) 0,21 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21
25 | Spulenzahl Number of coils 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback yes
27 | Schaltgruppe Switching group Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 2*3*16 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 mm
30 | Motorlange Motor length 73 mm
31 | Gewicht ohne Anschlussleitungen Weight without connection cables 6,5 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,021 Kgm?

1) Motorphasenstrom (Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Einbauzeichnungen HPD20/25xx:
Installation drawings HPD20/25xx:
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HPD32D - Technische Daten / Technical data

Duplexmotor (Redundantes Antriebssystem) mit folgenden Eigenschaften| ¥

Duplex motor (redundant drive system) with the following properties:

el

Motortype: HPD32-40-D-60-42-H-N
Wert /| Wert /| . .
Nr Angabe Specification Value | Value E'BI:‘?P !
M1 M2
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 | 1000 \
Spezifische e
3 | Leerlaufdrehzahlkonstante Specific idling speed constant 49 49 RPM/V
Spezifische Specific  nominal load speed
4 | Nennlastdrehzahlkonstante constant 44 44 RPM/V
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 | 4500 1/min
Nenndrehzahl bei Nennleistung @ | Nominal speed @ nominal load @ .
6 | 52v 50V 2288 | 2288 1/min
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current |_N 1) 300 300 A rms
Maximum Motorstrom |_max 1) maximum motor current |_max 1) 450 450 Arms
never exceed motor current
9 Grenzmotorstrom |_peak 1) | peak 1) 500 500 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ I_N Nominal motor torque @ |_N 60 60 Nm
11 Max. Motordrehmoment @1_max | Max. motor torque@ |_max 90 90 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) | Max. motor temperature (Ironcore) 90 90 °C
. abs. maximum temperature o
13 Grenztemperatur (Eisenkern) (Ironcore) 100 100 C
14 | Nennleistungsaufnahme @52V Rated power consumption; @ 52V 16 16 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @52V Max. power consumption; @ 52V 23 23 kW
16 Nennleistungsaufnahme @104V l;r’g[lﬁ/d power  consumption; @ - - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @104V | Max. power consumption; @ 104V - - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 93 93 %
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 5,0 5,0 milliohm
20 | R_Strang R _strand 7,5 7,5 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13 | 213
Gesamtinduktivitat Phase zu Total inductance phase to phase 911 | 9-11 H
22 | Phase min. und max. min. to max. H
23 | Drehmomentkonstante @ |_M Torque constant (based on |_M) 0,2 0,2 Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21 21
o5 | Spulenzahl Number of coils 18/36 | 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback yes yes
27 | Schaltgruppe Switching group Delta | Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 3*16 | 3*16 mm?
29 | RotorauBBendurchmesser Rotor outer diameter 218 218 mm
30 | Motorlange Motor length 63 63 mm
31 Gewicht ohne Anschlussleitungen | Weight without connection cables 5,5 55 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,017 | 0,017 Kgm?

1) Motorphasenstrom
(Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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HPD40D - Technische Daten / Technical data

Duplexmotor (Redundantes Antriebssystem) mit folgenden Eigenschaften:

Duplex motor (redundant drive system) with the following properties:

¥

ittt

Motortype: HPD40-60-D-60-42-H-N
Wert /| Wert /| . .
Nr Angabe Specification Value | Value E'B‘:‘?:t !
M1 M2
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 52 \
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 | 1000 \
Spezifische e
3 | Leerlaufdrehzahlkonstante Specific idling speed constant 60 60 RPM/V
Spezifische Specific  nominal load speed
4 | Nennlastdrehzahlkonstante constant 51 51 RPMV
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 | 4500 1/min
Nenndrehzahl bei Nennleistung @ | Nominal speed @ nominal load @ 2652 | 2652 1/min
6 |52V 52V
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current |_N 1) 380 380 Arms
Maximum Motorstrom |_max 1) | maximum motor current |_max 1) 570 570 Arms
never exceed motor current
9 Grenzmotorstrom |_peak 1) | peak 1) 630 630 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ I_N Nominal motor torque @ |_N 68,4 | 68,4 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I_max | Max. motor torque@ |_max 102,6 | 102,6 Nm
12 | Max. Motortemperatur (Eisenkern) | Max. motor temperature (Ironcore) 90 90 °C
. abs. maximum temperature o
13 Grenztemperatur (Eisenkern) (Ironcore) 100 100 C
14 | Nennleistungsaufnahme @52V Rated power consumption; @ 52V | 20 20 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @52V Max. power consumption; @ 52V 30 30 kW
16 Nennleistungsaufnahme @104V l?’gﬁ/d power  consumption; @ - - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @104V | Max. power consumption; @ 104V - - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 92 92 %
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 3,2 3,2 milliohm
20 | R_Strang R _strand 4.8 4,8 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*11 | 2*11
Gesamtinduktivitat Phase zu Total inductance phase to phase 8-10 | 8-10 H
22 | Phase min. und max. min. to max. H
23 | Drehmomentkonstante @ |_M Torque constant (based on |_M) 0,18 | 0,18 | Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21 21
o5 | Spulenzahl Number of coils 18/36 | 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback yes yes
27 | Schaltgruppe Switching group Delta | Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 6*16 | 6*16 mm?
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 218 mm
30 | Motorlange Motor length 63 63 mm
31 Gewicht ohne Anschlussleitungen | Weight without connection cables 5,5 55 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,017 | 0,017 Kgm?

1) Motorphasenstrom
(Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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HPD50D - Technische Daten / Technical data

Duplexmotor (Redundantes Antriebssystem) mit folgenden Eigenschaften:

Duplex motor (redundant drive system) with the following properties:

il st

¥

Motortype: HPD50-80-D-60-42-H-N
Wert/ | Wert/| . .
Nr Angabe Specification Value | Value E'B‘:‘?:t /
M1 M2
1 | Spannung nominal Nominal voltage 52 52 v
2 | Spannung Isolationsgrenze never exceeding voltage 1000 | 1000 Vv
Spezifische e
3 | Leerlaufdrehzahlkonstante Specific idling speed constant 58 58 RPM/V
Spezifische Specific nominal load speed
4 | Nennlastdrehzahlkonstante constant 45 45 RPMV
5 | Grenzdrehzahl mechanisch: mechanical limit speed: 4500 | 4500 1/min
Nenndrehzahl bei Nennleistung @ | Nominal speed @ nominal load @ 2340 | 2340 1/min
6 |52V 52v
7 | Nennmotorstrom I_N 1) Rated motor current |_N 1) 490 490 Arms
Maximum Motorstrom |_max 1) | maximum motor current |_max 1) | 760 760 Arms
never exceed motor current
9 Grenzmotorstrom |_peak 1) | peak 1) 850 850 Arms
10 | Nom. Motordrehmoment @ I_N Nominal motor torque @ |_N 88,2 88,2 Nm
11 | Max. Motordrehmoment @I_max | Max. motor torque@ |_max 136,8 | 136,8 Nm
. Max. motor temperature o
i Max. Motortemperatur (Eisenkern) (Ironcore) 90 90 C
Grenztemperatur (Eisenkern) abs. maximum temperature 100 100 °C
13 (Ironcore)
14 | Nennleistungsaufnahme @52V Rated power consumption; @ 52V | 25 25 kW
15 | Max. Leistungsaufnahme @52V Max. power consumption; @ 52V 40 40 kW
16 Nennleistungsaufnahme @104V Toazl;e\/d power  consumption; @ - - kW
17 | Max. Leistungsaufnahme @104V | Max. power consumption; @ 104V - - kW
18 | Max. Wirkungsgrad ca. maximal efficiency (approx.) 93 93 %
19 | Ri_Phase zu Phase Ri_Phase to Phase 3,4 3,4 milliohm
20 | R_Strang R _strand 5,1 5,1 milliohm
21 | Windungszahl Number of windings 2*13 | 213
Gesamtinduktivitat Phase zu Total inductance phase to phase 4-6 4-6 H
22 | Phase min. und max. min. to max. H
23 | Drehmomentkonstante @ |_M Torque constant (basedon | M) | 0,18 0,18 | Nm/A_rms
24 | Magnetpolpaarzahl Number of magnet polepaires 21 21
o5 | Spulenzahl Number of coils 18/36 | 18/36
26 | Hallsensorfeedback Hall sensor feedback yes yes
27 | Schaltgruppe Switching group Delta | Delta
28 | Motorzuleitungsquerschnitt Motor cable cross-section 2*3*25 | 2*3*25 mm?2
29 | RotorauBendurchmesser Rotor outer diameter 218 218 mm
30 | Motorlange Motor length 75 75 mm
31 Gewicht ohne Anschlussleitungen | Weight without connection cables | 7,5 7,5 kg
32 | Rotortragheitsmoment Rotor inertia 0,021 | 0,021 Kgm?

1) Motorphasenstrom
(Aussenleiter)

1) Motorphaseconductor current
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Einbauzeichnung/Abmessungen Montageflansch HPD32/40/50D:
Installation drawing/dimensions mounting flange HPD32/40/50D:

5
v BxM&; TKBO; min Screwlength 12mm; max screwlength 15mm; fastening torque BNM 0
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Propellermontage am Propellerflansch:

Mounting the propeller on the propeller flange:

TK1015; 6xM8; min/max Screwlength WSJZm

o

__ TK75; 6xM6; 6xM8; min/max Screwlengfth 10/13mm

TKS50; 6xM6; min/max Srewlength 10/13mm

T s T g |
N
L ©
Xl e W
o = 0O
7\
©) O

2y

M6 fastening forgue 8Nm

M8

fastening torgue 20NM

22

Allgemeine Hinweise zur Schraubensicherung:

General instructions for screw locking:

Die Sicherung der Motor-, sowie der Luftschrauben Befestigungsschrauben kann mit Loctite 243 oder

Loctite 270 oder mit Beilage von Nord-Lock Scheiben (Keilsicherungsscheibe) erfolgen.
The mounting screws for the motor as well as propeller can be fixed using Loctite 243 or Loctite 270 or by
using NORD-LOCK washers (wedge lock washers).
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Wartung / Maintenance

Die Motoren der HPDxx Serie sind wartungsfrei.
The motors of the HPDxx series are maintenance-free.

Durch Offnen oder Zerlegen der Motoren erlischt jeglicher Gewéahrleistungsanspruch!!
Opening or disassembling the motors voids any warranty claims!!

Es ist jedoch sorgféltig darauf zu achten, dass keinerlei Fremdkdrper in den Motorinnenraum
eindringen kénnen. Ferner ist es erforderlich, den Motor vor Feuchtigkeit, Schmutz, Farbe,
Klebstoffen usw. zu schitzen. Wird dies missachtet, ist eine korrekte Funktion des Motors nicht
gewabhrleistet bzw. sind irreparable Schaden mdglich. Im Falle eines Schadens senden Sie den
Motor zur Reparatur an den Hersteller. UnsachgemafBes Hantieren flihrt zu Folgeschaden.
However, care must be taken to ensure that there no foreign objects can enter into the motor
compartment. It is also necessary to protect the motor from moisture, dirt, paint,

adhesives etc. If this is disregarded, a correct functioning of the motor is not

guaranteed and/or irreparable damage may occur. In case of damage, send the

motor to the manufacturer for repair. Improper handling leads to follow-up damage.

Vermeiden Sie den Aufenthalt von magnetischen Speicherkarten oder elektronischen Geraten im
Nahbereich des Rotors, da das magnetische Wechselfeld eine Datenléschung bewirken kann.

Vorsicht auch bei medizinischen Geréaten (z.B. Herzschrittmacher), die auf wechselnde

Magnetfelder empfindlich reagieren.

Do not keep magnetic memory cards or electronic devices in close range to the rotor, since the magnetic
alternating field can cause data on these storage mediums to be deleted.

Also be careful with medical devices (such as pacemakers) that react

to magnetic fields.

Funktionsbedingt ist der geringe Luftspalt zwischen Stator und Rotormagnete nur wenige Zehntel
Millimeter dick. Hier besteht die Gefahr, dass sich Fremdkdrper ablagern, was man an

Kratzgerauschen erkennen kann. Mit Druckluft ausblasen oder mit einem dinnen nicht

magnetischen Folienstreifen das Hindernis beseitigen. Auf keinen Fall einfach weiterlaufen

lassen. Nehmen Sie sich vor allem in Acht vor Eisenspéanen, die sich fast unlésbar an die

Magneten heften. Da hilft dann nur das Zerlegen des Motors, welches beim Hersteller erfolgen

muss.

For functional reasons, the small air gap between stator and rotor magnets is only a few tenths

of a millimetre in thickness. There is a risk here that foreign bodies may deposit here, which

is indicated by scratching noises. Remove the obstruction by blowing out with compressed air

or using a thin non-magnetic foil strip. Under no circumstances should you just keep the motor running.
Above all beware of iron chips, which can become attached to the magnets and be almost impossible to
remove. In such a case, the motor would have to be disassembled, which

can only be done at the manufacturer.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Kapitel ,RegelmaBige Uberpriifungen®
Further information can be found in the "Regular inspections" chapter
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Motorcontroller MC300

EinfUhrung Introduction

Abgestimmt auf unsere HPDxx Motorenserie présentiert Geiger Engineering eine neue Generation von
Motorcontrollern, die einen bisher im Markt nicht verfigbaren Funktionsumfang und eine Leistungsdichte
speziell fir den bemannten Elektroflug bieten.

Geared to our HPDxx motor series, Geiger Engineering presents a new generation of motor controllers,
which offer a range of functions and a power density not previously available on the market especially for
manned electric flight.

MC300 12kW MC300 16kW MC300 25kW MC300 50kW

Leistungsmerkmale/Features: / Features:

» Hohe Leistungsdichte bei niedrigem Spannungsniveau 60VDC (ELV- Extra Low Voltage
Schutzkleinspannung) 300 A cont. - 600 A fiir 30 s/ High power density at low voltage level 60VDC
(ELV- Extra Low Voltage) 300 A cont. - 600 A for 30 s

* Robuster und modularer Aufbau, industrial Standard./ Robust and modular construction, industrial

standard.
» Fluganwendungsspezifische Funktionen integriert: / Integrated functions specific to flight
applications:
o Verstellluftschraubensteuerung Uber Luftschraubenkennfeld / Adjustable propeller control
via propeller mapping

o Luftschraubenpositionierung, / Propeller positioning,

o Integrierte Freigabeschaltungen, Schnellstoppfunktionen (Fallschirmnotstopp, Virtual Coach
etc.) / integrated release circuits, quick stopping functions (parachute emergency stop,
virtual coach etc.)

o Reversieren als Nutzung zur Luftoremse oder zum Mandvrieren. / Propeller blade reversing
for use as air brake or manoeuvring.

o Taktfrequenzmanagement, sowie Motor-, Akku-, und Wechselrichter
Temperaturmanagement zur Erhaltung der Verfligbarkeit bei Grenzwertliberschreitungen. /
Cycle frequency management as well as temperature management for motor, battery and
inverter in order to maintain availability when limits are exceeded.

o Automatische Selbsttestfunktionen integriert von Akku, Wechselrichter und Motor vor jedem
Start / Automatic self-test functions integrated for battery, inverter and motor, which are
performed prior to each start

* Verschiedene Interfacesysteme mit Anschlussmdglichkeit von verschiedensten externen
Sollwertgebern, teachbar. / Various interface systems with the possibility to connect various
external setpoint generators (system teachable).

* Anschlussmdglichkeit einer Blitz-LED und eines Akustischen Signalgebers zur Warnung des
Umfeldes bei Aktivierung des Antriebs / Possibility to connect a flash LED and an acoustic signal to
warn persons in the surrounding area when the motor is started

* Master-Slave-Betrieb zweier MC300 Module méglich zur Leistungserweiterung auf 600 A cont. /
1200 A fir 30 s und zur Verflgbarkeitssteigerung / Master-slave operation of two MC300 modules
possible for power expansion to 600 A cont. /1200 A for 30 s and to increase availability

» Voller vier Qadrantenbetrieb, Riickspeisung bei jedem Bremsvorgang (Rekuperation, Traktion) /
Full four quadrant operation, energetic recovery during each braking process (recuperation,
traction)

» Parallelbetrieb von 2 Motoren auf eine Welle méglich durch eine “shared torque” Funktion / parallel
operation from 2 Motors to one shaft through ,shared torque* function

» Universelle Schnittstellen (Encoder, Hallsensoren, RS485, RS232, analoge und digitale
Ansteuerung) / Universal interfaces (encoders, Hall-effect sensors, RS485, RS232, analogue and
digital actuation)
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» Frei zugangliche Steuerprotokolle / open source control protocoll

» Integrierte Drehzahl-, und Stromregler / integrated rom and current controller

» Hochlaufgeber mit unterschiedlichen Charakteristika / ramp up/down controlling with different
characteristic

» Aktive und passive Bremsfunktion / active and passive braking

* Alle Funktionen frei parametrierbar / all functions to parameterize

Sicherheitshinweise / BestimmungsgemaBe Verwendung

Safety instructions/intended use

BestimmungsgemaBer Gebrauch dieses Produktes: / Intended use of this product:

Der MC 300 dient dem Betrieb der polyphasigen Synchronmotoren des Typs HPDxx und HPDxxD /
The MC 300 is used to control the HPDxx and HPDxxD series poly phase synchronous motors

Das System ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen
Regeln gebaut. Dennoch kénnen bei seiner Verwendung Gefahren fir Leib und Leben des
Benutzers oder Dritter bzw. Beeintrachtigungen des Gerates und anderer Sachwerte entstehen.
The system has been constructed according to the state of the art as well as the recognized
safety rules. Nevertheless, the use of the motor may endanger the life and limb of the user or
third parties cause damage to the motor itself as well as other property.

Das System nur in technisch einwandfreiem Zustand sowie bestimmungsgemaB, sicherheits-
und gefahrenbewusst benutzen! Insbesondere Stérungen, die die Sicherheit beeintrachtigen
kénnen, umgehend beseitigen (lassen) und dem Hersteller melden! / The system may only be
operated in a technically perfect condition as well as in accordance with its intended use in a
safety-conscious as well as hazard-conscious manner! Faults that may affect safety, in particular,
have to be rectified immediately and be reported to the manufacturer!

Absicherung gegen Beriihrung zum Schutz vor Verbrennungen und Kontakt mit rotierenden
Teilen (K&fig). Eine andere oder darUberhinausgehende Benutzung, gilt als nicht
bestimmungsgeman. Fiir hieraus resultierende Schaden haftet der Hersteller/Lieferer nicht.
Das Risiko tragt allein der Anwender./ Protection against contact for protection against burns
and contact with rotating parts (cage). Any other or further use is considered as improper use.
The manufacturer/supplier is not liable for damages resulting from this. The risk is borne solely
by the user.
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Funktionalitat / Functionality

Der MC300 hat die Aufgabe einen sicheren, hochverfigbaren und komfortablen Betrieb des
Antriebsstranges zu gewahrleisten. / The task of the MC300 is to ensure safe and comfortable operation
of the drive train while at the same time guaranteeing the highest degree of availability.

Ein versehentliches Anlaufen des Antriebes wird durch die Reglerfreigabe, die erst aktiviert werden kann,
wenn der Gashebel auf Minimum Ausschlag steht, verhindert. Die Aktivierung wird dem Piloten durch ein
intermittierendes Akustik-Signal angezeigt. Eine geregelte Lifter Steuerung Gbernimmt die effektive
Kihlung der Endstufe.

An inadvertent startup of the motor is prevented by the controller enable, which can only be actuated
when the throttle is at the minimum indent. The actuation is indicated to the pilot by an intermittent acoustic
signal. A regulated fan controller ensures the effective cooling of the output stage.

Der Motorcontroller Ubernimmt auch die Freigabesteuerung und die Verwaltung der bis zu 8
anschlieBbaren Akkus.
The motor controller also handles the release control and management of up to 8 connectable batteries.

Folgende Parameter werden sensorisch erfasst, Giberwacht, bzw. haben Einfluss auf die Steuerung:
The following parameters are recorded and monitored using sensors or influence the control system in
one way or another:

»  Motortemperatur / Motor temperature

o Akkutemperatur / Battery temperature

» Endstufentemperatur / Output stage temperature

»  Akkuzustand / Battery status

» Entladestrom / Discharge current

» Entnommene Kapazitat/Energie / Discharge capacity

* Drehzahl/ RPM

* Leistung / Power

» Betriebsstunden / Operating hours

Bei Erreichen einer Grenztemperatur wird ein Regelkreis aktiviert der die Leistung nur soweit abgeregelt,
bis sich keine weitere Zunahme der Temperatur einstellt. Bei einem Sensordefekt wird der MC300 die
Motorleistung auf ca. 60% abregeln und die Ursache als Fehlercode anzeigen. Nach entspannen der
Situation wird der MC300 wieder die volle Motorleistung zur Verfugung stellen.

When a temperature limit is reached, a control loop is activated, which only slows down the power to the
extent that there is no further increase in the temperature. In the event of a sensor defect, the MC300 will
reduce the motor output to approximately 60% and indicate the cause as an error code. After the situation
has been resolved, the MC300 will again provide full power output.

Sollte die Abregelung nicht zur Entlastung flihren und die Grenzwerte weiter (iberschritten werden, dann
erfolgt die Abschaltung mit einer entsprechenden Fehlermeldung.

If the reduction in output does not lead to an improvement of the situation and the limit values continue to
be exceeded, a shutdown occurs with a corresponding error message.

Im Falle einer Abregelung des Antriebs, aufgrund einer Grenzwertiiberschreitung, ist
umgehend eine sichere Landung auf dem néchsten geeigneten Platz durchzufiihren und die
Ursache zu beseitigen.

In the case of a reduction of the drive output due to a limit being exceeded,

immediately make a safe landing at the next suitable airfield ace and eliminate the cause.
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Propellerbremse / Propeller brake function

Es gibt zwei verschieden Varianten der Motorbremse (Propellerbremse)
There are two different versions of the engine brake (propeller brake

1.

Passive Bremse (geregelter Motorkurzschluss)

Der Motor wird vom Motorcontroller Uber eine geregelte PWM kurzgeschlossen und somit ein
Bremsmoment erzeugt, welches zur Drehzahl proportional ist.

Je schneller der Motor gedreht wird, desto stéarker wird das Bremsmoment.

In der Praxis wird sich ab ca. 60 RPM ein so starkes Bremsmoment einstellen, dass die
Luftschraube im Luftstrom maximal diese Drehzahl erreichen kann.

Faltpropeller werden ab ca. 500 RPM bereits einfalten. Festpropeller die mit max. 60RPM drehen
erzeugen wesentlich weniger Luftwiderstand als schneller drehende Propeller.

Die Funktion dieser passiven Bremse kann Uber die Parameter 037 bis 040, sowie mit P046 und
P048 eingestellt werden. Die Voreinstellungen dieser Parameter bei Auslieferungen sind fir 95%
aller Anwendungen gultig.

Passive brake (controlled motor short circuit)

The motor is short-circuited by the motor controller via a requlated PWM and thus generates a
braking torque that is proportional to the speed.

The faster the motor is rotated, the stronger the braking torque becomes.

In practice, from around 60 RPM, the braking torque will be so strong that the propeller can reach
this maximum speed in the air flow.

Folding propellers will start folding at around 500 RPM. Fixed propellers that rotate at a maximum of
60RPM produce significantly less air resistance than propellers that rotate faster.

The function of this passive brake can be set via parameters 037 to 040, as well as with P046 and
P048. The default settings for these parameters upon delivery are valid for 95% of all applications.

Aktive Haltebremse (Motorpositionierung mit aktivem Haltestrom)

In Verbindung mit der Postionierungsfunktion des Motorcontrollers kann der Motor nicht nur auf
eine bestimmte Position gefahren, sondern auch auf dieser Position aktiv gehalten werden.

Der Motor wird dann mit einem parametrierbaren Haltestrom aktiv gebremst. Ein Fest-Propeller wird
dann im Luftstrom stehen und den geringsten Luftwiderstand erreichen.

Die Funktion zur aktiven Haltebremse wird mit den Parametern P052 bis P057 eingestellt und sind
beim Bestellen dieser Funktion bereits voreingestellt.

Active holding brake (motor positioning with active holding current)

In conjunction with the positioning function of the motor controller, the motor can not only be moved
to a specific position, but also actively maintained in this position.

The motor is then actively braked with a parameterizable holding current. A fixed propeller will then
stand in the airflow and achieve the lowest air resistance.

The active holding brake function is set with the parameters P052 to P057 and are already preset
when ordering this function.
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Installation / Installation

Reihenfolge: / Sequence:

Befestigen Sie den MC300 mit Schwingungsdampfern an den 4 * M6 Gewindebohrungen an der
rechten und linken Seite des Kihlkdrpers an der Struktur.

Install the Power Inverter with rubber damper at the 4 holes M6 in the left and right side from the
heatsink. (See Figure 3)

Bitte beachten Sie, dass der Luftfluss ungestdrt an den Ventilator und durch den Kihlkérper
stattfinden kann.
Please make sure that the air flow to the fan and through the heat sink is undisturbed.

Verbinden Sie die drei Motorleitungen U/V/W mit dem MC300. Achten Sie darauf, dass die
Motorleitungen nicht langer als 0,5m sind. Verlegen Sie die Leitungen dicht beieinander und fixieren
Sie die Leitungen.

Connect the three motor phases U/V/W with the MC300. Make sure that the motor phase cables
are not longer than 0.5m and lay them side by side close together and fix them.

Verbinden Sie den Motortemperatursensor mit dem MC300.
Connect the motortemperature sensor to the MC300 connector (See Figure 4).

SchlieBen Sie die Akkuanschlusskabel an den MC300 an. Die Leitungen dirfen nicht langer als 2m
sein. Fir groBere Kabellangen wird das CAP7 Modul benétigt. Verlegen Sie die Leitungen dicht
beieinander und fixieren Sie diese. Die notwendigen Querschnitte sind 25mm? fiir Stréme bis 300A.
Connect the battery connection cables to the MC300. The cables must not be longer than 1m. The
CAP7 module is required for longer cable lengths. Route the cables close to one another and fix
them in place. The necessary cross sections are 25mm? for currents up to 300A

Fixieren Sie alle Kabel, so dass keine Bewegung oder Vibration der Leitungen stattfinden kann.
Fix all cables in place so that no movement or vibration of the cables can occur.
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4 Holes M6 for mounting

Figure 3: / Figure 3:

4 Holes M6 for mounting
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Figure 4: / Figure 4:

2 * Akkuanschluss + ; Bei Akkustrémen bis
200A mit 1*16mm2, bei Akkustromen >200A

mit 2*16mm2 ausfiihren; siehe Detail 01 /

2 * battery connection +; for battery currents

up to 200A with 1*16mm?, for battery

currents > 200A with 2*16mm?; see detailed

drawing 01

#FAN

Liifteranschluss (U= aktuelle
Akkuspannung, I= max. 0,4A)/
Fan connection (U = current
battery voltage, I = max. 0.4A)

#AUX
special functions,
see AUX-Table.

#PM2-Conn.
Slave module connection to
increase power

#ES - Emergency Stop
(z.B.:Fallschirmschalter)
Funktion parametrierbar./
Emergency Stop (such as
parachute switch)
Parameterizable function

#MOT-T2 — KTY81-110
Motortemperatursensor 2

#MOT-T1 — KTY81-110
Motortemperatursensor 1

Motoranschluss U;

HPDx innerer Anschlussring/
Motor connection U;

HPDx inner connection ring

Motorcontroller MC 300

Type Motorcontroller MC 300
Versionn 32

V-Range: 32V - 58 BV
I-Max 300A / S00A Cp

183100227

Ser Nr

Motoranschluss V;

HPDx mittlerer Anschlussring /
Motor connection V;

HPDx middle connection ring

2 * Akkuanschluss - ; Bei Akkustromen bis
200A mit 1*16mm2, bei Akkustromen >200A
mit 2*16mm? ausfiihren; siehe Detail 01 /

2 * battery connection -; for battery currents
up to 200A with 1*16mm?, for battery
currents > 200A with 2*16mm?; see detailed
drawing 01

Comm.Status LED
Micro USB-Port

#Interface
SDI/ ADI /Interface

#RJ45/RS485
Comm. Line 1

#RJ45/RS485
Comm. Line 2

#ENC/Hall

Hall Sensor /
Encoder
Motortemperature

#lsol.
Isolation Pin

Motoranschluss W;

HPDx &duflerer Anschlussring /
Motor connection W;

HPDx outer connection ring

55



Anschluss der Akkuzuleitungen an den MC300 (Detail 01):

Connection of battery leads to the MC300 (Detail 01):

Legen Sie unter den Kabelschuh eine Messingbeilagscheibe, damit der Kabelschuh Abstand zur Platine
bekommt. Auf die Oberseite des Kabelschuhs wird ebenfalls ein Messingscheibe, gefolgt von einem
Sprengring montiert und die Schraube mit einem Anzugsdrehmoment von 4 Nm festgezogen.

Place a brass washer under the cable lug so that the cable lug is spaced clear off the PCB. A brass washer

followed by a snap ring is also fitted to the top of the cable lug and the bolt tightened with a tightening torque
of 4 Nm.

Detail 01 :

Anschluss der Motorleitungen: / Connection of the motor cables:
Der Anschluss erfolgt genauso wie der Anschluss der Akkuzuleitung. Die Messingscheibe unter dem
Kabelschuh kann hier entfallen. Das Anzugsdrehmoment liegt ebenfalls bei 4 Nm.

The connection is performed as with the connection of the battery leads. The brass washer beneath the cable
lug can be omitted here. The tightening torque is 4 Nm here as well.
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Ubersicht Anschlussméglichkeiten /

Overview connection scheme:

Control
#Interface Pin Nr.. SUB-D 9 pole female Description
Signal high active, reverse the
Reverse [Dig. Input 3,3V to 5V; | motordirection; time limit refer to Parameter
1 High Pegel] 123
RS485 Communicaton line to Interface and
2 RS485 B Akku
RS485 Communicaton line to Interface and
3 RS485 A Akku
Analog Setpoint for motor pwm or speed
4 Analog Setpoint [5V@100%)] | loop; for scaling refer to Parameter 101/102
5 GND [Signal] GND for analog and digital inputs
Enable [Dig. Input 3,3V to 5V]; | Signal high active, enabling the mc; refer to
6 function to parameterize Parameter 105 puls/static function
Signal high active, RS485 remote setpoint
PF3 [Dig. Input 3,3V to 5V]; active and other functions; Refer to
7 function to parameterize Parameter 142
Beeper [Open Collector
8 100mA] Signal for warning - mc enabled
9 +5V/max. 400mA 5V Supply for Analog and digital functions
MC-AUX
# AUX Pin Nr.. SUB-D 9 pole male Description
switched protected battery voltage; function
parameterizable through: P_141
PortE.5 (60V/0,25A Profet); funktion_out_porte5; refer to parameter
1 function to parameterize documentation
Signal high active,function parameterizable
PF3 [Dig. Input 3,3V to 5V]; through: P_142 Reaktion_Pin_F3; refer to
2 function to parameterize parameter documentation
Signal high active,function parameterizable
PF4 [Dig. Input 3,3V to 5V]; through: P_143 Reaktion_Pin_F4; refer to
3 function to parameterize parameter documentation
Port_RO_Out1 [Dig. Output OC Open Collector output, function
3,3V to 5V, max. 100mA]; parameterizable through: P_145 out_portr0;
4 function to parameterize refer to parameter documentation
5 GND [Signal] GND for analog and digital inputs
DAC/AI [Analog. In/Output Analog IN/OUT, function parameterizable
2,5V @100%]; function to through: P_152 dacb_config; refer to
6 parameterize parameter documentation
7 TxD 232/5V TTL TxD RS232 communication line from MC
8 RxD 232 /5V TTL RxD RS232 communication line to MC
9 +5V/max. 200mA 5V Supply for Analog and digital functions

57



Pin RJ45/RS485 Battery
# RJ45/RS485 | Nr.: Communication Description
RS485 Communicaton line to Interface and
1 RS485 B Akku
RS485 Communicaton line to Interface and
2 RS485 A Akku
3 RS485 GND
4 not used
5 not used
6 not used
7 Tastersignal On button signal 3,3V
8 Push on to slave On button signal battery voltage
# FAN Pin Nr.. Fan WR-MPC3-4p Description
FAN - Out /batt-voltage @ 0,5A | Fan activity controlled by Parameter 072; refer to
1 max. parameter documentation
2 connected to PIN 3 internal connected
3 connected to PIN 2 internal connected
4 GND GND for FAN
Encoder WR-MPC3-6p
#ENC/Hall Pin Nr.. Description
1 Encoder A/ Hall U Hallsensor for phase U detection
Temp. Mot.1 Motortemperature Sensor 1 (winding
2 temperature)
3 Encoder B/ Hall V Hallsensor for phase V detection
4 Encoder N / Hall W Hallsensor for phase W detection
5 +5V/max. 200mA 5V Supply for Hallsensors
6 GND GND for Hallsensors
# Isol. Pin Nr.. | Motor Isolation WR-MPC3-2p Description
1 Isol. Isolations measurment pin
2 Isol. Isolations measurment pin
Motor Temp.1 WR-MPC3-2p
Pin
# MOT-T1 Nr.. Description
1 Gnd related GND
Temp. Mot 1 Motortemperature Sensor 1 (winding
2 temperature)
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Motor Temp. 2 WR-MPC3-2p

Pin
# MOT-T2 Nr.. Description
1 Gnd related GND
Temp. Mot.2 ; function to Motortemperature Sensor 1 (iron temperature)
2 parameterize
Pin
# ES Nr.. Emergency Stop WR-MPC3-2p Description
1 supply voltage 3,3V supply voltage for Emergency contact
Emergency off Input; ; function to Emergency off or disabling mc; P 147 refer to
2 parameterize (P147) parameter documentation
Pin Slavemodulconnector Sub-D
Nr.. female 15pole
# PM2-
Conn. Gnd/Schirm
PM 2 Temp
TxD PM2
RxD PM2

Treiberpin UH

Treiberpin UL

Treiberpin VH

Treiberpin VL

Treiberpin WH

Treiberpin WL

not used

not used

not used

not used

olnlm oD |©|o|N|o (o |~ (N |

+3,3V
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Parameter zur Sonder-Funktionseinstellung der Ein/Ausgéange
Parameter related to special I/O functionality

Typ |Parameter| Parametername Parameterfunktion
Out 60V:
0 = no function
1 = on after booting;
2 = on, when MC enabled
out |p 141 Funktion Ausgang | 3 = On when break after motorstop is active with 2 seconds
- PORTE.5 delay
4 = on, when MC enabled and Motor <100 1/min
5 = spare
6= Motor in Stop-Position (after stepper)
7= Motor in Stop-Position (after stepper, until the next start)
0 = no function;
1 = Reset setpoint enable (Signal = 1);
2 = Remote Setpoint RS485 active (Signal = 1) ;
3 = PWM Setpoint acitve (1-2ms Pulsduration, refer to
P103/104);
In P_142 Reaktion_PIN_F3 | 5 = Setpoint hold (positve edge)
4 = In_Button_Start alternative (MC-Enable);
7 = Sensor Stop Stepper positioning, with falling edge;
8 = Sensor Stop Stepper positioning, with rising edge;
9 = Hybrid Generator ready
10 = Reset setpoint enable (Signal = 1); charger OC6000 V2
0 = no function;
1 = Reset setpoint enable (Signal = 1);
2 = Remote Setpoint RS485 active (Signal = 1) ;
3 = not defined
. 4 = In_Button_Start alternative (MC-Enable);
In P_143 Reaktion_PIN_F4 5 = Setpoint hold (positve edge)
7 = Sensor Stop Stepper positioning, with falling edge;
8 = Sensor Stop Stepper positioning, with rising edge;
9 = Hybrid Generator ready
10 = Reset setpoint enable (Signal = 1); charger OC6000 V2
RS232
RS232 | P_144 Communication | _ no function
1 = RS232 communication for Torquesensor ME-Systeme active
0 = no function;
1 = direction detection - on = direction forward
2= On if motor rpm in window 1< n < P025;
Out P 145 Funktion Ausgang | 3 = RPM cam 1turn. = On, 1turn = Off
- PORTR.0 4= On if motor rpm in window 1< n < (P025+350)
5= Motor running or MC_Temp > P072 or Motortemp. >45°C
6= Motor in Stop-Position (after stepper)
7= Motor in Stop-Position (after stepper, until the next start)
(Connector Emergency Stop)
0 = no reaction;
1 = normale stop with ramp down (when input Open);
In/ES 2 = Schnellstoprampe (when input Open); ;
P_147 reaktion_not_stop | 3 = Reglerfreigabe aus (when input Open); ;
11 = normaler Rampenstopp (when input closed);
12 = Schnellstoprampe (when input closed);
13 = Reglerfreigabe aus (when input closed);

Alle Parameter finden Sie im separaten Dokument ,MC300 Parameterdokumentation V2_7*
All parameters can be found in the separate document “MC300 Parameter Documentation V2_7"
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Setpoint Ubersicht mit Parameter Verschaltung
Setpoint overview with parameter connection

Switch-Off ) i
Switch On piB-e C*;r;;'ef Setpoint Overview
P14z -4 . with Parameter interconnection:
Input PF3 [3, 21 =0~
Switch-On = 1/2Z_|
P143 =4
[Input PF4 [3,3-5V]

[ Rs485 Bus Setpaint 0 - 1000

Scaling
P102 High

| Analog Setpoint [5V@100%) Interface PINd.

)

P101 Low
Ramp
Scaling Switch-On Internal Set
point
| Internal Setpoint__,
P104 Max P142=3 P034, P035
PWM Setpoint 1 - 2 ms [3,3-5V]; PF3 > - 51
B103 Min
Scaling Switch-On
P104 Max P143 -3
PWM Setpoint 1 - 2 ms [3,3-5V]; PF4 >— - | Current Setpoint
_Current Setpoint |
B103 Min
Switch-On
P142-2

Input PF3 [3,3-6V] »>—

Switch-On
P143 -2
|Input PF4 [3,3-5V]
Switch-Off Parameter Toggle
P152 - 4 P20 o P170
RS485 Bus Torquesetpoint 0 - 100% —\LL_ ::i:)

Switch-On Parameter

2

P21
DACBH1 [ V] —

MabBsiab__101,39% | Geiger Engineering | Zeichner [ B
Parameter —
P20 Anderung  22.11.2024 12:53 Logik Setpoint
s% 1 Ausgabe  22.11.2024 12:53
Datoi  PI300V3 7.T3001 Projekt
Toggle Cimiter PI Controller Overview
o F'Z_S/Z/‘”"_g“ with Parameter interconnection:
Internal Setpoint _/f T row
_ — —
from Ramp Generator 1
Scaling PWM-
P25/26 High generation
0= Low
21 —_
PI-
RPM control
10ms Task
Tn-P164
Kp - P163
_ PI-
Filter Current control
Current Setpoint o_d1<° 1ms Task
—
Tn - P162
X
Kp - P161
PI-
Bararater Filter Temp control
o dl <0 10ms Task
PO70 I—
Tn - 750ms
x
KP - 0,025*P067
PI-
Baramoter Filter Temp. control
dl<o 10ms Task
PO023
Tn - 5000 ms
KP - 0,03"P020 MaBstab  101,39% | Geiger Engineering | Zeichner [ Bia
Anderung  27.11.2024 12334 Reglerschema

Ausgabe  27.11.2024 12:36

Datei PI300 V3 7.T3001 Projekt




Allgemeine Hinweise zu den elektrischen Anschliissen: /
General information on the electrical connections:

Die Leistungskabelanschliisse miissen so ausgefiihrt werden, dass die Ubergangswiderstande sehr
klein sind. Kabelschuhe und Anschlussklemmen dlrfen nicht verunreinigt sein!

The power cable connections must be made so that the contact resistance is very

low. Cable lugs and terminals must not be contaminated!

Vor dem Anschluss bitte die Kontaktflachen mit Kontaktspray reinigen.
Before connecting, please clean the contact surfaces with contact spray.

Anzugdrehmomente aller M6 Schrauben minimal drei bis maximal vier Nm. Alle Schrauben missen
mit Schnorrscheiben oder vergleichbaren Sicherungsringen gesichert sein.

Auf der Oberseite eines Kabelschuhs immer eine Messingscheibe setzen und dann die
Sicherungsscheibe.

Tightening torques of all M6 screws at least 3Nm to no more than 4Nm. All screws must

be secured with Schnorr lock washers or comparable retaining rings.

Always place a brass washer on top of a cable lug, followed by the

retaining ring.

Die Leistungskabel dirfen in keinem Fall Gber die Steuerplatine gefiihrt werden, sie sollten von den /
Schraubanschlissen ausgehend den Bereich der Platine baldmdglichst verlassen!

The screw The power cables must never be routed across the PCB. Originating from
connections, they should leave the PCB area as soon as possible!

Niemals Leitungen und/oder Stecker unter Spannung ziehen/stecken! AnschlieBen oder
Abklemmen immer nur in Spannungsfreiem Zustand. (Beschadigungsgefahr)

Never connect/disconnect cables under voltage! Only connect or

disconnect in a voltage-free state. (Risk of damage!)

Leistungskabel Langen: / Power cable lengths:

Die Motorkabel durfen max. 1 m lang sein. Die Zuleitungen vom Akku diirfen max. 2m betragen.

The motor cables must be no more than 1 m long. The leads from the battery must be no more than 2m
long.

Allgemeine Hinweise zur Entwarmung der Antriebskomponenten: /
General information on the heat dissipation of drive components:

Die Umgebungslufttemperaturen der elektronischen Komponenten des Antriebssystems, diirfen
nicht mehr als 40°C und nicht weniger als — 20°C betragen. im Speziellen muss darauf geachtet
werden, dass die Installationsrdume der elektronischen Komponenten wie der Steuerteils des P,
der Akku, sowie die Interfacesysteme bellftet werden, so dass sich keine stehenden Luftmassen
bilden kdnnen, die warmer als 40°C werden.

The ambient air temperatures of the electronic components of the drive system may not

be higher than 40°C or lower than — 20°C. It must, in particular, be ensured that the
installation spaces of the electronic components such as the control part of the PI,

the battery as well as the interface systems are ventilated, so that no stagnating air masses
can form and get warmer than 40°C.
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Die Kihlluftstrome, bzw. der Luftaustausch fiir die einzelnen Komponenten soliten folgende
Volumenstréme nicht unterschreiten: /

The cooling air flows or the air exchange for the individual components should not fall below the
following volume flows:

Kiihlkérper / Heat sink MC300: 1,6 m3/minute (12kW) / 2m3/minute (16kW) /
3 m3/minute (20kW) /4 m3minute (25kW)

Steuerteil /control part MC300: 60 dm3¥minute

Akku / Battery: 60 dm? bis 2m? /minute

Interfacesysteme: 60 dm3/minute

Entwarmung des MC300 am Beispiel eines Kiihlkorpers: /
Heat dissipation of the MC300 using the example of a heat sink:

Das Transistormodul muss mit vier M6 Schrauben auf einen Kuhlkdrper, mit folgenden Eigenschaften
montiert werden: The transistor module must be mounted with four M6 screws on a heat sink, with the
following characteristics:

o

Kennidaten Technische Zeichnung Lufier  Bemwice Zubehor ! Verwvandie Produlkde
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3 ]E‘= : :
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/

Zwischen Klhlkérper und Transistormodul muss das mitgelieferte spezielle Warmeleitpad mit phasechange-
Eigenschaften, wie in folgenden Bildern gezeigt montiert werden. Das Anzugsdrehmoment liegt hier bei 4
Nm. Between the heat sink and transistor module, the supplied special thermal pad with appropriate phase
changes properties must be mounted as shown in the following pictures. The tightening torque is 4 Nm here.

Montage des MC300 auf dem Kihlkérper erfolgt mit speziellem phasechange Warmeleitpad: Mounting of the
MC300 on the heat sink is done with a special phase change thermal pad:
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Fehleranalyse / Troubleshooting

Troubleshooting
Fehlfunktion / Mboglich Ursache / Abhilfe /
Malfunction Possible cause Remedy

Der Wechselrichter regelt von
140% auf 100% Leistung ab
The inverter reduces output

Jrom 140% to 100%

Die zuléssige Dauer von ca. 1-
2 Minuten fiir den Peakstrom
ist erreicht, das System regelt

automatisch auf 100% ab.

The allowable duration of

about 1-2 minutes for peak
current is reached, the system

automatically limits to 100%.

Nachdem das System wieder
eine gewisse Zeitdauer mit
weniger als 100% betrieben

wird, wird die Spitzenleistung

wieder freigegeben.

After the system is operated

again for a certain period of

time at less than 100%, peak
power is enabled again.

Der Motorcontroller regelt die
Leistung ab
The motorcontroller reduces
output power

Die Temperaturobergrenze
oder die
Spannungsuntergrenze ist
erreicht. Der Akku ist fast leer.
The upper temperature limit or
the lower voltage limit has
been reached. The battery is
almost empty.

Die Kommunikation zum BMS
ist unterbrochen
Communication to the BMS is

Akku Abkiihlen lassen und
wieder laden.

Let the battery cool down and
charge again.

Kommunikationsleitung zum
Antrieb einstecken, oder auf
Beschidigung iiberpriifen.
Insert the communication cable
to the drive or check for
damage.

schnell an und kiihlt zu langsam
ab.
The temperature of the inverter
rises too fast and cools down
too slowly.

Der Luftweg durch den Liifter
ist gedrosselt

The flow of air through the fan
is obstructed

interrupted
Die Temperatur des Der Liifter ist ausgefallen Liifter und Anschluss
Motorcontrollers steigt zu The fan has failed iberpriifen,

Check fan and connection
Auf korrekte Durchstromung
iberpriifen.

Check for proper flow.

Die Drehzahl ist zu gering
The speed is too low

Der Gashebel ist nicht
eingeteacht (0-100%).

The throttle is not taught.
Die Stromgrenze ist erreicht,
weil der Propeller zu stark
angestellt ist.

The current limit is reached
because the pitch of the
propeller is set too high.

Bitte Gashebel teachen 0-100%
Please teach the throttle

Den Propeller mit weniger
Anstellwinkel einstellen.
Adjust the propeller to a lesser
pitch.

Fiir eine detaillierte Fehleranalyse steht das Programm E-Drive Studio zur Verfiigung.
For a detailed error analysis, the E-Drive Studio program can be used.
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Technische Daten / Technical data
Systemabmessungen und Befestiqung : System dimensions and mounting:

12 / 16kW Variante:

16kW Variante: 12kW Variante:
150,00 112,00 150,00 112,00
TTTTT T T T T T T T T T T T T 7T 8 E )‘
o > 3
§ L
& N "
RN RN — 9 — @ -
RN RN
RN RN L
RN RN
RN RN o 690225 - T
RN AR Lofter §2°92°25 ; 48V/6W
RN RN
RN RN = 2500
20,00 =— 50,00 —=
4000*—J
u v w Gesamtmasse:1800gramm e v w T |-  Gesamtmasse:1600gramm
OO O On‘ ;’OO O Onj‘
| |
. | I
. | I
| |
8 gl | Iy
o N | | o
= = | } =4
I
¥ I }
[9] [0] —+H 0 [0
- Ou® S } Ol O }
e e B |
}, 77777777777777777
Liwzooo
150,00

50KW Variante:

112,00

9,34

* 8 Gewinde:
M6 - 20mm tief,
beidseitig

22,66

= Befestigungsbohrungen zur

Anzugsmoment 4Nm.

Aufnahme von

Schwingungsdampfern.

M6,

15mm

* Mounting holes to receive vibration dampers. M6, 15mm deep. Tightening torque 4Nm.

Die Befestigung sollte an allen 4 Gewinden erfolgen
The attachment should be made on all 4 threads

tief.
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Technische Daten MC300: / Technical data of MC300:

General:
Spannungsversorgung / Power supply: 30 bis 60VDC
Frequenz maximal/ Frequency max.: 1225 Hz
Einsatztemperaturbereich: -20°C bis +40°C
Operating temperature range: -20°C to +40°C
Max. Betriebstemperatur (Endstufe):  -40°C bis +110°C
Max. operation temp. (power stage) -40°C to +110°C

Luftdruckbereich:
Barometric pressure range:
Schutzart / Protection class:

40-1500hPa
40 to 1500hPa
IP42 (DIN40050)

Aufldsung Drehzahl-, Frequenz und Stromregelung: 1%
Resolution of speed-, frequency and current controller: 1 %

Single System 12/16kW Variante:

DC-Dauerstrom:
Continuous direct current:
DC-Spitzenstrom:
Peak direct current:
Gewicht: / Weight:
Ohne Kuhlkorper:
Without heat sink:
Kuhlképer 1:
Heat sink 1:
Kuhlképer 2:
Heat sink 2:
Abmessungen:
Dimensions:
Abmessungen mit KK2:
Dimensions with KK2:

Duplex System 25/40kW Variante:

DC-Dauerstrom:
Continuous direct current:
DC-Spitzenstrom:

Peak direct current:
Gewicht mit Kihlkérper:
Weight including heat sink:
Abmessungen:
Dimensions:

Duplex System 50/80kW Variante:

DC-Dauerstrom:
Continuous direct current:
DC-Spitzenstrom:

Peak direct current:

300A (ungestorte Kuhlluftfihrung)
300A (undisturbed cooling air flow)
400A (1 Minute)

400A (1 minute)

800g

800g

600g (fir 12kW Dauerleistung)

600g (for continuous power output of 12kW)
1000g (far 16kW Dauerleistung)

1000g (for continuous power output of 16kW)
150*112*53 mm

150%112*53 mm

150*112*128,5 mm

150°112*128,5 mm

600A (ungestdrte Kihlluftfihrung)
600A (undisturbed cooling air flow)
800A (1 Minute)

1600A (1 minute)

40009

4000g

112*297*175mm

112*297*175mm

1200A (ungestdrte Khlluftfihrung)
1200A (undisturbed cooling air flow)
1600A (1 Minute)

1600A (1 minute)

Gewicht mit Kihlkérper: 40009

Weight including heat sink: 40009

Abmessungen: 112*297*175mm

Dimensions: 112*°297*175mm
Wartung / Maintenance

Das System ist wartungsfrei. Eine Sichtpriifung auf beschadigte Kabel und Leitungen, oder
Korrosion von Klemmstellen und Stecker ist in regelmaBigen Abstédnden durchzufiihren.
The system is maintenance-free. A visual inspection for damaged cables and wires

or corrosion of terminal points and connectors must be performed at reqgular intervals.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Kapitel ,RegelméaBige Uberpriifungen*”
Further information can be found in the "Regular inspections" chapter
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Interfacesysteme /nterface systems SDI/ADI/ADCI

Einfiithrung / Introduction

Zur Bedienung des MC300 gibt es grundsétzlich drei Interfacesysteme SDI und ADI und ADCI.

There are generally three interface systems used to operate the MC300: SDI and ADI and ADCI.

Damit kann man das Antriebssystem komfortabel steuern und wichtige Informationen ablesen.

They allow the user to conveniently control the drive system and read important information.

Far einfache Fluganwendungen ist das SDI pradestiniert, fiir Anwendungen mit mehr Informationsbedarf und
Komfort das ADI oder ADCIl-Advanced Drive Interface.

The SDI is intended for simple flight applications while for applications with more information needs and
convenience, the ADI or ADCI Advanced Drive Interface is preferred.

SDI (Smart Drive Interface) ADI (Advanced Drive Interface)

[ Smart Drive Interface |

K

’42 2425/ 25 N

nan %||MOT || MC C |BATT cf| NEXT |

7~

ADCI (Advanced Drive Cockpit Interface- Cockpit 80mm Version)

15"

PHR /

{;@Eﬁm

' Motor Control Board Y
50%
Int. < Enable  Auto

E:mf\h 25%x \r75% @ y
Ext_ = 3]

F
< 0%'
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Sicherheitshinweise / BestimmungsgemaBe Verwendung

Safety instructions/intended use

BestimmungsgemaéBer Gebrauch dieses Produktes:
Intended use of this product:

Die Interfacesysteme dienen zum Betrieb des MC300
The interface systems are used to operate the MC300

Das System ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen
Regeln gebaut. Dennoch kénnen bei seiner Verwendung Gefahren fir Leib und Leben des
Benutzers oder Dritter bzw. Beeintrachtigungen des Gerates und anderer Sachwerte entstehen.
The system has been constructed according to the state of the art as well as the recognized
safety rules. Nevertheless, the use of the motor may endanger the life and limb of the user or
third parties cause damage to the motor itself as well as other property.

Das System nur in technisch einwandfreiem Zustand sowie bestimmungsgemaB, sicherheits-
und gefahrenbewusst benutzen! Insbesondere Stérungen, die die Sicherheit beeintrachtigen
kénnen, umgehend beseitigen (lassen) und dem Hersteller melden!

The system may only be operated in a technically perfect condition as well as in accordance with
its intended use in a safety-conscious as well as hazard-conscious manner! Faults that may affect
safety, in particular, have to be rectified immediately and be reported to the manufacturer!
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Bedienung / Operation

Nachdem der Akkumulator eingeschaltet wird erfolgt ein Selbsttest des Antriebssystems, wenn dieser
erfolgreich abgeschlossen ist, ertént ein kurzes intermittierendes Bereitschaftssignal. Am Display werden
die im Folgenden beschriebenen Daten angezeigt. Der Antrieb befindet sich noch in einem abgesicherten,
ausgeschalteten Zustand.

After the accumulator is switched on, a self-test of the drive system is performed. When this is successfully
completed, a short intermittent standby signal sounds. The display shows the data described below. The
drive is still in a safe, switched-off state.

Erst nachdem die grine Taste am Interface langer als 1,5 Sekunden betétigt und wieder losgelassen
wird, ist der Antrieb Bereit (Bestatigung durch akustisches intermittierendes Signal) und kann durch
Betatigung des Gasgriffes/Throttle hochgefahren werden. Die Freigabe durch den Freigabetaster kann
nur dann erfolgen, wenn sich das Poti/Throttle auf Minimalstellung befindet. Diese Antriebsfreigabe wird
durch ein standiges intermittierendes Akustiksignal bestatigt, solange der Motor nicht 1auft. Wenn der
Motor gestartet wird, wird die akustische Signalisierung unterbunden, sobald der Motor angehalten wird,
indem der Gashebel auf 0 zurlckgefihrt wird, wird die akustische Warnung wieder gestartet.

Only after the green button on the interface has been pressed for more than 1.5 seconds and released
again, the drive is ready (confirmation by intermittent signal sound) and can be started up by actuating
the throttle. Release by the release button can only occur when the potentiometer/throttle is in the
minimum position. This drive release is confirmed by a continuous intermittent acoustic signal as long as
the motor is not running. When the motor is started, the acoustic signal is inhibited and as soon as the
motor is stopped by returning the throttle to 0, the audible warning is restarted.

Bitte beachten Sie, dass solange das intermittierende Akustiksignal ertént, der Antrieb freigegeben ist
und gestartet werden kann. Wahrend der Antriebsfreigabe ist mit dem Antrieb duB3erst sorgsam und
vorsichtig umzugehen. Dieses Signal ist dem Leerlauf eines Verbrennungsmotors gleichzusetzen.
Please note that as long as the intermittent acoustic signal sounds, the drive is released and can
be started. During a condition of drive release, the drive must be handled with extreme care. This
signal is equivalent to the idling of an internal combustion engine.

Bitte verwenden Sie flr die Interfacesysteme nur vom Hersteller empfohlene SD-Speicherkarten mit
Speicherkapazitaten von max. 16 GB

Please only use for all interface systems SD memory cards recommended by the manufacturer
with storage capacities of max. 16 GB

Die Antriebsfreigabe kann auch durch kurzen Druck auf die griine Taste am Interface gel6scht werden.
Die Antriebsfreigabe dient zum Schutz vor versehentlichem Einschalten des Antriebs z.B. beim
Bodenhandling mit dem Fluggerét.

The drive enable can also be switched off by briefly pressing the green button on the interface. The drive
enable serves to protect against accidental activation of the drive, for example during ground handling of
the aircraft.

Die Vorwahl des Schubs bzw. der Drehzahl des Antriebs erfolgt mit dem Poti am Interface oder mit einem
externen Gashebel.
The selection of thrust or speed of the drive is handled using the potentiometer on the interface or using
an external throttle.

Bei schlagartigem hochfahren des Potentiometers/Gasgriff wird eine parametrierbare Schubrampe
gestartet, die den Antrieb beschleunigt.

When the potentiometer/throttle grip is suddenly moved to the open position, a parameterizable thrust
ramping process is started which accelerates the drive.

Beim zurlickstellen des Poti’s wird der Antrieb in einer parametrierbaren Verzégerungsrampe gestoppt.
When the potentiometer/throttle grip is moved back again, the drive is stopped using a parameterizable
deceleration ramping process.

AnschlieBend wird der Motor gebremst (wenn parametriert), so dass sich eine Faltluftschraube anlegen
kann. Wird die Reglerfreigabe deaktiviert, wird auch die Motorbremse deaktiviert.

The motor is then braked (if parameterized), so that the folding propeller can will fold together. If the
controller enable is deactivated, the motor brake is deactivated as well.
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Teach In des Potisignals (nur bei Enable (iber die Tasterfunktion):
Teaching of the potentiometer signal (only for enable through buttonsignal):

Das Teachin ist nur dann méglich, wenn die Reglerfreigabe fir den Antrieb noch nicht aktiviert war und
wenn ein minimaler Bereich < 80%, sowie eine Range von > 8% eingestellt werden kann.
Teaching is only possible if the controller enable for the drive has not yet been actuated and if a
minimum range of <80% and an overall range of >8% can be set.
Wourde die Reglerfreigabe aktiviert, ist ab diesem Zeitpunkt kein Teachin mehr méglich. Erst wenn der
Antrieb Uber den Akku komplett ausgeschaltet und wieder eingeschaltet wurde, kann das Teachin
wiederholt werden.
If the controller enable has been actuated, teaching is no longer possible at this point. Only when the
drive has been completely switched off via the battery and switched on again can the teaching process
be repeated.
Der Minimal und Maximalpunkt des Potentiometers kann Uber folgende Teachfunktion eingestellt
werden:
The minimum and maximum point of the potentiometer can be set via the following teaching function:
1. Minimalposition plus minimale Zugabe nach oben einstellen
Set minimum position plus minimum addition upward
2. Taste Reglerfreigabe betétigen und ca. 7 Sekunden halten bis ein schneller intermittierender
Ton abgegeben wird.
Press the controller enable button and hold it for approx. 7 seconds until a fast repeating
intermittent tone can be heard.
3. Taste Reglerfreigabe loslassen. Bei erfolgreichem Teachin ertdnt ein 0,7 Sekunden langes
Tonsignal
Re/ea%e the controller enable button. Upon successful teaching, a 0.7 second beep will sound.
4. Maximalposition minus minimale Zugabe nach unten einstellen
Set maximum position minus minimum addition downward
5. Taste Reglerfreigabe betatigen und ca. 7 Sekunden halten bis ein schneller intermittierender
Ton abgegeben wird.
Press the controller enable button and hold it for approx. 7 seconds until a fast repeating
intermittent tone can be heard.
6. Taste Reglerfreigabe loslassen. Bei erfolgreichem Teachin ertdnt ein 0,7 Sekunden langes
Tonsignal.
Release the controller enable button. Upon successful teaching, a 0.7 second beep will sound.

Alle hier und im folgenden Beschriebenen Funktionen sind per Defaulteinstellung parametriert.
Grundsatzlich  kénnen  Antriebsverhalten, Bremse, Hochlauframpe, Ricklauframpe etc.
Anwendungsspezifisch mit Ricksprache von Geiger Engineering geandert werden.

All functions described here and in the following are parameterized in accordance with their
default settings. In principle, drive control characteristics, brake, acceleration ramp, deceleration
ramp etc. can be modified in accordance with the application in consultation with Geiger
Engineering.
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SDI-Detailbeschreibung / SDI detailed description:

Micro USB

Smart Drive Interface

59V 23Ah ]
| Err= 2

scroli->

Taste zur Reglerfreigabe:

Tastendruck > 1,5sek — Reglerfreigabe
Kurzer Tastendruck —Abschalten der
Reglerfreigabe

Button for controller release:

Button press > 1.5s — Activating
controller enable

Short button press — Deactivating
controller enable

auBer Funktion:

A

X 23mm

Top cover

Micro SD card
Max. 16GB

1. Displayzeile / 1st display line
Akkuspannung 59V, aktuelle
Kapazitat 23 Ah

Battery voltage 59V/current capacity
23 Ah

2. Displayzeile / 2nd display line
Errorcode (z.B. 2 = Ubertemperatur
MC300)

Error code (such as 2 = excess
temperature MC300)

Taster zum Blattern der 2.
Displayzeile

/ Button for scrolling the 2nd display
line

Einstellknopf zur
Drehzahlvorwahl
Setting knob for speed
preselection

Stecker flir externen
Gashebel

Plug for external Throttle
stick

Wenn ein externer Gashebel angeschlossen ist, ist der Einstellknopf zur Drehzahlvorwahl im SDI

Note: if one external throttle is connected here, the onboard seeting knob is disabled!

71



Hier eine tabellarische Auflistung der mdglichen Anzeigen:
A table listing the possible display values is provided here:

SDI- new Generation:

LCD — Zeilenbelegung:/ LCD — Line assignment:

1| 2 3[ 4] 5] 6] 7| 8
Erlauterung des Beispielwertes /
Explanation of example value
Zeile / Line Anzeige / Display

- Akkuspannung 51 Volt / aktuelle Kapazitat 15 Ah /
1. Zelle: S|V T[S[A[|n Battery voltage 51V/present capacity 15 Ah
2.Ze|]e "?de" 0/ 1| = 1| 7 | 8| A| aktueller Strom 178 Ampere / Present current 178A
2nd line index 0
2.Zeileindex 1/ aktuelle Drehzahl 1920 U/min / Present speed 1920

o N| = 1]1]9]2]0|U
2nd line index 1 rpm
2.Zeileindex 2/ aktuelle Leistungsaufnahme in W / Present power

o P|l=]1|(1]4|5]|]0|W o
2nd line index 2 consumption in W (appearent power)
2.Zeile index 3/ 1lal-= als]c Temperatur des Akkupacks 45 Grad Celsius /
2nd line index 3 B Temperature of the battery pack 45 degrees Celsius
2.Zeile index 4 / Timl = 6l7!lc Motortemperatur 67 Grad Celsius / Motor
2nd line index 4 B temperature 67 degrees Celsius
5 Zeile index 5 / Endstufentemperatur Drehzahlsteller 75 Grad

L T| S| = 7| 5]|C| Celsius/Output stage temperature controller 75
2nd line index 5 ;
degrees Celsius

2.Zeile index 6 / Tlnl-= 610l Anzeige des Potentiometersignals in % / Displaying
2nd line index 6 B ¢ of the potentiometer signal in %
2.Zeile index 7 / plwlml = 5|0l Sollwert an den Wechselrichter 50 % / Setpoint
2nd line index 7 - ¢ value of the inverter 50 %
2.Zeile index 8/ pl| = 9l 1|2 912 Betriebsminuten des Antriebes seit Auslieferung
2nd line index 8 - /912 minutes of operation of the drive since delivery
2.Zeile index 9/ Druckhdhe in meter / Airpressure referenced altitude

o Al = 2|15|0 .
2nd line index 9 in meter
2.Zeile index 10/ v = 0 8lm Variometer steigen 0,8m/s / Variometer climb rate
2nd line index 10 =7 > 0,8m/s
2.Zeileindex 11/ | 4 4 3|0 0|0 Uhrzeit 14:30:00 / Time 14:30:00
2nd line index 11
2.Zeileindex 12/ | o | 4 0fo 1(s Datum 01.09.2018 / Date 01.09.2018
2nd line index 12

Die Anzeigen der 2. Zeile konnen mit der seitlichen Taste am Interface
durchgeblittert werden!
The second line displays can be scrolled through with the side button on
the interface!
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Errorinformation

LCD - Zeilenbelegung: / LCD — Line assignment:

1] 2] 3] 4] 5] 6] 7] 8

Zeile / Line

Anzeige / Display

Erlauterung des Beispielwertes /
Explanation of example value

automatische Einblendung, wenn Fehler vorhanden / automatic override if error occures

1.Zeile /1. line

E |r

r |o |r

Errorinformation / Errorinformation

2.Zeile / 2nd. line

U |<

Um i |n

Unterspannung Akku; Spannungsgrenzwert 40,0 V
unterschritten / Battery undervoltage; voltage limit
below 40.0V

2.Zeile / 2nd. line

Ubertemperatur Endstufe Wechselrichter; Grenzwert
von 85°C Uberschritten / Overtemperature of output
stage inverter; limit of 85°C exceeded

2.Zeile / 2nd. line

T.Motor = Motortemperatur zu hoch/Abregelung
erfolgt! / T.Motor = motor temperature too high/output
limitation activated!

2.Zeile / 2nd. line

Ubertemperatur Akku; Grenzwert 60°C
Uberschritten, oder Sammelfehlermeldung vom
Akku, oder untere Spannugsgrenze einer Zelle
erreicht, / Overtemperature of battery; limit of 60°C
exceeded or collective error message from the
battery or lower voltage limit of a cell reached

oder Kommunikations-fehler zum Motorcontroller. /
or error communicating with the motor controller.

2.Z¢eile / 2nd. line

Stromgrenze Motor; Grenzwert Strom Uberschritten /
Current limit of motor; current limit exceeded

2.Z¢eile / 2nd. line

Abschaltung nach Grenzwertabregelung, oder
Motoranlauffehler / Shutdown after output reduction
after limit exceedance or motor startup error

2.Z¢eile / 2nd. line

Keine externe Reglerfreigabe vom Anschluss
SEC/FRG oder ES / No external controller enable
from the SEC/FRG or ES connection

2.Zeile / 2nd. line

Poti nicht auf Minimalstellung beim Aktivieren /
Potentiometer (Throttle) not in minimum position
when activating

2.Z¢eile / 2nd. line

SD Karte fehlt oder defekt / SD-Card lost or defect

Die detailierte Beschreibung der Errorcodes des SDI finden Sie im Kapitel Fehleranalyse.
The detailed description of the SDI error codes is provided in the “Error analysis” chap

73




SDI-Parameter new Generation:

Die Parameter fiir die Autopilotregelung und das Datum und die Uhrzeit kbnnen mit dem Serial Monitor Uber
die Mikro USB-Schnittstelle eingestellt werden.
Parameter adjustment for autopilot and date and time is possible with the PC-Programm Serial monitor.

Hierzu das Programm ,Serial Monitor” starten.
Please start the programm ,serial monitor”.

Durch den Button ,,Optionen” die Verbindungsoptionen wie hier einstellen. Die Comportnummer entnehmen

Sie bitte dem Geratemanager.
Call the option window with the button ,Optionen” and set the comportparameters. please take the

comportnumber from your devicemanager.

i

Verbindungsoptionen:

COM Port B E
Bits pro Sekunde: 116200 -]
Datenbits: g
Paritat none] |
Stoppbits: 1 -
Flusssteuerung: none] -

I LF anhiingen
I™ CR anhingen
I Pufferbetiish
[ CAC biden

oK.

‘ Abbrechen ‘|Wslkselnsta\lungen

Jetzt den Button ,Connect” betétigen und anschlieBend das Wort ,menu* in die Kommandozeile eintragen
und mit dem Button ,Senden” oder mit Taste Return bestatigen. Es erscheint der Mentaufbau im

Ausgabefenster.
Now please push the button ,connect” and type the word ,menu*in the command line and then press return.

The window with the menu structure is displayed:

Kommandozeile
SDI-Ansicht des Main Menu command line
SDI Main Menu view:
K¢ serial Monitor v. 1.0.12 _ o) x|
RéD Ausgabe:
Geiger Engineering GmbH
Smart Drive Interface (5DI) Sand
Version i 4.0.173 encen
File : 000 SDI_V4.BAS 25-06-2018 11:58:39 ExT
XMEGAR CPU REVID &
Serial number: 4294967285 Connect
Configuration: CK -
Date & Time : 04.02.19 09:49:15 Disconnect
Timestamp : 00:00:31 .
jHenu Update 1 24 Optlunen
Cycle Time : Last: 2 Min: 0 Max: 1549
Logged in : please login with PIN - Level 00 Diateniiberragu
JMain Menu Datei auswahlen
(10) Parameter )
(20) Debug Tabellenblatt: | |-
(30) BDE -
(90) Print Parameter
(91) Print Parameter CSV
Diatensicherung
Flease select menu item - - — - -
type Quit to guit menu |D:‘\Arbe|tsordner\ProJeI-de_Awomk\E_Drwe\E_Drwe
| Screenshot " Aufzeichnung starten H Zeitstempel |
-
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SDI-Ansicht des Parameter Menu
SDI Parameter Menu view:

=lolx|

E Serial Monitor v. 1.0.12

RiD

o Ausgabe:

Geiger Engineering GmbH
Smart Drive Interface (5DT)
[Version 4.0.4

File

XMEGA CFU REVID G
Serial number: 4294967295
Configuration: OK
Date & Time

04.02.19 09:51:54

000 5DI_V4.BRS 27-11-2018 12:36:30

Senden

EXIT

Connect

Disconnect

Optionen

KEX VVVYVVVY

type EXIT to gquit menu

change parameter xxx=number vyvyyy=value

Timestamp 00:00:39

Menu Update : 21

Cycle Time Last: 2 Min: 0 Max: 1882

Logged in name - Level 15

Parameter

(num) Parameter name act.val | min.val | max.val | default | level | rebeot | OR/invalid
(001) Parameter 001 +100 | +0 | +339 | +0 | 1| ves | oK
(002) Parameter 002 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | OK
(003) Parameter 003 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | K
(004) Parameter 004 +0 | +0 | 40 | 40 | 1| yes | OK
(005) Parameter 005 : +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
(006) Parameter 006 H +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | CK
(007) Parameter 007 : +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | K
(008) Parameter 008 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | K
(009) Parameter 009 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
(010) Bot.Vario: scan cycle time (ms) +200 | +100 | #1000 | +200 | 1| yes | oK
(011) Act.Vario: max. climb rate +18 | +0 | +70 | +18 | 1| yes | K
(012) Act.Vario: Ep levelflight +15 | +1 +80 | +15 | 1| yes | K
(013) Act.Vario: Tn levelflight +10000 | +1 | +40000 | +10000 | 1| ves | oK
(014) Act.Vario: Ep climbing +7 | +1 ] +50 | +7 | 1| ves | oK
(015) Act.Vario: Tn climbing +8500 | +1 | +40000 | 46500 | 1| yes | OK
(016) Act.Vario: TON Landung erk. (ms) +60000 | +1 | +180000 | +60000 | 1| no | K
(017) Act.Vario: TON Buto Override(ms):  +1000 | +1 | +60000 | #1000 | 1| yes | OK
(018) Parameter 018 : +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
(019) Parameter 018 H +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | CK
(020) Parameter 020 : +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | K
(021) Vario: Beeper ON +0 | +0 | 41 +0 | 1| yes | K
(022) Parameter 022 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
(023) Parameter 023 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
(024) Parameter 024 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | CK
(025) Parameter 025 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | K
(026) Parameter 026 +0 | +0 | 40 | 40 | 1| ves | oK
(027) Parameter 027 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
(028) Parameter 028 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | OK
(029) Parameter 029 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | K
(030) Parameter 030 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| yes | K
(031) Parameter 031 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
(032) Parameter 032 +0 | +0 | +0 | +0 | 1| ves | oK
default load setup defaults

Dateniibertragu

Datei auswahlen

Tabellenblatt:

(. -

Datensicherung

|D:\Arbe|tsordner\ProjeIcteiAwomk\EiDnve\EiDrwe

| Screenshat ||

Aufzeichnung starten H Zeitstempel |
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ADI-Detailbeschreibung / ADI detailed description:

A Vor jedem Start ist zu prifen ob die Speicherkarte eingelegt ist.
Before every startup, check whether the memory card is inserted.

Das Advanced Drive Interface ist ein Antriebssystemanzeigeinstrument, ein Motorsteuerinterface, ein
Aufzeichnungssystem (Blackbox), ein Autopilotsystem, ein Diagnosegerat und ein Ersatzfluginstrument in
einem. The Advanced Drive Interface is a drive system display instrument, motor control interface, recording
system (flight recorder or black box), autopilot system, diagnostic device and backup flight instrument all in
one.

Das ADI hat hierzu einen Drucksensor, einen Beschleunigungssensor, ein GPS, eine SD-Card und eine
Echtzeituhr integriert. Uber das sunlight-readable, hochauflésende Touchpanel werden umfangreiche Daten
dargestellt.

Die Leistungsmerkmale des ADI sind unter anderen die dynamische Reichweitenanzeige, die Darstellung
von Antriebsleistung in Kombination mit Drehzahl und Variometer Daten, sowie der integrierte Autopilot.
The ADI is equipped with an integrated pressure sensor, acceleration sensor, GPS receiver, SD card and
real-time clock. The sunlight-readable, high-resolution touch panel displays an extensive suite of data.

The performance features of the ADI include dynamic flight range indicator, drive power in combination with
speed and variometer data as well as the integrated autopilot.

Beispielsweise kann man mit der dynamischen Reichweitenanzeige den Flug Stil optimieren, oder diese
Funktion dem integrierten Autopiloten Gbergeben.

For example, pilots can use the dynamic range indicator to optimize the flying style or pass this function to
the integrated autopilot.

Far den fortgeschrittenen User stehen weitere Dialoge fiir Systemanalysen, Diagnose und
Parametereinstellungen zur Verfligung.

For the advanced operator, further dialogue menus are available for system analyses, diagnostics and
parameter setting functions.

Zudem ist die gesamte Funktionalitat unseres RCM (Recording and Controlling Modul) hier integriert.

In addition, the entire functionality of our RCM (Recording and Controlling Module) is integrated here.

Zur Anzeige kommen unter anderen folgende Daten/ The following data is displayed, among others:

Daten des Akkus, wie / Battery data, such as
* Restkapazitat in % und Ah /
Residual capacity in % and Ah
» Temperatur / Temperature
* Spannung / Voltage
* Lade-, und Entladestrom /
Charging and discharging current

» Akkustatus / Battery status .m.ff’m ‘WMM ut s
Motordaten, wie / Motor data, such as wy . wy O4
+  Aktuelle Leistung / Current output “100 =] O
« Drehzahl / Speed B~ .0 0
»  Motortemperatur / Motor temperature - EV IRV
» Controller Temperatur / ;42 24|25/ 25 N
Controller temperature {marr 2 [nor | nc ¢ |part o wexr |

*  Motorstrom / Motor current

» Gasstellung / Throttle position

» Aussteuergrad der Endstufe / )
Output level of the output stage .

* Motorstatusinformationen /
Motor status information

&

Flugrelevante Daten, wie / Flight-related data, such as
e Uhrzeit/ Time of day
» Speed over Ground / Speed over ground
» GPS Positionsdaten / GPS position datas
» Aktuelle Reichweite / Current range
o Zurickgelegte Wegstrecke, Odometer / Distance travelled, odometer
*  Motorlaufzeit / Motor runtime
» Variometer / Variometer
» Autopiloteingriffe / Autopilot interventions



Bedienelemente und Abmessungen: / Controls and dimensions:

—
< 92mm
A
USB socket and SD-
card
Max. 16GB
UB)
172mm I 0 ]
Range km |Flighttime
- 25\' ‘IB\
20 0y 30
Throttle intern top
position,
Throttle extern
bottom position
v

ol

Omm

Position der versteckten
Taste zum Login

Position of the hidden login
button

Throttle Einstellknopf zur Drehzahlvorwahl
Throttle setting knob for speed preselection

Taste zur Reglerfreigabe:

Tastendruck > 1,5sek - Reglerfreigabe

Kurzer Tastendruck - Abschalten der
Reglerfreigabe

Button for controller release:

Button press > 1.5s = Activating controller enable
Short button press - Deactivating controller
enable
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Der Aufbau des Touch TFT ADI (Black Edition) Hauptseite
Layout of the TFT touch panel ADI (Black Edition) main page

Anzeige Fehlermeldungen (siehe unten)
Touch Feld => Details Fehler
Notification error messages (see below)
Touch notification => details errors

GPS Signalstirke
GPS signal strength
Speed over Ground in

(km/h - kts)

Motor Laufzeit (Minuten)
& umschalten mit Touch

Odometer (km — nm) r

Motor time elapsed (minutes) I|

& toggle with touch "'-. /
Odometer (km — nm) "'/]'CI'I'I.-"']"I o

Reichweite in km — nm
<& umschalten mit Touch
Restlaufzeit (Minuten)
Range in km - nm

& toggle with touch
Motor Time left (minutes)

Gashebelstellung in %
Throttle position in %

Motor Drehzahl in 100/min
Motor speed in 100 rpm

MC PWM Aussteuergrad in %
XXX -> keine Reglerfreigabe
MC PWM level in %

XXX-> MC disabled

Bargraph Akku Kapazitdt in %
Bargraph battery capacity %

Akku Kapazitdt in %
Battery capacity in %

Motor Temperatur in °C
Motor temperature in °C

MC Temperatur in °C
MC temperature in °C

Anzeige Fehlermeldungen

Touch Feld => Details Fehler
Notification error messages

Touch notification => details errors

:31: Error MC

1

g-Meter (akt/min/max)
Touch -> Reset min/max

Aktuelle Uhrzeit/ betdtigen
um ins Hauptmenue zu
gelangen.

Actual time / touch to enter
main menue

Variometer in
(m/s - fpm)

Hohe iiber Startpunkt (m-ft)
blauer Hintergrund =>
Sollhohe fiir Hohe halten
Altitude above start point
blue background =>
setpoint hold altitude

m/ft Hohe Luftdruck
M/FT Hohe GPS

m/ ft Altitude air pressure
M/FT Altitude GPS

Hohe iiber Meereshohe (m-ft)
Altitude above sea level

Akku Spannung in Volt
Battery voltage in Volt

Akku Strom in A (AMP)

< umschalten mit Touch
Motor Strom in A (M-AMP)
Battery current in (AMP)

& toggle with touch

Motor current in A (M-AMP)

Akt. Leistung in kW
Act. power in kW

“NEXT”-Button
Driicken 2s => erw. Status
press for 2s => ext. State

Akku Temperatur in °C
Battery temperature in °C
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Der Aufbau des Touch TFT ADI (Black Edition) Fehlermeldungen MC
Layout of the TFT touch panel ADI (Black Edition) Errors MC

GPS

System 1
07 U min

Fehlermeldungen MC System 1
Errors messages MC System 1

System 2

Fehlermeldungen MC System 2
Errors messages MC System 2

“NEXT”-Button
Zuriick zu “Hauptseite”
Back to “main page”
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Der Aufbau des Touch TFT ADI (Black Edition) Seite “Status MC”
Layout of the TFT touch panel ADI (Black Edition) page “State MC”

Status MC 16:02
SEPEHSS

GPS
Battery 1 ready

Status Akku Zusammenfassung
State Battery summary

Status Eingdnge
Motorcontroller (MC)
State inputs

motor controller (MC)

Undervoltage @ @®
O-Temp. MC @@
O-Temp.Mot @@
Err. Battery @@
Overcurrent @@
Shutdoun L

E-Stop - e
Throttle-min @@

BMS-Reduce @@
MC-PF3 - .
MC-PF4 - -

Akt. Gashebelstellung in % o
Act. Throttle position in % 07

Teach Poti minf/max Sys 1

Teach Poti Gashebel(System 1)
(siehe Beschreibung unten)
Teach poti throttle(system 1)
(see description below)

N,

NEXT

Ablauf Teach-In Poti Gashebel (nur wenn Enable lber Schalter realisiert):

Akku Status, 1 LED pro Akku
“Driicke LEDs” fiir mehr
Detailinformationen

Battery status, 1 LED for
each battery, "press LEDs”

for detailed informations

Status MC Errors
State MC Errors

“NEXT”-Button

Zuriick zu “Hauptseite”
Back to “main page”

(nur méglich nach Neustart des Systems, solange keine MC Reglerfreigabe erteilt wurde)

Gashebel auf min stellen

Button driicken und halten bis Beeper kurze Signale ausgibt
Button loslassen =>langer Beep ertént => Teach min ist OK
Gashebel auf max

Button driicken und halten bis Beeper kurze Signale ausgibt
Button loslassen =>langer Beep ertént => Teach max ist OK

IS S AV

Procedure for teach-in potentiometer throttle (only when enable with static switch):

(only possible after restarting the system as long as MC was not enabled)
Set throttle to min

Press and hold the button until the beeper sounds short beeps
Release button => long beep sounds => Teach min is OK

Set throttle to max

Press and hold the button until the beeper sounds short beeps
Release button => long beep sounds => teach max is

SR~
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ADCI-Detailbeschreibung: ADCI detailed description:

Bedienelemente und Abmessungen: / Controls and dimensions:

00

5y

F—

USB Socket

5=
HPH #‘,ﬂ“ PHR ‘_r,." KU
Bﬂﬂ % || mOT C | [[BATT C|  HEXT
Micro SD-card
Max. 16GB
Motor Control Board s

Wahlschalter Sollwert 50% I @ =4
intern/extern Enable g UAuto

Schalter Drive enable/disable
Switch drive enable/disable

Selection throttle
internal/external

Internes Potentiometer/Sollwert
Throttle internal

Schalter Drive Man/Auto fiir
aktivierung Autopilot (Hohe
halten oder Steigregler)
Switch drive man/auto
enabling “altitude hold” or
“climb control”.

Verbindung GPS Control 2
Antennenmouse
Connection GPS Antenna
mouse
Verbindung MC2
Connection MC2
Verbindung MC1
Connection MC1
Control 1:

Verbindung zum Controlboard
Connection controlboard
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Belegung der ADCI Steckplitze / Layout ADCI connectors

Connection MC1:
DB9 female
) DB9 male MC300
Signal ADCI PinNr.: MC300/Sys 1
PinNr.: Signal
Rev. 1 I 1 Rev.
RS485 B 2 u>)' 2 RS485 B
RS485_A 3 - o 3 RS485_A
(8] > o
=2 D g
= 8 o £
SE DB9-cable; | S &

Poti 4 >f MXT1002MBK g 4 Poti
Gnd 5 o 5 Gnd
Enable 6 2 6 Enable
PF3 7 7 PF3
Led/Beep 8 8 Led/Beep
+5V 9 9 +5V
Gnd Gehéause Gehéause Gnd

Connection MC2:
. DB9 male DB9 female
Signal ADCI MC300 | MC300/Sys 2
PinNr.: PinNr.: Signal
Rev. 1 “: 1 Rev.
RS485 B 2 5 2 RS485 B
N N
RS485 A 3 N n 3 RS485 A
3] >0
=2 NG
-~ @ o £
S E DB9-cable; Qe
Poti 4 >I‘ MXT1002MBK % 4 Poti
Gnd 5 o 5 Gnd
Enable 6 Q 6 Enable
PF3 7 7 PF3
Led/Beep 8 8 Led/Beep
+5V 9 9 +5V
Gnd Gehause Gehause Gnd
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Connection Control 1:

. DB15 male
Signal ADCI
PinNr.:
GND/R100/Sys1 1
GND/Sys1 2
Setpoint/Sys1 3
5V/Sys1 4
5V/R100/Sys1 5
GND/R100/Sys2 6
GND/Sys2 7
Setpoint/Sys2 8
5V/Sys2 9
5V/R100/Sys2 10
Enable 11
PF3 12
Rev. 13
+5V 14
Gnd 15
Gnd Gehéause

K14/Control 1

male

DB15-cable;

DB15
female ADCI| ADCI Controlboard
PinNr.:
1 GND/R100/Sys1
2 GND/Sys1
- 3 Setpoint/Sys1
§ 4 5V/Sys1
% o 5 5V/R100/Sys1
.‘é g 6 GND/R100/Sys2
8 K] 7 GND/Sys2
o 8 Setpoint/Sys2
- 9 5V/Sys2
10 5V/R100/Sys2
11 Enable
12 PF3
13 Rev.
14 +5V
15 Gnd
Gehéuse Gnd
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ADCI EinbaumalBle / ADCI mounting dimensions:

100 o 13 56
\ 110 @80
1 r 7’.7 © v /
8 . o oo o) | B
== | é
) L]
66
Projekt: Teilbezeichnung: Blattgrife: | Mafstab: |senstrutseur
ADCI Display ADCI Einbauskizze DIN A4 | 2/1 |KS.
Material: GEIGER Zeichnungsnummer .f AFB/C
Allg.Tol. DIN/ISO 2768-1 NEADCI Skizze 014
nfos P i
ADCI Motorcontrolboard Abmessungen / Dimensions
100
135, 93 o
i |
‘ %r @ Motor Control Board @
© 50% ©
Int. ] Enable Auto
O O O
] ] = 25% 75%
S |
O O O
Ext. NN . MAN
r @ | Disable @
Y - @ 0% Int. Throttle 100% @

Einbautiefe ohne Stecker / mounting depth without plugs: 30mm
Gehiuseausschnitt / cutout: 33mm x 85mm
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Der Aufbau des Touch TFT ACDI (Black Edition) Hauptseite 1/2
Layout of the TFT touch panel ADCI (Black Edition) main page 1/2

Anzeige Fehlermeldungen (siehe unten)

Touch Feld => Details Fehler

Notification error messages (see below)
Touch notification => details errors

GPS Signalstdirke
GPS signal strength

Gashebelstellung in %
Throttle position in %

Motor Drehzahl in 100/min
Motor speed in 100 rpm

MC PWM Aussteuergrad in %
XXX -> keine Reglerfreigabe
MC PWM level in %

XXX-> MC disabled

Bargraph Akku Kapazitdt in %
Bargraph battery capacity %

Akku Kapazitdt in %
Battery capacity in %

Motor Temperatur in °C
Motor temperature in °C

MC Temperatur in °C
MC temperature in °C

Anzeige Fehlermeldungen
Touch Feld => Details Fehler

Notification error messages

Touch notification => details errors

g-Meter (akt/min/max)
Touch -> Reset min/max

Speed over Ground in
(km/h - kts)

m/ft Hohe Luftdruck
M/FT Hohe GPS

m/ft Altitude air pressure
M/FT Altitude GPS

“NEXT”-Button

Driicken  =>Hauptseite 2
Driicken 25 => erw. Status
press => main page 2
press for 2s => ext. State

'S‘I :Error MC

Aktuelle Uhrzeit/ betditigen
um ins Hauptmenue zu
gelangen.

Actual time / touch to enter
main menue

Akku Spannung in Volt
Battery voltage in Volt

Akku Strom in A (AMP)

<« umschalten mit Touch
Motor Strom in A (M-AMP)
Battery current in (AMP)

& toggle with touch

Motor current in A (M-AMP)

Akt. Leistung in kW
Act. power in kW

“NEXT”-Button

Driicken  =>Hauptseite 2
Driicken 2s => erw. Status
press => main page 2
press for 2s => ext. State

Akku Temperatur in °C
Battery temperature in °C

Variometer in

(m/s - fpm)

Reichweite in km — nm

<& umschalten mit Touch
Restlaufzeit (Minuten)
Range in km - nm

& toggle with touch
Motor Time left (minutes)

Motor Laufzeit (Minuten)

& umschalten mit Touch
Odometer (km — nm)

Motor time elapsed (minutes)
& toggle with touch
Odometer (km — nm)

Hohe iiber Startpunkt (m-ft)
blauer Hintergrund =>
Sollhohe fiir Hohe halten
Altitude above start point
blue background =>
setpoint hold altitude

Hohe iiber Meereshohe (m-ft)
Altitude above sea level
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Der Aufbau des Touch TFT ADCI (Black Edition) Fehlermeldungen MC
Layout of the TFT touch panel ADCI (Black Edition) Errors MC

GPS Signalstirke
GPS signal strength

GPS

System 1
16 Fehler Hall=sensoren

Fehlermeldungen MC System 1
Errors messages MC System 1

System 2

Fehlermeldungen MC System 2
Errors messages MC System 2

“NEXT”-Button
Zuriick zu “Hauptseite
Back to “main page”

”»”
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Der Aufbau des Touch TFT ADCI (Black Edition) Seite “Status MC”
Layout of the TFT touch panel ADCI (Black Edition) page “State MC”

GPS Signalstirke Aktuelle Uhrzeit
GPS signal strength Actual time

Akku Status, 1 LED pro Akku

“Driicke LEDs” fiir mehr
o :
Status MC : Detailinformationen

Status Akku Zusammenfassung | LGSR INEESG-LGITEEN T I T I I [ ) Battery status, 1 LED for
State Battery summary Com Error 0000000 each battery, "press LEDs”

or detailed informations

Enabled ®® Undervoltage @@ Jor ¢ :

Status Eingdiinge Bus control@® O0-Temp. NIC @@ Status MC Errors
Motorcontroller (MC) En.Input @@ O0-Temp.Mot ~ @@ State MC Errors
State inputs Reversze ®® Err. Battery @@
motor controller (MC) BEMS—Commn . ® Overcurrent @@

BMS-Reduce @@ Shutdoun T ]
[y [ ® E-Stop L 1
MC-PF4 ®® Throttle—nin@®®

“NEXT”-Button
e Zuriick zu “Hauptseite”
[Teach Foil [ Back to “main page”

= P

Teach Poti Gashebel(System 1)
(siehe Beschreibung unten)
Teach poti throttle(system 1)
(see description below)

Ablauf Teach-In Poti Gashebel:

(nur méglich nach Neustart des Systems, solange keine MC Reglerfreigabe erteilt wurde)
Gashebel auf min stellen

Button driicken und halten bis Beeper kurze Signale ausgibt

Button loslassen =>langer Beep ertént => Teach min ist OK

Gashebel auf max

Button driicken und halten bis Beeper kurze Signale ausgibt

Button loslassen =>langer Beep ertént => Teach max ist OK

IS SUR AV

Procedure for teach-in potentiometer throttle:

(only possible after restarting the system as long as MC was not enabled)
Set throttle to min

Press and hold the button until the beeper sounds short beeps
Release button => long beep sounds => Teach min is OK

Set throttle to max

Press and hold the button until the beeper sounds short beeps
Release button => long beep sounds => teach max is OK

IES RS A
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Einloggen zum Hauptmenii ADI/ADCI:
Logging into the main menu ADI/ADCI:

Nach Betétigen der versteckten Taste Uber der Uhrzeit erscheint der Login Button, nach Betatigen des
Login Buttons erscheint der Login Bildschirm, hier den Code ,1111“ eingeben und ok betatigen, es erscheint
der Menu Bildschirm

After pressing the hidden key above the time display, the “Login” button appears. After clicking the “Login”
button, the login screen is displayed. Enter code "1111" and press “OK” to open the “Menu” screen:

Login Button ADI
Login Button ADI
20.09.24 11:58:01

Parameter

Set timefdate
GPS-Data
State SD-Card

FW Data Operating data

Login Button ADCI

Login Button ADCI
?0.09.24 11:33:22

=>Login Betriebsdaten
Uhrzeit/Datum stellen
Parameter

GPS-Daten

Status SD-Karte

zZuriick

Login Bildschirm ADI
Login Screen ADI
20.09.24 11:59:13

MEERE
Log-In!
Code: |
789
e

il sl i
<o oK

Login Bildschirm ADCI

Login Screen ADCI
20.09.24 11:52:14

Bitte ein_logge_n!
Code:

Menu Bildschirm ADI
Menu Screen ADI
20.09.24 11:59:53

==>Logout

Parameter

Set timefdate

GPS-Data

State SD-Card

FW Data Operating data

Load parameter def.

Debug

Menu Bildschirm ADCI

Menu Screen ADCI
20.09.24 11:53:17

==Logout Betriebsdaten
Uhrzeit/Datum stellen Status
Parameter Debug

GPS-Daten

Parameter def. laden

Status SD-Karte FW Daten

zuriick
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Uber den Dialog Uhrzeit Datum kann dieses eingestellt werden:
The date and time of day can be set using the “Time of Day/Date” dialogue:

22.02.22 15:31:40 21.02.22 16:42:16
. i Datum/Uhrzeit stellen:
Set Date/Time: atum/Lhrzeit steflen

GEn R W N N
i & = 42:12 21.02.22 Mo

153138 e (FI0 (PED (0 (P2

G (R (e
|

neue Uhrzeit und Datum setzen

zuriick

r G

W N e

22.02.22 Tu

Set date and time

Uber den Dialog Betriebsdaten kénnen aktuelle Einschaltstunden angezeigt werden.
Current operating hours can be displayed via the “Operating Data” dialogue.

Operating data Betriebsdaten

Betriebstunden total: 5d 12:46:32

] OP Minuten MC300 :
OP minutes MC300: Temperatur Platine :

BMP180 temperature: BMP180 Temperatur:
BMP180 Luftdruck:
BMP180 Hoehe:

BMP180 altitude: . [BMP180 Hoehe Vario:
. . ick
BMP180 altitude vario: 2rte

OP hours total: 5d17:11:19

BMP180 air pressure;

Zusétzlich kann noch der SD-Kartenstatus angezeigt werden.
In addition, the SD card status can be displayed here.

Status SD-Karte: Status SD-Karte:

Size kB: Free kB: Used kB: Size kB: Free kB: Used kB:

15572032 15570752 1280 7617600 7615368 1632

0 4664 Logfiles: Lognr:
C:NZOZ2Z02Z1N220221AR.CSV 185

SD-Card speed test C:N20220221220221BA.CSV 1

Open file : 7 ms SD statesfr 16 0 O

Write 1 131072 @ 174995(cps) Sd_log_a_dauer_last:12
Close file: 0 ms Sd_log_a_dauer_max :14 15

= 8d_log_b_dauer_last:0
Open file : 5 ms Sd_log b _d 0 0 Reset
Read : 131072 @ 11?342(cps) — oD danermax

Close file: 0 ms —————
ick L tartet
Logfiles: Lognr: ZUrie g s

C:\20220222\220222AN.CSV 3
C:\20220222\220222BA.CSV 1

SD statesf/r:16 0 0
Log_A_T_last:10

Log_A_T_max :13 2
Log_B_T_last:0 REEGE

Log_B_T_max :0 0

Log started

Cycle_time

Reset Cycle
0 0 14845

back




Zusatzlich kann hier noch der GPS Status angezeigt werden.
In addition, the GPS status can be displayed here.

SYSTEM ID CNO ELE AZI Res QU H

UTC-Time-Date: 00:12 :37 18.10.2015

UTC-Time/Date: 00:03:04 18.10.2015 T &

0 /2

RX Counter: 104
zuriick | GPs sAT-view

SYSTEM ID CNO ELE AZI Res Q uH

zurtick

Die lokalen Parameter werden (iber die Parametereinstellseite verandert:
The local parameters are changed via the parameter setting page:

Parameter (lokal HMI) 7
‘(_‘I 0 ( _‘l P 'I |f +‘| f+‘| 0 HMI Akku Kapazitaet max (0=
| P_min 0 =
HMI battery capacity max(0=AUTO P_max 999
. P_vorein. 0

P_min 0

P_max 999

P_default 0

P_actual 100 ' Parameter setzen
P_new

Set Parameter




Zusétzlich kann noch der Firmware-Status aller angeschlossenen Gerate angezeigt werden.
Additionally, the Firmware status of all connected devices can be displayed.

Firmware Daten Firmware Daten

1.434
1.4.34
1.2.103
01 41113
02
03
04
05 e
06 zuriick

zuriick

Zurlcksetzen der Parameter auf Werkseinstellung.
Resetting parameters to factory defaults.

Parameter auf Default-Werte setzen
Load parameter defaults

zuriick
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Kalibrieren des Touchpanels:
Calibrating the touch panel:

Finger auf das Touchpanel halten und Spannungsversorgung einschalten. Nach dem Hochfahren und
loslassen des Fingers zeigt das Touchpanel folgendes Bild:

Hold your finger on the touch panel and switch on the power supply. After powering up and release the
finger, the touch panel will now show the following image:

o]

Tap into the center of each

dot as accurate as possible

Nun die drei Punkte nacheinander antippen, anschlieBend ist der Touch neu kalibriert.
Now tap the three points one after the other and the touch panel will be recalibrated.
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Parameter ADI/ADCI:
parameter ADI/ADCI:

nur in ADI verwendet

nur in ADCI verwendet

nicht verwendet

defaul
Parametervariable deutsch english min | max t
HMI Akku Kapazitaet max HMI battery capacity
P001_hmi_kapazitaet_max (0=AUTO) max(0=AUTO) 0 999 0
P002_hmi_brightness HMI Display Helligkeit HMI screen brightness 20 128 100
P003_hmi_refresh_min_ms HMI Screen aktualisieren min(ms) | HMI screen refresh min. (ms) 20 200 50
P004_hmi_duplex_pi300 HMI Duplex MC300 (2 x RS485) HMI duplex MC300 (2 x RS485) 0 1 0
HMI Lang./Sprache 0=deu;
P005_hmi_sprache HMI Lang./Sprache 0=deu; 1=eng | 1=eng 1
P006 HMI Hoehe 0=Meter 1=feet HMI Hoehe 0=Meter 1=Feet HMI altitude O=meter 1=feet 0 1 0
P0O07_HMI v+s 0=km/h +km
1=kn+nm HMI v+s O=km/h+km 1=kn+nm HMI v+s O=km/h+km 1=kn+nm 1
P008_ HMI Vario 0=m/s 1=fpm HMI Vario 0=m/s 1=fpm HMI Vario 0=m/s 1=fpm 0 1 0
P009_display_type Display Typ (Farbschema) Display type (colour scheme) 0 1 0
P010_active_vario_scan_cycle Act.Vario: Scan Zykluszeit (ms) Act.Vario: scan cycle time (ms) 100 300 200
P011_active_vario_max_climb_rate | Act.Vario: max.Steigrate 0.1 m/s Act.Vario: max.climbrate 0.1 m/s 0 80 20
P012_active_vario_kp_levelflight Act.Vario: Kp Hoehe halten Act.Vario: Kp levelflight 1 200 8
P013_active_vario_tn_levelflight Act.Vario: Tn Hoehe halten Act.Vario: Tn levelflight 1 10008 15000
P014_active_vario_kp_climbing Act.Vario: Kp steigen Act.Vario: Kp climbing 1 200 7
P015_active_vario_tn_climbing Act.Vario: Tn steigen Act.Vario: Tn climbing 1 10008 15000
P016_active_vario_ton_landung Act.Vario: TON Landung erk.(ms) | Act.Vario: TON landing det.(ms) 1 18008 60000
Act.Vario: TON auto

P017_active_vario_ton_autoover Act.Vario: TON Auto Override(ms) | override(ms) 1| 60000 1000
P018_cruising_speed_kmh Cruising Geschwindigkeit in km/h | Cruising speed in km/h 20 200 55
P019_cruising_power_demand Cruising Leistungsanforderung Cruising power demand 100 | 50000 5000
P020_beeper_model Beeper Mode O=neu 1=alt Beeper Model O=new 1=0ld 0 1 0
P021_vario_beeper_on Vario: Beeper EIN Vario: beeper ON 0 1 0
P022 vario_ filter Vario: Filter 1-60 Vario: Filter 1-60 1 60 12
P023  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 023 Parameter 023 0 0 0
P024  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 024 Parameter 024 0 0 0
P025_pi300_torque_limit MC300 Drehmomentgrenze MC300 torque limit 0 100 0
P026  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 026 Parameter 026 0 0 0
P027  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 027 Parameter 027 0 0 0
P028_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 028 Parameter 028 0 0 0
P029_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 029 Parameter 029 0 0 0
P030_f_sens_nullpunkt F-Sensor Nullpunkt F-Sensor zero point 0| 60000 0
P031_f _sens_digits_200nm F-Sensor digits pro 200Nm F-Sensor digits per 200Nm 0] 35000 0
P032_pruefstand_log Pruefstand Log 1=Ein 0=Aus Test bench Log 1=ON 0=OFF 0 1 0
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Parametervariable deutsch english min | max | default
P033_hybrid_mode Hybrid Mode AUS/EIN/DEMO Hybrid Mode OFF/ON/DEMO 0 4 0
P034_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 034 Parameter 034 0 0 0
P0O35_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 035 Parameter 035 0 0 0
P0O36_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 036 Parameter 036 0 0 0
PO37_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 037 Parameter 037 0 0 0
P038  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 038 Parameter 038 0 0 0
P039  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 039 Parameter 039 0 0 0
P040  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 040 Parameter 040 0 0 0
P041_duplex_joystick_aktiv Duplex Joystick aktiv Duplex Joystick active 0 1 0
P042_duplex_joystick_thrott_min Duplex Joystick Gas min(mV) Duplex joystick throttle min(mV) 0| 2500 0
P043_duplex_joystick_thrott_mid Duplex Joystick Gas Mitte(mV) Duplex joystick throttle mid(mV) 0| 2500 1250
P044 duplex_joystick_thrott_max Duplex Joystick Gas max(mV) Duplex joystick throttle max(mV) 0] 2500 2500
P045_duplex_joystick_left Duplex Joyst. L/R links min(mV) Duplex joyst. L/R left min(mV) 0] 2500 0
P046_duplex_joystick_mid Duplex Joyst. L/R Mitte(mV) Duplex joyst. L/R mid(mV) 0] 2500 1250
P047_duplex_joystick_right Duplex Joyst. L/R rechts max(mV) | Duplex joyst. L/R right max(mV) 0| 2500 2500
P048_duplex_joystick_charakter Duplex Joyst. L/R Exp YA(X/10) Duplex joyst. L/R EXP YA(X/10) 1 100 5
P049_duplex_joystick_max_eing Duplex Joyst. Verstaerkung(%) Duplex joyst. L/R gain(%) 0 100 15
P050  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 050 Parameter 050 0 0 0
P0O51  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 051 Parameter 051 0 0 0
P052  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 052 Parameter 052 0 0 0
P053  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 053 Parameter 053 0 0 0
P054  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 054 Parameter 054 0 0 0
P055  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 055 Parameter 055 0 0 0
P0O56_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 056 Parameter 056 0 0 0
PO57_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 057 Parameter 057 0 0 0
P058_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 058 Parameter 058 0 0 0
P059_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 059 Parameter 059 0 0 0
POB0_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 060 Parameter 060 0 0 0
P0OB1_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 061 Parameter 061 0 0 0
P0B2_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 062 Parameter 062 0 0 0
P0OB3  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 063 Parameter 063 0 0 0
P0B4  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 064 Parameter 064 0 0 0
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Parametervariable deutsch english min | max | default
P065_rpm_scale_max Drehzahlmesser Skala max RPM meter scale max 2000 | 3000 2500
P066_rpm_scale_nom Drehzahlmesser Skala nominal RPM meter scale nominal 1500 | 3000 2100

RPM meter scale tick marks
P067_rpm_scale_ticks_major Drehzahl Skala Teilstriche gros major 1 10 5
RPM meter scale tick marks
P068_rpm_scale_ticks_minor Drehzahl Skala Teilstriche klei minor 1 10 5
P069_pwr_scale_max Leistungsmesser Skala max PWR meter scale max 12 76 40
P070_pwr_scale_nom Leistungsmesser Skala nominal PWR meter scale nominal 12 50 32
PWR meter scale tick marks
P071_pwr_scale_ticks_major Leistung Skala Teilstriche gros major 1 10 4
PWR meter scale tick marks
P072_pwr_scale_ticks_minor Leistung Skala Teilstriche klei minor 1 10 2
P073_kmh_kn_scale_max KMH/kn Tacho Skala max KMH/KN speedometer scale max 30 300 200
P074_kmh_kn_scale_ticks_major KMH/kn Skala Teilstriche gross KMH/KN scale tick marks major 1 10 4
P075 kmh kn_scale ticks minor KMH/kn Skala Teilstriche klein KMH/KN scale tick marks minor 1 10 5
P076_vbatt_color Bargraph Akku Farbmodus Bargraph battery color mode 0 1 0
PO77  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 077 Parameter 077 0 0 0
PO78  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 078 Parameter 078 0 0 0
P0O79  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 079 Parameter 079 0 0 0
PO80_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 080 Parameter 080 0 0 0
P08 _ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 081 Parameter 081 0 0 0
PO82_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 082 Parameter 082 0 0 0
P0O83_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 083 Parameter 083 0 0 0
P0O84_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 084 Parameter 084 0 0 0
PO85_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 085 Parameter 085 0 0 0
P086  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 086 Parameter 086 0 0 0
P0O87  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 087 Parameter 087 0 0 0
P088  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 088 Parameter 088 0 0 0
P089  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 089 Parameter 089 0 0 0
P090_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 090 Parameter 090 0 0 0
P0O91T  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 091 Parameter 091 0 0 0
P092_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 092 Parameter 092 0 0 0
P 093 _ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 093 Parameter 093 0 0 0
P094_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 094 Parameter 094 0 0 0
P 095 _ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 095 Parameter 095 0 0 0
P 096 _ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX Parameter 096 Parameter 096 0 0 0
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defaul

Parametervariable deutsch english min | max t
Anzeige Kapazitdt Warnung
P097_warn_low_capacity (Low) Display capacity warning (low) 10 50 30
P098_error_low_capacity Anzeige Kapazitét Error (Low) Display Capacity Error (Low) 5 40 20
Anzeige Temperatur Motor Display temperature motor
P099_warn_high_motor_temp Warnung (High) warning (high) 60 110 95
Anzeige Temperatur Motor Error | Display temperature motor error
P100_error_high_motor_temp (High) (high) 65 115 105
Anzeige Temperatur MC Display temperature MC
P101_warn_high_mc_temp Warnung (High) warning (high) 65 100 85
Anzeige Temperatur MC Error Display temperature MC Error
P102_error_high_mc_temp (High) (High) 70 110 95
Anzeige Temperatur Akku Display temperature battery
P103_warn_high_batt_temp Warnung (High) warning (high) 45 75 62
Anzeige Temperatur Akku Error | Display temperature battery
P104_error_high_batt_temp (High) error (high) 50 80 65
P 105_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 105 Parameter 105 0 0 0
P 106 _ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 106 Parameter 106 0 0 0
P 107 _XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 107 Parameter 107 0 0 0
P 108_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 108 Parameter 108 0 0 0
P 109 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 109 Parameter 109 0 0 0
P 110 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 110 Parameter 110 0 0 0
P111 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 111 Parameter 111 0 0 0
P112 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 112 Parameter 112 0 0 0
P113  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 113 Parameter 113 0 0 0
P114 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 114 Parameter 114 0 0 0
P115 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 115 Parameter 115 0 0 0
P116  XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 116 Parameter 116 0 0 0
P 117 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 117 Parameter 117 0 0 0
P 118_ XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 118 Parameter 118 0 0 0
P 119 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 119 Parameter 119 0 0 0
Senden Uber RS485 AUS bei "1" | Sending via RS485 OFF at "1"
P120 rs485 tx off flir Testzwecke for test purposes 0 1 0
P 121 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 121 Parameter 121 0 0 0
P 122 XXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXXX | Parameter 122 Parameter 122 0 0 0
P123 i_sensor_typ _gen_1 Hybrid I-Sensor Typ Generator 1 | Hybrid | sensor type generator 1 0 3 0
P124 i_sensor_zero_gen_1 Hybrid I-Sensor Null Generator 1 | Hybrid | sensor zero generator 1 0| 4096 2233
P125_i_sensor_typ _gen_2 Hybrid I-Sensor Typ Generator 2 | Hybrid | sensor type generator 2 0 3 0
P126_i_sensor_zero_gen_2 Hybrid I-Sensor Null Generator 2 | Hybrid | sensor zero generator 2 0| 4096 2233
P127_offset_adc_porta Offset ADC_PortA Offset ADC_PortA 0 500 190
P128 offset_adc_portb Offset ADC_PortB Offset ADC_PortB 0 500 190
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Aufzeichnungsfunktion und Autopilot

Recording function and autopilot

Die Aufzeichnungsfunktion:
The recording function:

Das ADI oder das SDI startet automatisch die Aufzeichnung, sobald die Reglerfreigabe vom Bediener erteilt
wird, oder eine Stérung auftritt. Die Aufzeichnung wird gestoppt, wenn die Reglerfreigabe deaktiviert wird.
Das Aufzeichnungsintervall betragt 100ms. Die Aufzeichnung erfolgt im csv - Format auf die integrierte SD-
Card. Dieses Format kann auch direkt in MS-Excel verarbeitet werden. In diesem Zusammenhang kann man
das ADI/SDI auch als Black Box, Flugdatenschreiber, oder elektronisches Flugbuch bezeichnen, da alle
Daten Uber die gesamte Lebensdauer des Antriebs gespeichert und jederzeit abgerufen und ausgewertet
werden kdnnen.

The ADI or SDI automatically starts recording as soon as the controller enable is actuated by the operator or
a fault occurs. Recording stops when controller enable is deactivated. The recording interval is 100ms.
Recordings are made in .csv format and saved on the integrated SD card. This format can also be processed
directly in MS-Excel. In this context, the ADI/SDI can also be referred to as a black box, flight data recorder
or electronic logbook, since all data over the entire lifetime of the drive can be stored and retrieved as well as
evaluated at any time.

Die Auswertung der Daten kann entweder (lber das kostenfreie E-Drive Studio oder direkt in Excel erfolgen.
The data can be evaluated either via the free E-Drive Studio software or directly in Excel.
Aufgezeichnet werden im Detail:
The following data is recorded:
» Akkudaten / Battery data
* Motordaten / Motor data
» Motorcontrollerdaten / Motor controller data
» Hohe, Vario, GPS-Ground Speed, Beschleunigung X/Y/Z / Altitude, variometer, GPS ground speed,
acceleration X/Y/Z

Die Autopilotfunktionen:
The autopilot functions:

Voraussetzungen:
Requirements:
+ Die Reglerfreigabe muss aktiv sein.
The controller enable must be active.
» Eine kumulierte Héhe von mindestens 70 Metern mit Motorkraft muss erstiegen worden sein.
Acumulative altitude of at least 70 metres must have been reached in a motor powered climb.
» Der Gashebel ist auf mindestens 50% oder gréBer eingestellt.
The throttle is set to at least 50% or greater.
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Das Aktivieren:

Activation:
1.

Der Taster zur Aktivierung der Reglerfreigabe wird mindestens 3 Sekunden lang betétigt und
wieder losgelassen.

The button for actuating the controller enable must be pressed for at least 3 seconds and then
released.

Es ertdnt ein 2 Sekunden langer akustischer Bestatigungston. Im SDI-Display wird AUTO, im ADI
wird der Zustand mit der Meldung Remote angezeigt.

A 2 second acoustic confirmation tone will sound. “AUTQO” is displayed in the SDI display and in
the ADI the state will be indicated by the message “Remote”. >>> Der Autopilotmodus
ist aktiviert. /

>>> The autopilot mode is activated.

Das Deaktivieren:
Deactivation:

1.

2.

Der Taster zur Aktivierung der Reglerfreigabe wird mindestens 3 Sekunden lang betétigt und
wieder losgelassen.

The button for actuating the controller enable must be pressed for at least 3 seconds and then
released.

Im SDI-Display verschwindet AUTO, im ADI wird Remote wieder ausgeblendet.

“AUTO” disappears from the SDI display and the ADI no longer displays the message “Remote’.

>>> Der Autopilotmodus ist deaktiviert.
>>> The autopilot mode is deactivated.

Nach jeder Zwischenlandung mit mindestens 60 Sekunden Verweilzeit am Boden, wird die ermittelte
Steigh6he auf 0 gesetzt. Die Automatikfunktion kann erst nach erneutem Erreichen der Steighéhe von 70 m
aktiviert werden.

After each stopover of at least 60 seconds ground time, the determined climb altitude is set to 0. The automatic
function can only be activated after a climb altitude of 70 m has been reached again.

Achtung: Ein kurzes Betatigen der Freigabetaste ist immer ein ,Ausbefehl” fir den Antrieb (Deaktivierung
A der Freigabe).
Caution: A short push on the release button always functions as an "OFF command" for the drive
(deactivation of the release).
Nach Erreichen der Sicherheitshéhe (ca. 70m) und Aktivieren des Automatikbetriebes, 1&uft der Antrieb
auch bei nicht betétigtem Gashebel und versucht die Héhe zu halten.
After reaching the safety altitude (about 70m) and activating the autopilot mode, the drive will run even if
the throttle lever is not actuated and will try to maintain the altitude.

Im Automatikbetrieb bekommt das Poti, der Gashebel, eine neue Funktion, die in zwei Stufen aufgeteilt ist.
In autopilot mode, the potentiometer/throttle is subject to a new function, which is divided into two stages.

1. Von 0 bis 30% wird die Héhenhaltung aktiviert. Mit jedem Eintauchen in diese Gashebelstellung wird
die aktuelle H6he geteacht und als Grundlage flr die Héhenhaltungsregelung herangezogen.

From 0 to 30% of throttle, altitude hold activated. Whenever the throttle is moved into this range, the
current altitude is taught and used as the basis for the altitude hold function.

2. Von 31 bis 100% wird eine Steigrate vorgegeben, deren Wert sich auf eine einstellbare maximale

Steigrate bezieht. In der Default Einstellung sind dies 1,8m/s bei 100% und 0 m/s bei 31%. Zwischen
31% und 100% lasst sich stufenlos jede Sollsteigrate einstellen. Zum Beispiel entsprechen 65% dann
0,9m/s Sollsteigrate.
From 31 to 100% of throttle, a rate of climb is defined the value of which is based on an adjustable
maximum rate of climb. By default, these rates of climb correspond to 1.8m/s at 100% and 0m/s at
31%. Between 31% and 100%, any desired rate of climb can be adjusted steplessly. For example,
65% would equal 0.9m/s in this case.

Funktion des Gashebels / Potentiometers am Interface im Automatikbetrieb -------------------

Function of throttle lever/potentiometer in autopilot mode
0 bis 100%

0-30% = Hohe halten /Hohe teachen | 31-100% = Sollsteigrate zwischen 0 und 1,8 m/s (parametrierbar)
0-30% = Altitude hold 31-100% = climb control 0 und 1,8 m/s (parameterisable)
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Die Funktion H6éhe halten (altitude hold):
Altitude hold:

Immer wenn der Automatikbetrieb wie oben beschrieben aktiviert wurde und der Gashebel in den Bereich
zwischen 0 und 30% gebracht wird, dann wird die aktuelle H6he eingelernt. Die Regelung versucht nun diese
Hbhe zu halten, indem sie dem Antrieb immer so viel Leistung einstellt, wie dazu nétig ist. Sobald ein
thermischer Aufwind das Fluggerat Uber diese Héhe hinausbringt, wird dem Antrieb stufenlos die Leistung
reduziert und umgekehrt. Diese Funktion kann zum Steuern des effektiven Reiseflugs, oder zum Auffinden
von thermischen Aufwinden genutzt werden.

Whenever the automatic pilot mode is activated as described above and the throttle is brought into the range
between 0 and 30%, the current altitude is taught. The controller now tries to maintain this altitude by always
setting the drive to as much power as is necessary to achieve this. As soon as a thermal updraft takes the
aircraft above this height, the power is steplessly reduced and vice versa. This feature can be used to control
effective cruising or to find thermal updrafts.

Zum Einstellen einer neuen Flugh6he muss der Automatikbetrieb verlassen werden um zu sinken oder der
Gashebel zwischen 31% und 100% nach oben betatigt werden, um zu steigen. Sobald man wieder in das
Fenster <= 30% eintaucht, wird erneut die aktuelle H6he eingelernt und gehalten.

To set a new altitude, the autopilot mode must be exited to reduce altitude or the throttle lever must be moved
to between 31% and 100% to increase altitude. As soon as the throttle is moved back into the range <= 30%,
the current altitude is taught again and held.

Steigrate regeln (climb control):
Climb control:

Wenn im Automatikbetrieb der Gasgriff/Poti zwischen 31% und 100% eingestellt wird, dann gibt man dem
Antrieb einen Sollsteigwert vor. Im Prinzip wird hier das Variometer auf den Antrieb gespiegelt. Sobald das
Steigen den vorgegebenen Sollsteigwert Ubersteigt, wird die Antriebsleistung reduziert und umgekehrt. Die
Empfindlichkeit gibt der Pilot Gber den Sollsteigwert vor. Das direkte Feedback tber den Antrieb zeigt dem
Piloten somit schnell und effizient den Aufwind.

If the throttle grip/potentiometer is set to between 31% and 100% in autopilot mode mode, the drive is given
a setpoint value to maintain. In principle, the variometer is mirrored onto the drive logic. As soon as the rate
of climb exceeds the setpoint rate of climb, the drive power is reduced and vice versa. Sensitivity is specified
by the pilot using the setpoint rate of climb. The direct feedback on the drive shows the pilot quickly and
efficiently the present updraft.

Auswertesoftware
Evaluation software

Alle Daten werden dariber hinaus auf eine micro SD Karte aufgezeichnet. Diese Daten kénnen entweder
mit unserer Software E-Drive Studio (kostenlos zum Download verfligbar) ausgewertet werden, oder direkt
mit Excel.

All data is also recorded on a micro SD card. This data can either be evaluated using our E-Drive Studio
Software (available to download for free) or directly in Excel.

Dabei kann man im Detail durch die visuellen Darstellungen der Messwerte die Zusammenhénge zwischen
Antriebsdaten und Steigwerte nachvollziehen und somit den Grund fir eine eventuelle
Grenzwertlberschreitung sehen. Zusammenhange wie beispielsweise Leistungsbedarf fiir den Horizontal,
Reiseflug oder Steigflug kdnnen exakt ausgewertet werden.

In this case, the visual representations of the measured values can be used to trace in detail the relationships
between drive data and rate of climb values and thus see the reason for a possible limit value violation.
Relations such as power requirements for horizontal, cruising or climbing flight can be evaluated in a precise
fashion.
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Fehleranalyse

Troubleshooting

Der MC300 uberwacht alle relevanten Parameter des Antriebsstranges und meldet Fehler am Interface
Display Uber die Anzeige oder einer Error Nummer. Das Auftreten eines Fehlers hat entweder eine
Abregelung oder eine sofortige Abschaltung der Reglerfreigabe zur Folge. Die Reaktion auf eine
Fehlermeldung entnehmen Sie bitte der Tabelle zur Beschreibung der Fehlercodes.

The MC300 monitors all relevant parameters of the drive train and reports errors on the interface display or
using an error number. The occurrence of an error results in either a reduction of the output or an immediate
shutdown of the controller enable. The appropriate reaction to an error message can be found in the table for
describing the error codes.

Eine Fehlermeldung tritt am Display sofort nach Eintreten in den Vordergrund.

An error message appears on the display immediately after the problem has occurred.

Das Zurlcksetzen von Fehlermeldungen erfolgt bei Fehlern, die eine Abregelung zur Folge haben,
automatisch nachdem der Fehler nicht mehr ansteht. Bei Fehlern, die eine Abschaltung der Reglerfreigabe
zur Folge haben, kann der Fehler erst durch eine Zuricknahme des Sollwertes auf 0 oder durch ein
Ricksetzen der Reglerfreigabe (Taste fir 2 Sekunden betéatigen) quittiert werden, wenn dieser nicht mehr
ansteht.

Resetting of error messages is performed automatically in the event of errors that result in a power limitation,
after the error is no longer pending. In the event of faults that cause the controller enable to be switched off,
the error can only be acknowledged by resetting the setpoint to 0 or by resetting the controller enable (press
the key for 2 seconds) if the error is no longer pending.
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In der folgenden Tabelle werden die Reaktion des Systems auf Fehler beschrieben:
The following table describes the system's response to various errors:

Error / Error Message / Beschreibung / Reaktion des Systems / System reaction Abhilfe / Remedy
Error Error Message Description
Code/SDI/ | SDI/ ADI /ADCI
Code/SDI
Unterspannung Reglerfreigabe wird geléscht. Antrieb
Akku; wird stillgesetzt. / Controller enable is
Spannungsgrenz | reset. Drive is stopped.
wert 40,0 V Das Errorsignal (Intermittierender Ton
1 Error unterschritten / fir 4 Sekunden) ertént. / The error Akku aufladen /
U < Umin Battery signal (intermittent tone for 4 seconds) Recharge battery.
undervoltage; sounds.
voltage limit
below 40.0V
Ubertemperatur Die Temperaturregelung wird aktiviert Nach lngerem
Endstufe und die Leistung kontinuierlich Stei ﬂ%
Wechselrichter; abgeregelt, bis kein weiterer Anstieg Leistung e?\;vas
Grenzwert von mehr erfolgt. Bei Unterschreitung der reduziere?n / After
85°C Schwelle wird die volle Antriebsleistung 2 lon c}imb
Uberschritten / wieder freigegeben / The temperature J 9 ’
Overtemperature | control is activated and the power re u/geh,?/ower
5 Error of output stage output is continuously reduced until no Bei Zi Igchr}: éllem
T.Contr. inverter; limit of further increase occurs. When falling Auftreten Liifter
85°C exceeded below the threshold, the full drive power
is available again Motor(?(;rr]1troller
Das Errorsignal (Intermittierender Ton kontrollieren. / If
fir 4 Sekunden) ertént. / The error ; ;
. . . this happens too
signal (intermittent tone for 4 seconds) .
sounds. quickly, check the
fan on the motor.
Ubertemperatur Die Temperaturregelung wird aktiviert
Motor; Grenzwert | und die Leistung kontinuierlich
von 100°C am abgeregelt, bis kein weiterer Anstieg
Eisenkern mehr erfolgt. Bei Unterschreitung der Nach langerem
berschritten / Schwelle wird die volle Antriebsleistung Steigflug,
Overtemperature | wieder freigegeben / The temperature Leistung etwas
of motor; limit of | control is activated and the power reduzieren. / After
Error 100°C exceeded | output is continuously reduced until no a long climb,
4 T.Motor on the iron core | further increase occurs. When falling reduce power

below the threshold, the full drive power
is available again

Das Errorsignal (Intermittierender Ton
fr 4 Sekunden) ertént. / The error
signal (intermittent tone for 4 seconds)
sounds.

slightly.
Kahlluftfihrung
kontrollieren. /
Check cooling air
duct.
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Error/

Error Message /

Beschreibung /

Reaktion des Systems / System reaction

Abhilfe / Remedy

Error Error Message Description
Code/SDI/ | SDI/ ADI /ADCI
Code/SDI
Ubertemperatur Die Antriebsleistung wird auf 60%
Akku; Grenzwert abgeregelt. Bei Unterschreitung der
60°C Schwelle wird die volle
Uberschritten, Antriebsleistung wieder freigegeben /
oder The drive power output is reduced to
Sammelfehlermel | 60%. When falling below the threshold,
dung vom Akku, the full drive power is available again
oder untere Das Errorsignal (Intermittierender Ton
Spannugsgrenze | fir 4 Sekunden) ertént. / The error
einer Zelle signal (intermittent tone for 4 seconds)
erreicht, / sounds.
Overtemperature
Error of battery; limit of Akku abkiihlen
8 T.Batt. 60°C exceeded or lassen. / Let the
collective error battery cool down.
message from the
battery or lower
voltage limit of a
cell reached
oder
Kommunikations-
fehler zum
Motorcontroller. /
or error
communicating
with the motor
controller.
Stromgrenze Der Antrieb wird ab dieser Stromstarke
Motor; Grenzwert | /Drehmoment begrenzt. / The drive System vom
E Strom output is limited starting from this Hersteller
rror - . . .
16 | limit Uberschritten / current/torque. Uberprifen lassen

Current limit of
motor, current
limit exceeded

Das Errorsignal (Intermittierender Ton
fr 4 Sekunden) ertént. / The error
signal (intermittent tone for 4 seconds)
sounds.

/ Have the system
checked by the
manufacturer
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Error / Error

Error Message

Beschreibung /

Reaktion des Systems /

Abhilfe / Remedy

Code/SDI / Code/SDI ! Error Description System reaction
Message
SDI / ADI/ADCI
Abschaltung nach Die vorausgegangene
Grenzwertabregelung, | Abregelung durch eine
oder Grenzwertlberschreitung
Motoranlauffehler / (Error 2, 4, 8, 16) hatte
Shutdown after output | keinen Erfolg.
reduction after limit Reglerfreigabe wird
exceedance or motor | geldscht. Antrieb wird
Startup error stillgesetzt. / The
previous reduction
caused by exceeding the
limit value (Error 2, 4, 8, Bei
16) was unsuccessful. Motoranlauffehler
—>Controller enable is Poti auf 0 und
removed. Drive is ;
stopped. W|edeLstart7,;1
Eine Abschaltung erfolgt ngzco ferg.o to?
bei Erreichen folgender startup error, try
Grenzwerte: / Shutdown to set thé
occurs when the tentiometer to 0
Error following limits are poten
32 ! and restart.
Cut OFF reached: Bei allen anderen
Temperatur Endstufe > Ursachen Svstem
95°C / Temperature H ty” p
output stage > 95°C | vom merstefle
Temperatur Motor > Uberprifen lassen
110°C / Temperature / Forall other
motor > 110°C causes have the
Temperatur Akku > 65°C ch?c/: iteeénbbem e
| Temperature battery > y
65°C manufacturer
Motorstrom >
Maximalstrom. / Motor
current > maximum
current.
Das Errorsignal
(Intermittierender Ton far
4 Sekunden) ertdnt. /
The error signal
(intermittent tone for 4
seconds) sounds.
Keine externe Reglerfreigabe wird
Reglerfreigabe vom geldscht. Das Errorsignal
Anschluss SEC/FRG | (Intermittierender Ton fiir Notschalter
64 Error oder ES / No external | 4 Sekunden) ertdnt. / Uberprifen /
external controller enable from | Controller enable is Check emergency
the SEC/FRG or ES removed. The error switch
connection signal (intermittent tone
for 4 seconds) sounds.
Poti nicht auf Die Reglerfreigabe wird
Minimalstellung beim | nicht erteilt. Das Potentiometer auf
Aktivieren / Errorsignal 0-Stellung bringen
Error Pqtgntiomete( not in (Intermittierender Ton) und erneut
128 Poti min minimum position ertdnt. / The controller versuchen / Set

when activating

enable is not actuated.
The error signal
(intermittent tone)
sounds.

potentiometer to 0
position and try
again
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Anschlusstabelle fiir externe Sollwertsensoren/

Table for connection external throttle sensors:

Version one channel for normal ADI/SDI:
S .. : o c ..
$I @ T § - &5 ST @ T
EESE |©oc8|sEQ| 258€
28w PES|Csa| 2,8w
LN c 29| Lcyw LN
cxdo S55Q|lee2| =xFo
LN x o=<| o LN x
389w [§2a|l8-a| 2839w
AHE=0 [¥52|¥82| d5=0
Sp%8 |853|83%| 8x%8
SN |2 2.5 s<exQ
» P < o o » P <
— Rev.-T
description wire colour | Pin Nr.: | Pin Nr.: | wire colour Throttle extern ev ﬂer
SDI/ADI
Poti Vers./Supply -
+5V braun/brown 3 3 braun/brown Vee/Hallsensor Vee
Poti Vers.Supply Briicke im
Gnd grau/grey 1 1 grau/grey GND/ Hallsensor Stecker
GND (nur/only SDI)
Setpoint- . . . . Potisignal /
direct weifB3/white 2 2 weifB3/white Hallsensorsignal
Reversieren gelb/yellow 5 5 gelb/yellow Rev. Button
GND Schirm/shield 1 1 Schirm/shield Schirm/shield
S-lg%l()nur grin/green 4 4 grin/green Potisignal
Version two channels for Duplex ADI:
[ o [ X7 PNV
38 |88 | 538k
o 28 S %354 w0
£ E O o S o so kY
% € 2 c: o | & o: o| EMMZ0 2
®© 0 cCool2o9| ®mlo
o N 2ol oTco| Ea<ES
N o sSEo|g2ca| an<A
£ Lo v @ Lcro
w 5 o - =2 S g owmw
28 |28 | °7 68
m © m © o
description . . - ) .
SDI/ADI wire colour | Pin Nr.: | Pin Nr.: | wire colour Throttle extern
1. Poti Vers./Supply
Pl s 3 braun / brown | Vcc/Hallsensor Ve
braun / brown (P3)
1. Poti Vers.Supply —
P1- 1 1 grau/grey GND/ Hallsensor
grau/grey (P2) GND
S1 > 5 weil3 / white 1. Potisignal /
weil / white (P3) Hallsensorsignal
2. Poti Vers./Supply
P2+ 4 4 Vcc/Hallsensor Vee
rot / red rot / red (P1)
2. Poti Vers.Supply T
P2- 5 5 blau / blue GND/ Hallsensor
blau / blue (P1) GND
s2 6 6 2. Potisignal /
rosa/pink rosa/pink (P2) Hallsensorsignal
5V Fused Rev. Button —
Versorgung / / gelb /yellow Vers./Supply
ADI gelb /yellow (P4) |A\
Reversieren ) 8 8 grin / green Rev. Button —
griin / green (P4)
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Technische Daten

Technical data

Versorgungsspannung:
Supply voltage:
Stromaufnahme:
Current consumption:

Einsatztemperaturbereich:

Gewicht SDI:
Gewicht ADI:
Gewicht ADCI:

Wartung
Maintenance

5V/

5V

SDI - 50mA; ADI/ADCI -350mA; /

SDI - 50mA; ADI/ADCI -350mA;

-20 bis +40°C / Operating temperature range: -20 to +40°C

213 Gramm / Weight SDI: 213g
400 Gramm /  Weight ADI: 4009
260 Gramm /  Weight ADCI: 2609

Das System ist wartungsfrei. Eine Sichtpriifung auf beschadigte Kabel und Leitungen, oder
Korrosion von Klemmstellen und Stecker ist in regelmaBigen Abstédnden durchzufiihren.
The system is maintenance-free. A visual inspection for damaged cables and wires

or corrosion of terminal points and connectors must be performed at regular intervals.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Kapitel ,RegelmaBige Uberpriifungen®
Further information can be found in the "Regular inspections" chapter
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A Akk ,
‘g us .

Batteries

Einfiihrung / Introduction

Geiger Engineering bietet zwei verschiedene Akkumulatortypen in wiederum zwei BaugréBen an:
Geiger Engineering offers two different battery types in also two different frame sizes:

Hochstromtypen und Hochkapazitatstypen.
High current types and high capacity types.

Die Unterschiede entnehmen Sie bitte den Technischen Daten.
The differences are presented in the technical data.

Die Akkupacks sind aus vielen einzelnen parallel und seriell verschalteten Stahlbecherzellen auf Li-lonen
Basis aufgebaut.
The battery packs are made up of many individual parallel and serial connected lithium-ion cells.

Die Kapazitat des Akkupacks ergibt sich aus der Summe der parallelen Einzelzellen.
The capacity of the battery pack results from the sum of the single cells connected in parallel.

Beide Zellentypen sind in der Industrie, Automotive- und Werkzeugbranche verbreitet und erprobt. Es handelt
sich um die Produkte der jeweiligen Marktfhrer, die sich vor allem durch eine hohe, gleichbleibende Qualitat
auszeichnen.

Both cell types are widely used and tested in general manufacturing, automotive and tooling industries. The
employed products are made by the respective market leaders, which are characterized above all by a high,
consistent level of quality.

Aufgrund der hohen Anzahl der parallel geschalteten Becherzellen, die mit extrem hoher GleichmaBigkeit in
Massenproduktion hergestellt werden, kommt es zu keiner nennenswerten Spannungsdrift.

Due to the large number of cells connected in parallel, which are manufactured with a high degree of regularity
in mass production, there is no significant voltage drift.

Diese Verschaltung hat auBerdem den Effekt einer Verfligbarkeitssteigerung gegenliber einer reinen seriellen
Verschaltung von Hochkapazitatsplattenzellen.

This connection also has the effect of an increase in availability over a pure serial connection of high-capacity
plate cells.

Die Akkupacks sind anschlussfertig mit Steckverbindern ausgeriistet und verwechslungssicher ausgefihrt.

The battery packs are ready to be connected to connectors and designed in such a manner that they cannot
be confused.

106



Hier die wesentlichen Features im Uberblick:

Hochleistungs-Akkupacks mit integriertem BMS — Maximale Effizienz, Sicherheit und
Langlebigkeit

Unsere innovativen Akkupacks bieten mit einem Leistungsgewicht von 0,2 kWh/kg (brutto) eine
beeindruckende Energiedichte auf hohem Niveau. Dank des integrierten
Batteriemanagementsystems (BMS) wird eine optimale Leistungsfihigkeit, maximale Sicherheit
und hohe Verfiigbarkeit im Betrieb gewihrleistet.

Sicherheit & Zertifizierung

Die Akkupacks sind nach UN/DOT 38.3 gepriift und entsprechen damit internationalen
Sicherheitsstandards fiir den Transport, sowie fiir die Zulassung im Aviationbereich. Das
brandgeschiitzte Gehiduse, ausgekleidet mit Keramikfasern, bietet zusétzlichen Schutz.

Intelligente Technologie fiir maximale Leistung
Unsere Akkupacks sind mit modernster Technologie ausgestattet, um Leistung, Effizienz und
Lebensdauer optimal zu kombinieren:

v Langlebig — >10 Jahre oder 700 Lade/Entladzyklen

v Flexibel parametrierbar — Leistungs- oder lebensdauerorientierte Konfiguration

v Intelligenter Leistungsschalter — Anpassung an Lastkennlinien

v Bidirektionaler Lade- und Leistungskanal — Ideal auch fiir Hilfsgerite (Bordinstrumente)

v Prizise Kapazitiits- und Energiebilanzierung — Echtzeitmessung von SOC, Zyklen und
Energieverbrauch

v Detaillierte Akku-Zustandsanalyse — SOHE (State of Health Energy) & SOHP (State of
Health Power)

v Erweiterte Zelliilberwachung — Zellenspannungsmessung, Zellenbalancing und
Temperaturkontrolle

v Thermisches Management — 2t-basierte vorausschauende Uberwachung fiir kurzfristige
Spitzenlasten

v Hochverfiigbarkeit durch Kommunikation mit dem Antriebssystem — Abregelung vor
Abschaltung

v Umfassende Betriebsdatenerfassung & Auswertung — Optimale Analyse und Diagnose
v Auto Power Off — Energieceinsparung bei Nichtnutzung
v Uberwinterungsfunktion — Schutz bei lingeren Pausen > 6 Wochen

Dokumentation fiir Zulassungsprozesse
Fiir eine unkomplizierte Integration bieten wir eine detaillierte Dokumentation, die simtliche

Anforderungen fiir Zulassungs- und Zertifizierungsprozesse erfiillt.

Setzen Sie auf zuverlissige, sichere und leistungsstarke Akkupacks — perfekt fiir
anspruchsvolle Anwendungen!
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The essential features at a glance:

High-Performance Battery Packs with Integrated BMS — Maximum Efficiency, Safety, and
Durability

Our innovative battery packs offer an impressive energy density with a power-to-weight ratio of
0.2 kWh/kg (gross). Thanks to the integrated Battery Management System (BMS), optimal
performance, maximum safety, and high operational availability are ensured.

Safety & Certification

The battery packs are tested according to UN/DOT 38.3 standards, complying with international
safety regulations for transport and aviation approval. The fire-protected housing, lined with
ceramic fibers, provides additional safety.

Intelligent Technology for Maximum Performance
Our battery packs are equipped with state-of-the-art technology to optimize performance,
efficiency, and lifespan:

v Long lifespan — > 10 years or 700 charge/discharge cycles

v Flexible configuration — Performance- or lifespan-oriented settings

v Intelligent power switch — Adapts to load characteristics

v Bidirectional charging and power channel — Ideal for auxiliary devices (onboard instruments)

v Precise capacity and energy balancing — Real-time measurement of SOC, cycles, and energy
consumption

v Detailed battery condition analysis — SOHE (State of Health Energy) & SOHP (State of
Health Power)

v Advanced cell monitoring — Cell voltage measurement, cell balancing, and temperature control
v Thermal management — I2t-based predictive monitoring for short-term peak loads

v High availability through communication with the drive system — Power reduction before
shutdown

v Comprehensive operational data recording & analysis — Optimal diagnostics and insights
v Auto Power Off — Energy saving during inactivity
v Winter storage mode — Protection during longer idle periods > 6 weeks

Documentation for Approval Processes
To ensure seamless integration, we provide comprehensive documentation that meets all approval

and certification requirements.

Rely on reliable, safe, and high-performance battery packs — perfect for demanding
applications!
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Die Packdefinitionen Single Pack und Multimaster Pack:
Pack definitions “Single Pack” and “Multimaster Pack’:

Beim Single Akku pack versorgt ein Akkusystem ausgeristet mit einem Master BMS und bis zu 4 Slave
BMS ein Antriebssystem.

With the Single Pack battery, a battery system equipped with a Master BMS and up to 4 Slave BMS
supplies a drive system.

Beim Multimaster System versorgen bis zu 8 Akkupacks ein Antriebssystem. Hierbei ist ein Akku pack mit
der Adresse 170 der Einschaltmaster. Die weiteren Masterakkupacks bekommen nach hochfahren der
Motorsteuerung die Einschaltfreigabe, wenn diese von gleicher Spannungslage sind. Die
Multimasterverschaltung hat den Vorteil der Redundanz und Weitere.

With the Multimaster battery, up to 8 battery packs supply a drive system. In this case, one battery pack with
address 170 functions as the activating master. The other Multimaster battery packs receive the activation
release after the motor controller has started up, if they are at the same voltage level. The Multimaster
connection offers the advantage of increased redundancy and other benefits.

Die Kombinationsméglichkeiten der unterschiedlichen Packs:
Possibilities for combining the different packs:

Battery Pack configuration:

Single Pack Single Small Pack Multimaster Single Multimaster Single Combination of all Packs *
Pack 14S/x*20P *
g nEl_ | uscroe: WA O
‘ LN ] -
.lg‘j i %
F 0.9 ®
l-g 2 i
.= *(max. 8 Packs at one network,
*one charger per pack or one charger for all)
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Sicherheitshinweise / BestimmungsgemaBe Verwendung

Safety instructions/intended use

A

Den Akkumulator niemals in der prallen Sonne stehen lassen.
Never leave the accumulator in blazing sunlight.

Akkumulatoren auf Lilonen Basis diirfen ausschlieBlich mit unserem Ladesystem geladen
werden. Die Ladesysteme sind bei Auslieferung auf den entsprechenden Akkutyp
parametriert und dirfen nicht gedndert werden.

Lithium-ion based accumulators may only be charged using the manufacturer’s charging
system. The charging systems are parameterized to the corresponding battery type on
delivery and must not be changed.

Nach jedem Betrieb mit dem Akkumulator muss die &uBBere Umhiillung auf Beschadigung
kontrolliert werden. Bei Beschadigung des Akkus bzw. dessen Umbhiillung darf der Akku
nicht mehr verwendet werden und muss zum Hersteller zur Uberpriifung gesandt werden.
After each operation of the battery, the outer cover must be checked for damage. If the
battery or its cover is damaged, the battery may not be used and must be sent to the
manufacturer for inspection.

Den Akkumulator nach Beendigung der Betriebsphase immer ausschalten
Always switch off the battery after operation

Der maximale Betriebstemperaturbereich der Akkupacks liegt bei -10 bis +65°C. Es ist
darauf zu achten, dass bei Entladetemperaturen unter 20°C der Akku nicht die volle
Kapazitat und Leistung bringt. Als Faustformel gilt 1%/Kelvin unterhalb 20°C
Leistungsderating.

The maximum operating temperature range of the battery pack is -10 to + 65°C. Care must
be taken that at discharge temperatures below 20°C the battery does not provide full
capacity and power. The associated rule of thumb is 1%/Kelvin below 20°C power derating.

Der Akkumulator darf in der Entladephase ausschlieBlich mit dem Motor Steuerungssystem
der Fa. Geiger Engineering betrieben werden, da hier alle relevanten Parameter zur
Ladung/Entladung dieser Systeme Uberwacht werden.

During the discharge phase, the battery may only be operated in conjunction with the motor
control system made by Geiger Engineering, since all relevant parameters for
charging/discharging of these systems are monitored here.

Das System nur in technisch einwandfreiem Zustand sowie bestimmungsgeman, sicherheits-
und gefahrenbewusst benutzen! Insbesondere Stdrungen, die die Sicherheit beeintréachtigen
kénnen, umgehend beseitigen (lassen) und dem Hersteller melden!

The system may only be operated in a technically perfect condition as well as in accordance
with its intended use in a safety-conscious as well as hazard-conscious manner! Faults that
may affect safety, in particular, have to be rectified immediately and be reported to the
manufacturer!

Im Falle einer Abregelung des Antriebs, aufgrund einer Grenzwertlberschreitung, ist
umgehend eine sichere Landung auf dem nachsten geeigneten Platz durchzufihren und die
Ursache zu beseitigen.

In the event of a reduction of the drive output due to a limit being exceeded, a safe
landing at the next suitable airfield must be carried out immediately and the cause be
rectified.
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BestimmungsgemaBer Gebrauch dieses Produktes:
Intended use of this product:

Der Akku dient dem Betrieb der polyphasigen Synchronmotoren des Typs HPDxx in Verbindung mit
dem Wechselrichtersystem MC300.

The battery is used for operation of the HPDxx poly phase synchronous motors in conjunction with
the MC300 inverter system.

Das System ist nach dem Stand der Technik und den anerkannten sicherheitstechnischen
Regeln gebaut. Dennoch kénnen bei seiner Verwendung Gefahren fir Leib und Leben des
Benutzers oder Dritter bzw. Beeintrachtigungen des Gerates und anderer Sachwerte entstehen.
The system has been constructed according to the state of the art as well as the recognized
safety rules. Nevertheless, the use of the motor may endanger the life and limb of the user or
third parties cause damage to the motor itself as well as other property.

Die Akku’'s dienen zur Energieversorgung eines elektrischen Antriebsstranges. Der
Antriebsstrang besteht dabei aus den Motoren der HPDxx Baureihe, sowie dem
Motorsteuerungssystem der Fa. Geiger Engineering zum Antrieb von Luftschrauben.

The batteries are used to supply power to an electric drive train. The propeller drive train consists
of the motors of the HPDxx series as well as the motor control system made by Geiger
Engineering.

Die Akkumulatoren durfen ausschlieBlich mit den Ladesystemen der Fa. Geiger Engineering
geladen werden.
The batteries may only be charged using the charging systems made by Geiger Engineering.

Bei Verwendung der Ladesysteme ist unbedingt auf die richtige Zuordnung der Ladesysteme zu
den Akkumulatoren zu achten. Im Zweifel kontaktieren sie bitte die Fa. Geiger Engineering.
When using the charging systems, it is essential to ensure that the charging systems are correctly
assigned to the batteries. In case of doubt, please contact Geiger Engineering.

» Eine andere oder darliberhinausgehende Benutzung, gilt als nicht bestimmungsgeman. Fir
hieraus resultierende Schaden haftet der Hersteller/Lieferer nicht. Das Risiko tragt allein der
Anwender.

Any other or further use is considered as improper use. The manufacturer/supplier is not liable for
damages resulting from this. The risk is borne solely by the user.

Lagerung / Storage:

Um die Langlebigkeit der Akku’s sicherzustellen sind diese:
To ensure the longevity of the battery, they must be:

nach einer vollstdndigen Entladung des Akkus umgehend mindestens wieder auf 50%
Ladezustand zu laden, um eine Tiefentladung auszuschlieBen. (Hibernate Modus starten)
Immediately recharged to 50% state of charge after a complete discharge of the battery, in order
to prevent deep discharging. (Start hibernate mode)

in einem trockenen, normal temperierten Raum zu lagern. Die Lagerungstemperaturen sollten
dabei zwischen 10°C und 25°C betragen.

stored in a dry, normally tempered room. The storage temperatures should be between 10°C and
25°C.

Siehe hierzu auch das Kapitel EOC/DOD.
See also EOC/DOD chapter.

111



Bedienung und Funktionalitat / Operation and functionality

Steckdose fiir Fernbedienung
Remote Socket
Optional
Signal LED
. (rot/griin) / Signal
Kommunikations- LED (red/green)
Anschluss zur Motorsteuerung.

Nicht an einem Computer oder
Netzwerk anschliessen!
Communication

connection to motor controls.
Don’t connect to a computer or
network.

On/Off-Taster
On/Off button

Ladebuchse, Versorgung fiir
Hilfsaggregate / Charging
socket, supply for auxiliary
units

Leisungsanschliisse zur
Motorsteuerung / Power USB-Anschluss / USB port

connections for motor control

Nur Akkus mit gleichem Ladezustand parallel schalten
Connect only batteries with the same state of charge together.

Das BMS wird tber den integrierten On/Off Taster Ein- und Ausgeschaltet. Ein Tastendruck > 1 Sekunde
schaltet das BMS ein, ein Tastendruck > 4 Sekunden schaltet das BMS aus. Nach dem Einschalten wird
zuerst der Ladekanal aktiviert und fiir eine Zeitdauer von ca. 25 Sekunden gepriift ob ein Ladegerét
angeschlossen ist und Ladestrom flieBt. Danach wird eine strombegrenzte Ladespannung am
Leistungsschalter aufgeschaltet, um die Kondensatoren eines Wechselrichters zu laden. Ist dieser
Ladevorgang erfolgreich und kann eine Kommunikation zur Steuereinheit des Antriebssystems hergestellt
werden, wird anschlieBend der Leistungsschalter aufgeschaltet. Dies wird mit der Meldung Automatik im
Display angezeigt. Wird wahrend der 25 sekiindigen Abfrage des Ladegeréates, oder auch nach dem Start
eines Ladevorgangs noch einmal die Einschalttaste fir ca. 2 Sekunden betatigt, wird direkt der
Leistungsschalter mit dem Vorladevorgang des Motorcontrollers aufgeschaltet. Somit kann ein Laden und
das Entladen gleichzeitig stattfinden (Beispiel: Solarflugzeug)

The BMS is switched on and off via the integrated On/Off button. Pressing the button for > 1 second switches
the BMS on, pressing the button for > 4 seconds switches the BMS off. After switching on, the charging
channel is first activated and it checked for a period of about 25 seconds whether a charger is connected and
a charging current is applied. Thereafter, a current-limited charging voltage is applied to the circuit breaker to
charge the capacitors of an inverter. If this charging process is successful and communication with the control
unit of the drive system can be established, the circuit breaker is then switched. This is indicated on the display
by the message “Automatic”. If the “ON” button is pressed again for about 2 seconds during the 25 second
query time of the charger or after the start of a charging process, the circuit breaker is connected directly to
the pre-charging process of the motor controller. Thus, charging and discharging may take place at the same
time (example: solar plane)

Uber die Kommunikationsverbindung zur Motorsteuereinheit wird permanent der Strombedarf des Antriebs
abgefragt und am Leistungsschalter wird dieser Wert mit dem tats&chlich flieBenden Strom verglichen
(Lastkennlinien parametrierbar). Ubersteigt der Ist Strom den Sollstrom, dann wird der Leistungsschalter
abgeschaltet und der Antrieb wird stromlos. (Uberlast und Kurzschlussschutz).

The current demand of the drive is continuously determined via the communication connection to the motor
control unit and this value is compared with the actually flowing current at the circuit breaker (load
characteristics can be parameterized). If the actual current exceeds the setpoint current, the circuit breaker is
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switched off and the drive is de-energized. (Protection from overload and short-circuits).

Danach wird bis zu dreimal versucht den Wechselrichter wieder zu laden und den Leistungsschalter
einzuschalten. Bleiben die drei Versuche erfolglos, dann wird das gesamte BMS abgeschaltet. / Thereafter,
up to three attempts are made to recharge the inverter and to switch on the circuit breaker. If the three attempts
are unsuccessful, then the entire BMS is switched off.

Wahrend der Entladung werden kontinuierlich alle relevanten Daten wie Zellenspannungen, Temperaturen
etc. gemessen und im Falle einer schadlichen Entwicklung von Messwerten wird zuerst der Antriebssteuerung
ein Abregelsignal ausgegeben (Hochverfugbarkeit). Fihrt die Abregelung nicht zur Entspannung der Situation
wird kurz vor Erreichen von Messwerten die zu einer irreparablen Schadigung der Zellen fihren wirden, der
Akku komplett abgeschaltet.

During discharge, all relevant data such as cell voltages, temperatures etc. are continuously measured and
in the case of a negative development of measured values, a reduction signal is first output to the drive control
(high availability). If the reduction does not lead to the situation being alleviated, the battery will be completely
switched off shortly before reaching measured values that would lead to irreparable damage to the cells.

Fehler und Betriebswerte werden im Klartext am LCD-Panel oder an der bipolaren LED (rot/griin) ausgegeben
und ausflhrlich in der Software E-Drive Studio angezeigt.
Errors and operating values are displayed in clear text on the LCD panel or on the bipolar LED (red/green)
and are displayed in detail in the E-Drive Studio software.

Alle Fehler und Betriebsdaten werden zusatzlich im integrierten EEprom Speicher abgelegt und kénnen mit
dem Serial Monitor der Fa. Geiger Engineering ausgelesen werden.

All errors and operating data are additionally stored in the integrated EEprom memory and can be read out
using the Serial Monitor program from Geiger Engineering.

Alle Fehlersignale und Betriebswerte werden ebenso Uber die Busverbindung an die Motorsteuerung
Ubertragen.

All error signals and operating values are also transmitted to the motor control via the bus connection.

Autopower off: Detektiert das System nach dem Einschalten innerhalb 25 Sekunden keinen Ladestrom oder
findet das BMS beim Einschalten keine Motorsteuerung, dann schaltet das System innerhalb einer
parametrierbaren Zeit (default = 5 Minuten) wieder aus. Um das Laden an einer Solaranlage zu ermdglichen,
kann diese Zeit verlangert werden, sodass die Nacht Gberbriickt werden kann.

Autopower off: If the system does not detect a charging current within 25 seconds after switching on or if
the BMS cannot find t he motor control when switching on, the system switches off again within a configurable
time (default = 5 minutes). To allow charging on a solar system, this time can be extended, so that night-time
can be bypassed.

Ist das BMS im Automatikbetrieb eingeschaltet, wird die Antriebsaktivitat Gberwacht. Ist mehr als 10 Stunden
keine Antriebsaktivitdt mehr feststellbar, wird das BMS ebenfalls abgeschaltet.

If the BMS is switched on in automatic mode, the drive activity is monitored. If no drive activity is detected for
more than 10 hours, the BMS is also switched off.

113



Das Laden eines Single Packs:
Charging of a Single Pack:

Nur Akkus mit gleichem Ladezustand parallel schalten
A Connect only batteries with the same state of charge together.

Den Akku niemals komplett leer oder ganz voll lagern.
A Never store the battery in a completely empty or completely fully charged state.

A Niemals den Ladestecker unter Last ziehen. Immer das BMS vorher mit dem On-Taster
ausschalten (Betatigung > 4 Sekunden).
Never pull the charging plug out under load. Always turn off the BMS first using the
“ON” button (press for > 4 seconds).

Lithium Plating (schnellere Alterung) zu verhindern.
In the lower temperature range between 0-10°C, only charge the batteries with a maximum of
0.3C to prevent lithium plating (faster aging).

E Im unteren Temperaturbereich zwischen 0-10°C die Akkus nur mit max. 0,3C laden um das

Laden am Charge Anschluss (max. 30A):

Charging using the charge connection (max. 30A):

Zum Laden wird das BMS zuerst ausgeschaltet, bzw. soll sich das BMS im ausgeschalteten Zustand
befinden. Danach wird der Ladestecker in die Ladebuchse gesteckt und verriegelt. AnschlieBend wird der
Netzstecker des Ladegerates in die Netzsteckdose gesteckt. Dann wird das BMS (ber den On-Taster
eingeschaltet. Der Ladevorgang beginnt automatisch, nachdem der Ladekanal tberpriift und freigegeben ist.
Das Gerat misst standig die Zellenspannungen und Temperaturen und entscheidet nach Parametervorgaben
ob ein Balanciervorgang gestartet wird. Nach dem Erreichen der Ladeschlussspannung und Beenden des
Balanciervorganges schalten sich das Ladegerat und das BMS automatisch aus.

For charging, the BMS is first switched off, if it is not already in the switched off state. Then the charging plug
is inserted into the charging socket and locked. The mains plug of the charger is then inserted into the mains
socket. Now the BMS is switched on using the “ON” button. The charging process starts automatically after
the charging channel has been checked and enabled. The device constantly measures the cell voltages and
temperatures and decides according to parameter specifications whether a balancing process is required.
After reaching the charging end voltage and terminating the balancing process, the charger and the BMS
automatically switch off.

Laden mit Hochstrom > 35A iliber den Powerswitch Kanal: Hierzu muss das Ladegerat (ber einen
Steuereingang verflgen, der das Ladegerat sicher ausschalten kann. Das Ladegerat wird dann an den
Poweranschlissen fir die Last angeschlossen. Der ,Enable Ladegerat Anschluss steuert dann das
Ladegerat und muss dieses sicher Uber diesen Kontakt Aus,- und Einschalten kénnen. Der enable Kontakt
ist ein potentialfreier PNP Transistor 60V/0,2A.

Charging with high current > 35A via the Powerswitch channel: To this end, the charger must have a
control input that can safely switch off the charger. The charger is then connected to the power terminals for
the load. The "Enable charger” connector then controls the charger and must be able to safely turn it off and
on via this contact. The enable contact is a floating PNP transistor at 60V/0.2A.

Das Laden wird erst freigegeben, wenn die Akkutemperatur unter dem Freigabewert (Default = 45°C) liegt.
Charging will only be allowed if the battery temperature is below the required value (default = 45°C).

Ist der Akku warmer, dann wartet das System mit der Ladefreigabe bis der Akku soweit abgekhlt.

If the battery is at a higher temperature than that, the systems waits until the battery has cooled down.
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Das Laden eines Multimaster Systems:
Charging a Multimaster system:

Die Akkus sind von Antriebssystem getrennt, vom Fluggeréat ausgebaut:
The batteries are disconnected from the drive system and removed from the aircraft:

a. Ein Ladegerat an jeden einzelnen Akku anschlieBen und wie beim Laden eines Single
Systems den Ladeprozess durch Einschalten jedes einzelnen Akkus Uber den On-Taster
starten.

Connect a charger to each individual battery and, as if charging a single system, start the
charging process by switching on each individual battery via the “ON” button.

b. Uber die Ladegeréateverteilerbox zwei bis vier Akkus an ein Ladegerat anschlie3en. Den
Ladeprozess durch Einschalten jedes einzelnen Akkus Uber den On-Taster starten.
Connect two up to four batteries to a charger via the charger distribution box. Start the
charging process by switching on each individual battery with the “ON” button.

2. Die Akkus sind am Antriebssystem angeschlossen
The batteries are connected to the drive system

a. Ein Ladegerat an jeden einzelnen Akku anschlieBen und wie beim Laden eines Single
Systems den Ladeprozess durch Einschalten eines einzelnen Akkus lber den On-Taster
starten.
Connect a charger to each individual battery and, as if charging a single system, start the
charging process by switching on only one battery via the “ON” button.

b. Uber die Ladegeréateverteilerbox zwei bis vier Akkus an ein Ladegerat anschlie3en. Den
Ladeprozess durch Einschalten eines Akkus Uber den On-Taster starten.
Connect two up to four batteries to a charger via the charger distribution box. Start the
charging process by switching on only one battery with the “ON” button.

Uberwintern/Lagern (Hibernate mode):

Soll der Akku l&anger als 12 Wochen gelagert werden, so ist es fiir die Lebensdauer von Vorteil, den Akku auf
einen definierten Ladezustand abhéngig von den Zellenspannungen zu bringen. Die Spannung soll dann
zwischen 51V bis 53V betragen. Um die Funktion zu starten, schlie3t man bei leerem Akku das Ladegeréat an
den Akku an und betatigt die On Taste am BMS langer als 7 Sekunden. Dies wird akustisch dadurch
angezeigt, dass die Frequenz des Tons ansteigt (Tonsignal wird schneller). Jetzt wird diese Funktion
gestartet. Im Display des BMS wird die Funktion im Klartext angezeigt. Die DUO-LED zeigt dies durch den in
der DUO-LED beschriebenen Blinkcode an. Der Vorgang kann je nach Akkukapazitdt mehrere Tage
andauern, vor allem wenn der Akku beim Starten der Funktion vollgeladen war. Wird der Akku langer
eingelagert, sollte diese Funktion alle 6 Monate ausgefihrt werden.

Hibernate mode: If the battery is to be stored for longer than 12 weeks, it is advantageous for the life of the
battery to bring it to a defined state of charge depending on the cell voltages. The voltage should then be
between 51V to 53V. To start the function, connect the charger to the battery when the battery is empty and
press the “ON” button on the BMS for more than 7 seconds. This is indicated acoustically by the frequency of
the sound increasing (sound signal becomes faster). The function is now started. The function name is
displayed in clear text on the BMS display. The DUO LED indicates the start of this function with the flashing
code described in the DUO LED. The process may take several days, depending on the battery capacity,
especially if the battery was fully charged when starting the function. If the battery is stored for a longer period
of time, this function should be carried out every 6 months.

Ist der Akku beim Starten der Funktion voll, muss kein Ladegerét angeschlossen werden.

If the battery is fully charged when starting the function, no charger needs to be connected.

Schaltet der Akku gleich nach dem Starten der Hibernate Funktion wieder ab, so war der Akku bereits im
richtigen Spannungsfenster, oder musste nur kurz geladen werden.

If the battery shuts off immediately after starting the hibernate function, the battery was already within the
correct voltage window or only had to be charged briefly.
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Die DUO - Anzeige LED:
The DUO indicator LED:

Uber die DUO-LED (rot/griin) kénnen folgende Informationen abgelesen werden:
The following information can be obtained from the DUO LED (red/green):
Ladestatus, Betriebsbereit oder Fehler vorhanden, in folgender Tabelle wird der Blinkcode einer Information

zugeordnet.

Charging status, operational readiness or error pending. The following table assigns the flashing code to a
certain type of information.

ist noch zu warm >45°C Ladekanal ist blockiert, wird

automatisch bei Erreichen <45°C wieder freigegeben

LED Bedeutung Meaning
Akku ist eingeschaltet, und Bereit. Eine blinkende BTttt?ry ItS pcf);/v;redt_anddr ealdy. I?::nklng dgtratllgn
) grine LED gibt dabei an, dass der Akku nicht mehr rela |ve| 0720/ ura 'OZ 'S? ays dzgf/pa(f:f' é’ c;r

ganz voll ist. Die Blinkdauer im Verhaltnis zur Q?mﬁ) © 750; grefn urgtonGan ° 0 ur? on

Pausendauer gibt dabei den Energieinhalt in % ndica e$000/° restcapacily. fareen permanent on

wieder. (75%an und 25% aus = Energieinhalt 75%) means °

Rote LED blinkend --> Fehler vorhanden. Red LED blinking --> Error! Look for detailed

Detaillierter Fehler wird am Antriebsdisplay Information at the drive display or read out the
® @ angezeigt, oder kann mit dem E-Drive Studio Uber |failure with the E-Drive Studio using USB-

USB ausgelesen werden. Connection.
®. 0 Rot - Griin im Wechsel blinkend (0,5s ein/0,5s aus) -|Red/Green blinking with 0,5sec. duration on each

-> Akku wird geladen. colour displays charging active.

Rot - Griin im Wechsel schnell blinkend (0,1s . . .

ein/0,1s aus) --> Akku wird zum Uberwintern auf RedéGreIen l:;llllnkllng fasht W't.h 0.1 stgc. _duratlon on
® O 50% geladen. Hibernate Modus aktiv, Akku schaltet z?t(): rﬁot?unr m'sz ays charging active in

bei erreichen von 50% selbststéndig ab. ernation mode.

Rot - Griin im Wechsel blinkend (1s ein/1s aus) --> |Red/Green blinking with 1sec. duration on each
® O Zellen-Balancing aktiv. colour displays cell balancing active.

Gr0n - Gran im Wechsel schnell blinkend (0,1s

ein/0,1s aus) --> Akku wird zum Uberwintern auf Green/Green blinking fast with 0,1sec. duration
O - O [50% entladen. Hibernate Modus aktiv, Akku schaltet |displays discharging active in Hibernation mode.

bei erreichen von 50% selbststandig ab.

Orange LED blinking with 0,5sec. Duration on

o .0 Orange LED blinkend (0,5s ein/0,5s aus) --> Akku  |each colour --> Akku Temperature >45°C,

charging is blocked, automatically restart if
battery is cooled down to <45°C.
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Das Display (optional) / The display (optional):

Im vierzeiligen Display werden folgende Daten angezeigt:
The four-line display shows the following data:

« 1 Zeile: Akkuspannung des gesamten Packs, sowie die einzelnen Zellenspannungen.
1st line: Battery voltage of the entire battery pack as well as the individual cell voltages.

e 2 Zeile: der aktuelle Kapazitatsinhalt in % und Ah, sowie der aktuelle Energieinhalt in Wh. Ein
blinkendes ,*” Symbol vor dem Kapazitatsinhalt in % zeigt an, dass die entnehmbare Kapazitat einem
Temperaturderating unterliegt.
2nd line: the current capacity in % and Ah as well as the current energy content in Wh. A flashing “*”
symbol in front of the current capacity in % indicates that the available capacity is subject to a
temperature derating.

e 3. Zeile: der Entladestrom (negatives Vorzeichen = Entladen, positives Vorzeichen = Laden), sowie
der aktuelle Ladestrom (negatives Vorzeichen = Entladen, positives Vorzeichen = Laden).
3rd line: discharge current (negative sign = discharging, positive sign = charging) and current charging
current (negative sign = discharging, positive sign = charging).

e 4. Zeile: in der Statusanzeige werden Systemmeldungen ausgegeben
4th line: system messages are output in the status display

Aktuelle Spannung / Current
voltage

Aktueller Energieinhalt / Current
energy content

Aktueller Entladestrom / Current
discharge current

Aktuelle Temperaturen / Current
temperatures

Beispielanzeige 2 / Example display 2

7, 80U Lco3a:

e | - -

Aktuelle Zellenspannung / Current
cell voltage

Aktueller Ladestrom / Current
charging current

Statusanzeige (Ladend) / Status
display (loading)

Statusanzeige (Powerswitch ein)
Status display (Powerswitch on)
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Das Batterie Remote Panel (optional):
The battery remote panel (optional):

Das Panel fir den 80mm oder 57mm Ausschnitt dient dazu, die Akkus vom Cockpit aus Ein/Auszuschalten
und deren Zustand uber eine Led angezeigt zu bekommen. Die LED informiert dabei tber die Zustédnde wie
die im Akkudeckel integrierte DUO-LED.

Das Battery System 1 dient der Versorgung des Antriebsstranges 1 eines Duplexantriebssystems.

Das Battery System 2 dient der Versorgung des Antriebsstranges 2 eines Duplexantriebssystems.

Der Main Power Schalter dient dazu alle Akkus an allen Ausgangs-Kanalen sicher stromlos zu schalten
(Notaus Funktion zum Herstellen der Spannungsfreiheit fiir Wartungszwecke oder im Falle einer Notlandung).
Die Versorgung kann wiederhergestellt werden, wenn der Schalter auf ON-Position steht und die ON-Buttons
der Systeme wieder betétigt werden.

The panel with the 80mm or 57mm cut-out is used for switching on/off the batteries from the cockpit. The
status of the batteries is shown with the DUO-LED. The LED shows the same information as the battery
integrated on-board LED.

The battery system 1 is powering the motor setup 1 from a duplex drive system.

The battery system 2 is powering the motor setup 2 from a duplex drive system.

The main power switch is switching off all batteries immediately at all channels (Emergency off function for
maintenance or in case of an emergency landing)

For enabling the power after disabling it is necessary to switch on the main power switch and press the ON-
Button for each system again.

Der Main Power Schalter schaltet die Akkus intern sofort aus, so dass weder der Antrieb noch die
A Bordelektronik weiterversorgt wird. Es wird vor einem unbeabsichtigen Ausschalten gewarnt.

The Main Power Switch is switching all batteries immediately off. The motor and on board power

supply will be disabled. Please take care for unintended operation.
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Battery remote Panel for Duplex Systems 80mm:

83 mm

A

DUO LED System 1,
Battery 1

DUO LED System 1
Battery 1

Battery System 1
On/Off Button
Battery System 1
On/Off Button

Main Power
Emergency off
Main Power
Emergency off

Battery connection
System 2;

K6- Batt1_Sys_2
K7- Batt2_Sys_2
K8- Batt3_Sys_2
K9- Batt4_Sys_2
K10- Batt5_Sys_2

External Emergency off:
Pin 1-2: n.c. contact Sys_1
Pin 3-4: n.c. contact Sys_2
1 = Gnd_Sys1

1 = TR-Gnd-Sys1

1 = TR-Gnd-Sys2

4 = Gnd_Sys2

T

63 mm

v

g

Battery_System 1 0 Batlery Syslem 2

Y Batt 1Y

Battery On
Press 2sec.

)

Battery Off
Press 5 sec.

J) Batt_2(
¢ 9 gatt 3(
) Balt_4

= Batt 5

Mam : "OWel

ON;\ON
Ly
OFF + OFF

63 mm

Battery connection
System 1;

K1- Batt1_Sys_1
K2- Batt2_Sys_1
K3- Batt3_Sys_1
K4- Batt4_Sys_1
K5- Batt5_Sys_1

K11: Charge Enable Sys 1:
(60V/0,1A)

1 = Collector

2 = Emitter

1_ 0
ft

K12: Charge Enable Sys 2:
(60V/0,1A)

1 = Collector

2 = Emitter
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Battery remote Panel for Single Systems 57mm:

A

60 mm

51.5mm

DUO LED System 1,

Battery 1

DUO LED System 1

Battery 1

Battery System 1
On/Off Button
Battery System 1
On/Off Button

Main Power
Emergency off
Main Power
Emergency off

Battery connection
System 2;

K1- Batt1_Sys_2
K2- Batt2_Sys_2
K3- Batt3_Sys_2
K4- Batt4_Sys_2
K5- Batt5_Sys_2

On : Press 2 sec
Off ; Press 5 sec.

v

51,5mm

K7: Charge Enable Sys 1:
(60V/0,1A)

1 = Collector

2 = Emitter

External Emergency off:
Pin 1-2: n.c. contact Sys_1
1 = GND; 2 = Tr-Gnd

1 = override ES
external
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Auswertung von Daten und Ansicht von Parametern:
Evaluation of data and viewing of parameters:

Mit der Software E-Drive Studio (siehe auch Kapitel E-Drive Studio) kénnen alle relevanten Daten des
Akkupacks angezeigt werden. Parameterdnderungen kénnen nur durch die Eingabe einer Seriennummer
basierenden PIN-Nummer durchgefiihrt werden, die dem Hersteller oder dem autorisierten Fachh&ndler
vorbehalten bleibt.

Using the E-Drive Studio software (refer also to chapter e-drive studio), all relevant data pertaining to the
battery pack can be displayed. Parameter changes can only be made by entering a PIN based on the serial
number, which is reserved for the manufacturer or authorized dealer.

das hausinterne Netz kdnnten die USB Schnittstelle des Rechners zerstdren. Abhilfe schafft auch
ein USB Isolator. /

Never connect a computer via USB and the charger at the same time. Ground loops of the building
mains could destroy the USB interface of the computer. A USB isolator

! Niemals einen Rechner tber USB und das Ladegeréat gleichzeitig anschlieBen. Masseschleifen Uber

also helps.
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Ansicht der Auswertesoftware im E-Drive Studio
View of the evaluation software in E-Drive Studio
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Fehleranalyse / Troubleshooting

Fehlfunktion / Malfunction

Moglich Ursache /
Possible cause

Abhilfe /| Remedy

Nach dem Einschalten des
Akkus blinkt sofort die rote LED. /
After switching on the battery,
the red LED flashes immediately.

Sammelfehler ist vorhanden /
Collective error is pending

Akku Uber USB mit dem E-Drive
Studio verbinden und Ursache
auslesen. / Connect the battery
to E-Drive Studio via USB and
read the cause.

Nach dem Einschalten des
Akkus leuchtet oder blinkt zuerst
die grine LED, nach ca. 30
Sekunden blinkt die rote LED. /
After switching on the battery,
the green LED lights up or
flashes first and after about 30
seconds the red LED flashes.

Die Kommunikation zum Antrieb
kommt nicht zustande. /
Communication with the drive
cannot be established.

Akku ist nicht am Antriebssystem
angesteckt. / Battery is not
connected to the drive system.

Bei Akkus im Multimasterbetrieb
sind die Akkus nicht gleich
geladen / With Multimaster
batteries, the batteries are not
charged to the same level

Verbindungen zum Antrieb
einstecken, oder auf
Beschadigung Uberprifen, dann /
Insert the communication cable
to the drive or check for damage,
then

Akku aus und wieder
einschalten. / switch the battery
off and on again.

Beide Akkus Volladen oder auf
nahezu gleichen Ladezustand
bringen. / Fully charge both
batteries or bring them to an
almost equal state of charge.

Der Ladevorgang startet nicht,
LED blinkt nur griin oder orange
/ Charging does not start, LED

only flashes green or orange

Akku ist noch zu warm oder zu
kalt, der Ladeprozess wird erst
ab einer parametrierten
Temperaturschwelle (default O-
45°C) freigegeben / Battery is still
too warm, or too cold the
charging process is only allowed
from a parameterized
temperature threshold (default 0-
45°C)

Steckdose an welcher das
Ladegerat angeschlossen ist,
wird nicht versorgt. / The socket
to which the charger is connected
is not supplied with mains power.

Ladegeréat defekt / Charger
defective

Abwarten bis der Akku abgekUhlt
ist, oder den Akku etwas
aufwarmen / Wait until the
battery has cooled down or
preheat the battery.

Steckdose priifen, ggf. andere
Steckdose verwenden. / Check
the socket, if necessary use a
different socket.

Ladegerat austauschen /
Replace charger

Der Akku schaltet nach dem
Laden nicht automatisch ab,
Rot - Griin im Wechsel blinkend
(1s ein/1s aus)

/ The battery does not
automatically switch off after
charging, Red/Green blinking
with 1sec. duration on each
colour displays cell balancing
active.

Der Akku wird balanciert
The battery is balanced

Warten bis Akku ausbalanciert ist
und automatisch abschaltet. Das
kann mehrere Stunden dauern. /
Wait until the battery has
become balanced and
automatically shuts off. This can
take multiple hours.

Der Ladevorgang startet nicht,
LED blinkt rot / Charging does
not start, LED flashes red

Wenn die Akkus Uber die
Ladegerateverteilerbox
verbunden sind, sind womdglich
die Akkus nicht auf gleichem
Spannungsniveau / auf gleichem
Ladezustand. / If the batteries are
connected via the charger
distribution box, the batteries
may not be at the same
voltage/state of charge.

Akkus wieder ausschalten, jeden
Akku einzeln an das Ladegerét
anschlieBen und einzeln
nacheinander laden. / Switch off
the batteries, connect each
battery to the charger individually
and charge them one at a time.

Fiir eine detaillierte Fehler-, und Zustandsanalyse steht das Programm
For a detailed analysis of errors and conditions, you can use the

E-Drive Studio zur Verfiigung:
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Technische Daten / Technical data

Wir unterscheiden im Wesentlichen zwei Typen von Akkus in zwei unterschiedlichen BaugréBen:

Die Hochstromtypen, sowie die Hochkapazitatstypen.

A general distinction is made between two types of batteries in two different sizes.

The high current types and the high capacity types.

BaugroBe 1/ Size 1 (14S/20P)

14S/20P Hochstromtyp

14S/20P Hochkapazitatstyp

High current type Highcapacity type
Nennspannung / rated Voltage [V] 51,8 51,8
Ladeschlussspannung / charging end voltage [V] 58 58
Kapazitat / capacity[Ah] 60 68
Energieinhalt / energy content [Wh] 3108 3522,4
Max. Dauerentladestrom /max. continious discharge current [A] 100 60
Max. Peakstrom fiir 60 Sek. /max. peak current for 60 s [A] 550 350
Max. Dauerleistungsabgabe / max. continious power output/\W] 5180 3108
Peakleistungsabgabe / Peak power output [W] 22792 12691
Innenwiderstand / internal resistance [Ohm ] 0,01 0,02
Vollzyklenzahl bis zum Erreichen von 70% der Anfangskapazitat / siehe/see siehe/see
Full cycle number until reaching 70% of the initial capacity EOC/DOD EOC/DOD
Leistungsderating in % pro K unter 20°C / Performance derating in
% per K below 20°C 1 1
Betriebstemperaturbereich Entladen/ operation temperature range
discharge -20°C to 65°C -20°C to 65°C
Betriebstemperaturbereich Laden / operation temperature range
charge 0°C to 40°C 0°C to 40°C
Abmessungen / Dimensions :
Hohe / Height [mm] 433 433
Breite / Width [mm] 276 276
Dicke / Thickness[mm] 83 83
Gewicht / Weight [kg] 15,4 15

BaugroBe 2/ Size 2 (14S/10P)

14S/10P Hochstromtyp

14S/10P Hochkapazitatstyp

High current type Highcapacity type
Nennspannung / rated Voltage [V] 51,8 51,8
Ladeschlussspannung / charging end voltage [V] 58 58
Kapazitét / capacity[Ah] 30 34
Energieinhalt / energy content [Wh] 1554 1761,2
Max. Dauerentladestrom /max. continious discharge current [A] 60 30
Max. Peakstrom flir 60 Sek. /max. peak current for 60 s [A] 225 150
Max. Dauerleistungsabgabe / max. continious power output/W] 3108 1554
Peakleistungsabgabe / Peak power output [W] 9324 5439
Innenwiderstand / internal resistance [Ohm ] 0,02 0,04
Vollzyklenzahl bis zum Erreichen von 70% der Anfangskapazitat / siehe/see siehe/see
Full cycle number until reaching 70% of the initial capacity EOC/DOD EOC/DOD
Leistungsderating in % pro K unter 20°C / Performance derating in
% per K below 20°C 1 1
Betriebstemperaturbereich Entladen/ operation temperature range
discharge -20°C to 65°C -20°C to 65°C
Betriebstemperaturbereich Laden / operation temperature range
charge 0°C to 40°C 0°C to 40°C
Abmessungen / Dimensions :
Hoéhe / Height [mm] 260 260
Breite / Width [mm] 276 276

Dicke / Thickness[mm]

83

83
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EOC/DOD / EOC/DOD

EOC - End of Charge — Einstellung der Ladeschlussspannung (parametrierbar)

EOC - End of Charge — Setting of charging end voltage (parameterizable)

DOD - Depth of Discharge — Einstellung der Entladeschlussspannung, bzw. Ende der Entladung
(parametrierbar und vom Piloten wéahlbar)

DOD - Depth of Discharge — Setting the discharge end voltage or end of discharge (parameterizable and
selectable by the pilot)

Beeinflussung der Zyklenlebenszeit durch End of Charge and Depth of Discharge:
Influence on cycle life by end of charge and Depth of Discharge:

SOC: State of charge; DOD: Depth of Discharge
State of Charge  <-----------—-- s > Depth of Discharge
100% 90% | 80% 70% | 60% 50% | 40% 30% | 20% 10% | 0%

Beeinflussung der Zyklenlebenszeit durch End of Charge bei Lagerung:
Influence on cycle life by end of charge during storage:

State of Charge  <--------ooe-- e > Depth of Discharge
100% 90% | 80% 70% | 60% 50% | 40% 30% | 20% 10%% 0%
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Beeinflussung der Zyklenlebenszeit durch Entladestrom (14S/20P High power type):
Influence on cycle life by discharge current (14S/20P High power type):

Kapazitatsderating abhangig von Entladestrom und Zyklenzahl
capacity derating based on discharge current

e 3300A 150A emmmt60A
100,0%

95,0%

90,0%
85,0%
80,0%
75,0%

70,0%

Kapazitdt in % von Startkapazitat
Remainig capcity in %

65,0%

60,0%
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

Zyklenzahl
cycles
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Bauformen, Abmessungen und Einbausituation: | 5‘
Types, dimensions and installation orientation: [ @

284,00 —— 85,00 —1

—— 27197 ——————— ( 77,13~T

BaugrdBe 1 \/

Frame size 1

442,00

l— 280,00 —l - 83.00 —

+— 85,00 —

[

Baugroie 2
Frame Size 2

265,00

I 8300 — \
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Kiihlung der Akkus:
Cooling the batteries:

Die Akkupacks sollten so installiert werden, dass ein Luftstrom das gesamte Gehduse des Akkupacks
umspuilen kann.

The battery packs should be installed so that air can flow around the entire housing of the battery pack.
Somit kann der Akku die in Warme umgesetzte Verlustenergie optimal abgeben.
Thus, the battery can dissipate the heat based on the lost energy optimally.

e
Lo
min. 10mm
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Einbaulage:
Installation orientation:

Die Akkupacks dirfen in jeder Baulage, auBer Uber Kopf eingebaut werden. Auf eine flachige Auflage ist zu
achten. Punktuelle auflagen sind in jeden Fall zu vermeiden und fUhren zur Beschadigung des Packs.

The battery packs may be installed in any orientation, except upside down. A flat support must be ensured.
In each case punctual supports are to be avoided and can lead to damaging the pack.

r | v B

Wartung
Maintenance

Die Akkus sind wartungsfrei. Eine Sichtprifung auf beschadigte Kabel und Leitungen, oder
Korrosion von Klemmstellen und Stecker ist in regelmaBigen Abstédnden durchzufiihren.

Sollten Steckkontakte verunreinigt sein, so sind diese mit einem sauberen und fusselfreien Tuch zu
reinigen. Bei Hartnackigen Verschmutzungen kann mit einem Kontaktreiniger wie Kontakt 60 von
Kontakt Chemie die Verschmutzung beseitigt werden.

The batteries are maintenance-free. A visual inspection for damaged cables and wires

or corrosion of terminal points and connectors must be performed at regular intervals.

If plug contacts are only slightly contaminated, they can be cleaned with a clean and lint-free

cloth. For stubborn contaminations, a contact cleaner such as Kontakt 60

made by Kontakt Chemie can be used.

In langeren Lagerperioden > 6 Wochen fiihren Sie bitte die Uberwinterungsfunktion aus.
For longer storage periods > 6 weeks, please make use of the hibernate function.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Kapitel ,EOC/DOD" und ,RegelmaBige

Uberpriifungen®
Further information can be found in the “EOC/DOD” and "Regular inspections" chapter
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Propeller

Einfihrung
Introduction

Die Profile und die Geometrie der Propellerblatter wurden speziell fir unsere HPDxx Motorenreihe und
dessen Drehzahlspektrum konstruiert. Hierbei wurde auf héchste Effizienz des Wirkungsgrades, sowie auf
geringste Gerauschentwicklung wert gelegt.

The profiles and the geometry of the propeller blades were specially designed for the HPDxx motor series
and its speed ranges. Achieving the highest possible efficiency as well as making sure that the noise
development was as low as possible were key focuses.

Die Propellerblatter sind aus Carbon gefertigt. Die Propellernabe ist aus hochfestem Aluminium hergestellt
und hat einen Klappmechanismus integriert, der immer fir einen synchronen Faltvorgang sorgt.

The propeller blades are made of carbon. The propeller hub is made of high-strength aluminium and has an
integrated folding mechanism, which always ensures a synchronous folding process.

Bitte lesen Sie vor der ersten Inbetriebnahme diese Anleitung und die Sicherheitshinweise
A sorgfaltig durch.

Please read this manual and the safety instructions before using the system

for the first time.
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Verfiigbare Typen:
Available types:

H25K 140m R-E-13-2
H25K 140m R-E-16-2

(2-Blatt-Faltpropeller)
(2-blade folding propeller)

H25K 130m R-E-13-2 <l m
H25K 130m R-E-16-2 i

(2-Blatt-Faltpropeller)
(2-blade folding propeller)

H25F 1,30m R-E-13-2;
H25F 1,30m R-E-16-2;

(2-Blatt-feststehender-Propeller)
(2-blade fixed pitch propeller)

H30V 1,40m L-EE-3; / H30V 1.40m L-EE-
H60V 1,75m L-TM3 gek. 1,65m /

H60V 1.75m L-TM3 gek. 1.65m

H60V 1,75m L-TM3 /

H60V 175m L-TM3

(3-Blatt-Fest Propeller mit oder ohne
Verstellnabe)

(3-blade fixed pitch propeller with or
without adjustable hub)
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Sicherheitshinweise / BestimmungsgemaBe Verwendung

Safety instructions/intended use

A

A

Bitte bedenken Sie, dass der Propeller im rotierenden Zustand eine Gefahr flr Leib und Leben von
Menschen und andere Lebewesen darstellt. Sorgen sie immer dafiir, dass es ausgeschlossen ist,
dass sich mit dem Propeller jemanden verletzen kann.

Please keep in mind that the propeller represents a danger to the life and limb of humans and
other living beings in a rotating state. Always make sure that it is impossible for the propeller
to hurt people in the vicinity.

Vor jedem Betrieb der Luftschraube sind die Blatter und die Nabe auf Beschadigung hin zu
kontrollieren. Bei einem Verdacht auf Beschadigung senden Sie den Propeller umgehend an den
Hersteller zur Inspektion bzw. Reparatur.

Before each operation of the propeller, check the blades and the hub for damage. If damage is
suspected, immediately return the propeller to the manufacturer for inspection or repair.

Der laufende Propeller muss sorgféltig vor jedem Kontakt mit losen oder feststehenden Teilen, dem
Erdboden oder héherem Gras geschitzt werden. Nach einem solchen Ereignis sind die
Propellerblatter und die Nabe sorgfaltigst auf Beschadigungen zu untersuchen und im Zweifelsfall
zur Uberprifung und Reparatur einzusenden

The running propeller must be carefully protected from any contact with loose or fixed parts,
the soil or tall grass. After such an event, carefully inspect the propeller blades and the hub
for damage and return them for inspection and repair if in doubt

Es ist bei jedem Betrieb der Luftschraube auszuschlieBen, dass Gefahr fiir Leib und Leben von
Menschen und Tiere entstehen kann.

For every operation of the propeller, ensure that it cannot be present a danger to the life and
limb of humans and animals.

Die Grenzdrehzahl der Luftschrauben liegen bei 2700 1/min. Stellen sie sicher, dass diese
Drehzahlen niemals tberschritten werden.
The speed limit of the propeller is 2700 rpm. Make sure that these speeds are never exceeded.

Das Anzugsdrehmoment fir die Propellerbefestigungsschrauben M6 liegt bei 6-8Nm, fiur M8
Schrauben bei 14-16Nm.
The propeller fastening torque for M6 screws is 6-8Nm; for M8 screws 14-16Nm.
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Die Propeller erzeugen durch Rotation in der Luft einen Vorschub, der genutzt werden kann, um ein
ultraleichtes Fluggeréat anzutreiben

The propellers generate thrust through rotation in the air, which can be utilized to power an ultralight
aircraft

Die Propeller sind zum Antrieb durch einen vielpoligen Elektromotor wie den HPDxx mit geringen
Drehmomentschwingungen ausgelegt. Der Einsatz anderer Antriebsmotoren vor  allem
Verbrennungsmotoren kann zur sofortigen oder allmahlichen Zerstérung des Propellers fihren.

The propellers are designed to be driven by a multi-pole electric motor such as the HPDxx with low forque
oscillations. The use of other propulsion engines, especially internal combustion engines, can lead to the
immediate or gradual destruction of the propeller.

Der Propeller muss vom Motor beim Anfahren sanft beschleunigt werden bis die Blatter in Arbeitsposition
(gestreckt) sind, um ein heftiges Anschlagen an die Nabenendanschlage zu vermeiden. Dazu sind fest
programmierte Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen des Antriebsmotors erforderlich.
The propeller must be gently accelerated by the motor during start-up until the blades are in their working
position (extended) to avoid a sharp impact with the hub end stops. For this purpose, fixed acceleration
and deceleration ramps programmed into the control system of the drive motor are required.

Die Grenzdrehzahlen unbedingt beachten. Eine héhere Drehzahl kann den Propeller oder die Nabe,
aufgrund der hohen Fliehkréafte zerstéren. Die Grenzdrehzahlen der Luftschrauben liegen bei 2700 1/min,
Beim Betrieb der Luftschrauben an den Motoren der HPDx Serie mit dem Motorcontroller MC300 wird die
Drehzahl automatisch limitiert.

It is essential to observe the speed limits. A higher speed can destroy the propeller or its hub due to high
centrifugal forces. The speed limit of the propellers is 2700 rom. When operating the propellers with
motors of the HPDx series and the MC300 motor controller, the speed is automatically limited.
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Technische Daten

Technical data

Verfiigbare Typen und Leistungs-Kennwerte:
Available types and performance characteristics:

mittlere

Leistungsaufnahme /average power consumption [kW]
und Standschub / static thrust [kg]

maximale
Leistungsaufnahme /maximum power consumption [kW]
und Standschub / static thrust [kg]

Motortype:

HPD12

HPD16

HPD20 | HPD32D | HPD40D | HPD50D

HPD12

HPD16

HPD20

HPD32D

HPD40D

HPD50D

Propellertype

(kW]

kg

[kW]

kg

[kW] kg| [kW]| kg [[kW]] kg |[kW] kg

[kW]

kg

[kW1]| kg

[kW]| kg

[kWI]

kg

[kW]] kg

[kW]) kg

Faltpropeller
/folding propeller
H25K 1,40m R-E-

10

47

13

59

12

54

15

65

13-

Farpropeler
/folding propeller
H25K 1.40m R-E-
16-2

56

16

72

14

63

19

82

Fanpropeter
/folding propeller
1,44m Artikel
060220

58

16

74

20 |84

14

63

19

82

30 | 108

Faltpropeller
/folding propeller
H25K 1,30m R-E-
13-2

38

11

50

10

45

13

56

Fanpropener
/folding propeller
H25K 1.30m R-E-
16-2

47

13

59

12

54

16

69

H25F 1,30m R-E-
13-2 ; Fest
Propeller / fixed
pitch

38

11

50

10

45

13

56

HZ5F T,30m R-E-
16-2 *; Fest
Propeller / fixed
pitch; +3°

47

13

59

12

54

16

69

H30V 1,40m L-EE
3; with adjustable
hub

56

16

72

14

63

19

82

H30V 1,40m L-EE
2; with adjustable
hub

56

16

72

14

63

19

82

Fix-3blade
Propeller 1.60m

20 |84

28 | 100

HGOV T,75m L-
TM-3 gek. 1,65m;
3-Blatt
Festpropeller /

32 | 110

40

125

H60V 1,75m L-
TM-3; ; with
adjustable hub

32 |110| 40 | 125] 50 | 140

40

125

60 | 155

80 | 185

2,2m three blade
propeller; with
adiustable hub

32 |120| 40 | 155] 50 | 178

40

155

60 | 180

80 | 216
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Einstellwinkel:

Pitch:

Die Einstellwinkel der Propellerblatter der Faltpropeller sind durch die Fertigmontage an einer Nabe fest
und kdnnen nicht nachtréglich verandert werden.

Eine Ausnahme bildet der Faltpropeller 060220 mit einer statisch einstellbaren Faltnabe.

The pitch of the propeller blades of the folding propellers is fixed by the final assembly to the hub and
cannot be subsequently changed. An exception is the folding propeller 060220 with a statically
adjustable folding hub.

Die Standardpropeller H25K x,xm R-E-13-2 haben eine Anstellwinkel von 13° am Messradius.

The H25K x.xm R-E-13-2 type standard propellers exhibit a pitch of 13° from the measuring radius.

Die Sonderpropeller H25K x,x m R-E-16-2* / A5 in verstérkter Bauweise haben einen Anstellwinkel von
16° am Messradius.

The H25K x.x m R-E-16-2* / A5 type special propellers with reinforced construction exhibit a pitch of 16°
from the measuring radius.

Eine Ausnahme bilden die H30V 2/3-Blatt-Fest-, und die H60V 3Blatt Fest-Propeller mit Verstellnabe.
Bei diesen Propellern kann der Einstellwinkel der Blétter durch 6ffnen der 6 Klemmschrauben in der
Nabe verandert und auf die Bedirfnisse der Anwendung hin optimiert werden. Als Anhaltspunkt kann
ein Einstellwinkel bei Radius=630mm mit der an die Profilunterseite angelegten Wasserwaage von 14°
eingestellt werden. Bei dieser Einstellung werden die Propeller ungeféhr die jeweiligen Nennleistungen
der Motoren im Stand abfordern.

An exception are the H30V 2-blade/3-blade fixed pitch and the H60V 3-blade fixed pitch propellers with
adjustable hub. With these propellers, the blade pitch can be changed by opening the 6 clamping
screws in the hub and optimizing the blades to the needs of the application. As a reference point, a pitch
of 14° can be set at radius = 630mm with a spirit level of applied to the underside of the profile. With this
setting, the propellers roughly equal the respective rated power of the motors on the ground.

Bei den Propellern H6QV im Durchmesser 1,65m sind Einstellwinkel bei D 1,45m von 13° einzustellen,
um auf die mittlere Leistungsaufnahme zu kommen.

For propellers of type H60V with a diameter of 1.65m, adjust the pitch at D 1.45m to 13° to achieve the
average power consumption.

Bei den Propellern H60V im Durchmesser 1,75m sind Einstellwinkel bei D 1,55m von 10-12°
einzustellen, um auf die mittlere Leistungsaufnahme zu kommen.

For propellers of type H60V with a diameter of 1.75m, adjust the pitch at D 1.55m to 10-12 ° to achieve
the average power consumption.
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Wartung
Maintenance

Die Propeller sind einer Sichtprifung auf Risse oder Ablésungen zu unterziehen und mit der Hand auf
Schéden abzutasten. Des Weiteren sind der feste Sitz der Blatter in der Nabe und die Verbindung
Nabe -Welle — Motor, sowie der Rundlauf des Propellers zu prifen.

Bei Unklarheit ist der Betrieb nicht erlaubt.

The propellers must be visually inspected for cracks or delaminations and be checked

for damage by feeling with your hand. Furthermore, the tightness of the blades inside the hub and the
connection between hub, shaft and motor as well as the radial run-out of the propeller must be
checked.

In case of doubt, operation is not permitted.

Die Faltpropeller haben an jedem Blattanschluss eine kleine Bohrung die
man mit Silikonspray, wie z.B.: WD-40, nachschmieren sollte.

The folding propellers have a small hole at each blade connection

that should be relubricated with silicone spray, such as WD-40.

Durch Zerlegen der Luftschrauben erlischt jeglicher Gewahrleistungsanspruch!
Disassembling the propellers voids any warranty claims!!

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Kapitel ,RegelméaBige Uberpriifungen®
Further information can be found in the "Regular inspections" chapter
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Auswertesoftware E-Drive Studio
E-Drive Studio evaluation software

Mit der Software E-Drive Studio kénnen alle relevanten Daten der e-Drive Komponenten angezeigt werden.
Parameteranderungen kénnen nur durch die Eingabe einer Seriennummer basierenden PIN-Nummer
durchgefuhrt werden, die dem Hersteller oder dem autorisierten Fachhandler vorbehalten bleibt.

Using the E-Drive Studio software, all relevant data pertaining to the e-Drive components can be displayed.
Parameter changes can only be made by entering a PIN based on the serial number, which is reserved for
the manufacturer or authorized dealer.

Niemals einen Rechner Gber USB und das Ladegerat gleichzeitig anschlieBen. Masseschleifen iber
A das hausinterne Netz kénnten die USB Schnittstelle des Rechners zerstéren. Abhilfe schafft auch

ein USB Isolator. /

Never connect a computer via USB and the charger at the same time. Ground loops of the building

mains could destroy the USB interface of the computer. A USB isolator

also helps.
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Ansicht der Motor-, Batterie und Interfacedaten aus einer csv-Datei von der SD-Karte eines Interfacesystems:
View of motor, battery and interface data’s from a .csv file retrieved from the SD card from an interface system:

#y! EDriveStudio - 230709AA.CSV X
Datei Verbindung Anzeige Extras ?
g Control Data
“‘:: @ Enable 2 5
= @ 5us control MC-Stellwert  Akkuspannung  Akkustrom Motorstrom Moment Power Drehzahl Temp Akku Temp Motor Temp MC300  Variometer Potiwert
% I 1000 60,0 350 [Jaso 72,0 20000 2500 65 110 90 40 100
75 || OReverse
E, (O BMS-Com-Livebit
2 [| O BMsReduce 6 ar 45 1.2
42 |[Osite
OBit7
1
S Udenotige 3 0 400 A |-350 A |-350 72,0 VA |-20000 0 > o 0 0 mis |40 0
(O Overtemp Controller T
O Overtemp Drive Betriebsminuten gesamt [min] 1722 = 7
82:::':: t\w‘ BMS Statuswort 0 £ :
Oshu d:wnn State of charge [Ah] 105,0 E i
O extemal Enable Entnommene Energie [Wh] 6748 3 ;
C1Hwtls hot al san Motorlaufzeit [min] 6 6 =
MC300W 00000000 Hohe A1 [m] 3344
MC300E 00000000 4 Héhe A2 [m] -99,0 i : 7 :
BMSO01 00000000
e Héhe A3 kumuliert [m] 1350
BMS03 00000000 Groundspeed [km/h] 1190 ue o
BMS04 00000000 Acceleration [g] 0,618055
BMS05 00000000
[BMS06 00000000
BMS07 00000000
BMS08 00000000
G TraceView '
EIGER ol |0 B 8 i
Getrennt
1. Auswahllasche flr Ansicht der Motordaten, BMS (Akku) oder SerialMonitor zur Gerateparametrierung
2. Controlbyte Information des Motorcontrollers
3. Errorbyte Information des Motorcontrollers
4. Erweiterte Warningword /Errorword Information des Motorcontrollers sowie des BMS 1-8 (Akku 1-8)
5. Allgemeine Istwerte des Motors, Motorcontrollers und Akkus
6. Allgemeine Zustandsinformationen des Motors, Motorcontrollers, Akkus und Flugdaten
7. Steuerpanel zur Steuerung des Motorcontrollers vom PC Uber RS485 (Lizenz notwendig)
8. Zeitleiste der Aufzeichnung

1. Selection tab for viewing the motor data, BMS (battery) or SerialMonitor for device parameterization
2. Control byte information of the motor controller

3. Motor controller error byte information

4. Extended warning word/fault word information of the motor controller and BMS 1-8 (battery 1-8)

5. General actual values of the motor, motor controller and battery

6. General status information of the engine, engine controller, batteries and flight data

7. Control panel for controlling the motor controller from the PC via RS485 (license required)
8. Recording timeline
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Ansicht der Motor-, Batterie und Interfacedaten aus einer csv-Datei fiir Duplex Systeme von der SD-Karte
eines Interfacesystems:

View of motor, battery and interface data’s from a .csv file retrieved from the SD card for duplex systems from
an interface system:

sl EDriveStudio - 230709AA.CSY & 230709BACSV

Datei Verbindung Anzeige Extras ?

5
& Control Data
2 @@Enabe
= e ol MC-Stellwert Akkuspannung ~ Akkustrom  Motorstrom Power Drehzahl Temp Akku  Temp Motor ~ Temp MC300  Variomater Potiwert
g e 1000 60,0 350 T ED 2500 65 110 90 40 100
& (OO Button ‘activate’
5 OO Reverse
é @ BMS-Com-Livebit
2 OO BMSReduce i 5 2
< QOsis
QOBit7T
Eror
O imdavorags 0 400 A |50 A |-350 0 o o @ mis |40 5
Overte Controll
SRR [] Enable Gontrol
OO verdemp v Betriebsminuten gesamt [min] 1723 1654 =
Overtem A (]
918 iy BMS Statuswort 0 0 :
(OO Overcurent = ali
QO Shutdown State of charge [Ah] 98,0 96,0 % -
(OO external Enable Entnommene Energie [Wh] 10191 10871 7
3 -
OO Thickle ol atmin Motorlaufzeit [min] 7 8 =
MC300W 00000000 00000000  Héhe AT [m] 5015 501,5
i 0
MC300E 00000000 00000000 Héhe A2 [m] 68,0 68,0 alue
BMSO1 00000000 00000000 " )
Hohe A3 kumuliert [m] 3004 3004
BMS02 00000000 00000000
BMS03 00000000 00000000  Groundspeed [km/h] 97,0 97,0
BMS04 00000000 00000000  Acceleration [g] 0783842 0783842
BMS05 00000000 00000000
BMS06 00000000 00000000
BMS07 00000000 Q0000000
BMS08 00000000 00000000
G TraceView
EIGER o L
. "/ f“-‘{ IN 06:31:47.72 06:31:47.77

Getrennt
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Ansicht der Akkudaten aus dem BMS direkt (iber USB online:
View of battery data from BMS directly via USB online:

| SerisiMonitor | BMS  MotorDaten

Datei

& EDriveStudio

= X
Verbindung  Anzeige Extras ?
Spannungen
1
o 9] &) Q O O &} @] O &} @] O G O @ & =} ® 2
Zpa\;:;rge U3 A Adu2  Akud  Akkud AkkuS  PS Charge  Chip1  Chip2 OU dactergeend O setaltLinotr Otsmopeoponnis Q)
[lco ol |[iloo o 8 85 8 85 85 120 120 120 120 4 QU charge end O parameter Otemp ps reduce
O balancer on QU discharge deep O temp ps off
O balancer req O short preload () temp aceu charge
2 ' = ™ e = * = O Error Contraller off QO short power (O temp accu open wire
O error charger off O power suitch (O temp aceu off
O error power off O charger switch (Jtemp accu max
00 0,000 a0 £ 30 30 30 0 0 0 0 ) error power reduce )| charge short (temp aceu min
5 (n:evgne S = = 6 Sciormmer | R 7 @ prepower on Ol charge max ) charge protection Ah > 150%
300 60,0 31080 1000 100,0 Firmwareversion: 4.1.94 @ battery power on D | discharge max (O temp char. open wire
Current Total @ charger on O | discharge off O temp charger
AUminUmax[mV]: 6 Ladezyklen 2495 @ controller on () charger sensor (O MC communication
CNenn [An] 600 C Charge [An]: 1497.1 @ Pollmaster MC Qdischarge sensor ~ Oercheb
UNenn [V 2 CDischarge [AR]: 14425 O Hibemate ) discharge end Oerchiet
E Gharge [Wh] 775494
E Discharge (Wh] S (O logged in ) emergency off Osticb
Pl i o 00 00 @ life bit OFr Osthet

Geicen e —

Verbunden tiber COM3 mit BMS-Modul [ ]

©ooNoOO

©ONSDO

Ansicht der Spannung der einzelnen Zellenreihen des Akkupacks (blau = Zellenreihe mit der
geringsten Spannung; orange = Zellenreihe mit der hdchsten Spannung; Im Feld 7 wird die Differenz

mit dem Wert Umin/Umax [mV] angezeigt)

Balancer Kontrollleuchten. Wenn die Lampe unterhalb der Zellenreihe leuchtet, wird diese Zellenreihe

balanciert.
Anzeige der Vorladespannung die auf den Powerausgang geschaltet wird und die Gesamtspannung
aller Zellenreihen.
Temperaturen Messtelle Akku 1 bis 5 (Standardseitig ist nur eine Messstelle aktiv) PS= Temperatur
Powerswitch; Charge = Temperature Charger Switch; Chip1 und Chip 2 sind interne Temperaturen
der Spannungsmess IC’s.

Id = Strom am Powerkanal; Ic = Strom am Chargerkanal
Energieinhalt des Akkupacks in Ah;Wh; % ; sowie der SOH
Allgemeine Daten und statistische Werte;

Statusinformation des BMS

Errorinformation des BMS

View of the voltage of the individual cell rows of the battery pack (blue = cell row with the lowest
voltage; orange = cell row with the highest voltage; in field 7 the difference is displayed with the
value Umin/Umax [mV])

Balancer indicator lights. When the lamp below the row of cells lights up, that row of cells is
balanced.

Display of the pre-charging voltage that is switched fo the power output and the total voltage of all
cell rows.

Temperature measuring point battery 1 to 5 (only one measuring point is active as standard) PS=
temperature power switch;, Charge = Temperature Charger Switch; Chip1 and Chip 2 are internal
temperatures of the voltage measuring ICs.

Id = current on power channel; Ic = current on the charger channel

Energy content of the battery pack in Ah;Wh; % ; as well as the SOH

General data and statistical values;

BMS status information

BMS error information
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Ansicht des Motorsteuer Interfaces mit Loggingfunktion zur Steuerung des Antriebs vom PC:

/ EDriveStudic

Control

() Enable

()Bus control

() Button 'activate'
Roveise

@ BMS-Com-Livebit
()BMSReduce
(C)Bite

OBit7

| vC-Daten | RoM | BMs | Motor-Daten

Error

(O Undervoltage

) Overtemp Controller
() Overtemp Drive

) Overtemp Accu

() Overcurrent

O Shutdown

() extemal Enable

() Throtile not at minimum

View and comfortable control of motor data with lo

ingfunction:

Verbindung  Anzeige Extras ?

Data
Sollwert Akkuspannung Akkustrom Motorstrom Moment Power Drehzahl Temp Akku Temp Motor Temp PI300 Variometer Potiwert
1700 60,0 350 350 72,0 20000 2500 65 110 90 100
0 49,2 - 1 02 49 0 2 >3 16 0
s [1000 400 Ao Ao Nmj0.0 VA |0 |/mir 0 0 0 0 % |0
Enable Control
Betriebsminuten gesamt [min] 181 =
g
BMS Statuswort 0 s Valve 1 T %
State of charge [Ah] 19,2 8 MCSemoint 0 0]
Entnommene Energie [Wh] 0.0 & v Vekn? e
Motorlaufzeit [min] 0 7
Hohe A1 [m] 0.0 MCTorque 42 % e — 1
=
J D
Value 4 =
Héhe A3 kumuliert [m] 0.0 U

Geczr,,,

TraceView
M

sent | [0 F

00.000

Connected with MC over COMB6 | o |

Gontrol

() Enable

O Bus control

() Button ‘activate’
O Reverse

@ BMS-ComLivebit
)BMS-Reduce
C)Bit6

OBit7

| ve-Daten | RoM | BMS | Motor-Daten

Ermor

) Undervoltage

) Overtemp Controller
) Overtemp Drive

) Overtemp Accu

) Overcurrent

) Shutdown

() extemal Enable

() Throttle not at minimum

no Data

Verbindung  Anzeige Extras ?

Data
Sollwert Akkuspannung  Akkustrom Motorstrom Moment Power Drehzahl Temp Akku Temp Motor ~ Temp PI300 Variometer Potiwert
1700 600 350 350 720 20000 2500 65 110 80 100
0 49,2 -1 1 02 49 0 23 23 15 0
s | 1000 400 Ao Ao Nm|0.0 VA |0 |fmir 0 0 0 0 % |0
Enable Cantrol

Betriebsminuten gesamt [min] 181 =

BMS Statuswort 0 = MC-Setpoint MC-Tourque [%] Duration[s] Valuel [%] Value2[%] Value3[%] Valued [%]

State of charge [Ah] 19,2 8 130 1 2 1 0 0 0

Entnommene Energie [Wh] 0.0 i — = = 2 = 5 = =

Motorlaufzeit [min] 0 4 1o 1 1 0 0 0 0

Hohe A1 [m] 0.0 2

Hohe A3 kumuliert [m] 0.0

Gecer

TiaceView =

i

00:000

Connected with MC over COMBE | oy

no Data
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sl EDriveStudio - 230709AA.CSV

| SeriaiMonitor | BMS | MotorDaten

Datei Verbindung Anzeige FExiras 7

Gontrol Data

@ Enable

s ol MC-Stellwert  Akkuspannung  Akkustrom Motorstrom Moment Power Drehzahl Temp Akku Temp Motor Temp MC300  Variometer Potiwert

RS 1000 600 350 350 720 20000 2500 65 110 %0 40 100

(O Button "activate’

O Reverse

(O BMS-Com Livebit

(O BMSReduce a7 45 12
(Bit6

OBit7

Errar

" hstervoitage 0 400 A |50 A |50 72,0 VA |-20000 0 0 o 0 mis |-40 0

Overtemp Controller

s i [] Enable Gontrol

O Overtemp Drive Betriebsminuten gesamt [min] 1722 =

() Overtemp Accu E]

BMS Statuswort 0 B %
(O Overeurrent = Value o a3
a— State of charge [Ah] 1050 3 wosessi T
5
(O extemnal Enable Entnommene Energie [Wh] 6748 7
& Value 2 0 3
O Throttle not at min Motorlaufzeit [min] 6 =
MC300W 00000000 Héhe A1 [m] 3344
MC-T 0 v
MC300E 00000000 Hohe A2 [m] 99,0 alue 0
BMSO1 00000000 " .
Hohe A3 kumuliert [m] 135,0
BMS02 00000000
e B e Groundspeed [km/h] 119,0 Value 4 o
BMS04 00000000 Acceleration [g] 0,618055
BMSO5 00000000
BMS06 00000000
BVMSO7 00000000
BMS08 00000000
TraceView
Start 100 v
— 06:30:20479

Getrennt
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Parametrierebene lber den Serial Monitor (erweiterte Alternative):
Parameterization via Serial Monitor (advanced alternative):

9} EDriveStudio - x

Datei  Verbindung Anzeige Extras 7

Geiger Engineering GmbH
Motor Controller 300 (MC300)

Version : 1.2.81
File : 000 PI300.BAS
Date : 13-07-2023 17:04:43

XMEGA CPU REVID G
Bootloader Ver 255 &HFF
RES.STATUS 11111111
Serial number: 1892000292
Configuration: CK

[ SerialMoniter  BMS [Motor—Daten

Timestamp : 00:04:51

Menu Update : 37

Cycle Time : Last: 2 Min: 1 Max: 5

Logged in i please login with PIN-Level 00
Language : English

Main Menu
(10) Parameter
(20) Debug
(40) Statistics

(90) Print Parameter
(8l) Print Parameter C3SV

Please select menu item

type guit => guit menu
type exit => exit menu
type menu => main menu

type reboot => reboot controller
eng / deu  => language / Sprache

1 2 3 4 5 6 7 8
Disconnect | | Command | | send || Menu Bxit ||| Quit Reboot Save
LoadXLS et

O 10 11

7 %\} E 1l

Gecer. o -

Verbunden dber COM3 mit Serial Monitor-Modul _

Basisansicht: Basic view:

1. Button Connect/Disconnect ; Verbindung tiber USB herstellen oder trennen
Button Connect/Disconnect ; Connect or disconnect via USB

2. Command Zeile zur Eingabe von Kommandos wie in der Hilfe beschrieben
Command line for entering commands as described in the help

3. Send Button zum Senden des Kommandos an das verbundene Gerét; ist gleichbedeutend mit der
Return Taste an der Tastatur
Send Button to send the command to the connected device; is equivalent to the Return key on the
keyboard

4. Men( Button zum Aufrufen des MenUs des verbundenen Gerétes
Menu button to access the menu of the connected device
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5. Exit Taste zum Wechseln in das vorgehende MenU (eine Ebene zurlick): ist gleichbedeutend mit der
Escape Taste an der Tastatur.
Exit key for switching to the previous menu (back one level): is equivalent to the Escape key on the
keyboard.

6. Quit Taste zum Beenden der Meniis des verbundenen Geréates
Quit button to exit the menus of the connected device

7. Reboot Taste zum rebooten des angeschlossenen Gerates. (ist nétig bei Parameteranderung, damit
die geénderten Werte Gbernommen werden.
Reboot button to reboot the connected device. (is necessary when changing parameters so that the
changed values are adopted.

8. Save Taste. Beim Betatigen der Save Taste erscheint ein neues Fenster in welchem ein
Dateisicherungspfad eingestell werden kann. Damit kann dann die Bildschirmausgabe in ein .txt oder
.csv File gesichert werden.

Save button. When you press the Save button, a new window appears in which a file backup path
can be set. This can then be used to save the screen output to a .txt or .csv file.

u: EDriveStudio — b4

Datei Verbindung Anzeige Extras 7

Geiger Engineering GmbH ~
Motor Controller 300 (MC300)

Version 1 1.2.81

File : 000 PI300.BAS

Date 1 . 13-07-2023 17:04:43

XMEGR CPU REVID &

Bootloader Ver 255 &HFF

RES.STATUS 11111111

Serial number: 1892000292

Configuration: CK

[ SerialMonitor  BMS [Motgr—Daten

Timestamp : 00:04:32

Menu Update : 26

Cycle Time : Last: 2 Min: 1 Max: 5
Logged in ! Admin TLevel 13
Language : English

Main Menu
(10) Parameter
(20} Debug
(40) Statistics

(90) Print Parameter
(Gl) Print Parameter CSV

{92) Print Commutation CSV
(99) input serial numker
(100) download parameter set
(def) load setup defaults

Please select menu item

type guit => guit menu

type exit => exit menu

type menu => main menu

type reboot => reboot comtroller

eng / den  => language / Sprache @
Disconnect Command || Send | Menu Exit : : Quit Reboot Save
LoadXLS Exectil:

GEIGER_ L 100 =

Verbunden Gber COM3 mit Serial Monitor-Modul _
Erweiterte Ansicht nach Eingabe der Pinnummer
Advanced view after entering the PIN
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RegelmaBige Uberpriifungen

Regular inspections

Vor jedem Flug
Before every flight

Ist eine Sichtkontrolle des Antriebssystems auf UnregelméBigkeiten, wie Beschadigung, Verunreinigung
etc. durchzufiihren. Dabei ist der Motor im noch ausgeschalteten Zustand von Hand zu drehen. Hier
muss besonders auf Kratzgerdausche oder sonstige Gerausche, geachtet werden. Bei
UnregelmaBigkeiten, unrunden, schwerem Lauf oder sichtbare Beschadigungen und Verschmutzungen
ist der Betrieb nicht erlaubt. In diesem Falle ist die Ursache der Stérung zu beseitigen ggf. der Motor
auszutauschen.

A visual inspection of the drive system for any irreqularities such as damage, contamination, etc. must
be performed. The motor has to be turned by hand while it is still switched off. Here, special attention
must be paid to scratching or other noises. In case of irregularities, uneven, heavy running or visible
damage and contamination, operation is not permitted. In this case, eliminate the cause of the fault and,
if necessary, replace the motor.

Die Propeller sind einer Sichtprifung auf Risse, Ablésungen oder Verschmutzungen zu unterziehen und
mit der Hand auf innere und &uBere Schaden abzutasten. Des Weiteren sind der feste Sitz der Blatter
in der Nabe und die Verbindung Nabe - Welle — Motor, sowie der Rundlauf des Propellers zu prifen.
Bei Unklarheit ist der Betrieb nicht erlaubt.

The propellers should be visually inspected for cracks, delamination or contamination and

be checked for internal and external damage by feeling with your hand. Furthermore, the tightness of
the blades inside the hub and the connection between hub, shaft and motor as well as the radial run-out
of the propeller must be checked.

In case of doubt, operation is not permitted.

Es ist darauf zu achten, dass die Betriebsstunden der Antriebskomponenten und die Ladezyklen der
Akkus bis zum empfohlenen Austausch nicht erreicht sind. Bei Uberschreiten dieser Angaben ist der ist
der Betrieb einzustellen und der Austausch zu veranlassen. Die Betriebsstunden sind am jeweiligen
Interfacesystem abzulesen.

Care must be taken that the operating hours of the drive components and the charging cycles of the
batteries are not reached until the recommended replacement time. If these operating hours and cycles
are exceeded, the operation must be ceased and the replacement be initiated. The operating hours are
to be read on the respective interface system.

Es ist vor jedem Start ein Standlauf mit vollgeladenem Akku von mindestens 5 Sekunden Vollgas
durchzufiihren. Es missen die am System eingestellten Leistungen zur Auslieferung erbracht werden.
Prior to every takeoff, a ground run with fully charged battery of at least 5 seconds full throttle is to be
performed. The power outputs set for the system, which were reached on delivery, must be achieved.

Die Leistungswerte sind am jeweiligen Interfacesystem abzulesen. Sollte die Startleistung um mehr als
10% geringer als nach Auslieferung des Systems ausfallen, sind dem Hersteller die Daten der Blackbox
zu senden, um die Ursache zu analysieren, der Betrieb ist bis zur Klarung einzustellen. Hierbei ist
jedoch das temperaturabhéngige Derating der Akkus zu berticksichtigen (-1%/K unterhalb 20°C).

The power values are to be read on the respective interface system. If the starting power is more than
10% lower than after delivery of the system, the data of the black box should be sent to the
manufacturer for analysis of the underlying cause. Operation must be ceased until this investigation has
concluded. However, the temperature-dependent performance derating of the batteries must be taken
into account (-1%/K below 20°C).
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Nach Sonderereignissen,
After special events

ist die Uberpriifung des Turnus ,Einmal jahrlich oder alle 200 Betriebsstunden® anzuwenden.
The inspection must be performed “once a year or every 200 hours of operation”.

Sonderereignisse sind:
Special events are:
* ein Schlag auf den Propeller / an impact on the propeller
»  Kurzschlussabschaltung / shutdown due to short-circuit
e Strukturbelastung >6g, oder Crash / structural load >6g or crash
* Unbekannte Abschaltung / Unknown shutdown

Einmal jahrlich oder alle 200 Betriebsstunden, (muss dokumentiert werden)
Once a year or every 200 operating hours (must be documented)

ist das komplette System nach dem folgenden ,Verfahren zur Uberpriifung der einzelnen
Antriebskomponenten®zu priifen.

The entire system must be inspected according to the following "Procedure for inspecting the individual
drive components”".

Verfahren zur Uberpriifung der einzelnen Antriebskomponenten:
Procedure for inspecting the individual drive components:

Das Antriebssystem muss hierzu ausgeschaltet sein.
The drive system must be switched off for this purpose.

Motor HPDxx: Motor von Hand drehen (ausgeschalteter Zustand), es dirfen keine
abnormalen Gerdusche jeglicher Art zu héren und kein erhéhter Widerstand
zu splren sein.

Turn the motor by hand (switched off state), no
abnormal noises of any kind may be heard and no increased resistance
may be felt.

Sichtpriifung auf Uberlastungsspuren, wie geschmolzene Isolierung oder
deutliche Farbveranderungen der Motorwicklungen durchfihren.
Motorbefestigungsschrauben auf festen Sitz und korrektes
Anzugsdrehmoment prifen. Bei abnormalen Erscheinungen ist die
Komponente in Absprache mit dem Hersteller zu Gberprifen.

Visual inspection for signs of overload, such as molten insulation or
significant colour changes to the motor windings. Check motor mounting
bolts for tightness and correct tightening torque. In case of abnormal
appearance, the component should be checked in consultation with the
manufacturer.
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Motorcontroller MC300:

Akku / Battery pack:

Interfacesystem:

Propeller:

MotoranschlUsse U/V/W auf festen Sitz der Kabelschuhe und
Uberlastungsspuren prifen.

Check motor phases U/V/W for tightness of the cable lugs and

signs of overload.

Akkuanschlisse +Akku / GND auf festen Sitz der Kabelschuhe und
Uberlastungsspuren prifen. Alle Befestigungsschrauben mit den
vorgeschriebenen Anzugsdrehmomenten Gberprifen.

Check battery connections + battery/GND for tightness of cable lugs and
signs of overload. Check all fixing screws with the specified tightening
torques.

Steuerkabelanschliisse auf Verriegelungsfunktion und feste
Schraubverbindungen prifen. / Check control cable connections for locking
function and tight screw connections.

Lifter am Kihlkérper auf freien Lauf und Beschadigung Uberpriifen /
Check fan on heat sink for free airflow and damage

Uber_pr[]fung samtlicher Stecker auf Verunreinigungen, Beschadigungen
und Uberlastungsspuren, wie geschmolzene Isolierung oder
Beschéadigungen des Gehéauses Uberprifen.

Check all plugs for contamination, damage

and signs of overload, such as molten insulation or

damage to the housing.

Steuerkabelanschlisse auf Verriegelungsfunktion, Beschadigungen und /
feste Schraubverbindungen priifen.

Control cable connections for locking function, damage and

tight screw connections.

Die Propeller sind einer Sichtprifung auf Risse oder Ablésungen zu
unterziehen und mit der Hand auf innere und duBere Schaden abzutasten.
Des Weiteren sind der feste Sitz der Blatter in der Nabe und die Verbindung
Nabe -Welle — Motor, sowie der Rundlauf des Propellers zu prifen.

The propellers should be visually inspected for cracks or delamination and
be checked for internal and external damage by feeling with your hand.
Furthermore, the tightness of the blades inside the hub and the connection
between hub, shaft and motor as well as the radial run-out of the propeller
must be checked.

Die Faltpropeller haben an jedem Blattanschluss eine kleine Bohrung die
man mit Silikonspray, wie z.B.: WD-40, nachschmieren sollte.

The folding propellers have a small hole at each blade connection

that should be relubricated with silicone spray, such as WD-40.
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Fiir alle Komponenten gilt:
the following applies to all components:

bei Anzeichen von Uberlastungsspuren, wie geschmolzene Isolierung oder braune, (iberlastete, oder
beschadigte Anschlisse und Kabel sind die beschadigten Komponenten in Absprache mit dem
Hersteller auszutauschen.

If there are signs of overload, such as melted insulation or brown, overloaded or damaged connections
and cables, replace the damaged components in consultation with the manufacturer.

Sollten Steckkontakte leicht verunreinigt sein, so sind diese mit einem sauberen und fusselfreien Tuch
zu reinigen. Bei hartndckigen Verschmutzungen kann mit einem Kontaktreiniger wie Kontakt 60 von
Kontakt Chemie die Verschmutzung beseitigt werden.

If plug contacts are only slightly contaminated, they can be cleaned with a clean and lint-free cloth. For
stubborn contaminations, a contact cleaner such as Kontakt 60

made by Kontakt Chemie can be used.

Sollten Steckverbindungen locker oder ausgerastet sein, sind diese wieder zu befestigen.
If connectors are loose or disengaged, they must be fastened again.

Es ist darauf zu achten, dass die Betriebsstunden der Antriebskomponenten und die Ladezyklen der
Akkus bis zum empfohlenen Austausch nicht erreicht sind. Bei Uberschreiten dieser Angaben ist der
Betrieb einzustellen und der Austausch zu veranlassen.

Care must be taken that the operating hours of the drive components and the charging cycles of the
batteries are not reached until the recommended replacement time. If these operating hours and cycles
are exceeded, the operation must be ceased and the replacement be initiated.

Standlauf (finaler Test zum Jahresturnus oder alle 200 Stunden)
Ground run (final annual test or every 200 hours)

Nach erfolgreicher Uberpriifung ist ein Standlauf mit vollgeladenem Akku von mindestens 5 Sekunden
Vollgas durchzufiihren. Es miissen die am System eingestellten Leistungen, die bei Auslieferung
erreicht wurden, erbracht werden.

After successful verification, a ground run with fully charged battery of at least 5 seconds full throttle is
to be performed. The power outputs set for the system, which were reached on delivery, must be
achieved.

Die Leistungswerte sind am jeweiligen Interfacesystem abzulesen. Sollte die Startleistung um mehr als
10% geringer als nach Auslieferung des Systems ausfallen, sind dem Hersteller die Daten der Blackbox
(SD-Card Dateien) zu senden, um die Ursache zu analysieren. Der Betrieb ist bis zur Klarung
einzustellen. Hierbei ist jedoch das temperaturabhangige Leistungs-Derating der Akkus zu
berlcksichtigen (-1%/K unterhalb 20°C).

The power values are to be read on the respective interface system. If the starting power is more than
10% lower than after delivery of the system, the data of the black box should be sent to the
manufacturer for analysis of the underlying cause. Operating must be ceased until this investigation has
concluded. However, the temperature-dependent performance derating of the batteries must be taken
into account (-1%/K below 20°C).
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Austausch
Replacement

Bei Beschadigung einer Komponente ist mit dem Hersteller abzuklaren ob eine Reparatur oder ein
Austausch stattfinden kann. In jedem Fall ist der Betrieb bei einer Beschadigung der Komponente
einzustellen.

If a component is damaged, check with the manufacturer whether a repair or replacement is to be made. In
any case, the operation should be ceased if the component is damaged.

Far den planméaBigen Austausch von Komponenten wird die MTBF Untersuchung und die statistische
Ausfallwahrscheinlichkeit des Systems in Verbindung mit Erfahrungswerten zu Grunde gelegt.

The scheduled replacement of components is based on the MTBF investigation and the statistical
probability of failure of the system in combination with empirical values.

Die Austauschintervalle sind hierauf basierend folgendermafen festgelegt.
The replacement intervals are determined based on this.

Austauschintervall

Austauschintervall nach .
nach Auslieferung

Betriebszeit /

Austauschintervall bei

Tabelle Austausch von Sonderereignissen /

feorg%%r;:gﬁg;czaneleofén ts Replacement interval /;‘:;’;'3 (facleanf;z?t Replacement interval for
P p after operating time delivery special events

Akkus im Single Betrieb / 1200 Vollzyklen / Full 12 Jahre / Leistungsreduktion >10%

Batteries in single operation cycles Years / Power reduction > 10%

Akkus im Multimasterbetrieb

| Batteries in Multimaster| 1500 Vollzyklen / Full 12 Jahre / Leistungsreduktion >10%

) cycles Years / Power reduction > 10%
operation
HPDxxD Motoren / HPDxxD Betrisbsstunden Jahre / bei Beschadigung / if
15000 / Operating 20
motors h Years damaged
ours
Motorcontroller MC300 / 15000 Be}rloeb;sgﬁzden 20 Jahre / bei Beschadigung / if
Motor controller MC300 r?ours 9 Years damaged

bei Beschadigung oder
Betriebsstunden mangelhafter

Interfacesystem / Interiace 15000 / Operating 20 Jahre / Ablesbarkeit / in case of

system hours vears damage or difficult
readability
Betriebsstunden . . ,
Propeller / Propeller| 10000 |/ Operating | 10 | “a"e/ | be Bej;r:aa‘ggg”g/ if
hours

Hierbei gilt als Austauschkriterium das Erreichen der Vollzyklen, oder der Betriebsstunden, oder
unabhéngig vom Betrieb das Austauschintervall in Jahren nach der Erstinbetriebnahme oder bei
Sonderereignissen.

The replacement criterion depends on full cycles or operating hours being reached or, independently of the
operation, on the replacement interval in years after initial commissioning or in case of special events.
Siehe zu den Akkus hierzu auch das Kapitel EOC/DOD. / See also EOC/DOD chapter on batteries.

Die Austauschintervalle sind nur giiltig bei Durchfiihrung der regelmaBigen dokumentierten Uberpriifungen

ohne Vorkommnisse.
The replacement intervals are only valid when performing regular documented inspections without incidents.
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Gewahrleistung
Warranty

Das System hat eine gesetzliche Gewahrleistung von ein/zwei Jahren, ab Kaufdatum auf eine
fehlerfreie Fertigung und Funktion. Die Gewahrleistung umfasst in dieser Zeit die Reparatur oder den
Austausch des defekten Gerats.

The device has a warranty ensuring flawless construction and function for a duration of two years, valid
from the date of purchase. The warranty covers the repair or replacement of the defective device during
this period.

Anspruch:

Warranty claims:

Vor Inanspruchnahme des Gewahrleistungsservice prifen Sie an Hand der Bedienungsanleitung ob es
sich tatsachlich um einen Defekt handelt oder nicht doch um einen anderen Systemfehler. Falls das
Gerat defekt sein sollte, senden Sie dieses bitte in einem geschitzten Paket frei an den Handler zurtick,
um das Gerat schnellstmdglich instand setzen zu kénnen.

Before claiming the warranty service, verify using the operating instructions whether what you have
encountered is actually a defect and not a different system error. If the device should be defective,
please send it back in a carefully packed and well protected package to the dealer in order for the
device to be repaired as soon as possible.

Dem Gerat muss eine Kopie des Kaufbeleges, sowie eine detaillierte Fehlerbeschreibung mit
Modellname und Seriennummer beiliegen, um die Gewéhrleistungsabwicklung durchfiihren zu kénnen.
Diese Angaben sind wichtig um den Fehler und die Ursache des Fehlers lokalisieren zu kdnnen.

A copy of the receipt as well as a detailed description of the error including the model name and serial
number must be enclosed with the package in order to process the warranty claim. This information is
important in order for the manufacturer to be able to determine the cause of the error.

Diese Gewahrleistung gilt nicht unter folgenden Bedingungen:

This warranty does not apply under the following conditions:

1. Defekt durch Unfélle, unsachgemaBer Verwendung oder fehlerhaften, verwendungsfremden
Betrieb.
Defects due to accidents, improper or incorrect use, deviating from the intended use.

2. Unerlaubter Veréanderung, oder eigenmachtiger Reparatur.
Unauthorized modifications or repairs.

3. Beschéadigung beim Transport.
Damage during transport.

4. Schaden durch duBere Umwelteinflisse wie ESD Einfluss, Blitz, Wechselstrom, Hitze oder
Feuchtigkeit.
Damage caused by external environmental influences such as ESD,
lightning strike, AC current, heat or moisture.

5. Mechanischer Beschadigung oder tiberzogener Anschlussklemmen.
Mechanical damage or overtightened terminals.

6. Wasserlandung
Water landing (ditching)

Die Entsorgung des Gerates erfolgt tiber den Elektronikmiill.
The device is disposed of as electronic waste.
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Normenbezug und CE — Konformitat
Reference to standards and CE conformity

Das E-Drive System ist nach EU-relevanten Normen ausgelegt und stimmt mit den folgenden Normen oder
normativen Dokumenten Uberein:

The E-Drive system is designed according to EU standards and complies with the following standards or
normative documents:

EN 1050, EN 954-1

EU — Niederspannungsrichtlinie 2006/95/EG /EU - Low Voltage Directive 2006/95/EC
ELV - IEC 60449

DIN 18015-1 TAB Abschnitt 6.2.4 / DIN 18015-1 TAB Section 6.2.4

UN DOT38.3 Rev. 6/ UN DOT38.3 Rev. 6

Die Konformitét dieser Produkte mit den oben genannten Normen und Richtlinien
wird durch das CE-Zeichen bestatigt
c E The conformity of these products with the above mentioned standards and guidelines
J  isconfirmed by the CE mark

/
/i o

1 (42
‘//. £
L/ }/

Hirschaid, den 16.05.2017 ~ Joachim Geiger
Hirschaid, 16/05/2017

Erlduterungen:
Explanations:

Normenbezug der Auslegung der maximalen Betriebsspannung:
Standard reference of the design in regard to the maximum operating voltage:

Extra Low Voltage, (ELV) ist eine Spannung in der Elektrotechnik, die Grenzwerte fiir den
Spannungsbereich | nach IEC 60449 nicht Uberschreitet. Die Grenzwerte sind fiir Wechselspannung (AC)
<50 V und fur Gleichspannung (DC) < 120 V. Diese Werte entsprechen der Grenze fiir die dauernd
zulassige Berlhrungsspannung fir erwachsene Menschen und normale Anwendungsfalle als nicht
lebensbedrohlich.

Extra Low Voltage (ELV) is a specific voltage in electrical engineering, which does not exceed the limits of
voltage range | according to IEC 60449. The limits are < 50 V for alternating current (AC) and < 120 V for
direct current (DC). These values correspond to the limit for permissible permanent contact voltage for adult
humans and normal applications and are considered not life-threatening.

Normenbezug der Auslegung der Kabelquerschnitte der Versorgungsleitungen:
Standard reference to the design of the cable cross sections of the supply lines:

In Anlehnung an die DIN 18015-1 TAB Abschnitt 6.2.4 fir Hauptstromversorgungssysteme, soll der
Spannungsfall bei Anlagen <100kVA kleiner 0,5% betragen.

In accordance with DIN 18015-1 TAB Section 6.2.4 regarding main power supply systems, the voltage drop
for systems <100kVA should be less than 0.5%.

Bei allen Versorgungsleitungen dieses Antriebssystems ist dieser Grenzwert berlicksichtigt.

For all supply lines of this drive system, this limit value is taken into account.
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Normenbezug der Auslegung der Akkumulatoren:
Standard reference to the design of the batteries:

Die Akkus und deren integriertes Batteriemanagementsystem sind nach UN DOT38.3 Rev. 6 aufgebaut und
geprift. Siehe hierzu auch die entsprechenden Priifprotokolle des unabhangigen Prifinstituts und die
Herstellerklarung.

The batteries and their integrated battery management system are constructed and tested according to UN
DOT38.3 Rev. 6. See also the corresponding test reports of the independent test institute and the
manufacturer's declaration.

Weiterfiihrende MaBnahmen
Further measures

» Maximale Betriebsspannung 58,8V DC
Maximum operating voltage 58.8V DC

» Konsequente Anwendung des Ruhestromprinzips
Consistent application of the closed-circuit principle

+ Einsatz eines mit dem Antrieb kommunizierenden Batteriemanagementsystems mit elektronischem
Uberlast-, Kurzschlussschutz und Powermanagements
Use of a battery management system that communicates with the drive with protection functions for
electronic overload as well as power management

«  Uberwachung samtlicher, relevanter Antriebsstrang — Parameter wie Temperaturen, Stréme und
Spannungen, um im Grenzfall oder bei Drahtbruch Abregelung vor Abschaltung zu realisieren!
—~>Hochverflgbarkeit
Monitoring of all relevant drive train parameters such as temperatures, currents and voltages in
order to implement a reduction in output in the event a limit is exceeded or a wire breaks before
shutting down!-> High degree of availability
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Handhabung/Bedienung Kurziibersicht:

Handling / Operation short overview:

Einschalten der Batterien:

Griine Einschalttaste fiir ca. 2 Sekunden an einem Akku betatigen und wieder loslassen.
»  Akku prift fiir ca. 30 Sekunden ob ein Ladegerat angeschlossen ist

1. Wenn ja wird der Akku geladen und nach erreichen der 100% Ladung wieder abgeschaltet.
Das Antriebssystem wird nicht hochgefahren.

2. Wenn kein Ladegerat angschlossen ist, wird
die Energieversorgung Uber die Akkus eingeschaltet. Hierzu muss am Akku, bei mehreren
Akkus in Paralell Verschaltung auch nur an einem Akku, der griine Einschalttaster flr ca. 2
Sekunden betatigt werden.

Power on the batteries:

Press the green button for about 2 seconds at one battery pack.
» Battery will check for a charger present while 30 seconds.
1. If the charger is present batteries will be charged to 100% SOC and switched off
automatically
2. If no charger is present the power switch will be enabled and the motorcontroller will be
powered through the powerconnection. If there are more than one battery packs are
connected, only one battery must be switched on or off, the other batteries will take this

signal.
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Schema Energieversorgung tiber Akku ein- und ausschalten:

Akku einschalten

N grine Einschalttaste an einem

g Akku oder am Remote Panel
fur 2 sekunden driicken

A 4

[ Ladegerat angeschlossen ]
¢ . N\
Der Akku wird auf 100%
geladen und schaltet sich
¢ danach komplett automatisch
Wartezeit 30 | oder Einschalttaste aus )
Sekunden nochmals 2
sekunden driicken
v ( grine Einschalttaste an
einem Akku oder am
= Remote Panel fir 2
< L sekunden nochmals driicken

Emergency Off Emergency Off quittieren
der optionale Not-Aus Not-Aus Schalter wieder
— Schalter unterbricht sofort die einschalten und
Energieversorgung fiir Antrieb Einschalttaste kurz betétigen
und Ladekanal
Akku ausschalten
griine Einschalttaste an einem
. Akku oder am Remote Panel
fur 4 sekunden driicken

v

[ Wartezeit 5 Sekunden ]

v

Energieversorgung fir
Antriebssystem, Ladekanal
und das BMS werden
komplett ausgeschaltet.
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Scheme Battery switiching on/off

Battery switching On
| Press the green button at one

battery pack or at the remote
panel for 2 seconds.

A4
[ Charger connected?

v

The battery will be charging
and is switching of
v automatically after reaching
Delay 30 or press the on- 100%

seconds button 2 sec. again "
v Press the green button at
one battery pack or at the
< remote panel for 2 seconds.
J

Battery switch off

v

[ Delay 5 seconds }

v

Battery is switching off all
channels and itself

$;n erg:n:yl va\:‘i h at th Emergency Off reset
L » © opfiona s C. a . © Close emergency switch and
remote panel is disabling the .
press the on button again.

power and chargerchannel
immediately,

Press the green button at one

> battery pack or at the remote
panel for 4 seconds.
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Schema Antriebssystem aktivieren/deaktivieren:

Antrieb ist einschaltbereit

\4

Aktivieren des Antriebs

durch 2 sekiindiges driicken der

Aktivierungstaste / Alternativ

Uber Schalter in On-Position

—

Antriebssystem zeigt Stérung
Beseitigung der Stérung
notwendig

Signalisierung der
Bereitschaft durch
Akustiksignal - Biep...

'

Kurzes driicken der

Aktivierungstaste / Alternativ
Schalter Enable in Off-Position

!

Beschaltung des E-Off Kontaktes
mit einem Abschaltsignal,
(Fallschirmkontakt etc.)

Antrieb ist disabled
Der Motor wird
gestoppt. Wiederstart
mdoglich, wenn
Strérung beseitigt

J
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Scheme drive system enable/disable:

I

System is able for
enabling/disabling

N——/

\4

Enable the Drive System

Press two seconds the

enabling/disabling button at - *
the interface / alternative
switch the enabling switch on

Drive System shows an error

Drive enable is signaled
with a beep/beep signal

'

!

Press short the enable button or Emergency off signal is
switch of the enabling swich connected and has released

Drive system is
disabled.
New start is
possible if failures
are reset.

A

J
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Versionshistorie / Revision history:

V1.2.25

Vi.2.24

V1.2.23

V1.2.22

Vi.2.21

V1.2.2

Vi.2.1

V1.999

V1.998

V1.997

V1.996

V1.995

V1.994

V1.993

V1.992

V1.991

10.03.2025

20.09.2024

26.03.2024

05.09.2023

27.01.2023

27.01.2023

01.11.2022

12.04.2022

07.03.2022

21.01.2022

09.07.2021

09.06.2021

20.03.2021

20.01.2021

07.12.2020

20.03.2020

Setpoint overview MC300 added; RPM Limit speed warnings explizit removed.
New table design motor data’s. New chapter propeller brake function, battery
description improved, new Motor HPD08 added.

ADI/ADCI display Firmware data discribtion added.

connection scheme master slave mc optimised at page 25
Further hints for charging the batteries
Datas added for new motor HPD16-20-S-120-42-N-Windings 22

Dimenstion SDI added.
added Parameters P097-P104, P120 ADI; ADCI

Technical Datas HPD14-17-X-60-30-X-X added.
Further informations battery remote panel added.
Efficiency curves for all motors in one diagramm

force limits to the motorshaft corrected; scheme propeller output power vs. battery
SOC added. Technical Datas HPD25 added.

scheme motorconnection completed, index revised with new headlines for motors

scheme battery switching on/off completed.

Motor denotation added.

Motor connection scheme completed

Propeller thrust characteristic completed for HPD50

scheme battery and drive system switching on/off in english.
Correction/addtion of some technical data’s for the motors

updates to the charging process, chapter batteries operation and functionalities
Documentation for new ADI/ADCI black edition screen design.
New battery remote panel 57mm added.

new battery diagram for cycle lifetime based on discharge current

Added thermal ratings and limits general, ADCI controlboard dimensions,
dimensions HPD50D

New Motor HPD16Star

General motor rpm limits corrected to 3000 RPM

new screenout ADI, new parameterlist ADI, new installation Drawing HPD16,
New interface ADCI; Adding max. operating temperatures

informations added in chapter safety, Motor connection, new wiring scheme

SDI Informations completed
added motordata’s HPD14

added motor screws fastening torge table
Changing HPD50 dimension motor flange
added SDI detailed Error description
battery LED indication description enlarged.
Additional description Error messages SDI

new chapter motor mounting force limits
New motor HPD12LRPM
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V1.99 20.02.2020

V1.98 26.01.2020

V1.97 14.11.2019

V1.96 03.09.2019

V1.95 14.08.2019

V1.94 02.08.2019

V1.93 25.06.2019

V1.92 26.03.2019

V1.91 14.12.2018

V1.9 01.10.2018

V1.8 26.03.2018

V1.7  xxx2017

MC features added
Added minimum bending radius for cables in section installation basics
Removed variable pitch hub

new chapter battery remote panel description
New chapter motor HPD50D included.

remarks calibration ADI screen
Englisch text in blue for better readability

corrections at the table batteries for the battey weight
Adding dimensions MC300 50kW

Adding new motordrawings HPD20

removing HPD12/S

Adding installation example for cooling HPD32/40/50D
Adding parametertable ADI

Adding MC Parameter related to special I/0 functionality

additional table for connection external throttle sensors for interfaces

New ADI screen and features implemented

correction cooling volumetric flow rate for HPDx motors.
Adding power/thrust values for new Motors

Adding new motor curves for efficiency

New final capture “warranty”.

New warning notice for charging batteries with different SOC.
New SDI parameter settings via serial monitor

New drive setup overview

Replace PI1300 with MC300

RCM removed, no longer in production

New wiring scheme overview

Kursivstellung des englischen Textes.

SDI next generation Display description completed
Correction of nominal rpm/V load constant HPD16/32D
New Motorcontroller Version 3.x

Uberfiihrung des Dokumentes in Office 2016 Umgebung und Ubersetzung
Transfer of document to new Office 2016 environment and translation
Allgemeine Korrekturen durchgefuhrt

General corrections performed

Entfernung des Kapitels HPD25D wegen Neuentwicklung HPD32D
Removal of chapter HPD25D because of new development HPD32D

Im Kapitel Akkus die Ansicht Parametrierung Uber E-Drive Studio entfernt
Erganzungen beim Troubleshooting Akkus.

Ergénzungen zum Hibernate Modus

Hinweis zum Bedarf eines RCM beim Einsatz eines SDI.

SDI Errorcodes und ADI Fehlermeldungen in einer Liste zusammengefasst.
Ergénzungen bei den Features zum Akkupack

Parameterization view in E-Drive Studio removed from “Batteries” chapter
Additions to troubleshooting for the batteries.

Ad(ditions to the hibernate mode

Note on requirement of an RCM for using an SDI.

SDI error codes and ADI error messages summarized in a single list.
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Additions to the features of the battery pack

V1.6 03.11.2017 Im Kapitel Akkus, den Hinweis zur Akkukihlung und zur Einbausituation
hinzugefugt. Technische Daten der Akkus bei den Stromentnahmen
angepasst.

Added notes on battery cooling and installation orientation to the “Batteries”
chapter. Adapted technical data of the batteries during

current drain.

Neuen Hochstromakkutyp hinzugefligt

Interfacesystem SDGI entfernt

Added new high current battery type

Interface system SDGI removed

V1.5 12.09.2017 allgemeine Korrekturen
General corrections
Hinzufugen der technischen Daten des MC300Duplex.
Ad(dition of technical data pertaining to the MC300Duplex.
Ergénzung der Drive Setup overview S5.
Ad(dition of the Drive Setup overview S5.
Ergénzungen beim Troubleshooting MC300.
Additions to troubleshooting for MC300.
Erganzungen beim Troubleshooting Akku.
Additions to troubleshooting for the battery.
Ergénzungen der Grenzdrehzahlen und Schubdaten zu Propellern
Additions to the limit speeds and thrust data for propellers
Ergénzung 1,65m Propeller am HPD32D
Addition of 1.65m propeller to HPD32D
Hinzufligen des Motors HPD32D
Addition of motor HPD32D
Hinzufligen der Verstellnabe
Addition of adjustable hub
Erganzung zur Schraubensicherung bei der Motor/Propellerbefestigung
Ad(ditions to screw locking for motor/propeller mounting
Korrigieren der Anschlusstabelle fir den Adapter MC300 ab V2.1
Correction of connection table for the MC300 adapter from V2.1

V1.4 03.07.2017 Anzugsdrehmomente aller M6 Schrauben auf 4Nm festgelegt.
Specified tightening torques of all M6 screws at 4Nm.
Ergénzungen bei der Einleitung der Interfacesysteme.
Additions to the introduction for the interface systems.
BestimmungsgemaBe Verwendung S9. Motor Absatz zur Rotorbefestigung
Gestrichen, sowie den Passus bei verlangerten Wellen geéndert.
Intended use S9. Motor paragraph on rotor mounting  removed and section on
extended shafts edited.

V1.3 26.05.2017 Kapitel Akku Blinkcodes der LED angepasst und in Englisch Ubersetzt.

V1.3  26/05/2017 Chapter on battery LED flash codes edited and translated into English.
Akku Frontbild ausgetauscht
Battery front image replaced
Textformulierung bei den Sicherheitshinweisen MC300 von Notlandung in
sichere Landung geéandert.
Wording of safety instructions for MC300 changed from emergency landing to safe
landing.
Beim Uberwintern der Akkus das Zeitintervall von 6 auf 12 Wochen angehoben.
For hibernation of batteries, time interval raised from 6 to 12 weeks.
Bei den Motordaten das maximal mégliche Motordrehmoment hinzugefiigt.
Added maximum possible motor torque to the motor data.
Anderungen in der Reihenfolge bei den Adapterbeschreibungen zum MC300
Changes to the order of adapter descriptions for the MC300
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V1.2

V1.1

V1.0

15.02.2017

31.01.2017

03.01.2017

Hinzufligen des Kapitels Normenbezug und CE-Konformitét (wurde aus den
einzelnen Komponentenbeschreibungen herausgenommen)

Addition of the chapter “Reference to standards and CE conformity” (taken from the
individual component descriptions)

Anderung bei der Angabe der Kiihlluftstrome fiir den Akku auf S.30

Changes to description of cooling air flows for the battery on page 30

Akku BaugréBe 2 Hohe angepasst.

Battery size 2 height adjusted.

Anpassungen bei der CE-Konformitétserklarung

Edits to the CE declaration of conformity

EOC/DOD Diagramm bei den Akkuzyklenangaben eingefligt und Angaben zu den
Zyklen bei Austauschintervall korrigiert.

EOC/DOD chart added to the battery cycle specifications and cycles at replacement
intervals corrected.

Ergé&nzung Sicherheitsbestimmungen beim Motor
Ad(ditions to motor safety instructions

Kapitel ,RegelméaBige Uberpriifungen” eingefigt
“Regular inspections” chapter added

Entfernen der Parameterliste fiir den MC300 /

Parameter list for MC300 removed

Erganzen von Beschreibungen und entfernen der Parameterliste bei den Akkus.
Descriptions added and parameter list for the batteries removed.

Korrekturen in den Propellerdaten flr die Anstellwinkel Zusammenfiigen von
gemeinsamen Sicherheitshinweisen in der Einflihrung und ergénzen der
Einfihrung.

Corrections to the propeller data regarding the blade pitch merging of common
safety instructions in the introduction and additions made to the introduction.
Installationsanweisungen wurden in die Baugruppen verschoben.

Installation instructions moved to the different assembly sections.
Autopilotbeschreibung aus RCM entfernt, ist bereits in Interfacesysteme vorhanden.
Autopilot description removed from RCM, already a part of the interface systems.

Zusammenfassung der Dokumente:
Summary of documents:
Bedienungsanleitung HPD_xx_V2_4
Operating instructions HPD xx V2 4
Bedienungsanleitung MC300 V1_3
Operating instructions MC300 V1_3
Bedienungsanleitung HMI fir MC300 V1_5
HMI operating instructions for MC300 V1_5
Bedienungsanleitung RCM V1_4
Operating instructions for RCM V1_4
Betriebshandbuch Akkus V1_4
Operating instructions for batteries V1_4
Handlingsanleitung Propeller sV1_4
Handling guide for propeller V1_4
edrive installation manual V1_3
edrive installation manual V1_3
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