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Regler KAVAN Smart PRO SBEC - Bedienungsanleitung

Intelligente programmierbare elektronische Drehzahlregler fiir Brushless-Motoren

Herzlichen Glickwunsch zum Kauf des Drehzahlreglers fiir Brushless-Motoren KAVAN Smart PRO. Die Produktreihe KAVAN Smart PRO stellt
fortschrittliche Drehzahlregler fiir Brushless-Motoren fir den ausschlieflichen Einsatz in RC-Flugzeugmodellen vor. Mit integrierter Telemetrie und
verschiedenen Mdglichkeiten der Benutzerkonfiguration bieten die Regler hohe Effizienz, geringes Gewicht und prazise Motorsteuerung. Das integrierte
leistungsstarke BEC sichert einen Dauerausgangsstrom von bis zu 15 A und ist selbst fir anspruchsvollste Anwendungen geeignet. Die volle Leistung
der BEC-Schaltung ist bei jeder Batteriespannung innerhalb der Reglerspezifikation (6-51V) verfiigbar.

» Geringe Gréf3e kombiniert mit hoher Leistung fur die Motorsteuerung.

« Das leistungsstarke BEC bietet einen Dauerstrom von bis zu 15 A (max. 30 A). Uberstrom- und Uberhitzungsschutz sind integriert.
« BEC-Spannungseinstellung in 0,1-V-Schritten.

« Uber- und Unterspannungsschutz, Uberhitzungsschutz, Motorblockierschutz.

« Konfigurierbare Strombegrenzung.

« Schneller und praziser Heli/Governor-Modus mit vielen Einstellmdglichkeiten.

« Sicherheitsabschaltung des Motors bei Verlust des Gasimpulses.

« Konfigurierbare Beschleunigung, Timing, elektromagnetische Bremse, Motorumkehr usw.

* Geringe Gerauschentwicklung durch Hochfrequenzschaltung.

« Automatische Telemetrie: FPort, konfigurierbar tGber Lua-Script. Alternative Firmware Duplex EX, Hott, MSB, P?Bus, S.Bus2,
SRXL2.

+ Telemetrie (abhangig von der RC-Anlage): Spannung, Strom, Leistung, Kapazitat, Temperatur, Drehzahl, Energie.
* Minimal- und Maximalwerte der Telemetrie werden aufgezeichnet.

o Konfiguration tUber den Sender, PC-Software MAV Manager oder externes Terminal (JETIBOX/SMART-BOX).

o Firmware-Updates mit USB-Interface.

e Sprachen: CZ/DE/EN/FRI/IT.

https://wiki.kavanrc.com/KAVAN_Smart PRO_SBEC_ESCs_-_Instruction_manual/de 112


https://wiki.kavanrc.com/Main_Page

11.12.24, 10:46 Regler KAVAN Smart PRO SBEC - Bedienungsanleitung — KAVAN RC Wiki

ESC-65 | ESC-85 ESC " B e’ ESC-145 | ESC-145 & CoC,8feV-
Abmessungen (mm) 75%29.5x10 | 75x29.5%x12 80%30%13.5 88x32x14 88%32x20 74%x53%31 88%x32x14
Gewicht inkl. Kabel (g) 63 68 81 100 125 190 100
Dauerstrom (A) 50* 60* 80* 110* 110* 140* 150*
Spitzenstrom (A/2s) 80* 100* 120* 170* 170* 200* 200*
Versorgungsspannung (V) 6-51 6-51 6-51 6-51 6-51 10-51 6-27
LiPo-Zellen 2-12 2-12 2-12 2-12 2-12 4-12 2-6
LiFe-Zellen 3-14 3-14 3-14 3-14 3-14 4-14 3-7
Kabel Batterie/Motor (mm?) 25/25 25/25 4/25 4/4 4/4 6/4 6/4
Antispark Schaltung Nein
Empfohlene Stecker XT60 (60A) | XT60 (60A) | G4 (7(59/81)5\)”90 G5-(gb§)Tg° Gsigb;(‘;go (%%Z) G5.5 (150A)
Temperaturbereich (°C) (-10)-110
PWM Frequenz (kHz) 20
Betriebsstrom (mA) 60
Standby-Strom (mA) 4
Positionierung der Luftschraube Nein Mit zusatzlichem Hall-Sensor
Telemetrie FrSky FPort, JETI Duplex EX, Multiplex MSB, Futaba S.Bus2, Graupner Hott, PowerBox P?Bus, Spektrum SRXL2™
Status-LED Ja
Aktive Bremse (freewheeling) Ja
Dauer-Ausgangsstrom BEC (A) 12 15*
Spitzenstrom BEC (A/2s) 25* 30*
Spannungseinstellung BEC (V) 5.5-8.4 (0,1-V-Schritte)
Optische Isolation Nein
Maximale Drehzahl (eRPM) > 300 000 (zweipoliger Motor)
ggzgn:;g(e;es externen ca. 10
Strom des externen Schalters Max. 30

(mA)

*) Diese Werte sind giiltig, wenn ein ausreichender kontinuierlicher Luftstrom gewahrleistet ist.

Befestigen Sie den Regler mit Klettband oder doppelseitigem Klebeband in Inrem Modell. SchlieBen Sie den Motor und den Empfanger gemaf dem
unten stehenden Diagramm an. Sie kdnnen die Motorkabel in beliebiger Reihenfolge anschlielen, da die Drehrichtungsanderung durch Vertauschen
eines der beiden Kabel erfolgt (oder auch durch den Parameter ,Richtung” in der Konfiguration). Schalten Sie den Sender ein. Nun kénnen Sie die
Hauptflugbatterie anschlieRen und den Regler mit dem angeschlossenen Empfénger einschalten.

Hinweis: Die rote LED am Regler leuchtet zwei Sekunden lang auf, um die korrekte Initialisierung anzuzeigen. Wenn der
richtige Impuls des zuriickgezogenen Gashebels erkannt wird (d.h. ,Aus“-Position), spielt der Regler eine vordefinierte
Melodie. Er ist nun bereit fiir den Flug. Der Regler geht in den Standby-Modus iiber, je nach Stellung des Schalters oder wenn
die Aus-Taste gedriickt wird. Die Art des verwendeten Schalters wird in der Konfiguration des Reglers festgelegt. Wenn kein
Schaltelement angeschlossen ist (lassen Sie die Option ,Mechanischer Schalter” in der Einstellung), ist der Regler immer
eingeschaltet.

Warnung:

Verwenden Sie immer ganz neue, hochwertige Stecker und achten Sie darauf, dass die Kabel perfekt verlotet sind. Jede Mdglichkeit einer
Kontaktunterbrechung bei laufendem Motor bedeutet das Risiko einer Beschadigung der Elektronik.

Wenn Sie den Regler zum ersten Mal in Betrieb nehmen oder wesentliche Anderungen in den Einstellungen vornehmen, stellen Sie sicher, dass
die Luftschraube von der Motorwelle entfernt ist.

Trennen Sie die Batterien nach dem Flug immer. Auch wenn der Regler mit dem Schalter ausgeschaltet ist, zieht er immer
einen kleinen Strom. Dies kann dazu fiihren, dass die Batterie innerhalb weniger Tage oder Wochen vollstiandig entladen ist.

Hinweis: Wenn die Spannung der Flugbatterie hoher als 25V (6S LiPo) ist, empfehlen wir die Verwendung von Steckern mit
integriertem Anti-Funken-Mechanismus. Zum Beispiel konnen XT9o-Stecker mit integrierter Antispark Schaltung verwendet
werden.
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Es ist méglich, zwischen einigen grundlegenden Reglermodi zu wahlen:

« Normal - beim Beschleunigen wird immer die voreingestellte Beschleunigungskurve verwendet. Dies ist der Standardmodus fiir
den normalen Gebrauch.

« Schnellmodus - die gewahlte Beschleunigung wird nur beim Hochdrehen von Drehzahl Null angewendet. Danach wird die
minimale mdégliche Verzégerung verwendet (0,2 s fir die Reaktion von Null auf Vollgas).

« Normal mit Reverse - verhalt sich ahnlich wie der Normalmodus. Zuséatzlich konnen Sie einen Gasumkehrkanal wahlen, der die
Motordrehrichtung wahrend des Fluges steuert.

o Heli/Governor - schnelle und prazise Steuerung der konstanten Drehzahl mit vielen einstellbaren Parametern.

Der Regler erwartet positive Impulse vom Empfanger mit einer maximalen Aktualisierungsrate von bis zu 400 Hz. In der Standardeinstellung, wenn die
Endpunkte automatisch eingestellt werden, arbeitet der Regler mit der Giberwiegenden Mehrheit der RC-Systeme.

In diesem Fall wird nach dem Start ein minimaler Gassignalimpuls abgerufen. Die maximale Leistung wird dann dynamisch angepasst, wenn Sie das
erste Mal Vollgas geben.

Wenn Sie die genauen Positionen des Senderhebels bendtigen, wo der Motor startet und wo das Vollgas ist, kénnen Sie auch die Verwendung von
manuell eingegebenen Endpunkten konfigurieren.

Hinweis: Der Regler wartet auf das Zuriickziehen des Gashebels nach dem Einschalten und auch jedes Mal, wenn der Motor
aufgrund eines Fehlers stoppt. Befindet sich der Gashebel nach dem Einschalten nicht in der richtigen Position, gibt der Regler
einen Warnton aus.

Viele Motorparameter kénnen konfiguriert werden, wie z. B. Beschleunigung, Timing, Ubersetzungsverhaltnis oder Anzahl der Pole. Das
Ubersetzungsverhéltnis und die Polenzahl sind wichtig fiir die Telemetrie und die korrekte Anzeige der Motordrehzahl.

Beschleunigung beeinflusst die Reaktion des Motors auf den Gaskanal. Eine Verklrzung der Beschleunigungszeit beschleunigt die Reaktion des
Motors und gibt dem Piloten ein Gefiihl der sofortigen Kontrolle beim Kunstflug. Allerdings verbraucht der Motor mehr Strom und der Regler erzeugt
mehr Warme. Fir die meisten Modelltypen, einschlieRlich Elektrogleiter, Scales, EDFs usw., empfehlen wir eine Standardbeschleunigung von 1,0 s. Fir
3D-Kunstflug kénnen Sie bis auf 0,5 s oder auch weniger heruntergehen (mit Vorsicht). Sie kénnen auch den ,Schnellmodus” des Reglers im Menu
LAllgemeine Einstellungen® einstellen, um die schnellstmégliche Motorreaktion zu erhalten.

Timing hangt vom Motortyp ab und wird in der Regel vom Hersteller empfohlen. Timing beeinflusst auch die Leistung und den Stromverbrauch. Ein
héherer Wert fiir Timing kann die Motorleistung erhéhen, doch muss darauf geachtet werden, dass das System nicht lberlastet wird.

» Automatisches Timing: Timing wird kontinuierlich durch einen internen Algorithmus angepasst. Es handelt sich um eine universelle
Loésung, die mit den meisten Motortypen kompatibel ist.

¢ Timing 0-10°: Empfohlen fir In-Runner, d.h. Motoren mit internen Magneten.

¢ Timing 15-20°: Empfohlen fiir die meisten Outrunner (Auf3enldufer-Motoren). Bietet eine gute Kombination aus Leistung und
Effizienz.

¢ Timing 25-30°: Motoren mit hohem Drehmoment und vielen Polen erfordern das héchste Timing.
Der Motortyp sollte nur in bestimmten Fallen geandert werden, wenn die Anwendung dies erfordert.

Es gibt drei Méglichkeiten:

« "Standard"-Motortyp - empfohlen fiir die meisten Typen und Anwendungen (Standard).

+ "Hohes Drehmoment" - wenn Sie Probleme mit der Motorsynchronisation bei schneller Beschleunigung haben, verwenden Sie
diesen Modus. Voraussetzungen: groRer Outrunner-Motor mit mehr als 20 Polen, schwere Luftschraube, grof3e Stromspitzen.
Wir empfehlen auRerdem, das Timing auf mehr als 20° zu erhdhen.

* "Hohe Geschwindigkeit" - verwenden Sie diesen Modus, wenn |hre Antriebseinheit 250.000 eRPM (Umdrehungen pro Minute,
berechnet fiir einen 2-poligen Motor) iberschreitet.

Startleistung beeinflusst die ersten Motordrehzahlen. Wenn Sie mit dem automatischen Modus nicht zufrieden sind, kdnnen Sie den Motoranlauf so
einstellen, dass der Motor aggressiver (positive Werte) oder so sanft wie mdglich (negative Werte) lauft.

Die elektromagnetische Bremse ist eine Standardausriistung aller Regler, die in elektrischen Gleitermodellen verwendet werden. KAVAN Smart PRO
Regler bieten mehrere zusatzliche Parameter zur Feineinstellung der Bremsfunktion. Sie kénnen eine der vorkonfigurierten Einstellungen verwenden
oder alle Bremsparameter frei einstellen.

EINSTELLMOGLICHKEITEN:

¢ Aus: Die Luftschraube dreht sich frei und wird nicht gebremst.
» Weich: Ubergang von Null auf volle Bremskraftin 1,0 s.

« Mittel: Ubergang zur vollen Bremskraft in 0,7 s.

« Hart: Ubergang von 50% auf 100% Bremskraft in 0,5 s.

¢ Manuell: Alle Bremsparameter kdnnen Sie manuell eingeben:

1. Anfangskraft (Beginn der Bremse) - die Bremskraft, die ab dem Zeitpunkt der Bremsaktivierung wirkt.
2. Endkraft (Ende der Bremse) - die nach Ablauf der Bremsanlaufzeit aufgebrachte Bremskraft (normalerweise die volle Bremskraft,
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die den Motor ganz stoppt).

3. Bremsanlaufzeit - die Zeit zwischen dem Beginn und dem Ende der Bremse. Brakj:m
Wahrend dieser Zeit andert sich die Bremskraft stdndig von der Anfangs- zur Motor off Brake starl Brake end
Endleistung. 100%

4. Wartezeit - die Zeit zwischen dem Abschalten des Motors und der
Bremsaktivierung. Wahrend dieser Zeit dreht sich der Motor frei ohne

Stromversorgung. 50%
Beispiel: Die Motorbremse mit folgenden Parametern: Bremsbeginn = 50%, Bremsende =
100%, Anlauf = 0,5 s, Wartezeit = 0,3 s. 03s
0%
Wait time Transition time Time

Im Menu ,Allgemeine Einstellungen® kdnnen Sie die Spannung der BEC-Schaltung in 0,1-V-Schritten prazise einstellen. Der Regler enthalt ein sehr
leistungsstarkes BEC, das einen Dauerstrom von bis zu 15 A liefern kann. Wenn jedoch eine hohe Leistung erforderlich ist, muss fir einen
ausreichenden Kuhlluftstrom gesorgt werden. Es wird empfohlen, sowohl das Gas- als auch das Telemetriekabel an den Empfanger anzuschliefen, um
eine hohe Strombelastung zu gewahrleisten.

Warnung: Stellen Sie die BEC-Spannung immer entsprechend der Nennspannung der angeschlossenen Elektronik,
einschlieBlich Empfanger, Sensoren und Servos ein. Uberschreiten Sie niemals die Spannungsgrenzen.

Falls Sie eine kleine Backup-Batterie verwenden mdéchten, um Spannungsspitzen der
angeschlossenen Servos abzudecken, kdnnen Sie diese im Meni Allgemeine Einstellungen -
Backup-Batterie festlegen. Nachdem Sie den Batterietyp eingestellt haben, missen Sie alle Lotlics Throfle thamnel_
Stromversorgungen vom Regler trennen und dann wieder anschlieBen. Es gibt folgende Radlo/Contro
Méglichkeiten:

Telemetry

Switch/button

* "Nein" (Standard) - es ist keine Backup-Batterie vorhanden und die BEC-
Spannung ist auf den in der Konfiguration angegebenen Wert eingestellt. Auf
der Empfangerseite darf keine externe Stromversorgung angeschlossen sein, —
sonst schaltet sich das BEC nicht ein. Flig

e "2S LiPo 8.4V" - es wird eine externe Stromversorgung auf der
Empfangerseite mit einer maximalen Spannung von 8,4 V vorausgesetzt
(siehe Abbildung). Der Regler wird nicht initialisiert, wenn die Spannung der
Backup-Batterie auRerhalb der Betriebsgrenzen liegt (oder wenn sie nicht
angeschlossen ist). Die BEC-Spannung wird automatisch an die Spannung der Backup-Batterie angepasst, so dass keine Gefahr
von unkontrollierten Strdmen besteht.

o "2S LiFe 7.2V" - auf der Empfangerseite wird eine externe Stromversorgung mit einer maximalen Spannung von 7.2V
vorausgesetzt. Das Verhalten ist ahnlich wie beim 28 LiPo.

Der KAVAN SMART PRO Regler erlaubt es, bei Bedarf einen externen Schalter zu
installieren. Der werksseitige Schalter ist jedoch nicht vorhanden, so dass sich der Regler/das
BEC sofort nach dem Anschluss der Flugbatterie einschaltet.

Sie kénnen den Typ des Schaltelements im Menl Allgemeine Einstellungen - Schaltertyp / E Switch/button
festlegen:

* Mechanisch (Standard) - der Schalter verbindet den gelben (Signal) und den —— —
braunen (Erde) Leiter des Schalter-/Tastenkabels. Es wird eine umgekehrte e
Schaltlogik verwendet, so dass der Regler eingeschaltet bleibt, wenn der
Schalter nicht angeschlossen ist.

« Taste/Hall - erster langer Druck schaltet den Regler ein, zweiter langer Druck schaltet ihn aus. Die LED zeigt den Ein/Aus-Zustand
an. Wenn ein Magnet (bzw. ein Tastendruck) erkannt wird, blinkt die LED. Der Hall-Sensor kann als Zubehor fur KAVAN Smart
PRO Regler erworben werden.

» Elektronisch - Diese Option ermdglicht den Anschluss eines externen elektronischen Schalters (Touch Switch, RC Switch, usw.).
In diesem Fall wird das Schaltgerat immer mit Strom versorgt und der Logikpegel des Signalleiters bestimmt den Ein/Aus-Zustand
des Reglers.

Hinweis: Bevor Sie einen externen Schalter anschlieBen, sollten Sie dessen Parameter beachten. Der Signalleiter verwendet
3,3 V Logik mit einem schwachen Pull-Up. Die Versorgung vom Regler ist auf ca. 10 V mit einem maximalen Strom von 30 mA
eingestellt.

Die Positionierungsfunktion ermdglicht es, den Motor/die Luftschraube in die exakte Position zu drehen, die fir eine sichere Landung erforderlich ist,
oder die einfach fur den nachsten Flug gilinstig ist. Mit ein paar externen Komponenten (Hall-Sensor und kleiner Magnet) kdnnen Sie diese Funktion
nutzen und das Risiko einer Beschadigung der Luftschraube bei der Landung vermeiden. Der Magnet muss ordnungsgemaf am rotierenden Teil (Motor
oder Luftschraube) angebracht werden und der Hall-Sensor muss im Rumpf so positioniert werden, dass der Magnet gegeniiber dem Hall-Sensor an der
Zielposition der Luftschraube liegt. Nachdem Sie die Positionierungsfunktion iber das Reglermenu aktiviert haben (Luftschraubenposition = Hall-
Sensor), stellen Sie auch die PWM-Positionierung so ein, dass sich der Motor langsam, aber gleichmafig dreht. Sie kdnnen auch die Dauer der aktiv
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gehaltenen Motorposition (Halten der Position) andern, die aktiviert wird, wenn die richtige Position gefunden ist. Die Funktion des Haltens der Position
ist bei einem einziehbaren Antrieb nitzlich, da sie verhindert, dass sich die Luftschraube wahrend des Einziehens spontan bewegt.

T125: Motoridentification

Temperature sensor
/

/ B

2-125 | 6-51V 85

Hul\lus ESC | FULL TELEMETRY oy

ESWltch SBEC 15A zCe¢

Magnet

Hall senzor

Um die Luftschraubenpositionierung zu aktivieren, schlieBen Sie den Hall-Sensor an den IN-B Port des Reglers an.

Hinweis: Verwenden Sie einen hochwertigen Sekunden- oder Epoxidkleber, um den Magneten im rotierenden Teil zu
befestigen. Sie konnen auch eine kleine Aussparung in den Tréager bohren und den Magneten darin versenken.

Warnung: Verwenden Sie keine hohere PWM als notig, da der Motor sonst tiberhitzen kann. Verwenden Sie beim
Positionieren im Allgemeinen die niedrigste PWM, bei der der Motor seine Position zuverlédssig hilt. Uberpriifen Sie die
Stromaufnahme mit Hilfe der Telemetrie.

Einige Motorenmarken verfligen Uber einen integrierten Temperatursensor, der mit Reglern KAVAN SMART PRO kompatibel ist. Dieser Sensor (T125-ID)
kann auch als eigenstandiger Telemetriesensor mit Duplex/Hott/S.Bus2/FPort Telemetrieunterstiitzung verwendet werden. Auflerdem kann er direkt an
den "IN-A" Eingangsport des Reglers angeschlossen werden (siehe Abbildung oben). Ab diesem Zeitpunkt kennt der Regler KAVAN Smart PRO die
grundlegenden Motorparameter (Mindestbeschleunigung, empfohlenes Timing, Ubersetzungsverhéltnis, Anzahl der Pole...) und auch die aktuelle
Motortemperatur. Einige Parameter werden automatisch eingestellt (Ubersetzungsverhéltnis, Anzahl der Pole), andere Einstellungen werden
Ubernommen, sobald Sie den Regler auf die Werkseinstellungen zurlicksetzen. Der Motoridentifikationssensor wird an den IN-A Port des Reglers
angeschlossen.

"Synchrones Schalten", bzw. "Aktives Bremsen" ist eine Funktion des Drehzahlreglers, die die Warmeentwicklung des Reglers im Teillastbetrieb
reduziert. Dieser Modus ist nitzlich fir Kunstflugpiloten, die nicht nur schnell beschleunigen, sondern auch schnell abbremsen wollen. Der Motor folgt
der Gashebelbewegung sofort in beide Richtungen und der Pilot kann die Kontrolle perfekt ibernehmen.

Der Strombegrenzer ist eine der Sicherheitsfunktionen des Reglers. Er stoppt den Motor nicht beim Uberstrom, sondern (iberwacht stindig die
momentane Stromaufnahme und passt die Motorleistung auf dieser Grundlage an. Wenn diese Funktion aktiviert ist, bestimmen Sie den maximal
zulassigen Strom und der Regler reduziert sofort die Motorleistung, wenn der Stromgrenzwert Uberschritten wird. Nachdem der Strom auf ein sicheres
Niveau zurlickkehrt, wird die Motorleistung wiederhergestellt.

Der integrierte Batterieschutz basiert auf der Erkennung einer Unterspannung und der Reduzierung der Motorleistung oder der vollstandigen
Abschaltung. Sie kénnen die Anzahl der Zellen (oder die automatische Erkennung) und den Wert der Mindestspannung pro Zelle frei einstellen. Die
unterstutzten Batterietypen sind NiXX (1,2 V), LiFe (max. 3,6 V) und Lilo/LiPo (max. 4,2 V).

Die Statuscodes werden auf dem Bildschirm (JETIBOX/SMART-BOX) angezeigt, wenn ein Fehlerereignis auftritt. Wenn ein Statuscode aktiviert ist, blinkt
die rote LED kontinuierlich.

VERFUGBARE STATUSCODES:

» Niedrige Spannung (UL): Die Batteriespannung ist unter den im Meni Batterieschutz festgelegten Schwellenwert gesunken und
der Regler hat entweder die maximale Leistung reduziert oder den Motor vollstédndig abgeschaltet.
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* Hohe Spannung (UH): Wenn Sie eine weiche Batterie oder eine Netzstromversorgung verwenden, kann die Spannung wahrend
des Bremsens Uber den urspriinglichen Wert ansteigen. In diesem Fall wird ein Alarm ausgeldst und alle Bremsfunktionen werden
deaktiviert.

« Hochstrom (IH): Der Strom ist hoher als der in der Produktspezifikation festgelegte maximale Spitzenstrom (z.B. 120 A fiir KAVAN
SMART PRO 80, 200 A fir KAVAN SMART PRO 130).

* Hohe Temperatur (T100, T110, T120): Die Temperatur ist tGber einen sicheren Wert gestiegen. Der numerische Wert gibt die
ermittelte Hochsttemperatur und das aktivierte Sicherheitsprotokoll an.

o Kommutationsfehler (COM): Es wurde ein Synchronisationsfehler bei laufendem Motor festgestellt. Dies tritt in der Regel auf,
wenn der Motor plétzlich stoppt, oder bei sehr schneller Beschleunigung bei bestimmten Antriebseinheiten. Dieser Fehler kann auf
ein schwerwiegendes Problem in der Motor-Regler Installation hinweisen.

Die Drehzahlregler verfligen ber eine Funktion, die schnell und genau die Drehzahl stabilisiert. Der Governor-Modus kann auf viele Arten | esc-xxx menu

konfiguriert werden, um lhren Wiinschen zu entsprechen. <COMMON SETTING>
I

Vergewissern Sie sich, dass die Luftschraubenblatter entfernt sind, bevor Sie den Modus fiir konstante Drehzahl aktivieren. Im MenU |controller Mode

Allgemeine Einstellungen wahlen Sie den Reglermodus ,Heli/Governor und folgen Sie den nachstehenden Optionen: 8 CIAEYEAEty
I

« Stellen Sie die minimale und maximale Drehzahl des Hauptrotors nach Ihren Winschen ein. Sobald Sie den P
Gashebel Uber die Leerlaufposition hinaus bewegen, dreht sich der Motor langsam, bis er die Zieldrehzahl erreicht. I
Diese wird nach der Position des Gaskanals berechnet, wobei das weggenommene Gas der "Mindestdrehzahl" und Maximum Rpm.

Vollgas der "Hochstdrehzahl" entspricht. I

« Stellen Sie die Anlaufbeschleunigung so ein, dass der Motor so sanft wie mdglich startet. Sie kénnen diese Zeit auf Spoolup Time

bis zu 60 s einstellen. Die Anlaufbeschleunigung wird verwendet, wenn der Motor bei Null Umdrehungen startet oder (¢ 1"’5 >
wenn die Funktion zum schnellen Verlassen der Autorotation deaktiviert ist. TR
» Konfigurieren Sie die Autorotationsrettungszeit und die Autorotationsbeschleunigung. Die cE P
Autorotationsrettungsfunktion wird verwendet, wenn Sie die Autorotation schnell beenden miissen, um einen Unfall [ aoor. accer
des Modells zu verhindern. In diesem Fall bewegen Sie den Gashebel liber die Leerlaufposition hinaus, < 28 >
"Autorotationsbeschleunigung” wird verwendet, um den Motor zu drehen, bis er die gewiinschte Drehzahl erreicht. 1
Der Parameter "Autorotationsrettung" bestimmt die Zeit nach dem Abschalten des Motors, in der die (povernor Gain
Autorotationsrettungsfunktion aktiviert werden kann. Wenn diese Zeit Gberschritten wird, wird die Standardanlaufzeit I
verwendet. Governor Gain

<I: 1e >

+ Erweiterte Einstellungen: Governor-Ausschlage - (P)roportional und (l)ntegral.
Sie kénnen diese Ausschlage anpassen, um die Reaktion des Reglers auf
schnelle Lastanderungen wahrend Flugmandvern fein abzustimmen. Bitte RPM A\ otor start Motor full
nehmen Sie die Anderungen nur in kleinen Schritten vor und lberpriifen Sie ;
das resultierende Verhalten bei einem kurzen Testflug.

1. Erhéhen Sie den P-Ausschlag, um kleine Drehzahlschwankungen beim
Direktflug, z. B. beim Schweben, zu eliminieren. Wenn Sie unerwartete
Motor-/Getriebegerdusche hoéren (die auf schnelle Schwingung hinweisen),
reduzieren Sie den P-Ausschlag um 20 %.

2. Erhéhen Sie den I-Ausschlag, um eine prazise Drehzahl wahrend der :
Mandver beizubehalten. Wenn die Motordrehzahl merklich zu schwanken 11ms  1.3ms 1.9ms  Throttle
beginnt, reduzieren Sie den |-Ausschlag um 20 %.

AR bailout disabled

»
>

ESC-200: Device Properties o] j
Im Governor-Modus werden immer feste Endpunkte des Gaskanals verwendet
(standardmanRig 1,1-1,9 ms) und die aktive Bremsung ist ebenfalls aktiviert.

« REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT ESC-200 vam

Die folgende Abbildung zeigt ein Diagramm der Rotordrehzahl in Abhangigkeit von der
Gasstellung. In diesem Fall wurden die Standard Endpunkte des Gaskanals (1,1-1,9 ms)
verwendet.

ESC-200: Common Settings

Controller Mode Heli/Governor o

Hinweis: Vergewissern Sie sich, dass das Ubersetzungsverhiltnis und die Reverse Chanael
Anzahl der Motorpole im Menii Motoreinstellungen richtig eingestellt sind.
Priifen Sie auch, ob die Bremse deaktiviert ist und deaktivieren Sie bzw. die
Funktion der Luftschraubenpositionierung. Minimum RPM - S00RpM +

Heli/Governor

Maximum RPM - 5,000Rpm L
Bitte beachten Sie, dass dynamische Anderungen der Motordrehzahl beim
Flug durch den Parameter ,,Beschleunigung” im Menii Motoreinstellungen
begrenzt werden. Achten Sie darauf, dass die Beschleunigung langsam Autorotation Baikout Max. 60 -
genug ist, damit die Anderung der Drehzahl beim Flug nicht zu plétzlichen
Anderungen der Modellorientierung fiihrt.

Spoolup Time - 10s +

Bailout Acceleration - 2.0s +

Advanced governor options

Proportional Gain —

Die  Motor-Reverse-Funktion ist verfigbar fir RC-Systeme mit bidirektionaler ||

Busunterstiitzung (EX-Bus, P?Bus, SRXL2, S.Bus2). Um die Motorrichtung zu steuern, muss

ein zusatzlicher busubertragener Kanal am Sender definiert werden. Beide Kabel des Reglers KAVAN SMART PRO (rot und schwarz) mussen korrekt
mit dem Empfanger verbunden sein. Legen Sie zunachst einen zusatzlichen Kanal am Sender an, um die Motorrichtung zu steuern. Dieser Kanal sollte
Uber einen Zweipositionsschalter gesteuert werden.

FUTABA/SPEKTRUM:
Verwenden Sie einen der AUX-Kanale und merken Sie sich die Kanalnummer. Es ist nicht notwendig, sich auf die an Ihrem Empfanger verfigbaren
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Kanéle zu beschranken, da RC-Systeme in der Regel mehr Kanale auf den Bus senden, als
die physische Anzahl der Ausgange des Empfangers betragt.

ESC-XXX MENU Brake

Beispiel: Wenn Sie ein Spektrum NX6 und einen 6-Kanal-Empfanger verwenden, kénnen Sie <COMMON SETTING> . Manual e
immer noch auch den Kanal Nr. 7 (AUX2) verwenden, um die Reverse-Funktion liber den I

SRXL2-Bus zu steuern. Controller Mode .| Brake start
<Normal/Reverse 0% >

I
Legen Sie im Menu Modell - Funktionszuweisung eine neue Modellfunktion an und weisen
Sie ihr einen freien Zweipositionsschalter zu. Weisen Sie dann im Menl Modell - Reverse Channel Brake End
Servozuweisung diese Funktion einem der Empfangerkanale (1-16) zu. Auch hier kdnnen Sie |< 7 > P K 100% >
wieder Kandle verwenden, die nicht direkt an den Empfangerausgangen zur Verfligung i
stehen (z.B. 13-16), da diese ohne Einschrankung uber das EX-Bus-Protokoll Ubertragen :
werden. i Brake Transition

ik 1.0s >

JETI:

POWERBOX:

Im Menl Funktion erstellen Sie eine neue Funktion fir das Modell, indem Sie die Taste "+" :

driicken, und weisen Sie ihr einen Zweipositionsschalter zu. Wahlen Sie einen der e
verfugbaren Ausgangskanale (1-16). Die Stellung des Schalters wird Gber den P?Bus an den 0.0s 2
Drehzahlregler tibertragen. :

Brake Wait Time

Wenn Sie die Motor-Reverse-Funktion im Regler aktivieren mochten, stellen Sie den
"Reglermodus” auf "Normal/Reverse" und stellen Sie den Reverse-Kanal wie im vorherigen
Schritt ein. Sie kdnnen auch eine Feinabstimmung der Bremseinstellungen und der Wartezeit
vor dem Reverse vornehmen, wenn Sie den Bremstyp "Manuell" verwenden.

i | Reverse Wait
< 1.0s >

Uberpriifen Sie die Funktion: Sobald Sie den Richtungsschalter umschalten, aktiviert der Regler die Bremse und nach einer kurzen Pause beginnt sich
der Motor in die entgegengesetzte Richtung zu drehen.

Hinweis: Die Bremse ist im Modus "Normal/Reverse" immer aktiviert. Auch wenn Sie den Bremstyp auf "Aus" stellen, ist die
Softbremse aktiviert.

SchlieBen Sie das rote Datenkabel an den Slot fiir Sensoren an der JETIBOX / SMART-BOX (oder am entsprechenden Empfénger) an. Versorgen Sie
es mit einer 4,5-8,4 V Batterie. Sie kdnnen nun den Regler mit Hilfe der Pfeile auf dem Terminal sicher konfigurieren. Wenn Sie einen externen
(optionalen) Schalter verwenden, der am Regler angeschlossen ist, stellen Sie sicher, dass der Regler eingeschaltet ist.

Receiver battery

Rx

Data 2-125]6-5v 85 i
E sart PROY Q_\)
Brushless ESC | FULL TELEMETRY

SBEC_ 15A

Regler KAVAN Smart PRO sind mit der JETIBOX-Einstellung kompatibel. Das JETIBOX-Mendi ist in finf Bereiche unterteilt:

AKTUELLE WERTE

- zeigt die aktuellen Telemetriewerte zusammen mit den Minima und Maxima an.

» \erfligbare Telemetrie: Spannung, Strom, Kapazitat, Drehzahl, Leistung (in Prozent), Temperatur.
* Wenn der Chip Motor-ID angeschlossen ist, werden auch die Motoridentifikation und die Temperatur angezeigt.
* Reset Min/Max - Driicken Sie die linke und rechte Taste gleichzeitig, um alle minimalen und maximalen Werte zurlickzusetzen.

ALLGEMEINE EINSTELLUNGEN
- Grundeinstellungen des Reglers

* Regler-Modus - grundlegender Regler-Modus (normal oder schnell).

« Ton nach Start - wahlen Sie die Melodie, die nach der Initialisierung des Reglers abgespielt werden soll.

« Standby-Piepton’' - Sie kdnnen kurze, wiederholte Piepténe als Hinweis auf einen eingeschalteten Motor aktivieren.

+ Motorendpunkte, Motorstart, Motor voll - Einstellungen in Bezug auf die Dekodierung des Gaseingangssignals.

+ Kapazititsreset' - Sie kbnnen wahlen, zu welchem Zeitpunkt die Kapazitat und die verbrauchte Energie zuriickgesetzt werden:
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1. Nach dem Einschalten - die Kapazitat wird nach der Initialisierung des Reglers zurlickgesetzt. Es wird jedoch zunachst die
Kapazitat des vorherigen Laufs angezeigt, bis Sie den Motor starten.

2. Spannungsinderung - die Kapazitat wird geldscht, wenn eine Batterie mit einer &hnlichen (oder héheren) Spannung im
Vergleich zur maximalen Batteriespannung des vorherigen Laufs angeschlossen wird. Das bedeutet, dass jedes Mal, wenn Sie
eine vollstdndig geladene Batterie mit derselben Zusammensetzung und Zellenzahl anschlieRen, wird die Kapazitat gel6scht.

3. Manuell - Kapazitat und Energie werden nie zuriickgesetzt, Sie mussen sie manuell zuriicksetzen.

e Sprache - Sie kdnnen die Sprache des JETIBOX-Bildschirms wahlen.

MOTOREINSTELLUNGEN
- Einstellungen in Bezug auf die Motorparameter.

« Richtung, Beschleunigung, Timing, Startleistung, Motortyp, Ubersetzungsverhiltnis, Anzahl der Motorpole - siche Kapitel
Motoreinstellungen.

« Einstellungen in Bezug auf die Bremse — siehe Kapitel Bremskonfiguration.
¢ Luftschraubenpositionierung, PWM-Positionierung, Positionshaltung — siehe Kapitel Luftschraubenpositionierung.

* Motor aktiviert (0/1) - der Motorstart kann in Abhangigkeit vom logischen Zustand eines bestimmten Eingangs ,IN B.2“ (Stecker-
Ausgang von links nach rechts: 1 = Hall-Sensor-Eingang, 2 = Eingang zur Motoraktivierung, 3 = 3,3V, 4 = GND) aktiviert oder
deaktiviert werden. Wenn Sie ,Vst.pin Log0/1“ wahlen, missen Sie immer den Gashebel zuricknehmen, bevor Sie den Motor
starten. Wenn Sie hingegen ,Autostart Log0/1“ wahlen, startet der Motor, sobald der Logikwert des Eingangspins dies zulasst und
die Gashebelposition tiber dem Leerlauf ist.

« Schalten — ermdglicht es Ihnen, das synchrone Schalten (aktive Bremse) zu aktivieren oder den Regler im Standardmodus zu
belassen.

SCHUTZ
- Einstellung des Regler- und Batterieschutzes.
« Batterieentladung - Verhalten, wenn die Batterie entladen ist. Entweder nimmt die Motorleistung langsam ab oder der Motor
schaltet sofort ab. Die sichere Mindestspannung wird aus der Anzahl der Zellen und der Mindestspannung pro Zelle berechnet.
« Strombegrenzung - aktivieren Sie diese Funktion, um hohe Stromspitzen und eine Uberlastung des Systems zu verhindern.

¢ Leistungsbegrenzung bei 100°C - Sie kénnen die maximal zulassige PWM des Reglers einstellen, wenn seine Temperatur
100°C Uberschreitet. Das Modell muss betriebsfahig sein, aber die Temperatur darf nicht mehr ansteigen.

SERVICE
- In diesem Menu konnen Sie die Version des Gerats anzeigen und es auf die Werkskonfiguration zurlicksetzen.

ESC-XXX  12.8V

i 55.7A  1.5Ah
MENUSTRUKTUR DER JETIBOX
Verfiigbare EX und P?Bus Telemetrie: ESC-XXX MENU ESC-X00 MENU ESC-X)XX MENU ESC-XXX MENU
) ACTUAL VALUES > [<COMMON SETTING>, <MOTOR SETTING >| < PROTECTION >
T I I T
L4 Akkuspannung (V) oltage: 12.68V| Controller Mode Direction Low Battery
11,1V <=> 12,6V| Normal (Ramp) > Normal > Reduce Power >

* Motorstrom (A) I I I T
agee H . r cceleration in Volta
- Kapazitat (mAh) e el eS|
I I
e Drehzahl (UPM) T

Standby Beep | Timing Cell Count
55%  98@6RPM off b Auto > Auto >
e PWM (%) : . ; :

. Leistung (W) Motor Endpoints Startup Power Limit Current

Capacity: <Clr>

15eemAh Manual > < +5% > < Enabled
° MOtorIanzeit (S) Temperatlure 33°C L Mntnr‘lstart .| | Hotar‘ Type LLim‘t l‘turrznt
« Energie (Wmin) - niitzliche Funktion fiir Wettbewerbe, bei denen die /e <= i piid s W e E
Gesamtenergie begrenzt ist (F5B, F5D). Reset WIN/MAX Motor Full ,l | Brake }:im. Power/166°C
’ Press < > 1.988ms < Manual > >
e Temperatur (°C) : :
. . . Capacity reset Brake Start
+ Externe Temperatur (°C) - wenn ein Motor-ID-Chip angeschlossen ist, sendet < Poweron > _® ,7
der Regler die Motortemperatur als eigene Telemetrie. Do Brake End ESC-XXX MENU
. < English > 188% > |¢  SERVICE
* Motorstatus: I

I
rake Transition Preset <>
< 1.8s > Factory Defaults
I T
Brake Wait Time ESC-XXX  X.XX
@.0s H ID XXXXX: XXXXX

¢ 0 = Initialisierung

o 1 = der Motor lauft

e 2 =Bremsen

+ 3 = Positionierung gestartet

e 4 = Position gefunden

o 5 = Positionsfehler (die Luftschraube hat sich bewegt)
e BEC Spannung (V)

e BEC Strom (A) — nur KAVAN Smart PRO 145

Der Regler KAVAN Smart PRO wird standardmaRig als ,Air-ESC* Sensor erkannt.

Prop Position
< Hall Sensor

Positioning PWM
< 8% 3|

Motor Enabled(1
Always

Gear Ratio

Disabled >

Motor Poles

< >

Freewheeling
Normal |

GRAUPNER HOTT MENUSTRUKTUR
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VOLTAGE 12.68V
11.1v / 12.8V
CURRENT 55.7A
MAX. 56.0A

CAPACITY 15@emAh
PWM 55% 9000RPM

ESC-XXX  VX.XX

ESC-XXX  VX.XX ESC-XXX  VX.XX ESC-XXX  VX.XX
TEMPERATURE 33°C | [>LANGUAGE English | [>STANDBY BEEP
28°C / 65°C CONTROLLER MODE OFF
RESET CAPACITY Normal (Ramp) MOTOR ENDPOINTS
>RESET MIN/MAX STARTUP BEEP Manual

RESET DEFAULT

Regler KAVAN Smart PRO SBEC - Bedienungsanleitung — KAVAN RC Wiki

Phase Test MOTOR START 1.1@ms
MOTOR FULL 1.96ms

ESC-XXX VX. XX

>CAPACITY RESET

DIRE
ACCE
TIMI

Power On
CTION Normal
LERATION ©.5s
NG Auto

FUTABA- UND MULTIPLEX-ANSCHLUSS

Futaba- und Multiplex-Systeme bieten keine drahtlose Konfiguration der angeschlossenen Gerate. Die Telemetrielbertragung ist Uber die folgenden
festen Slots flir Sensoren mdéglich:

1/10 2/10 3/1e 4/10 5/10
ESC-XXX  WVX.XX ESC-XXX  VX.XX ESC-XXX  VX.XX ESC-XXX  VX.XX ESC-XXX  VX.XX
>STARTUP POWER >MOTOR POLES 14 | >FREEWHEELING Normal | [>LOW BATTERY >LIMIT CURRENT Yes
Auto BRAKE Manual PROP POSITION Reduce Power MAX. CURRENT 130A
MOTOR TYPE BRAKE START 0% Hall Sensor MIN VOLTAGE LIM.POWER/100°C 60%
Standard BRAKE END 100% POSITIONING PWM 7% LiXX 3.2V/Cell
GEAR RATIO TRANSITION 1l.0s MOTOR ENABLED (1)| | CELL COUNT
off WAIT TIME 0.0s Always Auto
6/10 7/10 8/1e 9/10 1e/1e

Slot Multiplex MSB

6

3
2
4
5

Automatisch vom Sender erkannt.

Slot Futaba S.Bus2 Hinweis

Drehzahl 2 Wabhlen Sie den UpM-Sensor am Slot 2.
Strom 3

Spannung 4 Wabhlen Sie den Strom-Sensor SBS01C am Slot 3.
Kapazitat 5

Temperatur 6 Wahlen Sie den Sensor Temp125 am Slot 6.
PWM (0-100%) 7 Wahlen Sie den Sensor Temp125 am Slot 7.
Hinweis Manuelle Detektion im Meni Linkage - Sensor.
POWERBOX TELEMETRIE

Ab Version 1.09 ist der Regler KAVAN SMART PRO in der Lage, das PowerBox P2Bus Telemetrieprotokoll zu erkennen. Schlielen Sie das
Telemetriekabel (roter Stecker) an den P?Bus-Port des Empfangers an. Der Sender ortet die angeschlossenen Sensoren, sobald der Empfanger
eingeschaltet wird. Die Regler-Telemetrie sollte dann innerhalb von 2,5 Sekunden verfligbar sein. Sie kdnnen nun beliebigen Widgets und Alarmen auf
dem Desktop des Senders Telemetriewerte zuweisen. Die verfugbare Telemetrie ist ahnlich der Duplex EX Telemetrie (siehe oben). Die Konfiguration
des Reglers tiber den PowerBox Sender ist zur Zeit noch nicht verfiigbar.

SPEKTRUM-INTEGRATION

Ab Version 1.06 ist die Spektrum-Telemetrie-Unterstiitzung in eine spezielle Firmware-Version integriert. Diese alternative Firmware bietet SRXL2
Telemetrie und TextGen Einstellungen. Der Regler KAVAN Smart PRO wird im Sender durch zwei Telemetriegerate reprasentiert:

« "ESC" zeigt Akkuspannung, Strom, BEC-Spannung, Reglertemperatur, Drehzahl und Ausgangsleistung an.
« "Flight Pack Capacity" zeigt die verbrauchte Batteriekapazitat an.

SchlieBen Sie das Gaskabel (schwarzer Stecker) an den Thr-Empfangerport (1) an. Fir einen ordnungsgemafe Telemetrie-/Setup-Funktion schlief3en
Sie auch das Telemetriekabel (roter Stecker) an den Prog/SRXL2-Empfangerport an. Der Regler bietet standardmaRig nur numerische Telemetrie. Das
Textmen( (TextGen) ist nur nach einer speziellen Startprozedur verfligbar:

Wir gehen davon aus, dass die Gas- und Telemetriekabel richtig angeschlossen sind und der Sender eingeschaltet ist. Stellen Sie

nun die Position Vollgas ein.

Schalten Sie den Regler ein, entweder durch Anschluss des Antriebssets oder durch Einschalten eines externen Schalters.
Der Motor piept und zeigt damit an, dass ein Vollgasimpuls erkannt wurde. Nach 3 Sekunden kiindigt ein weiterer Piepton den
Eintritt in das Programmiermenu an.
Sie kdnnen nun den Gashebel vollstandig zurtickziehen. Scrollen Sie auf dem Hauptbildschirm des Senders nach rechts und
suchen Sie das Meni TextGen. Wenn das Textmeni aktiviert ist, wird sich der Motor nie drehen. Wenn Sie wieder einen normalen
Motorbetrieb wiinschen, miissen Sie das TextGen-Menu verlassen, indem Sie auf der Hauptseite "Exit" wahlen.
Die Navigation im Menu erfolgt Gber die Senderhebel - der Hohenruderhebel bewegt den Cursor nach oben/unten und der
Querruderhebel &ndert den ausgewéhlten Wert.

Die Konfigurationsanderungen werden gespeichert, sobald ein Wert gedndert wird.

Hinweis: Verwenden Sie die neuesten Firmware-Versionen in Threm Sender und Empfanger. Fiir Spektrum NX muss
mindestens die Version 3.06 installiert sein. Empfohlene Empfianger: AR8360T, AR8020T, AR6610T, AR631T, AR637T...

Ab Version 2.01 sind die Regler KAVAN Smart PRO mit der kompletten Steuerung uber ein Kabel (Spektrum Smart Throttle) kompatibel. Um
diese Funktion zu aktivieren, schlielen Sie einfach das rote Telemetriekabel an den Kanal Nummer 1 des Empfangers (Thro) an und lassen das
andere (schwarze) Kabel ausgesteckt. Sie kdnnen dann sowohl den Gashebel des Reglers steuern als auch Telemetriedaten empfangen. Dieser
Zugang ist auch mit der Empfangerfamilie AR10400T kompatibel.

Wenn Sie einen Regler mit galvanischer Trennung (KAVAN Smart PRO 200/220) verwenden, schalten Sie den Regler immer
vor dem Empfanger ein. Andernfalls funktionieren die Telemetriefunktionen moglicherweise nicht.

https://wiki.kavanrc.com/KAVAN_Smart PRO_SBEC_ESCs_-_Instruction_manual/de

9/12


https://wiki.kavanrc.com/File:Smart_PRO_ESC_-_Graupner_menu.png
https://wiki.kavanrc.com/File:Smart_PRO_ESC_-_Graupner_menu.png

11.12.24, 10:46 Regler KAVAN Smart PRO SBEC - Bedienungsanleitung — KAVAN RC Wiki

4) Motor setting

5)Protection

1) Welcome page 3) Common setting
ESC-XXX X.XX ESC-XXX X.XX
ORPM >Back
12.6V 9.0A eLanguage
>TELEMETRY 2) English
«COMMON SETTING 3) sController Mode
«MOTTOR SETTING 4) Normal (Ramp)
«PROTECTION 5) eVoltage BEC
sFactory Defaults 5.5V
eExit eSwitch type
Mechanical
eBackup Battery
No
eStartup Beep
Phase Test
2) Telemetry page e«Standby Beep
off
ESC-XXX X.XX eMotor Endpoints
>Back Manual
12.6V  ©.0A eMotor Start
Max. 56.0A 1.1@ms
158emAh eMotor Full
33°C 1.9@ms
28°... 65°C eCapacity reset
eClear Capacity Power On
eReset MIN/MAX eBack

ESC-XXX X.XX

>Back
eDirection
Normal
sAcceleration
1.0s
eTiming
Auto
eStartup Power
Auto
eMotor Type
Standard
sGear Ratio
off
sMotor Poles
14
*Brake
Manual
*Brake Start
%
eBrake End
100%
sTransition
1.8s
elWait Time
©.0s
sFreewheeling
Normal
*Prop Positioning
Hall-Sensor
sPositioning PWM
7%
*Pos.Hold Time
10s
sMotor Enabled
Always
eBack

ESC-XXX X.XX

>Back

eLow Battery

Reduce Power

*Min Voltage

LiXX 3.2V

«Cell Count
Auto

eLimit Current
Yes

eMax. Current
80A

eLim.Power/100°C
60%

eBack

+ Verwenden Sie den Regler KAVAN Smart PRO immer in einer trockenen Umgebung und innerhalb der in diesem Handbuch
angegebenen Grenzwerte des Gerats. Setzen Sie das Gerat niemals tbermaRiger Hitze oder Kalte aul3erhalb des

Betriebsbereichs aus.

« Sorgen Sie fiir einen ausreichenden Luftstrom, um eine Uberhitzung des Reglers zu vermeiden.

« Uberschreiten Sie niemals die maximal zuldssige Betriebsspannung des Reglers oder des Motors.

« Erhohen Sie nicht die Kabellange zwischen dem Regler und dem Motor. Wenn Sie die Kabel zwischen dem Regler und der
Batterie auf mehr als 30 cm (insgesamt) verlangern missen, I16ten Sie mehrere hochkapazitive Low-ESR-Kondensatoren (220-
470 pF) parallel zu den Versorgungskabeln so nah wie méglich am Regler. Fiir jeden Zentimeter, der tUber die angegebene
Kabelldnge hinausgeht, muss fiir jedes durchflieRende Ampere Stromstarke 1 uF Kapazitat pro cm Lange hinzugefiigt werden. Bei
10 cm Uber dem Grenzwert fir 100 Ampere Stromstarke schlieRen Sie Kondensatoren mit einer Kapazitat von 1000 pF an.

+ Verwenden Sie stets qualitativ hochwertige Stecker in gutem Zustand. Bei sichtbaren VerschleiBerscheinungen sollten Sie sie

ersetzen.

« Entfernen Sie immer die Luftschraube, bevor Sie Anderungen in den Antriebseinstellungen vornehmen.

« Trennen Sie den Regler niemals von der Batterie, wenn der Motor 1auft.

« Entfernen Sie die Verpackung und den Kiihler nicht vom Gerat und versuchen Sie nicht, Anderungen oder Modifikationen
vorzunehmen. Dies kann zur vollstdndigen Zerstérung und zur Verweigerung jeglicher Garantieanspriiche fiihren.

« Uberpriifen Sie immer die Polaritat des Anschlusses. Verwechseln Sie niemals die Polaritat - dies kann zur vélligen Zerstérung

fahren.

Firmware-Updates fir Regler KAVAN Smart PRO werden von einem PC uber USB hochgeladen. Die erforderlichen Programme und Dateien sind

verflgbar unter www.mavsense.com (https://www.mavsense.com/en/).

Installieren Sie die MAV Manager Software und Regler fiir das USB-Interface in Ihren Computer. Uberpriifen Sie die Systemanforderungen.

1. Vergewissern Sie sich, dass die Flugbatterie abgeschaltet ist und der Regler KAVAN Smart PRO nicht mit Strom versorgt wird.
2. Schlief3en Sie das USB-Interface an lhren Computer an, starten Sie den MAV Manager - Updater und wahlen Sie den richtigen

COM-Port.
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3. Schlielen Sie den Regler KAVAN Smart PRO wie unten gezeigt an - verwenden Sie den roten Port (Telemetrie). Der Regler wird
automatisch erkannt.

4. Wabhlen Sie die richtige Datei *.BIN aus und driicken Sie die Taste Update.

USB MAV &9

INTERFACE SENSE

=il scavans @ Red JR/Servo Mini USB
= 1] connector USB

Brushless ESC | FULL TELEMETRY

SBEC J5A (¢

Es ist moglich, die MAV Manager Software (Version 1.4.0 und neuer) zu verwenden, um alle Regler-Parameter bequem zu konfigurieren, Echtzeit-
Telemetrie anzuzeigen oder die Konfiguration zu sichern. Das Programmmen( enthalt vier Schaltflaichen auf der oberen Symbolleiste:

* Neu abrufen - erzwingt das neue Abrufen der Konfiguration aus dem Regler.

« Import - importiert Einstellungen aus einer Datei. Wenn Sie mehrere Regler haben und dieselben Einstellungen fiir alle haben
mochten, importieren Sie einfach dieselbe Einstellungsdatei in jeden Regler.

« Export - exportiert die Einstellungen aus dem Regler in eine Datei. Sie kbnnen ganz einfach eine Sicherungskopie der
Konfiguration erstellen, die in lnrem PC gespeichert wird. Nachdem Sie eine Sicherungskopie erstellt haben, kénnen Sie ganz
einfach mit den Einstellungen des Reglers experimentieren und spater zur urspriinglichen Konfiguration zuriickkehren, indem Sie
die Schaltflache "Import" driicken und die urspriinglich gespeicherte Datei auswahlen.

« Standardeinstellungen - setzt den Regler auf die Werkseinstellungen zurtick und ruft die gesamte Konfiguration neu ab.

SchlieRen Sie den Regler Uiber das USB-Interface an einen Computer an. Er wird automatisch vom Programm MAV Manager erkannt.

Value Info

Devices

Device Info

ESC-115 ID: [42063:41089], Version 1.09, HW EA.AB Configure Update

Die Eigenschaften des Reglers werden durch Driicken der Schaltflache "Konfigurieren" aufgerufen.
E£SC-115: Davice Proparties == ﬁj

REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT ESC-115 vio9

Controller Properties

4.52v 0.0A

TELEMETRY

COMMON SETTINGS

MOTOR SETTINGS

PROTECTION

REGISTERS

Echtzeit-Telemetrie mit Werten min/max. MAV Manager ist auch in der Lage, eine Protokolldatei aus Echtzeit-Telemetriedaten zu erstellen, die angezeigt,
analysiert, importiert und exportiert werden kann.
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« REFRESH IMPORT

Voltage

EXPORT RESET DEFAULT

ESC-115: Telemetry

7.98V

ESC-115 vioe

Running

Min: 7.94V
Max: 8.00V

Voltage BEC

5.17v

Current

0.8A

Min: 0.0A
Max: 8.0A

Capadity

OmAh

Revolutions

2,560Rpm

Max: 5,980Rpm

anleitung — KAVAN RC Wiki

Motoreinstellungen. Bei jeder Anderung der Konfiguration wird der neue Wert sofort in den Regler (ibertragen und gespeichert. Eine zusatzliche

Bestatigung ist nicht erforderlich. Aus Sicherheitsgriinden werden einige Parameter erst nach dem Stillstand des Motors ibernommen.
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ESC-115: Device Properties o | B e
4 REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT ESC-115 v1.09
ESC-115: Motor Settings
Direction Inverse i
Acceleration — 0.4s +
Timing 6° -
Startup Power +6% b
Motor Type High Speed =
Gear Ratio _— 6.7:1 +

HERSTELLER
Alle Regler KAVAN Smart PRO werden in der Tschechischen Republik von der Firma MAV Sense s.r.o. produziert.

E-mail: info@mavsense.com | Web: www.mavsense.com (https://www.mavsense.com/)

an eine spezialisierte Sammel- und Recyclinganlage gebracht werden. In den Landern der EU (Europaische Union) diirfen elektrische Gerate

nicht mit dem allgemeinen Hausmdll entsorgt werden (WEEE - Waste of Electrical and Electronic Equipment — Entsorgung der Elektro- und
Elektronikaltgerate - Richtlinie 2012/19 /EU). Sie konnen unerwiinschte Gerate zur nachsten Sammelstelle oder zum nachsten
Recyclingzentrum bringen. Die Gerate werden dann kostenlos entsorgt oder sicher recycelt. Durch die Abgabe unerwiinschter Gerate kdnnen Sie einen
wichtigen Beitrag zum Umweltschutz leisten.

Elektrische Gerate mit dem durchgestrichenen Miilleimersymbol diirfen nicht mit normalem Hausmiill entsorgt werden, stattdessen mussen sie ﬁ
|

und harmonisierten Normen ubereinstimmen. Der vollstdndige Text der EU-Konformitatserklarung ist unter der folgenden Internetadresse

KAVAN Europe s.r.o. erklart hiermit, dass diese KAVAN Smart PRO Regler mit den Anforderungen der relevanten europaischen Richtlinien c €
verfugbar: www.kavanrc.com/doc (http://www.kavanrc.com/doc).

Die KAVAN Europe s.r.o. Produkte verfligen Uber eine Gewahrleistung, die die Erfordernisse der gesetzlichen Regelungen in ihrem Land erfiillt. Falls Sie
eine Beanstandung mit dem Anspruch auf Gewahrleistung haben, kontaktieren Sie den Handler, bei dem Sie das Produkt gekauft haben. Die
Gewahrleistung deckt nicht Fehler ab, die durch Absturz, unsachgemaRer Gebrauch, unkorrekter Anschluss, Falschpolung, verspatete Wartung,
Verwendung nicht originaler Zubehorteile, Veranderungen oder Reparaturen die nicht durch KAVAN Europe s.r.o. oder berechtigte Stellen, absichtliche
Beschadigung, Verwendung auRerhalb der zugelassenen Spezifikationen oder in Verbindung mit Produkten anderer Hersteller, entstanden sind. Bitte
lesen Sie vor Gebrauch die entsprechende Bedienungsanleitung sorgfaltig durch!

Abgerufen von ,https://wiki.kavanrc.com/w/index.php?title=KAVAN_Smart PRO_SBEC_ESCs_-_Instruction_manual/de&oldid=23691"
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