Anleitung

IBEX Electronic Speed Controller
User Manual

Mit der IBEX-Produktlinie prasentieren wir fortschrittliche Drehzahlsteller fur
sensorlose Brushless Motoren, ausschlief3lich fiir den Einsatz in RC-
Flugmodellen. Mit integrierter Echtzeit — Telemetrie und verschiedenen
Moglichkeiten der optionalen Benutzerkonfiguration bieten die Steller hohe
Effizienz, geringes Gewicht und prazise Motorsteuerung. Das integrierte
Hochleistungs-BEC mit 15 Ampere Dauerstrom ist selbst flr die
anspruchsvollsten Anwendungen geeignet. Die volle Leistung des BEC
steht bei jeder Batteriespannung innerhalb der Controller-Spezifikation (6-
51V) zur Verfligung.

Eigenschaften

« geringe Abmessungen kombiniert mit einer leistungsstarken
Motorsteuerung

o Hochleistungs-BEC bietet 15 A Dauerstrom (max. 30 A). BEC
Uberstrom- und Ubertemperaturschutz inklusive

o BEC-Spannungseinstellung in 0,1-V-Schritten

« iiber- und Unterspannungsschutz, Ubertemperaturschutz,
Motorblockierschutz

» konfigurierbare Strombegrenzung

o Sicherheitsabschaltung bei Verlust des Gasimpulses

« konfigurierbare Beschleunigung, Timing, elektromagnetische
Bremse, Drehrichtungsumkehr usw.

« geringe Gerduschentwicklung durch Hochfrequenzschaltung

« automatische Telemetrieerkennung: Duplex EX, Hott, MSB,
S.Bus?2,

o Alternative Firmware mit Spektrum SRXL2-
Telemetrieunterstiitzung

o Telemetrie (abhangig von der RC-Anlage): Spannung, Strom,
Leistung, Kapazitat, Temperatur, Drehzahl, Energie (Watt), Status

o Aufzeichnung der Minimal- und Maximalwerte der Telemetrie

o Propellerpositionierung mittels optionalen Hallsensor

o Erkennung der Motorparameter tiber Temperatursensor (bei
einigen Hemotec Motoren)

« Konfiguration tiber Sender, PC-Software MAV Manager oder
externes Terminal (JETIBOX/SMART-BOX).

o Firmware Updates mit USB Interface

o Sprachen: CZ/DE/EN/FR/IT



Abmessung
Gewicht inc. Kabel
Dauerstrom
Spitzenstrom
Spannungsbereich
LiPo Zellen

LiFe Zellen

Kabel Akku/Motor
Antiblitz

Empfohlene Steck
Kontakte

Temperaturbereich
PWM Frequenz
Betriebsstrom
Standby Strom

Propeller
Positionierung

Telemetrie

Status LED

Active freewheeling
BEC Dauerstrom
BEC Spitzenstrom
BEC

Spannungseinstellung

Optische Isolierung
Maximum RPM

Externe
Schalterspannung

IBEX-155

IBEX-55 SBEC IBEX-65 SBEC IBEX-85SBEC IBEX-115 SBEC SBEC

75%x29.5x10mm 75x29.5x12mm 80x30x13.5mm 88x32x14mm  88x32x14mm
63g 68g 81g 90g 90g

55A 65A 85A" 115A 155A
80A/2s 100A/2s 120A/2s 170A/2s 200A/2s:
6-51V 6-51V 6-51V 6-51V 6-27V

2-12 2-12 2-12 2-12 2-6

3-14 3-14 3-14 3-14 3-7

2.5mmz/2.5mm:? 2.5mm?/2.5mmz4mmz2/2.5mmz 4mm?/4mm?
Nein
G4 (75A), XT90 G5.5 (1504),

XT60 (60A) (904) XT90 (90A)

XT60 (60A) G5.5 (150A)

-10+110°C
20kHz
60mA
4mA

Nein Mit zusatzlichem Hallsensor

Duplex EX, Multiplex MSB, Futaba S.Bus2,
Graupner Hott, Spektrum SRXL2™

Ja

Ja

12A:

25A/2s

5.5 -8.4V (0.1V Schritte)

15A
30A/2s

Nein
> 300 000 eRPM (2-Pol Motor)

ca. 10V

Externer Schaltstrom 30mA
*) Angegebene Werte gelten bei ausreichendem Dauerluftstrom.

Installation

Befestigen Sie den Steller mit Schrauben in Inrem Modell, achten Sie dabei
auf ausreichend Kiithlung. Alternativ konnen Sie auch Kabelbinder zur
Befestigung verwenden. Schlie3en Sie den Motor und den Empfanger
gemal dem untenstehenden Schaltplan an. Sie kbnnen die Motorkabel in
beliebiger Reihenfolge anschliel3en, da der Richtungswechsel durch
Vertauschen von zwei beliebigen Kabeln erfolgt (alternativ auch tber den
Parameter “Richtung” in der Konfiguration). Schalten Sie zuerst den Sender
und dann den Empfanger ein — der Empfanger bendétigt bei Verwendung
eines Stutzakkus einen eigenen Akku (In der Konfiguration auswéahlen).
Nun kdnnen sie den Flug-Akku anstecken.

6mm?/4mm?
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IBEX BEC Installation

Hinweis:

Die rote LED am Controller leuchtet zwei Sekunden lang auf, um die ordnungsgemaifie
Initialisierung anzuzeigen. Nachdem der richtige Gasimpuls erkannt wurde (d.h. Aus-
Position), spielt der Controller eine vordefinierte Melodie. Jetzt ist es flugbereit.

Der Controller wechselt aufgrund des Schalter- oder Tastenbefehls in den Standby-Modus.
Die Art des verwendeten Schalters oder Schaltelements wird in der Reglerkonfiguration
festgelegt. Wenn kein Schaltelement angeschlossen ist (in den Einstellungen ,Mechanical
Switch“ beibehalten), ist der Controller immer eingeschaltet.

Achtung: Verwenden Sie immer fabrikneue, hochwertige Stecker und achten Sie auf eine
einwandfreie Verlotung der Kabel. Jede Moglichkeit, die Verbindung wahrend des Motorlaufs
zu verlieren, stellt ein Risiko dar, Ihre Elektronik zu beschadigen.

Warnung: Wenn Sie den Controller zum ersten Mal starten oder wesentliche Anderungen am
Setup vornehmen, stellen Sie bitte sicher, dass der Propeller von der Motorwelle entfernt ist.
Warnung: Trennen Sie immer die Batterien, nachdem die Flugsitzung beendet ist. Selbst wenn
der Geschwindigkeitsregler durch den Schalter ausgeschaltet wird, zieht er immer noch etwas
Strom. Dies kann innerhalb weniger Tage oder Wochen zu einer vollstandig entladenen
Batterie fiithren.

Hinweis:

Wenn die Spannung lhres Antriebakkus grofder als 25 V (6S LiPo) ist, empfehlen wir die
Verwendung der Stromanschliisse mit integriertem Funkenschutzmechanismus (Antiblitz).
Beispielsweise konnen die XT90-Steckverbinder mit integriertem Funkenschutz verwendet
werden.

Anschllisse fur Erweiterungen

Am IBEX Controller befinden sich zwei zusatzliche Anschlusse: “IN A” und
“IN B”. Der IN A Anschluss ist fur digitale Peripheriegerate wie z.B. UART
(und 12C fir kinftige Anwendungen). Der IN B Anschluss bietet analoge
und digitale Eingange. Alle Ports verwenden eine 3,3-V-Logik und es ist
verboten, eine externe Spannungsversorgung an sie anzulegen. Wenn eine
externe Elektronik angeschlossen werden soll, muss sie von der internen
Spannungsquelle des Ports mit einem maximalen Nennstrom von 15 mA
gespeist werden.

IN A:
1. UART - externer Temperatureingang (Motoridentifikation). (Immer aktiv)

2. RPM output. (Immer aktiv)
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Jo #3333V,

4. GND.

IN B:

1. Hall-Sensor-Eingang flur Propellerpositionierungsfunktion (konfigurierbar
in den Motoreinstellungen) .

2. Motor-Enable digital input (konfigurierbar in Motor Settings) .

3. +3.3V.

4. GND.

Drehzahlausgang

Motor Aktivierung

GCTL -

Temperatur Sensor Hall-Sensor
Motor Identifizierung Propeller Positionierung
IBEX PinOut

Motorsteller Betrieb
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Es ist moglich, zwischen zwei grundlegenden Steuerungsmodi zu wéhlen:

o Normal (Rampe) - die vorkonfigurierte Beschleunigungszeit wird
beim Beschleunigen immer angewendet. Dies ist ein
Standardmodus fiir die Hauptnutzung.

o Schnell - die vorkonfigurierte Beschleunigung wird nur beim
Hochdrehen von null Umdrehungen angewendet. Danach wird
eine minimal mogliche Verzogerung verwendet (0,2s fiir die
Gasannahme von min. Drehzahl auf Vollgas). Diese Einstellung
wird liberwiegend fiir Copter und VTO’s verwendet.

o Normal/Riickw. - die vorkonfigurierte Beschleunigungszeit wird
beim Beschleunigen immer angewendet. Uber einen frei
definierbaren Kanal, kann die Drehrichtung umgestellt werden.
(ab FW1.07)

Gas Eingangssignal

Der Steller erwartet positive Impulse vom Empfanger mit einer maximalen
Aktualisierungsrate von bis zu 400Hz. Standardmalig arbeitet der Steller
mit den meisten RC-Anlagen zusammen, wenn automatische Endpunkte
ausgewahlt sind. In diesem Fall wird nach dem Start ein minimaler
Gasimpuls eingelesen und die maximale Leistung wird dynamisch
angepasst, sobald Sie zum ersten Mal Vollgas geben.

FUr den Fall, dass Sie genaue Punkte auf lhrem Senderknippel bendtigen,
an denen der Motor startet und wo Vollgas ist, konnen Sie auch manuelle
Endpunkte konfigurieren.

Hinweis:

Der Steller wartet nach dem Start und auch jedes Mal, wenn der Motor aufgrund eines Fehlers
gestoppt wird, auf die Gas-Low-Position. Wenn der Gaskniippel wihrend des Starts nicht in
der richtigen Position ist, gibt der Steller einen Warnton aus.

Motor Einstellung

Es ist mdglich, viele Motorparameter zu konfigurieren, einschlief3lich
Beschleunigung, Timing, Motoribersetzung oder Anzahl der Pole. Das
Ubersetzungsverhéltnis und die Anzahl der Pole sind wichtig fiir die
Telemetrie, um die Motordrehzahl korrekt zu messen.

Die Beschleunigung beeinflusst die Motorreaktion auf den Gasknuppel.
Durch Verringern des Beschleunigungswerts wird das Ansprechverhalten
des Motors schneller, was zu einem besseren “Locked-in"-Gefuhl fuhrt.
Allerdings verbraucht der Motor mehr Strom und der Steller erzeugt mehr
Warme. Wir empfehlen die Standardbeschleunigung 1,0s fir die meisten
Modelltypen, einschliel3lich Elektrosegler, Scale-Modelle, EDFs usw. Fur



3D-Kunstflug kénnen Sie bis auf 0,5s oder sogar weniger heruntergehen
(mit Vorsicht). FUr das schnellste Ansprechen des Motors kdnnen Sie auch
den “Fast controller mode” in den Common Settings einstellen. Es ist auf
eine ausreichende Dimensionierung der verwendeten Stecker zwischen
Akku und Controller, und zwischen Akku und Motor zu achten, denn bei
sehr kurzen Beschleunigungszeiten treten sehr hohe Stromspitzen auf.
Timing wird durch den Motortyp definiert und in der Regel vom
Motorhersteller empfohlen. Es beeinflusst auch die Motorleistung und die
Stromaufnahme. Ein héheres Timing kann die Motorleistung erhéhen, es
muss jedoch darauf geachtet werden, dass das System nicht Uberlastet
wird.

o Automatic timing: Das Timing wird durch den internen
Algorithmus kontinuierlich angepasst. Dies ist eine universelle
Losung, die mit den meisten Motortypen kompatibel ist.

o Timing 0° - 10°: Empfohlen fiir Innenlaufer (z.B. Jeti Phasor Race)

o Timing 15° - 20°: Empfohlen fiir die meisten gangigen
Aufdenlaufermotoren (10 - 14 Pol). Bietet eine gute Kombination
aus Leistung und Effizienz.

o Timing 25° - 30°: fiir Motoren mit hoher Polzahl und grofder
Leistung

Motor type sollte nur in bestimmten Fallen geandert werden, in denen dies
durch die Anwendung erforderlich ist. Es stehen drei Optionen zur
Verflgung:
“Standard” Motortyp - empfohlen fiir die meisten Motortypen und
Anwendungen

o “Max Drehmoment” - sollte der Motorsteller bei schnellen
Beschleunigungen Probleme mit der Motorsynchronisation
haben, verwenden Sie diesen Modus. Voraussetzungen: grofer
Aufdenlaufer mit mehr als 20 Polen, schwerer Propeller, grofie
Stromspitzen. Wir empfehlen auch, das Timing auf mehr als 20°
zu erhohen.

o “Hohe Drehzahl” - Verwenden Sie diesen Modus, wenn Thre
Leistungseinstellung 250 000 eRPM tiberschreitet (Umdrehungen
pro Minute berechnet fiir einen 2-poligen Motor).

Startup power beeinflusst die ersten Motorumdrehungen beim Anlauf.
Wenn Sie mit dem Automatikbetrieb nicht zufrieden sind, kdnnen Sie den
Motorstart aggressiver (positive Werte) oder moglichst sanft (negative
Werte) einstellen.

Bremse Konfiguration

Die elektromagnetische Bremse ist Standard fiir alle Steller, die in
elektrischen Segelflugmodellen verwendet werden. Der IBEX-Controller
bietet mehrere zusatzliche Parameter zur Feinabstimmung der
Bremsfunktion. Sie konnen eine der vorkonfigurierten Bremseinstellungen



verwenden oder alle Parameter nach Belieben festlegen. Optionen flr
Bremseinstellungen:

o Bremse Inaktiv: Der Propeller dreht sich frei ohne zu bremsen.

« Bremse Weich: Ubergang von Null auf volle Bremskraft in 1,0 s.

« Bremse Mittel: Ubergang von Null auf volle Bremskraft in 0,7 s.

« Bremse Hart: Ubergang von 70 % auf 100 % Bremskraft in 0,5 s.

o Bremse Manuell: Sie konnen alle Bremsparameter manuell
vorgeben

o Bremse Start - Bremskraft, die ab dem ersten Moment
der Bremsbetatigung aufgebracht wird.

« Bremse Max. - Bremskraft, die nach Ablauf der
Ubergangszeit aufgebracht wird (normalerweise die
volle Bremskraft, die den Motor vollstandig stoppt).

« Bremse Ubergang - Zeit zwischen Bremsstartleistung
und Bremsendleistung. Wahrend dieser Zeit wechselt
die Bremskraft kontinuierlich von der Anfangs- zur
Endleistung.

o Bremse Verzogerung - Zeit zwischen dem Abschalten
des Motors und dem Schlief3en der Bremse. Wahrend
dieser Zeit dreht sich der Motor frei ohne Strom.

Bremskraft
A Motor aus Bremsstart Bremsende

50%

0%

Wartezeit Bremszeit Lisex

Bremsdiagramm

BEC-Spannung und Einstellung

Im Menu ,Common Setting” kdnnen Sie die BEC-Spannung sehr genau in
0,1-V-Schritten verandern. Der Controller enthélt ein sehr leistungsfahiges
BEC, das bis zu 15 Ampere Dauerstrom liefern kann. Im Falle einer
Hochleistungskonfiguration muss jedoch ein ausreichender Kuhlluftstrom
bereitgestellt werden. Es wird empfohlen, sowohl Telemetrie- als auch


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2021/12/IBEX-Bremsdiagramm.png?ssl=1

Gaskabel an den Empfanger anzuschlie3en, um einen hohen
Stromdurchsatz zu gewahrleisten.

Warnung:

Stellen Sie die BEC-Spannung immer gemafd der Nennspannung der angeschlossenen Elektronik
ein, einschlielich Empfinger, Sensoren und Servos.

Uberschreiten Sie niemals die Spannungsgrenzen.

BEC-Backup Akku

Motor Kanal

Radio Cnntrnl 1 -

g Telemetrle Data

"t BATTERIE 5
aster . BF
schalter/T E Schatter

r

Buffer Akku

IBEX BEC Bufferakku

Falls Sie eine kleine Pufferbatterie zur Abdeckung von Spannungsspitzen
der angeschlossenen Servos benétigen, kbnnen Sie deren Verwendung im
Menlu Common Setting — Backup Battery festlegen. Nach dem Einstellen
des Batterietyps mussen alle Stromversorgungen vom Controller entfernt
und wieder angeschlossen werden.

Moglichkeiten:

« ,Nein“ (Standard) - die Pufferbatterie ist nicht vorhanden und die
BEC-Spannung wird gemafd dem in der Konfiguration
eingestellten Wert eingestellt. Auf der Empfangerseite darf keine
externe Stromversorgung angeschlossen werden, sonst schaltet
sich das BEC nicht ein.

o ,2S LiPol 8.4V - auf der Empfangerseite wird eine externe
Stromversorgung mit maximaler Spannung 8,4V erwartet. Der
Controller initialisiert sich nicht selbst, wenn die Spannung der
Backup-Batterie aufierhalb der Grenzen liegt (oder nicht
angeschlossen ist). Die BEC-Spannung wird automatisch
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entsprechend der Pufferbatterie eingestellt, sodass keine Gefahr
von unkontrollierten Stromen besteht.

o ,2S LiFe 7.2V” - Auf der Empfangerseite wird eine externe
Stromversorgung mit einer maximalen Spannung von 7,2 V
erwartet. Das Verhalten ist dhnlich wie bei 2S LiPol.

Externer Schalter

Der Ibex Controller erméglicht es Ihnen, bei Bedarf einen externen Schalter
zu verwenden. StandardmaRig ist der Schalter nicht vorhanden, sodass
sich der Fahrtregler/BEC sofort nach dem Anschlie3en des Flugakkus
einschaltet.

Die Art des Schaltelements kbnnen Sie in der Allgemeine — Schaltertyp
festlegen:

o Mechanischer (Standard) - der Schalter schliefst die gelbe (Signal)
und braune (Masse) Ader des Schalter-/Tastenkabels kurz. Es
wird eine invertierte Logik verwendet, so dass der ESC
eingeschaltet bleibt, wenn der Schalter offen gelassen oder nicht
angesteckt wird.

o Taster/Hall - erster langer Druck schaltet ESC ein; zweites langes
Driicken schaltet es aus. Die LED zeigt den Ein/Aus-Zustand an
und blinkt, wenn der Magnet (oder Tastendruck) erkannt wird.
Der Hallsensor kann als ESC-Zubehor gekauft werden.

Schalter/Taster

Schalter/Taster Status LED IBEX

BEC Schalter
Magnetschalter-fuer-Ibex-BEC-Controller
« Elektronischer - ermdéglicht die Installation eines externen
elektronischen Schalters (Touch Switch, RC Switch usw.). In
diesem Fall wird das Schaltgerat immer mit Strom versorgt und
der Logikpegel der Signalleitung gibt den Ein/Aus-Zustand an die
Steuerung an.
Hinweis: Bitte achten Sie vor dem Anschliel3en auf die Parameter eines
externen Schalters. Die Signalleitung verwendet eine 3,3-Volt-Logik mit
einem schwachen Pull-up. Die Stromversorgung des ESC ist auf 10 V mit
einem maximalen Strom von 30 mA ausgelegt.
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Hinweis:

Bitte achten Sie vor dem Anschlief3en auf die Parameter eines externen Schalters. Die
Signalleitung verwendet eine 3,3-Volt-Logik mit einem schwachen Pull-up. Die
Stromversorgung des ESC ist auf 10 V mit einem maximalen Strom von 30 mA ausgelegt.

Propellerpositionierung

Die Positionierungsfunktion erméglicht es, den Motor/Propeller genau in die
Position zu bringen, die fur eine sichere Landung erforderlich ist oder die fur
das Weiterfliegen einfach bequem ist. Mit nur wenigen externen
Komponenten (Hall-Sensor und einem kleinen Magneten) kbnnen Sie diese
Funktion aktivieren und verhindern, dass Ihr Propeller wahrend der
Landung beschéadigt wird. Der Magnet muss richtig am rotierenden Teil
(entweder Motor oder Propeller) befestigt werden und der Hall-Sensor
muss sich im Rumpf oder Motorhaube befinden, damit der Magnet an der
Zielposition des Propellers mit dem Hall-Sensor tbereinstimmt. Nachdem
Sie die Positionierungsfunktion im Meni aktiviert haben, stellen Sie auch
die Positionierungs-PWM ein, damit der Motor langsam aber gleichmaliig
bis zum Ziel dreht.

Die PWM Werte sind einstellbar von 2% — 15%

Wenn die Zielposition gefunden wurde, wird die Position gehalten. Es ist
eine Haltedauer von 10, 30 oder 60 Sekunden, bzw. Dauer einstellbar.

Warnung: Verwenden Sie keine hoheren PWM Werte als erforderlich, da Motor oder
Controller sonst tiberhitzen kénnen.
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Benutzen Sie bitte nur hochwertigen Sekundenkleber oder Epoxy, um den Magneten im
rotierenden Teil zu fixieren. Sie konnen auch eine kleine Bohrung im Spinner oder Propeller
anbringen, um darin den Magneten zu verkleben. Der Abstand Magnet - Sensor sollte 4mm
nicht iibersteigen.

Motor Identifikation

Einige Motormarken (z.B. Hemotec) haben einen integrierten
Temperatursensor, der mit dem IBEX-Drehzahlsteller kompatibel ist. Dieser
Sensor (HT125) kann als eigenstandiger Telemetriesensor mit
Duplex/Hott/S.Bus2-Telemetrieunterstiitzung verwendet werden. Alternativ
kann der Sensor auch direkt an den Eingang ,A“ des Controllers
angeschlossen werden (siehe Bild oben). Von diesem Moment an kennt der
IBEX-Steller die grundlegenden Motorparameter (Mindestbeschleunigung,
empfohlenes Timing, Ubersetzungsverhaltnis, Polzahl...) und die
Motortemperatur. Einige Parameter werden automatisch angepasst
(Getriebeverhéltnis, Pole), andere Einstellungen werden nach dem
Zurucksetzen des Stellers auf Werkseinstellungen konfiguriert.

Motor aktivieren

Der Controller / Motor kann durch den logischen Pegel am Input IN B2
aktiviert oder deaktiviert werden.

(Steckplatz von links nach rechts: 1 = Hall Sensor input, 2 = Motor enable
input, 3 = 3.3V, 4 = Ground).

Freewheeling...

...oder ,Aktives Bremsen“ ist eine Funktion des Drehzahlstellers, die die
vom Steller im Telllastbetrieb erzeugte Warme reduziert. Dieser Modus ist
natzlich fur Kunstflugpiloten, die nicht nur eine schnelle Beschleunigung,
sondern auch eine schnelle Verzogerung wiinschen. Der Motor folgt in
beiden Richtungen der Eingabe des Gasknippels unmittelbar und der Pilot
fuhlt eine wesentlich bessere Kontrolle tber Drehzahl und Antrieb.

Strombegrenzung

Strombegrenzer ist Teil der Sicherheitssteuerung. Es stoppt den Motor
nicht, sondern Uberwacht kontinuierlich die aktuelle Stromaufnahme und
passt die Motorleistung an. Sie kdnnen diese Funktion aktivieren, den
maximal zulassigen Strom angeben und der Steller reduziert die
Motorleistung sofort, sobald die Stromschwelle tGberschritten wird.
Nachdem der Strom wieder auf den sicheren Wert zuriickgekehrt ist, wird
die Motorleistung wiederhergestellt.



Akkuschutz

Der integrierte Batterieschutz basiert auf Unterspannungserkennung und
Reduzierung der Motorleistung, alternativ zum vollstandigen Abschalten
des Motors. Sie konnen die Anzahl der Zellen (oder die automatische
Erkennung) und die Unterspannungsschwelle pro Zelle frei einstellen.
Unterstutzte Batterietypen sind NiXX (1,2 V), LiFe (3,6 V max) und Lilo/LiPo
(4,2 V max).

Controller Status

Statuswerte kdnnen wie andere Telemetriewerte ausgewertet werden
(Alarme, Telemetriegeber,....)

0 = Initialisierung

1 = Motor aktiv - lauft

2 = Bremse aktiv

3 = Positionierung gestartet

4 = Propeller Positionierung gefunden
5 = Propeller Positionierung verloren
Siehe Video dazu

Richtige Flugakku Verbindung

Achtung: Wenn Sie die Stromanschliisse mit integriertem Blitzschutz verwenden, ist es nicht mehr
notwendig, die Anti-Spark-Funktion des Stellers zu verwenden. Beispielsweise konnen die XT90-
Steckverbinder oder Jeti 5,5 Stecker mit integriertem Blitzschutz verwendet werden.

Fehlermeldungen — Codes

Die Codes werden auf dem Bildschirm (JETIBOX/SMART-BOX) angezeigt,
wenn irgendein Fehlerzustand auftritt. Wenn ein Statuscode gesetzt ist,
blinkt die rote LED kontinuierlich.

Mogliche Status Anzeigen:

« Low voltage (UL): Die Batteriespannung hat den im
Batterieschutzmenii angegebenen Schwellenwert unterschritten
und der Controller hat entweder die maximale Leistung reduziert
oder den Motor komplett abgeschaltet.

« High voltage (UH): Falls Sie eine schwachen Akku oder ein
Netzteil verwenden, kann die Spannung beim Bremsen liber den
Ausgangswert ansteigen. In diesem Fall wird der Alarm gesetzt
und alle Bremsfunktionen werden deaktiviert.
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o High current (IH): Der Strom wurde hoher als der in der
Produktspezifikation definierte maximale Spitzenstrom (120 A
fur IBEX-80, 200 A fur IBEX-130).

o High temperature (T100, T110, T120): Die Temperatur hat den
Sicherheitsgrenzwert tiberschritten. Der Zahlenwert gibt die
maximal erfasste Temperatur und das angewendete
Sicherheitsprotokoll an.

o Commutation error (COM): Wahrend des Motorbetriebs wurde
ein Synchronisationsfehler erkannt. Es tritt normalerweise auf,
wenn der Motor abrupt stoppt oder im Falle einer sehr schnellen
Beschleunigung bei bestimmten Einstellungen. Dieser Fehler kann
ein schwerwiegendes Problem bei der Installation des
Motorcontrollers bedeuten.

Akustische Ausgaben

TONFOLGE INITIALISIERUNG - Initialisiert (Standardton). Der Benutzer kann diesen Ton
konfigurieren

TONFOLGE BADPULSE — Beim Start wurde ein unguiltiger Servoimpuls erkannt. Der erkannte
Gasimpuls stellt keine Leerlaufstellung dar

TONFOLGE UNTERSPANNUNG — Beim Start wurde eine Unterspannung festgestellt. Dies
passiert entweder, wenn Sie einen entladenen Akku oder einen Akku mit einer anderen
Zellenzahl als konfiguriert anschlief3en. Dieser Ton wird auch abgespielt, wenn die BEC-
Spannung nicht dem in der Konfiguration eingestellten Wert entspricht.




TONFOLGE SPEKTRUM MENUE - Spektrum: Aufrufen des Konfigurationsmenus tber TextGen,
wahrend der Gashebel auf voll gehalten wird

TONFOLGE BEREIT — Ein kurzer Ton wiederholt sich alle 10 oder 20 Sekunden, um anzuzeigen,
dass der Controller mit Strom versorgt wird. Der Benutzer kann diese Tonfolge konfigurieren

Heli / Governor Mode

ESC-XXX MENU

~
g
w
m
—
= |
-
|§

Controller Mode
< Heli/Governor

Minimum Rpm.
<

wv
8

>

Maximum Rpm.
5000

A
v

Spoolup Time
< 10s >

Autorot.Bailout
60s >

Autorot. Accel
< 2.0s >

Governor Gain
<P: 5 >

Governor Gain
<I: 10 > Menue

Die Geschwindigkeitsregler verfiigen tber eine schnelle und prazise
Reglerfunktion. Sie kdnnen den Gouverneursmodus in vielerlei Hinsicht
nach Ihren Wiinschen konfigurieren.
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Bevor Sie den Reglermodus aktivieren, stellen Sie bitte sicher, dass die
Rotorblatter oder Luftschrauben entfernt sind. Stellen Sie im Menu
»2Allgemeine Einstellungen“ den Controller-Modus auf ,Heli/Governor® ein
und fihren Sie die folgenden Einstellungen durch:

o Stellen Sie die minimale und maximale Drehzahl des Hauptrotors
nach Thren Wiinschen ein. Sobald Sie den Gashebel aus der
Leerlaufstellung herausbewegen, dreht der Regler langsam hoch,
bis er die Zielgeschwindigkeit erreicht. Die Geschwindigkeit wird
anhand des Gaskanalwerts berechnet, wobei niedriges Gas der
,Minimalen Drehzahl“ und hohes Gas der ,Maximalen Drehzahl“
entspricht

« Stellen Sie die Hochlauf-Zeit ein, um den Motorstart so
reibungslos wie moglich zu gestalten. Sie konnen die Zeit auf bis
zu 60 Sekunden einstellen. Die Spool-up-Zeit wird angewendet,
wenn der Motor bei null Umdrehungen startet oder wenn die
Autorotations-Bailout-Funktion deaktiviert ist.

« Konfigurieren Sie die Autorotations-Bailout-Zeit und die
Autorotation-Beschleunigungszeit. Die Autorotations-Bailout-
Funktion wird verwendet, wenn Sie die Autorotation schnell
beenden missen, um einen Absturz Ihres Modells zu verhindern.
In diesem Fall wird, sobald Sie den Gaskanal aus der
Leerlaufposition bewegen, die ,Autorotationsbeschleunigung”
verwendet, um den Motor zu drehen, bis er die erforderliche
Geschwindigkeit erreicht. Der Parameter ,,Autorotation Bailout”
legt die Zeit nach dem Abschalten des Motors fest, in der die
Autorotation Bailout-Funktion aktiviert werden darf. Nach
Uberschreiten dieser Zeit wird eine Standard-Spool-up-Zeit
angewendet.

o Erweiterte Einstellung: Reglerverhalten - (P)proportional und
(I)ntegral. Sie konnen die Gains dndern, um die Reaktion des
Controllers auf schnelle Lastanderungen wahrend Flugmanovern
anzupassen. Bitte fithren Sie die Anderungen nur in kleinen
Schritten durch und tiberpriifen Sie das resultierende Verhalten in
einem kurzen Testflug.

o Erhohen Sie die P-Verstarkung, um kleine
Drehzahlschwankungen wahrend des Geradeausflugs zu
eliminieren, z. B. beim Schweben. Wenn Sie unerwartete
Gerausche im Motor/Getriebe héren (was schnelle Schwingungen
bedeutet), reduzieren Sie die P-Verstarkung um 20 %.

o Erhohen Sie die I-Verstarkung, um die prazisen Umdrehungen
wahrend Manévern beizubehalten. Wenn die Motordrehzahl
merklich zu schwanken beginnt, verringern Sie die [-Verstarkung
um 20 %.



o Im Governor-Modus werden immer manuelle Gasendpunkte
verwendet (standardmaf3ig 1,1 ms - 1,9 ms) und aktives Bremsen
ist ebenfalls aktiviert.

Das Bild unten zeigt die Drehzahlreaktion im Verhaltnis zur
Drosselklappenstellung. In diesem Fall wurden Standard-
Drosselungsendpunkte verwendet (1,1 ms — 1,9 ms).

RPM A

_Motor start
__?__Iﬁ_uﬂ_p_tor full

Min. RPM

AR bailout disabled
AR bailout enabled

>

1.1ms 1.3ms 1.9ms
Throttle
GOVERNOR EN

Hinweis: Bitte stellen Sie sicher, dass das Ubersetzungsverhaltnis und die Anzahl der Motorpole im
Menii ,Motoreinstellung* richtig eingestellt sind. Bitte stellen Sie aufierdem sicher, dass die Bremse
deaktiviert ist, und liberpriifen Sie den Zustand der Propellerpositionierungsfunktion.

Bitte beachten Sie, dass dynamische Anderungen der Motorumdrehungen im
Flug durch den im Menii ,Motoreinstellung” konfigurierten Parameter
,Beschleunigung“ begrenzt werden. Bitte achten Sie darauf, dass die
Beschleunigung langsam genug ist, damit wechselnde Umdrehungen im Flug
nicht zu plétzlichen Anderungen der Fluglage des Modells fiihren.
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ESC-200: Common Settings

Controller Mode Heli/Governor

Reverse Channel

Heli/Governor

ESC-200 v2.01

Minimum RPM e S00Rpm +
Maximum RPM — 5,000Rpm +
Spoolup Time — 10s +
Autorotation Bailout Max. 60s v,
Bailout Acceleration — 2.0s +
Advanced governor options

Proportional Gain — 5 +
Integral Gain - 10 +

Mav Manager

Motordrehrichtungsumkehr

Die Motorumkehrfunktion ist fir RC-Systeme mit bidirektionaler
Busunterstitzung (EX-Bus, P2Bus, SRXL2, S.Bus?2) verfugbar. Um die
Motordrehrichtung zu steuern, missen Sie einen zusatzlichen Kanal
definieren, der Gber das Bussystem Ubertragen wird. Beide Kabel (rot und
schwarz) des IBEX-Geschwindigkeitsreglers missen ordnungsgemaf mit

dem Empfanger verbunden sein.

Zuerst mussen Sie einen zusatzlichen Kanal auf Ihrem Sender erstellen,
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um die Motorrichtung zu steuern. Dieser Kanal sollte mit einem
Zweistellungsschalter bedient werden.

Futaba / Spektrum

Verwenden Sie einen der AUX-Kanale und merken Sie sich die
Kanalnummer. Es ist nicht erforderlich, nur die auf Ihrem Empfanger
verfigbaren Kanale zu verwenden, da die RC-Systeme normalerweise
mehr Kanéle Gber den Bus anbieten, als die physische Anzahl von
Empfangerports.

Beispiel: Wenn Sie Spektrum NX6 und einen 6-Kanal-Empfanger
verwenden, kdnnen Sie weiterhin den Kanal Nr. 7 (AUX2) verwenden, um
die Ruckfahrfunktion Uber den Bus zu steuern.

Jeti

Erstellen Sie eine neue Modellfunktion im Ment Modell —
Funktionszuweisung und weisen Sie einen Ersatzschalter mit zwei
Positionen zu. Anschlie3end im Ment Modell — Servozuordnung die
Funktion einem der Empfangerkanéle (1-16) zuweisen. Auch hier kdnnen
Sie die Kanale verwenden, die nicht direkt an den Empfangerausgangen
verfugbar sind (z. B. 13-16), da sie ohne Einschrankung tber den EX-Bus
Ubertragen werden

Um die Motorumkehrfunktion im Controller zu aktivieren, stellen Sie den
,controller Mode“ auf ,Normal/Reverse” und stellen Sie den richtigen Kanal
aus dem vorherigen Schritt ein. Sie kdnnen auch mit den
Bremseinstellungen und der Rickwartswartezeit unter dem Bremstyp
~-Manuell spielen.

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



ESC-XXX MENU
<COMMON SETTING>

Controller Mode
<Normal/Reverse

Reverse Channel
1 4 7 >

reversel

<

Brake
Manual

Brake St
%)

Brake E

ke 100!

é Brake Tran:
< 1.0

é Brake Wait

0.0

Reverse |

:m< 1.0

Hinweis: Die Bremse ist im Modus ,Normal/Rickwarts® immer aktiviert.
Auch wenn Sie den Bremstyp auf ,Aus” stellen, wird die sanfte Bremsung

angewendet.
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Telemetrie und Einstellungen

Stecken Sie das Datenkabel (rotes Steckergehause) in den Sensorschacht
der JETIBOX / SMART-BOX (oder des entsprechenden Empfangers).
Versorgen Sie es mit einer Batterie (4,5 — 8,4 V). Jetzt kdnnen Sie den
Controller sicher Uber die Pfeile am Terminal konfigurieren. Das Kabel mit
dem roten Stecker bitte mit dem Telemetrieeingang des Empféangers (bei
Jeti EX oder E1 oder E2) verbinden.

Empfanger-Akku

2- Po | 6-51V
FULL TELEMETRY

-., BRUSHLESS SPEED CONTROLLER
— E Schalter AT :'.\
' —

IBEX BEC Jetibox Anschluss
JETIBOX Kompatibilitat

Es kann auch die Jetibox Emulation der Jeti Sender genutzt werden.

Der IBEX Steller ist JETIBOX kompatibel. Das JETIBOX-Men ist in funf
Abschnitte unterteilt:
Aktuelle Werte — zeigt die neuesten Telemetriewerte zusammen mit
Minimal und Maximal an.
« Verfiigbare Telemetrie: Spannung, Strom, Kapazitat, Drehzahl,
Leistung (Prozent), Temperatur, Status.
o Wenn der Motorchip-ID angeschlossen ist, werden auch
Motoridentifikation und Temperatur angezeigt.
o Min/Max zurtucksetzen - Driicken Sie die Tasten Links+Rechts
gleichzeitig, um alle Minimal und Maximal Werte zuriickzusetzen.
Allgemeine Grundeinstellungen des Controllers
o Controller Modus - Basic-Controller-Modus (normal (Rampe) -
schnell - normal/riickwarts
o Spannung BEC (5,5-8,4V)
o Schaltertyp (Mechanischer - Taster/Hall - Elektronischer)
« Start beep - Wahlen Sie eine Melodie, die nach der Controller-
Initialisierung gespielt wird. (Phasentest - Einzelton)
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Standby beep - Sie konnen kurze wiederholte Pieptone als
Hinweis auf einen aktiven Motorantrieb aktivieren. (Aus -
Wiederh. 10s - Wiederh. 20s)

Motor Endpunkte, Motor start, Vollgas - Einstellungen beziiglich
der Decodierung des Gaseingangssignals. (Auto - Manuell)
Kapazitaet Reset - Sie konnen wahlen, in welchem Moment die
Kapazitats- und Energiewerte zuriickgesetzt werden.

o Einschalten - der Kapazitatswert wird nach der
Initialisierung geldscht. Es wird jedoch zunachst die
Leistung des vorherigen Laufs angezeigt, bis Sie den
Motor starten.

o Voltage change - Der Kapazitatswert wird geldscht,
nachdem Sie eine Batterie mit dhnlicher (oder grofierer)
Spannung im Vergleich zur maximalen
Batteriespannung aus dem vorherigen Lauf
angeschlossen haben. Dies bedeutet, dass jedes Mal,
wenn Sie einen vollstandig geladenen Akku derselben
Chemie und Zellenzahl anschliefden, die Kapazitit
geloscht wird.

o Manuell - die Kapazitat/Energie wird nie gel6scht und
Sie miissen den Reset manuell durchfiihren.

Sprache - Sie konnen die Sprache des JETIBOX-Bildschirms
wahlen. (English - Cesky - Francais - Italiano - Deutsch

Motoreinstellung — Einstellungen in Bezug auf Motorparameter.

Drehrichtung, Beschleunigung, Timing, Startup Power, Motortyp,
Getriebe, Motor Pole - siehe Kapitel Motoreinstellungen.

Bremse - siehe Kapitel Motorbremse

Prop Position, Positions PWM - siehe Kapitel Propeller
Positionierung

Freilauf - ermoglicht Freilauf/aktiven Bremsmotorbetrieb.

Schutzeinstellungen — Steller- and Akkuschutz Einstellungen.

Unterspannung - Verhalten bei entladener Batterie. Entweder die
Motorleistung langsam reduzieren oder den Motor sofort
abschalten. Die sichere Mindestspannung basiert auf der Anzahl
der Zellen (Zellenzahl) und der Spannung pro Zelle.

Strom Begrenzung - Aktivieren Sie diese Funktion, um hohe
Stromspitzen und eine Systemiiberlastung zu vermeiden.

Limit power at 100°C - Sie konnen die maximal zuldassige PWM
bearbeiten, nachdem die Controllertemperatur 100°C
uberschreitet. Das Modell muss betriebsbereit sein, aber die
Temperatur darf nicht mehr ansteigen.

Service — In diesem Menu kdnnen Sie die Gerateversion anzeigen und auf
die Werkseinstellungen zuriicksetzen.



JETIBOX Menustruktur



ESC-XXX  12.6V
55.7A 1.5Ah
ESC-XXX MENU ESC-XXX MENU ESC-XXX MENU ESC-XXX MENU

AKTUELLE WERTE>

< ALLGEMEINE >

<MOTOREINSTEL. >

<SCHUTZEINSTEL. >

|

Spannung: 12,66V Controller Modus Drehrichtung Unterspannung
11.1V <=» 12.6V Normal (Rampe)3> Normal > Leistung reduz.:
I I I |
Strom: 55.7A Spannung BEC Beschleunigung Mindest Spannung
Max. 56.0A 3 5.5V > < 8.5s > <LiXX 3.2V/Zell»

I | I I
Spannung BEC: Schaltertyp Timing Zellenzahl
5.45v < Taster/Hall > Auto > Auto >

I

I

Leistung / RPM Pufferbatterie Startup Power Strom Begrenzung
55%  9008RPM Nein > < +5% » < Aktiviert
| T I T
Kapazitaet<Clr» Start Beep Motortyp Strom Begrenzung
1588mAh Phasentest » Standard > < 138A >
1 I I
Temperatur 33°C StandLy-Tun Bremse Lim. Power/180°C
2B°C <=» 65°C e . K Manuell > < 68% >
| |
Reset MIN/MAX Motor E;dpunkte Bremse Start
Druecken < > Manuell > e% >
. I
.| Motor Start .| Bremse Max. ESC-XXX MENU
k 1.1eems 180% > |<  SERVICE
; T : | I
: Vollgas . | Brems Ubergang Voreinstell. < »
'k 1.9eems o K 1.es > |Fabrikseinstell.
I I I
Kapazitaet Reset Br.Verzogerung ESC-XXX  X.XX
Einschalten > 8.0s > ID XOO00¢: X000
I I
Sprache Getriebe

< Deutsch

Deaktiviert »

Pos.Haltezeit
les »

Motor erlaubt(1
Immer >

|

Freilauf
Normal >

Motor Pole
14 »

[

<

Prop Position
Hall-Sensor

I

<

Positions PWM
8% >

I



https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2022/05/ESC_JETIBOX_DE.png?ssl=1

IBEX BEC JETIBOX DE
Verfugbare EX Telemetrie

ON AW =

9.
10.

11.Motor Status:

Akku Spannung [V]
Motor Strom [A]
Kapazitat [mAh]
Drehzahl [RPM]

PWM [%]
Leistung [W]
Laufzeit [s]

Energie [Wmin] - niitzliche Funktion fiir Wettkampfe, bei denen
die Gesamtenergie begrenzt ist (F5B, F5D).
Temperatur [°C]
Externe Temperatur [°C] - Wenn der Motoridentifikationschip

angeschlossen ist, leitet der IBEX Controller die Motortemperatur
mit seiner eigenen Telemetrie weiter.

0 = Initialisierung

1 = Motor aktiv - lauft
2 = Bremse aktiv

3 = Positionierung gestartet

4 = Propeller Positionierung gefunden
5 = Propeller Positionierung verloren

Graupner Hott Menu Struktur

ESC-KXX WL KX ESC-KXX LEE S ESC-XXX LT ESC-XXX LLE ESC-XXX LLTE
SPANNLING 1Z. 6@N TEMFERATUR 33°C | [»SPRACHE Deutsch | [»PUFFERBATTERIE *HAPAZITAET RESET
11.1¥ F 12,6 28%C f B5"C | | CONTROLLER MODUS Wein Binschalten
STROM 55.7A EAPAZ. LOESCHEN Normal (Rampe) START BEEP MOTOR ENDPUNKTE
MAX S6.84 | | *RESET MIN/MAN SCHALTERTYP Phasentest Manwell
EAPAZITAET 1588mah Mechanischer STANDEY -TON HOTOR START 1. 1énms
PHM 55X GBERFA FABRIKSEINSTULL . L WOLLGAS 1.598m=
1711 | /11 | 311 4511 5f11) |
ESC-XKXX  WH. XX ESC-XKXX LT ESC-XKXX LT ESC-XXX LLTE ESC-XXX LT
*MOTORTYP *BREMSE Mamuwell | (»FREILAUF HORMAL | »MOTOR ERLALBT (1) [*»ZELLENZAHL
Standard BREMSE START ax PROP POSITION Trrwver Auta
GETRIEBE BREMSE MAN, 18a% Hall-Sensor LUNTERSPANNLING STROM BEGREMIUNG Ja
Inaktiv LUBERGANG 1.8z POSITIONS PaM 5 Leistung reduz. MAX. STROM 13@4
HOTOR POLE id WERZOHGERLING @, 85 POS, HALTEZEIT 185 MINDEST SPANNLING LEM, POWERL1GC GaX
LixK 3.2v/Zell
711 8,11 9511 18,11 11,11

IBEX BEC HOTT DE
Der IBEX Sender wird standardgemaf als “Air-ESC”-Sensor erkannt.

Futaba and Multiplex Anschluss

Futaba- und Multiplex-Systeme bieten keine drahtlose Geréatekonfiguration.
Die Telemetrietibertragung ist mit folgenden festen Sensorslots maglich:

Futaba

S.Bus2 Multiplex MSB
Sensorslots slot Note slot
RPM 2 Waihle RPM Sensor an 6

Slot 2.

ESC-M00 VK.
»DREHRICHTUMG Mormal
BESCHLETNIGUNG @. 55

TIMING Auto
STARTUP POWER
At
611
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Futaba

S.Bus2 Multiplex MSB

Sensorslots slot Note slot

Wahle SBS01C Strom
Strom 3 Sensor an Slot 3. 3
Spannung 4 2 2
Kapazitit 5 4 4

Wahle Temp125 Sensor
Temperatur 6 an Slot 6. 5
PWM (0- 7 Wahle Temp125 Sensor
100%) an Slot 7.

wird
automatisch
vom Sender
erkannt

Telemetrie Anleitung Futaba:

unter ,Sensor” den Zeitschlitz und den Typ auswahlen

Manuelle Erkennung
im Ment Verknlpfung -
Sensor.

RPM:

bei Zeitschlitz 2 — ,Drehzahl” auswahlen
unter ,Telemetrie®

,orehzahl“ anwahlen und ,Sensor typ“ — ,Magnet” mit Untersetzung 1:00
verwenden

Strom:

Zeitschlitz 3 — ,Strom-F1678*
Temperatur:

Zeitschlitz 6 — , Temp-F1713“

PWM (0-100%):

Zeitschlitz 7 — ,Temp-F1713“

(wird mit °C angezeigt — bitte ,uUbersehen®)

Weitere Telemetrieprotokolle

Ab Version 1.09 ist der IBEX-Controller in der Lage, dandere
Telemetrieprotokolle zu erkennen. Schliel3en Sie das Telemetriekabel (roter
Stecker) an den Bus-Anschluss des Empfangers an. Die verfligbare
Telemetrie hangt vom verwendeten Fernsteuersysem ab. Eine
Steuerungskonfiguration Gber den Sender ist nicht verflgbar.

Spektrum Integration

Ab Version 1.06 ist die Spektrum-Telemetrieunterstiitzung in einer
speziellen Firmware-Version integriert. Diese alternative Firmware bietet die
SRXL2-Telemetrie und -Einstellung mit dem TextGen-Protokoll. Der IBEX-
Controller wird im Sender durch zwei Telemetriegerate reprasentiert:



o “ESC“zeigt Batteriespannung, Strom, BEC-Spannung, ESC-
Temperatur, Drehzahl und Ausgangsleistung.
» ,Flight Pack Capacity“-Sensor, der die verbrauchte
Batteriekapazitit anzeigt.
Schliel3en Sie das Gaskabel (schwarzer Stecker) an den
Empfangeranschluss Thr (1) an. Schlie3en Sie fir eine korrekte
Telemetrie/Einstellung auch das Telemetriekabel (roter Stecker) an den
Prog/SRXL2-Empfangeranschluss an. Der Controller liefert normalerweise
nur numerische Telemetrie. Das Textmeni (TextGen) ist nur verfugbar,
nachdem wéhrend des Startvorgangs eine spezielle Prozedur durchgefihrt
wurde:

Wir gehen davon aus, dass die Gas- und Telemetriekabel korrekt
angeschlossen sind und der Sender eingeschaltet ist. Schieben Sie
nun den Gashebel hoch

o Schalten Sie den Geschwindigkeitsregler ein, indem Sie entweder
das Flight Pack anschliefden oder den externen Schalter umlegen

o Der Motor piept, um anzuzeigen, dass der hohe Gasimpuls
erkannt wurde. Nach 3 Sekunden kiindigt ein weiterer Piepton
den Eintritt in das Programmierment an

o Jetzt konnen Sie den Gashebel niedrig ziehen. Scrollen Sie auf dem
Hauptbildschirm des Senders nach rechts, um das TextGen-Menii
zu finden. Der Motor wird niemals anfangen zu drehen, wenn das
Textmeniti aktiviert ist.

o« Um den normalen Motorbetrieb zu aktivieren, miissen Sie das
TextGen-Ment verlassen, indem Sie auf der ersten Seite die
Option ,Exit“ wahlen

« Die Navigation im Menii erfolgt liber die Senderkniippel - der
Hohenruderkniippel bewegt den Cursor nach oben/unten und der
Querruderkniippel dndert den ausgewahlten Wert

« Die Konfigurationsanderungen werden sofort gespeichert,

nachdem ein Wert bearbeitet wurde
Hinweis:
Verwenden Sie die neueste Firmware-Version in lhrem Sender und Empfinger. Fiir Spektrum
NX muss mindestens Version 3.06 installiert sein.
Empfohlene Empfinger: AR8360T, AR8020T, AR6610T, AR631T, AR637T....



1) Hauptseite

3) Allgemeine Einstellungen

4) Motoreinstellungen

5)schutzeinstellungen

ESC-XXX X.XX ESC-XXX X.XX ESC-XXX X.XX ESC-XXX X.XX
BRPM »Zuruck *»Zuruck >Zuruck
12.6V a.84a sSprache sDrehrichtung sUnterspannung
*TELEMETRIE 2) Deutsch Normal Leistung reduz.
=ALLGEMEINE 3) =Controller Modus sBeschleunigung =Mindest Spannung
«MOTOREINSTEL. 4) Normal (Rampe) 1.09s LiXX 3.2V
*SCHUTZEINSTEL . 5) sSpannung BEC «Timing sZellenzahl
sFabrikseinstell. 5.5V Auto Auto
#Schliessen sSchaltertyp sStartup Power sS5trom Begrenzung
Mechanischer Auto Ja
sPufferbatterie sMotortyp =Max. Strom
Nein Standard 20A
s5tart Beep sGetriebe eLim.Power,/188°C
Phasentest Inaktiv 68%
2) Telemetry page sStandby-Ton sMotor Pole sZuruck
Aus 14
ESC-XXX X.XX sMotor Endpunkte =Bremse
»Zuruck Manuell Manuell
12.6¥  @.0A sMotor Start sBremse Start
Magt. 5684 1.1@ms e
15eamah sVollgas sBremse Max.
33°C 1.98ms 188%
28%... G5°C sKapazitaet Reset sUbergang
*Kapaz. loeschen Einschalten 1.85
*Reset MIN/MAX sZuruck sVErzZogerung
a.es
sFreilauf
Normal
«Prop Position
Hall-Sensor
sPositions PWM
7%
=Pos.Haltezeit
l@s
=Motor erlaubt
Immer
sZuruck

IBEX BEC SPEKTRUM DE

Sicherheitsinformation

Betreiben Sie den IBEX-Controller immer in trockener Umgebung
und innerhalb der in dieser Anleitung angegebenen
Gerategrenzen. Setzen Sie das Gerat aufderhalb des
Arbeitsbereichs niemals tibermaf3iger Hitze oder Kalte aus.
Sorgen Sie fiir einen ausreichenden Luftstrom, um eine
Uberhitzung des Controllers zu vermeiden.

Uberschreiten Sie niemals die maximal zulissige
Betriebsspannung des Controllers/Motors.

Erhohen Sie nicht die Kabelldnge zwischen Controller und Motor.
Falls Sie die Kabel zwischen Controller und Batterie auf mehr als
40 cm (insgesamt) verlangern miissen, l6ten Sie alle 30 cm
parallel zu den Stromkabeln einige Hochleistungskondensatoren
mit niedrigem ESR (220-470 uF) an.

Verwenden Sie nur hochwertige und fir die jeweiligen Strome
geeignete Stecker. Tauschen Sie diese, wenn optische oder
mechanische Veranderungen erkennbar sind. Tauschen Sie diese
auch, wenn nach dem Betrieb des Antriebes eine Erwdarmung der
Steckverbindungen festgestellt wird.

Entfernen Sie immer den Propeller, bevor Sie Anderungen an der
Antriebskonfiguration vornehmen.


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2022/05/ESC_SPEKTRUM_DE.png?ssl=1

o Trennen Sie niemals den Steller von der Batterie, wahrend der
Motor dreht.

« Entfernen Sie nicht die Abdeckung und den Kiihlkérper vom Gerat
und versuchen Sie nicht, Anderungen oder Modifikationen
vorzunehmen. Dies kann zum Totalschaden des Gerates und zum
Verfall jeglicher Gewdhrleistungsanspriiche fiihren.

« Uberpriifen Sie immer die Polaritit der Verbindung. Vertauschen
Sie niemals die Polaritat - dies kann zur totalen Zerstorung
fiihren.

Firmware Update

Firmware-Updates fur den IBEX ESC werden von einem PC Uber die USB-
Schnittstelle Gbertragen. Die benétigten Programme und Dateien stehen
unter “Mav Manager” zur Verfugung.

Installieren Sie die MAV Manager-Software und die USB-Treiber auf Inrem
Computer. Uberpriifen Sie die Systemanforderungen.

1. Stellen Sie sicher, dass der Antriebsakku abgeschlossen ist und
der IBEX Controller nicht mit Strom versorgt wird.

2. Verbinden Sie die USB-Schnittstelle mit Ihrem PC, fithren Sie MAV
Manager - Updater aus und wahlen Sie den richtigen COM-Port
aus.

3. Schlief3en Sie den IBEX ESC gemafd der Abbildung unten an -
verwenden Sie den roten (Telemetrie) Port. Der Controller wird
automatisch erkannt.

4. Wahlen Sie die richtige *.BIN-Datei aus und klicken Sie auf die
Schaltflache Update.

USB MAYV 5

INTERFACE SEMISE

Roter JR/SERVO  MINI
Stecker UsB

IBEX BEC Update

MAV Manager

Telemetrie Live oder Programmieren
oder Updaten des Controllers mit dem
PC
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Mit der MAV Manager-Software (1.4.0 und héher) kbnnen bequem alle
Controller-Einstellungen konfiguriert, Echtzeit-Telemetrie angezeigt und ein
Backup der Konfiguration erstellt werden. Das Konfigurationsment enthalt
vier Schaltflachen in der oberen Symbolleiste:

o Aktualisieren - erzwingt das Neuladen der Konfiguration von der
Steuerung

o Import - Importiert die Einstellungen aus einer Datei. Wenn Sie
mehrere Geschwindigkeitsregler haben und fiir alle identische
Einstellungen wiinschen, importieren Sie einfach die gleichen
Einstellungen in jeden Regler

« Exportieren - exportiert die Einstellungen vom Controller in eine
Datei. Sie konnen ganz einfach eine Backup-Konfiguration
erstellen, die auf [hrem PC gespeichert ist. Nachdem Sie ein
Backup erstellt haben, konnen Sie einfach mit den Controller-
Einstellungen experimentieren und spater zur urspriinglichen
Konfiguration zuriickkehren, indem Sie auf die Schaltflache
y<Importieren“ klicken und die urspriinglich exportierte Datei
auswahlen

« Standard zuriicksetzen - setzt den Controller auf die
Werkseinstellungen zurtick und ladt alle Einstellungen neu.

MAV Manager — O X

Devices

Device Info

ESC-115 ID: [42063:36993], Version 1.09, HW EA.AB Configure Update

Mav Manager — Auswahlmenue Konfiguration oder Update
Verbinden Sie den Controller Gber die USB-Schnittstelle mit Inrem PC. Der
IBEX Controller wird automatisch vom MAV Manager erkannt.


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2021/12/devices.png?ssl=1

ESC-115: Device Properties

REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT

Controller Properties

3.72V 0.0A

TELEMETRY

COMMON SETTINGS

MOTOR SETTINGS

PROTECTION

REGISTERS

Mav Manager — Konfiguration — Auswahlmenue
Die Controller-Eigenschaften sind nach Driicken der Schaltflache

~Konfigurieren® verfugbar.

a X

ESC-115 vi.oo
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ESC-115: Device Properties — O x

4 REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT ESC-115 vi.09

ESC-115: Telemetry

Motor off
Vottage 3.72V Max: 0,00V
Voltage BEC 4.19V
Current 0.0A ;1;; ggi
Capacity OmAh
Revolutions URDm Max: ORpm

Mav Manager — Live Telemetrie

Echtzeit-Telemetrie mit Min/Max-Werten. Der MAV Manager ist auch in der
Lage, aus den Echtzeit-Telemetriedaten eine Protokolldatei zu erstellen, die
angezeigt, analysiert, importiert und exportiert werden kann.


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2021/12/telemetry.png?ssl=1

ESC-115: Device Properties — O >

4 REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT ESC-115 vi.09

ESC-115: Common Settings

Controller Mode Normal (ramped) -
Reverse Channel Disabled b
Startup Beep Phase test -
Standby Beep Off -

BEC /Switch configuration

5.5V
BEC Voltage —
Switch Type Mechanical A
Backup Battery No Backup A
Throttle input
Motor Endpoints Automatic v
Motor Start 1.100ms
Motor Full throttle 1.900ms

Mav Manager — Common settings — Allgemeine Einstellungen
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ESC-115: Device Properties — O x

4 REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT ESC-115 vi.09

ESC-115: Motor Settings

Direction Normal h
Acceleration —_ 1.0s +
Timing Auto v
Startup Power Auto v
Motor Type Standard e
Gear Ratio 1.0:1 +
Motor Poles — 14 +

Brake setting

Brake Disabled -
Brake disabled
0%
Brake Start ®
100%
Brake End °
Brake Transition s
Brake Wait Time 0.0s

Mav Manager — Motor settings

Motoreinstellungen. Bei jeder Anderung der Konfiguration wird der neue
Wert sofort an den Controller Gbertragen und gespeichert. Eine zusatzliche
Bestatigung ist nicht erforderlich. Einige Parameter werden aus
Sicherheitsgriinden erst nach dem Stoppen des Motors tibernommen.


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2021/12/motor-settings.png?ssl=1

Propeller positioning

Prop Positioning

Prop Positioning PWM

Disabled

Position Hold Time 10s v
Motor-Enable pin

Motor Enabled Always v
Freewheeling

Freewheeling Mode Normal v

Mav Manager — Motor settings 2
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ESC-115: Device Properties — O x

4 REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFAULT ESC-115 vine

ESC-115: Protection

Battery discharge protection

Low Voltage Behavior Reduce Power A
Minimum Cell Voltage LiXX 3.2V/Cell -
Cell Count (2 - 12) Auto h

Current limiter

Current Limiting Disabled A

Limit Value

Overtemperature protection

Limit Power at 100°C —_ 60% +

protection

REFRESH IMPORT EXPORT RESET DEFALLT ESC-115 vi0e

Controller Properties

EXPORT: Select a file for writing

= » ¥ Dieser PC » Dokumente » IBEX Seftings - ]
Oirgamisieren = Meuer Ordner
A Mami |
#F Schrelizugeifi
I Deskiop
& Downloads

s Dokumente

export


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2021/12/protection-1.png?ssl=1
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Empfohlene Einstellungen:

Setting Segler F3A 3D Aerobatics
Beschleunigung 1s 1s 0.5s or less
Timing Auto Auto Auto

Startup Power Auto Auto Auto (or up to +10)
Motor Type Standard Standard Standard
Bremse Soft or Medium  Off Off

Brake Start - - -

Brake End - - -

Brake Transition - - -

Brake Wait Time - - -

Gear Ratio 1) 1) 1)

Motor Poles 1) 1) 1)

Prop Position - - -

Positioning PWM - - -

Pos. Hold Time - - -

Motor Enabled Always Always Always
Freewheeling Normal Active Braking  Active Braking

v abhangig vom Motortyp

Setting Segler mit Klapptriebwerk Hotliner/F5B EDF
Beschleunigung 1s 0.5s 1-2s

Timing Auto » 6-10° 1 Auto or 8-14° v
Startup Power Auto +5 Auto

Motor Type Standard Standard Standard or High Speed v
Brake Soft oder Medium Manuell Off

Brake Start - 20% -

Brake End - 100% -

Brake Transition - 0.2s -

Brake Wait Time - 0 -

Gear Ratio 1) 1) 1)

Motor Poles 1) 1) 1)

Prop Position Hall Sensor - -

Positioning PWM 4-7% - -

Pos. Hold Time 10 - 60s - -

Motor Enabled ﬁi;nglfn?iog. 0/1 Always Always
Freewheeling Normal Normal Active Braking

v abhéangig vom Motortyp
Serieller Batterieanschluss

Bei grol3en Modellen ist es manchmal notwendig, zwei Akkus in Reihe zu
schalten. Insbesondere bei hohen Spannungen und Strémen von 100 A
und mehr ist eine korrekte Verdrahtungsanordnung wichtig.

Grundsatzlich sollten die Kabel nahe beieinander liegen, um die
Auswirkungen einer erhdhten Induktivitat zu verhindern und unerwartetes
Verhalten zu reduzieren. Bei hochpoligen Motoren mit grof3en Stromspitzen



wird dies noch wichtiger. Wenn der aktive Freilauf (oder das aktive
Bremsen) aktiviert ist, kommt es aul3erdem aufgrund des standigen
Schaltens der MOSFETSs zu einem erhohten Stromrauschen.
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Lange Kabel und groRRe Abstéande zwischen den
Komponenten:

» Hohere Induktivitit, schlechteres EMI-Rauschen.

» Hohere Wahrscheinlichkeit einer Stérung der RC-Steuerung.


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2021/12/DoppelPack1.png?ssl=1

C SPEED CONMTROLLER
™

eref POSSIDly install
additional capacitors
== e

Kabel so kurz wie mdglich, nahe beieinander.
Batterien nahe beieinander. Optional eingebaute Zusatzkondensatoren.

» Geringe Induktivitét, verringertes EMI-Rauschen.

* Geringe Interferenz mit der RC-Steuerung.

FAQ

Propeller Positionierung:

Wie grol3 darf der Abstand zwischen Magnet und Sensor sein?
Der Abstand sollte sehr gering gehalten werden, fiir eine sichere Funktion
maximal 2,5mm.


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2021/12/DoppelPack2.png?ssl=1

Soll ich 1 oder 2 Magnete verwenden?
Wenn Sie 2 Magnete (180°) verwenden, wird die Position wesentlich
schneller erreicht.

Beschleunigungswerte:

Wie kurz darf die Beschleunigung gesetzt werden?

Je kirzer die Beschleunigungszeit ist, desto hoher ist der Anlaufstrom. Bei
grolkeren Props, ab ab ca. 20" sollte jedoch nicht unter 0,5 sec eingestellt
werden

Stutzakku:

Brauche ich bei BEC Reglern flr den Stitzakku eine Weiche oder Diode?
Nein. Es muss aber in den allgemeinen Einstellungen der Pufferakku
angewahlt werden.

Der Akku muss vor dem IBEX eingeschalten werden, da der Ibex zuerst die
Spannung des Akkus misst, und dann die BEC Spannung auf den selben
Wert setzt.

Wie verwende ich den RC-Switch mit Stttzakku?
Der IBEX Controller wird dabei nicht auf Bufferakku “Ja” eingestellt!

Switch

Telemetrie

Ibex mit T60 und RC-Switch
IBEX Bec und Jeti — Centralbox

Das BEC des IBEX kann auf einen Eingang der Centralbox gelegt werden.
Es ist aber folgendes zu beachten:


https://i0.wp.com/www.hepf.at/wp-content/uploads/2022/05/ibexmit-T60-1.jpg?ssl=1

Telemetriekabel:

o nur oranges Kabel geht zum BUS Stecker der Centralbox
o braunes und rotes Kabel zum Akkueingang der Centralbox (MPX
Stecker)
Motorkanal Kabel:

o nur oranges Kabel steckt am Gaskanal der Centralbox
o braunes und rotes Kabel zum selben Akkueingang der Centralbox
(MPX Stecker)
Einstellung am IBEX: Es darf kein Backup Akku ausgewahlt werden!
Die Centralbox hat eine interne Akkuweiche, es liegt daher nicht die
Spannung des Versorgungsakkus an der Centralbox an.

Jeti Gerateubersicht:

Der Ibex Controller wird in der Geratetbersicht zwar angezeigt, aber es
wird angezeigt: “Konfig kann nicht geladen werden”
Ja, die Einstellungen des Ibex erfolgen im Jetibox Menue des Jetisenders.

Jetibox funktioniert nicht flr Einstellung:

Mit einer Jetibox der ersten Generation kann man weder IBEX noch andere
Brushlesscontroller wie Jeti Spin oder Mezon programmieren.

2 Lipopacks in Serie:

Wenn 2 Akkupacks in Serie verwendet werden, so sollten Sie nicht nur auf
die gesamte Kabellange achten (so kurz wie moglich!), sondern auch auf
die Art der Kabelfihrung. Die Kabel (rot/schwarz) sollten grundsatzlich
immer parallel und knapp zusammen gefuhrt werden — siehe oben

Garantie

Wir gewahren eine Garantie von 24 Monaten ab Kaufdatum unter der
Voraussetzung, dass der Controller gemaf dieser Anleitung bei
empfohlenen Spannungen betrieben wurden und keine mechanischen
Beschéadigungen aufweisen. Garantie und Service nach der Garantie
werden vom Hersteller bereitgestellt.



Benutzerinformationen zur Entsorgung von elektrischen
und elektronischen Geraten (private Haushalte)

Entsprechend der grundlegender Firmengrundsatzen der HEPF
GmbH wurde Ihr Produkt aus hochwertigen Materialien und
Komponenten entwickelt und hergestelit, die recycelbar und
wieder verwendbar sind.
Dieses Symbol auf Produkten und/oder begleitenden
Dokumenten bedeutet, dass elektrische und elektronische
Produkte am Ende ihrer Lebensdauer vom Hausmdill getrennt
entsorgt werden mussen. Bringen Sie bitte diese Produkte fur
die Behandlung, Rohstoffrickgewinnung und Recycling zu den
eingerichteten kommunalen Sammelstellen bzw.
Wertstoffsammelhofen, die diese Gerate kostenlos
_ entgegennehmen.
Die ordnungsgemafle Entsorgung dieses Produkts dient dem
Umweltschutz und verhindert mogliche schadliche Auswirkungen
auf Mensch und Umwelt, die sich aus einer unsachgemafen
Handhabung der Gerate am Ende |hrer Lebensdauer ergeben
konnten. Genauere Informationen zur nachstgelegenen
Sammelstelle bzw. Recyclinghof erhalten Sie bei lhrer
Gemeindeverwaltung.

Flr Geschaftskunden in der Europaischen Union

Bitte treten Sie mit lhrem Handler oder Lieferanten in Kontakt, wenn Sie
elektrische und elektronische Gerate entsorgen méchten Erhalt weitere
Informationen fir sie bereit.

Informationen zur Entsorgung in Landern auBerhalb der
Europdischen Union
Dieses Symbol ist nur in der Europaischen Union gliltig.
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