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Opis produktu

Kontroler lotu FC Matek F411 Wing

Cena brutto 155,99 zt

Cena netto 126,82 zt

Dostepnos¢ Aktualnie niedostepny
Czas wysytki 1-3dni

Producent Matek Systems

Kontroler Lotu Matek F411 Wing

Jesli szukasz idealnego kontrolera lotu do samolotu, badZ latajgcego skrzydta FPV, to kontroler Matek F411 Wing to idealne rozwigzanie. Na
poktadzie znalazt sie wydajny procesor F4 o taktowaniu 100MHz. Potgczony jest z 6 osiowym zyroskopem, ktéry zapewnia idealng stabilizacje
modelu w locie. Oprécz tego FC ma wbudowane OSD, ktéry wyswietla informacje o kazdym parametrze lotu, oraz barometr, ktéry po
podtaczeniu modutu GPS pozwala utrzymywacd zadany kurs wraz z wysokoscia.
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Specyfikacja:

MCU - 100MHz STM32F411

IMU - MPU6000 accelerometer/gyro (SPI)
Baro - BMP280 (I2C)

OSD - INAV OSD w/ AT7456E chip
Blackbox - No

wygenerowano w programie shopGold


https://www.nobshop.pl/kontroler-lotu-matek-f411-wing-p-2578.html

VCP & 2x UARTs

2x Motors, 5x Servos outputs

1x 12C

3x LEDs for FC STATUS (Blue, Red) and 3.3V indicator(Red)
Built in inverter for SBUS input (UART1-RX)
SoftSerial_Tx1 - ST1 pad by default

PPM: ST1 pad with softserial disabled

Battery Voltage Sensor: 1:10 (Scale 1100)

WS2812 Led Strip - Yes

Beeper - Yes

RSSI - No

Mounting: 24 x 24mm, ®2mm

Dimensions: 41 x 28 x 10mm

Weight: 7g (Total 12g w/ bottom plate and M2 standoffs)
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F411-WING Mixer w/ INAV1.9.x
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F411-WING Mixer w/ INAV2.0
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