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Contenu de la boite 

Hardware ừSoftware Download  

Dispositif Electronique 

Boitier de contrôle x 1 

1 [Ŝ ōƻƛǘƛŜǊ ŘŜ ŎƻƴǘǊƾƭŜ ŎƻƴǘƛŜƴǘ ǳƴŜ ǳƴƛǘŞ ŘŜ ƳŜǎǳǊŜ ŘΩƛƴŜǊǘƛŜΣ ŎƻƳƳǳƴƛǉǳŜ ŀǾŜŎ ƭŜ Dt{κŎƻƳǇŀǎ Ŝǘ ƭŜǎ ŀǳǘǊŜǎ 

périphériques électroniques pour la fonction pilotage automatique. 

2 Le port pour la mise à jour via PC 

3 Envoi la télémétrie en temps réel grâce au GCS via Bluetooth ou wifi.                                        

GPS + Compas x 1 

Pour localiser et donner la direction                                                                                       

LED x 1 

tƻǳǊ ƛƴŘƛǉǳŜǊ ƭΩŞǘat de vol en clignotant avec des couleurs différentes                          

Wifi (un câble peut être ajouté pour accroitre la portée x 1) 

Pour communiquer avec un Smartphone une tablette, ou un PC 

tƻǳǊ ƭΩŜƴǾƻƛ ŘŜ ŘƻƴƴŞŜǎ (Module wifi)                                                                                                   

aƻŘǳƭŜ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ Ȅ м 

Pour connecter la batterie au boitier de contrôle et ainsi alimenter le YS-X4. Il accepte des batteries Lipo 3S à 

6S, il sortira 5.7V.                                                                                                                                        

Accessoires 

Support GPS x 1 

Le GPS/Compas Ŝǎǘ ǎŜƴǎƛōƭŜ ŀǳȄ ƛƴǘŜǊŦŞǊŜƴŎŜǎ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜǎΦ aŜǊŎƛ ŘΩǳǘƛƭƛǎŜǊ ŎŜ 

support pour monter le module GPS.                                                                                          

Câble servos 3 fils x 8 
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Utilisé pour connecter le boitier de contrôle au récepteur                                                        

Planche dΩŀǳǘƻŎƻƭƭŀƴǘǎ Ȅ м Ŝǘ ŞǘƛǉǳŜǘǘŜǎ ǇƻǳǊ Ŧƛƭǎ Ȅ м 

Utilisé pour différencier les différentes connexions. 

Cordon USB x 1 

Utilisé pour connecter le PC au boitier de contrôle pour les mises à jour du firmware  

/ŀǊǘŜ ŘΩƛƴŦƻǊƳŀǘƛƻƴ ŘŜ ƎŀǊŀƴǘƛŜ Ȅ м 

Indique le nǳƳŞǊƻ ŘŜ ǎŞǊƛŜ Řǳ ǇǊƻŘǳƛǘΣ ƭŀ ŘŀǘŜ ŘΩŀŎƘŀǘΦ aŜǊŎƛ ǊŜƳǇƭƛǊ ŎŜǘǘŜ ŦƛŎƘŜ 

et de la retourner à Zéro UAV pour enregistrer la garantie du produit 

Logiciels (A télécharger sur le site) 

Logiciel GS pour Androïde 

Logiciel GS pour PC (Windows XP/7/SP3) 

Programme Firmware pour PC 

 

Assistant de mise à jour du Firmware 
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1 ASSEMBLAGE 
Assemblage de la version Wifi et version navigation 

 .ƻƛǘƛŜǊ ŘΩAutopilote 
Le module IMU est intégré dans le boitier. 
 Faire attention de bien pointer la flèche bleue (Front) ǾŜǊǎ ƭΩŀǾŀnt de 
ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ. Installer ce boitier au centre du châssis. 
Conseil : Ne pas fixer le boitier définitivement tant que tous les 

branchements et les réglages ne sont pas faits. 

 
Emetteur et 
récepteur RC 

Sélectionner deux 

interrupteurs 3 

positions pour le 

contrôle du mode 

de vol puis 

brancher 

ƭΩautopilote à 

cette voie du 

récepteur. 

 
 
 
 
 
 
 
 

LED 
Monter la 
LED sur le 

châssis loin 
du GPS sur 

une 
position 

fixe. 
Garder la 

LED à 

portée d 

vue durant 

tout le vol. 

 

 
Module GPS et 

Compas 
Le GPS est 

sensible aux 
interférences 

magnétiques, il 
doit être tenu 
éloigné de tout 

appareil 
électrique. Utiliser 
le support prévu à 
cet effet pour le 

montage. 
Le GPS est 

sensible aux 
ǾƛōǊŀǘƛƻƴǎ ŎΩŜǎǘ 
pourquoi il faut 
fixer le support 
solidement. Le 

logo YS sur 
ƭΩŀƴǘŜƴƴŜ Řƻƛǘ şǘǊŜ 

sur le haut et la 
flèche doit être 
ŘƛǊƛƎŞŜ ǾŜǊǎ ƭΩŀǾŀƴǘ 

du châssis. 
Ne pas rallonger le 

câble car cela 

empêcherait le 

bon le multi du 

GPS/Compas. 
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2 ALIMENTATION ET INTERFERENCES MAGNETIQUES 
2.1 Alimentation 

-[ŀ ǘŜƴǎƛƻƴ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ŎŀǊǘŜ ŘŜ Ǿƻƭ Ŝǎǘ ŘŜ рΦт±Φ [Ŝ ƳƻŘǳƭŜ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ŀŎŎŜǇǘŜ les batteries de 3s à 

6S, de 10.8V à 25.5V.  

-[ΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ Řǳ ²ƛŦƛ ǇŜǳǘ ŀƭƭŜǊ ŘŜ о{ Ł с{Φ 

-La carte de vol délivre ƭΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ŀǳ ǊŞŎŜǇǘŜǳǊ Ǿƛŀ ƭŜǎ ǾƻƛŜǎ м Ł тΦ tŀǎ ōŜǎƻƛƴ ŘΩŀƧƻǳǘŜǊ ǳƴ module 

ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻn. Les récepteurs S-Bus doivent être connectés à la voie 7. 

-vǳŀƴŘ Ǿƻǳǎ ǳǘƛƭƛǎŜȊ ǳƴŜ ƴŀŎŜƭƭŜΣ ƛƭ Ŧŀǳǘ ŀƭƛƳŜƴǘŜǊ ƭŜ ǎŜǊǾƻΦ bŜ ƭŀƛǎǎŜǊ ǉǳΩǳƴ 9{/ ŀƭƛƳŜƴǘŞ ǎƛ les ESC ont la 

fonction BEC. Sans fonction BEC, il faut alimenter le servo et le connecter à ƴΩƛƳǇƻǊǘe quel port de M1 à M8. 

 

2.2 Interférences Magnétiques 

-[ƻǊǎǉǳŜ ƭŜǎ 9{/ Ŝǘ ƭŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ ŦƻƴŎǘƛƻƴƴŜƴǘΣ ŎŜƭŀ ǇǊƻŘǳƛǘ ōŜŀǳŎƻǳǇ ŘΩƛƴǘŜǊŦŞǊŜƴŎŜǎ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜǎΣ ŎΩŜǎǘ 

ǇƻǳǊǉǳƻƛ ƭŜ Dt{ Řƻƛǘ şǘǊŜ ƛƴǎǘŀƭƭŞ Ł ƭΩŞŎŀǊǘ ŘŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ Ŝǘ Řǳ ǊŞŎŜǇǘŜǳǊ (spécialement pour les Octo-rotor), la 

ŦƭŝŎƘŜ Řǳ Dt{ Řƻƛǘ ǇƻƛƴǘŜǊ ǾŜǊǎ ƭΩŀǾŀƴǘ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ŝǘ être parfaitement parallèle au sens de vol.  

{ƛ ŎŜ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ƭŜ ŎŀǎΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǾƻƭŜǊŀ mal. 

-[Ŝǎ ŎŃōƭŜǎ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ Şǘŀƴǘ ǘǊŝǎ ŎƘŀǊƎŞǎ Ŝƴ ŞƭŜŎǘǊƛŎƛǘŞ ils peuvent donc produire un champ magnétique, il 

Ŧŀǳǘ ƭŜǎ ǇƭŀŎŜǊ Ł ƭΩŞŎŀǊǘ Řǳ Dt{ ǎƛƴƻƴ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ Ƴŀƭ ǾƻƭŜǊ Ŝƴ ƳƻŘŜ GPS et auto-stable. 

 

Attention : 

Lorsque vous utilisez une ǘǊŀƴǎƳƛǎǎƛƻƴ ǾƛŘŞƻΣ ǘŜƴƛǊ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ ǾƛŘŞƻ ƭŜ Ǉƭǳǎ ƭƻƛƴ ǇƻǎǎƛōƭŜ ŘŜ ƭΩLa¦ pour éviter 

les interférences magnétiques. 
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3 COMMUNICATION de donnée 
Je ne traduis ici que la communication donnée en Wifi, les modules BT ayant été peu commercialisés. 

Astuces 

La communication en WIFI (data= données) peut se faire de deux façons: « Router Mode » ou « Point-to-point 

». Le mode par défaut est « Router Mode ». Pour configurer en mode « Point-to-Point », se référer à la vidéo « 

Wifi configuration »: 

http://www.youtube.com/watch-v=Mr-wstSz3as 

 

Etape 1 : Télécharger logiciel (GCS) YS autopilote GCS. 

[ΩŀǇǇƭƛǎ Řƻƛǘ şǘǊŜ ƛƴǎǘŀƭƭŞ depuis ƭŀ ŎŀǊǘŜ ƳŞƳƻƛǊŜ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ƳƻōƛƭŜΦ {ǳǊ !ƴŘǊƻƛŘ ŎŜƭŀ ǇŜǳǘ şǘǊŜ ƛƴǎǘŀƭƭŞ 

automatiquement en utilisant le gestionnaire de fichiers. 

Sous Androïde, elle existe maintenant sur le Play-store 

 

Etape 2 : Paramétrage du routeur 

 

Il faut paramétrer le routeur comme ci-dessous : 

SSID : « ZERO-TECH » (Note : Les lettres doivent être en capital) 

Mot de Passe : 82890430 

Méthode de cryptage : WPA2-PSK AES 

IP du routeur (Gateway): 192.168.1.1 
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Astuce : 

Les téléphones ǇŜǳǾŜƴǘ şǘǊŜ ǳǘƛƭƛǎŞǎ Ł ƭŀ ǇƭŀŎŜ ŘΩǳƴ ǊƻǳǘŜur (mode partage de connexion) mais il faut être sûr 

que le SSID et le password peuvent être configuré ǎǳǊ ƭŜ ǘŞƭŞǇƘƻƴŜΣ ŘŜ ƭŀ ƳşƳŜ ŦŀœƻƴΣ ƭΩLt Řƻƛǘ şǘǊŜ 192.168.1.1 

όƻǳ ōƛŜƴ ƳŀƛǘǊƛǎŜǊ ƭŀ ƳƻŘƛŦ ŘŜ ƭŀ ŎŀǊǘŜ ǿƛŦƛ ȊŜǊƻǳŀǾΣ ƧΩŜƴ ǇŀǊƭŜ Řŀƴǎ ǳƴŜ ŀǳǘǊŜ ƴƻǘƛŎŜύ 

 

Etape 3 : Communication WIFI 

Ensuite autoriser le Wifi sur le Smartphone ou la tablette pour se connecter au routeur 

Attention : 

Un seul nom pour le WIFI : ZERO-TECK, Mot de Passe : 82890430
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τ '5)$% $ȭ).34!,,!4)/. 

6ïÒÉÆÉÃÁÔÉÏÎ ÄÅ ÌȭÉÎÓÔÁÌÌÁÔÉÏÎ 

Vérifier que la connexion ǎƻƛǘ ōƛŜƴ ŦŀƛǘŜ ŀǾŀƴǘ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŜǊ ƭΩAutopilote.  

Quand il est alimenté, la LED est rouge fixe, ƭΩautopilote ǎΩƛƴƛǘƛŀƭƛǎŜǊŀ Ŝƴ ǉǳŜƭǉǳŜǎ ǎŜŎƻƴŘŜǎΦ tǳƛǎ la LED 

clignotera trois fois en boucle ǇƻǳǊ ƛƴŘƛǉǳŜǊ ǉǳŜ ǘƻǳǘ ƭŜ ǎȅǎǘŝƳŜ ŘΩAutopilote est bien connecté et fonctionne. 

Astuces : 

Le fait que la LED clignote rouge trois fois en boucle est un signe pour vérifier que tout le matériel fonctionne 

correctement ou pas, toutes les communications de données sont basées la dessus. Après avoir allumé la carte, 

si la LED ne clignote pas trois fois il faut contacter Zéro UAV (Beijing) Intelligence Technology Co. Ltd ou 

directement votre distributeur local après avoir revérifié avec attention votre installation. 

Attention : 

Tout mauvais assemblage du YS-X4 pouǊǊŀƛǘ ŦŀƛǊŜ ǉǳŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǇǊŜƴƴŜ ŦŜǳΦ 

 

Installation et calibration 

Quand la communication est établie, vous pouvez régler les options ci-dessous en suivant le « Installation 

Guide » dans la page « Settings » du LE GCS. (Si la communication ne se fait pas, message sera écrite sur votre 

écran, dans ce cas relire les 2 options au-dessus). 

 

Suivre scrupuleusement « Installation Guide » comme montré ci-dessus : 

(1) Calibration des voies 

(2) Vérification CH5 & CH6, réglage du F/S (Fail Safe) 

(3) Calibration des courses (cette étape ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ƴŞŎŜǎǎŀƛǊŜ ǇƻǳǊ ǳƴ 9{/ рллI½ύΦ 

όпύ wŞƎƭŜǊ ƭŜ ǘȅǇŜ ŘΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ŝǘ ƭŜǎ ǇŀǊŀƳŝǘǊŜǎΦ wŜƳǇƭƛǊ ƭŀ ŘŞŎƭƛƴŀƛǎƻƴ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜ ƭƻŎŀƭŜ (ƭΩhǳŜǎǘ est positif, 

ƭΩ9ǎǘ Ŝǎǘ ƴŞƎŀǘƛŦύ. 

Merci de vous référer aux sites ci-dessous pour la déclinaison magnétique : 
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http://www.ngdc.noaa.gov/geomagmodels/struts/calcDeclination 

http://magnetic-declination.com/ 

όрύ ±ŞǊƛŦƛŜǊ ƭŜ ǎŜƴǎ ŘŜ ŎƻƴŦƛƎǳǊŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩLa¦ Ŝǘ Řǳ Dt{ 

Après avoir terminé « Install Guide », vous pouvez commencer à voler en mode manuel pour tester. 

Astuces 

! ǇǊƻǇƻǎ ŘŜ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ 

-[ΩŞƳŜǘǘŜǳǊ Řƻƛǘ şǘǊŜ ǊŞƎƭŞ ǎǳǊ ζ Voilure fixe ». Ne mettre aucun mixage. Les voies ne doivent pas être 

inversées sur les émetteurs Futaba, contrairement aux émetteurs JR et WFLY où les voies doivent être 

inversées. 

-PƻǳǊ ƭŜǎ ŞƳŜǘǘŜǳǊǎ ŘΩŀǳǘǊŜǎ ƳŀǊǉǳŜǎΣ ŀǇǊŝǎ ƭŜ ŎŀƭƛōǊŀƎŜ ŘŜǎ ǾƻƛŜǎΣ ǾŞǊƛŦƛŜǊ ǉǳŜ ƭŜ mouvement des servos est le 

même que celui montré dans « Manual servo position » dans le LE GCS , écran orientation/aileron/elevator 

indiquant « Gauche/Droite et Haut/Bas », ƭŀƛǎǎŜǊ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ Ŝƴ Ǉƻǎƛǘƛƻƴ ƴŜǳǘǊŜΣ ƭŀ ŎƻǳǊǎŜ ƳŀȄƛƳǳƳ Řǳ ǎŜǊǾƻ 

est de 40: Exemple : la valeur maxi du servo de gauche affiche 40 gauche, la valeur mini affichée pour les gaz 

est de 7 et le maximum de 90. 

 

Les étapes du « Install Guide » affichées sur le GCS : 

 

1 Calibration des voies   2 Vérification CH5 & CH6    3 Etalonnage des ESC 
 
/ƻƴǎŜƛƭ ǇƻǳǊ ƭΩŞǘŀƭƻƴƴŀƎŜ ŘŜǎ ŜǎŎ :  
-Démonter les hélices 
-5ŞŎƻƴƴŜŎǘŜǊ ƭΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ŘŜǎ 9{/ 
-Armer les moteurs, puis mettre les gazes a fond 
-Reconnecter les ESC, ils fŜǊƻƴǘ ƭŜǳǊǎ ƳǳǎƛŎ ŘΩƛƴƛǘƛŀƭƛǎŀǘƛƻƴ 
-Baisser les gazes au max, puis les remettre à fond, une musique différente sonnera. 
Les ESC sont étalonné tous ensemble. 
 
  



www.laverre.com    pas de copyrigh t, mais jouez le jeu, Amitiés aux copieurs   

10 

 

п ¢ȅǇŜ ŘΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ŝǘ ǇŀǊŀƳŝǘǊŜǎ   р 5ƛǊŜŎǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩLa¦ Ŝǘ Řǳ Dt{   6 Astuces 
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5 Calibrage du Compas 
Attention : 

Lƭ ƴΩȅ ŀ Ǉŀǎ ōŜǎƻƛƴ ŘŜ ŎŀƭƛōǊŜǊ ƭŜ ŎƻƳǇŀǎ Ŝƴ ƳƻŘŜ ƳŀƴǳŜƭ. La « Course Angle » dans la page « Data » du GCS  

affichera toujours 0. 

Eƴ ƳƻŘŜ Dt{Σ ƭŀ ŎŀƭƛōǊŀǘƛƻƴ Řǳ ŎƻƳǇŀǎ Řƻƛǘ şǘǊŜ ŀŎƘŜǾŞŜ ŀǾŀƴǘ ŘŜ ƭΩǳǘƛƭƛǎŜǊΦ [Ŝǎ matériaux magnétiques placés 

sur le multi-rotor ou autour affectent la perception du champ magnétique terrestre par le compas et réduisent 

aussi la précision des commandes. Le calibrage va éliminer ces effets et assurer que la carte de vol va 

fonctionner dans ce champ magnétique. 

Leǎ ŘƻƴƴŞŜǎ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜǎ ǎΩŀŦŦƛŎƘŜǊƻƴǘ ŀǇǊŝǎ ƭŜ ŎŀƭƛōǊŀƎŜ Ŝǘ ǎŜǊƻƴǘ ǎŀǳǾŜƎŀǊŘŞŜǎ ǇƻǳǊ ƭΩautopilote. 

{ŜǳƭŜƳŜƴǘ Ŝƴ ƳƻŘŜ Dt{Σ ƭΩŀƴƎƭŜ ŘŜ fonctionnement sera affiché dans « Course Angle » sur la page « Data » du 

GCS. 

Etape 1: Calibrage horizontal : 

Entrer en mode calibrage en cliquant sur « Settings »τ> « Magnetic Compass »τ>« Horizontal Alignement » 

ǇƻǳǊ ŜƴǾƻȅŜǊ ƭŜǎ ŎƻƳƳŀƴŘŜǎ Ł ƭΩautopilote. 

!ǇǊŝǎ ƭŀ ŎƻƴŦƛǊƳŀǘƛƻƴΣ Ǿŀ ŀŦŦƛŎƘŜǊ ζ {ǳŎŎŜǎǎ η ǇƻǳǊ ŘƛǊŜ ǉǳŜ ƭΩAutopilote ŀ ǊŜœǳ ƭΩƻǊŘǊŜ ǇƻǳǊ ƭΩŀƭƛƎƴŜƳŜƴǘ 

horizontal, le calibrage peut alors commencer : 

Tournez sur vous-ƳşƳŜ Ŝƴ Ŧŀƛǎŀƴǘ н ƻǳ о ǘƻǳǊǎ Ŝƴ ǘŜƴŀƴǘ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ bien Ł ƭΩƘƻǊƛȊƻƴǘŀƭΦ Vous pouvez contrôler 

la [95 ŎƻƴƴŜŎǘŞŜ Ł ƭΩAutopilote, sƛ ŜƭƭŜ Ŝǎǘ ŀƭƭǳƳŞŜ ŎΩŜǎǘ ōƻƴΣ ǎƛ ŜƭƭŜ ǎΩŞǘŜƛƴǘ ŎŜƭŀ ǾŜǳǘ ŘƛǊŜ que les variations 

sont trop importantes, ou pas à ƭΩƘƻǊƛȊƻƴǘŀƭ. 

Après avoir fait 2 ou 3 tours en le bien ǘŜƴŀƴǘ Ł ƭΩƘƻǊƛȊƻƴǘal, aller à la prochaine étape. 

Etape 2 : Calibrage vertical 

Dans le GCS sélectionnez: « Setting »τ>« Magnetic Compass »τ>« Vertical Alignment »τ>« Ok » pour 

ŜƴǾƻȅŜǊ ƭΩƻǊŘǊŜ Ł ƭΩAutopilote. aŜǘǘŜȊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ vertical avec le nez face au sol. 

Faite 2 ou 3 tours, le nez bien en bas, en vous efforçant de garder la LED allumé, puis étape sauvegarde. 

 

 

ETAPE 3 : Sauvegarde du calibrage 

Après les rotations (horizontal et vertical), allez dans la pages « settings » du GCS, cliquez sur « Magnetic 

Compass »τ >« Save Magnetic Compass »τ >« OK ». 

Après avoir terminé le calibrage, le GCS va aller automatiquement sur « Control ». Après quelques secondes (la 

lumière violette sera allumée pendant le transfert de données), les données du capteur magnétique vont 
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ǎΩŀŦŦƛŎƘŜǊΦ Lƭ Ŧŀǳǘ ƧǳǎǘŜ ǊŜƎŀǊŘŜǊ ƭŜǎ ŎŜǊŎƭŜǎ wƻǳƎŜs et Bleus avec la croix au ƳƛƭƛŜǳΦ {Ωƛƭǎ ǎƻƴǘ ǇǊƻŎƘŜǎ Řǳ ǊƻǳƴŘ 

standard cela indiquera que le calibrage est bon ainsi que ƭΩŞŎƘŀƴƎŜ ŘŜ ŘƻƴƴŞŜǎΦ 

Astuce : 

Deux cercles ronds vont montrer si le calibrage est bon ou pas : 

{ƛ ƭŜǎ ŘŜǳȄ ŎŜǊŎƭŜǎ ǎƻƴǘ ŀŦŦƛŎƘŞǎ Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ όǳƴ ŎŜǊŎƭŜ ōƭŜǳΣ ǳƴ ŎŜǊŎƭŜ ǊƻǳƎŜύΣ ƭŜ calibrage est bon, vous 

pouvez sortir de ce mode. {Ωƛƭ ƴΩȅ ŀ Ǉŀǎ ŘŜ ŎŜǊŎƭŜ ƻǳ ǳƴ ǎŜǳƭ ŎŜǊŎƭŜ ŀŦŦƛŎƘŞ ǎǳǊ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜΣ ƭŜ ŎŀƭƛōǊŀƎŜ a raté. Il 

faut ǊŜŎƻƳƳŜƴŎŜǊ ŘŜǇǳƛǎ ƭΩŞǘŀǇŜ м Řǳ ŎŀƭƛōǊŀƎŜΦ 

LƳŀƎŜ ŘΩǳƴ ŎŀƭƛōǊŀƎŜ ǊŞǳǎǎƛ Υ 

 

Attention : 

Quand les boutons « Horizontal Alignment » ou « Vertical Alignment » ont été pressés, assurez-vous que la 

ŎƻƳƳŀƴŘŜ ŘŜ ŎŀƭƛōǊŀƎŜ ǎΩŀŦŦƛŎƘŜ ōƛŜƴ Řŀƴǎ ƭŀ ōŀǊǊŜ ŘΩŞǘŀǘΦ 

Astuces : 

!ǇǊŝǎ ǳƴ ŀǎǎŜƳōƭŀƎŜ ŎƻǊǊŜŎǘ Ŝǘ ǳƴ ōƻƴ ŎŀƭƛōǊŀƎŜ Řǳ ŎƻƳǇŀǎ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜΣ ƛƭ ƴΩȅ ŀ Ǉŀǎ ōŜǎƻƛƴ ŘŜ ƭŜ ǊŜŦŀƛǊŜ ǎΩƛƭ 

vous ne faites pas de changement sur le châssis ou que vous ne mettez pas à jour le firmware. 
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6 CHOIX DU MODE DE VOL 
Remarque 

-[ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ Řƻƛǘ ǎŞƭŜŎǘƛƻƴƴŜǊ ŘŜǳȄ ƛƴǘŜǊǊǳǇǘŜǳǊǎ о Ǉƻǎƛǘƛƻƴǎ Ŝǘ ƭŜǎ ŀǘǘǊƛōǳŜǊ ŀǳȄ voies CH5 et CH6 de 

ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ (voir le paramétrage de votre émetteur). 

-Manuel/Manuel avec mŀƛƴǘƛŜƴ ŘΩŀƭǘƛǘǳŘŜκDt{Σ les trois modes sont sélectionnables par la CH5 

(Le mode de vol sur la page « Data » du GCS ǎΩŀŦŦƛŎƘŜ ǎŞǇŀǊŞƳŜƴǘ Ŝƴ « Manual », « Manual altitude hold », « 

Auto-Hover ». 

- CH6 ne fonctionne que quand CH5 est en position 3 (appelé mode GPS). Cette voie 6 est pour changer entre 

les modes « Auto-Stable », « Auto Navigation », « Go Home ». 

{ǘŀǘǳǘ ŘŜ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ Voie 5 (ch5) Voie 6 (ch6) Statue du model 

Récepteur allumé 

Voie 5 

position 1 
× 

En mode manuel 
complet, tout est 
ŎƻƴǘǊƾƭŞ ǇŀǊ ƭΩŞmetteur. 
Attention: Ne pas passer 
en mode GPS pendant 
une figure acrobatique 
ou un vol rapide. Pour 
cela attendre que 
ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǎƻƛǘ ǎǘŀōƭŜΦ 

Voie 5 

position 2 
× 

Stabilisation manuelle et 

ƳƻŘŜ ƳŀƛƴǘƛŜƴ ŘΩŀƭǘƛǘǳŘŜ 

Voie 5 

position 3 

Voie 6 

Position 1 

Auto stable, la position 

peut être contrôlée par 

ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ 

Voie 6 

Position 2 

Cliquez sur « enable 

Waypoints » sur le 

téléphone pour entrer en 

mode « Auto-Navigation 

» (avant de lancer cette 

fonction, vérifiez que les 

waypoints ont été 

chargés correctement) 

Voie 6 

Position 3 
Mode « Auto Go Home » 

Remarque : 

« X » : Signifie non pertinent, pour tout type de statut. 

« RC Status » : signifie statut « Récepteur allumé » ou « Récepteur éteint » dans GSC. 

Attention : Le récepteur ne doit pas être éteint pendaƴǘ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘƛƻƴ Řǳ ¸{-X4 
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χ 490% $ȭ!00!2%), 
Pour les hélices coaxial : Hélices bleues au-dessus, Hélices violettes dessous. Sinon, les autres hélices sont en 

position haute. La flèche désigne la direction de ƭΩŀǾŀƴǘ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭΦ 

Remplir « Aircraft Type » avec le chiffre correspondant au type de montage. 

 

Les paramètres peuvent être personnalisés pour effectuer vous-même les mix des moteurs afin de ǎΩŀŘŀǇǘŜǊ 

aux châssis présentant des formes non symétriques. 

Attention très important: 

DébranchŜǊ ƭΩŀƭƛƳŜƴǘation des moteurs, ou enlever les hélices avant de personnaliser les paramètres.
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Réglages des paramètres personnalisés  

Etape 1 

5ΩŀōƻǊŘ ŎƻƴǘǊƾƭŜǊ ǉǳŜ ƭŜǎ ǇŀǊŀƳŝǘǊŜǎ ǇŜǊǎƻƴƴŀƭƛǎŞǎ ǎoient corrects puis changer « Aircraft Type » à 10. 

Attention : 

Si les paramètres ne sont pas modifiés ou mal modifiés, les hélices se mettront tout de suite à tourner sans 

contrôle quand le « Aircraft Type » sera 10.  

Donc pour assurer votre sécurité, il est fortement conseillé de retirer les hélices avant ŘΩŀƭƭǳƳŜǊ ƭŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎΦ 

Etape 2 

Dans le GCS, cliquez sur « Settings »τ>« Parameters Define » pour renseigner les paramètres. 

Assurez-vous que les paramètres sont tous corrects, puis changez le paramètre « Aircraft Type » et mettez 10. 

Etape 3 

Cliquez sur « Setting »τ>« Parametres Define »τ>« Get » pour vérifier que les changements ont été pris en 

compte. Redémarrer ƭΩAutopilote après vérification, pousser le ƳŀƴŎƘŜ ŘŜǎ ƎŀȊ ƧǳǎǉǳΩŀǳ ŘŞƳŀǊǊŀƎŜ ŘŜǎ 

moteurs et contrôler alors en faisant attention que les mixages correspondent aux réglages entrés. Après cela 

vous pouvez commencer à voler. 

Paramètres personnalisés 

-Paramètres personnalisés de « Throttle » : Tous doivent être à 100. 

-tŀǊŀƳŝǘǊŜǎ ǇŜǊǎƻƴƴŀƭƛǎŞǎ ŘŜ ζ /ƻǳǊǎŜ !ƴƎƭŜ η Υ tƻǳǊ ŦŀƛǊŜ ǘƻǳǊƴŜǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ł ŘǊƻƛǘŜΣ ƛƭ Ŧŀǳǘ faire varier la 

vitesse du moteur correspondant entre ς100 et +100. 

-tŀǊŀƳŝǘǊŜǎ ǇŜǊǎƻƴƴŀƭƛǎŞǎ ŘŜ ζ tƛǘŎƘ η Υ tƻǳǊ ŦŀƛǊŜ ǇŜƴŎƘŜǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ŝƴ ŀǾŀƴǘΣ ƛƭ Ŧŀǳǘ ŦŀƛǊŜ varier la vitesse des 

moteurs correspondants de ς100 à +100. 

-Paramètres personnalisés de « Toll » : Pour faire pencher ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǎǳǊ ǎŀ ŘǊƻƛǘŜΣ ƛƭ Ŧŀǳǘ ŎƘŀƴƎŜǊ ƭŀ ǾƛǘŜǎǎŜ ŘŜǎ 

moteurs correspondant de ς100 à +100. 
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8 PROTECTION DES MOTEUR ET FAILSAFE 
Activer protection des moteurs 

Après chaque atterrissage ou avant chaque décollage, seulement en mode manuel et avec le manche des gaz 

en bas, les moteurs se verrouillé complètement après 5 secondes. Après ce verrouillage les moteurs ne 

tourneront pas même si vous poussez le manche des gaz. Les moteurs ne pourront être déverrouillés 

seulement que par « Enable insurance » sur le téléphone ou la tablette, ou en faisant la manipulation de 

déverrouillage des moteurs. 

 

Coupure des moteurs 

9ƴ ƳƻŘŜ ǘƻǳǘ ƳŀƴǳŜƭΣ ǎŀƴǎ ƳŀƛƴǘƛŜƴ ŘΩŀƭǘƛǘǳŘŜΣ ƭŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ ǎΩŀǊǊşǘŜƴǘ ŘŜ ǘƻǳǊƴŜǊ ǉǳŀƴŘ Ǿƻǳǎ mettez le 

manche des gaz au plus bas. Dans les autres cas, si vous mettez le manche des gaz en bas, les moteurs ne 

ǎΩŀǊǊşǘŜǊƻƴǘ Ǉŀǎ ŘŜ ǘƻǳǊƴŜǊ Ƴŀƛǎ ŦŜǊƻƴǘ ƧǳǎǘŜ ŘŜǎŎŜƴŘǊŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭΦ 

 

Attention 

tŜƴŘŀƴǘ ƭŜ ǾƻƭΣ ǇƻǳǊ ƴŜ Ǉŀǎ ŀǾƻƛǊ ŘΩŀŎŎƛŘŜƴǘΣ ƳŜǊŎƛ ŘŜ ƴŜ Ǉŀǎ ǇŀǎǎŜǊ simultanément en mode manuel et le 

ƳŀƴŎƘŜ ŘŜǎ ƎŀȊ ŀǳ ƳƛƴƛƳǳƳ ǎƛƴƻƴ ƭŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ ǎΩŀǊǊşǘŜǊŀƛŜƴǘ ŘŜ tourner immédiatement Ŝǘ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ŦŜǊŀƛǘ 

une chute ƧǳǎǉǳΩŀǳ ǎƻƭΦ 

 

Astuce 

Si vous avez besoin de couper les moteurs en urgences, voici plusieurs façons de le faire : 

(1) Mettre la voie 5 en position 1 (ǉǳƛ Ŝǎǘ ƭŜ ƳƻŘŜ ƳŀƴǳŜƭ Ƴŀƛǎ ǎŀƴǎ ƳŀƛƴǘƛŜƴ ŘŜ ƭΩŀƭǘƛǘǳŘŜ), ensuite mettre le 

manche des gaz au minimum. 

(2) Après un Go Home et avoir atterri sur le sol, effectuer la méthode 1. 

 

Perte du signal radio (Fail safe) 

Vous devez vous référer au manuel de votre radio pour régler le Fail Safe comme il faut.  

Mettre la voie 5 en position 3, la voie 6 en position 3, et le manche des gaz au milieu (50%). 

Si vous activez le Fail {ŀŦŜΣ ƭΩautopilote passera en auto stabilisation, (il continuera la trajectoire de vol, attendra 

р ǎŜŎƻƴŘŜǎ Ŝǘ ǊŜǾƛŜƴŘǊŀ ŀǳ Ǉƻƛƴǘ ƛƴƛǘƛŀƭ ǎƛ ƭŜ ǎƛƎƴŀƭ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ǊŜǘǊƻǳǾŞ dans les 5 secondes).



www.laverre.com    pas de copyrigh t, mais jouez le jeu, Amitiés aux copieurs   

17 

9 VOL 

9.1 Armement des moteurs 

Déverrouillez les moteurs : Faire attention que le manche des gaz soit au plus bas quand vous armez les 

moteurs. Poussez le manche des gaz dans les 5 secondes, les moteurs peuvent être activés. Mais si vous 

dépassez les 5 secondes, les moteurs se verrouilleront automatiquement. 

Attention : 

Pour armer les moteurs : gouvernail à gauche, profondeur en bas, aileron à droite, gaz en bas (plus de 5sec, 

ǇŜǊǎƻ ƧŜ ŎƻƳǇǘŜ ƧǳǎǉǳΩŁ мл ƭŜƴǘŜƳŜƴǘ. 

/Ŝƭƻƴǎ ǾƻǘǊŜ ƳƻŘŜ ŘŜ ǘŞƭŞŎƻƳƳŀƴŘŜ όaƻŘŜ мΣ нΣ о ƻǳ пύΣ ƭΩŀǊƳŜƳŜƴǘ ŘŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ ǇŜǳǘ ǾŀǊƛŜǊ vous devez 

juger si pour armer vous devez former un \ / ou un /\ . 

Après les avoir armé, les moteurǎ ƴŜ ǎŜǊƻƴǘ ŘƛǎǇƻƴƛōƭŜǎ ǉǳΩŀǇǊŝǎ ŀǾƻƛǊ mis un peu de gaz. 

 Ou  

9.2 Vibrations et tremblements 

tŜƴŘŀƴǘ ƭŜ ǾƻƭΣ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ Řƻƛǘ ƻōǎŜǊǾŜǊ ƭŜǎ ζ ±ƛōǊŀǘŜ {ǘŀǘŜ η Ŝǘ ζ {ƘŀƪŜ ǎǘŀǘŜ η Řŀƴǎ ƭŀ page « Data » pour voir 

ƭŜǎ ǘǊŜƳōƭŜƳŜƴǘǎ ŘŜ ƭΩLa¦Φ Durant un vol normal, les valeurs « Vibrate State » et « Shake State » doivent être 

entre 0-9. Plus le chiffre est bas, moins ƭΩLa¦ ǊŜǎǎŜƴǘ ŘŜ ǾƛōǊŀǘƛƻƴǎΣ ƭŜ ƴƻƳōǊŜ ŀŦŦŜŎǘŜ ŘƛǊŜŎǘŜƳŜƴǘ ƭŜǎ 

performances de vol. 

Astuces 

/ƻŜŦŦƛŎƛŜƴǘ ŘŜ ǾƛōǊŀǘƛƻƴ Υ [ΩŀŎŎŞƭŞǊŀǘƛƻƴ ƳŀȄƛƳŀƭŜ Řǳ mouvement alternatif dans les trois directions : Haut/Bas, 

Gauche/Droite, Arrière/avant. 

Coefficient de tremblement : La vitesse angulaire maximale du mouvement de rotation autour des 3 aves X/Y/Z 

 

9.3 Positionnement manuel des servos et position réelle des servos 

Position manuelle des servos 

Après le calibrage des voies de ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊΣ ǉǳŀƴŘ Ǿƻǳǎ ƳŜǘǘŜȊ ƭŜs manches au milieu, la valeur des gouvernes, 

profondeur et aileron dans « Manual Servo Position » dans le GCS doit être au milieu. Si vous avez déjà réglé les 

positions des servos Ƴŀƛǎ ǉǳΩƛƭǎ ne sont pas proche du milieu quand vous lâchez les manches, vous devez 

ŎƭƛǉǳŜǊ ǎǳǊ ζ bŜǳǘǊŀƭ tƻǎƛǘƛƻƴ η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ {ŜǘǘƛƴƎǎ η ǇƻǳǊ ǉǳŜ ƭΩAutopilote enregistre la bonne position 

des manches.  

Position Réelle des servos 
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La position réelle des servos est la relation entre la vitesse de rotation des moteurs, pour maintenir stable le 

multi rotor durant le vol. 

AstucesΧ ƻǳ ŜƳōǊƻǳƛƭƭŜǎ 

[ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǇŜǳǘ ƧǳƎŜǊ ŘŜ ƭΩŞǉǳƛƭƛōǊŜ ŘŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ Ŝǘ ŘŜǎ ƘŞƭƛŎŜǎ Ŝƴ ǊŜƎŀǊŘŀƴǘ ƭŜ niveau de position réelle des 

servos pendant le vol. 

Exemple : Quand les hélices en sens horaire et en sens antihoraire ǇŜǊŘŜƴǘ ƭΩŞǉǳƛƭƛōǊŜ (supposons les moteur 

sens horaire ne sont pas au niveau, le couple généré par cela est plus petit que celui généré par les moteurs en 

sens antihoraire), {ƛ ƭΩƻƴ ƴŜ ŎƘŀƴƎŜ ǊƛŜƴΣ ŎŜƭŀ Ǿŀ ǇŀǊǘƛǊ ǾŜǊǎ ƭŀ ƎŀǳŎƘŜ. Avec la même largeur ŘΩƛƳǇǳƭǎƛƻƴΣ ƭŜ 

couple généré par les moteurs en sens horaire est inférieur à celui généré par les moteurs tournant en sens 

antihoraire avec la même vitesse de rotation ce qui fera pencher ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǾŜǊǎ ƭŀ ŘǊƻƛǘŜΣ ƭΩAutopilote contrera 

automatiquement, cela fera tourner les moteurs en sens horaire plus vite et les antihoraire moins vite. Dans 

ŎŜǎ ŎƻƴŘƛǘƛƻƴǎ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǇŜǳǘ ǾƻƭŜǊ ƴƻǊƳŀƭŜƳŜƴǘ Ŝǘ ƴΩŀ Ǉƭǳǎ ōŜǎƻƛƴ ŘŜ ǇƭŀƴŜǊ Ƴŀƛǎ ƭŀ ŎƻƴǎƻƳƳŀǘƛƻƴ Ŝǘ ƭŀ 

température des moteur tournant en sens horaire vont être plus élevées que celles des moteurs en sens 

antihoraireΦ 9ƴ ƳşƳŜ ǘŜƳǇǎΣ ŎƻƳƳŜ ƭΩŜŦŦŜǘ ŘŜǎ ǎŜǊǾƻǎ ǎǳǊ ƭŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ Ŝƴ ǎŜƴǎ ƘƻǊŀƛǊŜ Ŝǘ plus faible que sur les 

autres moteurs, cela affectera la stabilisation et causera des tremblements après correction (spécialement sur 

les Quadri-Copter). Lƭ Ŝǎǘ ŘƻƴŎ ǇǊŞŦŞǊŀōƭŜ ǉǳŜ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ŘŞǘŜŎǘŜ ǇǊŞŎƛǎŞƳŜƴǘ ƭΩŞǉǳƛƭƛōǊŜΣ le niveau de symétrie 

des moteurs et des hélices pour avoir un vol plus stable. En état de stabilité, sans pousser le gouvernail, la 

position réelle de ce dernier doit être au plus bas (autour de 1~2) ou au plus près du neutre. 

 

9.4 Décollage et Atterrissage automatiques 

Décollage semi-automatique 

Quand la carte aura capté 7 satellites ou plus, mettre la voie 5 en position 3 et la voie 6 en Ǉƻǎƛǘƛƻƴ мΣ ŎΩŜǎǘ ƭŀ 

position « Auto Stable » puis armer les moteurs avant de pousser le manche des gaz. Quand le manche des gaz 

Ŝǎǘ Ł Ǉƭǳǎ ŘŜ рл҈Σ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛl va décoller automatiquement et se stabiliser à environ 3 mètres du sol pour se 

mettre en vol Auto stable. 

Décollage tout automatique 

Attention : 

[ΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǇŜǳǘ ŘŞŎƻƭƭŜǊ Ŝƴ ƳƻŘŜ ǘƻǳǘ ŀǳǘƻƳŀǘƛǉǳŜ ǉǳŜ ǎΩƛƭ ŀ ŘŞƧŁ ǊŞŀƭƛǎŞ ǳƴ ŘŞŎƻƭƭŀƎŜ semi-automatique ainsi 

ǉǳΩǳƴ Ǿƻƭ ǎŀƴǎ ŀǳŎǳƴ ǇǊƻōƭŝƳŜΦ 

Etape 1 

Attendre de capter au moins 7 signaux GPS, mettre le manche des gaz au plus bas, mettre la voie 5 en mode 

GPS (position 3) et la voie 6 en position 1.  

Etape 2 

Cliquez sur « Enable Insurance » ou mettre les manches eƴ ± ǇƻǳǊ ŘŞǾŜǊǊƻǳƛƭƭŜǊ ƭŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ Ǉǳƛǎ ŦŀƛǊŜ ƭΩŞǘŀǇŜ 

suivante dans les 5 secondes.  



www.laverre.com    pas de copyrigh t, mais jouez le jeu, Amitiés aux copieurs   

19 

Etape 3 

Cliquez sur « Auto-¢ŀƪŜƻŦŦ ηΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ǎΩŀƭƭǳƳŜǊ Ŝǘ ŘŞŎƻƭƭŜǊ ŘƻǳŎŜƳŜƴǘΣ ǇƻǳǊ ǎŜ ǎǘŀōƛƭƛǎŜǊ Ł 2-3 mètres du 

sol. 

Etape 4 

Si le manche des gaz est au minimum peƴŘŀƴǘ ƭŜ ŘŞŎƻƭƭŀƎŜ ŀǳǘƻƳŀǘƛǉǳŜΣ ŎΩŜǎǘ ǎŜǳƭŜƳŜƴǘ Ŝƴ ƭŜ mettant au 

ƳƛƭƛŜǳ ǉǳŜ Ǿƻǳǎ ǇƻǳǊǊŜȊ ŎƻƴǘǊƾƭŜǊ ƭΩŀƭǘƛǘǳŘŜΦ 

Attention 

Les fonctions gouvernail, aileron et profondeur peuvent être contrôlées en mode décollage automatique. 

Essayez en mode semi-automatique avant pour tester en mode tout automatique. 

 

Go Home Automatique 

[ΩAutopilote défini la position « home » automatiquement quand la position GPS est captée ƻǳ ǉǳŀƴŘ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ 

décolle en mode manuel ou automatique. 

En mode GPS ( voie 5 sur position 3), passer la voie 6 en position 3 ou sélectionner « Back Landing » puis « Ok » 

dans le GCS, aƭƻǊǎ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǊŜǾƛŜƴŘǊŀ ŀǳǘƻƳŀǘƛǉǳŜƳŜƴǘ Ł ǎŀ Ǉƻǎition « home » après 5 secondes. Il se mettra à 

нл ƳŝǘǊŜǎ ŘΩŀƭǘƛǘǳŘŜ ǎΩil était en dessous de ça; pendant le retour les ƎŀȊ ǎƻƴǘ ƛƴŘƛǎǇƻƴƛōƭŜǎΣ ƭΩAutopilote va se 

poser automatiquement quand il aura rejoint la position Home. Cette position peut être réglée, après avoir 

ŜƴŎƭŜƴŎƘŞ ƭŜ ζ Dƻ IƻƳŜ η ƻƴ ǇŜǳǘ ŜƳǇşŎƘŜǊ ŎŜǘǘŜ ƳŀƴǆǳǾǊŜ Ŝƴ ōƻǳƎŜŀƴǘ ƭΩƛƴǘŜǊǊǳǇǘŜǳǊ ǾƻƛŜ с ǘŀƴǘ ǉǳŜ ƭŀ 

voƛŜ р ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ƳƛǎŜ Ŝƴ ƳƻŘŜ ƳŀƴǳŜƭ (position 1 ou 2) puis remis en mode Maintien de position, alors il va se 

stabiliser. 

 

Note 

Cliquez sur « Motor Off »τ>« OK » pour couper les moteurs. 

9.5 Click & Go 

Mode GPS Auto Stable (voie 5 sur 3 et voie 6 sur 1) 

Etape 1 : 

/ƭƛǉǳŜȊ ƴΩƛƳǇƻǊǘŜ ƻǴ ǎǳǊ ƭŀ ŎŀǊǘŜΣ ǳƴ ǎƳƛƭŜȅ ƧŀǳƴŜ ŀǇǇŀǊŀƛǘǊŀ Ł ƭΩŜƴŘǊƻƛǘ ƻǴ Ǿƻǳǎ ŀǳǊŜȊ ŎƭƛǉǳŞΦ 

Etape 2 : 

Cliquez sur le bouton « FlyTott η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ aŀǇ η Řǳ GCS (le bouton passera au gris si votre click ne 

dure pas assez longtemps, vous devrez cliquer à nouveau pour que le smiley passe au jaune. Faites pareil pour 

lui donner la prochaine destination. 

Attention : 

{ƛ ƭŀ ŎƛōƭŜ ǇƻƛƴǘŞŜ ǎǳǊ ƭŀ ŎŀǊǘŜ Ŝǎǘ ǘǊƻǇ ƭƻƛƴΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǾƻƭŜǊŀƛǘ Ŝƴ ŘŜƘƻǊǎ du champ de vision, il faut donc faire 

attention en utilisant ce mode de vol. 
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9.6: Verrouillage de cible et vol en cercle 

Mode : Auto Stable (voie 5 sur 3 et voie 6 sur 1) 

Solution 1 : 

Etape 1 : 

Un petit smiley jaune va apparaitre quand vous cliquerez sur la carte 

Etape 2 : 

Cliquez sur le bouton « PTZ Lock η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ a!t ηΦ vǳŀƴŘ ƭŜ ǎƳƛƭŜȅ ƧŀǳƴŜ ŘŜǾƛŜƴǘ ǳƴŜ étoile violette, 

ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ǎŜ mettre nez face à la cible. 

Solution 2 : 

Etape 1 : 

A tout moment (même avant le décollage, Ŝƴ ƳƻŘŜ ƳŀƴǳŜƭ ƻǳ ŀǳǘƻ ŀǇǊŝǎ ƭŜ ŘŞŎƻƭƭŀƎŜύ ǇƛƭƻǘŜȊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ 

ƧǳǎǉǳΩà la cible qui doit être verrouillée, puis dans les 3 secondes passez de la position 1 à la position 3 de la 

voie 6, 3 fois de suite (1->3->1->3-1>3->1), le X4 va enregistrer la longitude et la latitude du GPS comme la cible 

à verrouiller. 

Etape 2 : 

En mode GPS auto stable, dans les 3 secondes passez de la position 1 à 2 sur la voie 6 trois fois (ne pas passer 

sur la position 3 donc 1->2->1->2->1->2-Ҕмύ ŀƭƻǊǎ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ŜƴǘǊŜǊ Ŝƴ ƳƻŘŜ déverrouillage de cible et volera 

en cercle. 

Astuce 

Après avoir verrouƛƭƭŞ ǳƴŜ ŎƛōƭŜ ǎǳƛǾŀƴǘ ƭŀ ǎƻƭǳǘƛƻƴ м ƻǳ нΣ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǇŜǳǘ ǇǊŜƴŘǊŜ ƭŀ Ƴŀƛƴ ǎǳǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿƛŀ 

ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊΦ 

Remarque 1 Υ {ƛ Ǿƻǳǎ ǇƻǳǎǎŜȊ ƭŜǎ ŀƛƭŜǊƻƴǎ ǾŜǊǎ ƭŀ ƎŀǳŎƘŜΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ǘƻǳǊƴŜǊ Řŀƴǎ ƭŜ ǎŜƴǎ ƘƻǊŀƛǊŜ ŀǳǘƻǳǊ ŘŜ ƭŀ 

cible. Si vous poussez les ailerons à droite, il va faire le tour dans le sens opposé. 

Remarque 2 Υ 9ƴ Ǉƻǳǎǎŀƴǘ ƭŜ ƳŀƴŎƘŜΣ ŎŜƭŀ Ǿŀ ǊŞŘǳƛǊŜ ƭŜ Ǌŀȅƻƴ ŀƭƻǊǎ ǉǳΩŜƴ ǘƛǊŀƴǘ ƭŜ ƳŀƴŎƘŜ ŎŜƭŀ va agrandir le 

rayon. Ne pas pousser ou tirer le manche si la cible est verrouillée mais que le Ǌŀȅƻƴ ƴΩŜǎǘ pas suffisant, vous 

devez juste jouer sur les ailerons. 

Remarque 3 Υ /ΩŜǎǘ ǎŜǳƭŜƳŜƴǘ Ŝƴ ǎŞƭŜŎǘƛƻƴƴŀƴǘ ζ vǳƛŎƪ NACELLE [ƻŎƪ η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ ¢ƻƻƭǎ η ƻǳ en passant 

en mode manuel que la profondeur et les ailerons pourront être contrôlés normalement. 
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9.7 Vol en waypoints (points de passage) 

Etape 1 : 

5ŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ aŀǇ η Řǳ GCS cliquez sur « Tools »->« Design Waypoints » pour dessiner un chemin de vol. 

Cliquez sur la carte une fois donne un point de passage, il faut déterminer les points un par un. Cliquez sur « 

Default Tool » pour compléter le trajet par points de passage. 

Astuce 

{ƛ ƭŀ ǾŜǊǎƛƻƴ Řǳ ŦƛǊƳǿŀǊŜ ŘŀǘŜ ŘΩŀǇǊŝǎ ƭŜ мр {ŜǇǘΦ нлмнΣ ƭΩŀƭǘƛǘǳŘŜΣ ƭŜ ǘŜƳǇǎ ŘŜ ǎǘŀǘƛƻƴƴŀƛǊŜΣ ƭŀ vitesse et 

ŘΩŀǳǘǊŜǎ ǇŀǊŀƳŝǘǊŜ ǇŜǳǾŜƴǘ şǘǊŜ ǊŞƎƭŞǎ ǇƻǳǊ ŎƘŀǉǳŜ Ǉƻƛƴǘ ŘŜ ǇŀǎǎŀƎŜ ŘƻƴŎ Ŧŀire attention de bien cliquer sur 

chaque point et sélectionnez « Edit Waypoint » pour tout régler. 

Height : 

IƴŘƛǉǳŜ ƭŀ ƘŀǳǘŜǳǊ Řǳ Ǉƻƛƴǘ ƻǴ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ŝǎǘ Ŝƴ ǎǘŀǘƛƻƴƴŀƛǊŜΣ ŎŜǘǘŜ ǾŀƭŜǳǊ ǇŜǳǘ şǘǊŜ ƴŞƎŀǘƛǾŜ όǉǳŀƴŘ ƭŀ Ǉƻǎƛǘƛƻƴ 

ŘŜ ŘŞŎƻƭƭŀƎŜ Ŝǎǘ ǘǊƻǇ ƘŀǳǘŜ Ŝǘ ƭΩŀppareil doit voler en dessous de la position de départ). Si la hauteur entre 2 

points de passage est différenteΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ƳƻƴǘŜǊ ƻǳ ŘŜǎŎŜƴŘǊŜΦ [ΩŀƭǘƛǘǳŘŜ ǇŀǊ ŘŞŦŀǳǘ Ŝǎǘ ффффΣ ŎŜ ǉǳƛ 

ǎƛƎƴƛŦƛŜ ǉǳŜ ƭΩŀƭǘƛǘǳŘŜ Ŝǎǘ ǘǊƻǇ ƘŀǳǘŜ ǇƻǳǊ şǘǊŜ ŀǘǘŜƛƴǘŜΦ [ΩŀǇǇŀǊŜƛƭ volera à la même hauteur que le point 

précédent. 

Hovering Time : 

Indique ƭŜ ǘŜƳǇǎ ǉǳŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǊŜǎǘŜra Ł ǎŀ Ǉƻǎƛǘƛƻƴ ŀǾŀƴǘ ŘΩŀƭƭŜǊ ŀǳ Ǉƻƛƴǘ ǎǳƛǾŀƴǘ όƭŀ ǾŀƭŜǳǊ pas défaut est 

65535 secondes). 

Speed : 

Paramètre la vitesse de vol entre 2 points de passage. 

   

Etape 2 : 

Quand vous avez fini de tracer vos points de passage, vous pouvez sauvegarder ce trajet dans un fichier qui 

pourra être utilisé une prochaine fois. Vous pouvez aussi cliquer sur « Upload Waypoints » pour charger le 

ǘǊŀƧŜǘ Řŀƴǎ ƭΩAutopilote. Vérifier que chaque point de passage soit bien en bleuΦ {Ωƛƭǎ ǎƻƴǘ Ŝƴ ōƭŜǳ ŎΩŜǎǘ ǉǳŜ ƭŜ 

chargement est bon (orange signifie ǉǳŜ ŎŜ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ōƻƴύΦ Puis allez dans « Target Point »( onglet «  setting ») 

pour vérifier que le nombre de points affichés est le même que le nombre cŜƴǎŞ şǘǊŜ ŎƘŀǊƎŞΦ {ƛ ŎŜ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ƭŜ 

cas ou si aucun point ƴΩŜǎǘ pas en bleu, vous devez relancer le chargement. 

Etape 3 : 
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Cliquez sur « Remove Waypoints » pour faire que les points bleus deviennent rouges puis sélectionnez « Verify 

²ŀȅǇƻƛƴǘǎ η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ ¢ƻƻƭ ηΣ ŎƘŀǊƎŜǊ ƭŜǎ Ǉƻƛƴǘǎ ŘŜ ǇŀǎǎŀƎŜ ŘŜǇǳƛǎ ƭΩAutopilote vers la station de 

contrôle pour comparer, si tous les points de passage sont bleus cela signifie que les points chargés sont les 

mêmes que sur la station de contrôle et que la vérification est un succès. Sinon vous devez relancer le 

chargement des points. 

 

Etape 4: 

Mettre la voie 5 en position 3 et la voie 6 en position 2 puis cliquer sur « Enable Skyway » dans ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ 

Setting » du GCSΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ŀƭƻǊǎ ǾƻƭŜǊ ǾŜǊǎ ƭŜ ǇǊŜƳƛŜǊ Ǉƻƛƴǘ ŘŜ ǇŀǎǎŀƎŜ Ǉǳƛǎ ǎΩȅ mettre en stationnaire. 

wŞƎƭŜǊ ζ /ƘŀƴƎŜ ¢ŀǊƎŜǘ η ǎǳǊ н Ŝǘ ƭŜ ŎƘŀǊƎŜǊΣ ŀƭƻǊǎ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǾƻƭŜǊŀ ŜƴǘǊŜ ƭŜǎ Ǉƻƛƴǘǎ нΣоΣп Řŀƴǎ ƭΩƻǊŘǊŜ Ŝǘ 

ǊŜǾƛŜƴŘǊŀ ŀǳ ǇǊŜƳƛŜǊ Ǉƻƛƴǘ ǇƻǳǊ ǎΩȅ ƳŜǘǘǊŜ Ŝƴ ǎǘŀǘƛƻƴƴŀƛǊŜ ŀǇǊŝǎ être passé par tous les points. 

Attention 

Si les points de passage ont été mal chargés, quand vous passerez en Auto-bŀǾƛƎŀǘƛƻƴΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ǾƻƭŜǊ Ŝƴ 

ǎΩŞƭƻƛƎƴŀƴǘ Ŝǘ ǎŜǊŀ ƘƻǊǎ ŘŜ ŎƻƴǘǊƾƭŜ. 

 

Mode Free Course Mode 

DŞƴŞǊŀƭŜƳŜƴǘΣ Ŝƴ ƳƻŘŜ Ǉƻƛƴǘǎ ŘŜ ǇŀǎǎŀƎŜΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ŀ ƭŜ ƴez dans le sens du vol. Quand le pilote souhaite 

ŎƻƴǘǊƾƭŜǊ ƭƛōǊŜƳŜƴǘ ƭŀ ŎƻǳǊǎŜ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭΣ Ŝƴ aƻŘŜ ²ŀȅǇƻƛƴǘǎΣ ŎƭƛǉǳŜȊ ǎǳǊ ζ LƴǘŜƭƭƛƎŜƴǘ /ƻǳǊǎŜ [ƻŎƪŜŘ η Řŀƴǎ 

ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ {ŜǘǘƛƴƎǎ η Řǳ GCS. 

Le mode « Intelligent Course Locked » ne signifie pas Mode Free Course, cela signifie mode trajet libre. Le multi 

rotor ne ŦŜǊŀ Ǉŀǎ ŦŀŎŜ Ł ƭΩƻǊƛŜƴǘŀǘƛƻƴ Řǳ ǾƻƭΣ Ŝǘ ƭŀ ŎƻǳǊǎŜ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǇŜǳǘ şǘǊŜ ŎƻƴǘǊƾƭŞŜ librement par le 

ƎƻǳǾŜǊƴŀƛƭ ǎǳǊ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊΦ Cliquez sur « Disable Intelligent course locked » et « Ok », aƭƻǊǎ ƭŜ ƴŜȊ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ 

se remettra dans le sens du vol. 

 

9.8 FOLLOW ME 

Cette fonction ne peut être utilisée que si le GPS de votre téléphone est activée et que le GPS de ce téléphone 

ŀ ŞǘŞ ŘŞǘŜŎǘŞ Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ 5ŀǘŀ η Řǳ GCS. 

Etape des opérations : 

Eƴ ƳƻŘŜ ǎǘŀǘƛƻƴƴŀƛǊŜ ŀǾŜŎ Dt{Σ ŀǇǊŝǎ ŀǾƻƛǊ Ƴƛǎ ǘƻǳǎ ƭŜǎ ƳŀƴŎƘŜǎ ŘŜ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ ŀǳ ƴŜǳǘǊŜΣ ƭŜ pilote peut cliquer 

ǎǳǊ ζ 9ƴŀōƭŜ Cƻƭƭƻǿ η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ {ŜǘǘƛƴƎ ηΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǇŜǳǘ ŀƭƻǊǎ ǎǳƛǾǊŜ le GPS du téléphone mobile et 

ƭΩƻǊƛŜƴǘŀǘƛƻƴ Řǳ ƴŜȊ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ sera verrouillée. Pour quitter cette fonction, seulement cliqué sur « Disable 

Cƻƭƭƻǿ η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ {ŜǘǘƛƴƎ ηΦ 

 

9.9 Care Free 

/ΩŜǎǘ ǎŜǳƭŜƳŜƴǘ Ŝƴ ƳƻŘŜ ŀǳǘƻ ǎǘŀōƭŜ ǇŀǊ Dt{ ǉǳŜ ƭŜ ƳƻŘŜ ζ Care free » est disponible 

Option 1 
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Cliquez sur le bouton « EnablŜ /ƻǳǊǎŜ [ƻŎƪŜŘ η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ {ŜǘǘƛƴƎ ηΣ ƭΩautopilote peut enregistrer 

ƭΩƻǊƛŜƴǘŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭΦ !ƭƻǊǎ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǇŜǳǘ ƭƛōǊŜƳŜƴǘ ŀƧǳǎǘŜǊ ƭΩƻǊƛŜƴǘŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ŀǾŜŎ ƭŜ ƳŀƴŎƘŜ ŘŜ 

ƎƻǳǾŜǊƴŜΤ ǉǳŀƴŘ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǳǘƛƭƛǎŜ ƭΩŀƛƭŜǊƻƴ ƻǳ ƭŜǎ ŀǳǘǊŜs manches de ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊΣ ƭΩautopilote volera suivant 

ƭΩƻǊƛŜƴǘŀǘƛƻƴ ǾŜǊǊƻǳƛƭƭŞŜΣ Ǉŀǎ ƭΩƻǊƛŜƴǘŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ǘşǘŜ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭΦ 

Option 2 

5ŀƴǎ ƭŜǎ р ǎŜŎƻƴŘŜǎ ōƻǳƎŜȊ ƭΩƛƴǘŜǊǊǳǇǘŜǳǊ ŘŜ ƭŀ ǾƻƛŜ с ŜƴǘǊŜ ƭŀ Ǉƻǎƛǘƛƻƴ м Ŝǘ н Ŏƛƴǉ Ŧƻƛǎ όƴŜ Ǉŀǎ passer par la 

position 3 ce qui rendrait la manipulation invalide, ce qui fait 1->2->1->2->1->2->1>2->1->2->1) ce qui fera 

ŜƴǘǊŜǊ ƭΩautopilote en mode « Care Free » 

Pour sortir du mode « Care free ηΣ ŎƭƛǉǳŜȊ ǎǳǊ ƭŜ ōƻǳǘƻƴ ζ 5ƛǎŀōƭŜ /ƻǳǊǎŜ [ƻŎƪŜŘ η Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ {ŜǘǘƛƴƎ η 

ou passez en mode manuel. 

10 REGLAGE DES PARAMETRES 
Paramètres par Défauts. 

[Ŝǎ ǊŞƎƭŀƎŜǎ ŘΩǳǎƛƴŜ ǇŀǊ ŘŞŦŀǳǘ ǎƻƴǘ Ŏƛ-ŘŜǎǎƻǳǎΦ /ΩŜǎǘ ǇƻǳǊ ǳƴ quadri copter en X et peuvent être appliqués à la 

majorité des appareils pour voler. 

 

A Noter 

« PTZ Roll sensivity » et « PTZ Pitch Sensivity » peut directement affecter la sensibilité des commandes de 

ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊΦ 

Attention 

Ne changez pas les paramètres par défaut de Roll/Pitch, THR P/I. Si ces paramètres sont mal changés, mettez 

les gaz au minimum et passez en mode manuel puis cliquez sur « Defaut {ŜǘǘƛƴƎǎ ζ Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ {ŜǘǘƛƴƎ ηΣ 

ƭŜǎ ǇŀǊŀƳŝǘǊŜǎ ǊŜǘǊƻǳǾŜǊƻƴǘ ŀƭƻǊǎ ƭŜǎ ǊŞƎƭŀƎŜǎ ŘΩǳǎƛƴŜΦ 

La signification des autres paramètres est décrite ci-dessous : 

 

¦ǘƛƭƛǎŞ ǇƻǳǊ ŜƴǾƻȅŜǊ ƭŜǎ ƴƻǳǾŜƭƭŜǎ ŘƻƴƴŞŜǎ Ł ƭΩAutopilote quand vous changez les paramètres. 
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Utilisé pour confirmer que les données ont été mises à jour avec succès. 

 

Utilisé pour restaurer les réglages par défaut. 

  

« Roll Sensivity », « Pitch Sensivity » ont été réglés à la bonne valeur avec la même correction, 60 est la valeur 

par défaut, plus la sensibilité est grande plus la correction est rapide, et ainsi le contrôle manuel est plus 

flexible. Mais une sensibilité trop importante amènera des vibrations importantes, il faut donc réduire cette 

sensibilité pour des appareils rapides (petites hélices). 

  

Paramètres de PID 

  

Paramètres de PID 

 

/ΩŜǎǘ ƭŜ ŎƻŜŦŦƛŎƛŜƴǘ ǊŞǾƛǎŞ ŘŜ ƭΩŀƴƎƭŜ ŘΩƛƴŎƭƛƴŀƛǎƻƴ ƎŞƴŞǊŞ ǇŀǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǉǳŀƴŘ ƛƭ ŎƻƴǘǊŜ ǳƴŜ ŦƻǊŎŜ ŜȄǘŜǊƴŜΦ tƭǳǎ 

ƭŜ ƴƻƳōǊŜ Ŝǎǘ ƎǊŀƴŘ Ǉƭǳǎ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǎŜra sensible aux forces externes. La valeur par défaut est 50 ce qui 

fonctionne sur la majorité des appareils. 

  

EXT1 est la sortie nacelle roll and EXT2 la sortie nacelle pitch. La sensibilité du Roll/Pitch est utilisée pour 
ŀƧǳǎǘŜǊ ƭΩŀƴƎƭŜ ŘŜ ŎƻƳǇŜƴǎŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ƴŀŎŜƭƭŜΦ {ƛ ƭŜ ǇƛƭƻǘŜ ǘǊƻǳǾŜ ǉǳŜ ƭΩŀƴƎƭŜ ŘŜ ŎƻƳǇŜƴǎŀǘƛƻƴ Ŝǎǘ ǘǊƻǇ ŦŀƛōƭŜΣ ƛƭ 
peut mettre un chiffre plus grand et inversement (veuillez noter que vous pouvez renseigner des chiffres 
ƴŞƎŀǘƛŦǎύΦ 9ƴ ǳǘƛƭƛǎŀƴǘ ƭŀ ƴŀŎŜƭƭŜΣ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ Řƻƛǘ şǘǊŜ ŀƭƭǳƳŞ et les voies 7&8 attribuées à deux voies, ce qui est 
Ǉƭǳǎ ǇǊŀǘƛǉǳŜ ǇƻǳǊ ŜƴǾƻȅŜǊ ƭŜ b!/9[[9 Ł ƭΩ!ǳǘƻǇƛƭƻǘŜΦ 

 

/ΩŜǎǘ ƭŀ ǉǳŀƴǘƛǘŞ ŘŜ ōŀǘǘŜǊƛŜΦ  
[ΩŀǳǘƻǇƛƭƻǘŜ ǇŜǳǘ ŎŀƭŎǳƭŜǊ ƭΩŀƭŜǊǘŜ ŘŜ ōŀǎ ƴƛǾŜŀǳ ŘŜ ōŀǘǘŜǊƛŜ ǎǳƛǾŀƴǘ ƭŜ ƴƻƳōǊŜ ŘΩŞƭŞƳŜƴǘǎ ǊŜƴǘǊŞ ǇŀǊ ƭŜ ǇƛƭƻǘŜΦ 

vǳŀƴŘ ƭŜ {ƳŀǊǘǇƘƻƴŜ ǾƛōǊŜ ǘƻǳǘŜǎ ƭŜǎ н ǎŜŎƻƴŘŜǎΣ ŎŜƭŀ ǾŜǳǘ ŘƛǊŜ ǉǳΩƛƭ ǊŜǎǘŜ ǇŜǳ ŘΩŀǳǘƻƴƻƳƛŜΦ vǳŀƴŘ ƭŜ 

{ƳŀǊǘǇƘƻƴŜ ǾƛōǊŜ Ŝƴ ŎƻƴǘƛƴǳŜΣ ŎŜƭŀ ǾŜǳǘ ŘƛǊŜ ǉǳŜ ƭŀ ōŀǘǘŜǊƛŜ Ŝǎǘ ǘǊŝǎ ōŀǎǎŜ Ŝǘ ƛƭ Ŧŀǳǘ ŦŀƛǊŜ ŀǘǘŜǊǊƛǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭΦ 

 

 
wŜƴǎŜƛƎƴŜǊ ƭŜ ǘȅǇŜ ŘΩŀǇǇŀǊŜƛƭΣ ǊŞŦérez-vous à la partie 6 

 

Nombre par défaut 2.  
1. Attitude Mode, seulement pour réglé les paramètres de vol dynamique.  
нΦ !ŎŎŜƭŜǊŀǘƛƻƴ aƻŘŜΣ ǇƻǳǊ ŀŘŀǇǘŜǊ ƭΩauto stabilité, mode commun.  
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Utilisé pour accroitre la stabilité en vol vertical.  
/ΩŜǎǘ ǎŜulement disponible en mode manuel pour accroitre le niveau de confort des gaz, la valeur par défaut 

Ŝǎǘ мрлΦ [ŀ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀƛǊ ŀ ǳƴŜ ƎǊŀƴŘŜ ƛƴŦƭǳŜƴŎŜ ǎǳǊ ƭŀ ǎǘŀōƛƭƛǘŞ ŘŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ ǉǳŀƴŘ ƭŀ ǾŀƭŜǳǊ Ŝǎǘ ǘǊƻǇ 

ƎǊŀƴŘŜΦ {ƛ ƭŀ ǇǊŜǎǎƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀƛǊ ƴΩŜǎǘ Ǉŀǎ ǎǘŀōƭŜ pendant des jours de grands vents, une valeur trop grande 

ŀŦŦŜŎǘŜǊŀ ƭŜ ŎƻƴŦƻǊǘ ŘŜǎ ƎŀȊ Ŝƴ ƳƻŘŜ ƳŀƴǳŜƭ ǎŀƴǎ ƳŀƛƴǘƛŜƴ ŘΩŀƭǘƛǘǳŘŜΦ 

 

En mode GPS, la vitesse maximale par défaut de montée et descente est 200 ce qui correspond à 2m/sec, la 

valeur maximale pouvant être mise est 255 

 

wŜƴǎŜƛƎƴŜǊ ƭŀ ŘŞŎƭƛƴŀƛǎƻƴ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜΣ Řŀƴǎ ƭΩhǳŜǎǘ ŜƭƭŜ Ŝǎǘ ǇƻǎƛǘƛǾŜκƴŞƎŀǘƛǾŜ Řŀƴǎ ƭΩ9ǎǘ όƭŀ ǇƭǳǇŀǊǘ ŘŜǎ ǊŞƎƛƻƴǎ 
Ŝƴ /ƘƛƴŜ ǎƻƴǘ ŘŞŦŜŎǘƛǾŜǎ Ł ƭΩhǳŜǎǘύΦ  
9ȄŜƳǇƭŜ Υ [ŀ ŘŞŎƭƛƴŀƛǎƻƴ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜ Ł .ŜƛƧƛƴƎ Ŝǎǘ сϲ олΩ hǳŜǎǘΣ ŎŜ ǉǳƛ Ŧŀƛǘ сΦ5 degré, rentrez donc 6.5. Quand 
ƭŀ ŘŞŎƭƛƴŀƛǎƻƴ ƳŀƎƴŞǘƛǉǳŜ Ŝǎǘ ŘŜ Ǉƭǳǎ ŘŜ Ҍмл ŘŞƎǊŞŜ όŁ ƭΩhǳŜǎǘύΣ ŀǇǊŝǎ œŀ ƭΩ!ǳǘƻǇƛƭƻǘŜ ŀǊǊƻƴŘƛ Ł ƭŀ ŘŞŎƛƳŀƭ 
inférieure, il suffit de laisser les entiers. Référez-vous aux sites suivants pour connaitre la déclinaison 
magnétique  
http://magnetic-declination.com  
http://www.nqdc.noaa.qov/geomagmodels/struts/calcDeclinat 

 

[ŀ ǾŀƭŜǳǊ Ǉŀǎ ŘŞŦŀǳǘ Ŝǎǘ ул Ŝǘ Ǿŀ Ł ƭŀ ǇƭǳǇŀǊǘ ŘŜǎ ŀǇǇŀǊŜƛƭǎΦ vǳŀƴŘ ƭŜǎ ƳŀƴŎƘŜǎ ŘŜ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ ǊŜǾƛŜƴƴŜƴǘ Ł ƭŜǳǊ 

position neutre, accroitre la valeur pour avƻƛǊ ǳƴŜ ƳŜƛƭƭŜǳǊŜ ǎǘŀōƛƭƛǘŞ ǎƛ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ǘǊŜƳōƭŜ ōŜŀǳŎƻǳǇΦ aŀƛǎ ǳƴŜ 

trop grande valeur occasionne des vibrations à haute fréquence. Il faut garder une valeur entre 0 et 255. 

 

Vitesse de vol maximum. Les réglages possibles sont 3.6m/sec, 4.8m/sec, 6.0m/sec, 8.0m/sec, 10.2m/sec.  
[ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǊŜƳǇƭƛ ƭǳƛ-même si il souhaite une vitesse en dessous de 2m/sec. 

 

Utilisé pour armer ou désarmer les moteurs. 

 

Pour activer ou pas la protection des moteurs 

 

[ΩŀŎŎŞƭŞǊŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛl en mode stationnaire avec GPS. Les options sont souple, normal et Rapide 
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A Noter 

Les 4 paramètres ci-dessous doivent être remplis quand le module est utilisé pour la première fois. Quand vous 

remplissez les valeurs, vous devez vous assurer que le manche des gaz est en bas. 

Cliquez sur « Settings »-Ҕζ 9ƴǘŜǊ {ŜǘǘƛƴƎǎ ηΣ ǉǳŀƴŘ ζ {ŜǘǘƛƴƎ {ǘŀǘǳǎ η ŀǇǇŀǊŀƛǘ Řŀƴǎ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ « Data », vous 

pouvez mettre à jour les paramètres. Puis cliquez sur « Send » pour envoyer les ŘƻƴƴŞŜǎ ǾŜǊǎ ƭΩAutopilote et 

cliquez sur « Get » pour confirmer que la mise à jour est correcte. 

Après avoir vérifié, cliquez sur « Settings » ->« Exit Settings », vous pouvez alors commencer à voler. 

 

 

[ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǇŜǳǘ ŎƘƻƛǎƛǊ Řŀƴǎ ƭŜǎ ƻǇǘƛƻƴǎ Ŏƛ-ŘŜǎǎƻǳǎ ǇƻǳǊ ǎΩŀŘŀǇǘŜǊ Ł ǎƻƴ ŞƳŜǘǘŜǳǊΦ  
!¢¢9b¢Lhb 5Ω!±!b/9w tw¦59MMENT!  
!ǳǘƻ !ŘŀǇǘƛŦ Υ ƭΩ!ǳǘƻǇƛƭƻǘŜ ǎŞƭŜŎǘƛƻƴƴŜǊŀ ƭŜǎ ƻǇǘƛƻƴǎ ǎǳƛǾŀƴǘ ƭΩŞƳŜǘǘŜǳǊ ǳǘƛƭƛǎŞΦ  
!ǘǘŜƴǘƛƻƴ Υ [ΩŞƳŜǘǘŜǳǊ Řƻƛǘ şǘǊŜ ŀƭƭǳƳŞ ŀǾŀƴǘ ƭΩŀǳǘƻǇƛƭƻǘŜΦ  
Ordinaire Υ ƭŜǎ wŞŎŜǇǘŜǳǊǎ ŎƭŀǎǎƛǉǳŜ CǳǘŀōŀΣ ±ƻƛŜ м ŘŜ ƭΩŀǳǘƻǇƛƭƻǘŜ ŎƻƴƴŜŎǘŞ Ł ƭŀ ǾƻƛŜ м Řǳ ǊŞŎŜǇǘŜǳǊΣ Ǿoie 2 de 
ƭΩAutopilote connectée au récepteur sur la voie 2.  
S-Bus Υ {ŜǳƭŜƳŜƴǘ ŎƻƴƴŜŎǘŜǊ ƭŀ ǾƻƛŜ т ŘŜ ƭΩŀǳǘƻǇƛƭƻǘŜ ŀǳ ǇƻǊǘ {-Bus du récepteur.  
PPM Υ [Ŝ tta Ŝǎǘ ǎǳǇǇƻǊǘŞΣ ŎƻƴƴŜŎǘŜȊ ƭŀ ǾƻƛŜ у ŘŜ ƭΩ!ǳǘƻǇƛƭƻǘŜ ŀǳ ǇƻǊǘ tta Řǳ ǊŞŎŜǇǘŜǳǊ 

 

Remplir la tension dΩŀƭŜǊǘŜ ŘŜ ŎƘŀǉǳŜ ōŀǘǘŜǊƛŜ ǳǘƛƭƛǎŞŜΣ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ Řƻƛǘ ǊŜƳǇƭƛǊ ŀǇǊŝǎ ŀǾƻƛǊ ƳŜǎǳǊŞ ƭǳƛ -même. 

En général on met 3.65V. 

 

aŜǘǘǊŜ ƭŜ ǘȅǇŜ ŘΩ9{/ ǳǘƛƭƛǎŞ  
ATTENTION  
Si vous vous trompez en mettant Normal ESC (400HZ) et XA ESC (500HZ), les hélices pourraient être hors de 

ŎƻƴǘǊƾƭŜ ŘŜ ƳŀƴƛŝǊŜ ŘŀƴƎŜǊŜǳǎŜ ŀǇǊŝǎ ŀǾƻƛǊ ŎƻƴƴŜŎǘŞ ƭŀ ōŀǘǘŜǊƛŜΧ 

 

Rentrez la bonne valeur suivant le type de servo utilisé : 50HZ pour servo analogiques, 250HZ et 333HZ pour 

les servos digitaux. Pour une nacelle BL, mettre 50Hz. et 0 dans les paramètres de PTZ. 
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11 Réglage des Vibrations  
ETAPE 1 

[ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ Řƻƛǘ ǎΩŀǎǎǳǊŜǊ ǉǳŜ ƭe sens ŘŜ ƭΩƛƴǎǘŀƭƭŀǘƛƻƴ Ŝǎǘ ōƻƴ et que la carte soit installer sur un endroit stable 

ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ƻǳ ƛƭ ƴΩȅ ŀ Ǉŀǎ ŘŜ ǊŞǎƻƴƴŀƴŎŜΦ 

A Noter : 

[ΩLa¦ Řǳ ¸{-·п ŀ ŘŜǎ ŀƳƻǊǘƛǎǎŜǳǊǎ Ł ƭΩƛƴǘŞǊƛŜǳǊΣ ƛƭ ƴΩȅ ŀ Ǉŀǎ ōŜǎƻƛƴ ŘΩǳǘƛƭƛǎŜǊ ŘΩŀǳǘǊŜ ŀƳƻǊǘƛǎǎŜƳŜƴǘ 

Le coefficient de vibration et de tremblement indiqué dans le GCS montrent le niveau de tremblement de 

ƭΩLa¦Φ !Ǿŀƴǘ ŘŜ ŎƻƴŦƛƎǳǊŜǊ ƭŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ Ŝǘ ƭŜǎ ƘŞƭƛŎŜǎΣ ƭŜǎ ǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊǎ ŘƻƛǾŜƴǘ ŦŀƛǊŜ ǳƴ ǘŜǎǘ ŘΩŞǉǳƛƭƛōǊŜ ǇƻǳǊ ǉǳŜ 

le coefficient de vibrations et de tremblements soit en dessous de млΦ tƭǳǎ ŎŜ ŎƘƛŦŦǊŜ Ŝǎǘ ǇŜǘƛǘ ƳƛŜǳȄ ŎΩŜǎǘΦ 

ETAPE 2 

[ΩŀƭǘƛǘǳŘŜ Řǳ Ƴǳƭǘƛ-rotor dépend de la vitesse de rotation des moteurs, donc la sensibilité des servos va affecter 

ƭŀ ǇǊŞŎƛǎƛƻƴ ŘŜ ŎƘŀƴƎŜƳŜƴǘ ŘΩŀƭǘƛǘǳŘŜΦ [ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ Řƻƛǘ ōƛŜƴ ǊŞƎƭŜǊ ƭŜ ǇƻƛŘǎ Ŝǘ ƭŜ ǇƛǘŎƘ ŘŜ ƭΩƘŞƭƛŎŜ ǇƻǳǊ ǉǳŜ ƭŜǎ 

moteurs puissent tourner assez vite et générer assez de puissance. Pour un appareil que vous souhaitez avec 

ŀǎǎŜȊ ŘΩŜŦŦƛŎŀŎƛǘŞΣ ƛƭ Ŝǎǘ ƛƴŞǾƛǘŀōƭŜ ǉǳŜ ƭŀ ǎǘŀōƛƭƛǘŞ Ǿŀ Ŝƴ ǇŃǘƛǊΦ [ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ Řƻƛǘ ŎƘƻƛǎƛǊ ŜƴǘǊŜ ǇǳƛǎǎŀƴŎŜ Ŝǘ 

stabilité. 

ETAPE 3 

La symétrie du multi-rotor a un grand effet sur la stabilité en vol. Dans la 3ème partie « Real Servo Position » du 

ŎƘŀǇƛǘǊŜ фΣ ƭΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǇŜǳǘ ŜǎǘƛƳŜǊ ƭŀ ǎȅƳŞǘǊƛŜ ŘŜǎ ƳƻǘŜǳǊǎ Ŝǘ ƘŞƭƛŎŜǎ Ŝƴ ǾƻƭΦ {ƛ Ǿƻǳǎ ƭƻǳǇŜȊ ƭΩŀƧǳǎǘŜƳŜƴǘ ŘŜ ƭŀ 

ǎȅƳŞǘǊƛŜΣ Ǿƻǳǎ ŘŞǇŜƴǎŜǊŜȊ Ǉƭǳǎ ŘΩŞƴŜǊƎƛŜ ǎǳǊ ƭŜ châssis et la configuration dynamique. 

ETAPE 4 

Si le problème des trois étapes ci-dessus est résolus, vous pouvez ajuster « Toll Sensivity », « Pitch Sensivity » 

Řŀƴǎ ƭŜǎ ζ tŀǊŀƳŜǘŜǊǎ {ŜǘǘƛƴƎ ηΣ ǇƻǳǊ ǊŞƎƭŜǊ ƭŜǎ ŎƻǊǊŜŎǘƛƻƴǎ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ŝǘ ajuster « Motion Compensation », 

pour régler les corrections afin ǉǳŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ ŦŀǎǎŜ ƭŜ Ƴƻƛƴǎ ŘΩŀƧǳǎǘŜƳŜƴǘǎ ǇƻǎǎƛōƭŜǎ ǇƻǳǊ ǎŜ ǎǘŀōƛƭƛǎŜǊΦ 

A Noter 

1) « Toll Sensivity », « Pitch Sensivity » ont été réglés avec la même valeur de correction, 60 par défaut, plus la 

sensibilité est grande plus la correction est rapide rendant le contrôle manuel plus souple. Mais une trop 

grande sensibilité va générer des vibrations haute fréquence, il faut donc réduire la valeur de sensibilité pour 

un appareil rapide (petites hélices). 

2) « Motion Compensatƛƻƴ η Ŝǎǘ ǇƻǳǊ ŎƻǊǊƛƎŜǊ ƭŜǎ ǘǊŜƳōƭŜƳŜƴǘǎ ŘŜ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ł ǇŜǘƛǘŜ ǾƛǘŜǎǎŜΣ la valeur par 

ŘŞŦŀǳǘ Ŝǎǘ улΦ {ŀƴǎ ƭŀ ŎƻƳǇŜƴǎŀǘƛƻƴΣ Şǘŀƴǘ ŘƻƴƴŞ ǉǳŜ ƭΩƛƳǇŀŎǘ ŘŜǎ ǎŜǊǾƻǎ pour des appareils de basse vitesse 

(grandes hélices) est faible, quand les manches sont au neutǊŜΣ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ŀǾƻƛǊ Řǳ Ƴŀƭ Ł şǘǊŜ ǎǘŀōƭŜΦ 

[ΩǳǘƛƭƛǎŀǘŜǳǊ ǇŜǳǘ ŀŎŎǊƻƛǘǊŜ ƭŀ ǾŀƭŜǳǊ ŘŜ « Motion Compensation » pour obtenir le meilleur effet déstabilisation 

sans tremblement au retour des manches au neutre. Mais pour un appareil à rapide (petites hélices), la valeur 

Řƻƛǘ şǘǊŜ ǊŞŘǳƛǘŜ ǎƛƴƻƴ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ǿŀ ŀǾƻƛǊ ŘŜǎ ǾƛōǊŀǘƛƻƴǎ hautes fréquence. 

La valeur minimum de ce paramètre est 0 et le maximum est 255. 
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12 MATERIEL ELECTRONIQUE ANNEXE 
aƻŘǳƭŜ ŘŜ DŜǎǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩ!ƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ 

Quand le YS-X4 et le module de gestƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ǎƻƴǘ ŎƻƴƴŜŎǘŞǎΣ ƭŜ ŎƻǳǊŀƴǘ ŘŜ ŘŞŎƘŀǊƎŜ ainsi que la 

ŎƻƴǎƻƳƳŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ōŀǘǘŜǊƛŜ ǇŜǳǾŜƴǘ şǘǊŜ ǎǳƛǾƛǎ ǎǳǊ ƭΩƛƴǘŜǊŦŀŎŜ ζ 5ŀǘŀ η Řǳ GCS. 

мύ /ƻƴƴŜŎǘŜǊ ƭŜ ƳƻŘǳƭŜ ŘŜ ƎŜǎǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ŀǳ ¸{-X4 (au port AI1 du YS-X4) 

2) Tirer le manche des gaz vers sa position basse 

3) Ré-allumer le YS-X4 

пύ !ǇǊŝǎ ƭŀ ƳƛǎŜ Ŝƴ ǊƻǳǘŜΣ ƭŜ ŎŀǇǘŜǳǊ ŘŜ ƭΩAutopilote va se remettre à zéro, le courant de décharge (Ampère A) 

Ŝǘ ƭŀ ŎƻƴǎƻƳƳŀǘƛƻƴ ŘŜ ƭŀ ōŀǘǘŜǊƛŜ όa!Iύ ŎƻƳƳŜƴŎŜƴǘ Ł ǎΩŀŦŦƛŎƘŜǊ ǉǳŀƴŘ ils sont détectés par le module de 

ƎŜǎǘƛƻƴ ŘŜ ƭΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴΦ 

 

Câble de transfert de données 

Le câble XB-PRO900 est utilisé pour offrir une distance de communication supérieure au WIFI entre le GCS et le 

module. 

Spécificités techniques du câble XB-PRO900 

Puissance : 100mW 

Fréquence : 900 MHZ 

Distance de communication : entre 2 et 3 km (terrain dégagé) 

Port Physique : RS232 

Débit de communication : 115200BPS 

Une paire de câbles XB-twhфлл ŎƻƴǘƛŜƴǘ н ŎŃōƭŜǎΣ ǳƴ ǇƻǳǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ŝǘ ƭΩŀǳǘǊŜ ǇƻǳǊ ƭŀ ǎǘŀǘƛƻƴ ŘŜ Ŏƻƴǘrôle au sol 

mais les connectiques sont les mêmes et peuvent être interverties. 
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 мύ /ƻƴƴŜȄƛƻƴ Řǳ ŎŃōƭŜ ǎǳǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ 

LƴǎǘŀƭƭŜȊ ǳƴ ŎŃōƭŜ ǎǳǊ ƭΩŀǇǇŀǊŜƛƭ Ł ƭŀ ǇƭŀŎŜ Řǳ ƳƻŘǳƭŜ .ƭǳŜǘƻƻǘƘ ƻǳ ²ƛŦƛΣ ŎƻƴƴŜŎǘŜȊ ƭŜ ŀǳ ǇƻǊǘ COM du YS-X4 en 

vous référant au chapitrŜ ŎƻƴƴŜȄƛƻƴ ƳƻŘǳƭŜ .ƭǳŜǘƻƻǘƘκ²ƛŦƛΦ [ΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ Řǳ câble peut aller de 3S à 6S. 

 

2) Connexion du câble sur la station de contrôle 

Connectez le module WIFI avec un autre câble sur la station de contrôle (utilisant le fil fourni avec le câble de 

ŘƻƴƴŞŜǎύΣ ǇƻǳǊ ǇŀǊǘŀƎŜǊ ƭΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ ŀǾŜŎ ƭŜ ǊƻǳǘŜǳǊ ǎŀƴǎ Ŧƛƭ ŀǳ ǎƻƭΦ Lƭ ȅΩŀ ŘƻƴŎ ǘǊƻƛǎ ǇŀǊǘƛŜǎ ŀǳ ǎƻƭ Υ /ŃōƭŜ ŘŜ 

données, Routeur sans fils, station de contrôle. 

 

A Noter 

Le câble de données doit être alimenté par une batterie Lithium de 3S à 6S, le cŃōƭŜ ŘΩŀƭƛƳŜƴǘŀǘƛƻƴ Ŝǎǘ 

composé de deux fils, le rouge pour le positif et le noir pour le négatif. 


