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Contenu de la boite

Hardware &r Software Download

Dispositif Electronique

Boitier decontrole x 1

1] S 02A0ASNI RS O2yiNxtS O2yiASyild dzyS dzyAGS RS
périphériques électroniques poua fonction pilotage automatique.

2 Le port pour la mise a jour via PC

3 Envoi la télémétrie en teps réel grace aGCiaBluetoothou wifi. .

GPS + Compas x 1

Pour localiser et donner la direction n

LED x 1

t 2 dzNJ A y Btidj vdr8idighaiast édvec des couleurs différentes

Wifi (un cable peut étre ajouté pour accroitre la portée x 1)

Pour communiquer avec un Smartphone une tablette un PC

b
{2dNI £ QS Y O AModuR Sif)R2 Yy S S 4 ‘

a2Rdz S RQlItAYSyilGliA2Yy E ™

Pour connecter la batterie au boitier de contréle et ainsi alimenter X#.Sl accepte des batteries Lipo 3S

| s

6S, il sortira 5.7V. \

Accessoires

Support GPS x 1

LeGPSZompasS a0 &Sy &AofS | dzE AYGSNFSNBYOSa YI Iy SiAal

support pour montede module GPS.

Cable servos 3 fils x 8
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=

Utilisé pour connecter le boitier de contrdle au récepteur

7

Planche @ dzi2 O2f f I yia E M SiG SGAdzSGdSa LI2dzNJ FAf &

Utilisé pour différencier les différentes connexions.

Cordon USB x 1

==
Utilisé pour connecter le PC au boitier de contréle pour les mises a jour du firn..._.. -

/' NIS RQAYF2NYIFGAZ2Y RS 3FENIYydiAS E wm

IndiquelemzYy SN2 RS &SNRS Rdz LINPRdAzZAGXZ 1 RFGS RQI OKI

et de la retourner ZéroUAV pour enregistrer la garantie du produit

Logiciels (A télécharger sur le site)

Logiciel GS powndroide

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

Programmd=irmware pour PC

Assistant de mise a jour du Firmware
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1 ASSEMBLAGE

Assemblage de la version Wifi et version navigation

. 2 A G AuBPIDR Q
Le module IMU est intégré dans le boitier. Emetteur et
Faire attention de bien pointer la fleche ble(front)@ S NEnt deQ @ récepteur RC
f QI LJudistl® &efboitier au centrdu chassis Sélectionnedeux
Conseil Ne pas fixer le boitier définitivement tant que tous les interrupteurs 3

branchements et les réglages ne sont pas faits. positions pour le

contréle du mode
de vol puis
brancher
fatopilotea
cette voie du
récepteur.

Futaba 5-Bus
Receiver

Module GPS et
Compas
Le GPS est
sensible aux
interférences
magnéiques, il
doit étre tenu
éloigné de tout
appareil
électrique. Utiliser
le support prévu a
du GPS sur cet effet pour le
une montage.
position Le GPS est
fixe. sensible aux
Garder la GAONF GA2
LED a pourquoi il faut
portée d fixer le support
vue durant solidement. Le
logo YS sur
f QL yiSyy!
surle haut et la
fleche doit étre
RANARISS ¢«
du chassis
Ne pas rallonger le
céble car cela
empécherait le
bonle multidu

GPS/Compas.

LED
Monter la
LED sur le

chassidoin

(35-68)
Battery

Power Supply
Module

tout le vol.
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2 ALIMENTATION ET INTERFERENCES MAGNETIQUES
2.1 Alimentation

I+ G8Syarzy RQFfAYSYEG GREyp RS+ & [ D W B tetiBttef@RdeBay Sy ( | § A
6S,de 10.8V & 25.5V.

1 QLEfAYSYyidlGA2Y Rdz 2AFA LISdzi £t SNI RS of t c{o

-Lacarte de vol délivie QI f A YBgzZGNBO®E WG SdzNJ Al £ Sa @2mdbide m £ 1D t I &
RQI f A YnSLgdirécépteds-Busdoiventétre connectés a la voie 7

vdzZ YR @2dzid dziAfAasSl dzyS yI OSttST Af TFlesESConflah YSy (1 SNI f ¢
fonction BEC. Sans fonction BEC, il faut alimenter le servo et le conngt@ria YelgaeNdort de M1 a M8.

2.2 Interférences Magnétiques

I 2NEIdzS £5a 9{/ SiG S84 Y23S8dNB TF2yOiArz2yySyids OStl LINE

L2 dzNJjdz2A €S Dt{ R2AG s GNB Ay a spétidlerentpour @sSodrotbiJjla RSa Y2 (i S
Fft §OKS Rdz Dt { R2AlG L2 A FtiepadhitéheNparafieR ausengde vak S t QI LILIF NB A €

{A OS yQSaid LI a naS OFaxz tQF LI NBAT @2f SNI

184 ONotSa RQFEAYSYdl (A 2igpedént dgrc préddide dchadKhay@tgde, ISy St SO

o
Fldzi €8& LXIFOSNI £ fQSOFNI RdzGPSefaustable2y f QF LILI NBAt &
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3 COMMUNICATIONde donnée

Je ne traduis ici que la communicatidannéeen Wifi, les moduleBT ayant été peu commercialsé

Etape 1 : Téléchargégiciel (GCS) YS autopil@€ES.

[ QF LILJX A& R2epuist $ § OB NXipa ¥ISY2d NBE RS f QF LILI NBAf Y20Af So {
automatiqguement en utilisant le gestionnaire de fichiers.

Sous Androide, elle existe maintenant suPlaystore

Etape 2 Paramétragealu routeur

J
RC Rx -I ) S
y WIFI
e—
~— Multi-Rotor with
~—
YS—X6 installed \ Wireless Router
—_— \\
—
i

a RC Tx Mobile

Il faut paramétrerle routeur comme cidessous :

SSID : « ZERECH » (Note : Les lettres doivent étre en capital)
Mot de Passe : 82890430

Méthode de cryptage : WPARSK AES

IPdu routeur Gateway: 192.168.1.1
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dzii S
YS$ ¥l e
SN2 dz 9%

Bape 3 : Communication WIFI

Ensuite autoriser le W sur le Smartphone ou la tablette pose connecteau routeur

Un seul nom pour le WIFI : ZBRECK, Mot de Passe : 82890430
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6i OEAZEAAQEI T AA 18ET OOAI T AOGET I

Vérifier quela connexiorda 2 A G 0 A Sy T A (Atopildde: y i RQFf AYSyYydSNI

Quand il estlimenté la LED est rouge fixdea@opiloted QA YA GA £ AaSNI SylalfFOzSt ljdzSa asSo
clignotera trois fois en bouckeJ2 dzNJ A Yy RA |j dzS NJ |j Ae®opildteeszbien toBneciéetfandionfe. R Q

Installation et calibration

Quand la communication est établie, vous pouvez régler les optieshesssbus en suivant le « Installation
Guide » dans la page « Settings »L&#GCS(Si la communication ne se fait pasessagesera écrite sur votre
écran, dans ce caslire les 2 optionsu-dessus

Ny (%) i P, @ CEk 11:57

Neutral Position

Channel Magnetic
Align Compass

Function Parameter
Limit Define

Installation Guide

= s bl I |

Control Data Map Set Param

Suivre scrupuleusement « Installation Guide » comme montd&ssus :

(1) Calibration des voies

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

(3) Calibration desourses (cette étapg QS &G LI & ySOSaal ANB LI2dzNJ dzy 9{/ pnnl

6nd wS3IESNIES GellS RQFLILI NBAE SaG f Sa (fLahNkSWdiiifNSa®» wSYL
fooaid Sad ysS3aFiATo

Merci de vous référer aux sites@éssous pour la déclinaisanagnétique :



www.laverre.com pas de copyright, mais jouez le jeu, e copeus

http://www.ngdc.noaa.gov/geomagmodels/struts/calcDeclination

http://magnetic-declination.com/

6p0 =SNRAFASNI S aSya RS O2yFA3Idz2NI GA2y RS fQLa! Si Rdz
Aprésavoir terminé« Install Guide », vous pouvez commencer a volanede manuepour tester.
I LINPLR& RS ftQSYSGGSdzN
©®F t A 06 NI
y Yy Sdzi

Les étapes du «stall Guide » affichées sur@CS :

= alli 11:12 O 2= 80 11:00 O = a1l 9 11:06

Runddet Aileror

Elevator Throttle

Co e Lol e

1 Calibration des voies 2 Vérification CH5 & CH6 3 EtalonnagelesESC

/I 2yaSAat LRdzNJ f:QSittz2yyl3aS RSa Sao

-Démonter les hélices

5502yySOGSNI tQltAYSyGlrGaAz2zy RSa 9{/

-Armer les moteurs, puis mettre les gazes a fond

-Reconnecter lesESC, isNB y i f SdzNB YdzaA O RQAYAGALIt A&l GAZ2Y
-Baisser les gazes au max, puis les remettre a fond, une musique différente sonnera.

Les ESC sont étalonné tous ensemble.
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= gl 11:10 O Z ol 11:06 9

n ¢&LJS RQFLILI NBAf Bi5 AMBO VB AWSRS  QL@&Astucdsi Rdz Dt {

10
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5 Calibrage du Compas

2RS Yl vy
5 | OKS @
t

OF £ A 6 NI

Etape 1 Calibrage horizontal :

Entreren mock calibrage en cliquant sur « Settings » « Magnetic Compasg »>« HorizontaAlignement »
LJ2 dzNJ Sy @2 & SNJ faftdpilo®2 YYI yRSa t fQ

FLINBA fF O2yFANNEIFGAZ2Y S @I Autopildtel O KNSN2dZ  {QRONGRINSSA L2 deNA dzNI | R
horizontal, lecalibrage peut alors commencer :

Tournezsurvou¥' s YS Sy FFAal yid u 2 dzbenki X dNKE WhgboiysSognttos € QI LILJ |
la[ 95 02y yAStdpiloeSh tSEffQS Sad |t dzySS 0OQSaduelesdafiatiosa A St f S a
sont trop importantesou pasaift QK2 NAT 2y i | ¢

Aprés avoir fait 2 ou 3 tours enltiéen’i Sy | y (i tal, &€ & 2 ptdchahe/éfiape.

Etape 2 : Calibrage vertical

Dansle GCSélectionnezx Setting & >« Magnetic Compasg »>« Vertical Alignment® >« Ok » pour
Sy @2 & S NIAQEIRaNSl itST  vedticaldudk INEeX face au sol.

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

S
TAD

ETAPE 3 : Sauvegarde du calibrage

Aprés les rotationghorizontal et vertical)allezdansla pages « settings su GCSgliquez sur « Magnetic
Compass®» >« Save Magnetic Compass »« OK ».

Apres avoir terminé le calibrage, GCS va aller automatiquement sur « Contrapres quelquesecondes (la
lumiere violette sera allumée pendant le transfert de données), les données du capteur magnétique vont

11
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AQF FFAOKSNY Lt Tl dzi s0BelisGvedtiscoixNERA S MISIAE { @IANIAE 2 ywi2 dzZINE (
standard cela indiquera que le calibragé lesn ainsiquéd QSOKI y3S RS R2yySSao

Astuce :

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

{A t£S& RSdzE OSNDf Sa a2yl | TFAOKSA Hilibjage esbenivgus SNF I OS o d

pouvez sortir de ce modé. YAXe | LI & RS OSNOtS 2dz dzy & Sd#AratéOIBENDOE S | F1
fautNBO2 YYSY OSNJ RSLJzAa f QSGF LIS m Rdz OFf A6N)3ASo

LYF3IS RQdzy OIFfAONI3IS NBdzaai v

12
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6 CHOIX DU MODE DE VOL

SdzNBR o

{dF Gdzi RS Voie 5(ch5) Voie 6(ch6) Statue du model

En mode manuel
complet, tout est

02y (i Nb tmSttedrJ
Attention: Ne pas passer
en mode GPS pendant
une figure acrobatique
ou un vol rapide. Pour
cela attendre que

f QF LILJ NBA €

Stabilisation manuelle et
Y2RS YIAYGA

Voie 5

position 1

Voie 5

position 2

Voie 6 Auto stable, la position
peut étre contrdlée par

Récepteurllumé . o4 oA
Position 1 f QSYSGGSdzNg

Cliquez sur « enable
Waypadnts » sur le
téléphone pour etrer en
mode « AuteNavigation
position 3 Position 2 » (avant de lancer cette
fonction, vérifiez que les
waypoints ont été
chargés correctement

Voie 5 Voie 6

Voie 6
Mode « Auto Go Home »

Position 3

13
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X 490% $86! 00! 2 %),
Pour les hélices coaxialtlices bleueau-dessusHélices violetteslessous. Sinon, leaitres hélices sont en
positionhaute. La fleche désigne la direction leQ | BBy @i QI LILIF NB A f @

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

O

direct to the

aircraft head

Les paramétres peuvent étre personnalisés peffiectuervousméme les mix des moteuedin ded QI R LJG S NJ
aux chassis présentant des formes non symétriques.

14
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Etape 1

50F02NR 02y iNbt SN Ij dzS dieStiorredis pliis ¥hargdi B AaftIPNERAY YV I f A4S a 4

-<
N
o
‘N

Bape 2

Dans le GCS, cliquez sur « Settings« Parameters Define » pour renseigner les parametres
Assurezvous que les paramétres sont tous corrects, puis changez le paramétrerafifiiype » et mettez 10.
Etape 3

diquez sur « Settingm»>« Parametre®efine st >« Get » pour vérifier que lehangenents ont été pris en
compte. Redémarref AQtopilote aprés vérification, pousser |l y OKS RSa 31 2dzalj dzQl dz RSY
moteurs et contrler alors en faisant attention que hesxages correspondent aux régks entrés. Apres cela

Vous pouvez commencer a voler.
Parametres personnalisés
-Paramétres personnalisés de « Throttle » : Tous doivent étre a 100.

4+ FNFYSGENBaE LISNER2YYlFfAaSad RS T / 2dz2NBS !faftavirran Y t 2 dzNJ -
vitesse du moteur correspondant entcd 00 et +100.

puf
w

+FNFYSGiINBa LISNaA2YYlFfAasSa
moteurs correspondants del00 a +100.

{ tAGOK nvanerldvieszdde I A NBE  LJX

-Paramétres personnalisés de « Toll » : Fairepencherf QI LILJF NBAt &dzNJ &+ RNRAGSST At
moteurs correspondant de100 a +100.

15
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8 PROTECTION DES MOTEUR ET FAILSAFE
Activer protection des moteurs

Aprés chaque atterrissage ou avant chaque décollage, seulement en mode reaauet lemanche des gaz
enbas, les moteurseverrouillé complétement aprés 5 secondes. Aprés ce verrouillage les moteurs ne
tourneront pas méme si vous poussez le mandbs gaz. Les moteurs ne pourront étre déverrouillés
seulement que par « Enable umance » sute téléphone ou la tabletteou en faisant la manipulation de
déverrouillage des moteurs.

Coupure des moteurs

No

9y Y2RS G2dzi YIydzSts alrya YFrAYGASYy RQI tmetledildzRS> t Sa Y
manche des gaz au plus basnBées autres cas, si vous mettez le manche des ghagries moteurs ne
AQFNNBGSNRBY(d LIa& RS (2dz2NYySNJ YI A& FSNRyYy(d 2dzadsS RSaoSy

T

YIAYGA

Perte du signal radio(Fail safe)

Vous devez vous référer au mandel votre radio pour régler le Fail Safe comme il faut
Mettre lavoie 5 en position 3, la voie 6 en positiore8le manche des gaz au mili€a0%)

Si vous activez le Féill F&itbpildte@assera en auto stabilisationil, ¢ontinuera la trajectoirale vol, attendra
p aS02yRS& Si NBGASYRNI I dz Lldakhs/lds5degohdpsh £ &A €S aAadyl f

16
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9 VOL

9.1 Armement des moteurs

Déverrouillez les moteursFaire attention que le manche des gaz soit au plugjbasd vous armez les

moteurs.Poussez le manche des gaz dans les 5 secondespiesrs peuvent étre activés. Mais si vous
dépassez les 5 secondes, les moteurseseouilleront automatiquement.

o 2dz nbo

I @2 A NJ

9.2 Vibrations et tremblements

t SYRIFyid tS @2t fQdziAftAal 6§Sdz2NJ R2A 0 2age&Ra@SMbut vBid ¢ +A 0
f Sa GNBYof S DSrghiua volf@malk I€slvaleurd Vibrate State » et « Shake State » doivent étre

entre 0-9. Plus le chiffre est bas, moihsQL a! NBaaSyid RS GAONI GAz2yaz €S y2YoN
performances de vol.

9.3 Positionnement manuel des servos et position réells dervos

Position manuelle des servos

Apreés le calibrage des voidet QS Y S (i (i SdzNE |j dsimgnhediendidu, I¥\Aléui ddgouvérrSs

profondeur et aileron dans « Manual Servo Position » daidCS$loit étre au milieuSi vous avez déja ré&gles

positionsdes servo¥ | A & ni slaft pas proche du milieu quand vdashez les manches, vous devez

Of Alj dz8NJ adzNJ ¢ b Sdzii NI £ t 2 dJ{dN2AjitopfoteRiepgistre fa Bokné pBitel | OS ¢ {
des manches.

Position Réelle ds servos

17
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v ivESE

5 AdzNJ £ S
ent sur
GliNdzA £ A O

9.4 Décollage et Atterrissage automatiques
Décollage semautomatique

Quand la carteura capté 7 satellites ou plus, mettre la voie 5 en position 3etlavoid8®a A G A2y mZ 0QSa
position « Auto Stable » puismer les moteus avant de pousser Imanche des gaz. Quand le manche des gaz

Said t LJ dza RA dépalige autorhafijueniedit ¢t & stabiliseerdviron3 metres du sol pour se

mettre en vol Auto stable.

Décollage tout automatique

li dz8 Ij dz$

Etape 1

Attendre de capter au moins 7 signaux GPS, mettre le manche des gaz au plus bas, va#rd n mode
GPS (position 3) et la voie 6 en position 1.

Etape 2

Cliquez sur « Enable Insurancewmettre les manchesyé + LJ2 dzZNJ RSOSNNR dzA f £ SNJ f Sa Y2
suivante dans les 5 secondes.

18
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Etape 3

Cliguezsur«Aute I { S2FF nz € QF LILJ NBAt @F aQl ff dzgESmBreSdu RSO2f £ S
sol.

Etape 4

Si le manche des gaz est au minimurg'gel y4G £ S RSO2ft t F 3S I dzi anéttarit aulj dzS> OQSa
YAt ASdz ljdzS @2dza L2 dzNNBT O2y G Nbf SNI £ QlFfdAlGdzRS D

Go Home Automatique

[ Autopilote défini la position « home » automatiquement quand la position GPS est captize |j dzl Yy R QI LJLJ
décolle en mode manuel ou automatique.

En mode GP@8voie 5 sur position 3paser la voie 6 en position 3 osélectionne « Back Landing puis « Ok »

dansleGCSa 2 NE f QF LILIF NBAf NB JA SiyoR Khome »afirgs 6 betohdpisianetBayald +  al
Hn Y$§ G NBa il & erfdéskolisid® &; pan@ant leretourTes | &2 y i A gubpilatevasgy A 6 f S& 5 f
poser automatiquement quand aura rejoint la position Hom&ette position peut étre réglégapres avoir

Sy Ot SYOKS £8 ¢ D2 12YS n 2y LIdzi SYLISOKSNI O8GGS YI ydxd
vohS p yQSad LI a (pdsitiod 1 dy) pisrdnts ervhtogledddintien de position, alors il va se
stabiliser.

9.5 Click & Go

Mode GPS Auto Stabkoie 5 sur 3 et voie 6 sur 1)

Etepe 1 :

I A dzST yQAYLRNIS 2G adzNJ 1 OFNISI dzy avifSe 2brdzyS I|L

Etape 2 :

Cliquez surle bouton«FlyiTa n Rl ya f QA yGCHebutodfhsséra aa grisdi vptreRlak ne
dure pas assez longtemps, vowes/tez cligue& nouveau par que le smiley passe au jaurfeaites pareil pour
lui donner la prochainelestination

> £ QlF Ll
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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)

Etape 1:
Un petit smiley jaune va apparaitre quand vous cliquerez sur la carte
Etape 2 :

Cliquez sur le boutonRTZ.ockn Rl ya f QAYGSNFI OS T a!t néileviddttg/ R t S a Y]
f QF LILJ MdBtief nez@ce adaSible.

Etape 1

A toutmoment (méme avant le décollag,y Y2 RS YI ydzSft 2dz ldzi2 FLINB&a S RSO:
2 dzaaljadzfle qui doit étre verrouillée, puis dans les 3 secondes passez de la position 1 a la position 3 de la

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

a verrouiller.

Etape 2

En moa GPS auto stable, dans les 3 secondes passez de la position 1 & 2 sur la voie 6(treipdeipasser
sur la position 3 donc-22->1->2>1->25m0 | £ 2 N& f QI LILJ déuBriobillagéde cildeyetivblBaNI Sy Y 2 |

en cercle.

WAl S O Q

dzOK Sz f
tS NI &+
1 0SS ¢

20
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9.7 Vol enwaypoints (points de passage

Etape 1:

5Fya f QAydSNIKSBddezisur a ToallePesRmizVaypoints » pour dessiner un chemin de vol.
Cliquez sur la carte une fois donne un point de passage, il faut déterminmsitgs un par un. Cliquez sur
Default Tool » pour compléter le trajet par points de passage.

SWiaod HnA
F1j dz§ LJ2

L2 Ay

0 & i

Select Map Tools
Edit Waypoint
48,918488
N2,138777
Defautt_|
Defautt_|

Etape 2 :

Quand vous avez fini de tracer vos points de passage, vous pouvez sauvegarder ce trajetfitaies qui

pourra étre utilisé une prochaine fois. Vous pouvez aussi cliquer sur « UMagploints » pour chargde

G NJ 2 S dutoRilotg Wérifier@ue chaquepoint de passage soit bienbleud { QA f & a2y id Sy of Sdz
chargement est bon (orange signifiedzS 0S vy Q $usialled dards « Bagygt Babitonglet« setting»)

pour vérifier que le nombre de pointdfichés est le méme quelenombr8y &S s G NB OKIFI NES® {A O
cas ou si aucun poit Q Pasén bleu, vous devez relancer le chargement

Etape 3.

21
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Cliquez sur « Remove Waypoints » pour faire que les points bleus deviennent rouges puis sélectionngz « Verif

2 8LIRAYGA n REya ftQAYUGSNFI OS C te@dpifoteversla QionNEA SNI £ Sa L2
contréle pour comparer, si tous les points de passage sont loiglassignifie que les points chargés sont les

mémes que sur la station de contedét que la vérification est un succes. 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 Skgeast QA y G SNF I OS

Setting » dIGCS £ QI LILJ- NBNUf QD SNE | {f 2 NENBIRA SNImeddeley siatioRriaireLJr a al 3S Lk
wS3IftSNI Z /KFEy3aS ¢FNBSG n adzNJ uf $a 1IBA YOKE NBSNIZn I RIZWE f
NBOASYRNI Fdz LINBYASNI LI2AY( adepdess pareld lesypdinisi NB Sy adl GAz2y

JLJF NB A f

Mode Free Course Mode

DSYSNI f SYSyids Sy Y2RS LI kzdans le Befs duldtiand & @de sbubditd JLI NS At |
O2y iNbt SNI ft AONBYSyid tfI O02dz2NBES RS  QF LI NBAfS Sy a2RS$S
f OAYUiSNFI OSGCB. { SGiAy3aa n Rdz

Le mode « Intelligent Course Locked » ne signifieNtede FreeCourse celasignifie mode trajet libreLemulti
roorneF SN LI a FIOS t fQ2NASYy(dl GA2y Rdz libermeRtpié I O2 dzNEH

32 dz@SNY | At @lidend stir @ BisasieiltefligeNdourse locked » et « Ok 2, B £ S y S S tQl
se remettradans le sens du vol.

9.8 FOLLOW ME

Cette fonctionne peut étre utilisée que si le GPS de votre téléphone est activée et que le GPS de ce téléphone
I SGS RSGSOGS RIy®BCEI QAYUSNFIFOS ¢ 5FGF n Rdz

Etape des opérations

Bf Y2RS adlGA2yyFrANB | SO Dt { I I LINBEA | Cpholeléuitiigaer ( 2 dza f
adzNJ ¢ 9ylFofS c2tt26 n RIya f QAy eSRFdu@EBphdne mobile tA y3 n X f
f Q2NASY (Il A2y saveryliée PRUSquitteRdettdlfdnchidd, sséulemerdiquésur « Disable

c2ff2¢6 n RlIya ftQAYGSNFIOS ¢ {SGiGAy3a no

9.9 Care Free
| Q8aG aSdZ SYSyid Sy Y2RS | Galedreesdstidigpprible LI NJ Dt { [ dz§ S Y2

Option 1
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Cliquez surle bouton « En&bl / 2 dzNB S [ 201 SR n R laytdpilote geat griie§id®Er - OS ¢ { Sia i
fQ2NASYGFGA2Yy RS QI LI NBATt® ! f2NB f QdziAt Aal GSdzNJ LIS dzi
I2dz@SNY ST ljdzZl yR f Qdzli At A & manSexNé A5 X $ RuEdPitfIierfDiGNE Yy 2 dz f S
fOQ2NASYGF A2y OSNNRAZAEf SST LI a ftQ2NASyGrFdGA2yY RS 1 Gs

Option 2
5lya £tSa p aS02yRS& 02dAST t QAy G SNNHzLIG Sasseyparda € | @24 S

position 3ce qui rendrait la manipulation invalide, ce qui fait2->1->2->1->2->1>2>1->2->1) ce qui fera
S y (i NiRdpilote éd mode «Care Free

Pour sortir du mode €are freey = Of Alj dz§T &adzNJ € § o62dzizy ¢ 5Aaal otS [ 2dzNE
ou passez en mode manuel.

10 REGLAGE DES PARAMETRES

Parametres par Défauts.

[ S& NBIfI3ISEa RQAAS¥YB2 dzf N REBFricizieig@yiadmdtetrappliqués a la
majorité des appareils pour voler.

> () 3 B @ om 11:57 % (3) 5B @ Om11:58 % () 5 B @ oW 11:58

& () H "™ @om11:58

Defalut G Defalut el Defalut Get Send Defalut
Enable settings,change below
PTZ Roll Sensitivity ~ M Max Speed parameters

PTZ Pitch Sensitivity 6.0m/s v Remote Controll Mode
Adaptive \ 4

ey
B
o

Roll Sensitivity
Pitch Sensitivity

Roll I Cell Number Motor Arming

Pitch I Aircraft type Enable v Volt Alert Threshold

r Contr 365V
Throttle P Control Type Protection Option 6!
Vertical Stable Enable ESC Type
Vertical Max Speed NORMAL ESC(400HZ) ¥
Overload Control

Magenetic Declination GRUE - Steering gear Frequency
So v 5 &€ LY

Motion Compensation _ 250HZ .

Throttle
Rotate P

Rotate D

o N o = 2 £33 C3 B2 =
APHOBORO B
o o o

Attitude Sensitivity

o

o ) 1 4

L'l v ] $ 3 f v = $ L5 /| v 3| $ 5 )

Control Data Map Set Param Control Data Map Set Param Control Data Map Set Param Control Data Map

A Noter

« PTZRoll sensivity et « PTZPitch Sensivity » peut directement affecter la sensibilité des commandes de
f QSYS{dSdaN

QA Y G SN
RQdza Ay

La signification des autres parametres est décrigassous :

" GATAAS LI dzNJ Sy &2 & S Adopil@equayicevde® Sianged s pRrameyes. 5 8 L ¢
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Get

Utilisé pour confirmer que les donnéeat été mises a jour avec succes.

Utilisé pour restaurer les réglages par défaut.

Roll Sensitivity 140 Pitch Sensitivity a0 |

« Roll Sensivity », « Pitch Sensivity » ont été réglés a la bonne valeur avec lagn&ct&oa, 60 est la valeur
par défaut, plus la sensibilité est grande plus la correction est rapide, et ainsi le contrble manuel est plu
flexible. Mais une sensibilité trop importante aménera des vibrations importantes, il faut donc réduire ceg
sensibiité pour des appareils rapides (petites hélices).

Roll Ul THE

Parameétres de PID

Toer (R otel G

Parametres de PID

e srsivy TR

I QSai £S O2SFTFAOASYlU NBGAAS RS tQlFly3afS RQAYyOfA
S y2YoNB Said I NMdsghBbleldbixdeicestexddrnisdllla Maedr par défut est 50 ce qui
fonctionne sur la majorité des appareils.

P1Z Roll Sensitivity A YP1Z pitch Sensitivity

EXT1 est la sortie nacelle roll and EXT2 la sortie nacelle pitch. La sensibilité du Roll/Pitch est utilisée p
F2dza G SNJ £ QF ViRf2y RS G2aYWIYOSIt t S {A S LIATE23GS 1
peut mettre un chiffre plus grand et inversement (veuillez noter que vous pouvez renseigner des chiffre
YySALGATaod 9y dziAfAal yi (fetlesyoie©&8 dttdhicesa@d&indidsiics gaN
LJ dza LINF GAljdzS 1J2dzNJ Sy@28SNJ €S b!/9[[9 t Q! dzii 2
I

/QS&alt t ljdzlyGAGS RS oFGGSNASO o ]
[ QF dzi2 LAt 2GS LISdzi OF €t Odzf SNJ £ QF £t SNIIS RS o6l & yaAgd
vdzl YR €S {YINILK2yS @GAONB (2dziSa tSa w aSO2yRS
{YFNILK2yS GAONB Sy 02yliAydz$SE OStl @Sdzi RANB |

Aircraft type EE |

wSyaSAIySNI £ S éfedvbid a IRgaitied) NBAE S NBT

Control Type (I

Nombre par défaut 2.

1. Attitude Mode, seulement pour réglé les paramétres de vol dynamique.

Hd | OO0St SNI A2y as®sRSIE mbd2 dainunR I LIG SNJ  Q
Vertical Stable 150
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Utilisé pour accroitre la stabilité en vol vertical.
/ QS @lémedt Sisponible en mode manuel pour accroitre le niveau de confort des gaz, la valeur par d¢
Sald mpne [+ LINBaaizy RS fQFANJ I dzyS 3INI YRS AYyT
AN YRS® { A I LINB a pandait désours de hrands vghs, Sidelvaleudlitrép garide 6

FFFSOGSNI S O2yF2NI RS&a 3rT Sy Y2RS YlydzsSt al

En mode GPS, la vitesse maximale par défaut de montée et descente est 200 ce qui correspond a 2m/
valeur maximale pouant étre mise est 255

Magenetic Declination g4

wSyaSA3aySNI fF RSOtAYylIA&a2y YIF3AyYySiEiAldsST RIFEya f Qh
Sy |/ KAYyS a2yl RSTSOlA®GSa t fQhdzSadoo
S [

I RSOf Ayl A&z2y YI 3y Si3adegssr ertrez.déhé 6251 Quand
fI RSOfAYylIAaz2y YI3IySGAljdzS Sad RS Lidza RS bmn R
inférieure, il suffit de laisser les entiers. Réfévemis aux sites suivants pour connaitre la déclinaison
magnétgue

http://magnetic-declination.com

http://www.ngdc.noaa.qov/geomagmodels/struts/calcDeclinat

Motion Compensation {

[ @t SdzNJ LJra RSFlrdzi Sad yn Sd @F t £ LI dzLJ NI
position neutre, accroitre la valeur pour&k NJ dzy'S YSAf f SdzNE adl oAt AdS i
trop grande valeur occasionne des vibrations a haute fréequence. Il faut garder une valeur entre 0 et 255

Max Speed

6.0 m/s

Vitesse de vol maximum. Les réglages possibles sont 3.6m/sec, 4.8m/sesek 080m/sec, 10.2m/sec.
[ Qdzii A £ A & | {mBnazsdlil BbBhditelink vitesdelen dessous de 2m/sec.

Motor Arming

Enable

Utilisé pour armer ou désarmer les moteurs.

Protection Option

Enable

Pour activer ou pas la protection des moteurs

Overload Control

Soft

[ QF OO0St S NI {lkenodeRst@tiohingklavelt BPSH ds options samige, normal et Rapide
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3y (1) i =, @ O 11:58

Send Defalut

Enable settings,change below
paramet
Remote

Adaptive
Volt Alert Threst

365V

NORMAL ESC(400HZ)

Steering gear

250HZ

Remote Controll Mode

Adaptive

-0 SdzNJ LIS dzi-R XK 2 A dzd NLIRAzWMIZ & QISR RILIE W2 iy &

Al DY
hb 5Q! MMENTIOW t w! 59

|

2

Q)¢

CLIGAT Y £Qldzi2LIAE20S asSt SOGA2YyYSNYT €S
Y Y [QSYSGGSdz2NI R2A0G sGNB FftdzyS | @l yi
OrdinaireY f Sa wSOSLIJiSdzZNE Of I &aAljdzS Cdzil o6l = =2 Joie2de
f AQtopilote connectée au récepteur sur la voie 2.

SBusY { Sdzt SYSyid 0O2yySOGSNJI f Bus@e@racptenr. RS QI dzii 2 LIA
PPMY [ S tta S&i adzlll2NISs O2yySOGST I @2AS8 y R

ax

Volt Alert Threshold

365V

Remplirlatension@l f SNIIS RS OKI [jdzS o6F GGSNRS dziAf A& Srséme.f
En général on met 3.65

ESC Type

NORMAL ESC(400HZ)

aSGGNB S el RQ9{/ dzirftAas
ATTENTION
Si vous vous trompez en mettant NorniE$C400HZ) et X&ASCH00HZ), les hélices pourraiegtre hors de

O2yiNbftS RS YIYyASNB RIFYy3aSNBdzaS FLINBA I @2AN 02y

Steering gear Frequency

250HZ

Rentrez la bonne valeur suivant le type de servo utilisé : 50HZ pour servo analogiques, 250HZ et 333H
les servos digitau¥Pour une nacelle BL, mettre 5020 dandes paramétresie PTZ.
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11 Réglagedes Vibrations
ETAPE 1

[ Qdzi A f A&l (S dzNegsBheR\S] Al yasalideNeRi v ljdai8ysoirBtaliér swud ghdroit stable

RS € QF LILJ NBAf 2dz Af yQeé | LI a RS NBaz2yylyoOoSo
A Noter :
[ QLa! - Rdzl, RS& | Y2NIA&4aSdz2NE t f QAYGUESNASA2NE Af yQe | LI

Le coefficient de vibration et de tremblemeimdiquédans leGCSnontrent le riveau de tremblement e

fQLa! ® ! @ryd RS O2yFTAIdzNBENI f Sa Y2 @HdzNIS 4%l RIQSE dRA $ A0 ABA
le coefficient de vibrations et de tremblements soit en dessouside® t f dzi OS OKAFFNB Said LIS
ETAPE 2

[ QF f G A G dzBt& dépetrd € tziviiégse de rotation des moteutenc la sensibilité deservos va affecter

fI LINBOA&A2Y RS OKIFy3aSYSyid RQlIf (A8 dIRSHOK QRA A f AR $ i SOS
moteurs puissent tourneassez vite et générer assez de puissance. Pour un appareil que vous souhaitez avec
F44ST RQSTFAOIOAGSET Af S&ald AyS@OAGrofS ljdzS t1 adlroAfAd
stabilité.

ETAPE 3

La symétrie du muHiotor a un grand #et sur la stabilité en vol. Dans la 3éme partie « a0 Position » du
OKIF LIAGNB X t QdziAf A&l GSdzN) LISdzii @24 (A Y ANIO2I1dz8a & R YN S £ RS
A8YSUNRSET @2dza RS LIS ychdSdsHbla onfigurdrdn dr@Bigt& NBA S adzNJ £ S

ETAPE 4

Si le probleme des trois étapesdBssusestrésolus, vous pouvez ajuster « Toll Sensivity Bitch Sensivity »
RFrya £Sa ¢ tINYYSGSNE {SOdGAy3 najstdri2Mahon O@nAensatidh f Sa O2 NN
pour régler les correctionafinlj dzS f QI LILJ NBROI Fdz@ESY $\Wi & 20%&aA0f S& LI2 dzNJ

S | dz$
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12 MATERIEL ELECTRONIQUE ANNEXE
a2RdAf S RS DSaidrz2y RS tQltAYSyidliaAazy

Quandle YS4 etle moduledegestz y RS € QF f AYSY (Gl A2y &a2yadénsiQ@eyay SOGSaz
O2yaz2yYYlLGAz2y RS tF oO0FGUSNRS LISd@ESyld sONB adzi gaAa &dzNJ f

MO / 2yySOGSNI S Y2Rdz S R#M@PatiMd auywstRS f QLI ft AYSYy Gl GA2yY |
2) Tirer & manche des gaz vers sa position basse

3) Réallumer le Y4

F'LINBA 1 YAAS Aibpildaze @bettie §z60,Heldiuulztil d&cBargé @mpére A)

V)
St f1 O2yaz2yYYFrdAz2y RS tF 0ol G0SNBKodtdéeatdsparle @Yevd8 y OSy & ¢
3SadGA2y RS tQlIfAYSYllGAz2y®

Cable de transfert de données

Lecéable XBPRO900 est utilisé pour offrir une distance de communication supérieuvélBlentre 16GC %t le
module.

Spécificités techniques du cable-RRO900

Pussance : 100mW

Fréquence : 900 MHZ

Distance de communication : entre 2 et 3 km (terrain dégagé)
Port Physique : RS232

Débit de communication : 115200BPS

Une paire de cables XBwh pnn O2y GASYy G w ONOf S&Z dzy LJ2 deddab sdl LILI NB A
mais les connectiques sont les mémes et peuvent étre interverties.
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MO [/ 2YYSEA2Y Rdz ONo6fS adzNJ f QF LILI NBA

LyadlttsST dzy ONoftS adzNJ f QF LILIF NBAf t | COMidiYS8enRdz Y2 Rdz
vous référantauchapi8 O2y Y SEA2Y Y2 RdzZ S . f dz&ébkepeutake? de FSHABS.[ QI f A YSYyY

2) Connexion du cable sur la station de contréle
Connectez le modul@/IFI avec un autre cable sur la station de contrdle (utilisantfieufihi avec le cable de

R2YYSS&03 LJ2dzNJ LI NI F3ISNI f QI f A¥QYVIiRaydDYy IiNPESO LI NNREASH
données, Routeur sans fils, station de contréle.

A Noter

Le cable de données doit étre alimenté par une batterie Lithium de 3S 2 683l1€ S R QI f AYSYy G GA 2y ¢
composé de deux fils, le rouge pour le positif et le noir pour le négatif.
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