A vérifier : '
A controler si les valeurs indiquées ici ne s6ht pas a 0.

Ces valeurs indiquent le débattement "Tilt" de la nacelle, dans

I'exemple 44° vers le haut et 100° vers [6bas. "

Indiquer des valeurs raisonnables et s'assurer que la nacelle ne

. . Intesral Gain
bloque pas mécaniquement. gl

ooelerat

an b—
correctes. Pour la valeur vers le bas mettre le signe négatif.
Attention: les valeurs sont inversées si la.case, Motor Reverse"

est cochée ( comme dans I'exemple).
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Des valeurs de 30° vers le haut et 90° vers le bas semble m
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— Angle Limit

TotalGan | |88 |
Veloity Gain | |
Integal Gain |

Bocelerate Gain —{
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[] Wotor Reverse

A vérifier :

RC Sensitivity
Init Roll Angle |0

Iiotor Reverse  RiC Sersitivity

— Aftitude Manitar

Si votre récepteur est mode

, . Sensor Madule Mount
standard, sélectionnez "Standard

Init Tilt Angle [0 | Rol |67 | Tat [02 | Pan [+1550 ]

- Upgrade

Receiver, sinon sélectionnez le typ J Face Up
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Motor on successfully!
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Default Ilode: stick rate mode M

COMS [»e] Open COM Port

Emetteur/récepteur, multi-rotor et nacelle sous
tension, case "Motor On" cochée, tester avec la
commande de la fonction "Tilt" de votre
émetteur, la nacelle doit réagir a cette
commande. Sinon veuillez vérifier les cablages et
les programmations émetteur/récepteur.

Ne pas oublier, a la fin des réglages, de
procéder a la validation des données en
cliquant sur le bouton "Write Setting To Flash"




