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Avant-propos

Merci d’avoir choisit le KDS Flymentor 3D, c’est aiispositif performant et intelligent. Le
Flymentor 3D est adapté pour les débutants, il yauset de faire évoluer votre hélicoptere,
et de vous entrainer plus facilement et avec maénstress.

Pour en tirer le meilleur partit, vous devez coufeg votre Flymentor en fonction de vos
capacités parce le travail du Flymentor va agingunécanique de I'hélicoptére. Nous
SuUpposons que vous connaissez bien les principestaehélicoptére (comme les
mouvements du plateau cyclique) avant d'utiliséflienentor 3D, si vous n’étes pas sdr, il
est recommandé de vous faire aider d'une persoxpeérienentée.

Attention : le logiciel peut étre différent de dghmésenté dans le manuel a cause des mises a
jours de celui-ci. Merci de vous baser sur le lmjique vous utilisez, et de vous référer au
manuel.

Attention

Il est nécessaire d’apprendre la technologie adapiéar assembler et utiliser votre modéle.
Soyez prudent quand vous l'utilisez. Un mauvais tage peut causer des dommages et des
blessures sérieuses !

KDS Flymentor 3D a été concu pour des modeélessciniiguement, merci de confirmer qu'il
n’est pas utilisé sur des vols habités ou d’aygéegphériques ! Le Flymentor a besoin que
vous exerciez un contréle auxiliaire, vous ne pauxais en remettre a lui complément.



1. Sommaire

1.1 Introduction

Le Flymentor 3D est constitué de 3 modules : Cdietr¢contrbleur), Sensor (capteur), CCD
(capteur vidéo). Voir diagramme 1.1.1.

Controller
Récalier T — _Device Connector
Connect Line I % :
> E—/; E UsB Port
=7 o Z s
cch LED
g .%‘ Songmr

\

Diagram1.1.1 Flymentor 3D modules

Controller : c'est le noyau du Flymentor 3D, il prend en chdegcalcul de I'assiette et le
control des servos. La nappe de connexion au réeeflReceiver Connect Line) est utilisée
pour se connecter a son récepteur afin d'obtendiféérents signaux. Le connecteur de
périphériques (Device Connector) est utilisé poaognecter les servos.

Sensor: il est utilisé pour induire la position de I'regptéere et transformer le signal pour le
Controller. Le Sensor doit étre monté dans un eoaptent convenable. Habituellement il est
monté ou se trouve le gyro.



CCD : il est utilisé pour "voir" le sol pour éviter déisser. Pour voir le sol correctement il
doit aussi étre placé dans un emplacement converadblentille doit étre face au sol et doit
voir le terrain sans aucune obstruction.

KDS Flymentor 3D a les fonctions suivantes :

contrble I'ensemble des mouvements, incluant sgéabdn d'altitude, contréle de
vitesse, verrouillage de position.

Le CCD capture des images du sol et les companasdvder de glisser

Choix du mode de travail ("horizontal mode" et 'jios mode" aux travers du canal
AUX

Gyro Head Lock intégré et mixage du plateau cydiqu

Contréle de la sensibilité et du mode du gyro aaxedrs du canal GEAR

Supporte les plateau cycliques : 3S 120°, 3S ¥M90°, 4S 90° + 45°

Contréle de position en vol inversé

Configurable au travers d'un port USB

Si vous utilisez une radio commande FM/PPM, qudraditoptére est hors de portée,
le Flymentor 3D va positionner les ailerons, éléuatanti-couple au neutre (fail safe).
Il va garder le pas dans la derniére position cereitse mettre en mode "position”
automatiguement, la sensibilité sera a 70%.

1.2 Speécifications

Voltage : 4.8 — 6.0V

Courant : 55mA (sous 5V)

Poids : 37 grammes

Température : 0°C a +40°C

En mode stabilisation et position, la vitesse maxmue rotation permise est :
o Aileron et élévateur : <= 200°/s
0 Anti-couple (si on utilise un gyro externe) : <=086 s



1.3 Attention

Il est tres facile de configurer et d'utiliser llgrRentor 3D, mais si vous étes débutant, il est
recommandé de faire appel a un pilote expérimemté yous aider. Ceci a cause de la
complexité d'ajustement des différents mécanismes.

Pendant les réglages, soyez attentif aux pointasts :

il est recommandé de créer une connexion électegtre le tube de queue, le corps
du moteur et la base de I'hélicoptere a la masde tansmission vers la queue se fait
a l'aide d'une courroie, vous devez faire atterdiae probléme. Les frottements entre
la courroie et le métal créent de I'électricitéigtee et elle peut perturber les éléments
électronique de I'hélicopteére.

Veérifier que toutes les parties du Flymentor 3Dtsoontées fermement sur
I'hélicoptere, que la lentille du capteur CCD peuit le sol et qu'elle est bien propre
Le Sensor du Flymentor 3D doit étre monté horizentent

Le Flymentor ne doit pas étre dans les gaz d'éamept, ni dans les vibrations du
moteur qui pourraient perturber son fonctionnemieattumée du pot d'échappement
pourrait couvrir la lentille du capteur CCD.

Vous pouvez ajouter des anneaux de ferrite ent@oitdroller, Sensor et CCD pour
réduire les perturbations électroniques.

Les canaux des ailerons, élévateur et pas doivent@nnectés au récepteur. Les
connexions GEAR et AUX sont optionnelles

Les fils qui ne sont pas utilisés doivent étre @tipour éviter toute oxydation ou
salissures avec les gaz d'échappement

La vitesse maximum de rotation ne doit pas excg€@ef / s, sinon le Flymentor 3D
peut fonctionner anormalement.



1.4 Etat des LEDs

Il'y a deux LEDs sur le Flymentor 3D pour indigsent état.

Etat des LEDs

Etat du flymentor

Commentaire

O O O O O] Rouge clignotant| Pas de signal en provenance
rapide du récepteur
O O O | Rouge L'initialion du Flymentor a L'hélicoptere a peut étre été bougé, re-
clignotement lent| échouée démarrer I'électronique de la machine
Allumé rouge Control manuel de Control manuel, le Flymentor n'est pas
I'hélicoptere activé
Rouge et vert "Balancing mode" activé Contréle de I'horizontalité
clignotant
Allumé vert "Position mode" activé Contrdle de tizontalité et de position
activé
Clignotant vert "Position mode" n'arrive pas|a.e capteur CCD n'arrive pas a obtenir
verrouiller la postion assez de contraste pour rester en mode
"position”. Le mode "balancing" est donc
activé a la place.
* Attention : référer vous a la section 4.2.1 plas consulter les modes de fonctionnement
détaillés



1.5 Diagramme d'utilisation

Le diagramme d'utilisation du Flymentor 3D est prég figure 1.5.1. Vous pouvez le diviser
en deux étapes : montage et réglages de vol.

Dans la partie montage, vous devez terminer brariohs les périphériques et positionner
comme il faut les parameétres de base pour queytadstor fonctionne normalement. Ces
parametres de base sont appelés "Parametres dagetridans la partie "Réglages de vol",
VOous aurez peut étre a ajuster quelques paranataesés en fonction des résultats de vos
vols de test. Jusqu'a obtenir le meilleur réswlbats convenant. Ces réglages avancés sont
appelés "parametres de vols".

Montage du Connexion a Ajustement des Etape de
Flymentor »  Tlordinateur > "Paramétres de montage
montage"
|
A 4
Ajustement des Déconnexion de Vol de test a Reéglages
"Parameétres de[—®  l'ordinateur > l'extérieur de vol
vol"
A
Connexion a
l'ordinateur [

Diagramme 1.5.1 : Diagramme d'utilisation du Flytoe3D



2. Connexion a l'ordinateur

2.1 Installation du driver

Vous devez utiliser un ordinateur pour configueeFlymentor, il vous faut une machine avec
un port USB et une souris. Le systeme d'exploiatioit Etre Microsoft Windows (XP, Vista,
Windows 2000).

{ ' KDSLINK. inf

“._KDS USB adapter

Driver of USB adapter

=
= | Pluginto ot
c i

~~__Flymentor 3D HeliBal, exe

Configure software

Diagramme 2.1.1 connexion du Flymentor 3D avedliwateur

Premierement, connectez la fiche USB dans le Flyonepuis connecter I'autre fiche USB
sur I'ordinateur cf diagramme 2.1.1. Quand votdirateur vous notifie qu’il a trouvé un
nouveau matériel et qu'il demande le driver, doruile fichier KDSLINK.INF. Puis par la
suite lancez le logiciel HeliBal.exe, vous verrgparaitre I’écran principal de I'interface de
gestion, comme sur le diagramme 2.1.2.
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Diagramme 2.1.2 Configuration logicielle

Le logiciel recherche automatiquement I'adaptatés®B quand il est lancé. S’il ne peut pas
trouver I'adaptateur, une bulle apparait commdesdragramme 2.1.3. Confirmer que
'adaptateur est bien connecté puis cliquez sueiyR>. Si 'adaptateur est non trouveé a
chaque tentative, contacter votre revendeur.



Scan KDS Link Line...

Q Retry
o

[ EDS Link Line not found. ]

Diagrammme 2.1.3 Adaptateur non trouvé

Une fois I'adaptateur trouvé, le logiciel va tentiercommuniquer avec le Flymentor 3D. Si le
Flymentor n’est pas sous tension, vous verrez wssage indiquant « No Device » dans la
barre d’état. Sinon vous verrez « Connected » aprékjues secondes, comme sur le
diagramme 2.1.4.

Connected

Diagramme 2.1.4 Flymentor 3D connecté



2.2 Réglages et sauvegardes

Normalement, vous devez lire le paramétrage du &hor 3D, faire les ajustements
nécessaires et sauvegarder. Aprés que le Flymsmitaronnecté, cliquez sur le bouton
« Read » comme sur le diagramme 2.2.1.

/ ,-.I' REEd E-\-L,_, 3
\ ) .. 'Read’ button

Balancer 4

Diagramme 2.2.1 Lecture des parametres

Apres lecture, vous arrivez dans les écrans dagroafion dans la partie droite du logiciel,
comme sur le diagramme 2.2.2. Vous pouvez utilssepuris pour déplacer les curseurs
rapidement, ou utiliser le clavier (fleche droitegauche) pour faire des ajustements précis.

Reverse Travel
Aileron Mor | Rev I 1 100
b i 1 1
Howator Mor - ' Rov I B 100
Switch ! ;
Pitch Nor T< | Rev s 100
i i E %, i
b “._ |Parameter bar

Yaw Hor | Rev

Diagramme 2.2.2 Exemple d’écran de configuration
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Quand vos réglages sont terminés, cliquez suru&bo« Write » (diagramme 2.2.3) pour
sauvegarder les paramétres dans le Flymentor.

Modify flag = A

7% Read ;.
o/

Savingprogress = Balancer Writeq. ‘Write' button

._\_\__H.
T

Diagramme 2.2.3

La sauvegarder prends quelques secondes, pentlartiaee barre de progression indique
sont état. Si le bouton « Write » reste grisé (ckdsa), cela indique qu’il n’y a pas de
nouveaux paramétrages a sauvegarder et donc tpstlgpas nécessaire de réécrire la
configuration. Par contre s’ils sont différents,point d’exclamation apparait pour vous
indiquer qu’il ne faut pas oublier de sauvegardenade quitter.

3. Montage

3.1 Paramétrage de I'émetteur

Normalement, la radio commande de votre hélicoptéreavoir un mixage, mais le
Flymentor a son propre mixage interne, donc vowgzldésactiver le mixage de votre
eémetteur. Sinon le Flymentor ne pourra pas fonogomorrectement.

Tout les mixages relatifs au plateau cyclique dai\étre arrété et les réglages de course des

ailerons, élévateur doivent étre libre a 100% (vomsvez quand méme utiliser les courses
EXPonentielles).

11



Si vous utilisez le gyro intégré au Flymentor 3@ud les mixages relatifs a I'anti-couple
doivent étre arrétés.

ART . -
Reciever

1BEC

Battery

Diagramme 3.1.1 Vérifier qu’il n’y a pas de mixage

Attention : cet exemple se base sur un réceptediABA. Si vous utilisez du JR, reliez les
servos aux canaux 2/3/4/6.

Pour vérifier que vous avez bien désactivés tamisizages, vous devez effectuer un test
comme sur le digramme 3.1.1 sans avoir connedifyteentor. Apres mise sous tension,
bouger les manches dans toutes les directionhia§ue axe de chaque manche n'affecte
gu’'un seul servo a la fois, c’est que vous aveadeés les mixages correctement.

Merci de lire le manuel de I'émetteur attentivemavednt d’opérer.

12



3.2 Montage du Flymentor 3D

Premierement vous devez choisir les emplacemestditférents composants. La lentille du
capteur CCD doit faire face au sol et le Sensaré&toed monté a la place habituellement ou se
trouve le gyro, voir diagramme 3.2.1 pour exemp&Controller peut étre monté a la place
de votre choix.

Le capteur CCD sur un c6té

de I'hélicoptere, lentille face i

au sol, fleche pointant vers| .-~
'avant §

Le Sensor est monté a plat sur

la queue (au dessus ou en

dessous), la fleche pointant
vers 'avant

Diagramme 3.2.1 Exemple de montage
Attention : la fleche du CCD et du Sensor doivesihfer dans la méme direction
Apres avoir monté le Flymentor 3D, tous les pénjues électroniques doivent étre
connectés. Il y a un gyro intégré au Flymentor @anc il n’est pas nécessaire d’ajouter un

gyro additionnel. Le diagramme 3.2.2 est un exemaleonnexion entre le récepteur et le
Controller doit se référer a la table suivante.

13



B o s

Taieim

p

Servol

: EE
Receiver A = Flymentor
| o - 3D
(2] |y
-
Battery
B_E_G’/
ESC —
Tail
Sernvo)

ﬁﬂ

Servo?

Z

Servod

Servod

W

Diagramme 3.2.2 Connexions électroniques

Connecteur du Nom du Récepteur | Récepteur Commentaire
Flymentor 3D connecteur FUTABA JR
Noir/Rouge/Blanc | Aileron/ Canal 1 Canal 2 Doit étre connecté
3 broches Alimentation (Power)
Jaune, 1 broche Elévateur Canal 2 Canal B Doitcéineecté
Orange, 1 broche Pas Canal 6 Canal 6 Doit étresmb@n
Gris, 1 broche Gouvernail (AC) Canal 4 Canal 4 [Btie connecté
Bleu, 1 broche Sensibilité Gyro Canal 5 Canal § i@piel, voir 4.1.1
Vert, 1broche Sensibilité Flymentgr Canal 7 Canal 7 Optionnel, voir 4.2.2

14




3.3 Ajustement des parameétres de montage

L’onglet « Mounting » contient les parametres deebde la mécanique, ils doivent étre
configurés correctement sinon le Flymentor ne fonctera pas. L'interface est montrée sur
le diagramme 3.3.1, il y a 3 catégories : mounginigntation, rotor direction, swashplate

type.

ang. Serve | Cormol | cyro | mavance

o orientanion Thals pofon divecilion

« Froad :
& Riaht

q ' <
et o

= ' Left

i F

Swiashiplate

15 Hormial = 35 120 Js 1407 Az 50F 45 tH" s 45"

Vo IlCe B o e
3 3 3

Diagramme 3.3.1 Données de montage

1. Mounting Orientation (orientation des modules)
Il'y a une fleche d'imprimée sur le Sensor et swrdpteur CCD du Flymentor 3D. Vous
pouvez mettre la fleche dans n'importe quelle dioeclors du montage, mais les 2 fleches
doivent pointer dans le méme sens et la lentilleajppteur CCD doit faire face au sol.
Normalement, les fleches pointent vers I'avant'ld@icoptére. Aprés montage, vous devez
mettre ce parametres en accord avec les fleches.
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2. Main rotor direction (sens de rotation du rotor)

Regardez la direction dans laquelle votre rotorrtehoraire ou anti-horaire) et positionner

le parametre comme il convient.

3. Swashplate type (type de plateau cyclique)
Sélectionner le type de plateau cyclique que veez.a

*Attention : référez vous au chapitre 2 pour lamexion a I'ordinateur et I'ajustement des

parametres.

3.4 Ajustement des parameétres des servos

Cet onglet est utilisé pour positionner les neutles servos et inverser leur sens de
fonctionnement, voir diagramme 3.4.1. Les paramsétteservo4 ne sont disponibles que si

vous avez un plateau cyclique correspondant.

Wounting || Serve  Contral | Gyro

Renise

Servo |

Sarva 2

Sarvn 1

Tail sorvn

Neural

Hileson

Eboal on

Coll pitch

Tail seren

Diagramme 3.4.1 Paramétrage des servos

THor I
i
Mo :
'

Mor
i

|
Mor

Behvanice
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* Attention : pour éviter toute
blessure, démontez le rotor,
principal et coupez
I'alimentation du moteur




3.4.1 Inversions des servos

Vous devez positionner les inversions avant d’ajuists neutres. C’est un peu différent
d’ajuster un hélicoptére sans Flymentor 3D. Lestajments doivent étre faits dans le
Flymentor 3D et pas dans I'émetteur !

Merci de suivre les étapes suivantes :

1.

abrwn

Assurez-vous que le Flymentor est monté et quelésugériphériques électroniques y
sont connectés.

Mettez en route I'émetteur, assurez vous que lechrades gaz est au minimum.
Placer I'hélicoptére sur une surface plane et méd¢tsous tension.

Attendre la fin de l'initialisation du Flymentor 3D

Incliner I’hélicoptéere d’un cote, regardez la réactdu plateau cyclique. Si les servos
fonctionnent dans le bon sens, le Flymentor 3D pleiicher le plateau cycliqgue dans
le sens inverse. Si I'hélicoptére penche du cotelya, le plateau cyclique doit
pencher du cété droit (sur le méme axe). Quandiddygtere penche vers I'avant, le
plateau cyclique doit pencher vers l'arriere, et?oir diagramme 3.4.2.

I'hélicoptere ver:

Le plateau
cycliqgue penche
vers la droite

Penchez

la gauche

7.

Diagramme 3.4.2 : réaction correcte du Flymentor 3D

Si la réaction n’est pas bonne, connectez le Flyonenl’'ordinateur, changez les
parametres d’inversion des servos et sauvegarsiévdes pouvez garder la connexion
USB quand vous testez).

Répétez les étapes 4, 5 et 6 jusqu’a un fonctioeneporrect.

*Attention : pour éviter les blessures, démontewter principal et coupez I'alimentation du
moteur !
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3.4.2 Neutres des servos

Les neutres doivent étre réglés seulement aprégliege des inversions. Vous devez ajuster
les neutres afin d’avoir les palonniers dans ursgtipn convenable. Normalement, la bonne
position est quand on a un angle a 90° entre np&r et la tringlerie, comme sur le
diagramme 3.4.3.

@)

‘EQ——&& ————— [0
L ©

Diagramme 3.4.3 Servo au neutre

Avant d’ajuster les neutres, vous devez vous enogppr au maximum de maniere
meécanique. Puis apres vous ajustez précisémenteaiagiciel.

Vous devez étre conscient que le neutre est olatertavers d’un mixage, par exemple,
guand vous ajustez le neutre d’'un plateau CCPM1898%ervol et servo2 bouger en méme
temps (dans des directions opposées). Donc vouez @gurster vos neutres avec les étapes
suivantes, supposant que vous avez un plateau C2FNM1
1. ajuster les ailerons au neutre, les servol, seat/e2rvo3 sont a la méme hauteur (le
plateau cyclique est horizontal).
2. Ajuster I'élévateur au neutre, les servol, sentaevo3 sont a la méme hauteur (le
plateau cyclique est horizontal).
3. Ajuster le pas au neutre, mettre le plateau cyeli@la bonne hauteur.
Les ajustements du servo d’anti-couple et du seseod indépendants. Vous devez ajuster le
servo4 apres les ailerons, I'élévateur et le pas.

*Attention : pour éviter les blessures, démontewter principal et coupez I'alimentation du
moteur !

18



3.5 Ajustage des parametres de contrdle

Cet onglet est utilisé pour paramétrer le FlymeBomafin d’adapter le signal de I'émetteur.

Il y a deux catégories dans cet onglet, inversismrmanches et déplacements, voir
diagramme 3.5.1. En fait, ces parameétres peuvessi étre positionnés dans I'émetteur. Vous
pouvez choisir le fonctionnement qui vous convient.

Mounting | Servo l‘

J Gyron Advance

Reverse Travel
] | .
Aileron Nor | Rev . . 100
1 I
Elevator Mor [ Rev . [ . 100
' |
] 1
Pitch Mor | Rev : . 100
Yaw Nor | Rev

Diagramme 3.5.1 Parametres de controle

*Attention : pour éviter les blessures, démontewter principal et coupez I'alimentation du
moteur !

3.5.1 Inversion des manches

Positionnez I'inversion des manches comme suit :
1. Assurez-vous que le Flymentor est monté et quelesugériphériques électroniques y
sont connectés.

19



S

7.

Mettez en route I'émetteur, assurez vous que lechedes gaz est au minimum.
Placer I'hélicoptére sur une surface plane et méétsous tension.

Attendre la fin de linitialisation du Flymentor 3D

Bougez les manches, regardez les mouvements agiaplayclique

Si la réaction n’est pas bonne, connectez le Flyaneénl’ordinateur, changez les
parameétres d’inversion et sauvegarder les (vousgmgarder la connexion USB
guand vous testez).

Répéter les étapes 4,5 et 6 jusqu’a avoir un fonoément correct.

*Attention : pour éviter les blessures, démonteter principal et coupez I'alimentation du
moteur !

3.5.2 Déplacement des manches

Positionnez les déplacements des manches comme suit

1.

abrwn

o

7.

Assurez-vous que le Flymentor est monté et quelesugériphériques électroniques y
sont connectés.

Mettez en route I'émetteur, assurez vous que lechedes gaz est au minimum.
Placer I'hélicoptére sur une surface plane et médtsous tension.

Attendre la fin de linitialisation du Flymentor 3D

Bougez les manches dans les positons extrémesgdezda plage de mouvement du
plateau cyclique

Si la plage n’est pas bonne, connectez le Flymentardinateur, changez les
parametres de déplacement et sauvegarder lesgeousz garder la connexion USB
guand vous testez).

Répéter les étapes 4,5 et 6 jusqu’a avoir un fonmeément correct.

*Attention : pour éviter les blessures, démonterter principal et coupez I'alimentation du
moteur !
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4 Essais en vol

Normalement, les parameétres par défaut peuvenu@lise® pour le vol. Mais si vous voulez
affiner, vous devez ajuster les « Parametres dexdCe chapitre va vous expliquer comment
procéder.

4.1 Ajustement du gyro

Le Flymentor 3D a un gyro intégré, cet onglet étisé pour le configurer. Vous pouvez
utiliser les réglages par défaut pour la plupast\w@s, mais pour les utilisateurs avancés, |l
est nécessaire d’'effectuer quelques ajustementsapoéiiorer les performances.

narmel Fearing hold
GYID BelED J il
i i

Yaw tate | [}
L} ]

Yaw aEpo | 3

Pt b fail mix | ]

! ]

Serve fraved it :. I | o
Expert aetfings
SENS0r gawin : - i :
Tail debay ! | T 2
+L30°

{1
Heading lisd [ r "
gl o e

Diagramme 4.1.1 Gyro
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4.1.1 Parametres du gyro

1. Gyro sensitivity (sensibilité)
La sensibilité peut étre réglée de -100 & +100 Madsurs positives indique qu’il travaille en
mode « head lock », les valeurs négatives sontlpaunde « normal ». Il est recommandé
d'utiliser le « head lock ». Comme pour les augg®, la sensibilité doit étre la plus élevée
possible, jusqu’a ce que la queue oscille.
Si sur le Flymentor vous avez connecté le canahgibilité » sur votre récepteur, ce
paramétrage est désactivé de cet onglet et dangdeva utiliser le signal de votre émetteur
pour régler la sensibilité. Si vous ne voulez paslifier la valeur de la sensibilité
frequemment, vous pouvez débrancher le canal @&sgddleu) et le récurer pour utiliser
cette voie de votre radio commande a autre chose.

2. Yaw rate (réglage du lacet)
Ce parameétre contrble la vitesse de changemeritatdidn. Normalement, la valeur doit étre
positionnée au maximum, mais si vous ne voulezlpaxhangements de direction rapide,
VOUS pouvez ajuster comme vous le désirez.

3. Yaw exponent (EXPonentiel)
Ce paramétre contréle I'exponentiel du gouvern®@), Une petite valeur entraine une
réponse fine a un petit mouvement du manche. Vousgz ajuster comme vous le voulez.

4. Pitch to tail mix (mixage pas / queue)
Ce réglage améliore le comportement lors du chaegedu pas. Vous devez choisir une
valeur convenable pour avoir une meilleure répatusgyro lors des changements de pas.

5. Servo travel limit (limitation de débattement)

Ce paramétre contréle le signal du servo d’antptmafin d’éviter de forcer en dehors des
limites mécaniques.
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4.1.2 Paramétrages « expert » du gyro

1. Sensor gain
Ce parameétre contréle le gain du signal. Dansupast des cas vous n’'avez pas a la modifier.

2. Tail delay
Ce parameétre est utilisé pour ajuster les caratigues du servo d’anti-couple. Pour une
vitesse de réponse du servo plus lente, le parardeir étre positionné plus large. Si vous
utilisez un servo de bonne qualité (temps de répéaible), vous devez mettre une petite
valeur, comme O.

3. Head holding angle range
Ce parameétre contréle I'inertie de la rotationnkitie se traduit par un exces de rotation
guand vous effectuez un changement de direction.
Quand vous initiez un mouvement avec le mancheodeggnail, cela cause une rotation (la
direction de la téte de I'hélicoptére change). @uaous arrétez votre mouvement de
gouvernail, I'hélicoptére ne stoppe pas sa rotatitmédiatement a cause de l'inertie, il
continue sa rotation sur un angle supplémentaimatade s’arréter. Ce parametre contréle cet
angle.

4.2 Ajustement des parametres avancés

Cet onglet contréle les modes de fonctionnemerilgmentor 3D. Il est recommandé de
laisser ces réglages dans leurs valeurs d’'usindgaut si vous ne maitriser pas leur portée.
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Diagramme 4.2.1 Parametres avancés

4.2.1 Mode de travall

Le Flymentor 3D a 2 modes de travail : balancirap{®le d’assiette) et positionning
(positionnement). Voir section 4.2.2 pour les deétdu changement de mode.
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1. Balancing mode
Permet de garder I'assiette horizontale de I'h@lieoe. Dans ce mode, I'hélicoptere garde une
position horizontale en vol, le systéeme n’est massble aux changements de luminosité ou a
la température. Mais I'effet de sol et les fluxidj@euvent jouer sur I'hélicoptere. Il est
recommandé d’utiliser ce mode en vol indoor.

2. Positioning mode
Permet de garder I'assiette horizontale de I'h@lieoe et garder sa positon automatiquement.
Ce mode permet de faire garder une position fikecdicoptere. L’altitude de
fonctionnement (relative au sol) est de 30cm aremv@ metres.
Lors du vol, vous pouvez sur la radio commandecheléles manches des ailerons et
élévateurs, le Flymentor 3D va garder I'hélicoptiexe au dessus du point ou il se trouve. La
baisse de luminosité ou le changement de tempérasuaffecter le positionnement.
Néanmoins si le positionnement est affecté pavifennement, vous pouvez contrdler
facilement la dérive.

Quand vous effectuez un parcours dans les airgant B2 mode position actif, il n'y a que 2
choses que vous avez a faire : contréler le maél@wateurs pour avancer et reculer,
contréler le gouvernail pour tourner.

4.2.2 Parametres de base

1. Sensibilité du Flymentor 3D
Ce parameétre contréle la sensibilité aux changesraattitude de I'hélicoptere. Une valeur
négative positionne le Flymentor 3D dans le mo@&alancing », une valeur positive le met
en mode « Position ». Quand la sensibilité esOsle Flymentor 3D est désactivé,
I'hélicoptere est uniquement contrdlé par le pilote
Si le canal AUX est connecté au récepteur, ce petrampeut étre désactivé. Le Flymentor 3D
va travailler dans le mode que va lui indiquerddio commande.
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2. Balancing neutral postion gain
Ce parametre controle I'angle d’attaque quand lasaines sont au neutre. Il est recommandé
au débutant de garder le paramétrage par défaut.

Attention : il est recommandé de choisir un intptewr 3 positions pour le Flymentor 3D
(canal AUX). En affectant a cet interrupteur legBurs : négative, positive et 0, vous
pourrez basculer le mode de fonctionnement engrentedes « Balancing », « Positionning »
et manuel. Et il est trés important de controleélicoptere manuellement quand vous
switchez.

4.2.3 Parametres des modes

1. Total sensor gain
Ce paramétre contrdle le gain de 'amplificateusidmal intégré au gyro. Gardez la valeur
par défaut dans la plupart des cas.

2. Stick sensitivity gain
Ce paramétre contrdle le gain de I'amplificateusidmal du récepteur. Gardez la valeur par
défaut dans la plupart des cas.

3. Positionning sensitivity gain
Ce paramétre contrdle le gain de 'amplificateusidmal du capteur CCD. Gardez la valeur
par défaut dans la plupart des cas.

4. Forward freewheel
En mode « Position », le Flymentor 3D va pilotéélicoptére pour le forcer a rester a un
point fixe. Une fois I'hélicoptere au dessus dgomt, il va continuer a glisser légerement a
cause de I'inertie. Ce parametre contréle les ®ffetuit par I'inertie. « Free » indique une
forte inertie, « Firm » indique une légeére inertie.
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4.2.4 Paramétrages « Expert »

Les parametres dans cette section sont destingsilates expérimentés. Pour les débutants il
est recommandé de laisser ces valeurs par défaut.

1. Manual override ability
Comme le pilote et le Flymentor 3D controlent emmaé&emps I'hélicoptere, le Flymentor 3D
doit mixer les différents signaux. Ce parameétreiréda le degré de mixage. Les grandes
valeurs indiquent une priorité plus élevée au édatmanuel.

2. Elevator gain
Ce paramétre contréle le gain de I'amplificateuggito sur I'axe du pas. Gardez la valeur par
défaut dans la plupart des cas.

3. Stick response acceleration
Ce paramétre contréle le temps de réponse du Fipm8D par rapport aux mouvements des
manches. Gardez la valeur par défaut dans la gldparcas.

4. Positioning speed
Ce paramétre contréle la vitesse de positionnerhestgrandes valeurs indiquent un contréle
plus rapide, et donc I'hélicoptére se repositioplus rapidement.

5. Utilisation du fichier de configuration

Les fichiers de configurations sont utilisés poéreg plusieurs hélicoptéres. Vous pouvez
exporter les parametres dans des fichiers cfg @wais fait des ajustements sur un
hélicoptére. Et donc vous pouvez monter le FlymeBibsur d’autres hélicoptéres et changer
les réglages. Quand vous voulez réutilisez le Elyior 3D sur votre premier modele, vous
pouvez importer les paramétres qui ont été saudégatans le fichier cfg.
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5.1 Export vers un fichier cfg

Cliquez sur le bouton « Save », et choisissez llanogment et le fichier. L’ensemble des
paramétrages seront exportés dans le fichier.

r{_.',l Save config to file L-i-,lw

=) ) BEED: L] R = il =g
010 Lﬂad é ; = -
101 5 {E=t E
B

Cfg File Saveq

4 mn » .
WM |nyeonfie [ e |

BB |Config file *. cfg) ~|
" Export’ button ﬂ

Diagramme 5.1.1 Export de la configuration

En fait, les parametres exportés sont ceux que pougez voir dans l'interface du logiciel,
pas directement ceux qui sont dans le FlymentorZB8Idc si vous voulez exporter les
parametres du Flymentor 3D, vous devez d’abordifée une « Read » opération sans y
faire de modification avant d’exporter.

5.2 Import a partir d’un fichier cfg

Cliquez sur le bouton « Load », puis choisissdiclaer correspondant. Les paramétrages
vont étre importés a partir du fichier sélectiosaés aucune modification. Si les parametres
gui sont dans l'interface sont utiles, n'oublies pie les exporter avant de venir les écraser
avec votre import de fichier cfg.
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Diagramme 5.2.1 Import d’un fichier de configuratio

Apres I'import, vous devez cliquez sur le boutowrite » pour sauvegarder le paramétrage
dans le Flymentor 3D. Parce que I'import ne fai gharger les parametres dans l'interface
logicielle.

* Attention : I'export et I'import de fichiers deoafiguration sont uniguement basés dans
l'interface logicielle. En d’autres mots, quand samportez, le logiciel charge les parametres
a partir du fichier de configuration et met a jtas éléments dans le logiciel. Quand vous
exporter, le logiciel envoie les parametres dudegivers le fichier de configuration.

6. Restauration des parametres par défaut

Apres plusieurs essais vous avez pu faire de nedtipodifications. Comme le Flymentor
3D est un systeme relativement complexe avec des &ntre chaque parametre. Ainsi apres
plusieurs modifications, vous pouvez étre perdugmeffets du Flymentor 3D.
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Quand cela arrive, il est recommandé d'utiliseiolaction de restauration des parameétres par

défaut (réglage d’usine). Et donc vous pouvez teparr des réglages en vous basant sur le
réglage d’'usine.

Cliquez sur le bouton « Reset », les parametres l@dogiciel vont étre repositionnés aux
valeurs par défaut. Puis cliquez sur le bouton #eMrpour les écrire dans le Flymentor 3D.

. Bouton « Reset »
#.% Reset to factory

Indicateur de modification |

- B
o/ __~ Bouton « Write »
Balancer Write 4

Diagramme 6.1 Restauration des parametres partdéfau

Attention : si le bouton « Write » n’est pas predsg parametres par défaut ne seront pas
sauvegardés dans le Flymentor 3D.

7. FAQ (questions frequemment posées)

Q : les servos ne bougent pas
R : Référer vous au paragraphe 1.4, assurez vou®dugnentor fonctionne correctement
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Q : L’hélicoptére tremble quand on est en mode « j@osi, plus particulierement quand on
vole pres du sol.
R : Vérifiez les points suivants :

- diminuer la sensibilité du Flymentor 3D, voir seaté.2.1. Si le canal AUX est
utilisé, modifiez la sensibilité dans la radio coamde. Sinon, modifiez le dans le
logiciel.

- L'emplacement de montage du capteur CCD est patrép bas, essayez de le
mettre plus haut

- Essayez d’augmenter la course des ailerons ettéléva

- Peut étre y a-t-il quelque chose qui géne la lentii capteur CCD

- Peut étre y a-t-il des plantes en mouvement a aeséurbulences sous I'hélicoptere.
Celle-ci étant dans le « champ de vision » du eag€D. Dans ce cas vous devez
passer en ode « Balance ».

Q : Le vol nest pas stable, en particulier en hauteur
R : Nettoyez la lentille du capteur CCD régulieremerglie doit étre a I'abri des fumées
d’échappement.

Q : Comment voler dans un environnement avec peu mkeaste ? Comme la neige, la
surface de 'eau...

R : Le mode « position » ne peut pas étre utilisé dassnvironnements, vous devez vous
mettre en mode « Balance ».

Q : Comment modifier la sensibilité du Flymentor 3D ?

R : Sile canal AUX est utilisé, modifiez la sensildilsur la radio commande. Sinon modifiez
la sensibilité au travers du logiciel. Il est caltéale garder le canal AUX car la sensibilité du
Flymentor 3D doit étre ajusté fréquemment.

Q : lly a une épaisse fumée sur le capteur CCD, gisje faire ?
R : Essayer de baisser la richesse du moteur et mettepteur CCD au plus loin des
fumées.

Q : Le vol n’est pas stable en mode « Balance » et@te « Position »

R : Peut étre que des vibrations viennent perturbfEmetionnement du Flymentor 3D (plus
particulierement si vous utilisez un moteur themney Vous pouvez essayer d’ajouter une
mousse entre le Flymentor 3D et I'hélicoptere.

Q : Le plateau cyclique effectue des action quandyiméntor 3D démarre / s’arréte
R : Il faut quelgues secondes pour que le Flymentos@Bynchronise avec I'hélicoptére
guand le mode de fonctionnement est changé. Voaldagraphe 4.2.2 pour plus de détails
ainsi que les points suivants :
- Le Flymentor 3D prend effet quelque fraction deoseles apres le décollage de
I'hélicoptere
- Latempérature environnant a peut étre changéenfierit (par exemple, de votre
voiture au terrain). Merci de laisser I'hélicoptétde Flymentor 3D dans son
environnement de vol au moins 5 minutes avant deelitre en marche.
- Il peut y avoir de forte vibrations, voir questiprécédente.
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Q : L’hélicoptéere dérive apres un virage
R : vérifiez les points suivants :
- le gyro n’est peut étre pas monté horizontalement
- vous volez avec un hélicoptére ayant un large aigléaque du rotor
- Confirmer sur la radio commande le signal du neaittebms
- Laisser I'hélicoptere en statique. Vérifiez qu@és du rotor de queue est fixe. Si le
pas bouge quand I'hélicoptére est statique, efézctn réglage fin du gouvernail pour
l'arréter.

Q : L’hélicoptere dérive quand vous passez en voltigersée
R : vérifiez les points suivants :

- Essayez d’ajuster le paramétre « Neutral rolluatét»

- Lavitesse de rotation de I'hélicoptére ne doit @aseder 360° / s
Vous exécutez une série de vols acrobatiques.
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