Parameétres recommandés pour l'usage d'un F330 / F450 / F550

Configuration Information Gain de base Gain d’altitude
Moteur ESC Hélice Batterie  Poids Pitch  Roll  Yaw Pitch  Roll
F330 DJI-2212 DJI-18A DJI-8 Inch 3S-2200 790¢g 140 140 100 10 140 140
F450 DJI-2212 DJI-30A DJI-8 Inch 3S-2200 890¢g 150 150 100 105 150 150
F550 DJI-2212 DJI-30A DJI-8 Inch 4S-3300 1530 g 170 170 150 140 170 170

ECRAN "E1T annonce"

Announcements

New firmware v4.04 available!

Please upgrade to the latest firmware v4.04 with assistant software v2.40.
Please download the latest software from http/www.dji.com/productinaza-m-
v2/download

New firmware features:

1: Added Max Angular Rate settings for various propulsion systems.

2: Added H4-3D or H3-3D adjustment settings including gimbal gain, horizontal
and vertical angle limits, and FPV mode.

ANNONCE:
Nouveau firmware V4.04 disponible!

SVP mettre a jour suivant ce demier firmware V4.04 avec assistant software v2.040
SVP télécharger celui —ci a ladresse hitp://www.dji.com/product/naza-m-v2/downlboad

Nouvelles évolutions

1: Ajout des paramétras d'angulation maxi pour différents systémes de propulsion

2: Ajput de paramatres d'ajustement H4-3D ou H3-3D incluant le gain GIMBAL, les limites angulare
horizontales et verticales, et le mode FPV

Dont snow again Ne plus afficher cel écran
FERMER RAFRAICHIR
Close Refresh

Nouveau firmware V4.04 disponible!
SVP mettre a jour suivant ce dernier firmware V4.04 avec assistant software v2.040
SVP télécharger celui —ci a I'adresse http://www.dji.com/product/naza-m-v2/download
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O O APERCU GENERAL DJI NAZA-M V2 Assistant English v
0, o 3 [J
T TR —
Basic Advanced Tools Upgrade Info
Basic REGLAGES DE BASE Advanced REGLAGES AVANCES
e ¥ MOTEUR
Mounting FOSITION DU CAPTEUR GPS TéLréB?I;PAREIL OtOT /| TESSE MOTEUR AU REPOS
GPS Location Mixer Type: NONE Motor Idle Speed: NONE
Cut Off Type: NONE
X O0cm TYPE DE COyl?PURE
RC
; g = Mt e F/S ReGLAGE DE FAILSAFE
cm i . A AILSA
BT NOTE Failsafe Methods: NONE
Gain  REGLAGE DES VALEURS DE GAIN
PROFONDEUR INCLINAISON DIRECTION 10C
: Pitch Roll Yaw Vertical Intelligent Orientation Contro NONE
Basic [100% INH 100% INH 100% INH 100% INH
Attitude INH INH ;
SO0 Eno% GImbal, e RRUPTEUR DE NACELLE
= Gimbal Switch: NONE
Channel Monitor CANAUX DU MONITEUR
Travvvnnnnn ol Trvrrrrnnagernnnnnnnl TENSION
- Ut o0 -y gt Voltage
NI TR DU 'F'jTEtR L{’.’;ﬁUSRDECShECUR'TE NONE
rotecti witch:
-a» —i— 0 B X1 4 0 ‘E:ENSION D\; FONCTIONNEMENT i
LR AN RN trrrrrrrngrrrrnrnn urrent ota e:
- o gEey R o VP DACCU
gggfl%{me:w R NONE
\ IVEAU D'A
- _i_ 0 First Level Protection: NONE
SECOND NIVEAU DALERTE
) Second Level Protection: NONE
AIDE ENLIGNE  OnLine Hel

AVEC UN EMETTEUR FUTABA

A correspond a la voie des ailerons

E correspond a la voie de la profondeur
T correspond a la voie des gaz

R correspond a la voie de la direction

U correspond a la voie de sélection du type de vol (MANUEL, GPS, ATTI, FAILSAFE)
Nota: FAILSAFE propose 2 types d'atterrissage:

pose immédiate (landing) ou
retour au point de départ (go home and landing)

X1 correspond ....
X2 correspond a FUTABA S-BUS
X3 correspond au GPS

Pour la nacelle gimbal

F1=>ROLL
F2 => PITCH



ECRAN "E3aT1 type de drone”

m Mounting RC Gain
~ TYPE DE MACHINE

Mixer Type
TYPE DE MIXAGE
Instruction )
Bienvenue dans le systéme AUTOPILOT DJI % Y
SVP sélectionnez le mixage correct £

correspondant a votre multi rotor

Conseils
1. Avant de paramétrer dans le logiciel
d'assistance, vérifiez que votre multi rotor

est
4 la notice "NAZA-M Quick START GUIDE"

2. Dans le MIXER TYPE, les indications M1 M§
correspondent aux ports de sorti M1 M6
du contréleur principal

3. La direction des flaches indique le sens de
rotation des moteurs
.
= TEST DES MOTEURS DEFAUT
Motor Test default




ECRAN "E3aT2 Test moteurs - message"

@ITETED  Mounting RC Gain

Mixer Type

Instruction 1. Enﬂ::o suc:enful pg:er supply for Main
Welcome to the DJI Autopilot system. P] Controller and motors before test.
X i 2. Test in proper place to avoid any damages
sebc.tm mixer type acco © A as motors will rotate aptly. Propellers off is )
muti-rotor. S recommended. >
i -

3. You must agree the notes above to start
Tips Motor Test.

1. Before parameter configuration in the
assistant software, please make sure . Agree | ( Decline |
multi-rotor is correctly assembled acc
to the «NAZA-M Quick Start Guide

2. In the diagrams of each Mixer Type, T T T '@-@
marks M 1-M6 correspond to the output @ p
ports (M 1~M6) on the Main Controller.

3. The direction of the arrow indicates the
rotation direction of the motor.

Motor Test default




ECRAN "E3aT2 Test moteurs"

Motor Test
E
M2
M3
M3 - ™ M4 M4

Please click buttons M1, M2, M3... orderly to test whether motors
M1, M2, M3... work apart orderly and rotate in directions as Fig.
shown. If not, please click Abnormal Cases in Motor test for helps.

Close

SVP, cliquez successivement dans I'ordre sur les boutons M1, M2, M3, M4 pour tester que les moteurs
fonctionnent dans I'ordre indiqué et tournent dans le bon sens.

Sinon cliquer sur I'aide "Cas anormaux lors du test des moteurs"

NOTA: LES MOTEURS NE TOURNENT PAS EN CONTINU, MAIS JUSTE DURANT UNE SECONDE



ECRAN "E3bT position du GPS"

Gain

Location and Orientation
POSITION ET ORIENTATION

Instruction

Avant de commencer celte étapa,
assurez vous d'avoir installé tous les
équipements nécessaire au vol, y

is accu, support de 8
ot caméra. Equilibrez le multi rotor
comme vous le souhaitez normalement,
avec le centre de gravité (C.G.)
diractement au centre de la platine

Important

Raconfigurez fensemble siles valeurs
ont changa.

Controller Orientation
SENS D'ORIENTATION DU CONTROLEUR

Mounting Location

X

POSITIONNEMENT DU CAPTEUR GPS

GPS
X 0cm
. Green line negative Y 0cm

—— Red line for positive 7 ‘ 0
EN VERT ENTREZ DES VALEURS NEGATIVES cm

EN ROUGE ENTREZ DES VALEURS POSITIVES
Mount the MC as close to C.C. as possible DEFAUT

R default

INSTALLER LE CONTROLEUR PRINCIPAL AU C.G AUTANT QUE POSSIBLE

La position de mon GPS est:

X =-35 mm (valeur négative)
Y =- 35 mm (valeur négative)
Z = - 72 mm (valeur négative)

ATTENTION: LES VALEURS A ENTRER SONT EN CENTIMETRES
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O N REGLAGES DE BASE DJI NAZA-M V2 Assistant English v
EQ o LY © i
[ View Advanced Tools Upgrade Info
Aircraft Mounting € s Gain
RADIO COMMANDE
PARAMETRAGE EMETTEUR | Receiver Type Type du réceptour Retener Rivanced browetiion

& RECEPTEUR Tradition D-Bus PPM ON OFF
Avant de procéder a catte étape,

préparaz volre ametteur et un récepleur CAUBRATION DES M.ANCHES h X
associé puis complétez toutes les valeurs Command 5ticks Calibration Sticks Monitor

TXEIRxde-:elleaage ”llllllilllillllllllll REV m |IIIIIIIII.IIIIIIII|I
EME"EURRECOMh‘ANDE D A IR S IR m |lllllllll.lilllllll|
- { REV

PCM ou 2.4 GHz avec au moins 4 canaux
RN OO e X1 Calibration
RECEPTEURS ADMIS '“ é REV
Récepteur traditionnel, S-BUS & PPM S o R Calibration START
-«» { REV
ql T M 1
IMEORTANT, Calibration START
SVP, rebootez le Micro controleur
et refaites la calibration sivous Control Mode Switch INTERRUPTEUR DE SELECTION DU TYPE DE VOL
changez la version du logiciel de
votre émetteur ou changez de récepteur
GPS Failsafe Atti. Failsafe
'“ I||||||xl|||||||||||i|||||||||||||1|||||I

o0

POUR UN EMETTEUR FUTABA
A correspond a la voie des ailerons
E correspond a la voie de la profondeur
T correspond a la voie des gaz
R correspond a la voie de la direction

e X1 correspond au roll de la nacelle
e X2 correspond au pitch de la nacelle

DANS LE LOGICIEL, LA POSITION DU CURSEUR SELECTIONNANT LE TYPE DE VOL "U" EST
OBTENUE PAR LE BASCULEMENT DE L'INTER AFFECTE A CELA ET PAR LE REGLAGE DE LA
VALEUR D'ATV DE LA VOIE CORRESPONDANTE (CHS5 en général)
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e n REGLAGES DE BASE DJI NAZA-M V2 Assistant English v

KQ " LT R—) i

View Advanced Tools Upgrade Info

1
L® gain ceatquols AJUSTEMENT DES GAINS — —
Sile gain initial est trop important, Proflgngeur Inclinaison Direction .
vous constateraz que l'appareil oscille itc Roll Yaw Vertical
dans la direction correspondantea. Sl Gain de base
est trop faible, le fonctionnement et la Basic Gain 100% 100% 100% 50%
stabilté seront affectés et vous pourrez
pardre le contrdle de l'appareil Remote Adjust INH INH INH INH
® ATTITUDE GAIN détermine la vitesse Gai "attitud
de changement de comportement de pﬂ{ﬁ‘ugea Ialtkl s
Fappareil suite a faction sur les manches.
Plus cette valeur est grande, plus la
réaction est rapide.
Augmenter le valeur pour plus de vivacité,
réduire la valaur pour une réaction plus douce.

Pourquoi est-il nécessaire
d'ajuster le gain?
Chaque appareil a un gain différent
et vous devez régler manuellement
celui<ci en fonction de votre pilotage,

Remarques
Les valeurs de gain Pitch et Roll

d’un hexacoptére sont habituellamant
plus élevées que celles d'un quadricoptére

Aircraft Mounting RC

40% 40%

Remote Adjust INH INH

Siles piaces de votre appareil ne
sont pas compatibles, malgré lajustage DEFAUT
des gains vous ne parviendrez pas a default

avoir un vol correct.

Les gains a régler dépendent de plusieurs facteurs, dont les moteurs, les ESC, les hélices, I'accu.
Pour le F450 voir le tableau en téte du présent fichier . Les valeurs indiquées sont:

Gain de base

* PITCH 150
* ROLL 150
* YAW 100

* VERTICAL 105

Gain d'altitude
e PITCH 150
e ROLL 150



ECRAN "E4aT ralenti et coupure moteur"

Vous pouvaz ragler le ralenti des
moteurs et sdlectionner le type

de coupure afin d'obtenir de
meilleures caractérnistiquas de vol

[ Motor ] FIS 10C Gimbal Voltage Limits
Motor Settings hFI{olIor I{;Ie S?eed
alenti moteur
:}':m" s L ey -------I-.--.....l.llllllllll
select the Cut OFf Type. In order to achieve e RECOMMENDED HIGH
better flight characteristics. [ M\ V- M\ m
PARAMETRES MOTEUR %ut Of:'jType
: e d'arrét
Instructions P " Immediately " Intelligent

Immédiat Progressif intelligent

Au départ régler sur RECOMMANDED

Si I'aéronef a tendance a décoller régler sur LOW qui abaisse le ralenti d'environ 3%

Si le ralenti est trop bas, régler sur HIGH qui augmente le ralenti d'environ 11%
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Advanced
Motor 10C Gimbal Voltage Limits
EA
PARAMETRES FAILSAFE ~Enhanced Failsafe Methods
. f Landing Go-Home and Landin
Instructions ? &Rer[issage ala verticale ?tte,rrissage au point de départ

Failsafe est l'une des fonctions

des du systéms d g
Si cefte fonction ast salectionnas,
FAILSAFE va agir quand le Micro
Contrdleur pard le contrdle du signal
Le multirotor va automatiquement
afterir si le mode FAILSAFE est activé
ou retourner au point de départ silon
est en mode GPS par fonctionnement
du module GPS

du point de vol

--<---<---<---<---‘-.

IMPORTANT

Si vous sélectionnaz la fonction

"GO HOME AND LANDING",

assurez vous que volre module GPS

ast 2 ot Qe
avec succés ce point de dépar, car sinon
le systéame AUTOPILOT ignore ce point
pour y ravenir




ECRAN "E4cT orientation de vol"

IOC et une tonction ds vol avancés,
incluant le blocage de course et le blocage
d'origine.

Habituellemant la diraction de vol en avant
d'un multirotor ast la méme que celle de

son nez.

Avec lutilisation de I'0C, la diraction de voin'a
rien a voir avec | dunezde I

i

* En mode Course Lock la direction vers
lavant est la m*me que celle préenragistrée

* En mode Home Lock la direction vers
l'avant ast la méme que celle du point de
dapart vers le multirotor

IMPORTANT

La diraction vers l'avant sera calle dans
laquelle le multirotor vole quand vous
e he de p

Voltage
NT

Limits

CONTROLE INTELLIGENT D'ORIENTATION

Advanced
Motor F/S 10C Gimbal
ICNgglL'EIgEEl? .(?géE)NTATION [} Intelligent Orientation Control
C'est quoi?

|
X
&
® Home
10C is an advanced flight function, including
Course Lock and Home Lock. Usually, the
forward direction of a flying multi-rotor is the
same as the nose direction. By using 10C,
wherever the nose points, the forward direction
has nothing to do with nose direction.
Important

A RRAA SRR AR AXAY TAARARARAASRARASARRAS

Sl L

o In Course Lock, the forward direction is
the same as a recorded nose direction.

e In Home Lock, the forward direction is the
same as the direction from the home point
to multi-rotor.

Forward Direction is definited as that the multi- rotor will fly along this direction when you push the elevator stick.




ECRAN "E4dT gimbal"

Motor F/S 10C Voltage Limits
NACELLE
LI LAl S SN BN S
‘ Glanbal Setit éntegulpsteti:tr ge nacelle
| m etting ‘ imbal Switc f -
| | réquence de sortie
'PARAMETRAGE DE NACELLE ()ON (O OFF Output Frequency:  50hz
Servo Travel Limit
Limite de course des servos pay Center MIN
Pitch ~@Z» O o 0 |
Roll -@EW O | o 0 |
Automatic Control Gain -
Contréle automatic du gain  gain Direction
| Sivous utilisez une nacelle, utilisez celte | | Sens
| page pour la paramétrar Pitch 0,00
| Ce systéme comporte deux axes pilolés par .E ’
| sarvomoleur avac point de centrage a 1520. REV
A vous que e branc est corract. Rel -m |°,00 |
iIMPORTANT h Manual Control Speed
Sivous activez la fonction GIMBAL dans le Controle manuel de la vitesse Important
logiciel durant la configuration, notez que Pitch _m 0 1f you enable the gimbal control in assistant
les ports F1 et F2 seront aclives software dumg the conﬁguranon, pm note
NE JAMAIS connecter F1 F2 aux ESC This system supports 2-axis gimbals with servo that there will be outputs from F1 and F2 ports.
lorsque le hélices sont montéas with a 1520us center point. Make sure the NEVER connect F1/F2 to ESCs wired to DEFAUT
| connection is correct. motors with propellers. default
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Advanced
Motor FIS 10C Gimbal Limits
TENSION
ALERTE BASSE TENSION ’ Protection Switch

Interruptaur de protection
Afin d'éviter le crash ou aulras ennuis causés O ON Actva O OFF Dasactivé
par une tension insuffisante de l'accu, deux
niveaux de protection basse tension pauvent Battery ACCU
étra définis. o
o ) Current Voltage -m 'DISCONNECTED  Calibration
Vous pouvaz opler da les utiliser ou non, mais Tension de courant T MRS e
nous vous racommandons vivemeant les utiliser.

Battery Type 25 LiPo B
Les protections basse tension ne sont pas FUN ! | Type d'accu
s s e i e  rrr mmaiihitd First Lev;LPII:;ectlon Premaer mvea:«:, g:p?’rotectmn
que possible quelle que soit l'alarme pour éviter
les conséquences nafastes ou le crash DéChar 6 Pene Chargé

0,00V 0,00V lo,00v |

Safeguard:
oy r{ge LED Warning

Second Level Pro!ectlon Second niveau de protection

Loaded
Décha Perte Charge
0,00 \Tq] 0,00V 0,00 V

Safeguard:
Ale?g‘a [Descendlng |
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Gimbal

LIMITES DE VOL

Les limites de vol sont activées pour rastraindre
la hauteur de vol ot la distance

Paramétrage

1. Entrez | les valeurs de hauteur ot de distance
maxi dans les champs prévus a cet effet

Max Height: ‘zooo m
Altitude maximum

| Max Radius: 2000 m |
Distance radiale maximum

2. Les valeurs maxi par défaut sont de 200m
tant en en altitude qu'en distance

- IMPORTANT
p Flight Limits Important
1. L'akitude Maxi foncionne en mode GPS Flight Limits is aimed to restrict the flight height 1. Max Height works in the GPS or ATTL.
I?audllls\l‘la-rr:ée maxi ne fonctionne qu'en mode and dstance: control mede. Max Radius works only in
GPS et au moins 6 satelites Settings the GPS mode and the satellites count no

1. Write values in the Max Height and Max less than 6.
Radius boxes to limit the flight heightand 2. If the aircraft flies out of the limits, it's still
distance within the range. controllable except flying further away.

2. The default Max Height is 2000m and Max 3. If the control mode is changed to GPS

2 Silappareil.vole en dehors de limites,

il ast contrdlable sauf en cas d'alignement
3. Sile mode de contrdle est changé

en GPS lorsque l'aéronef est hors de
Radius is 2000m.

son rayon maximal, l'avion volera a
lintériaur des plages saisies

4. Les opérations de sécurité et las stations
au sol ne sont pas imitéas aux limites de vol

when the aircraft is out of Max Radius, the
aircraft will fly back within the entered
ranges.

4. The Failsafe and the Ground Station
operations are not restricted to the Flight
Limits.

DEFAUT
Default

CONSEILS:

1. Respecter la Iégislation qui limite & 150m l'altitude
2. Pour la distance rester a distance de visibilité de I'aéronef
3. En mode FVP la Iégislation impose un second observateur donc 2 s'applique
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1 — Avant calibration

Tools Outils IMU Calibration - Calibration IMU

| Erpon Parameters | ®
les
Gyroscope(degree/s) | ~Mod
Imlmegrlgo':des Eaun?tms X Y z
Restore default settings Acceleration(g) — Mod
Restauration des valeurs par defaut X Y. z |

mmﬁ.igeﬁsstu?;r '-'T:olr?v‘uoﬁnns BTU| xc°’“ pass(ravvll) > [ Mod

| iio:  Advanced |
Check IMU Status

Status: - Basic Cali

Aide en ligne
OnlLine Help

2 — En cours de calibration avancée

Tools IMU Calibration

I Export Parameters I @
Gyrosc degree/s) Mod

| Import Parameters | X -08 Y |01 Z -os 09

| Restore default seftings | Acceleration(g) Mod
X 002 Y o004 Z -100 1.00

| Reset BTU Info | Compass(raw) Mod
X 274 Y o3 Z 274 1998.9

| Basic

Status: calibrating  Advanced Cali

OnlLine Help

UN MESSAGE PEUT APPARAITRE EN CAS DE SURCHAUFFE DE L'IMU. DEBRANCHER LA LIPO ET
LAISSER REFROIDIR AVANT DE REBRANCHER.




ECRAN "E6T MAJ"

APRES CALIBRATION CET ECRAN EST COMPLETE



ECRAN "E7T info licence"

-User Info —Info utilisateur
Current Login User: fatalcrash@neuf.fr Change User €4 newsletter

Software Info —Info sur le logiciel
Current version: 2.20  No updates

License —Licence
-SN

Current S/N: N/A

Saisie du N° de licence utilisateur
Input your new S/N here: You can try (N/A) times

[ ] Enter

® 2011-2014 DJI Innovations. All Rights Reserved.
OnlLine Help  Aide en ligne

IL N'EST PAS NECESSAIRE DE RENTRER CHAQUE FOIS LE N° DE LICENCE




