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LLIELCEI@l Orientation de la carte KK2.1 dans le modéle
“ Si le modele se pose sur son empennage, choisir "yes"

Valeur de contrast de I'affichage

LNyt Armable = sécurité moteur activé a la mise sous tension de la carte
“ Si aucune activité, désarme les moteurs apres le temps choisi en secondes
Low-voltagealarm [ oFf Ll

Fréquence (lissage) accélérometre et gyro (par défaut 44Hz)

Fréquence de sortie accéléromeétre en addition du MPU6050 (par défaut 21Hz)
m Filtre les sortie gyroscopiques en plus du MPU6050 (par défaut aucune)

Valeur de correction de niveau automatique - Controdle la vitesse a laquelle les accélérométres sont utilisés
Autolevel corre pour corriger la dérive de niveau automatique (2 a 11 / par défaut 6)

Choix de la configuration lors d'une initialisation de la carte
e NY=TTR  orme tension basse

Configuration récepteur

Choix du type de codage des signaux du récepteur

VR Niveau PWM

Canal de synchronisation PWM

Ordre des canaux de réception

Canal de sélection du profil de vol (P1, P2)

Durée de la transition sortante (P1=>P2)

Durée de la transition entrante (P2=>P1)
n Niveau de transition pour le mode stationnaire (P1) Pos.1 de I'interrupteur 3 pos.
Niveau de transition pour le mode intermédiaire (PN) Pos.2 de I'interrupteur 3 pos.
Niveau de transition pour le mode horizontal (P2) Pos.3 de I'interrupteur 3 pos.
Viorotiondisply | ore IE

Filtre accélérometre vertical

Custom channel order AILERON ELEVATOR THROTTLE RUDDER GEAR AUX1 AUX2 AUX3

Profils de vol

RollPgain(0to127) | 60 | 0 [l i i
Rolllgain(Otot27) [ 20 [ o [Jouue il
Rollllimit(0to125%) | 20 | 0 [l liein
Rollirate(0to7) [ 2 [ o oy o
Rollautolevel (0to127) | 13 | 0 [l i
Roll autolevel trim (-127t0127) | 0 [ 0 [ i i
PitchPgain(0to127) | 65 | 0 [Jeliieliii e
Pitchlgain(Otot27) | 20 [ 0 el il

Pitch I limit (0 to 125%) T i itc Intégrale Tanguage
Pitchirate(@to7) [ 2 [ o i i
Pitchautolevel (0to127) | 0 | 0 i
Pitchautoleveltim [ 0 [ 0 [
YawPgain(0to127) | 60 | 0 Jelideiiii e
Yawlgain(Oto127) | 20 [ 0 Jolii ol
Yawllimit(Otod2s%) | o | o [l
Yawlrate@to7) [ o [ o [Jridiiiie
Yawtrim(127t0127) | 0 | 0 it
ZaxisPgain(0tol27) [ 0 [ 0 e
Z-axislgain(Oto127) | 0o | 0 Jeudol

Zaxis llimit0to125%) [ o [ o [l




Courbes

P1 Throttle Curve

100

P2 Throttle Curve

100

P1 Collective Curve

100

P2 Collective Curve
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Generic Curve C

Generic Curve D
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Input Output

Input values are constant
Output values define curve

Input values are constant
Output values define curve

Input values are constant
Output values define curve

Input values are constant
Output values define curve

Input values are constant
Output values define curve

Input source [None ]

Input values are constant
Output values define curve

Input source [None |




Mixage sur les signaux de sortie

Fonction Sortie 1| Sortie 2| Sortie 3| Sortie 4| Sortie 5| Sortie 6 | Sortie 7 | Sortie 8
Output device Motor/ESC | Motor/ESC | Analog servo | Analog servo | Analog servo | Analog servo | Analog servo | Analog servo
P1 throttle volume (0 to 125%) 75 75 0 0 0 0 0 0
P2 throttle volume (0 to 125%) 75 75 0 0 0 0 0 0
Transition curve Linear Linear Linear Linear Linear Linear Linear Linear
P1 aileron volume (-125% to 125%) 30 -30 0 0 0 0 0 0
P2 aileron volume (-125% to 125%) 0 0 0 0 -125 -125 0 0
P1 elevator volume (-125% to 125%) 0 0 35 -35 0 0 0 0
P2 elevator volume (-125% to 125%) 0 0 0 0 0 0 60 0
P1 rudder volume (-125% to 125%) 0 0 35 35 0 0 0 0
P2 rudder volume (-125% to 125%) 30 -30 0 0 0 0 0 0
P1 roll gyro ON ON OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P2 roll gyro OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P1 pitch gyro OFF OFF ON ON OFF OFF OFF OFF
P2 pitch gyro OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P1 yaw gyro OFF OFF ON ON OFF OFF OFF OFF
P2 yaw gyro OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P1 roll autolevel ON ON OFF OFF ON ON OFF OFF
P2 roll autolevel OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P1 pitch autolevel OFF OFF ON ON OFF OFF OFF OFF
P2 pitch autolevel OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P1 Altitude damping OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P2 Altitude damping OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF
P1 source A None None None None None None None None
P1 source A volume (-125% to 125%) 0 0 0 0 0 0 0 0
P2 source A None None None None None None None None
P2 source A volume (-125% to 125%) 0 0 0 0 0 0 0 0
P1 source B None None None None None None None None
P1 source B volume (-125% to 125%) 0 0 0 0 0 0 0 0
P2 source B None None None None None None None None
P2 source B volume (-125% to 125%) 0 0 0 0 0 0 0 0




Décallage des signaux de sortie

Sortie 1 (moteur gauche) Ajuster uniquement les valeurs de décallage
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Sortie 6 (ailerons droit)
Transition Offset(%)
0 -5
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Sortie 7 (Gouverne de profondeur)
Transition Offset(%)
0 -2
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Sortie 8 (non attribué)

Transition Offset(%)
0 -100
17 -67
33 -33
50 0
67 33
83 67

100

Servo direction

Output OUT1 | OUT2 | OUT3 | OUT4 | OUT5 | OUT6 | OUT7 | OUT8

Direction Normal Normal Normal Normal Reversed Reversed Reversed Normal

Limite courses servo

Direction
Minimum (0 to -125%)
Maximum (0 to 125%)




