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Matériel utilisé: 

 Avion : FMS PA18 1700mm (! ne pas utiliser le stabilisateur de vol Reflex V3 intégré à l’avion). 
 Carte de vol : MATEK H743 wing V3. 

 GPS : MATEK GNSS & COMPASS M10Q-5883. 

 Caméra DJI O3 Air Unit.  

 Interrupteur ON/OFF  pour éviter que la caméra DJI chauffe à l’arrêt lors de la recherche des satellites. 

 Radiocommande GRAUPNER MX16. 

 Récepteur GRAUPNER GR16. 

 Lunettes DJI Google V2. 

 2 cartes mémoire micro Sim 32 Go pour l’enregistrement sur Air Unit et lunettes.  

Options  

1) Pour filmer à l’arrière :   
o Caméra Runcan Thumb 2 + carte mémoire micro Sim 32 Go 

 

2) Pour modifier les paramètres sur le terrain :   
o Speedybee  Adaptater 3  

 Permet de connecter la carte de vol sur une tablette ou un Smartphone par Bluetooth. 
 

 

 



 

Vues de dessus de l’avion modifié  

  

Vues de coté  

 

Vue de dessous 

 

Logiciel utilisé avec la carte de vol Matek 

INAV version 7.1 

  



Configuration de la radiocommande MX16 

1) Régl. Base 

 

 

  



2) Réglage du débattement des servos  

 

 

 

 

 



 

 

 

Configuration INAV  

 

 



 

  



3) Réglage de la télémétrie  
 

Protocol de communication = SUMDFS08 sur la radiocommande MX16 et SUMD sur INAV 

 

Configuration sur INAV  

 

 

 



4) Régla Contr 

  

 

E5(CH5) : switch 3 : ARM 

E6(CH6) : switch 3 position Cde 9 : volets  

E7(CH7) : switch  8 = Failsafe RTH (Return To Home) 



E8(CH8): switch 3 positions Cde 10 = mode de vol Manuel, Mode de vol Angle , Mode de vol Navigation 
WayPoint 

Configuration sur INAV  

 

Recommandations 

-  ! Ne pas utiliser le mode de vol ACRO => risque de crash. 
- Pour les décollages et atterrissages utiliser le mode de vol Manuel. 
- Mode de vol de type Angle ? je ne l’ai jamais utilisé. 

 

 



Ports utilisés sur la carte MATEK 

- UART1 : laisser libre ne pas utiliser  
- UART2 : GPS 
- UART3 : Caméra vidéo DJI 
- UART4 : libre non utilisé 
- UART6 : réservé pour réception des données de la radiocommande  
- UART 7 : libre non utilisé 
- UART 8 : libre non utilisé 

 

Configuration INAV 

 



 

 

  



Paramètres avancés INAV 

 

 

 

Recommandations (encadré en rouge) 

Mettre NEVER à Land after RTH  => ! il ne faut pas que l’avion atterrisse tout seul  

Restart Waypoint mission => mettre RESUME  

  



Recommandations pour le GPS MATEK 

! Mettre le GPS à 10 cm de la source d’énergie (batterie)  

! Orientation du GPS à l’inverse (flèche vers l’arrière) de la direction de la carte (flèche vers l’avant)  

Alignement GPS INAV 

 

 

Paramètres généraux INAV et Maps utilisé pour la navigation 

 

  



Exemple de mission sur INAV  

 

 

Recommandations  

Carte peu précise il faut prendre les coordonnées des points sur Google MAPS ou avec un drone pour plus de 
précision. 

 

OSD pour affichage sur lunettes Dji  

 

Recommandations  avant de lancer le  mode RTH et Navigation  

 L’avion doit être parfaitement équilibré  en vol Manuel 



 Vérifiez qu’il y a suffisamment de satellites avant de décoller (15 mini pour avoir une bonne précision)  

 Armez l’avion au centre du cercle du rayon qui a été défini pour le mode RTH  avant d’aller sur la piste 
pour décoller ( la piste n’est pas toujours au centre du terrain elle peut-être proche des spectateurs) 
 

  

 

 

 

 


