
Présentation des Modes : Drift / Loiter et RTL 
 
 
Mode Drift 
 
 
 
 
Cette page contient des informations sur le mode de vol « Drift » et sur les méthodes de 
réglage pour que votre aéronef vole de façon optimale en mode « Drift ». 
 
Vue d’ensemble 
 
 
 
Le mode Drift permet à l’utilisateur de piloter un drone comme s’il s’agissait d’un avion avec des 
virages construits en coordonnées automatiques. 
L’utilisateur a un contrôle direct de lacet et de tangage, mais le roullis « Roll » est contrôlé par 
le pilote automatique. Cela permet au drone d’être contrôlé de manière très intuitive avec un 
stick droit unique unique si vous utilisez un transmetteur mode 2. 
Le mode « Drift » est disponible à partir de la version 3.1 du firmware APM:Copter. 
 
Comment fonctionne le mode Drift : 
 
Vous  » faites voler  » le drone avec le stick droit : en mode 2. 
Vous utilisez le stick gauche principalement pour le contrôle de l’altitude, mais pas directement 
pour le lacet (yaw). 
Lorsque vous appuyez sur le stick droit vers l’avant ou vers l’arrière, le drone va s’incliner ( et 
accélérer ) dans la direction appropriée . 
Lorsque vous appuyez sur le stick droit vers un côté ou l’autre, vers la droite ou vers la gauche, 
le drone va tourner dans la direction indiquée. 
Le drone se penchera en même temps de manière à faire un virage coordonné dans cette 
direction. 
En tournant avec le stick droit, le lacet est automatiquement appliquée et suffisamment de roulis 
sont ajoutés pour annuler la vitesse du drone dans l’axe des roulis . 
Cela vous permet de maintenir un virage coordonné (non-dérapage). 
Lâcher les sticks permet en réalité de freiner la vitesse dans l’axe Pitch qui ralentit le drone 
jusqu’à un arrêt d’une durée d’environ deux secondes. 
Un drone en mode Drift avec le stick droit dans le centre maintiendra en gros la position et le 
planer en place comme du “Loiter”( Il va dériver lentement dans le vent . ) 
Le mode Drift repose sur votre GPS pour le contrôle . 
Si vous perdez le signal GPS en vol en mode « Drift », l’aéronef atterrira ou se mettra en « 
Altitude Hold » en fonction du paramètre « failsafe_gps_enabled ». 
Vous devez également être prêt à revenir en mode Stabilize pour une récupération manuelle si 
nécessaire. 
 
Le mode « Drift » est utile pour : 
 
    Les pilotes FPV qui sont à la recherche d’une dynamique, et d’un vol en totale immersion. 
    Les nouveaux pilotes qui veulent essayer un mode de vol plus intuitif et facile à apprendre . 
    Quiconque qui voudrait essayer un mode facile à piloter, facile à apprendre et très amusant . 
    Photographes et vidéastes en particulier ceux qui veulent un résultat de tournage plus doux 
et plus coordonnée. 



 
Mode Loiter (Musarder) 
 
En mode « Loiter », l’aéronef se maintient sa position, son cap et son altitude. Cette page 
explique comment fonctionne ce mode de vol ainsi que des astuces pour le vol et les réglages. 
 
 
Il reste possible de changer l’altitude de référence du Loiter en jouant sur la commande des gaz 
: 
 
si la commande reste au milieu entre 40% et 60%, l’aéronef garde l’altitude en cours 
en dehors de cette zone des 40% à 60% l’aéronef monte ou descend si on va respectivement 
eu delà au en deçà. Avec le stick complètement en bas la vitesse de descente est de 2,5m/s et 
avec le stick a fond la vitesse de montée est de 2,5m/s. 
De même la position horizontal peut être ajustée avec les commandes de directions, au 
relâchement de celles-ci l’aéronef maintien sa nouvelle position. 
Avertissement : En mode Loiter, le contrôleur de vol utilise le baromètre pour déterminer 
l’altitude (“Altitude pression”), si la pression de l’air change dans votre zone de vol, l’aéronef 
suivra l’isobare de la pression à laquelle il est passé en mode Loiter plutôt que l’altitude réelle. 
De même plus la précision de la réception GPS est grande plus le Loiter est précis. 
 
Mode RTL 
 
En mode « Return To Launch » (RTL), l’aéronef se déplace de sa position actuelle et viens se 
placer au dessus de sa position « Home » (là où il a été armé) et se met en mode « Loiter » 
(Musarder). 
 
Aperçu 

 
 
Quand le mode « RTL » est sélectionné, l’aéronef retourne à sa position « Home ». Par défaut il 
s’élévera d’abord à 15 mètres avant de se déplacer vers « Home » ou maintiendra son altitude 
actuelle si il se trouve déja au-delà de 15 mètres. 
 
La fonction RTL nécessite l’utilisation du GPS, il est donc primordial d’avoir un lock GPS pour 
pouvoir l’activer. Avant d’armer, assurez vous de l’état de la LED bleue de l’APM. 



Si vous avez un module GPS seul : La LED bleue doit être allumée de façon fixe (pas 
clignotante) 
Si vous avez un module GPS + magnétomètre : La LED bleue doit clignoter 
 
Le mode RTL donnera à l’aéronef l’ordre de retourner à sa position « Home », la position « 
Home » étant la position à laquelle il a été armé. La position « Home » est donc censée être la 
position à laquelle l’aéronef a décollé, un endroit sans obstacle et où personne ne se trouve. 
 
Avertissement : En mode RTL, le contrôleur de vol utilise le baromètre pour déterminer l’altitude 
(“Altitude pression”), si la pression de l’air change dans votre zone de vol, l’aéronef suivra 
l’isobare de la pression à laquelle il est passé en mode RTL plutôt que l’altitude réelle (à moins 
qu’il se trouve à moins de 20 mètres du sol et soit équipé d’un sonar configuré et activé). 
 
 
Options: (paramètres ajustables par l’utilisateur) 
 
  RTL_ALT : L’altitude minimale à laquelle se positionnera l’aéronef avant de revenir à sa 
position “Home”. 
   Affecter à 0 pour que l’aéronef conserve l’altitude à laquelle il se trouve lors du  
 passage en mode RTL. 
  L’altitude de retour peut prendre une valeur entre 1 et 8000 centimètres  
  L’altitude de retour par défaut est 15 mètres (1500). 
 
 RTL_ALT_FINAL : L’altitude à laquelle se positionnera l’aéronef à la dernière étape de son 
RTL ou après avoir fini une mission. 
  Affecter à 0 pour que l’aéronef atterrisse automatiquement. 
  L’altitude de retour finale peut prendre une valeur entre 0 et 1000 centimètres. 
 
 RTL_LOIT_TIME : Durée, en millisecondes, pendant laquelle l’aéronef musardera au dessus 
de sa position “Home” avant d’entamer sa descente finale. 
  La durée de musardage peut prendre une valeur entre 0 et 60000 millisecondes. 
 
 WP_YAW_BEHAVIOR : ce paramètre régit de quelle façon le contrôleur de vol commande 
l’axe de lacet de l’aéronef lors d’une mission ou un RTL. 
  0 = Ne jamais changer. L’axe de lacet n’est pas modifié par le contrôleur de vol, il est 
toujours  
 possible de le modifier manuellement. 
 
  1 = Diriger le nez de l’aéronef vers le prochain point de navigation en mode 
mission/auto ou  
 vers le point “Home” en mode RTL. 
 
  2 = Diriger le nez de l’aéronef vers le prochain point de navigation en mode 
mission/auto ou vers l’opposé du point “Home” en mode RTL. 
 
 LAND_SPEED : La vitesse de descente pour la dernière étape (atterrissage), en centimètres 
par secondes. 
  La vitesse ascensionnelle d’atterrissage peut prendre une valeur entre 20 et 200 
cm/s. 
 

 



Remarques 

D’autres paramètres de navigation peuvent avoir une influence sur le mode RTL : 

        WPNAV_ACCEL 

        WPNAV_LOITER_SPEED 

        WPNAV_SPEED_DN 

        WPNAV_SPEED_UP 

 -   Pour utiliser le mode RTL, l’aéronef doit avoir un lock GPS (Led bleue du GPS et LED bleue 
de l’APM allumées de façon fixe) avant l’armement et le décollage afin d’établir la position 
“Home”. 

 -   Remarque : sur le module GPS UBlox la LED est éteinte lors de l’acquisition des satellites et 
clignotante quand lors du “lock” GPS. 

 -   La position “Home” est réinitialisée quand on pose l’aéronef, le désarme puis le ré-arme, 
c’est une caractérisitque intéresante lorsqu’on vol sur un terrain d’aéromodelisme. 

-    Si le lock GPS arrive lorsque l’aéronef est en l’air, la position “Home” se trouvera là où s’est 
effectué le “lock”. 

-    Si vous affectez une valeur différente de 0 au paramètre ALT_HOLD_RTL, l’aéronef volera à 
cette altitude lors de son retour à la position “Home”. 

-    La vitesse du vol en mode RTL est définie par le paramètre “waypoint_speed”. 

-    Quand l’aéronef arrive à sa position “Home”, il se met en mode “Musarder” pendant une 
durée définie par le paramètre “AUTO_LAND” puis atterrit. 

 -   Si vous désirez éviter l’atterrissage automatique, il faut changer de mode de vol à l’aide de 
l’interrupteur de la télécommande pour que l’aéronef reprenne son vol normal. 

-    Lors du retour au point “Home” et du “Musardage”, le manche des gaz contrôle l’altitude 
plutôt que de contrôler directement les moteurs. 


