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IHRE NEUE KAMERAHALTERUNG

IHRE NEUE KAMERAHALTERUNG

Sehr geehrte Kundin, sehr geehrter Kunde,

vielen Dank fiir den Kauf dieser Kamerahalterung (Gimbal). Ihre Luftaufnah-
men werden mit ihr deutlich professioneller und vielseitiger. Die beiden
birstenlosen Stellmotoren der Halterung stabilisieren die eingesetzte
Kamera im Flug, indem sie ungewdiinschte Bewegungen des Modells
ausgleichen. Mit zwei Zusatzkanalen kdnnen Sie die Kamera im Flug gezielt
senkrecht und quer neigen. Dabei ist diese Gimbal sehr kompakt, leicht und
haltbar. Halterung und Arme sind aus CNC-gefrastem Aluminium herge-
stellt. Der Kamerahalter funktioniert ,Plug and Play” an Ihrem Simulus QR
X350.PRO - Quadrocopter.

Bitte lesen Sie diese Bedienungsanleitung und befolgen Sie die aufgefiihr-
ten Hinweise und Tipps, damit Sie lhre neue Kamerahalterung optimal
einsetzen kdnnen.




IHRE NEUE KAMERAHALTERUNG

Lieferumfang

. Kamerahalterung mit Controller

. Befestigungshalter

. Anschluss-Adapter mit BEC-Stecker
. 2 Signalkabel zur Steuerung

. 4 Befestigungsschrauben

. 2 Innensechskant-Schliissel

. Kunststoff-Schraubendreher

. Bedienungsanleitung

Zusatzlich bendtigt: Eine passende On-Board-Kamera, z. B. Simulus Art.-Nr.
NX-1184 oder Somikon Art.-Nr. PX-8308. Eine GoPro Hero 3-Kamera kann
der Halter ebenfalls aufnehmen.




WicHTiGE HINWEISE

Sicherheitshinweise

Diese Bedienungsanleitung dient dazu, Sie mit der Funktionsweise
dieses Produktes vertraut zu machen. Bewahren Sie diese Anleitung
daher stets gut auf, damit Sie jederzeit darauf zugreifen kdnnen.

Ein Umbauen oder Verdndern des Produktes beeintrachtigt die Pro-
duktsicherheit. Achtung Verletzungsgefahr!

Offnen Sie das Produkt niemals eigenmichtig. Fiihren Sie Reparaturen
nie selbst aus!

Behandeln Sie das Produkt sorgfaltig. Es kann durch StéBe, Schlage
oder Fall aus bereits geringer Hohe beschadigt werden.

Halten Sie das Produkt fern von Feuchtigkeit und extremer Hitze.
Tauchen Sie das Produkt niemals in Wasser oder andere Flussigkeiten.
Technische Anderungen und Irrtiimer vorbehalten!

T CE
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Wichtige Hinweise zur Entsorgung

Dieses Elektrogerat gehort nicht in den Hausmdll. Fir die fachgerechte
Entsorgung wenden Sie sich bitte an die 6ffentlichen Sammelstellen in
lhrer Gemeinde.

Einzelheiten zum Standort einer solchen Sammelstelle und tiber ggf.
vorhandene Mengenbeschrankungen pro Tag/Monat/Jahr entnehmen Sie
bitte den Informationen der jeweiligen Gemeinde.

Konformitatserklarung

Hiermit erklart PEARL.GmbH, dass sich das Produkt NX-1159 in Ubereinstim-
mung mit der RoHS-Richtlinie 2011/65/EU und der R&TTE-Richtlinie 99/5/EG
befindet.

PEARL.GmbH, PEARL-Str. 1-3, 79426 Buggingen, Deutschland

Woihar. .

Leiter Qualitatswesen
Dipl.-Ing. (FH) Andreas Kurtasz
03.03.2015

Die ausfuhrliche Konformitatserklarung finden Sie unter

www.pearl.de/support. Geben Sie dort im Suchfeld die Artikelnummer
NX-1159 ein.
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' PRODUKTDETAILS

PRODUKTDETAILS

Simulus™

Controller I




PRODUKTDETAILS

Anschluss Neige-
Motor

Verkabelung zum [PIT]-Motor
(vertikale Neigung)

Anschluss Gyro-Sensor

Signalgeber zur Stabilisierung

Anschluss Roll-Motor

Verkabelung zum [ROLL]-Motor
(Querneigung)

Anschluss Bordstrom

7,4 bis 28 V DC diirfen angelegt werden

V2-Einstell-Regler

Einstell-Regler

Anschluss fiir weitere Gerdte

ORECORRORICMOINORIONNG.

AUX-Ausgang z.B. Uber das mitgelieferte Signalkabel
. & Vom Empféanger z.B. liber das mitgelie-
Eingang ROLL:Signal ferte Signalkabel: Manuelles Schwenken
. & Vom Empfanger z.B. tiber das mitgelie-
Eingang PIT-Signal ferte Signalkabel: Manuelles Neigen
@ FN-Taste Ruft den Setup-Modus auf

®

V1-Einstell-Regler

Stellt die Ausgangsposition der Nei-
gungsachse ein
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PRODUKTDETAILS

Modus-Schalter

Schaltet um zwischen Lage-Vorgabe
durch Fernsteuerung (Pos. 0) und Vor-
gabe durch Drehregler V1, V2 (Pos. 1).

Anzeige-LEDs

Informationen tiber den Betriebszu-
stand




PRODUKTDETAILS

Rumpfhalter

Ankerpunkt der Montageplatte

® ®

Schrauben 3x8 mm

Fixieren den Rumpfhalter am Rumpf

@

Montageplatte

Ist mit 4 Gummidampfern mit der Gimbal
verbunden

®

Controller

Steuergerat der Stellmotoren
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PRODUKTDETAILS

Roll-Motor Zur Querneigung der Kamera

Neige-Motor Zum Kamera auf-/abwarts neigen

® Q@

Liegt der Kamera NX-1184 bei und ist mit
dieser zu montieren

®

Ausgleichsgewicht

. Fixiert die Kamera mit 2 Schrauben am
Haltebigel
Halter
@ SIS Halten die Gimbal am Rumpfhalter fest
2%3,5mm
HINWEIS:

Das Ausgleichsgewicht (Nr. 19) wird nur dann benétigt, wenn Sie in
dem Halter die Simulus FPV-Kamera Art.-Nr. NX-1184 verwenden. Es
liegt dieser Kamera bei, wird (iber den Neige-Motor geschoben und
mit einer Schraube befestigt. Leichtere Action-Cams mit Kunststoff-
Gehduse bendtigen diesen Ausgleich nicht.
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INSTALLATION

Befestigung

Schrauben Sie die separate Schiene mit den beiden M3x8-Schrauben unter
den Rumpf. Es handelt sich hierbei um die zwei gréeren Schrauben des
beiliegenden Kleinteile-Sortiments. Der QRX350 besitzt daflir werkssei-

tig zwei Metallgewinde unter dem vorderen Rumpfende. Ziehen Sie die
Schrauben mit dem beiliegenden Innensechskant-Schlissel fest.

Schieben Sie die Kamerahalterung auf die Schiene.

Verkabelung

Wenn Sie eine Action-Cam installieren, die einen eigenen Akku hat, dann
wird die Kamera im Flug tiber diesen betrieben. Das Aufladen geschieht
dann tiber den seitlichen Mini-USB-Port der Kamera. Wenn Sie die Aufnah-
men der Action-Cam nicht nur speichern, sondern im Flug an einen Emp-
fanger Ubertragen wollen, dann benétigen Sie einen 5,8 GHz-Transmitter
und einen Adapter vom Ausgang der Kamera auf den Signaleingang des
Transmitters.
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HINWEIS:
Die evtl. vorhandene 2,4-GHz-Wifi-Funktion einer verwendeten

Kamera sollten Sie deaktivieren, um nicht die Sicherheit der
Steuerung im gleichen Frequenzband zu gefédhrden.

QR X350PRO
Stromversorgung ==
(DC 7V-15V)
<= —
S @ r—r—® = 2
E ‘:‘> ~ !!A Cg]
%

@® Kamerakabel
@ Controllerkabel

® Bordstrom-Kabel
@ Kamera-Steuerkabel

Camera
controller

Fiir schaltbare Aufnahme dieses
Kabel in den Empfanger stecken.
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In der Abbildung oben sehen Sie die maximale Verkabelung, die erforder-
lich ist, wenn Sie die Simulus Action-Cam DV-720.FPV verwenden. Gimbal-
Controller und Kamera werden dann ber ein Y-Kabel (Nr. 2) ans Bordnetz
(Nr. 3) angeschlossen. Hierfir erforderliche Kabel liegen der Kamera bei.
Wenn Sie ausschlieBlich den Controller der Gimbal ans Bordnetz an-
schlieBen, dann kdnnen Sie das Bordstrom-Kabel direkt an den Controller
anschliefen.




Zur Ansteuerung der Kamerahalterung tiber die Fernsteuerung ist auf der
Unterseite Ihres Quadrocopters ein dreiadriges Kabel mit Einzelsteckern
verlegt. Von diesem Kabel benétigen Sie lediglich zwei Einzelstecker:
Stecken Sie den Einzelstecker mit der Aufschrift ROLL in die mittlere Buchse
[Roll] des Gimbal-Controllers. Der Stecker muss in der Mittelbuchse auf den
linken Steckpin gesetzt werden, wenn Sie die Schrift auf dem Controller so
sehen, wie auf dem Foto unten.

Stecken Sie den Einzelstecker mit der Aufschrift PIT in die untere Buchse
[PIT] des Gimbal-Controllers. Der Stecker muss in der unteren Buchse auf
den linken Steckpin gesetzt werden.

%Stromversorgung
O

—|ROLL
St . NN

i o |PIT

V@V

Die Verkabelung lhrer Kamerahalterung ist jetzt komplett. Befestigen Sie
alle herunterhdangenden Kabel z.B. mit Kabelbindern.
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VERWENDUNG

Ansteuerung der Gimbal

Um die beiden Achsen der Gimbal Gber die Fernsteuerung zu bewegen,
bendtigen Sie einen oder zwei freie Proportional-Kanale. Sollten Sie nur
einen Kanal zur Verfligung haben, dann ist es sinnvoll, dass Sie die vertikale
Neigung [ROLL] steuern.

Bei der Fernsteuerung DEVO-F7 wird standardméRig der linke Drehregler
[AUX2] zur Gimbal-Steuerung verwendet.

Einschalten ohne Steuerungsverbindung

Wenn Sie den Controller nicht zur Steuerung von Kameraberwgungen mit
dem Empfanger verbunden haben, dann gilt fiir das Einschalten dieser
Ablauf:

Der Kamerahalter muss nach dem Einschalten mit horizontaler Blickrich-
tung der Kamera ausgerichtet bleiben. Der Controller fiihrt einen Selbsttest
durch und die Kontroll-LED blinkt rot.

Nehmen Sie keine Einstellungen vor, bis sich die Gimbal initialisiert hat

und bewegen Sie die Stellmotoren nicht. Wenn der Selbsttest beendet ist,
leuchtet die LED griin.

Einschalten mit Steuerungsverbindung

Wenn Sie den Controller zur Steuerung von Kameraberwgungen mit dem
Empfanger verbunden haben, dann gilt fir das Einschalten dieser Ablauf:
Der Kamerahalter muss nach dem Einschalten mit horizontaler Blickrich-
tung der Kamera ausgerichtet bleiben. Die Kontroll-LED blinkt rot. Nehmen
Sie keine Einstellungen vor, bis sich die Gimbal initialisiert hat.
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Bewegen Sie die Stellmotoren nicht.

. Die griine LED leuchtet dauerhaft, wenn der Selbsttest des Controllers
beendet ist.

. Die rote LED leuchtet dauerhaft, wenn der Kanal zur vertikalen Kame-
raneigung eine Signalverbindung hat.

. Die gelbe LED leuchtet dauerhaft, wenn der Kanal zur Kamera-Quer-
neigung eine Signalverbindung hat.

Einstellen der Kameraposition

Wenn Sie die Kamerapositionen von einer oder von allen beiden Achsen
nicht Uber die Fernsteuerung einstellen, kdnnen Sie eine feste Ausgangs-
position mit den beiden Drehreglern am Controller einstellen. Soll die
Gimbal ihre feste Kameraposition auf diese Weise erhalten, dann muss der
Modus-Schalter (Nr. 11) auf der Position 1 stehen. Wie Sie die Einstellungen
vornehmen, lesen Sie im Kapitel Setup-Modus.

Verwenden Sie zum Bewegen der beiden versenkt angebrachten Drehre-
gler maglichst den mitgelieferten Kunststoff-Schraubendreher, um keine
Storimpulse auf die Elektronik zu Gbertragen.

Ohne Positionssteuerung tber die Fernsteuerung tibernimmt die Gimbal

lediglich eine Stabilisierung der Kamera gegen stérende Bewegungen im
Flug.
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Ansteuerung mit der DEVO-F7
Im Auslieferungszustand dieser Fernsteuerung ist der Neigewinkel der
Gimbal Gber den Drehregler [AUX2] zu verstellen. Es ist moglich, dazu die
Aufnahmesteuerung (Ein/Aus) auf den benachbarten Kippschalter [GEAR]
zu legen.

AUX2

Z—

Hierzu missen Sie die Schaltfunktion noch dem Kippschalter zuordnen.

Gehen Sie dabei so vor:

1. Rufen Sie aus dem Modellspeicher das Modell auf, in dem Sie die
Kamera einrichten mochten.

2. Wechseln Sie fiir das Vornehmen der Einstellung in den Modellmodus
,Flachenflugzeug” [Airplane]. Rufen Sie dazu im [Model]-Men die
Funktion [Type Select] auf.

3. Rufen Sie im [Model]-Men die Funktion [Device Output] auf durch
Driicken der [ENT]-Taste.
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4. Gehen Sie mit dem Cursor durch Driicken von [UP] und [DN] in die
Funktionen des Bereichs FLAP.

5. Wahlen Sie dort mit den Tasten [R+/L-] furr den [Flap]-Schalter zuerst
die Funktionszuordnung:
GEAR SW in der oberen Zeile und dann
Active in der Zeile darunter aus.

6.  Dricken Sie zur Bestatigung [ENT] und dann [EXT] zum Verlassen des
Mendis.

7. Falls das aufgerufene Modell in einem anderen Modus betrieben wird,
als der anfangs eingestellte ,Flugzeug”“-Modus, dann wechseln Sie
zuriick in diesen.

e \

Device Output 7.4V Device Output 7.4V
Gear MIX SW Gear MIX SW
Active Active
Flap GEAR SW Flap — GEAR SW
— Active Active
AUX2 FMOD SW AUX2 FMOD SW
i Active ) Active J

Fir die Einstellung weiterer Fernsteuerungen sehen Sie bitte in deren
Bedienungsanleitungen nach.
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Setup-Modus

Wenn Sie Ihre Gimbal das erste Mal einschalten und die Motoren reagieren
in fur Sie nicht nachvollziehbarer Weise, dann liegt kein Defekt vor. Sie mus-
sen die Reaktion des Controllers erstim Setup-Modus kalibreieren.

Zum Vornehmen von Einstellungen kénnen Sie den Controller durch
Driicken der vertieften Taste [FN] in den Setup-Modus versetzen. Sie errei-
chen die Taste z. B. mit einer aufgebogenen Biiroklammer oder einem der
beiliegenden Innensechskant-Schliissel. Halten Sie die Taste fiir 3 Sekunden
gedriickt. Alle drei Kontroll-LED-Farben blinken gleichzeitig.

Der Kamerahalter muss nach dem Aufrufen der Funktion mit horizontaler
Blickrichtung der Kamera ausgerichtet bleiben. Bewegen Sie die Stellmo-
toren nicht. Durch das weitere kurze Driicken der Taste bewegen Sie sich
durch die einzelnen Einstellméglichkeiten. Gehen Sie der Reihe nach so vor:

Vertikalen Neigemotor kalibrieren

1. Driicken Sie die [FN]-Taste kurz. Die rote LED blinkt schnell. Sie befin-
den sich im Einstell-Modus fiir die Stellkraft des vertikalen Neigemo-
tors.

2. Stellen Sie nun mit einem Schlitz-Schraubenzieher die Regler [V1]
und [V2] in ihre mittlere Position. Als Kontrolle, dass diese erreicht ist,
schalten sich die beiden anderen LEDs in der gesuchten Stellung ein:

3. Firden Regler [V1] leuchtet die gelbe LED dauernd, wenn die Mittel-
stellung erreicht ist.

4.  Furden Regler [V2] leuchtet die griine LED dauernd, wenn die Mittel-
stellung erreicht ist.

5. Warten Sie einige Sekunden, bis die rote LED vom schnellen in ein
langsames Blinken Ubergeht. Sie konnen jetzt fir den vertikalen
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Neigemotor zwei Werte einstellen: Stellen Sie mit dem Regler [V2] die
Stellkraft ein, mit der der Neigemotor arbeitet. Stellen Sie anschlie-
Bend mit dem Regler [V1] die Reaktionsstarke (Gain) ein, mit der der
Neigemotor auf Bewegungen reagiert: Drehen Sie den Regler [V1] aus
der Mittelstellung langsam nach rechts.

Wenn die Kamerahalterung nicht ausreichend stark nachgefiihrt wird, dann
drehen Sie den Regler [V2] nach rechts. Uberdreht die Kamera, dann drehen
Sie ihn zurick nach links.

Beim Einstellen der Reaktionsstarke (Gain)mit dem Regler [V1] haben Sie
den optimalen Einstellwert Gberschritten, wenn der Neigemotor beginnt,
zitternde Bewegungen zu machen. Drehen Sie in diesem Fall den Regler
[V1] um einige Grad zurlick nach links.

Die beiden Einstellwerte stehen in Wechselwirkung zueinander: Bei
gleichbleibender Kameralast verringert sich die Reaktionsstarke (Gain) des
Neigemotors, wenn Sie die Stellkraft des vertikalen Neigemotors erhéhen.
Sie erhéhen die Reaktionsstarke des Neigemotors, wenn Sie die Stellkraft
verringern. Die Erh6hung des einen Wertes bewirkt also u.a. eine Verringe-
rung des anderen Wertes (und umgekehrt).

Sie erhohen die Fahigkeit, Vibrationen auszugleichen, wenn Sie die Stell-
kraft des Neigemotors [V2] erh6hen. Sie erhohen sie ebenfalls, indem Sie
die Reaktionsstarke [V1] verringern.

Wenn die Reaktion der Kamera-Achse richtig eingestellt ist, speichern Sie
die Werte, indem Sie die [FN]-Taste drei mal kurz hintereinander drticken.
Der Controller verldsst danach den Setup-Modus und die LED leuchtet griin.
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Roll-Motor (Querneigung) kalibrieren

1. Dricken Sie die [FN]-Taste zwei mal kurz. Die griine LED blinkt schnell.
Sie befinden sich im Einstell-Modus fr die Stellkraft des Roll-Motors
(Querneigung der Kamera).

2. Stellen Sie nun mit einem Schlitz-Schraubenzieher die Regler [V1]
und [V2] in ihre mittlere Position. Als Kontrolle, dass diese erreicht ist,
schalten sich die beiden anderen LEDs in der gesuchten Stellung ein:

3. Firden Regler [V1] leuchtet die gelbe LED dauernd, wenn die Mittel-
stellung erreicht ist.

4.  Furden Regler [V2] leuchtet die rote LED dauernd, wenn die Mittel-
stellung erreicht ist.

5. Warten Sie einige Sekunden, bis die griine LED vom schnellen in ein
langsames Blinken tUbergeht. Sie kénnen jetzt fir den Roll-Motor mit
dem Regler [V2] die Stellkraft einstellen. Stellen Sie anschlieBend
wieder mit dem Regler [V1] die Reaktionsstarke (Gain) ein: Drehen Sie
den Regler [V1] aus der Mittelstellung langsam nach rechts.

Wenn die Kamerahalterung nicht ausreichend stark nachgefiihrt wird, dann
drehen Sie den Regler [V2] nach rechts. Uberdreht die Kamera, dann drehen
Sie ihn zurilick nach links.

Beim Einstellen der Reaktionsstarke (Gain)mit dem Regler [V1] haben Sie
den optimalen Einstellwert Gberschritten, wenn der Rollmotor beginnt,
zitternde Bewegungen zu machen.

Beide Einstellwerte verhalten sich zueinander so wie bereits oben zum
vertikalen Neigemotor beschrieben. Fiir eine zuverldssige Reaktion der
Gimbal ist es entscheidend, dass Sie beide Wertepaare in ein passendes
Zusammenspiel miteinander und mit dem Kameragewicht bringen.
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Wenn die Reaktion der Roll-Achse richtig eingestellt ist, speichern Sie die
Werte, indem Sie die [FN]-Taste zwei mal kurz hintereinander driicken. Der
Controller verldsst danach den Setup-Modus und die LED leuchtet griin.

Ausgangswerte fiir Neige- und Roll-Winkel einstellen

1. Dricken Sie die [FN]-Taste drei mal kurz. Die griine LED blinkt schnell.
Sie befinden sich im Einstell-Modus fiir die Ausgangswerte beider
Kamera-Achsen.

2. Stellen Sie mit einem Schlitz-Schraubenzieher die Regler [V1] und [V2]
in ihre mittlere Position. Als Kontrolle, dass diese erreicht ist, schalten
sich die beiden anderen LEDs in der gesuchten jeweiligen Mittelstel-

lung ein.

3. Firden Regler [V1] leuchtet die rote LED dauernd, wenn die Mitte
erreicht ist.

4.  Furden Regler [V2] leuchtet die griine LED dauernd, wenn die Mitte
erreicht ist.

5. Warten Sie einige Sekunden, bis die gelbe LED vom schnellen in ein
langsames Blinken Ubergeht. Stellen Sie jetzt mit dem Regler [V2] die
Anfangsposition fiir den Roll-Motor im Bereich von -15 bis +15 Grad
ein. Stellen Sie anschlieBend mit [V1] die Anfangsposition fiir den
Neige-Motor im Bereich von -15 bis +15 Grad ein.

6.  Driicken Sie die [FN]-Taste ein mal kurz. Der Controller verldsst den
Setup-Modus und die LED leuchtet griin.
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TECHNISCHE DATEN

Betriebsspannung

7,4 bis 28V DC

Stromaufnahme

200 bis 500 mA (abhangig von Betriebs-
bedingungen)

Stellfrequenz

46 kHz

Stellgeschwindigkeit

Max. 2000 Grad/Sekunde

Max. Beschleunigungsto-
leranz

169

Temperaturbereich

-15 bis +65 °C

Elektronisches 3-Achs MEMS-Gyro und

SETBCIA? Beschleunigungsmesser
Stellbereich Querachse -135 bis +90 Grad
Stellgenauigkeit 0,1 Grad

Stellbereich Langsachse

-45 bis +45 Grad

Gewicht

133 g betriebsbereit ohne Kamera

Abmessungen (b x h x t)

94,5 x 84 x 100 mm
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