Instrukcja uzytkowania gimbala BLDC 30s Seria NEX i ALPHA v3.1

Specyfikacja:

Zasilanie : 12-20V

Obcigzenie : 0od 0,5 do 1,2kg

Praca w warunkach : wiatr do 5m/s

Masa wtasna: 2kg

Stabilizacja: 2 lub 3 osiowa

elektronika stabilizujgca: Alexmos 32 lub 8
Materiat : wiékno weglowe + PLA
Producent : http://eshop.t-online.de/

Wstep:

Gimbal przeznaczony jest do stabilizowania obrazu z kamery lub aparatu fotograficznego. Pozwala na

stabilizacje w 2 lub 3 osiach, obiektéw do masy 1,2kg. Najlepiej sprawdza sie z aparatami seri NEX i

Alpha . Mozna go réwniez stosowac do kamer typu hendicam .

Aby wtasciwie uruchomié i uzytkowac gimbal nalezy postepowaé zgodnie z ponizsza instrukcja.

Pominiecie ktoregos z krokow moze powodowac niewtasciwe funkcjonowanie gimbala lub jego

uszkodzenie.

Skrécona instrukcja obstugi

Nalezy wykonac¢ i sprawdzi¢ przed kazdym lotem w przeciwnym razie moze dojs¢ do uszkodzenia

gimbala.

1.

Zamontowaé Aparat lub kamere do gimbala, mocujac jg Sruba od spodu oraz sruba
dociskowa w goérnej czesci zwykle do stopki lampy btyskowej ( brak prawidtowego dokrecenia
wptynie na brak sztywnosci i moze powodowac¢ wibracje )

Sprawdzi¢ wywazenie w 3 osiach, jesli odbiega od normy wywazyé¢ gimbal zgodnie z
instrukcjg obstugi.

W przypadku zmian masy aparatu lub kamery konieczne jest dostrojenie ustawien PID,
zgodnie z instrukcja obstugi.

Przed uruchomieniem postaw gimbal na ptaskiej powierzchni, z dala od elementéw
mogacych zakiocié pole magnetyczne ziemi, co w efekcie koncowym uniemozliwi
wykonanie prawidtowej autokalibracji przy uruchomieniu.

Przed podiaczeniem zasilania upewnij sie ze ramiona gimbala nie beda uderzaty lub nie
beda blokowane przez inne elementy statku powietrznego.

Po wiaczeniu zasilania nalezy odczekac¢ w bezruchu gimbala do 10s w celu przeprowadzenia
przez gimbal autokalibracji, poruszenie gimbala w tym trybie pracy spowoduje niewtasciwa
kalibracje i przyczyni sie do nieprawidtowej pracy.

Jezeli po autokalibracji gimbal zaczyna wpada¢ w samoistne wibracje, nalezy ponownie
sprawdzi¢ poprawnos¢ wywazenia oraz ustawien PID — nalezy wykonac zgodnie z instrukcja
obstugi



Uzytkowanie i zalecenia

Zabrania sie wykonywania lotow gimbalem nad elementami moggcymi wptywaé na zaburzenia pola
magnetycznego ziemi: kable energetyczne, linie przesytowe, maszty anten nadawczych, itp.

Przy wietrze powyzej 5m/s nie zaleca sie wykonywania filméw ze wzgledu na zbyt przekroczenie maksymalnych
oporow powietrza ktdre majg bardzo duzy wptyw na prawidtowa prace gimbala.

Nie dopuszcza sie wykonywania lotéw gimbalem ponizej 5°Ci powyzej 25°C. Jedli jest taka koniecznos¢ nalezy
przeprowadzi¢ kalibracje temperaturowa czujnikéw IMU gimbala, w przeciwnym razie moze to doprowadzi¢ do
nieprawidtowej pracy gimbala lub jego uszkodzenia.

Nie dopuszcza sie montowania na gimbalu dodatkowych elementéw szczegdlnie luzno mocowanych mogacych
przyczyni¢ sie do powstawania wibracji wzbudnych, w przeciwnym razie moze to doprowadzi¢ do
nieprawidtowej pracy gimbala lub jego uszkodzenia.

Gimbal nalezy montowac poprzez poduszki amortyzujgce odpowiedni dobrane do masy gimbala z aparatem,
niewtasciwy montaz lub brak zastosowania poduszek moze skutkowac przeniesieniem wibracji z ramy nosnej co
powoduje nieprawidtowg prace gimbala i moze doprowadzi¢ do jego uszkodzenia.

Zabrania sie modyfikowania lub wymiany jakichkolwiek elementéw konstrukcyjnych lub napedowych gimbala,
moze to doprowadzi¢ do nieprawidtowej pracy gimbala lub jego uszkodzenia oraz utraty gwarancji producenta.

Uszkodzenia mechaniczne gimbala poprzez niewtasciwe uzytkowanie bedg skutkowaty nieprawidtowga praca
oraz utratg gwarancji.

Montaz lub demontaz gimbala zaleca sie przeprowadzenie w serwisie producenta lub w wyspecjalizowanym
serwisie wyznaczonym przez producenta. Samodzielny montaz i demontaz moze prowadzi¢ do uszkodzen
gimbala i nieprawidtowej pracy co skutkuje utratg gwarancji producenta



Petna instrukcja obstugi

Wywazenie:

Poniisze czynnosci wykonujemy bez zasilania

Wywazenie gimbala to najwazniejszy etam przygotowania - wywazenie gimbala. Do
prawidtowej pracy gimbal musi by¢ wywazony neutralnie, tzn. aparat umieszczony na
podstawce musi pozostawaé w potozeniu w jakim ustawimy go "recznie" - bez zasilania.
Dotyczy to bez wyjatku kazdej osi w jakiej pracuje gimbal - Pitch, Roll oraz YAW. Jakiekolwiek
odstepstwo nie jest dopuszczalne! Jezeli w ktdrejs z osi kamera nie pozostaje w pozycji w
ktérej jg ustawilismy, ma tendencje do powrotu do jakies pozycji neutralnej to nalezy
korygowaé ustawienie gimbala az osiggniemy pozadany efekt. Korekcji potozenia srodka
ciezkosci dla kazdej z osi dokonujemy za pomocg przemieszczania elementéw gimbala,
luzujgc i zaciskajgc Sruby mocujgce. Kazdg o$ regulujemy oddzielnie (nie wszystkie naraz),
procedure rozpoczynamy od PITCH, nastepnie ROLL a koriczymy na YAW. Ustawiamy o$
PITCH. Dla utatwienia pozostate osie mozna zblokowa¢ mechanicznie. Gdy mamy ustawiong
0$ PITCH mozemy wykonaé regulacje osi ROLL: Ostatnig oS YAW wywazamy obracajgc gimbal
na jeden z bokéw. Tylko w takiej pozycji mozemy przeprowadzi¢ wywazanie. Uwaga,
wszystkie niedoskonatosci wywazenia PITCH, ROLL beda sie nam kumulowa¢ w osi YAW.
Jezeli w poprzednich punktach co$ nam nie wyszto do konica to tutaj bedzie nam jeszcze
trudniej. Wiec nie warto zrobi¢ to doktadnie.

Konfiguracja PID
Do sterownika gimbala dostepna jest instrukcja na stronach producenta ALEXMOS
SimpleBGC. Ponizej znajduje sie podstawowa instrukcja konfiguracji wzmocnien PID.

Parametr wzmocnienia (momentu) i mocy jaka jest dostarczana caty czas do silnika, musza
by¢ wystarczajgce do utrzymania statycznego lub obracania. Powinno tez by¢ ustawione tak,
aby temperatura silnika znajdowata sie ponizej 60 ° Celsjusza, i tak aby nie powodowata
"Oscylacji". Powiniene$ zauwazy¢, ze zbyt wysokie wartosci "Mocy" spowoduja iz silnik nie
bedzie miat wiekszego momentu obrotowego a bedzie sie po prostu przegrzewat. Musisz
znalez¢ prawidtowg warto$¢ dla zastosowanych silnikbw oraz masy gimbala i aparatu
(niektore wymagajg okoto 50, niektére nawet 80-100, a niektére wiecej). Wywazenie gimbala
jest bardzo istotne dla prawidtowej pracy sterownika.

"P" wzmocnienie jest moc3a lub raczej momentem, z jakim silnik sie obraca i powinien
wystarczy¢ silnikowi do utrzymania zdefiniowanej pozycji (za pomocg" RC wejscia / FC
wejscia / Analogowe wejscia) lub do powrotu do referencyjnej (wyjsciowej) ustabilizowane;j
pozycji. Wieksze wartos¢ wzmocnienia "P" oznacza mocniejszy moment z jakim silnik bedzie
ruszat (zmieniat pozycje).

Wtrace tu przyktad z samochodem ktdry ma np. 250KM i musimy nim "delikatnie ruszy¢" o
1m do przodu. Jezeli bedziemy mieli zbyt duzg moc i za wysoki moment "P" bedzie to nawet
lekkie wecisniecie gazu spowoduje ,ze Samochdd nam przejedzie dalej niz 1m i bedzie musiat
wréci¢. Znowu powrdt bedzie realizowany z zbyt duza mocg i momentem w efekcie
ponownie przeskoczymy poza ustalong pozycje ....

| - predkos¢ obrotowa, szybkos¢ reakcji

Jest predkoscig obrotowag silnika. Im wyzsza jest tym szybciej silnik reaguje - obraca sie. Ale
szybka reakcja oznacza w punkcie neutralnym potrzebe natychmiastowego zatrzymania.
Poniewaz duza masa aparatu i gimbala stanowi duzg bezwtadnos$¢ podczas obrotu aparatu,



zbyt duza wartosc moze przysparza¢ problem z stabilizacja. musi by¢ wiec ustawiony
rozsadnie i nie wiecej niz to jest konieczne.

Idealnym przyktadem dla zrozumienia zasady dobierania nastawy "I" jest o§ ROLL. Ruch
powrotny do pozycji neutralnej po zaktéceniu zewnetrznym (np.: traceniu palcem) powinien
wykonywac znacznie wolniej niz PITCH dla matych lekkich gimbali (np. z GoPro). Powiniene$
ustawié "I" tak aby gimbal poziomowat sie nie za szybko, ale bardzo jednostanie i liniowo a
nastepnie zatrzymat sie po mikroskopijnie miekkim odbiciu. (Niska predkos¢ z niskg wartoscig
"I" powinno zredukowaé koncowe odbicie, ale w konsekwencji silniki bedg bardzo powoli
korygowaé potozenie zanim osiggng zadany punkt stabilizacji, wiec tracisz na czasie reakcji po
wytraceniu zewnetrznym gimbala z stabilizacji. Nalezy zwrdci¢ uwage iz szybkosé reakcji "I"
dla aparatéw o duzej masie jest znacznie nizej ustawiana niz np. dla GoPro, chodzi o réznice
w bezwtadnosci).

D - wspétczynnik cztonu rézniczkujgcego

Umozliwia redukcje oscylacji - odbi¢, kiedy silnik dochodzi do punktu neutralnego i
przekracza go nieco dalej niz to konieczne. Wartos¢ tej nastawy pomaga zredukowac
oscylacje niskiej czestotliwosci. Zbyt wysoka wartos¢ D moze wywotaé oscylacje wysokiej
czestotliwosci - wibrowanie gimbala, np. w sytuacji kiedy czujnik IMU (ACC+GYRO)
poddawany jest wibracjom przenoszonym z uktadu napedowego poprzez rame na gimbal.
Rozpoczynamy konfiguracje gimbala w GUI

Ustaw w GUI wartosci domysine, skorygowane o prawidtowe parametry uzytych do budowy
gimbala silnikéw oraz potozenie czujnika.

Ustawienie czutosci Gyro, proponuje dla spokojnego latania (filmowego) czyli na poziomie 46.
Przypisujemy tez funkcje wyjs¢ sterownikow silnika zgodnie z sposobem w jaki podpielismy je
do kontrolera. Deadband ustawiono na 30, ze wzgledu na skasowanie ewentualnego dryftu
pozycji neutralnej z aparatury, unikniemy w ten sposdb szarpania gimbalem podczas
konfiguracji spowodowanego np. ztym stanem potencjometréw w aparaturze itp.

W ustawieniach RC, zdefiniowano sposdb w jaki potgczony jest odbiornik RC z sterownikiem
gimbala. UzyliSmy odbiornika z wyjsciem PPM SUM, na jednym przewodzie otrzymujemy
kilka kanatéw sterowania. Dla sterowania osig ROLL wybrano tryb pracy ANGLE - w tym
trybie zdefiniowana o$ pracuje zgodnie z wychyleniami drazka, nastepnie po puszczeniu
dragzka wraca do pozycji wyjsciowej. Dla pozostatych osi PITCH oraz YAW ustawiono tryb
pracy SPEED - wychylenia w osi nastepujg proporcjonalnie do wychylenia drgzka pozostajac
na ustalonym wychyleniu, powrdt do poprzedniej pozycji musi by¢ wykonany poprzez
przeciwne wychylenie drazka.

Znamy juz zasady regulacji P,I,D, MOC - wiemy do czego musimy dazy¢. Mozemy przejs¢ do
kolejnego etapu.

Podpinamy IMU - sterownik gimbala do pakietu, silniki powinny rozpocza¢ "podrygiwanie".
Swiadczy to o nieprawidtowych parametrach PID, tym sie jednak nie przejmujemy, jezeli
wywazylismy gimbal prawidtowo mozemy przystgpi¢ do korekty ustawien.

Za pomocg GUI (zaawansowane) lub fizycznie odpinamy silniki sterujgce osie ktérych
aktualnie nie ustawiamy (np. ROLL i YAW), pozostawiamy jedynie podtaczony silnik dla
regulowanej osi np. PITCH.

Wykonujemy korekte nastaw P, |, D, MOC wytacznie dla regulowanej osi PITCH.

zmieniamy delikatnie parametr P, | (w gore / w dét), zapisujemy i testujemy

palcem wymuszamy zmiane potozenia aparatu w regulowanej osi i obserwujemy w jaki
sposdb nastepuje stabilizacja

wykonujemy zmiane potozenia z aparatury RC i obserwujemy sposdb stabilizacji (patrz
wykresy powyzej).

dokonujemy korekty P,I,D, MOC

Po wyregulowaniu osi PITCH, ponownie wykonujemy pkt.1-2 tym razem regulujac kolejno o$
ROLL, YAW, za kazdym razem odpinajac zasilanie pozostatych osi.



Skonfigurowalismy kazdg o$ oddzielnie, pora na testy rownolegte. Musimy sprawdzi¢ wptyw
poszczegulnych osi na siebie nawzajem. Czasem moga wystgpi¢ wzajemne wzbudzenia
powodowane:

- ztym wywazeniem

- luzami na srubach tgczacych

- zbyt dtugimi - mato sztywnymi ramionami gimbala (staramy sie aby nie pozostawiac¢ zbednej
przestrzeni pomiedzy ramionami gimbala, jezeli aparat ma pracowa¢ w wybranym zakresie
katéw (-45, 45) nie musimy zostawia¢ swobody 360 stopni i miejsca na obrdcenie np.
obiektywu pod silnikiem YAW....

Wiaczamy réwnoczesnie osie PITCH i ROLL,

testujemy nastawy i reakcje gimbala na wytrgcenie z rdwnowagi oraz reakcje na zmiane
potozenia ramy nosnej w przestrzeni (proces autos tabilizacji).

jezeli wspodtpraca osi ROLL i PITCH przebiega prawidlowo mozemy przejsé dalej, jezeli
wystepujg problemy (np, wzbudzanie sie) wracamy do poczatku konfiguracji korygujac
nastawy. Jesli nadal mamy problemy z konfiguracjg nalezy powrdci¢ do wywazenia.

Kalibracja IMU

Kalibracja imu nie jest wymagana aby przeprowadza¢ ja przed kazdym startem. Kalibracje
IMU wykonujemy zawsze w tedy gdy mogto dojs¢ do rozkalibrowania czujnikéw. To zjawisko
moze wystgpi¢ np. przy oddziatywaniu innego pola magnetycznego. Mogg to spowodowad
zaktécenia z kabli przesytowych wysokiego napiecia, skupiska stali, silne promieniowanie
elektromagnetyczne.

Kalibracje IMU Wykonujemy w 6 pozycjach :

Do prawidtowej pracy, gimbal musi mie¢ prawidtowo skalibrowany czujnik ACC. Kalibracje
wykonujemy z odtgczonymi silnikami. Podobnie jak w wielowirnikowcach (np. KFC32
Marbalona) kalibracje mozemy wykona¢ na dwa sposoby:

A. Zgrubnie - w podstawowym potozeniu, wystarcza w niektérych przypadkach. Ustaw czujnik
w orientacji (XYZ) w ktérej ma znajdowac sie na gimbalu, nastepnie mozliwie doktadnie
wypoziomuj go, a w aplikacji GUI wybierz CALIB.ACC. Uwazamy przy tym, aby nie powodowa¢é
drgan czujnika podczas procesu kalibracji. Gdy zielona dioda przestanie szybko mrugac,
wybieramy klawisz WRITE. Mozemy roztgczy¢ sie z sterownikiem.

B. Doktadnie - w 6 mozliwych pozycjach w jakich moze znajdowal sie czujnik. Jest to
najbardziej optymalna kalibracja czujnika, moze niwelowaé np. objawy delikatnego driftu w
osi YAW. Do tego celu potrzebujemy pudetko w ksztatcie sze$cianu wykonanego z sztywnego
materiatu. Przyklejamy np. tasmg do jednej ze $cianek czujnik, w orientacji (XYZ) w ktérej ma
znajdowac sie w gimbalu. Staramy sie aby czujnik byt mozliwie réwnolegle zorientowany do
Scianki do ktorej go przymocowalismy. Uruchamiamy GUI i wybieramy CALIB.ACC. Wazne aby
podczas kalibracji - gdy szybko mruga zielona dioda - nie trgcaé¢ czujnika. Czynnosc
powtarzamy dla kazdego z bokdéw szescianu. Obracamy pudetko z przyklejonym czujnikiem
na bok lewy-prawy, przéd-tyt, a nastepnie do géry nogami. Za kazdym razem - w kazdej
pozycji - klikamy w GUI CALIB.ACC. Po zakorczeniu ustawiania dla 6 pozycji (wszystkich
bokow pudetka), ustawiamy go w pozycji wyjsciowej - takiej jak ma by¢ w gimbalu i klikamy
WRITE. Mozemy rozfaczy¢ sie z sterownikiem.

Sterownik ten posiada odniesienie w postaci magnetometru ( kompasu ) dzieki niemu dryf w
dobrze skalibrowanym IMU mozna wyeliminowaé do minimum.



Podsumowanie:

Gimbal to urzadzenie wymagajgce dobrego przygotowania przed pracg im lepiej to wykonamy tym
lepsze uzyskamy efekty. Nalezy pamietac ze kazda zmiana masy na gimbalu wymusza koniecznosé
ponownego wywazenia i kalibracji.

Jezeli wywazenie lub kalibracja nastreczajg probleméw prosimy o kontakt ze sprzedawcag lub
producentem.

Serwis rc-lipol: —www.rc-lipol.pl
Producent: www.eshop.t-online.de



