PENGE)
Combined Single and Dual Pitch Controller DLX2
A pitch controller in a model submarine stabilizes the submerged model in its horizontal

attitude. The integrated sensor (or so-called inclinometer) acts as electronic spirit level
by automatically adjusting the dive planes accordingly.

The DLX2 can handle standard dive planes as well as X-rudders of model submarines
such as type 212. There are two servo inputs and outputs. For standard dive planes with
single dive plane servo only the connector with white marking is plugged into the
receiver. The servo can be connected to either socket marked as Servo 1 or Servo 2.

The two servo outputs on the DLX2 allow bow
and aft dive planes to be controlled via a single
R/C channel. Dive plane Servo 2 can be inverted
accordingly if necessary. In this case only the
white marked connector is plugged into the
receiver. This kind of dual pitch control might
proof beneficial in stabilizing the model or it may
not. It mainly depends on type, size and also on
velocity of the individual model and is left to your
own discretion.

FRONT VIEW

Dual Pitch Control with integrated X-Mixer.
This state-of-the-art pitch controller can handle
even the fastest model submarine such as our
new 212! This allows appropriate and precise
control of X-rudders without having to invest in an
expensive R/C system.

The X-mixer is simply "on board" of the DLX2 - no sophisticated R/C system or
complicated programming required. This mode requires both connectors to be plugged
into the receiver as well as both servos to be connected to the DLX2,

Note that X-mixers programmed through your transmitter must be deactivated.

Automatic pitch reverse. As soon as the propulsion motor (brushed!) draws more than
2V in reverse pitch control also reverts the servo signal, meaning that the DLX2 will
keep the model in its horizontal position even in backward motion. For detection of
reverse propulsion the sockets on the DLX2 marked - and + must be connected to the
motor contact pins accordingly. BEC connector cable no. 9128 is ideal for this. Reverse
mode is also indicated by a red LED (Reverse) at the upper right corner of the DLX2,
Motor polarity indicated on the DLX2 (Motor - and +) refers to ENGEL submarines with
single propulsion motor. For other brands polarity might just be the opposite, and thus,
must be determined individually.

Please note for BRUSHLESS MOTOR: If main drive motor is BRUSHLESS an
additional module is required for Automatic Pitch Reverse.

This separate module is available in two versions:

No. 8454 Reverse Drive Detection without BEC
is used for models using a receiver battery.

Reverse Drive Detection with BEC

is used for models using NO receiver battery but BEC (Battery Eliminating
Circuit) instead by which receiver power is supplied by the speed controller
of the main drive motor.
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Installation & Click to Neutral. Make sure to align the DLX2 somewhat horizontally,
but accurately parallel to the keel line of your submarine. The controller can be mounted
horizontal or on its side but NOT end-on. The controller can either be fixed with the M3
screw and nut supplied or with double-sided adhesive tape. Place model on even keel,
meaning exact horizontally. This will correspond to neutral position of the DLX2. By
pressing the Neutral button on the DLX2 the servos will travel to their neutral position.
The servo horns or discs can now be fitted to the servos and the linkages connected
which must correspond to the neutral position of the control surfaces. NOTE that the
DLX2 will ignore transmitter neutral trim as the DLX2 will only accept neutral setting as
given by the servo (through the potentiometer on-board the servo).

Dynamic passivation. The more the transmitter stick is moved in either direction, the
higher the level of manual control. At about 70% stick movement (depending on
transmitter) pitch control is almost inactive. Transmitter signal is then passed on directly
to the servo(s). This ensures that full manual control can be retrieved if required or
desired in any situation without having to search for an "off" button.

Dual Pitch Control DLx2
item no. 1573

With less transmitter stick movement the DLX2 increases its automatic control of the
submarine until it has reached full control with the stick back in neutral.

Servo and linkage. Automatic pitch control puts quite some stress on the servo(s).
Therefore, refrain from using cheap, low quality servos with a pitch controller. Instead,
servos should be equipped with metal gears for improved rigidity as well as ball bearings
for reduced friction. Linkages should be free from float. Any unnecessary clearance or
inaccuracy will reduce effectiveness of pitch control and must therefore be avoided.

Servo Reversal. Direction of rotation for both servos can be reversed by the DLX2,
This might become necessary due to predetermined servo fixture or linkage. To reverse
servo 1 just keep the Neutral button pressed while powering-up the receiver. Repeating
this procedure a second time will reverse both servos 1 and 2. Repeat this a third time
and only servo 2 will be reversed. A fourth time will set both servos to their original
direction of rotation. After having activated or deactivated servo reverse mode the
servo’s neutral position should be reset as described in Click to Neutral.

Servo-Throw-Adjustment. The DLX2 allows reduction of servo movement (throw)
down to 50%. Adjustment is made simply by pressing the Neutral button. The actual
reduction is indicated by blinking frequencies in groups of three of the red LED.

Follow these steps for adjustment:

Connect servos to DLX2 and connect DLX2 to receiver. If only a single
R/C channel is used connect servo lead connector marked with a RED dot.

(2] Power-up transmitter and receiver.

@ Press one of the corresponding control sticks on your transmitter to full
throw in either direction.

@ Press Neutral button and keep pressed. LED shows a single blink (1x).
Red LED blinks 1x 100% servo movement (default setting)

2x = 90%
3 = 80%
4 = 70%
5x = 60%
6x = 50%

@ As soon as the requested level of reduction is reached, release Neutral button
and bring control stick back to neutral.

The red LED indicates each level of reduction by a blinking frequency in groups of three
and then switches to the next level of reduction by 10%. For switching back to a higher
level of movement (e.g. 100% instead of 70%) the reduction procedure must be
maintained down to 50% which is then followed by the initial 100% setting (no reduction
= full servo movement); the LED indicates this again by single blinking for three times.
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Sensor. Turning of the potentiometer (Sensor) determines the amplification of servo
throw relative to the model's slope. Default setting is just above 50%. For fast models
this amplification must be reduced. Turned anti-clockwise to its left catch, amplification is
almost "zero". This results in minimal automatic adjustment of dive planes which is only
desirable for really very fast models.

Adjustment. Default setting at just above 50% will result in full throw of dive planes at a
slope of approx. 30 degrees. This complies with most model subs. More precise
adjustment, if required, can only be achieved by individual testing. Higher amplification
(i.e. potentiometer turned clockwise) implies more precise adjustment of dive planes. On
the other hand, this increases the probability of "dolphin-like" behaviour with the model
swinging up and down.

The optimal sensitivity adjustment lies therefore just below the point at which the model
starts to swing. Exaggerated amplification will inevitably lead to intensification of
oscillation with increasing velocity but, in turn, allow stable movement at lower speeds.

Technical Specifications:
Operational voltage
Current consumption

35-85V
6.1 mA (forward) to 8.4 mA (reverse)
at 5 V receiver voltage

Propulsion motor voltage max. 30 V
Dimensions (I x w x h) approx. 41 x25x 9 mm
Weight (incl. casing/cables) approx. 13 g

WARNING! This item is not a toy and therefore not suitable for persons under 16 years of age.
Please adhere to your country’s safety guidelines during construction and operation of this item. We
are not liable for any personal injury or damage of any kind resulting with the assembly and/or use
of our products as we are neither able to delegate nor verify the assembly and/or use of these
items.

24 Month Limited Warranty : The manufacturer of this unit warrants this product to be free from
defects in material and workmanship for a period of 24 (twenty-four) months from date of purchase.
During that period, we will repair or replace, at our option, any unit supplied through us that does not
meet these standards. You will be required to provide proof of purchase (receipt or invoice). Defects

caused by abuse, misuse, or accident, etc. are not covered under this warranty. Under no
circumstances will the purchaser be entitied to consequential or incidental damages. If you attempt
to dissassemble, modify, or repair this unit in any way yourself it may void the warranty. For service
to your MiniPitchController send it post paid and insured to the address stated on the front page of

this manual (please ensure adequate and safe packaging).
!—\/'\

This symbol indicates that after the service life of this electrical
device has ended it must be disposed separately from domestic
refuse at your communal waste collection.

X
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Kombinierter Single und Dual Lageregler DLx2

Der Lageregler im U-Bootmodell hat die Aufgabe, das Modell bei Tauchfahrt in seiner
horizontalen Lage zu stabilisieren. Ein integrierter Lagesensor (fachmannisch auch als

Inklinometer bezeichnet) dient dabei als elektronische Wasserwaage, die durch
automatisches Ansteuern der Tiefenruder das Boot in seiner Waagerechten hélt.

Der DLX2 kann sowohl "normale" Tiefenruder als auch komplexere X-Ruder
handhaben. Soll nur ein einzelnes Servo angesteuert werden, wird nur der mit einem
weillen Punkt markierte Anschlussstecker in den Empfanger eingesteckt. Das Servo
kann in einen der beiden als Servo 1 und Servo 2 bezeichneten Ausgange angesteckt

werden. FRONTANSICHT

Auf Grund der beiden Servoausgange kdnnen mit
Servo2

dem DLX2 auch bug- und heckseitige
Tiefenruder gemeinsam Uber einen einzigen RC-
Kanal gesteuert werden, da diese dank Servo-
Umkehrung auch zueinander invertiert gestellt
werden konnen. Es wird dann nur der weif3
markierte Stecker in den Empfanger eingesteckt.
Wie sehr diese duale Regelung der Stabilitat des
entsprechenden Modells tatsachlich zutréglich ist,
héngt vom jeweiligen Bootstyp ab und muss
individuell ermittelt werden.

N
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Servo1

(Motor)
Duale Lageregelung mit X-Mischer.
Dank des integrierten X-Mischers kénnen auch moderne U-Boottypen mit X-Rudern, wie
die Klasse 212, mit analogen R/C-Anlagen, aber auch bei Computersystemen ohne
jeglichen Programmieraufwand oder zusatzlichen Mischer problemlos "gebandigt"
werden. Bei dieser Betriebsvariante werden beide Anschlusskabel in die
entsprechenden Kanéle des Empfangers eingesteckt, so wie beide Servos an den
Lageregler angeschlossen. Sollte bereits ein X-Mischer im Sender programmiert sein,
muss dieser unbedingt deaktiviert werden.

Automatische Riickwartsfahrterkennung

Der Rickwartsmodus wird automatisch aktiviert, sobald der Antriebsmotor
(Brstenmotor) bei Riickwartsfahrt mind. 2V Fahrspannung erhalt. Dies bedeutet, dass
die Lageregelung auch bei Riickwartsfahrt korrekt funktioniert - die Ruder werden dann
vollig automatisch einfach umgekehrt angesteuert. Fur die Riickwartsfahrterkennung
wird die Fahrspannung Uber ein separates Kabel direkt am Motor abgegriffen. Hierfir
empfiehlt sich BEC-Kabel Art.-Nr. 9128. Eine rote LED (Reverse) dient zur
Funktionskontrolle der richtigen Anschlusspolung am Motor. Leuchtet die LED, befindet
sich die Regelung im Riickwértsmodus. Die angegebene Polung gilt fir ENGEL-U-
Bootmodelle mit Ein-Motor-Antrieb. Bei anderen Typen kann sich die Polung umgekehrt
darstellen; dies muss ggf. selbst ermittelt werden.

Bei BRUSHLESS-MOTOR bitte beachten: Bei Verwendung eines birstenlosen
(brushless) Motors wird fiir die Funktion Riickwértsfahrterkennung ein zusatzliches
Modul bendtigt. Dieses ist in zwei Ausfiihrungen erhaltlich:

Nr. 8454 Automatische Riickwartsfahrterkennung ohne BEC
fir Modelle mit separatem Empfangerakku.

Nr. 8455 Automatische Riickwartsfahrterkennung mit BEC-Durchleitung
fir Modelle OHNE Empfénger-Akku, wobei die Empfangerstromversorgung
durch den Fahrtenregler erfolgt.
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Einbau und Neutral Click. Der DLX2 muss genau langs zur Fahrtrichtung und etwa
parallel zur Kiellinie montiert werden. Ob auf der Langsseite stehend oder flach liegend
spielt dabei keine Rolle. Die Befestigung erfolgt durch Schraube und Mutter M3 (im
Lieferumfang) oder doppelseitigem Klebeband. Die Servos sollten nun ebenfalls montiert
und an den DLX2 angeschlossen sein. Das Modell wird nun auf ebenen Kiel, d. h.
genau waagerecht, gelegt. Dies entspricht nun der Neutralstellung des DLX2. Durch
Driicken des Neutral-Knopfes auf den DLX2 werden die Servos automatisch durch den
DLX2 in ihre Neutralstellung gebracht. Jetzt kdnnen die Steuerhebel bzw. -scheiben
sowie die entsprechenden Anlenkungen auf den Servos angebracht werden; dabei ist
auf entsprechende Neutralstellung der angelenkten Ruder zu achten.

WICHTIG: Eine entsprechende Trimmung durch den Sender wird vom DLX2 ignoriert,
da der DLX2 die Servo-Neutralstellung direkt (durch das eingebaute Potentiometer des
Servos) erfasst und nicht eine entsprechende Trimmung vom Sender ibernimmt.

Dynamische Abschaltung. Je groRer der Ausschlag des Steuerkniippels, desto mehr
wird die manuelle Steuerung beriicksichtigt. Ab ca. 70% (senderabhangig) ist die
Lageregelung nahezu inaktiv, so dass der Knlppelausschlag direkt an das Servo
durchgereicht wird. Dadurch behélt man in jeder Situation die Kontrolle tber das Boot.

Lageregler DLx2
Art.-Nr. 1573

Mit geringer werdendem Knuppelausschlag steigt der Einfluss der automatischen
Regelung wieder, bis diese bei Neutralstellung (Mittelstellung) des Knippels wieder
vollstandig aktiviert ist.

Servo und Anlenkung. Es sollten nur qualitativ héherwertige Markenservos verwendet
werden. Solch kugelgelagerte Servos, oftmals auch mit Metallgetriebe ausgestattet, sind
&ulerst spielarm und heutzutage auch preiswert. Spielarmut und prazise Ubertragung
der Steuerbewegung sind auch wichtige Kriterien fir die verwendeten Anlenkungsteile
vom Servo bis zum Ruder. Jegliches Spiel oder sonstige Ungenauigkeit fiihren
unmittelbar zu verminderter Effizienz der Steuerung.

Servo-Umpolung. Die Drehrichtung beider Servos kann durch den DLX?2 umgekehrt
(invertiert) werden, falls dies durch eine fest vorgegebene Servomontage oder
-anlenkung erforderlich wird. Hierfur wird einfach beim Einschalten des Empfangers der
Neutral-Knopf gedriickt gehalten, wonach die Drehrichtung von Servo 1 invertiert ist.
Wird der Neutral-Knopf beim nochmaligen Einschalten wiederum gedriickt gehalten,
sind Servo 1 und Servo 2 umgepolt. Wird dieser Vorgang ein drittes Mal wiederholt, ist
lediglich Servo 2 invertiert. Beim vierten Wiederholen dieses Vorgangs werden alle
Invertierungen wieder aufgehoben. Nach Aktivierung oder Deaktivierung der Servo-
Umkehr sollte die Neutralposition neu eingestellt werden, wie unter Neutral Click
beschrieben.

Servo-Wegebegrenzung. Der DLX2 erlaubt nun auch die Einstellung der maximalen
Ruderausschlags von 100% auf bis zu 50%. Die Einstellung wird durch Driicken des in
der Oberseite eingelassenen Knopfes (Neutral) vorgenommen. Die jeweilige
Reduzierung des Servoausschlagweges wird durch jeweils dreimaliges Blinken der roten
LED angezeigt.
Die Vorgehensweise ist wie folgt:
@ servos an den DLX2 stecken. Bei Verwendung von nur einem RC-Kanal

muss der mit einem ROTEN Punkt gekennzeichnete Stecker in den

Empfanger eingesteckt sein. Sender und Empfanger einschalten.
@ Den Steuerkniippel von einem der beiden entsprechenden Kanale auf

Vollausschlag driicken und in dieser Stellung gedriickt halten.

© Neutral-Knopf gedriickt halten. Die rote LED blinkt zunéchst einfach.

@ Rote LED blinkt 1x = 100% Ruderausschlag (Werkseinstellung)
2x = 90%
3 = 80%
4 = 70%
5x = 60%
6x = 50%

@ Sobald die gewtinschte Reduzierung erreicht ist, Neutral-Knopf loslassen
und Steuerknlppel wieder in Mittelstellung bringen.

Die rote LED blinkt in Dreier-Gruppen und l

schaltet dann auf die nachste 10%ige \TiefenruderAUFTAUCHEN/
Reduzierung um. Um wieder auf eine [

weniger hohe Reduzierung zu schalten,

muss die Gesamtreduzierung bis 50% [
durchlaufen werden. Danach betragt die , |']

Einstellung wieder 100% Servoauschlag;
die LED blinkt nun wieder nur einfach.

Tiefenruder ABTAUCHEN ~

Wichtig: Der Ruderausschlag bei Schraglage des Bootes muss wirklich gegen die
Schraglage arbeiten! Ansonsten muss der Regler um 180° gedreht werden. Bei
Modellen mit heck- und bugseitigen Tiefenrudern missen die beiden Tiefenruderpaare
in entgegengesetzter Richtung drehen, wie hier schemenhaft dargestellt.

Sensor. Die Verstarkung des Reglers kann bei Bedarf (iber ein Drehpoti (Sensor)
eingestellt werden. Diese Einstellung bestimmt, wie stark die Tiefenruder bei Schraglage
des Bootes gegensteuern. Die Grundeinstellung betragt etwas Uiber 50%. Bei schnellen
Booten muss diese Verstarkung entsprechend zuriickgenommen werden. Am linken
Anschlag, also ganz gegen den Uhrzeigersinn gedreht, ist diese Verstérkung fast null, d.
h. die Regelung fiihrt nur zu sehr kleinen Ruderausschlagen. Dies ist nur bei extrem
schnellen Modellen sinnvoll.

Einstellung. Die Werkseinstellung mit etwas mehr als halb aufgedrehtem Potentiometer
(Poti) fihrt bei ca. 30° Schraglage zum Vollausschlag der Ruder, was fiir die meisten
Modelle einer guten Einstellung entspricht. Falls eine genauere Einstellung erforderlich
sein sollte, kann diese nur im Fahrversuch ermittelt werden. Je groRer die Verstarkung,
also je naher das Poti am rechten Anschlag, desto genauer ist die Regelung. Aber desto
hoher ist auch die Schwingneigung des Bootes, welche sich durch "delfinartiges"
Schwimmen mit standigen Auf- und Abwértsbewegungen bemerkbar macht. Die
optimale Einstellung liegt also knapp unterhalb der Schwelle, an der solche
Schwingungen einsetzen. Die Schwingneigung des Bootes nimmt mit steigender
Geschwindigkeit zu. Das Boot wird also bei zu weit aufgedrehtem Regler und voller
Fahrt schwingen, aber bei geringer Fahrt stabil bleiben.

Technische Daten:

Betriebsspannung 35-85V

Stromverbrauch 6,1 mA (vorwarts) bis 8,4 mA (riickwarts)
bei 5V Empfangerspannung

Fahrspannung max. 30 V

Abmessungen (LxBxH) ca. 41x25x10 mm

Gewicht (m. Gehéuse/Kabel) ca.13g

Vervielféltigung jeglicher Art und/oder Bearbeitung in elektronischen Datenverarbeitungssystemen von
Texten, Textauszigen und Zeichnungen aus dieser Betriebsanleitung ist nur mit unserem ausdriicklichen,
schriftlichen Einverstandnis gestattet. Fir alle in dieser Betriebsanleitung aufgefiihrten Angaben,
Ausfiihrungen und Abmessungen behalten wir uns Anderungen vor. Fir Druckfehler und Irrtimer kann
keine Haftun? Ubernommen werden. Alle Angaben sind nach bestem Wissen erstellt worden, jedoch ohne
Anspruch auf Vollstédndig- bzw. Richtigkeit. Dabei kann keine Gewahrleistung dafiir ibernommen werden,
dass der Lieferumfang oder die technische Ausstattung dieses Produktes sowie die nachfolgenden
Angaben und Ausfiihrungen zur Fertigstellung, techn. Ausstattung und/oder zum Betrieb des Produktes fiir
den jeweiligen Anwender bzw. Betreiber geeignet sind. Dieses Produkt ist kein Spielzeug, und nicht fiir
Jugendliche unter 16 Jahren geeignet. Bei Erwerb, Errichtung und Betrieb von Fernsteuerungsanlagen sind

die geltenden gesetzlichen Bestimmungen und die des Bundesamtes fiir Post und Telekommunikation zu
beachten. Fiir eventuelle, beim Bau bzw. Betrieb von Produkten aus unserem Lieferprogramm entstehende
Haftungs- bzw. Nachfolgeschaden konnen wir nicht aufkommen, da eine ordnungsgemasse Ausfiihrung

bzw. Handhabung unsererseits nicht iiberwacht werden kann.
!.—«'\

Dieses Zeichen bedeutet, dass elektrische Kleingerate am Ende ihrer
Nutzungsdauer, vom Hausmiill getrennt, bei Ihrer drtlichen kommunalen
Sammelstelle entsorgt werden missen.
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