Interfejs Kk rotatoru s indikaciou
polohy pre USB rozhranie

Riadiaca jednotka

Cinnost’

Vyvoj osobnych poéitacov smeruje k unifikacii komunikaénych interfejsov a z tohto do-
vodu u novych pocitacov ¢i uz stolnych alebo prenosnych, klasické porty ako je COM alebo LPT
uz nenajdete. Ur¢ité rieSenie pontika prevodnik USB-COM ale z dévodu unifikovania komunika-
cie som pristupil k Gprave, a komunikéciu riesit’ s rozhranim USB. USB konektor obsahuje kazdy
moderny pocita¢ a je predpoklad, Ze to tak ostane na dlhsie obdobie. Zaroveni bol prepracovany —
roz§ireny aj softvér procesora. Vol'né vstupy su vyuzivané na konfiguraciu programu.
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Program funguje takym sposobom, Ze v hlavnej slucke neustale sleduje napétia z poten-
ciometrov a prevedie ich na stupne natoCenia antény. Cez prerusenie zistuje, ¢i nebol prijaty pri-
kaz cez USB port. Ak éno, tak ho vyhodnoti. Ked’ prikaz je akceptovatelny, tak ho vykona.

Realizacia

Riadiaca jednotka bola navrhnuta na jeden spolo¢ny plo$ny spoj ktory ma rozmer 87x155



mm. St pouzité klasické suciastky, takze osadit’ suciastky do plosného spoja nie je komplikova-
né. Je pouzivany spinany stabilizator od fy. TRACO, preto nie nutny namontovat’ chladi¢. Je
vSak mozné pouzivat' aj klasicky analdégovy stabilizator (zapojenie vyvodov je totozné).
V kazdom pripade dajme procesor do objimky. Stabilizator na referencné napitie nie je bezpod-
mienecne nutné osadit’. Ak ho neosadime, tak treba spojit’ vstup a vystup. V tomto pripade vsak
musime pocitat’ so skutoénost'ou, Ze stabilita polohy antény bude zniZena. Tato verzia neobsahuje
napdjaci zdroj. K napéjaniu je mozné pouzivat’ hocijaky napéjaci zdroj ktory mé vystupné napitie
24V= a dokaze dodavat’ potrebny prud pre motory. Odporové trimre nastavime priblizne na stred
drahy. Ked vSetko mame v poriadku, osadime procesor a prepojky Vv zavislosti toho, ¢i chceme
indikéciu od 0 do 360, alebo od 180 do 180 stupiniov. Teraz mdézeme pristiapit’ ku konec¢nému na-
staveniu. Prax ukazala, ze presnost’ indikacie polohy je podstatne lepsia, ak pouzijeme dvojstran-
ny plo$ny spoj a hornt stranu pouzijeme ako suvislil zem, ako pri VF aplikécidch. V tomto pripa-
de na vyznacenych miestach spojime obidve strany plosného spoja.

Display LED
Cinnost’

Je pouzivany klasicky trojvodi¢ovy systém s posuvnymi registrami. V tomto pripade je to
vel'mi vyhodné rieSenie, pretoze display ma dostato¢ny jas a neblika, ako pri multiplexnom napa-
jani a vzhladom na dobré vlastnosti obvodu HCF4094 obsahuje minimum stéiastok. (Okrem
dvoch kondenzatorov, 10 a LED obsahuje len 5 SMD odporov s 0 Ohm, ¢o samozrejme mdzeme
nahradit’ kiskom drotu.) Udaj vstupuje do integrovanych obvodov cez datovy vstup postuvany
hodinovym impulzom. Ked’ st vsetky idaje umiestnené v posuvnych registroch privedenim zapi-
sovacieho impulzu na vstup STROBE, sa tdaje prepiSu na vystupy obvodov a na LED displeji sa
objavi ziadany udaj.
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Realizacia

Plos$ny spoj je pre povrchovii montaz a ma rozmer 96x20 mm. Na vyhotovenie potrebu-
jeme dobré o¢i a trpezlivost’. Ked’ si dame pozor aby sme neurobili skrat medzi vyvodmi IO, dis-
play bude fungovat’ na prvé zapojenie. Ked’ nie, tak predsa sme nieCo pokazili a musime najst’
skrat alebo studeny spoj. Ja som pouzival pre azimut Cerveny a pre elevaciu zeleny LED, ale je to
len otazka vkusu. Dolezity je vSak pouzivat LED s vysokou svietivostou (SA56-11EWA
a SA56-11GWA).



Display LCD
Cinnost’

Kto nechce babrat’ s LED displejom, mdze pouzivat’ aj Standardny dvojriadkovy LCD
displej napr. BC1602E. LCD displej treba pripojit’ na port PC.3 (konektor H7). Displej tvori
kompaktny modul so Standardnou sériovou komunikaciou. Rozdiel je len v tom, ze DATA maju
napédt'ova urovenn 0 — 5V. Rychlost’ je 19200Bd 8N1, ¢o je mozné znizit' na 9600Bd spojenim
vyvodov mikroprocesora LCD ¢. 5 a 6. Pretoze znakovy subor jednotlivych displejov sa lisi,
moze sa stat’ Ze na konci riadku nebude znak °. Treba pouzivat’ displej s europskym Stborom.
Intenzitu podsvietenia je mozné nastavit’ poctom diod v napajacej Casti (vyvod 16).
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Softvér

Obsluzny program procesora zabezpe€uje komunikaciu s pocitacom cez USB port, mera-
nie polohy antény a prevod tdajov. Pretoze procesor ma volné vstupy, obsluzny program je
mozné konfigurovat’ prepojkami. Prepojky slizia na
H1 — OFFSET- uréenie koncovej polohy antény sever — juh
H2 — FLIP — rotator antény umoznuje pretocit’ anténu v elevacii o 90 alebo 180 stupnov
H3 — TEST — testovanie komunikécie
H4 — kalibracia s potenciometrami alebo softvérom

Popis nastavenia

Ako prvy krok musime nastavit’ prepojky podl’a toho, ¢i zékladnu polohu antény potrebu-
jeme mat’ na sever alebo na juh, ¢i kalibraciu rieSime programom alebo potenciometrami, a ¢i nas
rotator umoznuje pretoCit’ anténu v elevacii o 180 stupnov. Ak kalibraciu zabezpecime potencio-
metrami, tak postupujeme nasledovne. Preto¢ime anténu do koncovej polohy. Na displeji s po-
tenciometrom na plnt vychylku nastavime potrebny tdaj (180 alebo 360). Preto¢ime anténu do
zakladnej polohy a nasmerujeme presne do potrebného smeru (juh — sever) a potenciometrom pre
ofset v azimute nastavime udaj na displeji na 180 alebo 0. Preto¢ime anténu o 360 stupniov
a kalibraciu prevedieme znova. Podobne postupujeme aj s nastavenim antény pre elevaciu. Ak
zvolime kalibraciu softvérovi, tak nemusime osadit’ potenciometre vobec a potenciometer na



plnu vychylku nahradime pevnym odporom, ktory zabezpeci napétie pre snimace polohy antény
napétie okolo 4,5V. Ku kalibracii potrebujeme zabezpecit’ komunikaciu medzi pocitacom a rota-
torom. Ked’ rotator pripojime prvy krat k PC, pocita¢ bude ziadat’ obsluzny program. Vtedy nain-
Stalujeme tento program: mchpcdc.inf. Najjednoduchsi sposob na komunikaciu je terminalovy
program HyperTerminal, ktory je sti¢astou operaéného systému Windows XP. Kalibracia pre-
behne nasledovne. Anténu pretoc¢ime do zakladnej polohy a nasmerujeme presne do smeru juh
alebo sever podl'a potreby. Cez terminalovy program vysleme prikaz O2 a novy riadok (ENTER).
Ak chceme kalibrovat’ len elevaciu, tak G (ENTER) alebo len pre azimut, O (ENTER). Ked’ bol
prikaz odoslany spravne, dostaneme odpoved’: ,,Are you sure?. Spravnost polohy potvrdime
pismenom Y. Po zapisani tdajov dostaneme potvrdenie: ,,Offset Value For Azimuth & Elevation
Is Set“. Preto¢ime anténu do konecnej polohy a nasmerujeme znova do toho istého smeru ako v
zakladnej polohe, elevaciu do polohy 90 alebo 180 stupiiov podl'a nastavenia prepojky pre FLIP.
Vysleme prikaz F2 a novy riadok (ENTER) (F (ENTER) pre azimut alebo J (ENTER) pre eleva-
ciu). Na dotaz ,,Are you sure?* odpovieme znova pismenom Y. Ked je kalibracia prevedena
spravne, dostaneme odpoved’ ,,Full Scale Value For Azimuth & Elevation Is Set“. Hodnoty su
ulozené do EEPROM v procesore. Ked' v obidvoch pripadoch bolo nasmerovanie antény spravne,
tak kalibracia je hotova. Cinnost mozeme odskusat’ prikazmi M pre azimut alebo K pre elevéciu,
pripadne prikazmi U, D, L, R, a S. Prikazom X moézeme prepinat’ napétie (rychlost’) motora 24
alebo 18V. Odchylky mechanickych vlastnosti mechanizmu rotatora mézeme kompenzovat’ pri-
kazom Q, kde ur¢ime ¢as v milisekundach na dobeh antény do zvolenej polohy (u mna je to 100
pre azimut a 200 pre elevaciu). Prikazom P m6zeme urcit’ kI'udovu polohu (najcastejSie pouziva-
ny smer, alebo najvyhodnejsia poloha ohl'adne vetrov). Prikazom Pxxx yyy ENTER uréime po-
lohu na zaparkovanie antény. Tento udaj je zaroven ulozeny do EPROM. Potom uz staci len P
ENTER pre zaparkovanie, alebo P? (ENTER) na zistenie ulozeného smeru. Novu polohu zapar-
kovania antény mozeme urcit’ aj prikazom P! (ENTER). V tomto pripade bude ako parkovacia
poloha uloZené aktudlna poloha antény.

Pouzitel'né prikazy st:

H — Help (zoznam prikazov)

R — Clockwise Rotation (to€enie doprava, v smere hodinovych ruciciek)

L — Counter Clockwise Rotation (toCenie dolava, proti smeru hodinovych ruciciek)

A — CW/CCW Rotation Stop (zastavenie otaania v azimute)

U — Up Direction Rotation (to€it’ anténu hore)

D — Down Direction Rotation (tocit’ anténu dole)

E - UP/DOWN Direction Rotation Stop (zastavenie otacania hore/dole)

B — Elevation Antenna Direction Value (momentalna poloha antény v elevacii)

C — Antenna Direction Value (momentalna poloha antény v azimute)

C2 — Antenna Direction Value AZ, EL (momentélna poloha antény)

M — Antenna Direction Setting In Azimut Mxxx (nastavenie antény do horizontalnej polohy)

K — Antenna Direction Setting In Elevation Kxxx (nastavenie antény do vertikalnej polohy)
S— All Stop (vsetko zastavit)

P — Parking — Elevation to 0, Azimut to max. CCW (zaparkovanie antény do zakladnej polohy)
G - Offset Calibration In EL (nastavenie posuvu pre elevaciu)

O — Offset Calibration (nastavenie posuvu v zakladnej polohe pre azimut)

02 — Offset Calibration In AZ, EL (nastavenie posuvu v zakladnej polohe pre azimut a elevaciu)
J-  Full Scale Calibration In EL (nastavenie ,,plnej vychylky pre elevaciu)

F— Full Scale Calibration In Azimut (nastavenie ,,plnej vychylky* pre azimut)


mchpcdc.inf

F2 — Full Scale Calibration In AZ, EL (nastavenie ,,plnej vychylky* pre azimut a elevaciu)
W — Antenna Direction Setting Wxxx yyy (nastav anténu do polohy AZ=xxx EL=yyy)

Z - Switch N Center / S Center (nastav zakladnu polohu na sever alebo na juh)

X - Rychlost otacania

V - Verzia softvéru

Q- Dobeh antény Qaaa eee (ms)

Vsetky prikazy treba ukoncit’ znakom ,,ENTER® a ¢asova medzera medzi vysielanymi znakmi
nesmie byt vacsia ako 3 sekundy. Ak jednotka nevie spravne identifikovat’ prikaz, posle odpoved’
7>,

Uvedené prikazy st kompatibilné s prikazmi GS232B pre rotatory firmy Yeasu. Nie su imple-
mentované vSetky prikazy, ale st aj nové prikazy, ktoré nie st pouzivané u rotatorov Yaesu.

Konektory:

J1- napdjanie

H1 - poloha sever-juh
H2 - elevacia 90 alebo 180°
H3 - test komunikacie
H4 - typ kalibracie

H5 - rychlost’

H6 - sériovy port— TTL
H7 - LCD displej

H8 - USB port

HI - rel¢ 5/24V

H10 - LED displej

H11 - elevacia

H12 - azimut

Zaver

Toto zariadenie vzniklo ako riadiaca jednotka pre rotator ,,home made* ktory moze byt
napojeny na osobny pocitac. Samozrejme je vhodny pre kazdy rotator, ktory ma indikaciu polohy
antény zabezpeceny potenciometrom a ma motor na jednosmerné napdtie 24V. Pre iny typ len
S potrebnymi Upravami. Softvér do procesora je dostupny na mojej webovej stranke na adrese
www.om3bc.com . Na tejto webovej stranke najdes aj program rotorx, ktory treba rozbalit’ a ulo-
zit' do adresdra WSJT. X znamena ¢islo portu. PO spusteni programu rotator bude natdcat’ anténu
na Mesiac. Pre d’alsie informacie sa mézete obratit’ na mna cez E-mail om3bc@geniusnet.sk .

Vykresova dokumentécia, ako aj program umiestneny v procesore su dusevnym majetkom
autora! Na komerc¢né ucely ich mozno pouzivat’ len po predchadzajicom stihlase autora.

Prilohy:

schéma, osadenie, pl. spoj, softvér

displej LED schéma, displej LED osadenie, displej LED pl. spoj

displej LCD schéma, displej LCD osadenie, displej LCD pl. spoj, softvér
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