Riadiaca jednotka k rotatoru s
indikaciou polohy

Riadiaca jednotka

Vyvoj osobnych pocitacov smeruje k
unifikacii komunika¢nych rozhrani a z tohto
dovodu u novych pocitacov ¢i uz stolnych
alebo prenosnych klasické porty ako je COM
alebo LPT uz nenajdete. Urcité rieSenie ponii-
ka prevodnik USB-COM ale z dévodu unifi-
kovania komunikécie som pristapil k Gprave a
komunikaciu riesit’ s rozhranim ETHERNET.
Ethernet konektor obsahuje kazdy moderny pocita¢ a je predpoklad, ze to tak ostane na dlhsie ob-
dobie. Zaroven toto rieSenie umoziuje riadit’ rotator aj na vacsSiu vzdialenost, hoci aj z druhého
konca sveta cez internet.
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Aby vyvoj hardvéru aj softvéru bol o najrychlejsi, na komunikéciu cez ethernet som
zvolil prevodnik ETH-COM od firmy Lantronix, zvany XPORT. Konkrétne typ XP1001000-
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reny aj softvér procesora. Volné
vstupy st vyuzivané na konfigu-
raciu programu.
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chladi¢. Ked’ mame osadené vsetky suciastky, odporové trimre nastavime priblizne na stred drahy.
Ked’ vSetko mame v poriadku, osadime procesor a mozeme pristapit’ ku kone¢nému nastaveniu.



javi zapisany udaj.
Doska plosnych spojov je navrhnuta pre povrchovii montaz a ma rozmer 96x20 mm. Na vyhotove-

RELAY UNIT

LED Displej

Je pouzivany klasicky trojvodi¢ovy
systém s posuvnymi registrami. V
tomto pripade je to velmi vyhodné
rieSenie, pretoze display ma dosta-
to¢ny jas a neblika ako pri multi-
plexnom napajani a vzhl'adom na
dobré¢ vlastnosti obvodu HCF4094
obsahuje minimum suciastok. (Ok-
rem dvoch kondenzatorov, 10 a
LED obsahuje len 5 SMD odporov
s 0 Ohm, ¢o samozrejme mozeme
nahradit kaskom drotu.) Udaj
vstupuje do integrovanych obvo-
dov cez datovy vstup postvany
hodinovym impulzom. Ked su
vSetky Uidaje umiestnené v posuv-
nych registroch privedenim zapiso-
vacieho impulzu na vstup STRO-
BE, sa udaje prepiSu na vystupy
obvodov a na LED displeji sa ob-
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LCD Displej

Kto nechce babrat’ s LED displejom, mdze pouzivat' aj Standardny dvojriadkovy LCD dis-
plej napr. BC1602E. Displej treba pripojit’ na port PC.3 (konektor H9). Displej tvori kompaktny
modul so Standardnou sériovou

- ost komunikaciou. Rozdiel je len v
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LCO DISPLAY Softvér

Obsluzny program procesora zabezpecuje komunikaciu s prevodnikom XPORT, meranie
polohy antény a prevod udajov. Pretoze procesor ma volné vstupy, obsluzny program je mozné
konfigurovat’ prepojkami. Na plosnom spoji je 5 prepojiek, z ktorych su vyuzité momentalne 4.
Jeden momentalne nie je vyuzité a rezervovany na d’alsi vyvoj programu. Prepojky sltzia na FLIP —
H5 (v pripade Ze rotitor antény
umoziuje pretocit’ anténu v elevacii
0 180 stupnov, v zaujme plynulého

[olio 5000600460000

4 M “‘ LS ¥ 4 ;v . , .
. .Fg]. . D) PHIC natacania anteny v azimute, program
IO umozni zmenit' koncovu polohu an-

tény v azimute z juznej na severnu a
naopak.), OFFSET — H6 (urcenie
koncovej polohy antény sever — juh),
CALIBRACIA — HI (uréuje &i ku
kalibracii zakladnej a koncovej po-
lohy antény pouzijeme potenciomet-
re, alebo softvér) a TEST — H4 (na

testovanie komunikécie).
Popis nastavenia

Ako prvy krok musime nastavit’ prepojky podla toho, ¢i zakladnt polohu antény potrebujeme mat’
na sever alebo na juh, ¢i kalibraciu rieSime programom alebo potenciometrami, a ¢i nas rotator
umoziiuje pretocit’ anténu v elevacii o 180 stupniov. Ak kalibraciu zabezpe¢ime potenciometrami,
tak postupujeme nasledovne. Preto¢ime anténu do koncovej polohy. Na displeji s potenciometrom
na plna vychylku (P1) nastavime potrebny udaj (180 alebo 360). Preto¢ime anténu do zékladnej
polohy a nasmerujeme presne do potrebného smeru (juh — sever) a potenciometrom pre ofset v azi-
mute (P3) nastavime udaj na displeji na 180 alebo 0. Preto¢ime anténu o 360 stupiiov a potencio-
metrom P1 kalibraciu zopakujeme. Podobne postupujeme aj pri nastaveni antény pre elevaciu. Pou-
zijeme potenciometre P2 a P4. Ak zvolime kalibraciu softvérovu, tak nemusime osadit’ potencio-
metre P3 a P4.

Ku kalibrécii potrebujeme zabezpec€it komunikaciu medzi pocitacom a rotatorom. Prvy krok co
musime urobit’, je konfiguracia prevodnika XPORT. K tomu slazi program, Devicelnsta-ler,
(http://Itxfag.custhelp.com/app/answers/detail/a_id/644) ktory je vol'ne dostupny na webovej stran-



ke vyrobcu. Tymto programom nastavime IP adresu a masku, pripadne branu, DNS, ¢islo portu a
komunika&nu rychlost’ na strane sériového rozhrania na 9600Bd. Dal§i potrebny program je komu-
nikac¢ny. Najjednoduchsi sposob je pouzivat termindlovy program HyperTermindl, ktory je sucas-
tou opera¢ného systému Windows XP. Tento program umoziuje nasmerovat’ komunika-ciu priamo
na ethernet port. V pripade pouzitia iného komunika¢ného programu je potrebné nain-stalovt’ pre-
vodny program CPR (Com Port Redirector, ktory je tiez voI'ne dostupny na webovej stranke Lan-
tronix). Kalibracia prebehne nasledovne. Anténu preto¢ime do zakladnej polohy a nasmerujeme
presne do smeru juh alebo sever podla potreby. Elevaciu do vodorovnej polohy. 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 odpo-
ved’: ,,Are you sure?*. Spravnost’ polohy potvrdime pismenom Y. Po zapisani udajov dostaneme
potvrdenie: ,,Offset Value For Azimuth & Elevation Is Set*. Preto¢ime anténu do konecnej polohy a
nasmerujeme znova do toho istého smeru ako v zékladnej polohe, elevaciu do polohy 90 alebo 180
stupniov podl'a nastavenia prepojky pre FLIP. Vysleme prikaz F2 a novy riadok (ENTER) (F (EN-
TER) pre azimut alebo J (ENTER) pre elevaciu). Na dotaz ,,Are you sure?* odpovieme znova pis-
menom Y. Ked’ je kalibracia prevedena spravne, dostaneme odpoved’ ,,Full Scale Value For Azi-
muth & Elevation Is Set”. Hodnoty st uloZzené do EEPROM v procesore. Ked’ v obidvoch pripa-
doch bolo nasmerovanie antény spravne, tak kalibracia je hotova.

Prikazom P mézeme urcit’ polohu antény pre kl'udovi polohu (najcastejSie pouzivany smer, alebo
najvyhodnejsia poloha ohl'adne vetrov). Prikazom Pxxx yyy ENTER ur¢ime polohu na zaparkova-
nie antény, ktory tdaj je zaroven ulozeny do EPROM. Potom uz sta¢i len P ENTER pre zaparkova-
nie, alebo P? (ENTER) na zistenie ulozené¢ho smeru. Novl polohu zaparkovania antény mdzeme
urcit’ aj prikazom P! (ENTER). V tomto pripade bude ako parkovacia poloha ulozena aktudlna po-
loha antény. Cinnost mozeme odskigat’ prikazmi M pre azimut alebo K pre elevaciu, pripadne pri-
kazmi U, D, E, L, R, A, P a S. Kazdy prikaz musime ukoncit’ znakom ,,ENTER*.

PouziteI'né prikazy su:

H - Help (zoznam prikazov)

R - Clockwise Rotation (tocenie doprava, v smere hodinovych ruci¢iek)

L - Counter Clockwise Rotation (tocenie dol'ava, proti smeru hodinovych rucic¢iek)

A - CW/CCW Rotation Stop (zastavenie otacania v azimute)

U - Up Direction Rotation (tocit’ anténu hore)

D - Down Direction Rotation (toc¢it’ 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 AZ Mxxx (nastavenie antény do horizontalnej polohy)
K- Antenna Direction Setting In EL Kxxx (nastavenie antény do vertikalnej polohy)
S-  All Stop (vsetko zastavit)

P - Parking To Pxxx yyy (zaparkovanie antény do kl'udovej polohy)

G - Offset Calibration In EL (nastavenie posuvu pre elevaciu)

O - Offset Calibration In AZ(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 AZ (nastavenie ,,plnej vychylky* pre azimut)

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 zakladna polohu na sever alebo na juh)

V - Softvare Version (verzia obsluzného programu)



Vsetky prikazy treba ukoncit znakom ,,ENTER“ ($0D) a Casova medzera medzi vysielanymi
znakmi nesmie byt vic¢sia ako 5 sekind. Treba pouZivat VECKE pismena. Ak jednotka nevie
spravne identifikovat’ prikaz, posle odpoved’ 7>.

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

Zaver

Toto zariadenie vzniklo ako riadiaca jednotka pre rotator ,,home made* ktory moze byt na-
pojeny na osobny pocitac. Samozrejme je vhodny pre kazdy rotator, ktory ma indikaciu polohy an-
tény zabezpeceny potenciometrom a ma motor na jednosmerné napétie 24V. Pre iny typ len s po-
trebnymi Upravami. Softvér do procesora je dostupny na mojej webovej stranke na adrese
www.om3bc.com . Na uvedenej adrese je aj program EthRot ktory zabezpecuje naticanie antény z
programu WSJT a nasmerovat’ ju na Mesiac. Program treba rozbalit’ a umiestnit’ do kniznice spolu s
WSIJT (pripadne v Options menu presmerovat’ azel.dat do kniznice v ktorej sa nachddza program
EthRot). V subore EthRot.cfg treba upravit’ IP adresu a cCisla portu (prednastavené hodnoty su
192.168.1.100:10001) pre XPORT. Ak rotator bude pouzivany s klasickym programom na nataca-
nie antén, ktory vie ovladat’ rotator len cez sériovy port, tak bude treba nainstalovat’ uz spominany
softvérovy prevodnik CPR.

Pre d’al$ie informacie sa moZzete obratit’ na mna cez E-mail om3bc@geniusnet.sk .

Vykresova dokumentécia, ako aj program umiestneny v procesore st duSevnym majetkom autoral!
Na komeréné ucely ich mozno pouzivat’ len po predchadzajicom suhlase autora.

Prilohy:

Schéma uPC Plosny spoj uPC Osadenie uPC Program

Schéma relé Plosny spoj relé Osadenie relé

Schéma LED Plosny spoj LED Osadenie LED

Schéma LCD Plosny spoj LCD Osadenie LCD Program LCD
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