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 TC "Wprowadzenie" \f C \l "1" Rotor AlfaSpid jest rotorem o dużej wytrzymałości, zaprojektowanym do obracania dużych anten komunikacyjnych, dostarczanym wraz z elektronicznym modułem sterującym.  Rotor został zaprojektowany w taki sposób, że możliwy jest montaż “rura w rurze”, lub na opcjonalnej płycie adaptacyjnej, przystosowanej do konwencjonalnego montażu w konfiguracji wieży. Może być również montowany poza obrębem wieży, na maszcie, lub montowany na ścianie.
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 TC "Zawartość przesyłki" \f C \l "1" Rotor
1

Sterownik
1

Kabel złącza równoległego
1

CD-ROM (Programy narzędziowe i program Demo Logging)
1

Mysz
1
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 TC "Dane techniczne" \f C \l "1" Napięcie zasilające (typowo)
12 – 24 Volt DC

Prąd pobierany (przy starcie obrotu)
2 – 3 Amp

Silnik
12 – 24 Volt DC

Bezpiecznik
8.0 A GMA

Prędkość obrotu
120 sek (12 V) / 60 sek (24 V)

Moment obrotowy obracania anteny (in-lbs)
1400 (12 V) / 1740 (24 V)

Moment hamujący (in-lbs)
> 14,000

 TC "Panel sterujący" \f C \l "1" 
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Przyciski
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-Lewo (zmniejszanie)
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-Prawo (zwiększanie)
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-Setup (konfiguracja)

[image: image6.png]


[image: image87.jpg]



- Tryb Function

Wskaźniki
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-Zakończenie obrotu
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-Nie wykorzystywany

4 cyfrowy wyświetlacz złożony z wskaźników 7 segmentowych
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Wyświetlacz wielofunkcyjny

 TC "Panel tylny" \f C \l "1" 
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lub
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-Gniazdo bezpiecznika
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- Przewód zasilający
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- Włącznik zasilania
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- Zaciski przyłączeniowe 
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-Złącze DB – 9 (męskie) 
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-Złącze DB – 9 (żeńskie) 

 TC "Instalacja" \f C \l "1" 
 TC "Dołączenie przewodów" \f C \l "2" Dołączenie przewodów

Rotor dołączany jest do modułu sterownika za pomocą 4 żyłowego kabla.  Średnica przewodów w kablu wykorzystywanym do połączenia modułu sterownika z rotorem zależna jest od odległości pomiędzy rotorem a sterownikiem. Średnica przewodu wykorzystywanego do przesyłania impulsów może być mniejsza - #22 lub podobna, nawet przy relatywnie dużych odległościach.

Odległość

Średnica przewodu
10 m  (32')
#18 (1.19 mm)

30 m (100')




#16 (1.42 mm)

60 m (200')




#14 (1.75 mm)
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Zdemontować osłonę silnika, jak pokazano na fotografii, a następnie dołączyć przewody w następujący sposób:

1 Zasilanie silnika do zacisku 1 w module sterownika

2 Zasilanie silnika do zacisku 2 w module sterownika

3 Impulsy do zacisku 3 w module sterownika
4 Impulsy do zacisku 4 w module sterownika

 TC "Sprawdzenie modułu sterującego" \f C \l "2" Sprawdzenie modułu sterującego

Nominalne napięcie zasilania modułu sterującego wynosi 12 V DC, jednakże moduł może być zasilany z innego, nieregulowanego źródła zasilania zmienno lub stałoprądowego , o wartości napięcia od 10 do 26 V, o wydajności prądowej minimum 5 Amperów.

Polaryzacja napięcia zasilającego, dołączonego do modułu sterującego jest nieistotna, ponieważ pełno okresowy prostownik mostkowy, zainstalowany w urządzeniu, zapewni prawidłowość polaryzacji napięcia zasilającego część elektroniczną urządzenia.

Porada: 
Ponieważ w torze zasilającym silnika znajdują się diody prostownicze, napięcie doprowadzone do silnika (pomijając spadek napięcia na przewodzie) będzie niższe o około 1,4 V od napięcia zasilania.  Przy większych odległościach i/lub cieńszych przewodach, zalecane jest stosowanie wyższego napięcia zasilającego moduł sterujący (do 26 VDC).  Najprostszą metodą oszacowania, czy napięcie zasilania silnika jest wystarczające, jest wyznaczenie czasu obrotu.  Bez obciążenia, lub z bardzo małym obciążeniem, czas obrotu o 360 stopni przy zasilaniu napięciem 12 V DC wynosi około 120 sekund (2 minuty).  Przy napięciu 24 V DC czas ten wynosi 60 sekund (1 minuta).  Można również skorzystać z amperomierza włączonego w obwód silnika, przy małym obciążeniu amperomierz powinien wskazywać pomiędzy 1 a 3 A.  W wietrzne dni, lub przy dużym obciążeniu, pobierany prąd może wahać się pomiędzy 3 a 5 A.
Testowanie i rozwiązywanie problemów - uwagi

Naciśnięcie [image: image20.png]


 powinno spowodować wykonanie obrotu w kierunku zgodnym z ruchem wskazówek zegara. Naciśnięcie [image: image21.png]


 powinno spowodować wykonanie obrotu w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazówek zegara. Jeżeli ruch następuje w kierunku odwrotnym, należy zamienić miejscami przewody na zaciskach 1 i 2, na tylnej części sterownika.

Polaryzacja linii impulsów ( 3 i 4) jest nieistotna.

Jeśli do sterownika nie zostaną doprowadzone impulsy, obwód zabezpieczenia przed przeciążeniem spowoduje odłączenie napięcia zasilania silnika.  Jeśli silnik wykonuje obrót przez kilka sekund, a następnie w sterowniku słyszalne jest rozłączenie przekaźnika, oznacza to, że silnik został wyłączony w wyniku przeciążenie, lub występuje problem z dołączeniem przewodów doprowadzających impulsy.

 TC "Resetowanie sterownika" \f C \l "1" 
Ponieważ w rotorze nie zastosowano żadnych ograniczników mechanicznych, po zamontowaniu antena może być skierowana w dowolnym kierunku.  Przed przystąpieniem do kalibracji modułu sterującego nie ma konieczności lokalizowania “Północy Rzeczywistej”.  Przy pomocy sterownika ustawić antenę w kierunku północnym, a następnie zresetować sterownik w następujący sposób:

Wyłączyć sterownik (OFF).

Trzymając wciśnięty przycisk [image: image22.png]


, włączyć sterownik.  Na wyświetlaczu wyświetlone zostanie [image: image23.png]


.  W tym momencie sterownik ustawiony jest na Północ. Na wyświetlaczu może być wyświetlane również [image: image24.png]


 - naciskając przycisk [image: image25.png]


 należy przejść do ustawienia normalnego (tzn. pustego).

Funkcja ta może zostać wykorzystana, jeśli z jakiś przyczyn, kierunek anteny stanie się nieprawidłowy.  Sytuacja taka może być spowodowana ślizganiem się masztu, lub nieprawidłową regulacją początkową.  

WAŻNE:

W tym momencie Rotor ustawiony jest na końcu normalnego zakresu obrotu w kieunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazówek zegara. Normalnym zakresem obrotu jest obrót o 360 stopni, w kierunku zgodnym z kierunkiem ruchu wskazówek zegara. 

Od pozycji przyjętej w momencie resetowania, można dokonać obrotu o 180 stopni w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazówek zegara, jak również o 360 stopni w kierunku zgodnym z kierunkiem ruchu wskazówek zegara, plus dodatkowe 180 stopni w tym samym kierunku.

Zakończenie ruchu w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazówek zegara sygnalizowane jest za pomocą nieruchomej kropki nad ikoną końca ruchu [image: image26.png]


. [image: image27.png]


 Wykonanie ruchu o 359 stopni w kierunku zgodnym z kierunkiem ruchu wskazówek zegara sygnalizowane jest za pomocą migającej kropki nad ikoną końca ruchu. [image: image28.png]



Uwaga techniczna:

Należy zapewnić wystarczającą długość przewodu koncentrycznego, aby była ona wystarczająca w przypadku dodatkowego ruchu o 180 stopni. Niespełnienie tego warunku może spowodować uszkodzenie przewodu i/lub anteny. 

 TC "Obsługa sterownika" \f C \l "1" 
Sterownik Spid ma wiele trybów pracy. Aby w pełni wykorzystać możliwości rotora, należy się z nimi zapoznać.
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 TC "Tryb Function" \f C \l "2" Tryb Function
Przycisk [image: image30.png]


 umożliwia poruszanie się po menu funkcyjnym. Znak wyświetlany z lewej strony wyświetlacza oznacza aktualnie aktywny tryb pracy.
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 - Tryb pracy normalnej
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 - Tryb pracy półautomatycznej
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 - Tryb pracy automatycznej
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 - Tryb ustawiania
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- Tryb pracy normalnej

W trybie tym, użycie przycisków [image: image36.png]


 i [image: image37.png]


 powoduje obrót w określonym kierunku tak długo, jak długo wciśnięty jest określony przycisk. Naciśnięcie przycisku [image: image38.png]


 w trybie pracy normalnej spowoduje przejście do trybu definiowania ustawień (Setup).
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 - Tryb pracy półautomatycznej

W trybie pracy półautomatycznej, przyciski [image: image40.png]
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 mogą być wykorzystane do wstępnego wybrania pożądanego kąta anteny. Kąt anteny wyświetlany na sterowniku zmieniać się będzie gwałtownie w kierunku obrotu.  W momencie, gdy pożądany kąt anteny zostanie wyświetlony na wyświetlaczu, należy zwolnić przycisk. Po około ½ sekundy po wykryciu zwolnienia przycisku, na wyświetlaczu zostanie ponownie wyświetlony aktualny kąt anteny i nastąpi obrót w kierunku pożądanego kąta. Naciśnięcie dowolnego przycisku w czasie przejścia do pożądanego kąta spowoduje zaprzestanie wykonywania obrotu.
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 - Tryb pracy automatycznej

W trybie pracy automatycznej sterownik wykonuje polecenia przesyłane z oprogramowania sterującego, uruchomionego na dołączonym komputerze. Przyciski [image: image43.png]


 i [image: image44.png]


 wciąż mogą być wykorzystywane, ich wykorzystanie powoduje skasowanie nastaw zdefiniowanych w oprogramowaniu.
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  - Tryb Ustawiania (wymaga opcjonalnej myszy)

W trybie tym, wykorzystanie przycisków [image: image46.png]
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 powoduje obrót w określonym kierunku tak długo, jak długo wciśnięty jest określony przycisk. Za pomocą dołączonej, opcjonalnej myszy, do wyboru pożądanego kąta anteny wykorzystać można sześć wstępnie zdefiniowanych przycisków. Wstępne wartości kąta anteny definiowane są w trybie ustawień.
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 TC "Tryb definiowania ustawień (SETUP)" \f C \l "2" Tryb definiowania ustawień (Setup)

Przycisk [image: image49.png]


 umożliwia poruszanie się po menu ustawień. Symbol na wyświetlaczu zmienia się w zalezności od wybranego elementu menu ustawień.
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 - Programowalny limit górny
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 - Programowalny limit dolny
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 - Programowalna wartość Reset
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 - Wstępne ustawienie 1
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 - Wstępne ustawienie 2
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 - Wstępne ustawienie 3
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 - Wstępne ustawienie 4
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 - Wstępne ustawienie 5
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 - Wstępne ustawienie 6
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 - Symulacja programu
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 - Regulacja kąta anteny (cyfry migające)
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 - Programowalny limit górny

Programowalny limit górny jest wartością ustawianą przez użytkownika, definiującą wartość ograniczenia obrotu w kierunku zgodnym z kierunkiem ruchu wskazówek zegara. Poprzez zredukowanie tej wartości, maksymalny obrót w kierunku zgodnym z kierunkiem ruchu wskazówek zegara może zostać ograniczony. Do ustawienia tej wartości należy wykorzystać przyciski [image: image62.png]


 i [image: image63.png]


.
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 - Programowalny limit dolny

Programowalny limit dolny jest wartością ustawianą przez użytkownika, definiującą wartość ograniczenia obrotu w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazówek zegara. Poprzez zwiększenie tej wartości, minimalny obrót w kierunku przeciwnym do kierunku ruchu wskazówek zegara może zostać ograniczony. Do ustawienia tej wartości należy wykorzystać przyciski [image: image65.png]
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.
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 - Programowalna wartość Reset

Programowalna wartość Reset może być ustawiona na 0 lub 180 stopni.  Wartość ta jest ustawieniem kąta anteny w momencie wystąpienia resetu sprzętowego. Jeżeli po resecie rotor ma być ustawiany w kierunku na Południe, wartość tą należy ustawić na 180.
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 - Wstępne ustawienie 1


.


.


.
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 - Wstępne ustawienie 6

Te 6 wstępnych ustawień jest to 6 wartości, ustawianych przez użytkownika, wykorzystywanych do odwzorowania ustawień 6 przycisków w opcjonalnym sterowniku myszy. W każdym z ustawień można zdefiniować najczęściej wykorzystywany kąt anteny, umożliwiając jego szybki wybór za pomocą jednego przycisku.
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 - Symulacja programu

Opcja ta umożliwia użytkownikowi zdefiniowanie protokołu komunikacji szeregowej, wykorzystywany przez rotor. Jeżeli ustawiona zostanie emulacja rotora innego producenta, AlfaSpid będzie odpowiadał na rozkazy i przesyłał informacje zwrotne do komputera na podstawie wybranego rodzaju rotora. Jeżeli najczęściej wykorzystywane oprogramowanie użytkownika obsługuje rotor, istnieją szanse, że AlfaSpid będzie z nim współpracować. Dostępne są 4 tryby:
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 - Spid
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 - Orion
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 - Hygain (protokół DCU1)
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 - Yaesu (protokól GS232)

(RS232: 1200N1, 8 bitów)


(szybkość transmisji 1200, 1 bit STOP, bez bitu parzystości)
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 - Regulacja kąta anteny (cyfry migające)

Ustawienie to można wykorzystać do dokonania drobnych regulacji kąta anteny, bez uruchamiania rotora.  Jeśli użytkownik stwierdzi, że wyświetlany na sterowniku kąt anteny dla znanego źródła sygnału ma wartość zmienioną o kilka stopni, można zmienić kąt anteny wyświetlany na wyświetlaczu LED, tak, aby dopasować go do znanej wartości, unika się dzięki temu konieczności cofania rotora do pozycji Północ i resetowania sterownika. 

 TC "Sterownik myszy" \f C \l "1" 
 

Opcjonalny sterownik myszy umożliwia łatwy dostęp do najczęściej wykorzystywanych czynności, przeprowadzanych zwykle z poziomu panela sterującego. Przyciski te są funkcjonalnymi odpowiednikami przycisków sterujących, znajdujących się na panelu sterowniczym.
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 -Lewo (zmniejszanie)
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 -Prawo (zwiększanie)
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 -Tryb definiowania ustawień (Setup)

Dodatkowo, poza opisanymi powyżej przyciskami, w myszy znajduje się również 6 programowalnych przycisków, definiujących ustawienia. Przyciski te są dostępne jedynie poprzez opcjonalny sterownik. Wstępne ustawienia kątów anteny programowane są w trybie definiowania ustawień (Setup).

Zainstalowana w myszy kulka nie jest wykorzystywana (jest nieaktywna), urządzenie to umożliwia ergonomiczne sterowanie urządzenia.

 TC "Wykorzystanie rotora AlfaSpid z kablami dla DUŻYCH odległości" \f C \l "1" Wykorzystanie Rotora kablami dla DUŻYCH odległości.
Propozycja VE6JY

Ponieważ napięcie zasilające (stałe) doprowadzane do silnika jest relatywnie niskie, połączenie długości i/lub średnicy mniejszej niż wymagana może doprowadzić do sytuacji, gdzie napięcie zasilające spadnie do nieakceptowalnie niskiej wartości. Może to nie stanowić przeszkody w ładne dni, lub nawet przy lekkim wietrze, ale w bardziej niekorzystnych warunkach rotor może nie mieć możliwości pracy (obrotu).

Można by stwierdzić, że należałoby wykorzystać grubsze kable, ale rozwiązanie takie może być kosztowne, lub niepraktyczne. VE6JY posiada jedną wieże, oddaloną o 1700 stóp (około 500 metrów), prowadzenie grubszego kabla na taką odległość byłoby bardzo drogie.

Proponowane rozwiązanie polega na wykorzystaniu wyjściowego napięcia sterownika rotora do sterowania zestawu przekaźników, podających wyższe napięcie DC na silnik. W proponowanym powyżej rozwiązaniu stwierdzono, że odpowiednim będzie napięcie z przedziału 60 – 80 V. Jest to znaczna wartość, ale ilustruje to uniwersalność proponowanego rozwiązania. Parametry zewnętrznego zasilacza DC zależne są od parametrów zasilania silnika, rozmiaru przewodów i odległości. Typowo, prawidłowymi wartościami są: napięcie 36 – 50V, prąd: 3 – 5 A. Silniki DC posiadają pewną tolerancję napięcia zasilania. 
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Wybrane przekaźniki powinny mieć odpowiednie napięcie zasilania cewki, jak również odpowiedni, dopuszczalny prąd przenoszony. Dopuszczalne prądy wybranych przekaźników powinny wynosić od 5 do 10A. Dioda włączona szeregowo z przekaźnikiem K1 jest dowolną diodą ogólnego przeznaczenia, o prądzie 1A, jak np. dioda z serii 1N400x. Jeżeli silnik obraca się w odwrotnym kierunku, niż powinien, należy zamienić przewody na silniku, lub w zewnętrznym zasilaczu DC.

Sterownik ma również możliwość, po wprowadzeniu małych modyfikacji, na dołączenie napięcia z zewnętrznego zasilacza, i wykorzystania wbudowanych przekaźników do sterowania rotora w zwyczajny sposób.
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Informacja ta prezentowana jest w celu udzielenia użytkownikowi pomocy jak rozwiązać problem długich kabli. 

Przygotowane przez VE6JY Don Moman 6 Grudzień 2001 dla Alfa Radio Ltd.
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�	Porada:


Przed ostatecznym zamontowaniem sprzętu, zaleca się sprawdzenie wszystkich połączeń i funkcji zestawu.





�	Uwaga!:


Nie należy, nawet przypadkowo, spowodować dołączenia przewodów zasilania do przewodów doprowadzających impulsy. Może to spowodować uszkodzenie sterownika.





� Zalecanym jest uziemienie modułu sterującego





Resetowanie sterownika





Obsługa sterownika





� Wyświetlane na wyświetlaczu 0 zostanie zastąpione aktualnym kątem anteny.





Te wartości graniczne mogą zostać wykorzystane w trakcie montażu rotoru do zabezpieczenia przed niewłaściwą (kolizyjną) pozycją anteny.








Schemat płyty przekaźników





Sterownik myszy (Opcjonalny)





Spis treści





� Sterownik ten jest to mysz komputerowa, w której wprowadzono wiele modyfikacji. Nie ma możliwości wykorzystania zwykłej myszy z zestawem, jak również sterownik ten nie może być wykorzystany jako zwykła mysz.
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