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 TC "Introduction" \f C \l "1" Der Spid RAS ist ein  schwerer Rotor für große Satellitenantennen und kommt komplett mit einer elektronischen Steuereinheit. Der Rotor ist gebaut um von Rohr zu Rohr montiert zu werden, oder auf einer optionalen Adapterplatte im Gittermast. Eine Montage innerhalb, wie auch eine seitliche Mastkonfiguration ist damit möglich.
[image: image89.png]



 TC "Shipping Contents" \f C \l "1" RAS Rotor
1

Rot2Prog Steuergerät
1

Parallel Interface Kabel
1

CD-ROM (Werkzeug)
1
 Maus (Spezial)
1
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Rot2Prog und RAS
 TC "Technical Data" \f C \l "1" Eingangsspannung (typisch)
12 – 24 Volt =/~
Eingangsstrom (Nennwert)
2 – 3 Ampere
Motor
12 – 24 Volt =
Sicherung
F8 Ampere
Rotationsgeschwindigkeit (Azimut)
120 s (12 V) / 60 s (24 V)

Rotationsgeschwindigkeit (Elevation)
80 s (12 V) / 40 s (24 V)

Drehmoment inch/libs (Kanada)
1400 (12 V) / 1740 (24 V)

Bremsdrehmoment (in-lbs)
> 14,000

 TC "Control Panel" \f C \l "1" 
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Azimut
Elevation
Tasten
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 - links (abnehmend)
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 - aufwärts (zunehmend)
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 - abwärts (abnehmend)
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 - rechts (zunehmend)
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 - Setup (Konfiguration)
[image: image8.png]


 - Funktion
Anzeigen
· - Drehüberlappung
7 Segment 4-Digit Display
[image: image9.png]


 - Multifunktionsanzeige
Elevation Azimut



 TC "Rear Panel" \f C \l "1" 
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oder
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- Sicherungshalter (Si F8A)
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- Netzzuleitung
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- Netzschalter
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 oder [image: image16.png]


; Anschluss Azimutsteuerung
 (1,2,3,4)
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oder [image: image18.png]


 ; Anschluss Elevationsteuerung (5,6,7,8)
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-DB-9 Stecker 

[image: image20.png]@ occocoo
cooco




-DB-9 Buchse 

 TC "Rear Panel" \f C \l "1" 
 TC "Installation" \f C \l "1" 
 TC "Wiring connections" \f C \l "2" Anschlussverbindungen

Der Rotor wird mit der Steuereinheit mittels zweier 4-Drahtkabel verbunden.  4 Drähte – Azimut (1,2,3,4) und weitere 4 Drähte - Elevation (5,6,7,8). Die Drahtdurchmesser sind abhängig von  den Kabellängen. Die Drähte für die Impulsfühlleitung können ziemlich dünn sein – 0,7 mm oder weniger, selbst für relativ lange Verbindungsabstände.

Drahtlänge
Drahtdurchmesser für Motor
10 m  
1,2 mm

30 m 




          1,6 mm

60 m                           


 2 mm


Die Abdeckung vom Motorgehäuse ist zu entfernen

und die Verbindungen sind wie folgt zu klemmen;

Elevation:
1 Motorantrieb nach 1 am Steuergerätanschluss

2 Motorantrieb nach 2 am Steuergerätanschluss

3 Impuls-Sensor nach 3 am Steuergerätanschluss

4 Impuls-Sensor nach 4 am Steuergerätanschluss

Azimut:
5 Motorantrieb nach 5 am Steuergerätanschluss

6 Motorantrieb nach 6 am Steuergerätanschluss
7 Impuls-Sensor nach 7 am Steuergerätanschluss
8 Impuls-Sensor nach 8 am Steuergerätanschluss
 TC "Installation" \f C \l "1" 
 TC "Bench Setting of Control Box" \f C \l "2"  Testen des Steuergerätes auf der Werkbank
Das Steuergerät erwartet normalerweise mit 12 Volt Gleichstrom betrieben zu werden, gleichwohl kann es auch von anderen ungeregelten Gleich- oder Wechselspannungsquellen versorgt werden. Die Ausgangspannung muss von 10 V bis 26 V sein, bei mindest 6 Ampere.

Die Polarität der Spannung zum  Eingang des Steuergeräts ist beliebig, weil darin ein Vollwegbrückengleichrichter  dafür sorgt.

TIP: Weil einige Steuerdioden  im Motorpfad gebraucht werden ist die zum Motor gelieferte Spannung (bei Vernachlässigung der Drahtverluste) um 1.4 Volt geringer, als von der Versorgung. Bei längerem Betrieb und/oder dünnem Draht ist eine höhere Spannungsversorgung (bis ungefähr 26 V=) zur Steuereinheit nützlich. Ein einfacher Weg um die Motorspannung zu schätzen, ob diese ausreicht, ist die Rotationszeit. Unter keiner, oder geringer Last ist die 360° Umdrehungszeit mit 12 V= am Motor 2 Minuten. Mit 24V= ist diese 1 Minute. Hilfreich ist auch ein Amperemeter in der Motorleitung, es zeigt zwischen 1 und 3 Ampere bei geringer Last an. An windigen Tagen oder bei starker Last, mag der Strom schwanken zwischen  3 bis 5 Ampere.
Anmerkungen fürs Testen und einer Fehlersuche 

Azimut:
Taste [image: image21.png]


 drücken soll den Rotor im Uhrzeigersinn drehen. Taste [image: image22.png]


 drücken soll den Rotor gegen den Uhrzeigersinn drehen. Wenn es umgekehrt ist, sind die Leitungen 1 und 2 an der Rückseite des Steuergeräts zu verdrehen. 

Die Impulssensorleitungen 3&4 haben keinen Bezug zur Polarität.

Elevation:
Drücken [image: image23.png]


 -Taste soll den Rotor nach oben bewegen. Drücken 

[image: image24.png]


 -Taste soll den Rotor nach unten bewegen. Wenn es umgekehrt ist, sind die Leitungen 5&6 an der Rückseite des Steuergeräts zu verdrehen.
Die Impulssensorleitungen 7 & 8 haben keinen Polaritätsbezug.
Teil der Überlastverhütungsschaltung ist ein Abschalten der Motorspannung wenn das Steuergerät keine Sensoranzeige empfängt. Wenn der Motor einige Sekunden dreht und dann  das Relais im Steuergerät zu hören ist, dann hat der Motor blockiert oder da ist ein Problem in der Impulsfühlerverdrahtung. TC "Resetting the Controller" \f C \l "1" 
Weil es keine mechanische Begrenzung im Rotor gibt, kann er in jede Richtung zeigend installiert werden. Da gibt es kein wiederholtes Schrauben, denn die „echte Nordrichtung“ 0° wird über das Steuergerät eingestellt . Die Antenne ist mittels diesem in Nordrichtung zu drehen und ein Rücksetzen (RESET) ist durchzuführen.

Rücksetzen des Steuergeräts (RESET)

 Das Gerät ist auszuschalten.

Während die Taste [image: image25.png]


 gedrückt und gehalten wird ist das Gerät wieder einzuschalten. Es erscheint die Anzeige:
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Bei einem Grund, wie z.B. eine falsche Richtung der Antenne, kann ein RESET wieder nötig werden. Das kann sich ereignen, wenn die Antenne am Mast rutscht, oder bei einer inkorrekten Eingabe  bei der Anfangseinrichtung .
WICHTIG:

Der SPID Rotor ist nun auf das Ende und „gegen den Uhrzeigersinn“  seines normalen Drehbereichs eingestellt.

Der normale Drehbereich ist 360 Grad in Richtung des Uhrzeiger-sinns. Von dieser Rücksetzposition aus ist ein zusätzlicher 180 Grad gegen den Uhrzeiger Drehbereich gegeben, als auch 360 Grad im Uhrzeigersinn, plus  weitere zusätzliche 180 Grad !

Der Überhang gegen den Uhrzeigersinn wird durch einen Dauerpunkt im Drehüberhang-Icon angezeigt [image: image27.png]


. [image: image28.png]


 Drehen nach 359 Grad im Uhrzeigersinn-Überhang wird durch ein blinkenden Punkt  über dem Drehüberhang-Icon [image: image29.png]


 angezeigt.

Technische Notiz:
Es ist notwendig eine genügende Länge für das Koaxialkabel vorzusehen, erforderlich durch den zusätzlichen Drehbereich. Nichtbeachtung kann Kabel und Antennen beschädigen!

 TC "Controller Operation" \f C \l "1" 

Das SPID Steuergerät hat Multifunktionen. Es ist notwendig sich damit vertraut zu machen um den Rotor voll nutzen zu können.
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 TC "Function Mode" \f C \l "2" Funktions (Arbeits)- Modus
Die [image: image31.png]


-Taste geht durch das Arbeitsmenü. Der linke, einzelne Charakter der Anzeige zeigt die gegenwärtige Arbeitsweise.
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 - normale Arbeitsweise
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- Halb Auto Modus

[image: image34.png]


- Auto Modus 
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 normale Arbeitsweise

In der normalen Arbeitsweise, drehen die [image: image36.png]


, [image: image37.png]


, [image: image38.png]


, [image: image39.png]


 -Tasten  den Rotor solange wie diese gedrückt werden. Ein Drücken der [image: image40.png]


 -Taste führt zum SETUP.

    [image: image41.png]


- Halb Auto Modus

Im Halb Auto Modus können die [image: image42.png]


, [image: image43.png]


, [image: image44.png]


, [image: image45.png]


 -Tasten für eine Vorwahl zu einer gewünschten Antennenrichtung genutzt werden. Die angezeigte Zahl wird schnell  wechseln. Wenn der gewünschte Kurs angezeigt wird, ist die Taste los zu lassen. Schätzungsweise ½ Sekunde nach dem Loslassen, wird die Anzeige auf den aktuellen Kurs gehen und das Drehen zur gewünschten Richtung beginnt. Das Drücken irgend einer Taste während des Vorgangs führt zum Abbruch der Aktion.
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- Auto Modus
In Auto Modus, wird das Steuergerät die Befehle von der Steuer-Software eines angeschlossenen Computers beziehen.

Die [image: image47.png]


, [image: image48.png]


, [image: image49.png]


, [image: image50.png]


 -Tasten können noch benutzt werden, aber das Drücken einer derselben beendet den Datenfluss der PC-Software.

[image: image51.png]



 TC "Setup Mode (SETUP)" \f C \l "2" Setup Mode

Die [image: image52.png]


 Taste geht als  STOP durch das Setupmenu für Modi die nicht manuell steuern. Die Anzeige geht durch alle  Setupmenu - Punkte.

[image: image53.png]


 - Rotor-Richtungsanzeige
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 - Programm-Simulation

[image: image55.png]nn




- programmierbare Höchstgrenze


Az

El
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- programmierbare Tiefstgrenze
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 - Kurseinstellung 
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- Rotor-Richtwertanzeige
Dieser Wert bestimmt die Genauigkeit der Rotorausführung.

1.0 meint mit bis zu 1° Genauigkeit per Puls vom Rotor.

[image: image59.png]


- Programm-Simulation

Programm-Simulation erlaubt dem Anwender das Setzen des Serial Communication Protocol welches vom Rotor verwendet wird. Wenn ein Emulate für eine andere Marke eines Rotors gesetzt wird, bezieht das Steuergerät Befehle, und wird Antworten zurück zum Computer senden, sofern der Rotortyp angewählt wurde. Wenn die vom Anwender bevorzugte, andere Software den Rotor unterstützt, sind da Chancen, dass die  Software vom Spid Steuergerät übermittelt wird.

 Alternativ sind  vorhanden:
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 - Spid
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- Yaesu (GS232 protocol)

(GS232 protocol, 600N1, 8 bits)

(data rate 600, 1 STOP bit, no even parity bit)
Zum Ändern des Arbeitsmodus [image: image62.png]


, [image: image63.png]


 Tasten drücken.

      [image: image64.png]


 - Kurs eichen

Diese Einstellung kann verwendet werden um geringfügige Kurskorrekturen  durch zu führen, ohne dabei eine  Rotordrehung zu veranlassen. Wenn festgestellt wird, dass der angezeigte Kurs auf dem Steuergerät zu einer bekannten Signalquelle um einige Grad abweicht, kann  dieser mit den Tasten [image: image65.png]


, [image: image66.png]


, [image: image67.png]


, [image: image68.png]


 auf die richtige Anzeige korrigiert  werden. Dann ist auf Norden zurück zu drehen und das  Steuergerät zurück zu setzen (RESET).
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- programmierbare Obergrenze


 Az

El

Die programmierbare Obergrenze ist ein vom Anwender einstellbarer  Grenzwert Rechtslauf. Durch Reduzierung dieses Wertes, wird der maximale, rechtsdrehende Bereich kleiner. 
Tasten:
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 und [image: image71.png]


 für den Azimutwert,

[image: image72.png]


 und [image: image73.png]


 für den Elevationwert .

[image: image74.png]


- programmierbare Tiefstgrenze.


 Az

El

Die programmierbare Tiefstgrenze ist ein vom Anwender einstellbarer Grenzwert Linkslauf. Durch Zunahme dieses Wertes, wird der minimale, linksdrehende Bereich begrenzt. 
Tasten:
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 und [image: image76.png]


 für den Azimutwert,

[image: image77.png]


 und [image: image78.png]


 für den Elevationwert.

 TC "Mouse Controller" \f C \l "1" 
 TC "Mouse Controller" \f C \l "1" 
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Die zusätzliche Maussteuerung ermöglicht einen leichten Desktop-Zugang zu den hauptsächlich verwendeten Bedienungen auf der Frontplatte. Die Tasten der Maus sind funktionsgleich zu der korrespondierenden Frontplattensteuerung.
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 - links (abnehmend)
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 - aufwärts (zunehmend)
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 - abwärts (abnehmend)
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 -  rechts (zunehmend)
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 Setup Modus oder STOP
Zusätzlich zur oben angeführten Bedienung sind noch sechs programmierbare (Preset) Tasten auf der Maus. Diese Vorwähltasten sind nur verfügbar über die zusätzliche Maussteuerung. Die Voreinstellungen sind über den SETUP Modus zu machen.
Der Mausball hat keine Funktion, denn die Maus bietet einfach eine willkommenes, ergonomisches Gehäuse in das die Steuerung eingebracht ist.
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� Die 0 in der Anzeige wird durch die aktuelle Antennenrichtung ersetzt!.





Arbeitsweise des Steuergeräts








� Es ist dringend erforderlich das Steuergerät zu erden!








�	Warnung:


Nicht unglücklicherweise die Motor-Drähte mit den Impuls-Drähten verschalten. Die Steuereinheit würde Schaden nehmen!











�	TIP:


Vor einer endgültigen Installation des Equipment wird dringend empfohlen alle Funktionen vorab auf der Werkbank zu prüfen.





Installation





Anschlußfeld Rückseite











�











                     Maussteuerung





Inhaltsliste








� Als Maussteuerung wird eine modifizierte PC-Maus verwendet. Eine reguläre Maus


 ist nicht mit Spid verwendbar.
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