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Vorwort

In der Vergangenheit wurden Antennenrotore vorwiegéber den Parallelport des Rechners
gesteuert. Der Parallelport wird aber durch die USEhnittstelle abgel6st, so dass es auch
erforderlich wird, dieser Entwicklung bei der Rai®uerung gerecht zu werden. Nachfolger
des HaSI mit Parallelschnittstelle ist jetzt daSH&SB (HaS| /HalloSat | nterface).

Das HaSI_USB ist universell ausgelegt. Als Stedbiveler zu den Rotorsteuergeraten ist ein
achtpoliger DIN — Stecker vorgesehen. Diese Stebikveéung wird auch bei den Typen

G(KR) 5400..5600 der Firma Yaesu (vormals Kenpenwendet. Bei Verwendung des Inter-
faces mit diesem Rotor, muss der Anschlusspunkf &asse gelegt sein.

Fur den Einsatz mit anderen RotorsteuergeratetieisPunkt 8 tiber einen 10 Ohm Schutz-
widerstand auf +5 Volt gelegt. Damit ist es auchghaty, die Laufrichtungssteuerung ohne
zusatzliche Spannungsversorgung zu realisieren.

Aus diesem Grund ist die Angabe der verwendeten Rottypen bei der Bestellung erfor-
derlich!

Aul3er der Hardware ist auch noch Software erfoicterDie Software besteht aus 3 Soft-
waregruppen:

1. Die Software in dem USB IC des HaSlI. Sie ist fige’ Messung der Rotorstellungen
und fur den Datenverkehr auf der USB Schnittstedi@ntwortlich. Diese Software ist
fest in das USB Schnittstellen IC des HaSlI eingatira

2. Systemtreiber fir WINDOWS. Diese Treiber werden dam mitgelieferten CD in-
stalliert und funktionieren ab WINDOWS 98 bis WINBMS XP und auch fur VISTA
32 Bit.

3. Das Programm HalloRotor. Dieses Programm ist dakeBprogramm fir den Benut-
zer und gleichzeitig auch der Treiber, wenn dieorRsteuerung von anderen Pro-
grammen ausgefuhrt wird, wie z.B. HalloSat, HallaBe SatPC32, Orbitron ...

Details zu Hard- und Software sind in diesem Dokuwinzel finden.
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Die Hardware des HaSlI USB

Das HaSI_USB verfugt Uber 2 Analogeingénge. Didegdhge dienen zur Messung der Ro-
torstellungen Azimut und Elevation. Der Messberdelragt zirka 0..10 Volt und deckt da-
mit nahezu alle vorkommenden Rotoren ab. Der Eisygaterstand betragt 225 KOhm. Wei-
ter verfigt das HaSl_USB uber einen Digitaleingéeig zweiter ist im Layout vorgesehen,
wird aber nicht verwendet). An diesen Eingang vdre Betriebsspannung des Rotorsteuer-
gerates angelegt. Damit ist es mdglich, die Betbebeitschaft des Rotorsteuergerates zu er-
kennen.

Ferner verfugt das HaSIl_USB uber 4 (5) digitale gfugye in Open Kollektor Technik. Vier
der Ausgange dienen zur Laufrichtungssteuerungkd,iRechts, Auf, Ab), der flunfte Aus-
gang wird nicht benutzt. Die Ausgange kénnen miximal 40 Volt (Zustand H) bzw. 40 mA
(Zustand L) beaufschlagt werden. Der RuhezustarakrsH — Zustand.

Drei integrierte Schaltungen bilden das Herz désrfaces. Der TLC1543 ist ein Analog —
Digitalwandler mit einer Datenbreite von 10 Bit. bia kann eine Auflésung der Antennen-
stellung von besser als 0,5° erreicht werden. DEF@B3001A ist ein USB — Controller mit
integriertem Mikroprozessor und EPROM. Dieser Pssge tUbernimmt u.a. die Steuerung
des AD — Wandlers. Die Software des Mikroprozesstaisamt von [1]. Die Software ist in
[2] ausfuhrlich beschreiben. Der 74LS07 treibt Aiesgangsleitungen.

Die Betriebsspannungsversorgung des Interfacekyedos der USB — Schnittstelle.
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*1) Punkt 8 des DIN - Steckers wird bei (KR) G-5400 bis 5600 Rotoran auf Masse gelegt. bei allen anderen Typen Uber 10 Ohm auf +5 Yolt !

4 Anderungen Datum | Name Bezeichnung Blattzahl

Alle ICs sind als Ansicht auf die Lotseite gezeichnet 5 o
. atum : gez.
Anderung (12.01.08); Kondensator G& = 1iF hinzu (war nur im Schaltbild verg cabla §e2120.04.05 | G.Riesner, HaSl - USB

Anderung (15.01.08): diverse kisinere turen, verg g 12.01.06 |G.Riesner| 9"
Anderung (15.01.08): Spg-Stabi LM317 entfallen, dafur R10 und R11 geéindert 115.01.08 |G.Riesner Zeichnungs-Nr.

Gerhard.Riesner e
Abbildung 2

Blatt-Nr.:

Die Schaltung nach Abbildung 2 ist auf einer geliteic Platine mit den Mal3en 68 * 36 mm
untergebracht. Damit passt die Platine in ein histtdéiches Kunststoffgehduse mit den Ma-
Ben 72 * 50 * 22 mm.

Die Nummer in Klammern hinter der Funktionsbesdhuag fur die Anschliisse ist die Stift-
nummer des achtpoligen DIN — Steckers fur die Rysieme G oder KR 54005600.
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Abbildung 3

Abbildung 3 zeigt die Bestlickung (Blick auf die Bekungsseite). Am rechten Rand ist die
Bedeutung der Anschlusspunkte zu dem 8 poligen-B8tecker beschrieben.

Der achtpolige Stecker ist wie folgt belegt:

1 = Messeingang ElevatidEL) 6 = Messeingang AzimuAgZ)

2 = Rotor rechtsRechtg 7 = U, des Steuergerateldif Rot)

3 = Rotor aufwartsAuf) 8 = Masse bei G(KR) 5000er ReihgMassg
4 = Rotor links (inks) 8 = +5 Volt bei allen anderen Geraterf5V)
5 = Rotor abwartsAb) Abschirmung = Masse

Abbildung 4
8 Braun
7 6
fot Die Abbildung 5 zeigt zwar den Blick auf eine Buehsler ent-
(L} spricht aber auch dem Blick auf die Lotseite desci&drs. Hief
L3 Y Sl | sind neben der Benummerung auch die verwendetdrefrates
¢ Kabels eingetragen.
5 &
Rosa 2Grau el
Abbildung 5

Anschluss an Rotorsysteme der Typen G (KR) 5400 ... 5 600

Sofern man im Besitz eines Rotors der Typenreih®4M ... KR5600 oder der baugleichen
Reihe G5400 ... G5600 ist, muss nur noch der atibgp®IN — Stecker in das Steuergerat
gesteckt werden und die Installation ist beendet.

ACHTUNG:

Bei dieser Anwendung muss der Pin 8 (Kabelfarbe Bran) des achtpoligen Steckers auf
Masse geschaltet sein! Bitte bei der Bestellung aglgen!
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Anschluss an Rotorsysteme ohne Fernbedienungsanschl uss

Grundsétzlich bleibt die Art der Verbindung desetfaces mit dem Rotorsteuergerat dem
Anwender Uberlassen. Ich empfehle jedoch den Eielr@er Fernbedienungsbuchse, so dass
es maglich wird, das Interface einfach in das Ragarergerat einzustecken. Die erforderliche
Verbindung zwischen dem Steuergerat fir den Elematotor und dem, flr den Azimutrotor
kann sowohl steckbar als auch fest erfolgen.

Fur die Steuerung der Laufrichtung der Rotoren namsggden Schalterkontakt im Steuergeréat
ein Relaiskontakt oder ein Halbleiterschalter anpglessen werden. Sollen Relais zur An-
wendung kommen, wird in den meisten Fallen ein tzlishes kleines Netzteil erforderlich.
Sofern die verwendeten Relais nicht mehr als 40StrAm bendtigen, kdnnen sie direkt vom
Interface gesteuert werden. Bei hoheren Stromeah er Treibertransistor erforderlich.
Abbildung 6 zeigt einen Schaltungsvorschlag mitaielir die Rotoren KR-400 und KR-500.

1 Ion
Sy W
T 100
pi ? 4 500
o
T2 10k
- irzs,z
4708
1A 27 L 3J
Links Down l 4
20p
- Rechts /UP 5
(o)
¥
Ub fiir Relais
| | -
for| fo
Bel des DIN - Steck Steckergehéduse 7 6 4 2 << Azimut
elegung des DIN - SIECKErS - gtockergehause  nc 1 5 3 << Elevation

Rel 1 fiir Links bzw. Down
Rel 2 fur Rechts bzw. Up

Anderungen Datum | Name Bezeichnung Blattzahl:
h0.05.05/ DB3DH Kenpro KR 400 und KR 500

gepr.: Anschaltung fur HaSI - USB

&

Datum Name ge:

Blatt-Nr.:

| Zeichnungs-Nr.:

Abbildung 6
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Ersatz fur Relais — der elektronische Schalter

Ich empfehle die Verwendung elektronischer Kontaktein Abbildung 7 und Abbildung 8
dargestellt. Diese Schalter kdnnen ebenfalls vonb®zogen werden oder, falls vorhanden,
aus der Bastelkiste entnommen werden. Verwendedemesollten Triacs mit Optokoppler-
eingang und, sehr empfehlenswert, einer ,Zero arssit".
Fur jeden zu schaltenden Kontakt ist ein solchesrf@rderlich. Die Anschaltung an das In-
terface ist dem jeweiligen Rotorschaltbild zu ehimen.
ACHTUNG:
Diese Schalter eignen sich nur fir mit Wechselspammg betriebene Rotoren!
Die von mir gelieferten Schalter kbnnen mittels Be$estigungslochs auf dem Chassis mon-
tiert werden. Da es sich um ein Kunststoffgehawswlélt, sind keine besonderen Vorkehrun-
gen zur Isolation zu treffen.

- Die Spannungsfestigkeit betragt 250 Volt effektiv.

- Der maximal zulassige Dauerstrom betragt 8 Ampere.

18.5=U-2
16.4=03
9 3.2%02 ph 55=0.2
. ™ ’——
1 = * ©
1 = L'"J 111
|i _lf'“\_ t 1 o 17
|| o i ‘_D_
W @ ?
L_A__] 5
© |5
sSHARP oo
st e
[ =
_ s + - o
1 =
G
|
T Gy 3 < -
CIJ @ %) @/
(5.08) (7.62) (2.54) 0.6=01 (1.4)
Abbildung 7
Zero-Cross vE || g
Circuit
D2 00
Abbildung 8

Seite 7 von 23



Anschaltbeispiel fiir Rotoren KR 500 oder KR 400

Abbildung 9 zeigt die Schaltungserweiterung fir ggmannten Rotoren. Pro Rotorsteuergerat
kommen 2 der vorab beschriebenen elektronischealt®clzum Einsatz. Ansonsten muissen
nur ein paar zuséatzliche Verbindungen hergestatden. Die Originalschaltung des Steuer-
gerates ist in dinner Strichstarke gezeichnetfEdmeeiterungen in dicker Strichstarke. Wird
an der Gerateriickseite eine achtpolige DIN — Budahisgebaut, kann das Interface direkt
eingesteckt werden. Der Rotor ist weiterhin aucmumedl bedienbar, wenn die Software zur
Steuerung auf dem Rechner nicht gestartet ist -audles bei eingestecktem Interface.

. (1
% ﬁ — Ly
T 100
1 50
| |
S TR
10k
E == ]i‘zg
¢ T““
\ — (3
1 27 & U
g
H Lat
B
1]~ 12 1]~ |2
< 2 Triac - Schalter
4 3+ 3 ]
470
Steckergehause 7 6 4 8 2 << Azimut
Belegung des DIN - Steckers Steckergehduse nc 1 5 8 3 << Elevation

Dieser Pin muss im Interface tber 10 Ohm auf +5Volt liegen
Dies ist bei Interfaces fiir Rotoren der Typenreihe G(KR) 5xxxx nicht der Fall!

Anderungen

Datum | Name

Datum Name

gez.

11.04.06DB3DH

gepr.

Bezeichnung

Kenpro KR 400 und KR 500
Anschaltung fur HaSI - USB

Blattzahl

Blatt-Nr.

Zeichnungs-Nr.

Abbildung 9
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Anschaltbeispiele fiir andere Rotorsysteme

Die Liste der unterstitzten Rotorsysteme wird, abigivon den Anfragen, permanent er-
ganzt und erweitert. Diese Liste kann im Interneeu

http://www.hallosat.de/german/artikel/Dokumentagnrhtm

eingesehen werden.

Anpassung des Messbereichs

Funktionsbeschreibung

Die Rotorposition wird bei den meisten Rotoren Hilte einer Gleichspannung gemeldet, die
von der Stellung eines Potentiometers abhangtadle Hersteller kann der Maximalwert die-
ser Spannung zwischen 4 und 10 Volt liegen, in Abgmefallen auch héher oder niedriger.
Bei der Schaltungsauslegung des HaSI zur MesswesgidSpannung habe ich einen ginsti-
gen Kompromiss fur den Spannungsteiler gesuchtdidsen Anforderungen in den meisten
Fallen gerecht wird. Sollte sich zeigen, dass gianfung nicht in diesem optimalen Bereich
liegt, dann sollte der Vorwiderstand im HaSI geédnhderden.

Wann ist eine Anderung des Vorwiderstandes erforder lich?

Um zu erkennen, ob der Vorwiderstand geandert westdlte, muss der Rotor auf den
Rechtsanschlag gefahren werden, bzw. der Elevatitmrsauf die maximal mégliche Eleva-
tion. Das entspricht der maximalen Spannung, dia Rotorpotentiometer zuriickgemeldet
wird. Jetzt darf keiner der beiden in Abbildungdeékennzeichneten Werte tber 1000 liegen.
Ebenso sollte keiner der Werte unter 360 liegers Optimum liegt zwischen etwa 540 und
950.

i= Daten der Rotorsteuerung

Twp des Azimutrotors Azimut Elewation
|KH-55I:|IJ ﬂ daktusller AD-wWert Bktueller AD W ert
Edit New - —
mnas. Azt . @
" 360" i« » 360°
ST Al ert bei 4507 Al ert ber 1807
mas. Elevation
8559 S84
Coo o9 e e
Automatische Kalb | ADMert bei 07 ADAVert ber 07
utomatizche kalibrierung
B8 S
Maruele Kal AZIMUT | Toleranz |9, 0 deq || Toleranz 3,0 deq
Manuelle Kal ELEVATION| | Offsst |0 deg | Dffset |0 deg
Abbildung 10

Welcher Widerstand muss gedndert werden?

Im Schaltbild des HaSI sind das die Widerstande (R2mut) und R3 (Elevation). In
Abbildung 11 sind diese Widerstande gekennzeichabildung 12 zeigt die Lage der Wi-

derstande auf der Platine.
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- X l Eingang Reserve
18 TLC1543 3 i 5 R7 10k (nicht bestickt)
—t—y RBJZ-I R9
17 4 AN 1M 1M
16 5 Z47 47
15 G
" - AR A A
—i Ll
13 3
R2
12 9
T Eingang Azimut (6)
11 10 150k
i amind
—
[ R3
1 + Eingang Elevation {1}
C3 C4 150k
[
R4 R5
- 75k 75k
47n 47n
A fimami A A

Abbildung 11

Das folgende Bild zeigt die Leiterplatte mit Bliekif die Bestlickungsseite. Die Widerstande
haben die Werte 150k und tragen zusatzlich die iBeaeng AZ bzw. EL.

o’
1

5V

CY7C63001A

Ab
Links

TLC1543 Rechts
i7n

75 k 75k 150 k 150 k  EL
3 9 -
Z

Abbildung 12

Wie groRR muss der neue Widerstand sein?
Der Widerstand ist wie folgt zu berechnen:
Rx = (maximale Ue * 75/ 3,4) — 75 (Wert in KOhm)
Der Widerstand sollte immer der néchst gro3ereRigine sein, damit der Messwert auf kei-
nen Fall tber 1000 geht.
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Installation der Software

Installation des Systemtreibers fiir die USB - Schni ttstelle

USB - Interfaces benétigen zur Funktion TreiberigateDie erforderlichen Treiber heil3en
hier HaSl.sysundHaSl.inf und befinden sich auf der mitgelieferten CD. Zustallation der
Treiber wird zuerst das HaSI mit dem mitgeliefet#®B — Kabel an den PC angeschlossen.
Zu diesem Zeitpunkt muss der Rechner eingeschaigtiWindows betriebsbereit sein. Kurz
nach dem Einstecken des HaSI wird sich Windows emelchd mitteilen, dass ein unbekann-
tes USB — Gerat gefunden wurde. Spatestens zundigeépunkt muss die mitgelieferte CD
eingelegt werden. In dem Windows — Menu wird alelgufir die Treiber jetzt das CD —
ROM - Laufwerk angegeben. Alles Weitere erledighdws jetzt selbst.

Im Laufe der Installation wird ein Warnhinweis anui€ht zertifizierte Software ausgegeben.
Bitte diesen Hinweis ignorieren und die Installatfortsetzen. Wenn die korrekte Installation
gemeldet wird, ist die Treibersoftware fur zukUgétiAnwendung installiert.

Betriebssystem VISTA

Ist auf dem PC VISTA installiert, dann kann es séiass VISTA meldet, dass der Treiber
nicht gefunden wird. Es gibt dann die Moglichk&tSTA zu sagen, dass es dexweiterte
Suche’benutzen soll. Mit dieser Option findet VISTA dadhie Treiber.

Installation des Programms HalloRotor

Nach der erfolgreichen Installation der Systemeekann das Programm HalloRotor instal-
liert werden. Dazu wird das Programi8etup HaRo_ USBxx.exé& ausgefuhrt. Die beiden
»XX* stehen fur die Versionsnummer des Programms.bBiader Auslieferung aktuelle Ver-
sion befindet sich auf der CD. Sollte es spateereiersionen geben, dann kénnen diese aus
dem Internet geladen werden.

Nach der Installation wird HalloRotor automatisastgrtet. Der nachste Schritt ist jetzt die
Kalibrierung des Rotorsystems, die im folgenden itghmach einigen grundséatzlichen Hin-
weisen beschrieben wird.
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HalloRotor, das Programm zur Steuerung des HaSl

Das Basisfenster von HalloRotor

BEH|

s

Das Fenster ist fur den normalen Betrieb zeigt Aloing 13.
Die Funktionen der Fensterelemente werden in digeraden
Punkten beschrieben.

Die Eingabe von gewiinschten Rotorwinkeln kann inZkle
.Preset” erfolgen (Eingabe mit der Eingabetastelleien).

Az=144° |El=4*
Prezet:
Abbildung 13

Auswahl der Sprache

Die Auswahl der Sprache erfolgt durch Klick auf désuptmentpunktlL,anguage/Spraché

Die Sprachelemente befinden sich in der Datei mih déNamen der Sprache und der Erweite-
rung ,.lan“, also z.B. ,Deutsch.lan” oder ,English.lan*iedDAuswahl der Sprache wirkt sich
nur im Fenster der Rotorparameter aus. Dieses érewstd durch Klick auf die TasteE,
erreicht.

Die Windrose

Die Windrose zeigt:
Die aktuelle Stellung der Azimutantenne (Richtueg driinen Pfeils).

Die aktuelle Stellung der Elevationsantenne (Latgg grinen Pfeils, entspricht dem
Blick von oben auf die Antenne).

E Richtungen E|

Neu Rotor STOP Ein Klick mit der linken Maustaste auf das Feld dfémdrose

offnet die personliche Richtungsdatenbank (Abbigidd). Hier
e kénnen feste Antennenrichtungen vorgegeben und rafege

DEODS werden.
DEOGF - 438,525
DEORD:
DEMWTS

DECOZQ 438,775 (5]
DLOGY

DL40G

PARKING

POL

Z0F

Abbildung 14
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Bedeutung der Hintergrundfarben der Windrose
Grau: Das Rotorsteuergerat ist nicht eingeschaltet.
Grin: Die Steuerung ist bereit. HalloRotor wird zur2¢iCHT von einem anderen

Programm bedient (z.B. HalloSat oder HalloBeamyiéser Betriebsart kann der Ro-
torlauf durch Klick auf die Pfeile oder Winkelvotgmatber Preset aktiviert werden.

Braunrot: Die Steuerung ist bereit. Ein anderes ProgramBh {zalloSat oder Hal-
loBeam) bedient HalloRotor. In diesem Modus kantidfRotor NICHT bedient wer-
den oder beendet werden.

HINWEIS:

Sollte die Farbe der Windrose trotz eingeschalteRatorsteuergerdt GRAU sein, dann liegt
wahrscheinlich ein Ablauffehler im HaSI — Interfagar. Dieser Fehler kann wie folgt besei-

tigt werden:
- USB — Steckverbinder zum HaSI — Interface entwadePC oder am Interface he-
rausziehen.

Es erscheint die Fehlermeldung ,USB — ERROR" imléRbtor Fenster.

Jetzt den Stecker wieder einstecken. Die Fehleumeladerschwindet und HalloRotor
arbeitet wieder mit dem HaSI zusammen.

Die Richtungspfeile

Die Farbe der Richtungspfeile zeigt die aktividrgufrichtung an. Ist die Hintergrundfarbe
der Windrose griin, dann kann durch Klick auf dieilefdie Laufrichtung des Rotors aktiviert
oder deaktiviert werden.

Die Taste ,E*

Ein Klick auf diese Taste 6ffnet ein neues Fenstedem dieEckdaten fir die Rotorsteue-
rungvorgegeben werden.
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Die Daten der Rotorsteuerung

E Daten der Rotorsteuerung

Abbildung 15 zeigt die Eck-
daten der Rotorsteuerung.
|KH-55EIEI j Aktueller A0 ert Al tueller A0\ ert Die folgenden Punkte be-
Edt N A ri il e , . .
it | e ||| rg— schreiben die Bedeutung
jedes einzelnen Elements

_
M PO ey st 197 11 dieses Fensters.

[v Pemanent control

Typ des Azimutrotors Azimut Elesation

At ADMert bei 450° ADMWert bei 1807
mas. Azimu
h24 36
i 3B0° (+ » 380°
ADMwfert bei 07 AD-wfert bei 0

maz. Elewation
4 2
Coor Coer & HER

Automatizche Kalil:urierung| Taleranz |3+ 0 deg || Toleranz 3.0 deg

Offzet 0 deqg || Offzet 0 deqg
Manuelle Kal A21MUT
| parking at deq || parking at deqg

Manuelle Kal. ELEVATION

Abbildung 15

Typ des Azimutrotors

Ein Klick auf = zeigt die Liste der Azimutrotoren. Aus dieser &ishuss ein Rotor ausge-
wahlt werden. Weitere Informationen hierzu sieliggenbeschreibung des Azimutrotbrs

PC ON = Autostart

Wenn es gewilnscht wird, dass HalloRotor beim Stades Rechners gleich mit gestartet
werden soll, dann muss dieser Punkt angehakt wekienkann es je nach Startverhalten des
Rechners eventuell zu kurzzeitigen Steuerungsfehkemmen. Bei Verwendung dieser
Funktion empfehle ich bei den ersten StartvorgamgenVerhalten genau zu beobachten.

Permanent control

Ist diese Funktion aktiviert, dann regelt HalloRaden vorgegebenen Rotorwinkel permanent
nach. Die vorgegebene Toleranz wird eingehalteristtdann nicht méglich manuell die Po-
sition zu verandern, weil HalloRotor diese Veramaer gleich wieder korrigieren wtrde.

Ist diese Funktion deaktiviert, dann wird HalloRob®i neuer Winkelvorgabe den vorgege-
benen Winkel anfahren, bei Erreichen des Winkeés abfort die Steuerung abbrechen. Soll-
te nach dem Stopp der Rotor den Toleranzbereidassan, wird HalloRotor das nicht korri-
gieren. Manuelle Veranderung der Rotorstellungestt mdoglich. HalloRotor wird die neue
Stellung auch anzeigen.

Max. Azimut

Hier wird der maximal erlaubte Drehwinkel des Azinotors vorgegeben. Wenn der verwen-
dete Azimutrotor nur 360° Drehwinkel kann, danndsses Feld bedeutungslos. Sollte der
verwendete Rotor mehr als 360° Drehwinkel besitdann kann hier vorgegeben werden, ob
dieser erweiterte Drehwinkel im Normalbetrieb gehwterden soll oder nicht.

HINWEIS:

Bei der automatischen Kalibrierung wird in jedenll Feker volle Drehwinkel ausgenutzt!
Wenn das nicht sein soll, dann darf NICHT die awtbsche Kalibrierung gewahlt werden.
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Max. Elevation

Sollte KEIN Elevationsrotor angeschlossen sein,nd®USS hier der Wert 0° angeklickt
werden!

Fir den Fall, dass der Elevationsrotor KEINE 189fwenken kann, MUSS hier der Wert 90°
angeklickt werden!

Wenn der Elevationsrotor einen Drehwinkel von 1B8f und eine Anschlagbegrenzung be-
sitzt (wie z.B. die Elevationsrotore der Firmen Kemund YAESU), dann kann hier wahl-
weise 90° oder 180° angeklickt werden.

Die Kalibrierung

Die Kalibrierung dient dazu, den Zusammenhang Zwvéscder Spannung der Rotorstellung
und dem Drehwinkel zu bestimmen. Bei einem lineatesammenhang zwischen Spannung
und Drehwinkel muss fur zwei Drehwinkel der zugeg@iSpannungswert bekannt sein, dann
kann fir jede Spannung der richtige Drehwinkel @rret werden. Um diese Information zu
erhalten, bietet HalloRotor die Mdéglichkeiten detamatischen und der manuellen Kalibrie-
rung an (Erklarungen folgen).

Es gibt auch Rotorsysteme, bei denen der Zusammgragveischen der Spannung der Rick-
meldung und dem Drehwinkel nicht linear ist. Begin Systemen ist eine automatische Ka-
librierung zwingend erforderlich. Bei der automeltien Kalibrierung wird in kurzen Zeitab-
standen die Spannung gemessen und so die Nichiléteder Kurve ermittelt und gespei-
chert. Auf die so gewonnene Kennlinie wird bei 8¢guerung zuriickgegriffen. Weitere Er-
klarungen hierzu unteDatenbeschreibung des Azimutrotors

Automatische Kalibrierung

Bei dieser Form der Kalibrierung werden beide RertofAzimut und Elevation) automatisch
gegen jeweils beide Anschlage gefahren. Da sicliRd&sr dann nicht mehr dreht, bleiben die
Messwerte konstant. Das wird nach einigen Messurglksnnt und der jeweilige Wert des
AD - Wandlers dem zugehdrigen Rotorwinkel zugeotdrst der Winkel des Elevationsro-
tors auf 90° begrenzt, dann fordert HalloRotor daafj den Elevationsrotor auf 90° zu stel-
len, das ist der einzige manuell erforderliche EffigAlles andere geschieht automatisch.
HINWEIS:

Nach meinen bisherigen Erfahrungen wird der Drehkelinles installierten Antennensystems
oft Uberschatzt. Bei Drehung der Azimutantenne idleer gesamten Drehbereich und gleich-
zeitiger Drehung der Elevationsantenne bis auf M#fangen sich die Antennenkabel bei
ungunstiger Verlegung auch mal in der Antenne wm#anmt zu unerwarteten Blockierun-
gen. Das kann zu bdsen Uberraschungen fiihren!

Manuelle Kalibrierung

Bei der manuellen Kalibrierung erfolgt die Kalibmeg fur das Azimut- und Elevations-
system getrennt. In diesem Modus fordert HalloRokazu auf, die jeweils zu kalibrierende
Antenne auf einen bestimmten Winkel zu fahren uadnddie Taste ,Ubernehmen® anzukli-
cken. Aus den so gewonnenen Werten werden dandrdrechnungswerte Spannung -> An-
tennenwinkel generiert.

HINWEIS:

Dieses Verfahren kann nur bei Rotorsystemen mgaliem Zusammenhang zwischen Span-
nung und Drehwinkel eingesetzt werden. Sollte ezimAitrotor ausgewahlt worden sein, bei
dem bekannt ist, dass dieser Zusammenhang NICH&bgegst, dann bietet HalloRotor die-
se Kalibrierungsmaoglichkeit auch nicht an.
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Der Azimutrotor — Teilbereich Azimut

Azimut

A0 -value actuel

.

223

Al-value at 4507
859

Al-value at 07
B8

talerance |3, 0 deg

"D_ deg

parking at 70 deg

offset

Abbildung 16

Der ,Aktuelle AD - Wert" ist der zurzeit gemesseWert der Anten-

nenstellung. Die Darstellung erfolgt analog unditdlg Dieser Wert

wird zur Berechnung des Antennenwinkels benottigkdfin zwischen 0
und 1023 liegen, das entspricht einer MessauflésondlO Bit.

Der blaue Bereich unter dem AD — Wert Zeiger emtsprdem Arbeits-

bereich, der durch die Kalibrierungswerte vorgegebe

-AD — Wert bei 450°“ (hier im Beispiel 450°, kanaeh anders sein) ist
ein Wert, der bei der Kalibrierung ermittelt wildieser Wert entspricht
dem Antennenwinkel, der durch Wahl des Azimutrgfastals Rechts-
anschlag vorgegeben ist. Der optimale Wert liegtselaen 700 und
1000. Auf keinen Fall darf er unter 360 oder tb@d liegen!

»,AD — Wert bei 0°* (hier im Beispiel 0°, kann auetn negativer Wert
sein) ist der Wert, der bei der Kalibrierung ergittivird. Dieser Wert

entspricht dem Antennenwinkel, der durch Wahl desmAitrotortyps

als Linksanschlag vorgegeben ist. Dieser Wert musslestens um 360
kleiner sein als der Wert des Rechtsanschlags, abest absolut immer
dicht bei O sein.

» Toleranz ist die Regeltoleranz des Systems. Sie sollteasgegeben werden, dass es keine
Regelschwingungen gibt. Ist die Toleranz zu gegegéahlt, dann wird der Rotor nach einem
Stop den Toleranzbereich uberfahren, was dazu,fiads die Steuerung den ,Ruckwarts-
gang”“ einlegt. Im ungunstigsten Fall Uberfahrt Betor nach dem Stop dann die Toleranz-
grenze zur anderen Seite, was erneut zu einer ktarrder Antennenstellung durch HalloRo-
tor fuhrt. Ursachlich fur dieses ,Pendeln” sind dlassentragheit des Antennensystems und
die Verzogerungen in der Steuerung. Letzteres wurth das Betriebssystem verursacht,
denn WINDOWS ist kein Echtzeitsystem.

, Offset’ ist im Normalbetrieb O (null). Der Wert kann dalzenutzt werden, um eine Fehlstel-
lung der Antenne zu korrigieren. Er kann auch daguoutzt werden, eine Antennenfehlstel-

lung zu ermitteln, z.B. durch anpeilen einer Bake.

Der Elevationsrotor — Teilbereich Elevation

E leseation

Al -wvalue actuel

4 1 nl

[

AD-walue at 1807
974

AD-value at 07

ik

tolerance |3, 0 deq

"D'— deq
parking at ’—deg

Abbildung 17

offeet

Der ,Aktuelle AD - Wert" ist der zurzeit gemesseweert der Anten-
nenstellung. Die Darstellung erfolgt analog unditelg Dieser Wert
wird zur Berechnung des Antennenwinkels benétigtkéhn zwischen
0 und 1023 liegen, das entspricht einer Messauijson 10 Bit.

Der blaue Bereich unter dem AD — Wert Zeiger emtsprdem Arbeits-
bereich, der durch die Kalibrierungswerte vorgegebe

,AD — Wert bei 180°“. Hier ist der Bezugswinkel inem180°, auch
wenn der Elevationsrotor diesen Winkel nicht efreit kann. Dieser
Wert wird bei der Kalibrierung ermittelt. Der optahe Wert liegt zwi-
schen 500 und 1000. Auf keinen Fall darf er un&® @der tber 1000
liegen!

,AD — Wert bei 0°“. Auch dieser Wert ist immer dérert bei 0°. Er
wird bei der Kalibrierung ermittelt wird. Dieser Wesollte mindestens
um 180 Kleiner sein als der Wert bei 180°, wirdralbener in der Nahe
von O liegen.

Die Werte ,Toleranz” und ,Offset* haben die selbed&utung wie bei
demAzimutrotor.
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Das Element ,parking at"

Eine Rotorparkposition wird immer dann gewtnsctenwin der eigenen geografische Lage
mit sehr hohen Windgeschwindigkeiten gerechnet ererduss und die Antenne in eine Posi-
tion gefahren werden soll, die eine méglichst ngelkVindlast darstellt.

Unter ,parking at“ (Abbildung 16 und Abbildung 1Wjrd die Rotorposition angegeben, die
beim Beenden des Programms HalloRotor angefahretiewesoll. Wenn keine Parkposition
gewulnscht wird, dann mussen diese Eingabefensterbleiben, ansonsten wird ein Wert
innerhalb des zulassigen Einstellbereichs eingetrag

Die Datenbeschreibung des Azimutrotors

Die Azimutrotoren weisen sehr unterschiedliche Bsghaften auf. Hier einige Beispiele:
Zusammenhang zwischen Rotorstellung und Messspgrimaar

Zusammenhang zwischen Rotorstellung und Messspgmmiant linear
Anschlag des Rotors im Siden

Anschlag des Rotors im Norden

Drehwinkel 0° bis 360°

Drehwinkel -180° bis 180°

Drehwinkel 0° bis 450°

Drehwinkel -180° bis 270°

Drehwinkel -40° bis 400°

Diese Liste lasst sich bezuglich des Drehwinkelsema unendlich weiterfiihren. Um diesen
unterschiedlichen Eigenschaften gerecht zu wemgibhges eine Datei mit Beschreibungen fir
die einzelnen Rotortypen. Im Folgenden wird bestlan, wie vorgegebene Daten fir einen
Rotor geédndert werden kdnnen und wie eine neuehBabeing angelegt wird.
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Offnen des Eingabefensters der Datenbeschreibung

i SEEH

Fenster

(Abbildung 19).

&

Y

Typ des Azimutratars fil
(K Fi-5500 =]
E dit New |

ol

Az= 28" |El=0"

Frezet:

Abbildung 18

rmas. Azimut

v PCOM = Autogtart

Abbildung 19

Anderung einer vorhandenen Beschreibung (Edit)

Daten des Azimutrotors

Mame des Azimutrobors:

tinimalwinkel Linkzanschlag

IF]_ deg

t asimalwinkel Bechtzanzchlag

450 deg

K.urvenkorrektur erforderlich

f* Men i Ja

Lazchen Abbruch

[bemehmen

Ein Mauklick auf die TasteE,” (Abbildung 18) 6ffnet ein neues

In diesem Fenster wird als erstes
der zu andernde Rotortyp ange-
wahlt, falls das noch nicht ge-
schehen ist. Dann wird auf die
Taste Edit" geklickt.

Soll ein Datenblatt fiir einen
neuen Rotor erstellt werden,
dann wird auf die TastadNEW*
geklickt.

Im Editiermodus ist der

Name des Rotors nicht ver-
anderbar.

Mit der Taste ,Loschen”

kann ein vorhandenes Da-
tenblatt aus der Datenbank
entfernt werden. Nach dem
Ldschen erscheint ein lee-
res Datenfeld. Hier muss
jetzt ein neuer ,Name des
Azimutrotors® vorgegeben

werden.

Die Bedeutung aller weite-
ren Eingabemdglichkeiten
wird im folgenden Punkt

beschrieben.

Abbildung 20
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Erstellen eines neuen Datenblatts (New)

Daten des Azimutrotors )
In dieses leere Datenblatt muss

Name des Azimutrotors: zuerst der Name des verwen-
|| deten Rotors eingetragen wer-
den. Die Lange des Namens ist
Minimalainkel Linksanschlag auf 14 Zeichen begrenzt.
|— deq Leerzeichen sind nicht erlaubt
und werden gleich bei der
M axirmalwinkel Rechtzanschlag Eingabe durch das Unterstrei-
| g chungszeichen ersetzt.
Furvenkomekiur erfforderlich
v Mein " Ja

Abbruch

Abbildung 21

Datenfehler

Minimalwinkel Linksanschlag

Hier wird der Winkel eingetragen, den der Rotor ldnsten Winkel anfahren kann oder
darf. In den meisten Fallen ist dieser Winkel Ogrodl80°. Bei Rotoren, die diesen Winkel
unterschreiten kbnnen, ist der entsprechende Wankalgeben, also z.B. -20° oder -200°.

Maximalwinkel Rechtsanschlag

Hier wird der Winkel eingetragen, den der Rotorgaf&3ten Winkel anfahren kann oder darf.
In den meisten Féllen ist dieser Winkel 360° od#0°1 Bei Rotoren, die diesen Winkel tber-
schreiten kdnnen, ist der entsprechende Winkelgetzn, also z.B. 380° oder 200°.

Einschrdnkungen bei der Vorgabe der Anschlage

Die Differenz zwischen Maximalwinkel Rechtsanschlagd Minimalwinkel Linksanschlag
muss mindestens 360° betragen, maximal muss dierBiiz kleiner als 540° sein. Daraus
ergibt sich eine zulassige Uberlappung von maxikizar.

Grafische Darstellung des Rotorlaufbereichs

Zur besseren Ubersicht werden die vorgegebenerriRafgrenzen in einem Diagramm dar-
gestellt. Hier einige Beispiele dazu:
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Abbildung 22

Abbildung 23

Abbildung 24
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Rotor mit einem Laufbereich

von 0° bis 360° und einem line-
aren Zusammenhang zwischen
Spannung und Winkel (,Kur-

venkorrektur erforderlich* =

Nein).

Rotor mit einem Laufbereich
von -180° bis 180° und einem
linearen Zusammenhang zwi-
schen Spannung und Winkel
(,Kurvenkorrektur erforderlich®
= Nein).

Rotor mit einem Laufbereich

von 0° bis 450° und einem line-
aren Zusammenhang zwischen
Spannung und Winkel (,Kur-

venkorrektur erforderlich® =

Nein).

Der uberlappende Bereich, hier
360° bis 450°, ist gelb darge-
stellt.



Rotor mit einem Laufbereich
von -190° bis 230° und einem
linearen Zusammenhang zwi-
schen Spannung und Winkel
(,Kurvenkorrektur erforderlich®
= Nein).

Der Uberlappende Bereich, hier
170° bis 230° ist gelb darge-
stellt.

Dieses Beispiel zeigt, dass auch
die Vorzeichen bei der Vorgabe
beachtet werden mussen!

Abbildung 25

Kurvenkorrektur

Ist der Zusammenhang zwischen Drehwinkel der Ardemmmd Meldespannung nicht linear,
dann muss die Kurvenkorrektur aktiviert werden.

HINWEIS:

Bei aktivierter Kurvenkorrektur kann keine manueflalibrierung durchgefiuhrt werden, es
MUSS dann automatisch kalibriert werden. HalloRatonmt dann wahrend des Kalibrie-
rungsvorgangs die Kennlinie auf und speichertrsiger Datei ,Potikurve.txt* ab. Diese Datei
wird dann fur die Steuerung verwendet.

Inversbetrieb

Bei den meisten Rotoren ist es Ublich, dass behBdrehung die Spannung steigt. Sollte das
bei dem verwendete Rotor so sein, dass bei Linksdiigg die Spannung steigt, dann muss
unter , ,Inversbetrieb’ ,Ja’ angeklickt werden! Bz.bei Emotator 1103MMX).

Steuerung durch andere Programme

HalloRotor bietet diverse Moglichkeiten der Steugrwurch andere Programme. Die wich-
tigste Mdoglichkeit ist die Steuerung Uber die DDESehnittstelle von Windows, die recht
komplex ist und deswegen in einem gesonderten Dektirbeschrieben ist. Uber diese
Schnittstelle steuern z.B. die Programme HalloBatloDX, SatPC32 und Orbitron die Stel-
lung der Antennen, was uber unterschiedliche Podelerfolgt. Ist diese Schnittstelle akti-
viert, dann ist HalloRotor nicht mehr manuell bedliar, denn diese Schnittstellen haben die
hochste Prioritat. Diese Prioritatsstufe wird dufetderung der Hintergrundfarbe von griin
auf Braun signalisiert.

Eine weitere Mdglichkeit der Fernsteuerung ist Bieuerung Uber eine Textdatei (siehe
»Einfache Steuerbefehle sentleiese Steuerung hat eine niedrige Prioritdt, die Steue-
rung kann per manueller Bedienung von HalloRotarsichrieben werden. Wird durch diese
Textdatei eine Antennenrichtung vorgegeben, dahr tdalloRotor das aus, wird aber wéah-
rend der Ausfuhrung auf einen der Pfeile geklidein wird die Vorgabe tberschrieben.
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Einfache Steuerbefehle senden

Die einfachste Form, die Rotoren Uber HalloRotorstuern, ist die Erstellung einer Datei
mit Vorgaben fur Azimut und Elevation. Dazu wircheiTextdatei mit dem NameiRptor-
winkel.txt* in den Ordner geschrieben, in dem auch HalloRbé&wt. Diese Textdatei muss
folgenden Inhalt haben:

Azimutwinkel (Leerzeichen) Elevationswinkel (Zeileechselzeichen CRLF).

Beispiele:

110 2
100° Azimut, 2°Elevation, oder

90,7 25.3
90,7° Azimut, 25,3° Elevation. Als Dezimaltrennardsdas Komma oder der Punkt zulassig.

37
hier nur 37°Azimut, die Elevation wird nicht gearnde

Wenn HalloRotor die Datei gelesen hat, wird sieygetht!

Bekannte Probleme

XP kennt 3 Arten, Windows zu beenden:

1. Das ,normale“ Ausschalten

2. Den Standby — Betrieb

3. Den Ruhezustand
Wird XP in denRuhezustandversetzt, erfolgt beim Neustart von Windows keinerekte
Initialisierung der Treibersoftware fir die USB ehittstelle des HaSI. Wenn dieser Zustand
eintritt, muss die USB — Schnittstelle fir ca. k@w&len getrennt werden. Dies kann auch
wahrend des Programmlaufs von HalloRotor geschdb@mach funktioniert alles wieder.
Dieser Effekt tritt NUR unter Windows XP nach dem Ruhestandsmodus auf!
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Bezugsquelle
Das Interface und die elektronischen Relais kéreaogen werden bei:

Gerhard Riesner
Harpener Weg 25
44629 Herne

Tel. (49) 02323 24076
Email: Gerhard.Riesner@freenet.de

Das HaSlI inklusive CD mit Steuerprogramm und USEhschlusskabel kost&9,00Euro.
Ein elektronischer Schalter kost&00Euro.

Versandkostenpauschale innerhalb der EU be8#3Euro.

Versandkostenpauschale in Lander auRRerhalb derefitighl 4,00Euro.

Querverweise:

[1] AK MODUL-BUS Computer GmbH
Munsterstr. 45
48477 Horstel-Riesenbeck
www.modul-bus.de

[2] B. Kainka, Messen Steuern und Regeln mit USBnEis Verlag GmbH
ISBN 3-7723-5874-8
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