Einstellung der Systemparameter
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Anmerkung zu dieser Programmerweiterung

Diese Programmerweiterung ist auf Wunsch von zwevéndern erfolgt, die hbhere Mess-
und Steuergenauigkeiten erreichen wollen. Die bisbhegegebenen Parameter wurden von
mir so gewabhlt, dass ein — aus meiner Sicht — gdsVerhalten fur alle mir bekannten Ro-
torsysteme gewabhrleistet war. Diese Parameter d3tdainstellungen) werden beim Start
auch wieder gesetzt.

Ab dieser Version HalloRotor 18 besteht die Modlielh, die Parameter flir den Messvorgang
vorzugeben. Die Standardeinstellung sieht so aus:

System parameters
Startverzogerung « start delay Soll st

_i a0 a0

.............................................................

Mezzzyklen # number of meazurements

_J 10 10

Wiartezeit 2mizchen Mezsungen / delay between measurements

_ﬁ 10 10

Bit K.orrektur - Mezswertauflazung / bit correction - meazurement rezolution
B |

J 2 2
Stopp war Rotaranschlag [Grad]d Stop before rotor attack, [deq)

N E— 10 10

b it
Schliefen/Cloze | LII:uernehmem'Ecunfirm| oK | ESSZEEI [mz]

Abbildung 1
Werte kénnen nur Uber die Schieberstellung verdmndenden. Veranderte Werte sind erst
dann wirksam, wenn die Taste ,Confirm / Ubernehneateér ,OK’ angeklickt wurde. Die
Taste ,OK’ schliel3t auch gleichzeitig das Fenddas ist der einzige Unterschied zu ,Con-
firm’.
Mit der Taste ,Close / SchlieRen’ wird das Fengschlossen OHNE Anderungen vorzu-
nehmen.
Der blau hinterlegte Bereich der Einsteller zeg don mir empfohlenen Einstellbereich.
Die Bedeutung der vier Parameter wird in den fotiggnPunkten erlautert.
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Anzeigen der Parameter

H“B‘E‘E Das Parameterblatt kann durch Klick auf die Tag&eim Basis-
fenster erreicht werden. Beim ersten Klick wird dakannte Blatt

,Daten der Rotorsteuerung’ getffnet, beim zweitditkKerscheint
f dann das erweiterte Parameterblatt.
Anmerkung: Die Versionsnummer von HalloSat steht &ein di-
rekt unter der Windrose.
Ve 18.2
P

|Az=1250°| EI= 3.4°
F'reset:l

Abbildung 2

Bei einem Doppelklick auf die Taste ,E’ erscheiahd folgendes Bild:

w Daten der Rotorsteuerung

Typ des Azimutrotors Azirmut Elewation System parameters
|KF|-55IJEI j Aktueller AD Wt Aktueller AD et Startverzogerung / start delay Soll It
Edt | MNew | | s e e T o aaee—— g
R — — s
l¢
 PC ON = Autostart ’r IO— ezzzpklen / number of measurements
[ ]
[v Permanent control J 10 10
nas, Szimut AD-wiert bei 4507 A0t bei 180° Wartezeit zwischen Mezsungen / delay between meazurements
: 512 524 S —
" Ze0° v » 360" 10 10
: ADwert bei 07 A0 ert bei 0° ottt e .
max. Elewvation a 2 Bit Korrektur - Mezswertaufldsung / bit correction - measurement resolution

L 1

[ | 2 2
Stopp wor Botoranzchlag [Grad]! Stop before rotor attack [deg]

Offet |0 deg || Offset 0 deg [ | i 1.0 10

Manuelle Kal. AZIMUT M it
| parking at deg || parking at deg Schliefben,/Close | Ubermehmens/Confirm | ak. | 88312% fms]
b arwielle Kal. ELEVATIDNl

Automatische Kalibrierungl Toleranz |20 deg || Taleranz |30 deg

Abbildung 3

Bedeutung und Anderung der Parameter

Ich empfehle, immer nur einen Parameter zu andedndann die Reaktion zu testen. Werden
mehrere Parameter gleichzeitig verandert, danmdglicherweise schwierig zu erkennen,
welcher der Parameter den gewtnschten oder unechti@msEffekt brachte. Nun zu den Pa-
rametern im Einzelnen.
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Startverzégerung / start delay

(2% E@ﬂi Dieser Wert wird nur beim Start von HalloRotor begi Er muss
- 1 so grol3 gewahlt werden, dass in der StartphasélatlaRotor kei-
‘ ner der beiden Rotoren eingeschaltet wird.

Wahrend dieser Startphase ist ein roter Zielpfaigeblendet (s.
Bild links, hier rote Linie senkrecht nach obengeeid). Sollte in
' dieser Phase auch einer der Richtungspfeile guichten (wie im

Bild zu sehen, Pfeil nach rechts), empfehleddnhgend, den Wert
,Startverzdogerung / start delay’ zu vergrof3ern.

* :> E Die Startphase ist beendet, wenn der rote Pfedchevindet. Das
Az=166.1° EI= 0.3° ist i.d.R. weniger als eine Sekunde — also biteltnimit dem Vor-
pes] [ | gabewert geizen, das bringt nichts!

Der neu eingegebene Wert muss mit der Taste ,Okt gdonfirm
/ Ubernehmen’ quittiert werden. Zur Erprobung desen Wertes
muss dann HalloRotor beendet und danach neu getstaatden!

Abbildung 4

Messzyklen / number of measurements

Jeder angezeigte Messwert wird aus einem oder meghEnzelmesswerten bestimmt. Ma-
ximal kdnnen 20 Messungen zur Berechnung des Mgstseisses durchgefuhrt werden. Soll-
te dieser Parameter auf ,Eins’ gestellt sein, dahmer erste Messwert auch gleich das Er-
gebnis der Messung.

Nur eine Messung auszufuhren hat den Vorteil, @assehr schnell geht und so auch eine
schnelle Reaktion der Steuerung auf das Ergebfokyerder Rotor also an der Zielposition
mit hoher Genauigkeit gestoppt wird.

Nachteil nur einer Messung ist, dass z.B. ein Bipuls auf der Messspannung oder ein tber-
lagertes Netzbrummen falsche Ergebnisse bringtsonzu unerwiinschten Richtungskorrek-
turen fuhrt.

Um madgliche Storimpulse zu eliminieren reicht esR. schon aus, die Anzahl der Messzyk-
len auf ,Drei’ zu setzen.

Fur diesen Fall empfehle ich das Probieren!

Bei Uberlagertem Netzbrummen sollte die Anzahl Messungen so gewéahlt werden, dass
sich eine Messzeit dicht bei 200 msec erghitHTUNG: Die Einstellung kann von Rechner
zu Rechner unterschiedlich sein!

Wartezeit zwischen Messungen / delay between measants

Eine Wartezeit zwischen den Messungen ist aus @nini@r Systemstabilitdt zwingend er-
forderlich. Aus diesem Grunde ist hier 1 msec aisium einstellbar. Versuche haben ge-
zeigt, dass Veranderungen bis 15 msec keinen Es#uf die Messzeit haben. Das mag aber
bei anderen Rechnern oder Betriebssystemen (z.BID@WS Vista) anders sein. Aus die-
sem Grunde habe ich den Wert variabel gemacht.

Bit Korrektur - Messwertauflosung / bit correctionmeasurement resolution

Mit diesem Parameter kann eine Rundung auf Biteblenehgefihrt werden. Sinn macht das
nur, wenn mindestens 5 Messzyklen fur eine Messlumghgefuhrt werden. Dieser Parameter
kann auf ,Null' gesetzt werden, wenn der Messspagrikein Brumm Uberlagert ist. Je nied-
riger der Wert ist, umso genauer wird die Posiaagezeigt, je héher er ist, um so mehr wird
gerundet. Eine ,flatternde’ Anzeige kann durch Enlndg dieses Wertes beruhigt werden.
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Stopp vor Rotoranschlaqg [Grad]/ Stop before rotdtak [ded]

WARNUNG: Ein zu kleiner Wert kann zur Zerstérung des Antriebsmotors des Rotors
fuhren!

Nehmen wir an, der Rotor hat einen Drehbereich/bis 360 Grad. Wenn nun der Sollwert
fur die Rotorstellung mit 0 Grad vorgegeben wirdnad schaltet HalloRotor den Antrieb erst
aus, wenn der Wert erreicht oder unterschritte wirasselbe gilt, wenn der Wert des ande-
ren Anschlags vorgegeben wird, also in diesem B&i§60 Grad, dann schaltet HalloRotor
erst den Antrieb aus, wenn dieser Wert erreicht dderschritten wird.

Wenn z.B. wegen thermischer Einflisse der Vorgabemeht erreicht wird (es reicht, wenn
der Sollwert auch nur um ein Bit nicht erreichtdyidann schaltet HalloRotor den Antrieb
nicht aus! Bei einigen Rotorsystemen verhinderteidlagenschalter, dass der Motor weiter
unter Spannung steht, diese Systeme sind nichhigiefd Bei anderen Systemen wird der
Stromkreis NICHT durch einen Endlagenschalter tmtamhen und der stehende Motor ist
weiter mit Spannung beaufschlagt. Das kann dann tidmen, dass der Motor Uberhitzt und
geschadigt wird.

Auf dem Computermonitor ist dieser ,Gefahrenfalvar erkennbar, der griine Pfeil steht am
Anschlag und ein Antriebspfeil ist grin, aber weltat permanent auf diese Anzeige?

Aus diesem Grunde habe als RotorStopp fur die Aagehein Grad vorher vorgegeben.

Dieser Vorgabewert ist sowohl fir Azimut als aughElevation gultig!
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