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Ogodlne

MD-01 jest elektronicznym sterownikiem do obracania rotorow. Jest urzgdzeniem wielofunkcyjnym
pozwalajgcym na rézne kombinacje ustawien pracy. Do sterownika mogg by¢ podtgczane rotory pojedyncze
(np. dwa rotory Azymut) lub podwdjne (jeden rotor Azymut / Elewacja). Podstawowy uktad zapewnia prace
z silnikami pradu statego.
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Parametry sterownika

e napiecie zasilania sterownika MD-01 15 VDC (lmax — 2A),

e napiecie zasilania Rotorow 12-14 VDC (Imax — 40 A),

e maksymalny prad zasilania pojedynczego silnika do 20 A.

e 2 porty RS232

e 1 port USB host

e 1 port USB device —widoczny w systemie jako wirtualny port COM.
e 1 port Ethernet RJ45.



Zdjecia i opis

Front

1.
2.
3.

Klawiatura.
Ekran 2x20 symbole.
Wiacznik.
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Gniazdo wejsciowe do podtgczenia Ground (reszta pinéw NC).

Wejscie zasilania silnikdéw Rotoréw (FUZE 40A).

NC, w przysztosci przewidziane do podtgczenia modutéw np. CAN, RS485, RS422 lub wejs¢
analogowych.

4. Wejscie impulsowe dla uktadéw z dwoma czujnikami typu HALL.

5. Wejscie zasilania elektroniki (FUZE 2A).

6. Wyjscia do podtaczenia Rotora BIG-RAS Elewacja. Piny zasilania silnika. Elewacja piny z silnika (3, 4),
piny w sterowniku (1, 2). Kazde wyjscie posiada swdéj wtasny FUZE (20A).

7. Wyjscia do podtaczenia Rotora BIG-RAS Azymut. Piny zasilania silnika. Azymut piny z silnika (1,2), piny
w sterowniku (1, 2). Kazde wyjscie posiada swaéj wtasny FUZE (20A).

8. Przetacznik do aktualizacji oprogramowania sterownika (FIRMWARE). Aby uaktualni¢ oprogramowania
wykorzystujemy COMO (punkt 12), a przetgcznik ustawiamy w pozycji OFF. Normalny tryb pracy
sterownika to wtedy, gdy przetacznik jest w pozycji PR.

9. Woyjscie uniwersalne — mozliwo$é podtaczenia wewnatrz sterownika modutu z przekaznikami. Wtedy
sterownik bedzie miat funkcje przetacznika anten.

10. Wyscie 12C — wykorzystane do sterowania przetgcznika SW-01.

11. Porty USB — HOST (wtyczka typ A) i DEVICE (wtyczka typ B).

12. Porty RS232 — COMO i COM1. COMO jest wykorzystany rowniez do aktualizacji oprogramowania
sterownika (patrz punkt 8).

13. Wejscie do sterownie z pomocy specjalne przygotowanej myszy.

14. Wejscie sieciowe RJ45 (ETHERNET).

PIN | FUNCTION
1 NC
PIN [ FUNCTION 2 WEimp 2 EL
1 NC 3 | WEimp 1 EL PIN | FUNCTION
2 NC PIN | FUNCTION 4 |WEimp2AZ 1 MOTOR
3 NC 1 {uz+22vpc|[ 2 |WEIMPLAZ o TeyncTion || 2 | moTor . .
4 NC 2 | GROUND 3 i xg(c: 1 |uz+1svoc|| 3 | weimp Opisy pinéw gniazd na tylnym panelu
5 GROUND 3 NC 8 GROUND 2 GROUND 4 GROUND
6 NC 4 |U1+22VDC 9 GROUND 3 |U2+15VDC 5 +12VDC




Sposo6b podlaczenia sterownika MD-01/MD-02 do rotora BIG-RAS/HR:

#1 Podlaczenie silnikow Azymut & Elewacja:

Rotor podtagczony jest do sterownika poprzez dostarczone wtyki (4-Pin) i sg one uzywane w sterowniku do
zasilania silnikéw Azymutu i Elewacji.

AZ & EL (rysunek ponizej) sg oznaczone po tylnej stronie sterownika MD-01.
W sterownikach w wyjsciach AZ & EL sg zawsze uzywane piny 1i 2.
Wyprowadzenia w rotorze dla AZ majg numery 1&2 a dla wyprowadzenia EL w rotorze majg numery 3&4

Zdjecie podtgczenia wewnatrz jest réwniez w manualu PS-01.
(Nota: jesli nie zamawiates PS-01 PSU, musisz zrobi¢ wiasne okablowanie)

S i - s ) i ~
< FP-250/16 ~ // FP-250/16 ~
# 680k P S 680k [
i A v e A
/ \ / \
\ |,j () E l L EC)3 |
Polaryzacja siinika pod \ “-,-‘Hk L 71mH / \ 1mH¥ st )‘IIT\H "I
ek PO \ s |/ \ [ /
@w" W Tong) spaonF[ T W THonF
AZYMUT <l | b S |-~
N P N |4 2 | SOl P R PR
ZQ/M i+ 22y I:H-
\_/ .- .
i i |—f| N
26470nF ,i\ D 2e470nF = 915
=/ q = [ ——{AZYMUT
P [P S35 1Zomo-ze 28
— 938
T @4% ELEWACJA
BRAZOWY \S
NN
o~ |CZARNY
82®

. ;:.Z 4 s
[TXT

ELEWACJA

1] of g 4 3

AZYMUT

Podlaczenie czujnika pomiedzy MD-01 <> BIG-RAS/HR

#2 Podlaczenie przewodu czujnika z rotora do sterownika (AZ &EL)

W akcesoriach do rotora jest meski gniazdo DB9 do podtgczenia od strony serownika MD-01.
Podtaczenie od strony rotora robione jest przez 9 pinowy wtyk, ktéry znajduje sie w akcesoriach przy rotorze.

Schemat podtaczenia rotora i sterownika pokazany jest ponizej. Do podtgczenia potrzebny jest kabel 6-zytowy
w ekranie.



MIC328 jest przy rotorze, Meski DB9 jest przy kontrolerze MD-01 na tyle.
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Obstuga

Sterownik MD-01 mozna obstugiwac z pomocy klawiatury lub komputera.
Modut MD-01 ma dwa tryby pracy (MODE).

e NORMAL —tryb pracy normalne;j.
e MOTOR ANGLES - tryb pracy kalibracji.

Do zmiany trybu pracy stuzy przycisk [F].

Tryb pracy normalnej (NORMAL)

W tym trybie pracy sterownik mozna obstugiwac przyciskami [Prawo], [Lewo], [Géra] i [D6t] lub
otrzymywac polecenie z komputera PC. Sterownik obstuguje protokoty komunikacji SPID ROT1, SPID ROT2,
SPID MDO1, BRITE, YAESU i HyGain, ktére mozna przypisa¢ do kazdego portu komunikacyjnego (COMO, COM1,
USB D i ETH) w ustawieniach.

Przyciski [Prawo] i [Lewo] stuzg do obracania anteny w azymucie.
Kierunek prawo - antena kreci sie zgodnie z wskazéwkami zegara, wartos¢ kata na wyswietlaczu rosnie.

Kierunek lewo — antena kreci sie przeciwnie do wskazédwek zegara, wartosc kata na wyswietlaczu
maleje.

Przyciski [Gora] i [D6t] stuzg do obracania anteny w elewac;i.
Kierunek géra — rotor kreci sie w prawo patrzac na jego front. Wartos¢ kata na wyswietlaczu rosnie.
Kierunek dét — rotor kreci sie w lewo patrzac na jego front. Wartosé kata na wyswietlaczu maleje.

Kierunki obracania sie anteny przedstawione sg na rysunku:




Tryb kalibracji (MOTOR ANGLES)

Przetaczenie sterownika w trybie kalibracji odbywa sie z przyciskiem [F]. W tym trybie mozna ustawic¢
dowolna wartos$¢ kata w azymucie i elewacji, bez obracania anteny. Tryb ten jest potrzebny do wstepnego
kalibrowania anteny.

Zerowanie kata azymutu odbywa sie z przycisniecie jednoczesnie przyciski [F1] i [Lewo], a zerowanie
kata elewacji — przyciskami [F1] i [G6ra].

Do ustawienie dowolnego kata azymutu uzywamy przyciski [Lewo] i [Prawo], a zmiane kata elewacji
przyciskami [Géra] i [D6t].

Po wykonaniu kalibracji nalezy wyjs¢ z trybu kalibracji i przejs¢ do trybu pracy normalnej naciskajac
przycisk [F].

Konfiguracja sterownika
Jak sterownik jest w trybie NORMAL mozna z pomocy przycisku [S] wejs¢ w jego konfiguracji.
Struktura konfiguracji sterownika jest modutowa. Zmiana modutéw odbywa sie przyciskami [Prawo]
i [Lewo]. W kazdym module sg odpowiedne parametry. Jak wybierzemy modut, ktéry nas interesuje, z pomoca
przycisku [S] wchodzimy w ustawienie jego parametréow. Poruszanie sie miedzy parametrami odbywa sie tym
samym sposobem co zmiana modutéw - przyciskami [Prawo] i [Lewo]. A warto$¢ parametréw zmienia sie
z przyciskami [Géra] i [D6t]. Powrdt do wyboru modutu odbywa sie przyciskiem [S].
Przycisk [F] stuzy do wyjscia z konfiguracji. Po jego nacisniecie pojawia sie pytanie o zapisie
ewentualnych zmian w konfiguracji. Jezeli chcemy zatwierdzi¢ zmiany naciskamy przycisk [Lewo], jezeli

chcemy powrdci¢ do poprzedniej konfiguracji naciskamy przycisk [Prawo].

Konfiguracja motorow (MOTOR CONFIGURATION)

Cyfra przed znakiem ,,: , w nazwie szablonu okresla do ktérego wtyku na tylnym panelu musi by¢
podtgczony motor:

1-AZIMUTH

2 —ELEVATION

Szablon (TEMPLATE)
Rodzaj motoréw podtgczonych do sterownika jest z géry ustawiony wg szablondw:
e 1:NC, 2:NC - brak podtgczonych motoréw do sterownika,
e 1:AZ, 2:NC — podfaczony jest jeden motor do wtyku AZIMUTH na tylnym panelu sterownika.
Motor obraca sie tylko w azymucie,
e 1:NC, 2:EL — podtaczony jest jeden motor do wtyku ELEVATION na tylnym panelu sterownika.

Motor obraca sie tylko w elewacji,



e 1:AZ, 2:EL - podtaczony sg dwa motory do sterownika. Motor 1 (wtyk AZIMUTH) obraca sie
w azymucie, a Motor 2 (wtyk ELEVATION) — w elewac;i,

o 1:AZ, 2:AZ - podtaczony sg dwa motory do sterownika, ktéry sie obracajg tylko w azymucie.

Start
Tryb uruchomienia motoréw:
e MAX SPEED — motor startuje z maksymalng predkos¢, ktdra jest ustawiana dla kazdego motoru
oddzielnie odpowiednio w modutéw SET MOTOR 1 i SET MOTOR 2, opisane dalej,
e  SOFTLY — tak zwany miekki start. Dla kazdego motoru ustawiany w modutéw SET MOTOR 1
i SET MOTOR 2, opisane dalej.

Stop
Tryb zatrzymywania motordéw:
e IMMEDIATELY — natychmiast,
e  SOFTLY — tak zwany miekki stop. Dla kazdego motoru ustawiany w modutéw SET MOTOR 1
i SET MOTOR 2, opisane dalej.

Sterowanie z zewnatrz (CONTROL xx)

Ten parametr okresla ktéry port komunikacyjny sterownika stuzy do sterowanie podtgczonych
motordéw. Pojawia sie tylko wtedy, gdy jest wybrany szablon inny niz 1:NC, 2:NC. Jezeli jest wybrany ostatni
szablon 1:AZ, 2:AZ, to dla kazdego motoru mozna wybrac inny port do sterowania.

Na ekranie sterownika w zaleznosci od wybranego szablonu mozna sie pojawié nastepujgce napisy:

e CONTROL Al —szablon 1:AZ, 2:NC, pw. Szablon (TEMPLATE),
e CONTROLE2 - szablon 1:NC, 2:EL, pw. Szablon (TEMPLATE),
o CONTROL AE —szablon 1:AZ, 1:EL, pw. Szablon (TEMPLATE),
e CONTROL A2 —szablon 1:AZ, 2:AZ, pw. Szablon (TEMPLATE).

Wartosci parametru CONTROL:

e NONE - brak sterowania z zewnatrz. Motory sterowany sg recznie z przyciskamy na
sterowniku.

e COM 0 - sterowanie z zewnatrz wg wybranego protokotu, opisany dalej. Mozna tez sterowa¢é
recznie.

e COM 1 - sterowanie z zewnatrz wg wybranego protokotu, opisany dalej. Mozna tez sterowac
recznie.

e USB - sterowanie przez port USB D, wg wybranego protokotu, opisany dalej. Mozna tez

sterowac recznie.



e ETH - sterowanie przez ETHERNET wg wybranego protokotu, opisany dalej. Mozna tez

sterowac recznie.

Protokot (PROT. xx)
Protokdt komunikacji miedzy sterownikiem a urzgdzeniem sterujgcym (moze to byé na przyktad
komputer z odpowiednym programem):
e SPIDROT1
e SPID ROT2
e SPID MDO01 — w przysztosci. Nowy protokdt komunikacji firmy SPID Elektronik
e YAESU — w przysztosci
o  BRITE — w przysztosci. Nowy protokét wspdlnie opracowany przez firmy SPID Elektronik i
Centrum Badan Kosmicznych w Warszawie

e HyGain — w przysztosci.
Ustawienia motorow (SET MOTOR 1, SET MOTOR 2)

STATE
Parametr tylko do odczytu. Uzalezniony jest od wyboru szablonu (TEMPLATE) w konfiguracji motoréw

(pw. Konfiguracja motoréw -> szablon). Okresla czy motor jest wtgczony lub wytaczony.

TYPE
Typ wejscia w sterowniku MD-01:
e DIGITAL - sterownik liczy impulsu,

e ANALOG - w przysztosci. Sterownik mierzy napiecie.

KIND
Parametr tylko do odczytu. Uzalezniony jest od wyboru szablonu (TEMPLATE) w konfiguracji motoréow
(pw. Konfiguracja motoréw -> szablon):
e AZIMUTH - rotor obraca sie w azymucie,

e ELEVATION - rotor obraca sie w elewacji.

INPUT
Typ czujnikdw sterownika MD-01 (tylko, gdy typ wejscia jest DIGITAL):
e ELECTRONIC — uzycie elektronicznych czujnikéw ruchu (bezdrganiowych),

e  MECHANIC — w przysztosci. Klucze mechaniczne (wystepujg drgania).

GEAR

Przektadnia rotoru.



MIN ANGLE

Minimalny kat, do ktéry mozna sie obracad rotor.

MAX ANGLE

Maksymalny kat, do ktéry mozna sie obracac rotor.

MAX POWER

Maksymalna moc w procentach petnej mocy, ktéra sterownik moze podac rotorowi.

START POWER, START TIME

Uzywamy jezeli chcemy uzyskad tak zwany miekki start. Mozemy ustawic jedno, dwu lub trzyetapowy
start motoru (START POWER 1, START POWER 2, START POWER 3 i START TIME 1, START TIME 2, START TIME
3). Moc (START POWER) wprowadzana jest jako procent petnej mocy, ktdra moze podac sterownik do rotora.
Czas (START TIME) wprowadzamy w sekundach.

Przyktad 1: jednoetapowy — ustawiamy poczatkowa predkos$¢ obracania motoru
START POWER 1 = 30%, czas dojscia do maksymalnej mocy (MAX POWER) START TIME 1 = 5s
i START TIME 2 = 0s — w ten sposéb okreslamy, ze start motoru jest jednoetapowy.

MAX POWER = 100%. Oznacza to, ze motor startuje z 30 % mocy i w ciggu pie¢ sekund liniowo zwieksza moc

do 100%.
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Rysunek 1. Jednoetapowy miekki start.



Przyktad 2: trzyetapowy — ustawiamy START POWER 1 = 20%, START POWER 2 = 30%,
START POWER 3 = 50%, START TIME 1 = 3s, START TIME 2 = 3s, START TIME 3 = 3s, MAX POWER = 100%.
Oznacza to, ze rotor startuje z 20% mocy, w przeciggu 3s moc dochodzi do 30%, nastepne 3s moc osigga 50% i

ostatnie 3s moc dochodzi do 100%.
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Rysunek 2. Trzyetapowy miekki start.

STOP POWER, STOP TIME
Uzywamy, jezeli chcemy uzyskac¢ tak zwany miekki stop. Dziata analogiczne jak miekki start tyle, ze

w drugg strone.

STOP AT
Okresla ile stopni przed zadanego kata (na przyktad wystany przez program komputerowy jak Orbitron)
ma sie rozpocza¢ procedure zatrzymywania motoru. Ma znaczenie, jezeli jest wybrany tryb SOFTLY w

parametrze STOP modutu Konfiguracja motorow.

PULS TIMEOUT
Okresla, po jakim czasie po uruchomienia motoru ma wytaczy¢ jego zasilanie, jezeli nie dochodza

impulsy z czujnika ruchu. Dotyczy tylko motory z typ wejscia DIGITAL.
Ustawienie portéw RS232 (SET COMO, SET COM1)

STATE

Parametr jest tylko do odczytu. Wartosci ON — wtgczony, OFF — wytgczony.

BAUD
Mozliwe wartosci: 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 115200, 230400 i 460800.



DATA BITS
Mozliwe wartosci: 4, 5, 6, 7 lub 8 bity.

STOP BITS

Mozliwe wartosci: 1 lub 2 stop bity.

PARITY
Mozliwe wartosci: NONE, ODD, EVEN.

Ustawienie wirtualnego portu RS232 (SET USB COM)

STATE
Parametr jest tylko do odczytu. Wartosci ON — wigczony, OFF — wytgczony.

BAUD
Mozliwe wartosci: 600, 1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600, 115200, 230400 i 460800.

DATA BITS
8 bity.

STOP BITS
1 bit.

PARITY
Brak.

Ustawienie portu ETHERNET (SET ETHERNET)

Port Ethernet jest ustawiony, aby odzyskiwat adres IP dynamiczne. Komunikacja z tym portem odbywa
sie z pomocg jeden z protokotow (SPID MDO1, SPID ROT1, SPID ROT2, YAESU, BRITE lub HiGain). Na przyktad
sterownik MD-01 odzyskat adres IP z serwera DHCP 192.168.0.10. To mozna sie potaczy¢ z nim na przyktad z
Hiper Terminala wybierajgc typ potgczenia TCP/IP (Winsock), adres hosta wpisujemy 192.168.0.10, a numer
portu wpisujemy 23. Protokdt moze by¢ BRITE lub YAESU, bo to sg protokoty tekstowe.

STATE

Parametr jest tylko do odczytu. Wartosci ON — wtgczony, OFF — wytgczony.



Wymiary sterownika:

Wymiary sterownika MD-01 FRONT

Wymiary sterownika MD-01 TYt



