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OPIS

Rotor wspodtpracuje ze sterownikiem RotlProg. Ma zastosowanie do obrotu konstrukcji
lekkich, np. Yagi, jak i do ciezkich anten krétkofalowych. Oparty jest na przektadni $limakowej,
ze Slimakiem i slimacznicg wykonanymi ze stali (jak na zdjeciu). Cechy te gwarantuja
dtugotrwatg prace i wytrzymato$¢ urzadzenia. Jego zalety jest rowniez mozliwos$¢ regulacji
docisku slimaka i $limacznicy, kasujgca luzy w mechanizmie napedowym, co moze by¢
konieczne w przypadku zuzycia elementéw po dtugotrwatym okresie eksploatacji.
Powierzchnia urzadzenia pokryta jest lakierem proszkowym, skutecznie zabezpieczajagcym
przed korozja. Zakres obrotu zabezpieczony jest wyfacznikami kranicowymi.

DANE TECHNICZNE

Kat obrotu: 360 +/- 180 stopni
Czas obrotu: 45 sek.
Zasilanie rotora: 12V DC
Waga: 8 Kg
Typ enkodera: Magnetyczny 4 impulsowy
/HR 32 impulsy

Nacisk pionowy: 160 Kg
Max. Moment obrotowy: 900

*1800

*Wersja (24V)



STEROWNIKI OBStUGUJACE MASZYNE

ROT 1

e

Sterownik wspodtpracuje z obrotnicami typu RAU i RAK, oprdcz tego ze wszystkimi
obrotnicami posiadajgcymi wyjscie impulsowe. Sterownik zostat stworzony takze z myslg o
tych kroétkofalowcach ktérzy sami zrobili swdéj ROTOR Ilub pracuja na sprzecie
sprowadzonym z zagranicy (sterownik programowo mozna dopasowac¢ do dowolnej
konstrukcji w ktérej elementem wykonawczym jest IMPULSATOR lub KONTAKTRON.

Do sterowania za pomocg komputera stuzy specjalnie przygotowany program
krétkofalarski SPID.LOG

Funkcje sterownika:

e pracareczna;

e praca potautomatyczna (wpisuje sie wartos¢ kata bez obracania rotora ,a po 2
sekundach rotor startuje do zadanego kata;

e praca automatyczna (petne sterowanie z komputera PC programem SpidLog).

Funkcje dodatkowe dla wersji Canada:
e funkcja MEMORY (mozna wpisac 6 ustawien katow do pamieci, ktére mozna wyberac
bezposrednio przyciskami na myszy). Funkcja ta pozwala na szybkie wybieranie

kierunku np. w zawodach.

UWAGA. Mysz nie jest myszg komputerowa. Tylko tak wyglagda. W zadnym przypadku
nie wolno podtgczac jej do komputera!!!



Dane techniczne:

Zasilanie: 12V - 18V DC/0,5A - 1,5A wymagany
zewnetrzny zasilacz

Sygnat wejsciowy: w wersji impulsowej - impulsy

Zapas elektroniczny -180 +180 stopni

Wymiary 120 x 35 x220 mm

Wyjscie ztgcze COM 9 pin do podtaczenia
komputera (RS232, 1200 baud, 1 stop bit,
bez parzystosci).

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

Parametry sterownika:

e napiecie zasilania sterownika MD-01 15 VDC (Imax — 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.



MD-02

MD-02 jest elektronicznym sterownikiem do obracania rotoréw. Jest urzadzeniem wielofunkcyjnym
pozwalajgcym na rdézne 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.

Parametry sterownika:

e napiecie zasilania sterownika MD-01 15 VDC (Imax — 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.



POROWNANIE DOSTEPNYCH MASZYN

Tabelka RAU and RAK and BIG RAK and RAS and BIG-RAS and
porownania RAU/HR RAK/HR BIG-Rak/HR RAS/HR BIG-RAS/HR
rotoréow (18V) (18V) (18V) (18V) (18V)
*(24V) *(24V) *(24V) *(24V) *(24V)
Moment 900 1.800 8.000 1.800 8.000
obrotowy *1800 *3.240 *8.000 ** *3.240 *8.000 **
Moment 8.000 14.000 24.000 14.000 24.000
hamujacy
Obcigzenie 350 Ibs 550 Ibs >700 lbs 550 Ibs >700 lbs
pionowe
Rodzaj Podwdjny Podwdjny Podwéjny Podwéjny Podwdjny
przektadni Slimak $limak Slimak Slimak Slimak
Obudowa Stal Stal Stal Stal Stal
malowana - malowana - malowana - malowana - malowana -
proszkowa proszkowa proszkowa proszkowa proszkowa
Przektadnia Stal Stal Stal Stal Stal
malowana - malowana - malowana - malowana - malowana -
proszkowa proszkowa proszkowa proszkowa proszkowa
Podstawa Stal Stal Stal Stal Stal
malowana - malowana - malowana - malowana - malowana -
proszkowa proszkowa proszkowa proszkowa proszkowa
Catkowita 3300/1 4950/1 6120/1 4950/ 1 6120/1
przektadnia
Typ enkodera | Magnetyczny | Magnetyczny | Magnetyczny | Magnetyczny | Magnetyczny
4 impulsowy | 6 impulsowy 6 pulse 6 impulsowy | 6 impulsowy
/HR 32 /HR 32 /HR 32 /HR 32 /HR 32
impulsy impulsy impulsy impulsy impulsy
Doktadno$¢ 12/1.0¢ 12 /1.0¢ 0.52/0.5¢ 12/1.0 0.52/0.5¢
obrotu /HR 0,12/ /HR 0,12/ /HR 0,12/ /HR 0,12/ /HRO,12/
0.1¢ 0.1¢ 0.1¢ 0.1¢ 0.1¢
Zakres pracy 36092 +/- 1802 | 3609 +/- 1802 | 3602 +/- 1802 | 3602 +/- 1802 | 3602 +/- 1802
Czas obrotu o 45 sek 90 sek *45 240 sek * 90 sek *45 240 sek *145
360° sek 145sek sek sek
Napiecie 12 Vdc 12 Vdc 12 Vdc 12 Vdc 12 Vdc
zasilania /HR 24 Vdc
silnika
Temperatura -20° +50° -20° +50° -20° +50° -20° +50° -20° +50°
pracy
Ciezar rotora 8 kg 12 kg 15kg 19kg 25kg
Waga i rodzaj | Rot1lProg-1,5 | Rot1Prog-1,5 | RotlProg-1,5 | Rot2Prog-2 Rot2Prog- 2
sterownika kg kg kg kg kg
uzywanego MD-02-4kg | MD-02-4kg | MD-02—4kg | MD-02—-4kg | MD-02-4kg
do rotora MD-01-5kg | MD-01-5kg | MD-01-5kg | MD-01-5kg | MD-01-5 kg







