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1 Uvod

Pri navrhu a konstrukci automatické pozemni stanice czCube bylo nutno resit problematiku
automatického nataceni antén. Aktualni Zadanou polohu (aktualni pozici objektu druZice na
pozorovatelové nebeské sfére), pripadné jeji bezprostiedné budouci hodnoty, vypocitava a
poskytuje automaticky sledovaci software (v pripadé stanice czCube je to program SatTrack).
Ovladani fyzického rozhrani rotatoru, ovladani fidicich elektrickych signall pro pohyb doleva
a doprava v azimutu a nahoru a dol{ v elevaci, zajiStuje specializovana fidici jednotka SMU2.

Ukolem programu RotControl je vytvofit komunikaéni rozhrani mezi trackerem a jednot-
kou SMU, prenos aktudlni pozadované polohy do SMU2 a monitorovani aktualni skutecné
polohy antén ze SMU2. Kromé toho zajistuje program RotControl sbér veskerych diagnostic-
kych informaci a vnitfnich stavl ze SMU2, pfenos meteorologickych veli¢in snimanych jed-
notkou SMU2 a ukladani vSech hodnot do periodickych databazi.

Program RotControl dale vklada mezi tracker a SMU2 dalsi pridavnou inteligenci, ktera
zajist'uje minimalizaci fyzickych pohyb( anténni soustavy, na zakladé znalosti budouci polohy
druzice. Pasmo necitlivosti polohy antény (nejvySe tolerovatelnd Uhlova odchylka idedlniho
sméru ke druzici a skutecného nasmérovani antén) je definovatelna v parametrech pfi spus-
téni programu.

Smérovani antén je samozfejmé mozné prepnout do rucniho rezimu, kdy je Zadana po-
loha dana uzivatelskym nastavenim a vystup trackeru se ignoruje. Ve zvlastnim konfigurac-
nim souboru je mozné definovat nejnizsi povolenou elevaci antén v zavislosti na azimutu.
Tim je mozné v pfipadé potrfeby omezit nezadouci smérovani antén, napfiklad do méstské
zastavby.

Program dale umoznuje automaticky prenos vybranych datovych Gdajd na vzdaleny web
server, na zakladé konfiguracniho souboru.
2 Hlavni okno programu

Po spusténi zobrazi program nasledujici hlavni okno (zobrazena je situace pfi aktivnim sledo-
vani satelitu):
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2.1 Popis hlavniho okna

1

10

11
12

13
14

15

16

plocha sledovaci oblasti. Je zndzornéna nebeska sféra, obrys kruznice znamena horizont
pozorovatele, bod uprostfed znamena smér do elevace 90 stupnd, tj. nadhlavnik. Sou-
stfedné kruznice znazornuji hodnoty elevace s krokem po 10 stupnich.

aktualné pozadovana poloha antén jako vysledek logiky programu RotControl. Je zna-
zornéna malym krouzkem se zelenou vyplni. Toto nastaveni vychazi z aktualni skutecné
polohy druzice podle dat z programu SatTrack a dale zahrnuje vliv algoritmu predikce
nastaveni antén. Tato pozice se odesila do fidici jednotky SMU2 jako pozadovana.

aktualni skutecna pozice druZice na nebeské sfére, vypocitana programem SatTrack
podle aktualniho ¢asu PC a aktualniho TLE.

aktualni okamZita skute¢na pozice anténniho systému, mérena pomoci senzorl polohy a
prenesena komunikaci z fidici jednotky SMU2. MdZe se lisit od poZadované polohy
v dobé prestaveni antén, maximdlné vSak o nastavenou hodnotu hystereze jak
v azimutu, tak v elevaci.

stopa satelitu na nebeské sféfe. Na zakladé dat z programu SatTrack, predavanych me-
ziprocesovou komunikaci, je zobrazena minula a budouci poloha druZice. Budouci hodno-
ty polohy zohledriuje predikéni algoritmus pfi stanoveni zadané polohy antén.

Ciselné zobrazeni aktualni fyzické polohy antén (méreno jednotkou SMU2, preneseno
komunikaci do PC)

zobrazeni aktualni zadané polohy antén ze SMU2 (ukazuje tu hodnotu, kterou v daném
okamziku povazuje SMU2 za zadanou, tj. hodnotu z posledniho komunikacniho povelu
z PC). Jde o skutecnou hodnotu ze SMU2, prenesenou komunikaci zpét do PC (pro kont-
rolu).

pozice kurzoru mysi na zobrazované oblasti ,sféry"

signalizacni pruh meziprocesové komunikace. Pruh se postupné posouva zprava doleva.
Pokud na pozadi pfichdzeji relevantni data ke sledovani satelitu z programu SatTrack,
zobrazuje se zelené se nasouvajici pruh. Pokud pfichazi na pozadi data, ale s prilis niz-
kou elevaci (program RotControl ignoruje data s elevaci mensi nez -5 stupill a zaporné
elevace mezi -5 a 0 povazuje za nulové), zobrazuje se Zluta barva. Pokud nepfichazeji na
pozadi Zadna data (SatTrack pravé nema zZadny satelit v mnoziné sledovatelnych objek-
td, nebo program SatTrack viibec nebézi), zobrazuje se Sediva barva.

prepinaci tlacitka ruc¢niho / automatického rezimu. Pokud je aktivni automaticky rezim,
odesilaji se do SMU2 hodnoty vypocitané z dat SatTrack a predik¢niho algoritmu. Pokud
je aktivni manualni rezim, odesilaji se do SMU2 rucni hodnoty azimutu a elevace. Ty je
mozné zménit bud’ vepsanim hodnot do policek (viz bod 11), nebo kliknutim mysi na
kruhovou plochu.

rucni hodnoty azimutu a elevace. Pouziji se pfi runim rezimu, viz bod 10.

nazev pravé sledovaného objektu, jak pfichazi na pozadi v datech z programu SatTrack.
Nazev se zobrazi, pokud jsou pfichazejici data platna (elevace vétsi nez -5 stupnd).
Ciselné hodnoty zadaného a skutecného azimutu z komunikace SMU2 (totéz jako body 6
a’7).

vnitfni diagnostické hodnoty pro algoritmus Fizeni polohy

diagnostika RX/TX sekvenceru v jednotce SMU2. Zobrazuje stav sekvenceru, stavy pre-
pnuti jednotlivych RF prepinaci, méfeni PSV a stav vysilani (Cita odeslanych paketd,
stav fidicich signall RTS a stav timeoutl (nespravné dlouhé trvani RTS-IN).

systémova ovladaci tlacitka. UmoZiuji prepinat polarizaci anténniho systému pres binarni
vystup SMU2 a pripadné provést RESET modulu.
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17 tlacitko zobrazeni diagnostiky vstupl / vystupl jednotky SMU2 s moZnosti jejiho oviada-
ni. Blize viz kapitola ,Ovladani jednotky SMU2"

18 prepinace zobrazeni dat z komunikace SMU2

19 plocha zobrazeni dat z komunikace SMU2

Hlavni okno programu RotControl je mozZné po obrazovce presouvat tazenim mysi nejen za
titulkovy pruh okna, ale za jakykoliv bod hlavniho okna mimo kruhové oblasti a plochy aktiv-
nich prvkd.

3 Parametry prikazové radky

Program RotControl se spousti prikazem

RotControl /C<c¢islo> /P<cesta> /H<necitlivost> /T<timeout>

Parametr C definuje Cislo sériového portu PC, na kterém bude probihat komunikace se
SMU2. Port musi byt volny a nepouzivany zadnou jinou aplikaci, napf. /C2 znamena COM2.

Parametr P urCuje cestu, ve které se budou vytvaret databazové soubory. Cesta musi byt
platna, jinak bude pfi vytvareni souborll dochdzet k chybam. PFiklad /P. znamena vytvaret
soubory v cesté .\soubor.dbf, tedy v aktudlnim adresari

Parametr H urcuje necitlivost antény na skutec¢nou pozici druzice (viz kapitola Sledovani pre-
letu) a udava se v desetinach Uhlového stupné. Default hodnota je 20, tedy 2 stupné.

Parametr T udava timeout pro prechod do SAFE (parkovaciho) rezimu v sekundach. Po pre-
kroCeni tohoto Casu bez dat ze sledovaciho programu prejde program do rezimu parkovani.

4 Sledovani preletu satelitu a parkovaci rezim

4.1 Algoritmus predikce polohy a Fizeni antén

Po spusténi je program v klidovém stavu. Pokud zacnou prichazet data o pozici satelitu, a je
aktivni automaticky rezim, zane program odesilat do SMU2 povely ke smérovani antén. Al-
goritmus pracuje podle nasledujici logiky:

1) Pokud je skutecna poloha antén vzdalena od poZadované polohy satelitu o mensi ob-
loukovy Uhel, nez je necitlivost antény, odesila se do SMU2 povel k prestaveni na ak-
tualni fyzickou polohu, tedy v podstaté povel ,z0stat na misté".

2) Jakmile se skutec¢na poloha druZice vzdali od skute¢né polohy antény o vétsi oblouko-
vy Uhel, nez je nastavena necitlivost, nalezne program RotControl v datech od pro-
gramu SatTrack nejvzdalenéjsi budouci polohu druzice, ktera je jesté v ramci hystere-
ze, a vyda povel k pfesunu na tento bod.

VSe tedy pracuje tak, Ze s postupem druZice po obloze anténa vzdy ,predebéhne® druzici o
hysterezi, zlistane na misté, dokud druZice nepreleti pres jeji polohu a pocka na misté az do
doby, nez se poloha druZice opét dostatecné Uhlové vzdali. Pak opét druzici na obloze prede-
béhne a vSe se opakuje az do doby ukonceni preletu.

4.2 Parkovaci rezim

Jestlize nebudou meziprocesovou komunikaci po tuto dobu
prichazet relevantni data (kladna elevace objektu), program PARK
RotControl automaticky zahaji parkovaci rezim a da jednotce s
SMU2 povel k prestaveni antén do nejbezpecnéjsi polohy vici
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vétru, tj. do elevace 90 stupnid. Na hlavni obrazovce se tento rezim signalizuje napisem

PARK, viz obrazek.

5 Zobrazovana data

5.1 Hodnoty zobrazované pfi prepnuti volbou ,Hlavni®

& Hlavni

© Méfeni  Casy  © Historie

" Komunikace

Stav algoritmu SMU2
Venkovni teplota

Teplota CPU SMU2
Rychlost vétru

Smeér vétru

Teplota uvnitr stanice
Vihkost uvnitF stanice
Napéti jadra CPU

Aktualné mérené PSV

Binarni vystupy rotatoru
Pocet sepnuti vystupti AZ
Pocet sepnuti vystupti EL
Celkem paketd RTX
Celkem timeoutd PTT
Celkovy cas vysilani

Nejhorsi PSV dnesni den

vnitfni stav hlavniho algoritmu fidici jednotky. Za normalnich
okolnosti se musi rychle ménit.

venkovni teplota v desetinach stupné, jak ji méfi jednotka
SMU2 na svém analogovém vstupu.

interni teplomér v procesoru jednotky SMU2

zobrazuje prepocteny Udaj z analogového vstupu pro ane-
mometr

zobrazuje prepocteny Udaj z analogového vstupu méreni
sméru vétru

zobrazuje hodnotu z cidla vnitfni teploty, tj. cidla umisténého
v pracovnim prostoru elektroniky a PC.

hodnota z Cidla vihkosti v prostoru elektroniky

prepoctena hodnota z vnitfniho voltmetru SMU2. Mlze po-
slouzit jako indikator pripadné chybné funkce ADC (vnitfni
napéti je regulovano a je tedy presné).

pokud se praveé vysila (je aktivni PA pres sekvencer v SMU2),

zobrazuje se aktudlné mérené, prepoctené PSV. lJinak se
zobrazuje ,neméri se™.

zobrazuje stav Fidicich signall azimutu a elevace pro posun
ve sméru PLUS a MINUS

akumulovany citaC — ukazuje, kolikrat zménily stav fidici sig-
naly pro posun azimutu PLUS a MINUS (prevence proti opo-
tfebeni vykonovych relé).

totéz pro fidici signaly elevace

kolikrat doslo k zacatku fizeni sekvenceru, tj. kolikrat bylo ze
strany PC zahajeno vysilani

kolikrat fidici jednotka SMU2 detekovala prilis dlouhé trvani
signalu RTS-IN ze strany PC

jak dlouho celkem byl aktivni koncovy zesilovac (trvani cel-
kového Casu vysilani do éteru)

nejhorsi, tj. nejvétsi hodnota prepocteného PSV, namérena
pfi vysilani v aktualni den
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5.2 Hodnoty zobrazované pri prepnuti volbou ,Komunikace"

© Hlavni ™ Komunikace © M&feni ¢ Casy  © Histore

Celkem odeslano PC

Celkem pfijato ramcii PC
Celkem p¥ijato ramc SMU

Celkem odeslanych PC

Celkem bajtd z PC
Celkem pfijato bajtt
Celkem chyb kom. SMU

Celkem chyb #1 - timeout

Celkem chyb #2 — SYNC1

Celkem chyb #3 — adresa

Celkem chyb #4 — CHSUM

Celkem chyb #5 — SYNC2
Timeouti odpovédi SMU

Resetti komunikace SMU

kolik komunikacnich vyzev odeslalo PC sériovou komunikaci
do jednotky SMU

kolik komunikacnich odpovédi pfijalo PC od SMU2

kolik komunikacnich vyzev od PC prijala jednotka SMU
(vnitfni diagnosticky cita¢ SMU, prenaseny do PC)

kolik komunikacnich odpovédi do PC odeslala jednotka SMU
(vnitfni ¢itac SMU)

kolik bajtl celkem PC odeslalo do komunikace (diagnostika)
kolik bajtl celkem PC pfijalo z komunikace (diagnostika)
kolik nastalo v SMU chyb pfi komunikaci (vnitfni ¢ita¢ SMU,
prenaseny do PC).

vnitini ¢ita¢ SMU, kolikrat detekovalo SMU preruseni komu-
nikace uprostred prichazejiciho ramce

vnitfni cita¢ SMU, kolikrat detekovalo SMU chybny znak na
poCatku komunikacniho ramce (mdze byt zplsobeno i na-
sledné po jiné chybé, zavlecena chyba)

vnitfni ¢ita¢ SMU, kolikrat detekovalo SMU chybnou adresu
v komunikacnim ramci (mdZe byt zplsobeno i nasledné po
jiné chybé, zavlecena chyba)

vnitfni ¢ita¢ SMU, kolikrat detekovalo SMU chybny kontrolni
soucet prichazejiciho komunikacniho ramce (vétsinou zplso-
beno rusenim)

vnitfni ¢ita¢ SMU, kolikrat detekovalo SMU chybny znak na
konci komunikacniho ramce (vétSinou zplsobeno rusenim)
kolikrat neodpovédéla jednotka SMU na odeslanou komuni-
kacni vyzvu.

pokud delsi dobu jednotka SMU neodpovida (nékolik zadosti

po sobé, provede PC reset komunikace na Urovni systému
Windows — zavreni a nové otevreni sériového portu)

5.3 Hodnoty zobrazované pri prepnuti volbou ,Méreni"

= Hlawni

 Komunikace & Méfeni © Caspy Historie

ADC hodnota xxxx

Cita¢ méreni AINx

fyzickd hodnota z AD prevodniku pro pfislusny analogovy
vstup (diagnostika)

Akumulovany citac, kolikrat bylo v SMU provedeno méreni na
prislusném analogovém vstupu (rdzné vstupy se méfi rlizné
Casto, nejcastéji se méfi PSV v dobé vysilani, a polohy rota-
toru v azimutu a elevaci. Teploty se méfi méné casto.)
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5.4 Hodnoty zobrazované pf¥i prepnuti volbou , Casy"

 Hlavni © Komunikace © Méfeni @ Casy O Histore

Obratka algoritmu SMU2  kolikrat se za sekundu provede kompletni algoritmus SMU2
(obsluha vSech periférii, kompletni regulace polohy, Fizeni
RTX, komunikace, obsluha displeje a klavesnice)

Celkem cykli algoritmu kolikrat se od zapnuti jednotky provedl kompletni algoritmus
(zvysuje se rychlosti cca jedna ,obratka" za sekundu)
Obratka hlavni smycky kolikrat za sekundu program vykona priichod hlavni smyckou

(algoritmus SMU2 je rozfazovan do mnoha prlchodl hlavni
smyckou, nékteré Casti je tfeba vykonat Castéji nez jiné)

Nejdelsi cyklus za 5s hodnota mérend v SMU, délka nejdelSiho cyklu hlavni
smycky za poslednich 5 sekund v mikrosekundach. Tato
hodnota udava garantované casové rozliSeni obsluhy RTX
sekvenceru.

Nejkratsi cyklus za 5s hodnota mérena v SMU, délka nejkratSiho cyklu hlavni
smycky za poslednich 5 sekund v mikrosekundach. Tato
hodnota by méla byt velmi mala.

Doba provozu SMU2 udava celkovy cas, po ktery je jednotka SMU2 zapnuta

5.5 Hodnoty zobrazované pri prepnuti volbou ,Historie"

" Hlavni © Komunikace © M&feni @ Casy 0 Histare

Toto zobrazeni ukazuje interni nezavisly archiv extrémnich meteorologickych hodnot mére-
nych SMU. Pro kazdou hodinu béhu SMU2 vyhodnocuje jeji vnitfni algoritmus maximalni a
minimalni venkovni teplotu a minimalni a maximalni rychlost vétru. Tento archiv je k dispozici
po dobu 48 predchazejicich hodin a je nezavisly na funkci PC.

Index stahovani dat diagnosticka hodnota, obraz algoritmu komunikace o data
historie
T-x radek zobrazuje minimum a maximum teploty a rychlosti

vétru v prislusné hodiné smérem do minulosti.

6 Ovladani jednotky SMU-2

Program RotControl poskytuje rozhrani pro kompletni ovladani vstupl a vystupl jednotky
SMU2 (kompletni virtualizace fyzického rozhrani). Dale je umoZnéno simulované ovladani
klavesnice SMU2 a zobrazeni jejiho displeje. Pomoci tohoto nastroje Ize jednotku na dalku
kompletné ovladat, ménit jeji nastaveni, zobrazovat jeji vnitfni hodnoty, ménit linearizacni
kfivky a v pripadé nutnosti zcela prevzit do ru¢niho rezimu jeji vstupy a vystupy (pevné pre-
pnuti polarizace, nastaveni anténnich prepinacd, testovani reakce na zmény analogovych
vstupl a podobné).

Jednotka SMU je poskytuje analogové vstupy, binarni vstupy a binarni vystupy. Kazdy vstup
a vystup je mozno nezavisle prepnout do ,virtualniho" rezimu a simulovat jeho hodnotu na
vstupu, nebo vnutit ruéni hodnotu na vystup.
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Ovladani 10 o ] 5|
= Analo@ — Binarmi v_l,istup@i — Binami wetuppy ————————————————
Fuzickd  Flag  Wstup &lg Flg Ot Foz Flg “stup
Al i |'I'|E|E i |‘I‘ISB BO-1 Azimut O O & Bl ol [ O O
Al-2 Ufivatelskp #2 |22E|8 J |2203 BO-2 Azimut MINUS (O] [ [ BI-2® #2 [ [ O
Al-3 Wenkovni teplota |2855 il |2855 BO-3 Elevace PLUS  [O] [ [ BI-3 Uzivatelsko #3 [ O] [
Al-4 MEfeni PSY ] |o BO-4 Elevace MINUS  [] [ [ Bl-4 Usivatelskp 4 [ [ [
Al Rychlost vétu ] @ BO-5 RTHHIGH-sw [ [ [ Bl Uzivatelsko#ts [ [ [
AlE Smér vEtu 1] BO-6 RT®LOwsSw [ [ [ Bl-6 Uzivatelskotts [ [ [
A7 MEfeni azimutu |2314 ll.__._3 J__J'B‘Id BO-7 ATH PA-PTT O O & BI-7 Usivateskp #7 [ [ [
Al-8 Mereni elevace I'I23'I -El- I'I23'I BO-8 Pfep. polaizace [] O] [ Bl Uzivatelsko 18 [ O] [
Al-9 Witfni teplota |2E;4E; ] |2B4B BO9 RTS-0UT gl [] O [ BI-9 RTSNIPT) [ [0 O
Al-10 Méfeni napét |‘I45? | |'I45?

seznam nazvid analogovych vstupl (logicky vyznam vstupu)
fyzické hodnoty analogového vstupu, tj. hodnoty z ADC prevodniku

pfiznaky virtualizace. Kliknutim na malé tlacitko prepinace je mozné prepnout vstup do
virtualniho rezimu (tlacitko zméni barvu na Zlutou). Nasledné je mozné editovat datové
policko 4 se simulaci vstupu.

4 datova pole simulovanych hodnot pro analogové vstupy

ovladani binarnich vystupl. Prvni sloupec zobrazuje nazev vstupu, prvni sloupec tlacitek
znamena hodnotu vystupu pozadovanou algoritmem, druhy sloupec pfiznaky virtuality a
treti sloupec skutecnou fyzickou vystupni hodnotu (ve virtualnim rezimu Ize ruéné mé-
nit).

6 ovladani binarnich vstupd. Prvni sloupec tlaCitek znamena fyzicky binarni signal na vstu-
pu, druhy sloupec pfiznaky virtuality a tfeti logickou hodnotu, kterou dostava na vstup
algoritmus SMU2. Tuto logickou hodnotu Ize v reZzimu virtuality ru¢né ménit.

7 plocha zobrazuijici aktudlni stav displeje SMU2, s veskerym zobrazenim aktualné se mé-
niciho stavu

8 simulator klavesnice SMU2. Stiskem tlacitek se do SMU2 odeslou simulované klavesy a
jednotka reaguije stejné, jako na skutecné, realné stisknuti tlacitka na svém panelu.



Popis programu RotControl strana 8/8

7 Struktura databaze

Program RotControl automaticky vytvari databazové soubory typu DBF v cesté, zadané pa-
rametrem v pfikazové radce. Kazdy soubor pokryva jeden den, ma 1440 zaznaml a kazdy
zdznam predstavuje aktudlni stav hodnot na hrané jedné minuty.

Nazev jednoho DBF souboru je vzdy vytvoren podle Sablony RRRR_MM_DD.dbf, kde RRRR je
Cislo roku, MM je Cislo mésice a DD je Cislo dne.

Pri zacatku nového dne, tj. o plinoci, nebo kazdou minutu, pokud se na disku nenachazi, je
vytvoren novy prazdny soubor DBF. Vzhledem k formatu DBF a pevnému poctu zaznami
maji vSechny soubory stejnou velikost. Kazdou dalSi minutu se do tohoto souboru na pevné
misto vpisuje pfislusny datovy zaznam.

Struktura jedné polozky databaze je nasleduijici:

DATUM,D, 8,0 - polozka typu DATE, aktudlni datum, v celém souboru stejna
CAS,C,8,0 - Casova znacka ve formatu HH:MM:SS
SATNAME,C,12,1 - nazev praveé sledovaného satelitu
AZIM,N,6,1 - skutecna mérena pozice antén v azimutu
ELEV,N,6,1 - skutecna mérena poloha antény v elevaci
ZAD_AZIM,N,6,1 - aktudlni zadany azimut antén ze SMU
ZAD_ELEV,N,6,1 - aktudlni zadana elevace antén ze SMU
MAN_AZIM,N,6,1 - posledni manualni hodnota azimutu
MAN_ELEV,N,6,1 - posledni manualni hodnota elevace
AUTO_AZIM,N,6,1 - posledni hodnota azimutu z programu SatTrack
AUTO_ELEV,N,6,1 - posledni hodnota elevace z programu SatTrack
ADC_AZIM,N,5,0 - ADC hodnota méfeni azimutu ze SMU
ADC_ELEV,N,5,0 - ADC hodnota méreni elevace ze SMU
STAV_AZIM,N, 3,0 - stav Fizeni azimutu (interni proménna SMU)
STAV_ELEV,N, 3,0 - stav Fizeni elevace (interni proménna SMU)
TIMER_AZ,N,3,0 - interni ¢asovac fizeni azimutu SMU
TIMER_EL,N,3,0 - interni ¢asovac fizeni elevace SMU
RTX_STAV,N, 3,0 - stav Fizeni RX/TX sekvenceru

RTX_HI,N,1,0 - stav 1/0 zapnuti prepinace HIGH
RTX_LO,N,1,0 - stav 1/0 zapnuti prepinace LOW
RTX_PA,N,1,0 - stav 1/0 zapnuti prepinace PA
RTX_PTT,N,1,0 - stav 1/0 zapnuti PA

RTX_TIMER,N, 3,0 - interni ¢asovac RTX sekvenceru
POLAR,C,4,0 - aktualni prepnuti polarizace (RHCP/LHCP)
CURR_PSV, N, 6,2 - aktualné mérené PSV

PSV_MAX,N, 6,2 - maximalni PSV mérené v dnesnim dni
SMU_STAV,N, 3,0 - aktualni stav hlavniho algoritmu SMU
NAP_CPU,N, 6,3 - mérené napéti jadra CPU

TEP_CPU,N,6,1 - mérena teplota jadra CPU

TEPLOTA,N,6,1 - venkovni teplota stanice

WIND,N,6,1 - sila vétru
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WINDDIR,N,6,0 - smér vétru

TEPL_INT,N,6,0 - teplota uvnitf stanice

HUMIDITY,N,6,0 - vlhkost uvnitf stanice

NAP_FYZ,N,6,0 - ADC hodnota méreni napéti CPU
TCPU_FYZ,N,6,0 - ADC hodnota méreni teploty CPU
TEMP_FYZ,N,6,0 - fyzickd ADC hodnota méreni venkovni teploty
WIND_FYZ,N,6,0 - fyzicka ADC hodnota méreni sily vétru
WDIR_FYZ,N,6,0 - fyzicka ADC hodnota méreni sméru vétru
PSV_FYZ,N,6,0 - fyzickd ADC hodnota méreni PSV
OUT_AZP,N,1,0 - 1/0 stav spinace AZIMUT PLUS
OUT_AZM,N,1,0 - 1/0 stav spinace AZIMUT MINUS
OUT_ELP,N,1,0 - 1/0 stav spinace ELEVACE PLUS
OUT_ELM,N,1,0 - 1/0 stav spinace ELEVACE MINUS
SW_AZP,N, 8,0 - celkem prepnuti vystupu AZIMUT PLUS
SW_AZM, N, 8,0 - celkem prepnuti vystupu AZIMUT MINUS
SW_ELP,N,8,0 - celkem prepnuti vystupu ELEVACE PLUS
SW_ELM,N, 8,0 - celkem prepnuti vystupu ELEVACE MINUS
TOTAL_TX,N, 8,0 - celkovy pocet zahajenych vysilani
TX_ERROR,N, 8,0 - celkovy pocet chyb vysilani (timeout PTT)
TX_TIME,N,8,0 - celkovy cas vysilani

K8PC_TX,N,9,0 - pocet odeslanych zadosti z PC do SMU
K8PC_RX,N,9,0 - pocet prijatych odpovédi ze SMU do PC
K8PC_TXB,N,9,0 - pocet odeslanych bait{

K8PC_RXB,N,9,0 - pocet pfijatych baijtd

K8PC_TO,N,9,0 - pocCet timeoutt komunikace
K8PC_RES,N,9,0 - pocet resetl komunikace

REC_FRAM,N, 9,0 - pocet pfijatych ramcd do SMU
SND_FRAM,N, 9,0 - poCet odeslanych ramcll ze SMU
ERR_FRAM,N, 9,0 - pocet chyb komunikace SMU
ERR_01,N,6,0 - pocet chyb typu 1 (viz popis drive)
ERR_02,N,6,0 - pocet chyb typu 2 (viz popis dfive)
ERR_03,N,6,0 - pocet chyb typu 3 (viz popis dfive)
ERR_04,N,6,0 - pocet chyb typu 4 (viz popis dfive)
ERR_05,N,6,0 - pocet chyb typu 5 (viz popis drive)
ACNT_O,N,9,0 - Cita€ provedenych méreni na vstupu AIN ¢.1
ACNT_1,N,9,0 - ¢itac provedenych méreni na vstupu AIN ¢.2
ACNT_2,N,9,0 - ¢itac provedenych méreni na vstupu AIN ¢.3
ACNT_3,N,9,0 - ¢itac provedenych méreni na vstupu AIN ¢.4
ACNT_4,N,9,0 - ¢itac provedenych méreni na vstupu AIN ¢.5
ACNT_5,N,9,0 - ¢itac provedenych méreni na vstupu AIN ¢.6
ACNT_6,N,9,0 - ¢itac provedenych méreni na vstupu AIN ¢.7
ACNT_7,N,9,0 - ¢itac provedenych méreni na vstupu AIN ¢.8

ALG_CPS,N,3,0 - pocCet cyklG algoritmu za sekundu



Popis programu RotControl strana 10/10

ALG_TOTAL,N,10,0 - celkovy pocet cykld algoritmu
SMU_CPS,N, 6,0 - pocCet cykll SMU za sekundu
MAXCYC5,N,6,1 - maximalni délka cyklu SMU za 5 sekund
MINCYC5,N,6,1 - minimalni délka cyklu SMU za 5 sekund
UPTIME,N,10,1 - ¢as od zapnuti SMU

8 Automatické odesilani dat na WWW server

Program RotControl podporuje automatické, periodické zasilani dat na vzdaleny webovy ser-
ver. Funkce je takova, Ze program na zakladé konfigurace v CFG souboru eviduje seznam
URL, ktera ma v urcenych intervalech evidovat. Kazdé jednotlivé URL ma definovanou perio-
du odesilani v Case, kdy se Zadny satelit nesleduje, a druhou periodu, ktera plati v Case, kdy
se prave sleduje néjaky satelit.

Predpoklada se, Ze kazdé URL bude smérovat na PHP skript. V textu URL je moZné zapsat
makra, ktera se pred vyvolanim URL nahradi skute¢nou hodnotou. Na urcité misto se vepise
napriklad Ciselna hodnota teploty a podobné. Pres URL se tak hodnoty veli¢in pfenesou jako
parametry do PHP skriptu, ktery je mlze uloZit do SQL databaze a nasledné zpracovat a pre-
zentovat na HTML strankach.

Pro definici jednotlivych URL slouzi konfiguracni soubor WebReport.cfg, umistény ve
stejném adresari, jako EXE soubor RotControl.exe. Po startu se program pokusi tento soubor
najit a nacist. Pokud neni soubor nalezen, neni odesilani dat pres URL aktivni.

Kromé komentard soubor obsahuje radky se strukturou:
URL = <periodal>, <perioda2>, “Sablona URL”

Periodal je interval aktivace URL v dobé, kdy se zadny satelit nesleduje.
Perioda2 je interval aktivace UTL v priibéhu preletu satelitu

Sablona je text v uvozovkach, napiiklad pro definici:
URL=30,15,"http://www.server.cz/d.php? t=#TEPLOTA#&s=#SATNAME#"

program kazdych 30 (nebo 15) sekund kontaktuje WWW server ,www.server.cz", a pozada o
toto URL, pfiemz v zadosti vypIni na misto makra #TEPLOTA# aktudlni mérenou venkovni
teplotu a misto makra #SATNAME# aktualni jméno sledovaného satelitu. Pokud tedy bude
napriklad venkovni teplota 10.5 stupné a pravé se bude sledovat satelit XYZ, bude skutecné
URL, o které program RotControl pozada, vypadat:

http://www.server.cz/d.php?t=10.5&s=XYZ
Pokud se pravé zadny satelit nesleduje, pozada program o URL
http://www.server.cz/d.php?t=10.5&s=

tedy jméno satelitu bude prazdné.

Makra, ktera je mozné v Sablonach URL pouzit, jsou nasledujici:

Nazev makra Vyznam makra
#TEPLOTA# nahradi se aktualni venkovni teplotou na desetiny, napriklad 10.1
#TEPLOTAIL# nahradi se teplotou s presnosti na stupen, napfiklad 10.7 => 11
#VITR# rychlost vétru s presnosti na desetinu m/s, napfiklad 12.7
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#VITRI# rychlost vétru s presnosti na 1 m/s, napfiklad 12.7 => 13

#TINT# nahradi se teplotou uvnitf stanice s presnosti na 0.1, napfiklad 10.1
#TINTI# teplota uvnitf stanice s presnosti na stupné, napf. 10.8 => 11
#VLHKOST# aktualné mérena vlhkost uvnit¥, s presnosti na % r.v. (napf. 60)
#SATNAME# jméno sledovaného satelitu bez uvozovek, mezery se nahradi %20
#SATDIST# vzdalenost sledovaného satelitu

#AZIMUT# aktualni pozadovany azimut antén z trackeru, na desetinu stupné
#AZIMUTI# aktualni pozadovany azimut antén z trackeru, na stupen
#ELEVACE# aktualni pozadovana elevace antén z trackeru, na desetinu stupné
#ELEVACEIL# aktualni pozadovana elevace antén z trackeru, na stupen
#AZIMUTM# aktualné mérena fyzicka poloha v azimutu s presnosti na desetinu
#AZIMUTMI# aktualné mérena fyzicka poloha v azimutu s presnosti na stupen
#ELEVACEM# aktualné mérena fyzicka poloha v elevaci s presnosti na desetinu
#ELEVACEIL# aktualné mérena fyzicka poloha v elevaci s presnosti na stupen

Odpovéd serveru na ,zadost" o zaslani URL program ignoruje, proto je tfeba ji v ramci mini-
malizace datového toku nastavit co nejkratsi.

9 Omezeni elevace

Program podporuje omezeni minimalni elevace antén podle azimutu. Je mozné nedefinovat
omezeni, ze v daném azimutu nebude anténa nikdy smérovana do nizsi elevace, nez je na-
stavena mez. Pokud by tracker pozadoval mensi elevaci, dodrzi sice anténa azimut, ale ele-
vaci omezi nastavenym limitem. Tato funkce je implementovana pro zamezeni vysilani smé-
rem do aglomerace nebo jinymi nezadoucimi sméry.

Omezeni se definuje v textovém konfiguracnim souboru ElevationLimit.cfg, ktery musi byt
umistén ve stejném adresari, jako RotControl.exe. Po startu program konfiguracni soubor
nacte a analyzuje.

czCube - Rizeni rotatoru pozemni stanice

Oblast zakazanych elevaci program zobrazuje
v kruhové oblasti ,radaru" jako rlZovy okraj oblasti, Realna PARK
viz obrazek. A 0.0°

1 = oblast zakazanych smérd antény

E:15.0°

2 = oblast dovolenych smérd

Struktura  konfiguracniho
komentar( sklada ze definic:

LIMIT = <azimut>,<elevace>

souboru se kromé

Jednotlivé body azimut, elevace program spoji
hladkymi kfivkami a oblast pod touto kfivkou prohlasi
za nepovolenou.

/

10 Datova komunikace mezi procesy

Program RotControl prebird datovou komunikaci z programu SatTrack. Trida hlavniho okna
programu RotControl je rovna ,czCube-rotator-controller", takze program SatTrack
kazdy vypocetni cyklus toto okno najde a preda mu zpravu WM_COPYDATA, priCemz pridru-
Zena struktura COPYDATASTRUCT je vyplnéna takto:

polozka dwData = OXDDAABBCC
polozka cbData = sizeof (TRANSFER_DATA)
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poloZka IpData = pointer na strukturu TRANSFER_DATA

Struktury jsou definovany nasledujicim zplsobem:

(zarovnani polozek struktur je vzdy 8 bajti)

typedef double DOUBLE;

typedef struct _TRANSFER_DATA TRANSFER_DATA;
struct _TRANSFER_DATA {

};

char Name[50];

DOUBLE Azimuth;

DOUBLE Elevation;

DOUBLE Distance;

DOUBLE ATltitude;

DOUBLE RangeRate;

// misto pro historii
TRANSFER_HISTORY_ITEM HistoryFuture[50];
TRANSFER_HISTORY_ITEM HistoryPast[50];
COLORREF Pathcolor;

typedef struct _TRANSFER_HISTORY_ITEM TRANSFER_HISTORY_ITEM;
struct _TRANSFER_HISTORY_ITEM {

DOUBLE Azimuth;
DOUBLE Elevation;

strana 12/12



