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Edi Bosshard, HBOMTN



Was passiert heute Abend?

Magnet-Loop Antennen

Berechnungsprogramm

Schrittmotor-Steuerung

Diskussion jederzeit!



HB9BGG 20m Magnet-Loop

16.08.07



HB9BGG 20m Magnet-Loop




HB9BGG 20m Magnet-Loop




80m Magnet-Loop




80m Magnet-Loop Steuerung




160m Magnet-Loop
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Polarisation?



6m Magnet-Loop




20m - 10m Magnet-Loop




20m - 10m Magnet-Loop




20m - 10m Magnet-Loop




HBOMTN/“MM*




09.07.07, 07.05 UT, 20m, V5/HB9PHJ, IC740, 80W, 51/41

15.07.07, 16.07 UT, 20m, DH3RB/P (Sylt), FT817, 4W, 59/54
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Magnet Loop Rechner
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http:/lwww.user.fh-stralsund.de/~dl0hst/magnetlooprechner.htm



Magnet-Loop mit Schrittmotor-Steuerung




LoopControl Software
Anforderungen

Loop uber PC steuerbar

Loop durch TRX steuerbar
Anschlusse: LPT / RS232 / USB
Eichung fur beliebige Loops
Eichung fur beliebige Schrittmotoren
Abstimmgeschwindigkeit wahlbar
Ruckwartsschleife wahlbar



Software im manuellen Modus

‘% LoopControl HBIMTN mE x|

CAPACITOR POSITION  10m |

4«
TR

__LOOP RESONANCE




Software im automatischen Modus
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Software im Setup-Modus

& LoopControl HB9MTN
CAPACITOR POSITION
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DMN=2310 HP=1320

Tranzceiver

B[
SAVE 33.92857 kHz/Step, 28225 - 28700
SAVE 20 kHz/Step, 24890 - 24990
SAVE 1451613 kHz/Step. 21000 - 21450

SAVE 11.11111 kHz/Step. 18068 - 18168

2.39726  kHz/S5tep. 14000 - 14350

SPEED BACKLOOP PORT

Parallel Port
BINARY DECIMAL



Omni-Rig Engine

Umni-Rig Settings
RIG1 | AIG2 About | l

@ Omni-Rig
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FREEWARE
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Omni-Rig Engine

Omni-Rig Settings [ Omni-Rig Settings [ Omni-Rig Settings [
RIGT |RIG 2 | About | RIGT RIGZ |about | RIGT | RIG2 About |
Rigtyps  |FT-817 | Rigtype  |IC7SEF0ll )
Port |COM 1 = Por Bz v Omni-Rig
Baudrate | 9500 - Baudrate | 13200 = Version 1.3
Databit: |8 Bl Databits |8 =l
Parity |None | Parity |Mane -] FREEWARE
Stop bits |1 R Stopbits |1 >l Copyright @ 2003, 2004
fe [ 3] o [ = Blex Shovkoplpas, VEINES,
DTR | High Rd DTR |High =l veinsa@dxatlas. con
Pollint., ms 500 = Pollint..ms 500 =
Timeout, ms {4000 — Timeout, ms {4000 = e L e e
1 concel | oK Cancel | 1 concel |




StepplIR Contoller, gleiche Funktionen!
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Schrittmotor Interface

Kemo M109 Schrittmotor-Interface 6 Pin

http://www.kemo-electronic.de/de/module/m109/index.htm



Centronics / RS232

Centronics Pegel
Logisch 0 +0 V bis +0.8 V
Logisch 1 +2V bis +5V

RS232 Pegel (Leerlauf)
Zustand 1 -15V bis-3V
Zustand 2 +3V bis+15V



+3 bis +15V

-15 bis -3 V

LED zur Pegelanpassung

/7

LED Vp +2.5 ... +4 V



Centronics — RS232 Interface




Centronics — RS232 - USB




Schema
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Software live demonstrieren



Tandem-Drehko




