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Beschreibung 

Die  Erfindung  betrifft  eine  Einrichtung  zum  au- 
tomatischen  Positionieren  einer  Satellitenantenne 
gemäß  dem  Oberbegriff  des  Anspruchs  1  . 

Eine  solche  Einrichtung  ist  enthalten  im  Anten- 
nenpositionierer  AP  201  der  Anmelderin.  Fig.  1 
zeigt  ein  Blockschaltbild  dieser  Einrichtung.  Sie 
besteht  im  wesentlichen  aus  einem  Gleichstrom- 
motor  M  für  zwei  Laufrichtungen  und  einer  Ansteu- 
erschaltung.  Diese  Ansteuerschaltung  enthält  zwei 
gesteuerte  Schalter  S1  und  S2,  vorzugsweise  als 
Relais  ausgeführt,  mit  den  Schalterstellungen  1  und 
2  des  Schalters  S1  bzw.  3  und  4  des  Schalters  S2. 
Über  diese  beiden  Schalter  S1  und  S2  ist  der 
Motor  M  mit  der  Versorgungsgleichspannung  ver- 
bunden.  Bei  den  Schalterstellungen  1/3,  d.h.  Schal- 
ter  S1  in  Stellung  1  und  Schalter  S2  in  Stellung  3, 
bzw.  2/4,  d.h.  Schalter  S1  in  Stellung  2  und  Schal- 
ter  S2  in  Stellung  4,  ist  der  Motor  ausgeschaltet. 
Bei  der  Schalterstellung  1/4  läuft  der  Motor  in  eine 
Richtung,  die  durch  die  Polung  der  Versorungs- 
spannung  vorgegeben  ist  und  bei  der  Schalterstel- 
lung  2/3  läuft  der  Motor  in  die  entgegengesetzte 
Richtung  zu  Schalterstellung  1/4.  Die  Schalter  S1 
und  S2  werden  von  einer  in  der  Recheneinheit  MP 
enthaltenen  Steuerschaltung  so  angesteuert,  daß 
sie  je  nach  den  Erfordernissen  eine  der  vorher 
beschriebenen  Schaltpositionen  einnehmen. 

Im  Versorgungskreis  ist  eine  Stromüberwa- 
chungsschaltung  enthalten,  von  der  ein  Istsignal, 
welches  anzeigt,  ob  der  Motor  ein-  oder  ausge- 
schaltet  ist,  an  die  Recheneinheit  MP  geleitet  wird. 
Mit  diesem  Signal  wird  ein  Zähler,  der  die  momen- 
tane  Position  angibt,  rückgesetzt,  wenn  der  Motor 
durch  einen  Endabschalter,  d.h.  wenn  er  eine  End- 
stellung  erreicht  hat,  abgeschaltet  wird. 

Der  Nachteil  dieser  Anordnung  besteht  darin, 
daß  bei  Versagen  eines  gesteuerten  Schalters  S1 
oder  S2  keine  wirksame  Absicherung  gegen  ein 
Heißlaufen  des  Motors  an  einem  Anschlagpunkt 
gegeben  ist. 

Es  ist  deshalb  die  Aufgabe  der  Erfindung  die 
Ansteuerschaltung  so  abzusichern,  daß  eine  Fehl- 
funktion  der  Schalter  S1  oder  S2  erkannt  wird  und 
der  Motor  abgestellt  werden  kann. 

Diese  Aufgabe  wird  dadurch  gelöst,  daß  die 
Recheneinheit  MP  bei  Ausgabe  eines  Abschaltbe- 
fehls,  d.h.  wenn  sie  die  Schalter  S1  und  S2  in  die 
Schalterstellung  1/3  oder  2/4  steuert,  den  Zustand 
er  Stromüberwachungsschaltung  SÜ  abfragt.  In  ei- 
ner  in  der  Recheneinheit  MP  enthaltenen  Ver- 
gleichsschaltung  wird  nun  der  Zustand  der  Strom- 
überwachungsschaltung  SÜ  mit  dem  Zustand  des 
Steuersignals  für  das  Ein-/Ausschalten  des  Motors 
M  verglichen  und  ein  dem  Vergleichsergebnis  ent- 
sprechendes  Signal  ausgegeben.  Zeigt  dieses  an, 
daß  noch  Stromfluß  im  Motor  M  vorhanden  ist,  daß 

also  der  zuletzt  angesteuerte  Schalter  seine  vorge- 
gebene  Schaltposition  nicht  eingenommen  hat,  wird 
von  einer  in  der  Recheneinheit  MP  enthaltenen 
Steuerschaltung  ein  Schaltbefehl  an  den  anderen 

5  Schalter  gegeben,  so  daß  der  Motor  M  ausgeschal- 
tet  wird.  Liegt  beispielsweise  die  Schalterstellung 
1/4  vor,  läuft  also  der  Motor  M  in  eine  vorgegebene 
Richtung,  zeigt  die  Stromüberwachungsschaltung 
SÜ  der  Recheneinheit  an,  daß  der  Motor  M  läuft. 

io  Wird  ein  Schaltbefehl  ausgegeben,  der  die  Schal- 
terstellung  2/4,  also  ausgeschalteten  Motor,  zur 
Folge  hat,  dann  wird  in  der  Vergleichsschaltung 
überprüft,  ob  beim  Vorliegen  des  Abschaltsignals 
trotzdem  noch  Strom  durch  den  Motor  M  fließt.  Ist 

75  das  der  Fall,  d.h.  liegt  noch  die  Schalterstellung  1/4 
vor,  weil  z.B.  der  Schalter  S1  klemmt,  wird  dies 
erkannt  und  von  der  Steuerschaltung  der  Schalter 
S2  in  die  Position  3  geschaltet,  so  daß  die  Schal- 
terposition  1/3  vorliegt  und  somit  der  Motor  M 

20  ausgeschaltet  ist. 
In  einer  vorteilhaften  Ausgestaltung  der  Erfin- 

dung  wird  eine  Anzeigeeinheit  dazu  benutzt,  daß 
die  Recheneinheit  MP  beim  Vorliegen  einer  Fehl- 
funktion  eines  Schalters  S1  oder  S2  eine  entspre- 

25  chende  Fehlermeldung  zur  Anzeige  bringt. 

Patentansprüche 

1.  Einrichtung  zum  automatischen  Positionieren 
30  einer  Satellitenantenne,  bestehend  aus 

-  einem  Gleichstrommotor  (M)  für  zwei 
Drehrichtungen, 

-  zwei  gesteuerten  Schaltern  (S1  ,  S2)  zum 
Ein-  und  Ausschalten  des  Motors  (M), 

35  bzw.  zum  Ändern  seiner  Drehrichtung, 
wobei  das  Ausschalten  des  Motors  (M) 
durch  Umschalten  eines  der  beiden 
Schalter  (S1  oder  S2)  erfolgt  und  die 
Änderung  seiner  Drehrichtung  durch  Um- 

40  schalten  beider  Schalter  (S1  ,  S2)  erfolgt 
-  einer  Recheneinheit  (MP),  die  die  Steuer- 

signale  für  die  beiden  gesteuerten  Schal- 
ter  (S1  ,  S2)  erzeugt,  und 

-  einer  Stromüberwachungsschaltung  (SÜ), 
45  die  angibt,  ob  der  Motor  (M)  mit  Strom 

durchflössen  ist, 
dadurch  gekennzeichnet,  daß 

-  die  Recheneinheit  (MP)  eine  Vergleichs- 
schaltung  enthält,  in  der  ein  den  Zustand 

50  der  Stromüberwachungsschaltung  (SÜ) 
beschreibendes  Signal  und  ein  Ab- 
schaltsignal  für  den  Motor  (M)  verglichen 
werden  und  die  beim  Vorliegen  von  Mo- 
torstrom  trotz  Umschalten  eines  der  bei- 

55  den  Schalter  (S1  oder  S2)  ein  Fehlersi- 
gnal  erzeugt 

-  und  daß  die  Recheneinheit  (MP)  weiter- 
hin  eine  Steuereinheit  enthält,  die  mit 

2 
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dem  Ausgang  der  Vergleichsschaltung 
verbunden  ist  und  die  beim  Vorliegen 
des  Fehlersignals  den  zweiten  (S2  oder 
S1)  der  beiden  Schalter  umschaltet,  so 
daß  der  Motor  ausgeschaltet  ist. 

2.  Einrichtung  nach  Anspruch  1,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  daß  die  Recheneinheit  (MP) 
eine  Anzeigesteuerung  enthält,  die  beim  Er- 
kennen  einer  Fehlfunktion  eine  entsprechende 
Meldung  auf  eine  Anzeigeeinheit  ausgibt. 

Claims 

1.  Device  for  automatically  positioning  a  satellite 
antenna,  consisting  of 

-  a  de  motor  (M)  for  two  directions  of  rota- 
tion, 

-  two  controlled  Switches  (S1,  S2)  for 
switching  the  motor  (M)  on  and  off  and 
for  changing  its  direction  of  rotation, 
switching  off  the  motor  (M)  being  per- 
formed  by  switching  over  one  of  the  two 
Switches  (S1  or  S2),  and  the  change  in 
its  direction  of  rotation  being  performed 
by  switching  over  both  Switches  (S1  ,  S2), 

-  an  arithmetic  unit  (MP)  which  generates 
the  control  Signals  for  the  two  controlled 
Switches  (S1  ,  S2),  and 

-  a  current  monitoring  cireuit  (SÜ),  which 
indicates  whether  current  is  flowing 
through  the  motor  (M), 

characterized  in  that 
-  the  arithmetic  unit  (MP)  contains  a  com- 

parison  cireuit  in  which  a  Signal  describ- 
ing  the  State  of  the  current  monitoring 
cireuit  (SÜ)  and  a  switching  off  Signal  for 
the  motor  (M)  are  compared  and  which 
given  the  presence  of  a  motor  current 
despite  switching  over  of  one  of  the  two 
Switches  (S1  or  S2)  generates  a  fault 
Signal,  and  in  that 

-  the  arithmetic  unit  (MP)  additionally  con- 
tains  a  control  unit  which  is  connected  to 
the  Output  of  the  comparison  cireuit  and 
which  given  the  presence  of  the  fault 
Signal  Switches  over  the  second  (S2  or 
S1)  of  the  two  Switches  so  that  the  motor 
is  switched  off. 

2.  Device  aecording  to  Claim  1,  characterized  in 
that  the  arithmetic  unit  (MP)  contains  a  display 
Controller  which  given  the  detection  of  a  mal- 
operation  Outputs  an  appropriate  message  on  a 
display  unit. 

Revendications 

1.  Dispositif  pour  le  positionnement  automatique 
d'une  antenne  de  satellite,  constitue  par 

5  -  un  moteur  ä  courant  continu  (M)  pour 
deux  sens  de  rotation, 

-  deux  commutateurs  commandes  (S1.S2) 
pour  activer  et  desactiver  le  moteur  (M) 
ou  pour  modifier  son  sens  de  rotation, 

w  l'arret  du  moteur  (M)  etant  realise  par 
commutation  de  Tun  des  deux  commuta- 
teurs  (S1.S2),  et  la  modification  de  son 
sens  de  rotation  etant  realisee  par  com- 
mutation  des  deux  commutateurs 

15  (S1.S2), 
-  une  unite  de  calcul  (MP),  qui  produit  les 

signaux  de  commande  pour  les  deux 
commutateurs  commandes  (S1  ,S2),  et 

-  un  cireuit  de  controle  de  courant  (SÜ)  qui 
20  indique  si  le  moteur  (M)  est  parcouru  par 

un  courant, 
caracterise  en  ce  que 

-  I'unite  de  calcul  (MP)  contient  un  cireuit 
comparateur,  dans  lequel  un  Signal  decri- 

25  vant  l'etat  du  cireuit  de  controle  de  cou- 
rant  (SÜ)  et  un  Signal  d'arret  pour  le 
moteur  (M)  sont  compares,  et  qui,  lors 
de  la  presence  d'un  courant  du  moteur, 
produit  un  Signal  d'erreur  en  depit  de  la 

30  commutation  de  Tun  des  deux  commuta- 
teurs  (S1  ou  S2),  et  que  I'unite  de  calcul 
(MP)  contient  en  outre  une  unite  de  com- 
mande,  qui  est  reliee  ä  la  sortie  du  cir- 
euit  comparateur  et  qui,  dans  le  cas  de 

35  la  presence  d'un  Signal  d'erreur,  commu- 
te  le  second  (S2  ou  S1)  des  deux  com- 
mutateurs  de  sorte  que  le  moteur  est 
arrete. 

40  2.  Dispositif  selon  la  revendication  1,  caracterise 
en  ce  que  I'unite  de  calcul  (MP)  contient  une 
unite  de  commande  d'affichage,  qui,  lors  de 
l'identification  d'une  fonetion  d'erreur,  envoie 
une  signalisation  correspondante  ä  une  unite 

45  d'affichage. 
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