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Introduccion

1 Introduccion

El Grupo de Radiacioén del Departamento S.S.R. de la Universidad Politécnica
de Madrid posee tres camaras anecoicas para medida de antenas y RCS. Ademas,
dispone de una serie de programas de adquisicion, procesado y representacion de datos,
la mayoria creados por el propio departamento, para ejecutar dichas medidas. Estos
programas se han desarrollado a lo largo de varios afios, sobre diversos lenguajes de
programacion bajo el sistema operativo UNIX en estaciones de trabajo HP 400 y 700 o
bajo entorno WINDOWS en PC. AsyPro constituydo una mejora del paquete de
programacion SMART (Software de Medida de Antenas, RCS y Transformacion), que
funcionaba en entorno UNIX. A

AsyPro es un software que surgi6é ante la necesidad de crear una interfaz de
usuario equivalente a SMART que pudiera correr sobre cualquier PC. Esta, que fue la
idea inicial, posteriormente evoluciond para conseguir un software que ofreciese las
mismas prestaciones pero que no fuese una simple réplica, sino que aportara ciertas
ventajas de las que SMART carecia.

AsyPro es un entorno de programacion para medida de antenas, funcionando
sobre WINDOWS, que permite definir (a través de un conjunto de ventanas) los
procesos de adquisicion, transformacion y representacion de datos. Asypro ird
ejecutando los distintos programas de los que se compone para adquirir, procesar y
representar los resultados de la medida: DAMA, NORMA, EXPAND y RESULTA.

El programa maneja ficheros de texto en los que se encuentra la informacion
necesaria para realizar las medidas. Se debe distinguir entre los distintos tipos de
ficheros que existen para comprender el funcionamiento del software.
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En primer lugar estan los ficheros de configuracion del programa que
almacenan el equipamiento disponible en el laboratorio (*EQU), los directorios de
almacenamiento (*.DIR) y los limites de funcionamiento del programa (* LIM).

Después estan los ficheros de configuracion de las medidas, como la
calibracion y la adquisicion de datos (* MED). Estos ficheros guardan los datos
relacionados con los procesos de medida de antenas que se quieren realizar.

Otro tipo son los ficheros de procesado de datos (* PDD) que guardan la
informacion necesaria para los programas de procesado. Estos ficheros, a su vez, se
descompondran automaticamente a la hora de la ejecucion en los ficheros de control de
los programas de procesado (* NOI, *.SNI, * EXI, *SFI, *.CNI, *.PNI y *.PUI).

Por ultimo, se encuentran los ficheros de representacion de resultados
(*RDR). En ellos se haya la informacion a cerca de las opciones de visualizacion.

El orden en el que se han expuesto los ficheros que controla Asypro es el que
debe de seguir el usuario a la hora de la configuracion de sus medidas. De esta manera,
informard al software del equipamiento, directorios y limites a utilizar en la medida para
después configurarla convenientemente (primero la toma de datos, luego su tratamiento
y por ultimo su representacion).

El programa esta desarrollado en Visual Basic version 6.0. La eleccion de este
lenguaje de programacion se baso en dos puntos:

1. Aunque finalmente todo el codigo ha sido escrito de nuevo, en principio
se penso en el aprovechamiento del codigo de los programas anteriores.
El programa fue desarrollado por primera vez con Visual Basic version
3, por lo que para evitar la traduccion de codigo, se optd por utilizar el
mismo lenguaje en su version mas actual.

2. Este lenguaje destaca, principalmente, por su facilidad para el desarrollo
de interfaces de usuario. Su entorno grafico es muy intuitivo y de sencillo
manejo. Se trata de un lenguaje de programacion orientada a eventos que
corre sobre Windows, por lo que todo usuario familiarizado con este
sistema operativo encontrard gran facilidad en su utilizacion.

Dentro de la mejora de Asypro, cabe destacar la creacion de un nuevo software
de representacion de resultados. El programa RESULTA ha sido desarrollado con
MATLAB® v6.5 y compilado independientemente de dicha plataforma para que pueda
ser utilizado en cualquier ordenador sin necesidad de obtener una licencia especifica.
Esta eleccion responde a dos criterios practicos fundamentales:

1. Potencia en el procesado de datos organizados matricialmente. Los
ficheros de datos de la medida vienen organizados por filas y columnas
segiin sus coordenadas espaciales y la componente a la que pertenecen.
Por esta razon, MATLAB® es una herramienta idonea para la lectura y
procesado de todos los datos (céalculos, interpolaciones,
transformaciones, etc.).




Introduccion

2. Facilidad para la representaciéon grafica (tanto tridimensional como
bidimensional) de los datos medidos. Se han aprovechado todas las
funciones de las que dispone MATLAB® para visualizacion y
almacenamiento de graficos.

En este manual de usuario se va a describir el funcionamiento del programa en
general y se divide en los siguientes capitulos: este primer capitulo sirve como
Introduccion del mismo. En ¢l se ha descrito la motivaciéon que nos ha llevado al
desarrollo de este software y los lenguajes de programacion escogidos para su
desarrollo.

El segundo capitulo lleva como titulo Teoria de los Sistemas de Medida. En él se
describe brevemente los conceptos tedricos sobre las cdmaras anecoicas y los sistemas
de medida mas comunes, disponibles la mayoria de ellos en las instalaciones del
Laboratorio de Ensayos y Homologacion de Antenas (LEHA) del Grupo de Radiacion
(E.T.S.I. de Telecomunicacion, U.P.M.).

El tercer capitulo es el Manual de Usuario propiamente dicho. En esta parte se
comentard los pasos que debe seguir un usuario convencional para la correcta
configuracion del software. Ademds se mostrard la manera de definir los distintos
procesos que conforman una medida.

El cuarto capitulo es un Ejemplo de Ejecucion. Con é€l, se pretende mostrar una
medida completa desde el proceso de adquisicion de datos hasta la representacion de
resultados.

El quinto capitulo, Medidas Prdcticas y Conclusiones, comparara los resultados
obtenidos con esta nueva version del programa y las herramientas de medida y
representacion de las que dispone el Grupo de Radiacion. Ademas, apuntara las lineas
futuras que se deben de seguir para la mejora y el posterior desarrollo de nuevas
versiones.

Sefialar que este manual de usuario es para la version completa del software, y
no todas las instalaciones disponen ni de todos los equipos ni de todos los programas de
transformacion.
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2 Teoria de los Sistemas de Medida de Antenas

El objetivo de este capitulo es realizar una introduccion de los sistemas de
medida. Se nombrard todos de los pardmetros necesarios y se describira los sistemas
mas comunes.

Una parte de los procesos de medida de antenas es puramente mecanico por lo
que las dimensiones de las mismas se tienen en cuenta a la hora de disefiar el sistema.
Ademas, como se verd a continuacion, su tamafio fisico es un pardmetro muy
importante. Como es obvio, cuanto mas grande sea la antena mayor sera el nimero de
muestras necesarias para que la caracterizacion sea completa. Ademads su tamafio, como
se vera a continuacion, influye en el tipo de datos adquiridos.

Las antenas se disefian para entregar una cierta distribucion de energia a la vez
que minimizan las pérdidas y las reflexiones. A esta distribucion se le denomina
Diagrama de Radiacion. En la mayoria de los casos, el diagrama tiene una region,
llamada Loébulo Principal, donde se concentra la mayoria de la energia para poder
iluminar un objetivo o para comunicarse con otro sistema radiante a la méxima distancia
posible. Toda la energia que se escape del 16bulo principal debe ser controlada, ya que
asi se evitara las interferencias mutuas con otros sistemas y la iluminacién de objetos no
deseados, denominados Clutter. Esto requiere la deteccion de niveles muy bajos tanto
en la parte trasera de la antena como a los lados.




Teoria de los Sistemas de Medida de Antenas

2.1 Técnicas de Medida

Para obtener el diagrama de radiacién de una antena en campo lejano es

necesario que la separacion (R) entre antena transmisora y receptora sea como minimo
de:

2

RZZD

,R>> A

Ecuacion 2—-1: Condicion de Campo Lejano

D: Dimensién maxima de la antena.
A: Longitud de onda de la frecuencia medida.

Por tanto, la distancia sonda - antena bajo prueba nos impone una restriccion
para la medida de antenas en campo lejano.

Para antenas de tamafio D que no cumplan este requisito, el sistema sigue siendo
valido, pero teniendo en cuenta que los datos adquiridos son de campo préximo y
necesitan un procesado posterior para su transformacion a campo lejano.

RADIATING FAR FIELD
NEAR FIELD J Etp0) glr!‘i
\ /|
N4
:J', %ESNEL ! FRAUNHOFER
FIELD I | i
DISTRIBUTION —» | | |
|
AN |
Lo | -
0 A o 2p2 RANGE r
25 2

Figura 2—1: Zonas de Campo

2.1.1 Tipo de Sistemas

El objetivo principal de los sistemas de medida es el de conseguir una onda
plana (amplitud y fase uniformes). Los sistemas elevados y en reflexion se disefian para
lograr medidas de campo lejano. Los sistemas de rango compacto simulan un sistema de
campo lejano mediante la utilizacion de reflectores que consiguen la onda plana. Los
sistemas de campo proximo se basan en la adquisicion de muestras que permitan
calcular el diagrama mediante procesado informatico (transformaciones campo cercano
— campo lejano).
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2.1.1.1 Sistemas Elevados

En la siguiente figura se puede observar el esquema de un sistema elevado. Estos
sistemas consiguen evitar las reflexiones logrando que el suelo se encuentre en un
angulo tal que quede fuera del 16bulo principal de la antena. Esto depende de la altura
de la torre y de la distancia entre torres (antena bajo prueba y sonda de medida).

Figura 2-2: Esquema Sistemas Elevados

Las limitaciones de estos sistemas vienen dadas por las dimensiones de las
antenas que, como se ha visto, fijan una distancia minima para cumplir la condicion de
campo lejano. En caso de no conseguir los angulos apropiados para evitar las
reflexiones, se pueden colocar en las zonas cercanas a los puntos de reflexion
estructuras metalicas.

2.1.1.2 Sistemas en Reflexion

En este tipo de sistemas no se necesitan torres con gran altura. La superficie
entre las torres debe ser lo suficientemente llana como para asegurar una buena
reflexion y asi actuar como un espejo.

Figura 2-3: Esquema Sistemas en Reflexion
2.1.1.3 Rangos Compactos

El concepto de sistema de rango compacto se basa en el disefio de reflectores
que consigan iluminar a la antena bajo prueba con un campo uniforme. El método mas
comun consiste en disefiar grandes reflectores que logren crear un campo uniforme en
amplitud y fase en la zona de campo cercano de la antena. Estos reflectores tienen los
bordes redondeados o en forma de sierra para evitar la difraccion del campo dentro de la
sonda de medida y de esta manera no perturbarla. La fase depende de la conversion de
la onda esférica (que sale del alimentador principal) en una onda plana (tras incidir en el
reflector parabolico). La amplitud se controla por medio del haz del alimentador.




Teoria de los Sistemas de Medida de Antenas

Estos sistemas presentan dos ventajas significativas con respecto a los
anteriores:

1. Se realizan en recintos cerrados (camaras anecoicas). Con lo que se
pueden realizar mediciones a lo largo de todo el afio (en los sistemas al

aire libre hay una gran dependencia de la meteorologia).

2. Simulan un sistema de campo lejano en mucho menos espacio.
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Figura 2—4: Esquema Sistemas de Rango Compacto
2.1.1.4 Sistemas de Campo Proximo

Se utilizan, al igual que el sistema de rango compacto, como alternativa a los
grandes sistemas de campo lejano. Gracias al desarrollo de los ordenadores se pueden
almacenar los datos adquiridos de campo cercano y realizar transformaciones
matematicas con programas informaticos. De esta manera también las medidas se llevan
a cabo en instalaciones cerradas mucho mas reducidas.

En este tipo de sistemas se requiere la utilizacion de sondas de medidas
cuidadosamente calibradas y caracterizadas para no cometer errores a la hora de la
interpretacion de los datos medidos. La mayoria de las medidas de campo proximo se
realizan en el interior de camaras anecoicas. De esta manera todo el equipamiento esté
protegido de la contaminacion electromagnética y de las inclemencias meteorologicas.

2.1.1.4.1 Sistema Esférico

Si se utiliza un sistema de coordenadas esférico, la antena se movera segin los
angulos 0 y ¢. Este sistema es, desde el punto de vista tedrico, el que mas se asemeja a
uno de campo lejano aunque su transformacion mediante el software adecuado es la mas
compleja. Se puede utilizar con cualquier tipo de antena aunque presenta problemas si
¢ésta es de grandes dimensiones ya que su movimiento serd complicado.
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Figura 2-5: Esquema Sistemas Esféricos

2.1.1.4.2 Sistema Cilindrico

Los sistemas de coordenadas cilindricas rotan la antena sobre un eje angular
mientras desplazan la sonda de prueba (en la mayoria de los casos) en un eje lineal; la
transformacion matematica de este tipo de medidas es mas sencilla. Se suele utilizar
para la medida de antenas situadas dentro de estructuras que las protegen (radomos).
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Figura 2—-6: Esquema Sistemas Cilindricos

2.1.1.4.3 Sistema Plano

Por ultimo, estan los sistemas planos que utilizan los ejes lineales X e Y. En
estos sistemas lo mas comun es el desplazamiento de la sonda de medida. Esto permite
la caracterizacion de grandes antenas que son dificiles de mover. La transformacion
matematica necesaria es la mas sencilla.
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Figura 2-7: Esquema Sistemas Planos
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2.2 Descripcion General

El sistema que se va a describir, recogido esquematicamente en la siguiente
figura, es uno de los disponibles en las camaras anecoicas del Grupo de Radiacion
(E.-T.S.LT., U.P.M.).
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Figura 2—-8: Esquema del Sistema de Medida

El equipo de medida estd formado por el analizador de redes, el conversor de
frecuencias, el generador de frecuencias, el equipo de control central (PC) y el
controlador de posicionadores. Consta de un sistema de posicionadores de seis ejes.

Los programas desarrollados son, sin embargo, mas generales y para las
adquisiciones de datos se puede escoger cualquier combinacioén de dos ejes, tomada de
entre seis. Esto permite una facil adaptacion a otros montajes.

2.2.1 Sistemas de Medida

2.2.1.1 Rango Compacto

El sistema de rango compacto utiliza un sistema de posicionadores de roll sobre
acimut. La cdmara principal tiene unas dimensiones de 15.2 X 7.9 x 7.3 metros y la
camara del subreflector 6 x 3 x 2.4 metros. El recubrimiento absorbente esta instalado a
base de material piramidal y cufias que permiten medidas por encima de los 2 GHz.

Se utiliza un sistema de alimentadores formado por bocinas corrugadas de baja
nivel de Contrapolar.
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El reflector principal es parabdlico con un diametro de 4.5 metros mientras que
el subreflector es elipsoidal de 2.2 metros de diametro. Ambas superficies tienen una
precision mejor de +70 milimetros de pico y unos aserramientos cosenoidales de 60
centimetros de profundidad. El margen de frecuencias queda limitado inferiormente por
la profundidad de los aserramientos a 6 GHz y superiormente por la calidad de las
superficies a 100 GHz.

Figura 2—10: Foto Rango Compacto, camara del subreector
2.2.1.2 Sistema Esférico

Se encuentra instalado en una cdmara de dimensiones inferiores (7.3 x 4.3 x 4.3
metros). El sistema de posicionadores es de roll sobre acimut, capaz de soportar antenas
de hasta 50 Kilogramos y 2 metros de didmetro El recubrimiento absorbente permite
medidas a frecuencias por encima de 1.5 GHz.

Las sondas de medida utilizadas son bocinas conicas de alta pureza de
polarizacion.

La banda de medida se encuentra entre 1.5 y 20 GHz.

11
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Figura 2—11: Foto Sistema Esférico
2.2.1.3 Sistema Plano

Se encuentra instalado en la misma cdmara que el sistema de rango de compacto.
Utiliza los ejes X e Y. Esta formado por un eje horizontal con una guia cilindrica sobre
la que se desliza (mediante un husillo) una mesa que soporta la torre vertical. Esta torre,
con guias de precision y husillo para la mesa vertical, se apoya por gravedad sobre otra
guia horizontal superior que es paralela a la de la base, definiendo de este modo un
plano, de 4.75 x 4.75 metros, de gran precision.

=

Figura 2—12: Foto Sistema ano
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En la Figura 2-13 se puede observar con mds detalle los ejes vertical y
horizontal asi como los husillos de precision que se utilizan para mover la estructura en
la que se situa la sonda de medida.

2.2.2 Equipos de Medida

2.2.2.1 Analizador de Redes

Es el encargado de realizar las medidas. Envia 6rdenes al generador de sefial
indicandole el modo de trabajo. Recoge una muestra de la sefial enviada y recibe la
sefial procedente de la antena a través del conversor de frecuencia. De estas dos sefiales
obtiene los datos que puede mostrar en pantalla y/o enviar a la unidad de control central
para su almacenamiento.

En la actualidad se utilizan los modelos HP-8510B, HP-8530, ZVK (Rhode-
Schwarz) y PNA (Agilent).

2.2.2.2 Conversor de Frecuencias

Transforma la frecuencia de medida a una frecuencia intermedia. Se situa en el
interior de la cdmara para evitar pérdidas en el transporte de la sefial de RF.

2.2.2.3 Generador de senal

Sintetiza la sefial de radiofrecuencia. Dispone de varios modos de
funcionamiento: frecuencia tnica (CW), rampa continua de frecuencias (RAMP), rampa
escalonada de frecuencias (STEP). La potencia méaxima entregada varia segin la
frecuencia.
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2.2.2.4 Control Central

El control central del sistema recae sobre un PC convencional que almacena el
software y los datos. Este ordenador debe estar equipado con una tarjeta compatible con
el bus IEEE 488 para interconectarse con los demas equipos ademas de una tarjeta de
BusCan en caso de que los posicionadores sean Lenze.

2.2.2.5 Control de Posicionadores

Esta tarea la desempefian los equipos ORBIT AL-4706-3% JAR (disefio propio
del G.R.-U.P.M.) y Lenze. Interpreta y ejecuta las ordenes recibidas del control central.
Los movimientos mas usados son el barrido de un eje y el posicionado de un eje sobre
un angulo determinado. Con la combinacion de éstos, se pueden obtener toda la
variedad de movimientos que se necesitan para realizar las medidas. Ademads, se
dispone de informacién en tiempo real de la posicion de todos los ejes existentes y un
completo sistema de sefializacion de limites, intervalos y velocidad en las pantallas de
los equipos.

2.2.3 Caracteristicas de las Medidas

Existen diversas posibilidades a la hora de realizar una medida. A continuacion
se analizan algunas de ellas comentando las caracteristicas principales de cada opcion.

2.2.3.1 Sonda

La sonda a emplear en la medida puede ser sencilla o doble. La sonda sencilla
mide una sola polarizacion y con la sonda doble se puede medir de una vez dos
polarizaciones perpendiculares.

La ventaja de la sonda simple es su mayor pureza de polarizacion. Si se desea
que la polarizacion perpendicular a la deseada no afecte a las medidas se debe elegir
esta opcion.

Con la sonda simple se deben realizar dos barridos, por lo que la medida es mas
lenta; ademas existe un error de posicién entre las dos componentes puesto que los
barridos no se detienen siempre en el mismo sitio dentro de la ventana de parada.

La sonda doble, si es de banda estrecha, puede tener un buen aislamiento y
pureza de polarizacion. Se podria utilizar si la medida lo permite. Pero si se trata de una
sonda de banda ancha el aislamiento serd mucho peor.

La ventaja de la sonda doble reside en que puede medir simultdineamente las dos

componentes del campo. Esto implica un menor tiempo de medida y una mayor
precision dado que se toman los valores de ambas componentes en el mismo punto.

2.2.3.2 Modos de Medida
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Las medidas se pueden realizar en una sola frecuencia (monofrecuencia) o en
varias frecuencias (multifrecuencias).

Los modos de funcionamiento del analizador de redes son: FAST-CW, CW.
RAMP, STEP y LISTA DE FRECUENCIAS.

Los dos primeros modos (FAST-CW y CW) se emplean en medidas
monofrecuencia. Para medidas multifrecuencia con espaciado regular se utilizan
RAMP, STEP y LISTA DE FRECUENCIAS. Para espaciado irregular se usa sélo
LISTA DE FRECUENCIAS.

El modo FAST-CW esta ideado para una medida rapida de una sola frecuencia.
La sefial que sale del controlador de posicionadores indicando el paso por un punto de
medida, pasa directamente al analizador de redes que dispara el impulso de frecuencia
necesario para la medida. Con esto se evita el paso por el ordenador de control con lo
que se acelera el proceso de medida. Este modo tinicamente puede utilizarse con sonda
simple.

El modo CW es el mas utilizado para medidas monofrecuencia. La orden de
disparo es dada por el ordenador central quien a su vez la ha recibido del controlador de
posicionadores.

El modo RAMP genera un barrido continuo de frecuencias. La frecuencia a la
que se toma cada muestra varia de un barrido a otro por lo que la fase medida no es muy
precisa. Esto hace que este modo no sea apropiado para medidas donde la fase es
importante. Es el modo multifrecuencia mas rapido.

El modo STEP sintetiza las frecuencias una a una. Una vez generada, se
mantiene durante un tiempo para realizar la medida y después se pasa a la siguiente. En
este caso la fase es mucho mas precisa aunque el funcionamiento es mucho mas lento.

Estos dos ultimos modos generan un nUmero concreto de frecuencias
equiespaciadas (51, 101, 201, 401 y 801) aunque luego sélo se guarden las que se
habian pedido.

El ultimo modo de funcionamiento es LISTA DE FRECUENCIAS. Este modo
se engancha en fase a la frecuencia. Las ventajas son que el espaciado puede ser
irregular y que mide Uinicamente a las frecuencias indicadas (no como los anteriores que
miden como poco 51 diferentes).

En el desarrollo de este software s6lo se implementaran los modos CW (opcién

frecuencia discretas) y LISTA DE FRECUENCIAS. Se implementa también la opcion
MULTIFRECUENCIA para medidas multifrecuencia.

2.2.3.3 Movimiento de la Antena
Existen dos tipos de barrido: continuo y a saltos.

El barrido continuo consiste en un movimiento uniforme a velocidad constante
desde el angulo inicial al final. Al pasar por los puntos se envia la sefial correspondiente
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desde el posicionador al equipo de medida y éste envia la orden de medir. Todo esto con
la antena en movimiento.

El barrido a saltos consiste en mover la antena y situarla sobre el punto de
medida. Cuando ha parado en el lugar indicado, se toman las muestras.

El movimiento continuo tiene la ventaja de su rapidez pues no para en cada
punto. El inconveniente estd en que si se miden muchas frecuencias puede haberse
desplazado bastante la antena antes de acabar la medida. Este inconveniente puede
minimizarse reduciendo la velocidad del barrido y se elimina del todo utilizando el
movimiento a saltes. La desventaja del movimiento a saltos es su mayor lentitud al
tener que posicionarse y parar sobre cada punto.

En el desarrollo de este software s6lo se implementara el barrido continuo.
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3 Manual de Usuario

En este capitulo se tratard de explicar el funcionamiento del programa para que
cualquier usuario pueda configurar procesos de calibracidon, adquisicion, procesado y/o
representacion de datos.

Para ello, se va a realizar un profundo repaso por todos los pasos necesarios para
conseguir la correcta definicion de cualquier tipo de proceso.

El manual comienza mostrando la etapa de instalacion del programa, para luego
pasar a describir su interfaz y su configuracion. Por altimo, se indicaré la estructura de
directorios que el programa crea para almacenar todos los ficheros necesarios y se
analizara ejemplos practicos de todos ellos.
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3.1 Instalacion de AsyPro

AsyPro 6.1 tiene un disco de instalacion. Para instalarlo solo tiene que ejecutar
el programa setup.exe y seguir instrucciones. Este software necesita bien tener instalado
Matlab, bien ejecutar la rutina MCRInstaller.exe, que permite ejecutar programas
instalados en Matlab. Esta rutina se puede encontrar en Internet.

Dentro de la ruta anteriormente sefialada, se almacenaran el fichero ejecutable
AsyPro.EXE (con las librerias necesarias), los ficheros de configuracion del programa
(EQUIPOS.EQU, DIRECTOR.DIR y LIMITES.LIM), el directorio ‘DEFAULT’ para
guardar los ficheros de configuracion de medidas “por defecto” (* MED), el directorio
‘AYUDA’ con los ficheros de ayuda, el directorio ‘EXE’ con los programas que forman
el software (NORMA.EXE, EXPAND.EXE, RESULTA.EXE, MM ASCII.EXE,
RUN386.EXE y librerias) y el directorio ‘DAMA.NOI’ con las rutinas de
adquisicion/calibracion. Todos los ficheros de configuracion suministrados “por
defecto” pueden ser modificados por el usuario con un simple editor de texto o mediante
el interfaz de AsyPro, aunque se recomienda que se guarde una copia de los originales
para poder restablecer el correcto funcionamiento del software en caso de que se
produzca algun tipo de error no deseado.

3.2 Funcionamiento del Software

Para arrancar el programa AsyPro, como en cualquier aplicacion Windows,
basta con realizar un doble clic sobre el fichero ejecutable ‘AsyPro.EXE’ o buscar el
grupo de programas y pinchar en el acceso directo a AsyPro que se encontrard en su
interior.

Para su correcta ejecucion, el programa necesita leer los ficheros de
configuracion por defecto (EQUIPOS.EQU, DIRECTOR.DIR y LIMITES.LIM) que se
instalan automaticamente con el software. Si por alguna causa estos ficheros estuvieran
dafiados o hubieran sido eliminados el programa lo indicard con diversos mensajes de
error y dard la opcidon al usuario de crear unos nuevos. De esta manera una mala
manipulacion de los ficheros suministrados por defecto no dejard el programa
inservible.

Una vez que el programa analiza estos ficheros, se crearan (si no lo estan ya) los
directorios que sean necesarios para asegurar el correcto funcionamiento del sistema.

Si los ficheros de configuracién han sido leidos correctamente, aparecera la
pantalla principal de AsyPro y se podra comenzar la configuracion de los procesos de
medida.

Nota: Se recomienda mantener siempre una copia de los ficheros originales
para evitar que posibles errores surgidos de su manipulacion indebida
provoquen la necesidad de la reinstalacion del paquete software completo.
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3.2.1 Pantalla Principal

En la Figura 3—1 se presenta el interfaz grafico de AsyPro. En esta seccion se
describird todas sus partes para que el usuario se familiarice rdpidamente con el
programa.
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Figura 3—1: Pantalla Principal

3.2.1.1 Barra de Menus

Esta barra se descompone en cuatro menus que agrupan todas las opciones que
el programa puede ejecutar. A continuacion se describen todas ellas.

3.2.1.1.1 Menu Archivo

Dentro del ment archivo se encuentran las opciones que nos permitiran la
creacion o carga de procesos (calibracion, adquisicion, procesado y resultados):
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BN AsyProvel

Configuracién  Galibos  Otras Utilidades  Ayuda Cc
Mueva Calibracién FOR M,
Cargar Calibracian... Ctrl+B MEDII
Mueva Adquisicién JDEP
Cargar Adquisicion... Ctrl+A  DCDED

Muevo Procesado de Datos

Cargar Procesado de Datos... Ctrl+P

BRANC
Mueva Representacion de Resultados
Cargar Representacion de Resultados... Ctrl+R  ——
Salir Cirl+s  MARA

AP e TSR 1

Figura 3-2: Menu Archivo T

1. Nueva Calibracién: aparecerd una ventana solicitando los datos del
nuevo proceso de calibracion. Se deberd indicar el nombre del proceso de
medida, el nombre de la sonda y el nombre que se quiere asignar al
fichero con los resultados. (Ver Calibracion).

2. Cargar Calibracioén...: nos dara la posibilidad de buscar un proceso de
calibracion configurado y almacenado previamente. Los ficheros tienen
la extension * MED. (Ver Calibracion).

3. Nueva Adquisicidén: aparecera una ventana solicitando los datos del
nuevo proceso de adquisicion. Se deberd indicar el nombre del proceso
de medida, del cliente, del proyecto, referencia de la antena y el nombre
que se quiere asignar a los ficheros con los resultados. (Ver
Adgquisicion).

4. Cargar Adgquisicion...: posibilita la blisqueda de un proceso de
adquisicion configurado y almacenado previamente. Los ficheros tienen
extension * MED. (Ver Adquisicion).

5. Nuevo Procesado de Datos: si se selecciona se podra escoger el archivo
de adquisicion que se desea procesar y después aparecerd la ventana
correspondiente a la configuracion del procesado de datos (que se
detallard mas adelante). (Ver Procesado de Datos).

6. Cargar Procesado de Datos...: posibilita la busqueda de un fichero de
configuracion de procesado almacenado previamente. Los ficheros tienen
la extension * PDD. (Ver Procesado de Datos).

7. Nueva Representacion de Resultados: si se selecciona se podra escoger el
fichero de medida que se desea representar y después aparecerd la
ventana correspondiente a la configuracion de la representacion de
resultados (que se detallara mas adelante). (Ver Representacion de
Resultados).
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8. Cargar Representacion de Resultados...: posibilita la basqueda de un
fichero de configuracion de representacion almacenado previamente. Los
ficheros tienen la extension * RDR. (Ver Representacion de Resultados).

9. Salir: finaliza la ejecucion de ASYPRO.

3.2.1.1.2 Menu Configuracion

BN AsyProvél
Archivo Galibos  Otras Utilidades  Ayuda  Cc
PAMEL EQUIPAMIENTO Muevo Ctrl+E  YFORM.
EQU EQUIPAMIENTO Cargar... - MEDII
CIRE DIRECTOR Nuevo Ctrl+D |ODEP
Litdl’ DIRECTOR Cargar... O DE D
Lok LIMITES Nueve Chrl+L
LIMITES Cargar... |
|4RANC
[ CONTROLADORES Nuevo
\ CONTROLADORES Cargar...
==t

Figura 3-3: Menu Configuracion

En el ment de configuraciéon se encuentran las opciones necesarias para la
configuracion del interfaz.

1. Equipamiento: creacion y carga de ficheros *EQU, en los que se
encuentra la informacion acerca de los equipos disponibles en la cdmara
anecoica (analizadores, posicionadores, mezcladores, etc.). (Ver
Equipamiento).

2. Director: creacion y carga de ficheros *DIR, que almacenan la
informacion de los directorios que se utilizardn (para las medidas,
resultados, procesos, calibraciones, etc.). (Ver Directorios).

3. Limites: creacion y carga de ficheros * LIM, donde se guardan los limites
de funcionamiento del sistema completo de medidas (ejes, velocidades,
margen de frecuencias y de potencias, etc.). (Ver Limites).

4. Controladores: creacion y carga de ficheros *.CNT, en los que se
encuentra la informacion a cargar en los controladores Lenze acerca de
limites de funcionamiento y configuracion inicial de perfiles de
posicionado del sistema de medida. Esta opcion tnicamente aplica si los
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posicionadores  elegidos en

Controladores).

3.2.1.1.3 Menu Galibos

Equipamiento

son Lenze. (Ver

Este ment permite la creacion de archivos que contengan los limites de campo
establecidos por las normativas internacionales:

racion Otras Utilidades  Ayuda

GURACK ITU-R 580-3 INFO
EQUI ITU-R 580-5 LIE I
B CTETH-213 =5
LIMIT LIS T =T ‘RO D

ITU-R 580-5
CON L
CTETH-213 (K]
cA\CAMAR,
EaliBBACITH |

Figura 3—4: Menu Galibos

3.2.1.1.4 Menu otras utilidades

1.

libos | Otras Utilidades | Ayuda Controladores  Mando a distan

Binario --= ASCI

;. EQU ASCIH --= Binaric
IR.DIR Calcular Ganancia circular...
LIk4

Correccion de cabeceras...

LADOF

Ctrl+G

Ctrl+T

Cambic de sistermna adquisicidn

DE TF

|\ CAMARANCLIENTES

Binario = ASCII: permite seleccionar la cabecera de los ficheros
binarios y transformarlos en fichero tipo ASCIL

ASCII > Binario: permite seleccionar los ficheros tipo ASCII vy
transformarlos en ficheros binarios. En esta version, esta opcion aun no
se encuentra disponible.

Calcular Ganancia Circular: cuando se mide con sondas de polarizacion

lineal una antena de polarizacion circular permite hacer la suma

compleja.
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4. Correccién de cabeceras: permite modificar la ruta de acceso al fichero
binario de datos que esta en la cabecera del programa. Esto es util para
representar los resultados desde otro PC.

5. Cambio de sistema de adquisicién: permite convertir una medida
realizada con barrido en theta en una medida con barrido en phi. Esto se
utiliza para poder luego transformar de campo préximo a campo lejano
mediante EXPAND.

3.2.1.1.5 Menu Ayuda
El ment ayuda incluye las siguientes opciones:
dades Controladores  Mando a distancia

P Contenido e indice... F1 1
T Acerca de...

FICHERD DE PROCESD
FICHERD DE DATOS

Figura 3—5: Ment Ayuda

1. Contenido e indice...: para la consulta del fichero de ayuda.

2. Acercade...: que contiene informacion de AsyPro (version, etc.).

3.2.1.1.6 Menu Controladores

HAyuda Mando a distancia

{EL INFO Mede Posicidgn

PO DE M Modo Manual

“HERO [ Modeo Relativo

~HERD Modo Registro
Cargar Configuracidn

DIRECTORIO DE TRABAID

Este menu tiene utilidad Unicamente cuando los posicionadores marcados en
Equipamiento sean Lenze.

1. Cargar Configuracion: permite enviar mediante BusCan la configuracion
a los controladores Lenze que hayan sido activados en el archivo *.CNT.
Es imprescindible cargar la configuracion antes de realizar ningun tipo
de movimiento sobre cualquiera de los ejes ya sea mediante algin modo
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manual, con el mando a distancia o una medida completa. Al finalizar la
operacion aparecerd una pantalla informativa que proporcionara
informacion acerca del resultado de la carga.

2. Modo Posicidn: permite desplazar el eje que deseemos a una posicion
determinada.

3. Modo Registro: permite llevar a cabo un modo registro manualmente
sobre el eje que deseemos.

4. Modo manual: permite mover el motor de forma manual.

5. Modo relativo: mueve el eje seleccionado con un movimiento relativo a
la posicion dada.

3.2.1.1.7 Menu Mando a Distancia

Controladores WEE W EERs e ylat

EL INFORMATIY

v Ordenadar
M NF MEMDINA

Este ment da la posibilidad de controlar los posicionadores Lenze desde el
ordenador o a través del mando a distancia. Aparecerd marcada aquella opcion que se
encuentre activa en cada momento. Esta opcidn estard habilitada en caso de haber sido
contratada.

3.2.1.2 Panel de Configuracion

El panel de configuracion se encuentra dividido en dos partes que se describen a
continuacion:

3.2.1.2.1 Ficheros

En esta zona se encuentran indicados los ficheros de configuracion del interfaz
que estan cargados en cada momento. Pueden modificarse desde el menu de
configuracion, bien creando alguno nuevo o seleccionando alguno de los existentes.

FAMEL DE CONFIGURACION
EQUIPOS EQUIPOS.EQU
DIRECTOR DIRECTOR.DIR
LiMITES LIMITES.LIM
COMTR CONTROLADORES.CNT

Figura 3—6: Informacion acerca de la Configuracion cargada

Al arrancar el programa apareceran los ficheros “por defecto” que se han
nombrado con anterioridad en este manual.

3.2.1.2.2 Botones
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Los botones de la Figura 3—7 se encargan de activar la creacion de NUEVOS
procesos. Al presionarlos apareceran las ventanas correspondientes de cada tipo de
proceso. (Ver Calibracion, Adquisicion, Procesado de Datos, Representacion de
Resultados).

i TERATIEH |

ADQUISICION |

PROCESADD DE DATOS |

RESULTADOS |

Figura 3—7: Botones de Configuracion de la Medida

3.2.1.3 Panel Informativo

Este panel tiene la funcién de mostrar al usuario la mayor cantidad de
informacion posible acerca del estado de la configuracion de las medidas. Tiene tres
partes distintas:

3.2.1.3.1 Ficheros

Aqui se muestran los datos de los procesos cargados en cada momento. Ademas
se incluye informacion sobre el tipo de medida seleccionada y los ficheros de datos que
albergaran los resultados.

FPAMEL INFORMATIND

TIPO DE MEDIDA, Carmpo Pré=, Ezfér. Polar. [CPEP ]
FICHERD DE ADQUISICION CPE.MED
FICHERO DE DATOS Pe_0&0OO0

Figura 3—8: Informacion acerca del Proceso cargado

Dado que 8 es el maximo numero de caracteres con los que pueden trabajar los
programas de procesado, el usuario solo podré indicar dos caracteres para nombrar sus
ficheros de datos, ya que después se le anadira el caracter separador “  seguido de la
frecuencia en MHz.

En el ejemplo de la Figura 3—-8:

Pe_06000
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3.2.1.3.2 Directorio de Trabajo

El directorio de trabajo muestra todos los ficheros que se encuentren
almacenados. Debajo hay dos objetos que permiten cambiar de unidad de disco y de
directorio.

La ruta del directorio se puede introducir de forma manual en la casilla
correspondiente o seleccionandola, mediante el raton, del arbol de directorios existente.

También hay tres listas de ficheros distintas para poder visualizar los ficheros en
cada uno de esos directorios. Una de las listas (ficheros de procesos) se encarga de
mostrar los ficheros relacionados con la configuracion de los distintos procesos que
forman una medida. Otra (ficheros de configuracion de programas) permite analizar
los ficheros de entrada y salida de los programas de procesado. Y la ultima (fichero de
datos) contiene los ficheros con los resultados.

DIRECTORIO DE TRARAID
|D:ACAMARANCLIENTES WYPAPFCAPRUEBAS

= Ficheros de Procesos
S CAMARA CPC.MED ”
SICLIENTES CPC.FDD
P CPE.MED
S PFC CPE=.FDD
=5 PRLEBAS CPE=.FPDD
e CPP.MED
CPPp.FDD
CPPpu.PDD
CPPu.FDD o
| &0 d [ALMACEN] =l Barrar Fichera de Procesa
Ficheros de Configuracion de Programas Ficheros de D atos
Pe_02140.CHI -~ Pe_02140.RFF -~
Fc_02140.CHO
Fe ] Pe_08000.RCF
| LEx0 Pe_0G000.RFF
Fe_0B000.MOI Pe_ 06000 RFF.ASC
Pe_OB0OO.MOO Pe_06000.RMF
Pe_0B000.5MI Pe_0G000.AMF.ASC
Fe_0BO00.SMO Pp_07250 RFF
Pp_07250.PHI v Pp_ 07250 RFF.ASC b
Borrar Fichero de Configuracidn ‘ Barrar Fichero de Datos |

Figura 3-9: Directorio de Trabajo
Para poder conocer el contenido de cualquier fichero existen dos opciones:

1. Realizar un doble clic sobre el archivo que se desea analizar. En este
caso, nos aparecera en pantalla el interfaz propio de cada proceso con los
datos almacenados en dicho fichero. (Ver Calibracion, Adquisicion,
Procesado de Datos, Representacion de Resultados). Si el fichero que se
estd intentando visualizar no correspondiera con ninguno de los relativos
a los procesos antes mencionados (* MED, * PDD y * RDR), se abrira el
bloc de notas editandolo como fichero de texto.

2. Utilizar el ment contextual pinchando con el boton derecho del raton. En
este caso existe la opcion de ‘Editar’ el fichero con el bloc de notas de
Windows.

26



Manual de usuario.

Se recomienda que esta operacion de edicion se realice exclusivamente para
consultas, ya que cualquier cambio no controlado en los ficheros puede producir errores
no deseados en su posterior interpretacion.

Ademas, hay un boton debajo de cada lista para borrar ficheros que no se
utilicen o que hayan quedado obsoletos.

Las extensiones de archivos son distintas dependiendo de los pasos que se hayan
seleccionado en las ventanas de procesado y se indicaran mas adelante de forma
detallada.

3.2.1.4 Botones de Ejecucion

EJECUTAR ADQUISICION |

EJECUTAR PROCESADD DE DATOS |

EJECUTAR REFR. DE RESULTADOS |

RESET | SALIR |

Figura 3—10: Botones de Ejecucion

El boton ‘EJECUTAR ADQUISICION’ procedera a la ejecucion del software de
adquisicion de datos, utilizando el fichero de adquisicion que en ese momento se
encuentre cargado.

Lo mismo ocurrird con ‘EJECUTAR PROCESADO DE DATOS’, que lanzara el
software asociado segun el archivo que se haya configurado para el procesado.

Por ultimo, ‘EJECUTAR REPR. DE RESULTADOS’ iniciard el programa

encargado de la visualizacion de los datos de medida que utilizard las opciones
indicadas en el fichero de representacion de resultados.

3.2.2 Configuracién

Como ya se ha detallado con anterioridad, las ventanas referentes a la
configuracidn tienen una gran importancia a la hora de la utilizacion del software.

3.2.2.1 Equipamiento

Dependiendo de las casillas marcadas en esta ventana, el software tendrd un
mayor o menor numero de opciones en las configuraciones de los procesos.
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Todas aquellas opciones que no sean marcadas en la configuracion del
equipamiento no se encontraran disponibles para su utilizacion en el resto del programa.
De esta manera se simplifica en gran medida el manejo del software.

%, EQUIPAMIENTO X

ANALIZADORES POSICIOMADORES
Al ™~ 8530 I~ ORBIT
— 2vk v PNA I~ JAR
[~ Ot | [+ LEMZE

SIST. DE MEDIDA
A7 ROLL  ELEY  POL EJE=  EJEY

[~ Rango Compacto B B B B B B

v Eszférico v 1 We W3 W4 WE [ E

[ Cilindrico r B r r B |_

[ Planao [ [ [ [ [ [

OTROS EQUIPOS RF CIRECCIOMES

[ Multiplicador AMALIZADOR FUEMTE TEST-SET

[ Mezclador Amndnico 16 |1E |2D
COMMUTADOR  POSICIOMNADOR oL

ACEFTAR CAMCELAR

AYLIDA, ‘ 1 4 3

Figura 3—11: Equipamiento
Existen 5 apartados diferentes que clasifican la informacion de los equipos que
se utilizaran junto con el software:

1. Analizadores: se deberan marcar los analizadores disponibles en el
laboratorio.

2. Posicionadores: se deberan marcar los posicionadores de antena que se
puedan utilizar.

3. Sistemas de Medida: debe especificarse los distintos sistemas de medida,
asi como los ejes de los que se dispone.

4. Otros Equipos RF: al igual que con los deméas equipos debe sefialarse si
se poseen Multiplicadores y/o Mezcladores.

5. Direcciones: aqui se deben especificar las direcciones hardware de los
distintos equipos, para que el software pueda interactuar con los equipos
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del laboratorio. Las direcciones posibles se encuentran en el rango
comprendido entre 0 y 999.

3.2.2.2 Directorios

Aqui se sefiala la estructura de directorios que desea utilizar el usuario:

1.

ErETEE | | |
51

ARBOL
CALIBRACIONES  |ERE

CLIENTES cACAMARANCLIEMTES

ACEPTAR | cances | suoa |

Figura 3-12: Directorios

CALIBRACIONES: aqui se guardard todos los ficheros (de
configuracion y resultados) relacionados con los procesos de calibrado.
Por cada calibracién que se realice, se creara un subdirectorio con el
identificador de la sonda (nombre, n° de referencia, etc.). En ¢l se
almacenari los ficheros de configuracion de los procesos asociados a esa
sonda y a su vez albergara 3 subdirectorios mas para guardar los
resultados (‘CPE’ para las medidas de Campo Proximo Esférico, ‘CPC’
para las medidas de Campo Proximo Cilindrico y ‘CPP’ para las medidas
de Campo Préximo Plano).

CLIENTES: dentro de este directorio se creard una estructura con el
nombre de cada cliente en donde se almacenaran todos los ficheros que
genere ASYPRO. Cada cliente podré tener varios proyectos y a su vez
cada proyecto varias antenas. De esta forma se crean las rutas
‘cliente\proyecto\antena’. Dentro del directorio de cada antena se
encontraran todos los ficheros que se vayan creando (procesos, datos y
figuras).

3.2.2.3 Limites

La configuracion de los limites es basica para la correcta definicion de los
procesos, dado que se encargara de fijar los limites de funcionamiento del sistema de
medida y por tanto establecera las restricciones con las que el usuario quiere trabajar.
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% COMFIGURACION DE LIMITES

X

POSICIONADORES
AZIM ROLL ELEY POL EJEX EJEY
Frogramadar |1 |2 |3 |4 |5 |5
Vel Max |75.00 |75.00 |75.00 |75.00 |75.00 |75.00
Tolerancia 010 [0.20 020 020 0.0 0.0
Flin Flmase |0.00 ] ] [, |0.00 [0.00
Lim_Ida | | | | [Bo000 [700.00
Lirm_Ret | | | | 0.00 [0.00
Limitar Eje 1 2 [ 3 [ 4 v B v B
ANALIZADOR
énalizador 8530 hd Pasicionador UREIT hd
Limites Frecuencia [GHz) /5.00 10.00 115.00 |20.00 125.00 130.00
Ll Fisiet [ 3000 f2500 [2no0 [1500 1000|500
Frec. Minima (GHz) 11020 Frec. Méxima [GHz)  |30-000
SEFIALES
5_REF 5_PRIN 5_SEC
—
Test-Set al = |t'1 j |t'2 ﬂ
Arménica |Te&t Set en Modo Fundamental ﬂ
| acerran | CANCELAR | AYUDA |
Figura 3—13: Limites
1. Programador:

a.

Para controladores de posiciones distintos de los de Lenze estos
campos corresponden a los ejes asignados por el fabricante a
cada posicionador (1 - 6, salidas de alimentacion). Si se repite
algin nUmero, el programador de posiciones empleard el
posicionador conectado a dicha salida para todos los ejes a los
que se haya asignado dicho ntimero. Esta asignacion de ejes tiene
como finalidad relacionar directamente los nombres de los ejes
utilizados ('AZIM', ROLL', 'ELEV', 'POL', 'EJEX', 'EJEY") con
las salidas de alimentacion propias del programador (1 - 6).

Para los controladores de posiciones de Lenze este campo debe
rellenarse con la direccion de BusCan de cada uno de los
posicionadores.

Las direcciones de BusCan para los posicionadores de
AZIMUTH, ELEVATION, ROLL, POL. COMPACTO Y POL.
ESFERICO son, respectivamente, 1 — 6. Por lo que ésta seria la
asignacion logica para el campo Programador. Si se desea hacer
uso de un posicionador, es decir, en este campo introducimos la
direccion de BusCan del posicionador en cuestion, éste debe
haberse activado en la ventana CONTROLADORES.
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Si se repite algun numero, el programador de posiciones empleara
el posicionador con dicha direccion de BusCan para todos los ejes
a los que se haya asignado dicho numero.

Nota: En caso de no existir alguno de los ejes de movimiento, debe de
sefialarse en la configuracion del equipamiento.

2.

10.

Velocidad Maxima: estos valores indican las velocidades maximas, en
%, de los distintos posicionadores. Con ellas se calcularan los limites
de velocidad en las medidas de barrido continuo.

Tolerancia: estos valores indican el error maximo tolerado (en grados
para los ejes angulares y en cm para los ejes lineales) en el
posicionamiento de los ejes, respecto a las posiciones ideales de medida
indicadas. Las tolerancias posibles se encuentran en el rango
comprendido entre 0.01 y 0.99.

Limites de Ida y Retorno: estos parametros indican los limites
hardware, si existen, del posicionador en el sentido de ida y en el de
retorno respectivamente. Los valores validos deben estar comprendidos
entre -360° y 360° para los ejes angulares.

Limitar Eje: en caso de existir limitacion de movimiento (porque no se
utilice una junta rotatoria), se deberd marcar la casilla correspondiente.
De este modo los limites de ida y retorno tendran validez.

Analizador: se indica el modelo de analizador vectorial de redes que
utiliza el sistema. Permite los siguientes modelos: 8510 (para HP8510),
8530 (para HP8530), ZVK (para analizadores de Rhode-Schwarz de la
familia ZV*) o PNA (Agilent).

Posicionador: se indica el modelo del posicionador de antena que
utiliza el sistema. Permite los siguientes modelos: ORBIT y JAR (disefio
propio del Grupo de Radiacion, S.S.R, U.P.M.)

Limites de Frecuencia y Potencia: con estos valores se fijan las
limitaciones de potencia (valores maximos entregados por la fuente de
sefial) en funcioén del margen de frecuencias en que mida. Cuanto mayor
es la frecuencia de trabajo menor sera la potencia que se pueda. Por
ejemplo, hasta f3 (GHz) so6lo puede dar P; (dBm) como méximo.
También se puede utilizar para controlar la potencia méxima de entrada
al amplificador de RF del sistema.

Frecuencia Minima y Maxima: aqui se indica al sistema los limites de
funcionamiento de la fuente de sefial.

Test-Set: el sistema de medida utiliza el analizador vectorial de redes
como interferometro. A través del TEST-SET, le llegan al analizador
vectorial de redes dos senales: una es la sefial directa (S_PRIN) que
corresponde a la Antena Bajo Prueba y la otra es la sefial de referencia
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(S_REF). También existe la posibilidad de definir otra entrada mas
cuando se empleen sondas dobles (S_SEC) ya que, en ese caso, se
precisa de dos canales de medida.

11. Arménico: indica el modo de funcionamiento del Test-Set (Modo
Fundamental, Mezcla Armonica o Multiplicadores).

12. Factor de Multiplicacion RF: factor por el que se multiplica la
frecuencia del OL en la medida.

13. Subarménico de la Mezcla: numero del subarménico.

3.2.2.4 Controladores

Si el sistema de medida que se ha especificado en Equipamiento consta de
posicionadores de Lenze sera necesaria la configuracion o carga de ficheros *.CNT en
los que se encuentra la informacidn a cargar en los controladores acerca de limites de
funcionamiento y configuracion inicial de perfiles de posicionado del sistema de
medida. Aquellos campos que se repitan en el mena Limites, a saber, la tolerancia en el
posicionamiento de los ejes con respecto a la posicion ideal y los limites de ida y de
retorno, se sobrescribirdn en los controladores en cierto modo para preservar la
coherencia con la version anterior del software. Si que tendran efecto estos parametros
introducidos mediante la ventana de Controladores cuando efectuemos modos posicion
y registro manuales asi como cuando desplacemos los posicionadores con el mando a
distancia.

Durante la ejecucion del programa tnicamente podra hacerse uso de los ejes que
se activen en esta ventana, pues el resto de ejes no recibiran informacion del bus.

32



Manual de usuario.

1.

= CONFIGURACION CONTROLADORES =13
COMFIGURACIAN BASICA
Ejel Eje2 Eje3 Ejed Eje5 Ejef
Eje Auctivo v - v I n n
Eje Limitado r r r r r r
Limite Sup. | | | | | |
Limite Inf. | | | | | |
Cambiar offzet [ = [ = = =
Dffset |2.0000 | |2.0000 | | |
Factar Comv. 1 =l =l =l = = 4
Wel Max. |n.3500 | |6.0000 | | |
Wentana Pos. |n.0280 | |n.0280 | | |
Wentaria Reg. |n.0280 | [0.0250 | | |
COMFIGURACION AVANZADA
Ejel Eje2 Eje3 Ejed Eje5 Ejef
Tipo e B <] [coe o] fowvo ] [oore o] Jeao ] foee o
Rango Sup. |250.0000 | |250.0000 | | |
Ranga Inf. |n.o0on | |0.0000 | | |
melints N0 [0 [0 [0 Sf0 [0
Dist. Acel [1.0000 | [n1000 | | |
Dist. Decel. [1.0000 | [n1000 | | |
AcEFTAR | CONCELAR | aups |

Eje activo: En caso de querer hacer uso de un eje se deberd marcar la casilla
correspondiente, tanto si es para hacer un modo posicién, un modo registro,
mover el eje mediante el mando a distancia o lanzar una medida. En este ultimo
caso ademas serd necesario habilitar el eje en EQUIPAMIENTO.

Eje limitado: en caso de existir limitacion de movimiento se deberd marcar la
casilla correspondiente. De este modo los limites de ida y retorno tendran
validez. En caso de que uno de los ejes tenga fines de carrera no es necesario
limitar el eje, aunque si recomendable para mayor seguridad. Si lo que se va a
hacer es lanzar una medida completa los valores introducidos en LIMITES
seran los predominantes. En principio estos valores introducidos en
CONTROLADORES estan pensados para movimientos manuales o mediante
el mando a distancia.

Limites Superior e Inferior: estos parametros indican los limites hardware, si
existen, del posicionador en el sentido de ida y en el de retorno
respectivamente. Los valores validos deben estar comprendidos entre -360° y
360° para los ejes angulares.

Cambiar offset: en caso de querer cambiar la referencia de un eje con respecto a
la ultima vez que se utilizo se debera marcar esta casilla. El procedimiento para
fijar la referencia es colocar el eje en la posicion deseada mediante el mando a
distancia y una vez que esté en su posicion volver a cargar la configuracion con
el valor deseado en la casilla Offset.
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10.

11.

12.

13.

3.2.3

Offset: este parametro indica el valor de la posicion que queremos que se le
asigne al eje en el punto en el que se encuentra en el momento de cargar la
configuracion de CONTROLADORES.

Factor de conversidn: este parametro puede tomar los valores 1 o -1. Sirve para
cambiar el sentido de rotacioén de los motores por si en alguna parte de la cadena
se invirtiese un signo.

Velocidad maxima: este parametro indica la velocidad maxima, en rpm, que
queremos fijar para cada uno de los posicionadores. Sobre este valor se aplicaran
porcentajes para calcular la velocidad de los ejes en los distintos movimientos.

Ventaja de posicionado: estos valores indican el error maximo tolerado (en
grados para los ejes angulares y en cm para los ejes lineales) en el
posicionamiento de los ejes, respecto a las posiciones ideales de medida
indicadas. Las tolerancias posibles se encuentran en el rango comprendido entre
0.001 y 0.999. El valor 6ptimo de este pardmetro es la décima parte del
incremento en grados de la medida que se vaya a lanzar.

Ventana de registro: estos valores indican el error maximo tolerado (en grados
para los ejes angulares y en cm para los ejes lineales) en el barrido de los ejes,
respecto a las posiciones ideales de medida indicadas. Las tolerancias posibles
se encuentran en el rango comprendido entre 0.001 y 0.999. El valor éptimo de
este parametro es la décima parte del incremento en grados de la medida
que se vaya a lanzar.

Tipo eje: con este parametro se selecciona el tipo de eje: rotativo o lineal.

Rango superior e inferior: en principio estos parametros no tienen ninguna
implicacion en la configuracion.

Invertir limite: al igual que los anteriores no tiene importancia.

Distancia de aceleracion y deceleracién: estos parametros indican el valor en
segundos de las rampas de aceleracion y deceleracion. Valores del orden de 0.1
segundos son razonables.

Controladores
Como ya se comentd anteriormente, las ventanas referentes a los controladores

unicamente tiene validez cuando se hace uso de controladores Lenze.

3.2.3.1 Modo Posicion.

Con esta opcion podremos efectuar un modo posicion manualmente sobre el eje

que deseemos.
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N —

& MODO POSICION E@ @
MODO POSICION
Eje o
Objetive /1000000
Velosidad 100000

AvUDA Ejecutando
- posicionado...

STOP

Eje: nimero de eje sobre el que queremos efectuar el posicionado.

Objetivo: posicion (en grados para ejes angulares y en centimetros para ejes
lineales) a la que deseemos desplazar el posicionador.

Velocidad: velocidad, en % sobre la velocidad maxima que se fij6 en
Controladores, a la que deseemos ejecutar el posicionado.

Direccién: en caso de tratarse de un eje rotativo no limitado podemos
seleccionar la direccion por la que el posicionador se va a desplazar a la posicion
deseada. La direccion puede ser directa (en el sentido inverso al de las agujas del
reloj si miramos el posicionador de frente), inversa o mads corta. Si el eje es
lineal o rotativo limitado sélo hay una direccién posible de dirigirse hacia la
posicion destino y esta entrada estara deshabilitada.

Una vez que se hayan introducido todos los parametros habrd que pinchar en el

botébn GO para ejecutar el posicionado. En caso de querer detener el eje por algin
motivo habra que pinchar el boton STOP.

En la parte inferior derecha aparece informacion sobre el estado del posicionado,

tanto si esta en proceso, como si ha finalizado correctamente como si se ha producido
alguin error y se ha efectuado una parada de emergencia en consecuencia.

3.2.3.2 Modo Registro

Con esta ventana podremos efectuar un modo registro manualmente sobre el eje

que deseemos. Previamente es necesario configurar el analizador de redes de la
siguiente manera:

BWIF (ancho de banda de medida)

Trigger: trigger source external (TRIG IN BNC), positive edge, scope channel,
channel trigger state: channel.

Sweep: point sweep, continuous, 1 grupo.

Numero de puntos del barrido.
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N —

= MODO REGISTRO FEX

MODO REGISTRO

Eie

Desde Ii oo

Hasta li

Incrementa [

Welocidad Pos li 5TOP
Welocidad Feg Ii -
Direccion I—L|

[ o |

Eje: nimero de eje sobre el que queremos efectuar el barrido.

Desde: posicion (en grados para ejes angulares y en centimetros para ejes
lineales) en el que comienza el barrido.

Hasta: posicion (en grados para ejes angulares y en centimetros para ejes
lineales) en la que termina el barrido.

Incremento: salto (en grados para ejes angulares y en centimetros para ejes
lineales) entre dos puntos consecutivos en los que el analizador de redes
realizara la medida.

Velocidad de posicionado: velocidad, en % sobre la velocidad maxima que se
f1j6 en Controladores, a la que deseamos efectuar el barrido.

Velocidad de registro: velocidad, en % sobre la velocidad méxima que se fijo en
Controladores, a la que deseamos efectuar el barrido.

Direccién: en caso de tratarse de un eje rotativo no limitado podemos
seleccionar la direccion por la que el posicionador se va a desplazar a la posicion
inicial de barrido. La direccion puede ser directa (en el sentido inverso al de las
agujas del reloj si miramos el posicionador de frente), inversa o mas corta. Si el
eje es lineal o rotativo limitado s6lo hay una direccion posible de dirigirse hacia
la posicion destino. La direccion de barrido no puede seleccionarse, ya que para
ejes rotativos no limitados siempre se efectuard en el sentido directo.

Al igual que en el modo posicion habra que pulsar los botones GO y STOP para iniciar
y finalizar el registro.

3.2.3.3 Cargar configuracion

Como adelantabamos antes es preciso cargar la configuracion en los

controladores Lenze antes de efectuar ningin movimiento sobre ellos. El motivo es que
para efectuar cualquier movimiento es preciso haber configurado los perfiiles de
posicionado, tipo de eje, etc.
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Al pinchar con el raton en Cargar Configuracion comenzard la transmision de
los parametros a través de BusCan. Esta operacion puede llevar varios segundos pues la
informacion que se pasa a los controladores inicialmente es bastante pesada.

Al finalizar la operacion aparecerd una pantalla informativa que proporcionara
informacion acerca del resultado de la carga.

enor al cargar los parametroz. Yuelva
a cargar la configuracion de logz
controladores

Aceptar

En caso de que la carga de los parametros no haya sido efectuada con éxito se
indicara en esta pantalla y serd necesario efectuarla de nuevo, asegurandose previamente
de que el estado del sistema es el correcto.

Si el offset de alguno de los ejes no coincidiese con el seleccionado en la
configuracion es necesario volver a cargarla. Este pardmetro es el més critico, pues
implica cambiar la referencia del eje en cuestion por lo que es posible que en una
primera carga no se haya efectuado correctamente. Se debe cargar de nuevo
independientemente de que el programa informe de que la carga haya sido correcta.

3.2.3.4 Mando a distancia (opcional)

Mediante este menu se puede seleccionar si el control de los controladores
Lenze se llevard a cabo mediante el ordenador o el mando a distancia.

Por defecto aparece seleccionado el control mediante el ordenador. Debera estar
marcada esta opcion cuando se desee efectuar un modo posicion, un modo registro o
lanzar una medida completa.

Si lo que se quiere hacer es mover cualquiera de los ejes mediante el mando a
distancia, accion que suele ser necesaria después de cargar la configuracion para fijar el
offset, habrd que seleccionar esta accion. Una vez hecho esto, antes de lanzar una
medida, habrd que volver a seleccionar el control mediante el ordenador.

El motivo por el que no pueden manejarse simultdneamente los controladores
desde el ordenador y desde el mando es mas que nada por seguridad. Podria ocurrir que
durante la ejecucion de una medida se pulsase accidentalmente el mando tactil y que
esto influyese en la medida.

3.2.4 Calibracion

37



Manual de Usuario.

Los procesos de calibracion sirven para obtener informacién a cerca de la sonda
con la que se va a realizar la medida de la antena.

Tras las adquisiciones de campo proximo, el usuario debe realizar un procesado
de datos para obtener el diagrama de radiacion en campo lejano. Los programas que se
encargan de estas transformaciones incorporan mecanismo de correccion de sonda que
requieren los datos obtenidos mediante las calibraciones.

La siguiente ventana (Figura 3—14) aparece Unicamente en la creacion de nuevos
procesos de calibracion.

& PROYECTO X
CONSIDERACIONES
Si wa arealizar una calibracidn de sonda, introduzca la referencia de SOMDE
ézta p el nombre del fichero de datos. De este modo se crearan log
directonios ‘sondatcpe’, 'sondabcpe' v 'sondahopp’ donde se almacenaran |SO NDA]
loz ficheros con el nombre indicado que contendran los resultados de la
calibracidn. |:|
Siwva arealizar una adquisicion, introduzea el nombre del cliente, del
proyecto, de la antena v del fichero de datos. De este modo se creard la |
1uta ‘cliente’proyectahantenat’ donds se almacenardn los ficheros de
medida con el nombre que se haya introducido en 'fichero de datos'. :
Debido a las restricciones que impaone &l sisterna M5-D0S5, s debe |
introducir nombres de 2 caracteres o menos para el fichero de datos.
FICHERC DE DATOS
FD
[MOMERE DEL FROCESO DOE MEDIDA]  |CalSonda
TIPO DE MEDIDA
ACEPTAR CANCELAR ‘ AYUDA | J

Figura 3—14: Calibracion

Los nuevos procesos de calibracion necesitan, como informacion preliminar, el
nombre que se quiere asignar al proceso (‘NOMBRE DEL PROCESO DE MEDIDA’) y
una referencia a la sonda que se quiere calibrar (nombre, n° de referencia, etc. que se
debe introducir en la casilla ‘SONDA’). También debe indicarse el nombre que se quiere
dar al ‘FICHERO DE DATOS’ donde se guardaran los resultados.

Una vez que se han completado los datos anteriormente mencionados en la
creacion de un proceso de calibracion, aparecerd la ventana de configuracion que se
puede observar en la Figura 3—15.

En esa ventana, el usuario introducira todos los datos necesarios para realizar la
caracterizacion de la sonda de medida. Una vez hecho esto, quedara almacenado el
fichero del proceso de calibracion con toda la informacion para su posterior ejecucion.

El programa avisara si algun dato se ha introducido incorrectamente con
diversos mensajes de error, indicando los intervalos correctos para cada variable del
proceso de medida.
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CALIBRACIGN DE SONDA 3
DATOS
Fecha: 26/01/2004 Hora: 011:52 Operadr  MYF
Clasificacion [<DEFALILT> Fichero de Datos: FD

Aqui va una pequefia descripcidn de la medida.
E = una infarmacidn adicional que no influve en el procesa.

Descipcion

i D:APFCAPROCEMCAMLIMITES.LIM
Limites

SOMDA

Tipo Sirnple :I' Polatizacidn |Ambas [HA) ﬂ

PARAMETROS

Fracuencia [GHz) | Afiadi - | 2170 - Quitar

Potencia [dBm] 15.00

Modo |FREC.DISCRETAS  » Promedias 1128
Tipo de Medida | J
CPCal
EJE ANG.L [l ANG.F.[]  INCRTOL[) V.POSIC[%)  V.BARR.[X)
BarThets |82M =] [-g000 |50.00 [1.00 |50.00 5000
EJE ANG.L [ ANG.F.[]  INCRTOL[  V.POSIC(%)  V.BARR.[%)
BarPhi  JROLL =] [000 |+15.00 |45.00 |50.00 |50.00

Tipo de Barr. en Phi | Continuo :" Tipo de Barr. en Theta | Continuo hd
Distancia o) 100.00 Radio ABP [orp 12000 MoModos 150

Software de Procesado de Datos EXPAND :l'

ACEPTAR | CANCELAR | AYUDA |

Figura 3—15: Configuracion de la Calibracion

La informacién que se debe introducir para la correcta configuracion de la
calibracion se divide en cuatro partes distintas.

3.2.4.1 Datos

Algunos de los campos son simplemente informacion adicional que no influye
en la medida:

1. Fechay Hora: de creacion del fichero.
2. Operador: identificador de quien realizo6 la operacion.

3. C(lasificacion: para establecer una clave de acceso, en caso de que se
quiera clasificar un fichero.

4. Descripcion: para que el operador puede describir su medida.
Los restantes campos influyen en la medida a realizar:

5. Fichero de Datos: informa sobre el nombre de los ficheros que se indico
al crear el nuevo proceso de medida.
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6. Fichero de Limites: asociado a este proceso de adquisicion. En caso de

seleccionar uno dafiado o inexistente, el programa mostrard un mensaje
de error y pasara asociar el fichero limites cargado en ese momento.

3.2.4.2 Sonda

En esta parte se indicaran datos acerca del tipo de sonda que se va a utilizar y de
su polarizacion:

1.

Tipo de Sonda: se debe indicar si la sonda con la que se va a realizar la
medida es Simple o Doble.

Polarizacién: que puede ser Horizontal, Vertical o Ambas. So6lo en
medidas de Campo Lejano se podra seleccionar también polarizaciones
de tipo Copolar/Contrapolar.

3.2.4.3 Parametros

En esta parte se deben indicar los datos relacionados con las caracteristicas de
frecuencia y potencia de la medida, asi como el modo de funcionamiento y el nimero de
muestras a tomar por posicion:

1.

Frecuencias: se deben afiadir todas las frecuencias en GHz a las que se
debe medir la antena. En ningln caso el programa permitird introducir
frecuencias que no estén entre los margenes indicados en el fichero de
limites.

Potencia: es necesario indicar al analizador vectorial de redes la potencia
en dBm con la que se desea trabajar. En ningun caso el programa
permitira introducir una potencia que no esté entre los margenes
indicados en el fichero de limites.

Modo: se podra escoger entre dos valores. La Lista de Frecuencias
asegura una adquisicion mas rapida pero con algo de error. Esto es
debido a que se lleva a cabo un tnico barrido realizando los cambios de
frecuencia en cada punto. El posicionador no se parard mientras se
realizan estos cambios dando lugar a un pequefio error de posicion. Las
Frecuencias Discretas realizan un barrido distinto para cada frecuencia
(modo CW del analizador de redes). De esta manera no hay ningun tipo
de error pero la adquisicion es mas lenta.

Numero de Promedios: indica el nimero de medidas por frecuencia
que realiza el analizador de redes y que luego promedia
(AVERAGING) para dar una respuesta mas suave. Los valores correctos
son potencias de 2; en caso de no ser asi, el programa no generara un
error pero el usuario debe saber que el propio analizador utilizara, para
promediar, la potencia de 2 por exceso respecto al valor introducido. El
valor maximo admitido es 4096. Ojo, en el caso del PNA y ZVB aqui
se introduce el ancho de banda de FI en Hz.
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3.2.4.4 Tipo de Medida

1.

Barrido en Theta/Phi: Eje de Barrido en Theta y en Phi, Angulo Inicial,
Angulo Final, Incremento, Velocidad del Posicionador y Velocidad de
Barrido. Estas variables definen el movimiento de los ejes elegidos
como ejes de Barrido en Theta y en Phi. El incremento indica el paso
en la calibracion. La velocidad de posicion indica la velocidad con que la
antena se situard en el punto de partida al comienzo de cada barrido. La
velocidad de barrido se introduce como % de la maxima, y marca la
velocidad a la que se va a realizar la medida, por lo que es un parametro
muy importante a la hora de cuantificar los errores de medida. Ademas
también se debe especificar el tipo de cada barrido. En esta version
unicamente se encuentra disponible el barrido de tipo CONTINUO.

Distancia: en cm entre la sonda y la antena bajo prueba.

Radio: de la antena bajo prueba en cm. Este dato influye en la condicion
de campo lejano y en el calculo del n° de modos.

N° de Modos: este parametro corresponde al nimero de modos que se
van a considerar en la calibracion. El maximo y el minimo admisibles
son calculados por el programa en funcion de los datos introducidos
anteriormente.

Software: los procesos de calibracion incluyen directamente el procesado
de datos (por lo que no hay que definirlo a parte). Esto provoca que en la
misma configuracion de la calibracion haya que indicar el software con
el que se realizara los calculos relativos a las transformaciones esféricas
(ya que para este caso concreto el usuario puede elegir entre dos
programas distintos: EXPAND (G.R.-U.P.M.)).

3.2.5 Adquisicién

Los procesos de adquisicion son anaologos a los de calibracion. La tnica
diferencia consiste en que los segundos estudian las sondas de medida para realizar
correcciones durante el procesado de datos. Las adquisiciones estudian los diagramas de
radiacion de las antenas bajo prueba.

La Figura 3-16 muestra la ventana de creacion de nuevos procesos de

adquisicion.

Al igual que en la creacion de un nuevo proceso de calibracion, en la adquisicion
se necesita informacion preliminar.
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& PROYECTO
COMSIDERACIOMNES

X

Si va a realizar una calibracidn de zonda, introduzeca la referencia de CLIENTE
&zta v el nombre del fichero de datos. De este modo ze crearan los
directorioz 'sondatcpe’, 'sondahcpe' v 'sondatepp’ donde = almacenaran |JVP

loz ficheroz con el nombre indicado que contendran los resultados de la
calibracian. FROYECTO
Siwa a realizar una adquizicion, introduzea el nombre del cliente, del

proyecto, de la antena p del fichero de datos. De este modo =& creard la |PFC
ruta ‘clienteyproyectatantenat’ donde e almacenaran loz ficheroz de
medida con el nombre que se haya introducido en fichero de datos” AMTE M,
Debido a laz restricciones que impone el sistema MS-D05, 22 debe ||:)R LUEBAS
introducir nombres de 2 caracteres o menos para &l fichero de datos.
FICHERD DE DATOS
PE
[NOMBRE DEL FROCESO DE MEDIDA]  WADQ
TIFD DE MEDIDA

ACEPTAR CAMCELAR ‘ BYUDA |Camp0 Priw. Esfér. -Palar. ﬂ

Figura 3—16: Adquisicion

Se debe introducir el ‘NOMBRE DEL PROCESO DE MEDIDA’, el nombre del
‘CLIENTE’, del ‘PROYECTO’ y de la ‘ANTENA’; de esta manera se creard el
subdirectorio ‘cliente\proyecto\antena’ (dentro de la ruta de ‘CLIENTES’ especificada
con anterioridad en la configuracién de directorios).

En esa ruta se almacenaran todos los ficheros con la informacion de las medidas
y los ficheros con los datos adquiridos y/o transformados.

Por otro lado debe especificarse el nombre del fichero de datos, donde se
guardaran los resultados, y seleccionarse de la lista el tipo de adquisicion que se desea
realizar.

Una vez que se ha rellenado todos los campos, aparecera en pantalla la ventana
de configuracion de la adquisicion. En ella se introducird toda la informacion
correspondiente a la medida para almacenarla en el fichero de adquisicién que se
ejecutara con posterioridad.

El programa avisard al usuario de si algin dato se ha introducido
incorrectamente con diversos mensajes de error, indicandole los intervalos adecuados
para cada variable del proceso de medida.
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ADQUISICION DE DATOS X
DATOS
Fecha: 24/01/2004 Huora: 21:11:45 Operador VP
Clasificacion |<DEFAULT> Fichero de D atos: Pe

Aqui va una pequefia descripcidn de la medida.
Es una informacidn adicional que nao influye en el procesa.

Descipcion

. D:MPFCWPROCEMNCANLIMITES.LIM
Limites

SOMDA

Tipo Sirnple :I' Polarizacidn |"5"""t"5S [HA) ﬂ

P&RAMETROS

Fracuencia [GHz) | Afiadi - | 8.000 -» Quitar

Potencia [dBm] 15.00

Modo |FREC.DISCRETAS Promedios 154
Tipo de Medida | J
CPEP
EJE AMG. 1. [7] ANG.F.[]  IMCRTO.[]  WPOSIC(%]
Sale [AZM | Jo0o [180.00 1000 4000
EJE ANG. 1. [7) ANG.F.[)  INCRTO.[  WPOSIC(%)  V.BARR.(%)
Barido [pOLL  ~|  Jooo |259.00 [1.00 |40.00 |&0.00

Tipo de Barrido ’m
Distancia [em)  1100.00 Radio ABP (e 900 MeModos 118

ACEPTAR | CANCELAR | AYUDA |

Figura 3—17: Configuracion de la Adquisicion
La informacién que se debe introducir para la correcta configuracion de la

calibracion se divide en cuatro partes distintas.

3.2.5.1 Datos

La informacion relativa a los DATOS de la adquisicion no varia con respecto a la
de la calibracion. (Ver Datos en Calibracion).

3.2.5.2 Sonda

La informacion relativa a la SONDA utilizada para la adquisicion tiene el mismo
tratamiento que en una calibracion. (Ver Sonda en Calibracion).

3.2.5.3 Parametros

La informacion relativa a los PARAMETROS de la adquisicion se introduce de la
misma manera que en una calibracion. (Ver Pardmetros en Calibracion).

3.2.5.4 Tipo de Medida

La informacidon que se requiere en esta parte varia sustancialmente con respecto
a lo visto en la calibracién y depende del tipo de adquisicion que se quiera realizar:
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1.

Salto: Eje de Salto, Angulo o Posicién Inicial, Angulo o Posicion Final,
Incremento, Velocidad del Posicionador. Estas variables definen el
movimiento del eje elegido como eje de Salto. El incremento indica la
diferencia en grados o centimetros (segun si el eje es angular o lineal)
entre un corte y otro. La velocidad del posicionador se introduce como %
de la maxima.

Barrido: Eje de Barrido, Angulo o Posicién Inicial, Angulo o Posicién
Final, Incremento, Velocidad del Posicionador y Velocidad de Barrido.
Estas variables definen el movimiento del eje elegido como eje de
Barrido. El incremento indica el paso en grados o centimetros (segun si
el eje es angular o lineal) en la adquisicion. La velocidad de posicion
indica la velocidad con que la antena se situara en el punto de partida al
comienzo de cada barrido. La velocidad de barrido se introduce como %
de la maxima y marca la velocidad a la que se va a realizar la
adquisicion, por lo que es un parametro muy importante a la hora de
cuantificar los errores de medida.

Tipo de Barrido: en esta version sélo se encuentra disponible el barrido
de tipo CONTINUO.

. .1
Distancia : en cm entre la sonda y la antena.

Radio': en cm de la antena bajo prueba. Este dato influye en la condicién
de Campo Lejano y del célculo del nimero de modos.

2 r 4
N° de Modos”: este parametro corresponde al nimero de modos que se
van a considerar en la medida.

3.2.6 Galibos

Los galibos establecen los limites de campo fijados por los organismos
internacionales.

En esta version de AsyPro se han incluido tres normativas distintas en sendas
versiones para coordenadas esféricas y coordenadas U-V.

COORDENADAS ESFERICAS COORDENADAS U-V
ITU-R 580-3 ITU-R 580-3 (K)
ITU-R 580-5 ITU-R 580-5 (K)
CTETH-213 CTETH-213 (K)

Tabla 3—1: Normativas disponibles

' No aparece en las medidas de Campo Lejano
* No aparece en las medidas de Campo Lejano ni de Campo Proximo Plano.
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Tras seleccionar en el ment de galibos la normativa, aparecerd la ventana de la
Figura 3-18 en la que el usuario debe introducir los datos que se describen a
continuacion para la creacion del fichero de galibo.

I=I/CREACION DE GALIBOS: ITU-R 580-3

MOMBRE DEL GALIBO

DACAMARANCLIEMTES

Directono Destino

Maombre del Fichero ITURS803
FARAMETROS
Diametra (cm) 45.00 Frecuencia [GHz] oo
SALIDa

~THETA:  Inicial (7 9000 Final () 13000 Incto, 171100

ACEPTAR | CANCELAR ‘ BYUDA |

Figura 3—18: Creacion de Galibos

1. Directorio Destino: el programa no tiene un directorio concreto donde
almacenar los ficheros de gélibo, por lo que se da la opcién al usuario de
que seleccione cualquiera de los existentes.

2. Nombre del Fichero: es el nombre con el que se almacenara la pareja de
ficheros cabecera — binario con los datos del gélibo seleccionado.

3. Didmetro: en cm de la antena.
4. Frecuencia: en GHz a la cual se quiere comprobar los limites permitidos.

5. Coordenadas Inicial/Final/Incremento: son aquellas para las que se
generara el fichero de galibo. Cuando se trabaje en coordenadas esféricas
se debera indicar los valores para 6. Si por el contrario se utilizan
coordenadas U-V, los valores introducidos se referiran a K = sen (0).

3.2.7 Procesado de Datos

En esta ventana se configurara el proceso relacionado con el tratamiento de los
datos obtenidos de la adquisicion realizada anteriormente.

El objetivo principal de esta accion es transformar las adquisiciones de Campo
Préximo a Campo Lejano.
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* PROCESADO DE DATOS

X]

DATOS DE ENTRADA

Adquizician

Frecuencias [GHz)

Tipo de Medida 00t > Quitar

COMPEMSACIOMNES
v Compenzacidn de Denvas Tipo de Excitacign | Lineal ~
TRAMSFORMACIOMES
CRE Software
v Transformacién de CPE
£ SNIFTR SMIFTD /
ExPaMD
v ExPaND

il

ACEPTAR | CAMCELAR ‘

Figura 3—19: Procesado de Datos

I=
=
=
[
I=-

En primer lugar se debe seleccionar las frecuencias que se quieren procesar de
entre las disponibles en el fichero de adquisicion asociado. Obviamente, no se pueden
afladir frecuencias (puesto que no han sido adquiridas) pero si se pueden eliminar
algunas en caso de que se desee realizar el procesado mas rapido o no tengan interés
alguno.

En caso de que se eliminara por error alguna frecuencia de la lista, el usuario
deberia quitar todas y pulsar ‘“ACEPTAR’. De esta manera se recargaran las frecuencias
disponibles.

3.2.7.1 Compensacion de Derivas

El software encargado de esta compensacion se denomina NORMA. Corrige
pequefias variaciones en las medidas que pudieran ocurrir a causa de derivas térmicas,
flexién de cables, etc. SOLO ESTARA DISPONIBLE PARA MEDIDAS CON
COORDENADAS ESFERICAS.

En una medida cuya variacion de temperatura no sea muy importante y donde
las flexiones de los cables estén controladas, la correccion que incorpora este software
es minima.
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El programa NORMA maneja dos ficheros de control:

e Uno de entrada con extension * NOI que es el creado por ASYPRO a
partir de la informacion almacenada en el fichero de procesado.

e Otro de salida con extension * NOO que es creado por el propio
software NORMA como resumen de la operacion de correccion
realizada.

Los resultados de la correccion se almacenan en un fichero de cabecera (* RCF)
y otro binario (* BCF) dentro del directorio de trabajo especificado.

El tipo de excitacion que se pide es el propio de la sonda: polarizaciéon lineal
(vertical u horizontal) o circular (Figura 3—19).

3.2.7.2 Transformaciones de Campo Proximo a Campo Lejano

En funcién del tipo de adquisicion que se quiera procesar existe un software
propio para la transformacion:

3.2.7.2.1 EXPAND

Este programa se encarga de realizar la transformacion del Campo Préximo
Esférico.

EXPAND maneja dos ficheros de control:

e Uno de entrada con extension * EXI respectivamente que son los
creados por AsyPro a partir de la informacion almacenada en el
fichero de procesado.

e Otro de salida con extension * EXO respectivamente que son creados
por el propio software (EXPAND) como resumen de la operacion de
transformacion realizada.

Los resultados de la transformacion (con ambos programas) se almacenan en un
fichero de cabecera (* RFF) y otro binario (* BFF) dentro del directorio de trabajo
especificado.

A continuacion se repasard todas las opciones de la configuracion para los
programas de transformacion esférica, mostrando la ventana del interfaz y comentando
los distintos valores necesarios para llevar a cabo una correcta ejecucion.
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“ TRANSFORMACION ESFERICA El

EMTRADA
- RaADIO:  Esfera de CAMPO MEDIDO [cm)

=~ THETA:  Inicial [*) Final [*] Inerto. [*]
- PHI : Iricial [*] Final [*] Irmizrta, [*]

- SOMDA ENTRADA - |Di|:|0|0 de Hertz seguin j
SaLIDA
-~ RADID vV Campo Lejano

~THETA: PTO. CALCULD DIRECTIMIDAD [ 19 NE bModas 118
~PHI ; PTO. CALCULO DIRECTIMIDAD (7 17 NE Modas |17

- SOMNDA SALIDA - |Dip0|0 de Hertz seguin j

ACEFTAR | CANCELAR | AYLDA |

Figura 3-20: Configuracion de EXPAND

Ahora se enumerara los elementos de la zona de entrada:

1. Radio de la Esfera de Campo Medido: este dato coincide con la distancia
entre la sonda y la antena. NO SE PUEDE MODIFICAR.

2. Theta/Phi: Inicial, Final e Incremento. Estos datos son los relativos a la
adquisicion y NO SE PUEDEN MODIFICAR.

3. Sonda de Entrada: permite 4 posibilidades. Se seleccionara una u otra
segun sea la adquisicion realizada y la antena bajo prueba:

e Simple: en el caso en el que se desee realizar correccion de sonda. No
es necesario si la ABP se ilumina siempre con un error inferior a 0.5
dB.

Doble: en el caso en el que se desee realizar correccion de sonda.

e Dipolo de Hertz segun X: es el que se utiliza por defecto cuando no

se realiza correccion de sonda. Es el mas utilizado.

4. Fichero de Coeficientes: es el fichero obtenido de la calibracion, en el
que se encuentran los coeficientes que describen el comportamiento de la
sonda (*.PRB).

En la zona de salida se necesita la siguiente informacion:
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5. Radio de la Esfera de Campo Transformado: para lograr una
transformacion a Campo Lejano se debe marcar la opcion
correspondiente (como puede verse en la Figura 3-20). Si no se marca
esta opcion, debe especificarse el radio deseado para la esfera de salida.

6. Theta/Phi: Punto de Calculo de la Ganancia (en grados) y N° de Modos
en cada eje. Estos datos son los relativos a la salida de la transformacion.

7. Sonda de Salida: permite 4 posibilidades. Se seleccionard una u otra
segun sea la adquisicion realizada y la antena bajo prueba:

e Simple: si se realiza correccion de sonda. No es necesario si la ABP
se ilumina siempre con un error inferior a 0.5 dB.

e Doble: en el caso en el que se desee realizar correccion de sonda.

e Dipolo de Hertz segun X: es el que se utiliza por defecto cuando no
se realiza correccion de sonda. Es el mas utilizado.

8. Fichero de Coeficientes: es el fichero obtenido de la calibracion, en el
que se encuentran los coeficientes que describen el comportamiento de la
sonda (*.PRB).

3.2.7.2.2 SFIFT

Este programa se encarga de realizar la transformacion del Campo Proximo en la
Zona de Fresnel.

El programa SFIFT maneja dos ficheros de control:

e Uno de entrada con extension *.SFI que es creado por AsyPro a partir
de la informacion almacenada en el fichero de procesado.

e Otro de salida con extension *SFO que es creado por el propio
software SFIFT como resumen de la operacion de transformacion
realizada.

Los resultados de la transformacion se almacenan en un fichero de cabecera
(*.RFF) y otro binario (*.BFF) dentro del directorio de trabajo especificado.

1) ZONAS DE FRESNEL

ENTRADA

= THETA:  Inicial [*) Final [ Inerta. 7]

DATOS

Radio de |3 Medida de CAMPO FRESNEL [cm] 235.00
Longitud de la 4BP en la direccion PHI = 0° [cm) 30.00
Longitud d la ABP en la direccién PHI = 90° [cm) 10.00

ACEPTAR | CAMCELAR | &UDA |
Figura 3-21: Configuracion de SFIFT
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Los datos que SFIFT necesita para realizar la transformacion son los siguientes:

1. Radio de la Medida de Campo de Fresnel: para conocer la distancia.

2. Longitud de la antena en la direccién ¢ = 0°: para definir una dimension
de la antena.

3. Longitud de la antena en la direccion ¢ = 90°: para definir otra
dimension de la antena.

3.2.7.2.3 CNIFT (opcional)

Este programa se encarga de realizar la transformacion de Campo Proximo
Cilindrico.

El programa CNI/FT maneja dos ficheros de control:

e Uno de entrada con extension *.CNI que es el creado por AsyPro a
partir de la informacion almacenada en el fichero de procesado.

e Otro de salida con extension *CNO que es creado por el propio
software CNIFT como resumen de la operacion de transformacion
realizada.

Los resultados de la transformacion se almacenan en un fichero de cabecera
(*RFF) y otro binario (*. BFF) dentro del directorio de trabajo especificado.

% TRANSFORMACION CILINDRICA

EMTRADA
- RaDIO:  Esfera de CAMPO MEDIDO [cm)

- PHI : Inicial [*] Final [*] Incrka. [7]
~EJEZ: Inicial [cm) Final [cm) Incrto. [om)

SALIDA
~THETA:  Semidngulo [) 21.80 Incrta (] 500
~PHI: Semiangulo [°] 180.00 Incrta (7] s
[v Centrar
Pérdidas de Insercion () 1+3° Ganancia de la Sonda (48] 11009

CORRECCIAON DE SONDA

. DACaMARANCAL S ondalhSa 02170.PRE
Fich. Carrec. Sonda

ACEPTAR | CANCELAR ‘ AYUIDA, |

Figura 3-22: Configuracion de CNIFT
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El significado de los valores de la zona de entrada es el siguiente:

1.

2.

Radio de la Esfera de Campo Medido: este dato coincide con la distancia
entre la sonda y la antena. NO SE PUEDE MODIFICAR.

Phi/Eje Z: Inicial, Final e Incremento. Estos datos son los relativos a la
adquisicion y NO SE PUEDEN MODIFICAR.

En la zona de salida se deben indicar los valores para la transformacion:

3.

Theta/Phi: Semiangulo e Incremento de cada eje. Estos datos son los
relativos a la salida de la transformacion.

Centrar/Angulo de Correccion: si se marca la opcion centrar, el programa
centrard el diagrama segiin ¢ en el valor maximo. Si esta opcion no se
selecciona es posible introducir manualmente un angulo de correccion
(en grados).

Pérdidas de Insercion: expresadas en decibelios.

Ganancia de la sonda: con la que se realiz6 la adquisicion.

Fichero de Correccidon de Sonda: en este apartado se debe seleccionar el
fichero de calibracién de sonda con el que se realizd la adquisicion para
poder introducir las correcciones necesarias a la hora de realizar la
transformacion de campo.

3.2.7.2.4 PNIFT (Opcional)

Este programa se encarga de realizar la transformacion del Campo Proximo

Plano.

El programa PNIFT maneja dos ficheros de control:

e Uno de entrada con extension * PNI que es el creado por AsyPro a
partir de la informacion almacenada en el fichero de procesado.

e Otro de salida con extension * PNO que es creado por el propio
software PNIFT como resumen de la operacion de transformacion
realizada.

Los resultados de la transformacion se almacenan en un fichero de cabecera
(*.RFF) y otro binario (*.BFF) dentro del directorio de trabajo especificado.
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B TRANSFORMACIGN PLANA =
GEOMETRIA,
- THETA.: il () 1000 Fral) 1200
~PHI: Inigial?) 000 Final)  [38000

CORRECCION DE SONDA

[ APLICAR CORRECCION
DACAMARANCALNSondal\So_02170.RNF

Fich. Calibracian

L

COEFICIENTES DE SOMDA
DsCAMARANCALNSondalvSo_02170.FRE

L

Fich. Coeficientes

CORRECCION DEL ERROR DE POSICION EN '2!
[~ APLICAR CORRECCION

Pérdidas de Insercign [dB] 0.00
ACEFTAR | CANCELAR ‘ AYUDA ‘

Figura 3-23: Configuracion de PNIFT

j

1. Theta/Phi: Inicial, Final. Estos valores son los relativos a los datos de la
salida de la transformacion que se desea realizar.

2. Correccion de Sonda: si esta opcion estd marcada debe senalarse también
el fichero de calibracion (* RNF). De ¢l se extraerd la informacion
necesaria para realizar la correccion.

3. Fichero de Cocficientes: es el fichero obtenido de la calibracion, en el
que se encuentran los coeficientes que describen el comportamiento de la
sonda (* PRB).

4. Correccién del Error de Posicion en ‘Z’: si esta opcion estd marcada debe
senalarse también el fichero del error de posicion (* REF). De ¢l se
extraerd la informacion necesaria para realizar la correccion.

3.2.7.2.5 PNIFU (opcional)

Este programa se encarga de realizar la transformacion de componentes y/o
coordenadas del Campo en una adquisicion plana.

El programa PNIFU maneja dos ficheros de control:

e Uno de entrada con extension * PUI que es el creado por AsyPro a
partir de la informacion almacenada en el fichero de procesado.

e Otro de salida con extension * PUO que es creado por el propio
software PNIFU como resumen de la operacién de transformacion
realizada.
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Los resultados de la transformacion se almacenan en un fichero de cabecera
(*.RUF) y otro binario (*. BUF) dentro del directorio de trabajo especificado.

e=2 TRANSFORMACIGN PLANA: CAMBIO DE COORDENADAS E|

OPERACIONES
g et frg deior) 1000
Trerdemestn |Sin cambio de malla j
SALIDA
Componentss | Cmpte. CP, Cmpte. CP-Y =l
Formato de Salida |dB respecta a un nivel exterion ﬂ

Mivel de Referencia () 1340

[ [
e
INTERPOLACION
o v
scepTeR | canceLsR | avuos |

Figura 3-24: Configuracion de PNIFU

1. Centrado y Giro de Polarizacion: si se selecciona esta opcion el programa
centrard el diagrama de radiacion en el valor maximo y permitira realizar
un giro de polarizacion de las componentes medidas.

2. Angulo de Giro: si se selecciona la opcidén de giro se puede introducir
manualmente el &ngulo que se desea aplicar.

3. Transformacién: para seleccionar el tipo de transformacion a realizar:

o Sin cambio de malla: timicamente se lleva a cabo una transformacion
de componentes.

e Con cambio a malla polar: a la transformacién de componentes se
afiade un cambio a coordenadas esféricas.

4. Componentes: se elige las componentes de salida deseadas:

Componentes Acimut — Elevacion
Componentes Theta — Phi
Componentes CPX - CPY
Componentes RH— LH

Componentes Eje Mayor — Eje Menor

5. Formato y Nivel de Referencia: que se aplicara en la transformacion de
componentes que se desea realizar:
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7.

Unidades Naturales

dB respecto al maximo del fichero
dB respecto a un valor exterior

Zona Transformada: esta zona se podra utilizar cuando se seleccione la

transformacion “Con cambio a malla polar”. En ella se debe especificar
los datos de los angulos deseados. (Incremento en Theta, Margen
Angular en Theta e Incremento en Phi).

Interpolacién: esta zona se podrd utilizar cuando se seleccione la
transformacion “Sin cambio a malla polar”. El usuario debera elegir el
factor de expansion en la coordenada U y en la coordenada V que desea
conseguir en la transformacion de los datos de la medida.

3.2.8 Representacion de Resultados

Una vez que se han procesado los datos correctamente, se pasa al proceso de
representacion de resultados. Este proceso se encarga de interpolar los datos obtenidos,
visualizarlos graficamente y normalizarlos.

La Figura 3-25 muestra la apariencia de la ventana que configura la
representacion de resultados. El proceso de representacion se divide en cinco partes que
se describen a continuacion:

T MNCL MU ey

 SALIDA

1 ™ Intercambiar Companentes de |a Medida

1 —
RESULTADOS x|
DATOS DE ENTRADA
RS BIE ER [¥ Comparar Ficheros de Medids
CACAMARAVCLIENTESVACE VACE 2 024AST 12447 _T2000.RFF
CACAMARAMCLIENTESVWACE2VACE 2-028WAST-12444_12000.RFF
FICHERO GALIBO
INTERPOLACION GRAFICO!
’7 ro Lonfiguracitt ‘ ’7 * Dibuiar Configuracién ‘
- CALCULD DE PARAMETROS
[~ Centro de fase [~ Ganancia
™ Ancho de haz .
T Distos Datos
| i —I —I
[~ Relacién CPA<P L [~ Directividad
~ TRANSFORMACION
Cmptes. Fichero de Media |Thela-F‘h\ > Copolar-Contrapalat j
Polariz. de Referencia Horizontal (H] ~
™ Gira de Palatizacién Ao de Gia 7] l_g

Aing Euler[7) slfa [ beta[g gamma

™ Giro de Euler
™ Certrer el diagrama

[o

Normalizacién Farmata

Tipo  |Womsizads tespecta Modulo Totsl |

Médulo (dE] IU 0o

€ Feall/ Imaginario

[~ Fichera ASCIl de Salida
& pgdula (48] / Fase (]

ACEFTAR I

cNcELR | AYUDA

Figufa 3-25: Representacion de Resultados

3.2.8.1 Datos de Entrada

La representacion de resultados permite seleccionar los ficheros que se desean

visualizar:
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Ficheros de Medida: aparece una lista de las rutas con los diferentes
ficheros de medida que se van a representar. El primer fichero de la lista
es el que se toma como archivo principal y fija el tipo de representacion
segun sus ejes de coordenadas.

Fichero de Galibo: este fichero iinicamente se dibujara en las figuras de
cortes bidimensionales.

La opcion “Comparar Ficheros de Medida” permite dibujar los cortes de los
ficheros de manera conjunta en una sola figura para poder realizar un analisis

comparativo.

3.2.8.2 Interpolacion

Se realizard una interpolacion de los puntos disponibles para aumentar su
nimero y facilitar de esta manera la interpretacion de los resultados y su posterior
representacion grafica.

INTERPOLACIGN X
EMTRADA
~THETA:
TH. L. [7] TH.F. 7] [nerto. [7)
~PHI:
PH.I (%) PH.F.[) Incito. )
SaLIDa

~THETA:  FACTOR DE EXPANSION 12

TH.I.[p 13000 TH.F.) 113000 Inerto. 1) 11-00

~FHI- FACTOR DE EXPANSION |5
PH. I (7 1D PH.F.( 180 Incite, (1) 1100
[ acerrer | CANCELAR | AYLUDA ‘

1.

Figura 3-26: Configuracion de la Interpolacion

ENTRADA: Theta/Phi o Phi/Z o X/Y o U/V: Coordenada Inicial,
Coordenada Final e Incremento. Estos datos se obtienen
automaticamente del fichero de medida y NO SE PUEDEN
MODIFICAR.

SALIDA: Theta/Phi o Phi/Z o X/Y o U/V: Factor de Expansion,
Coordenada Inicial, Coordenada Final e Incremento. El factor de
expansion indica la relacion entre en el numero de puntos a la entrada y
el nimero de puntos a la salida. También debe indicarse entre que
intervalos se quiere obtener la salida. Obviamente, el factor de expansion
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y el incremento se encuentran directamente unidos, por lo que si el
usuario cambia uno de los dos el otro se actualizard automaticamente.

3.2.8.3 Graficos

Existe la posibilidad de ver el diagrama de radiacion de la antena estudiada. Para
ello se debe seleccionar los tipos de graficos (Figura 3-27).

El usuario puede escoger entre las opciones disponibles: grafico tridimensional,
zonas de nivel, curvas de nivel y/o cortes bidimensionales.

« GRAFICOS

TIFOS

v Diagrama 30 [ Cortes Theta B
[~ Zonas de Nivel

[ Curvas de Nivel v Cortes Phi [ Todos Ehi Cte

DATOS

[ Salvar Autom.
¥ Madulo [+ Componente 1 [ =PD
[ Fase [v Componente 2 [ Rel Asial Qpc:lones

ACEPTAR ‘ CANCELAR AvUDA

Figura 3-27: Configuracion de los Graficos

Si se selecciona las representaciones bidimensionales de los cortes del diagrama
O/9po¢9/ZoX/YoU/V),sedebe marcar la opcion “Todos” los cortes o introducir
una lista (presionando el boton correspondiente) con aquellos que se quieran dibujar. En
la Figura 3—28 se puede apreciar la ventana en la que se introduce la lista de cortes para
las representaciones bidimensionales.

EZ DEFINICIGN DE CORTES X
Cortes Phi Cte
Phi (1 45.00

Afiadi > | 0.0o -» Quitar
30.00

ACEPTAR | CANCELAR ‘ AYUDA ‘

Figura 3-28: Creacion de la Lista de Cortes

Los datos que se pueden dibujar se corresponden con el mddulo y/o la fase de
cada componente y con la relacién cruzada de polarizacion (XPD) y/o la relacion axial.

Tras la seleccion de los tipos de datos, se puede marcar la opcion de “Salvar
Autom.” y pasar a configurar las opciones graficas.
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# OPCIONES GRAFICAS X

ETIQUETAS
Titulo |Prusha de PROCENCA, v3.0
12 Componente P 22 Componente wP
Gaibo |G4lbo Eiey 198
MARCAS 2D
ABCISAS
v Autamatico
Pasg 130
ORDEMADAS
v Autamatico
Paso 19
GRID
¥ Grueso I Fino
ACEFTAR | cenceLsg | svupa |

Figura 3-29: Opciones graficas
En esta parte se podra fijar ciertas caracteristicas de las figuras que se van
visualizar:
1. Titulo: que aparecerd en todas las figuras.

2. Etiquetas: de las componentes, del gélibo (si lo hubiera) y del eje Y.
Apareceran en las leyendas y el eje ordenadas en los cortes 2D.

3. Ejes: configurard los extremos (maximo y minimo) y el incremento de
cada eje de coordenadas en las figuras 2D. Se recomienda utilizar la

opcion “Automatico” para no recortar ningiin diagrama.

4. Grid: permite el dibujo de un mallado grueso y/o fino en las figuras.
3.2.8.4 Transformacion de Componentes

Esta opcion SOLO ESTARA DISPONIBLE PARA MEDIDAS CON
COORDENADAS ESFERICAS.

Es posible seleccionar la transformacion de los ficheros escogiendo una opcion
de entre las existentes:

TRAMSFORMACION
Cmptes. Fichero de Media |Theta-F'hi --x Copolar-Contrapolar j
Palariz. de Referencia |H°'i20”tal H] j
[ Giro de Polarizacidn

Figura 3-30: Transformacion de Componentes
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1. Componentes de Salida: que se desea en la transformacion. Hay cuatro

posibilidades:

Theta — Phi =2 Copolar - Contrapolar: el software interpretara los
datos del fichero como componentes Eo¢ - E, y realizard la
transformacion a Ecp - Exp en funcién de la polarizacion de
referencia.

Theta — Phi = Theta — Phi: no hay transformacion (la opcion
Polarizacién de Referencia permanecerd desactivada). El software
interpretara los datos del fichero como componentes Eg - E,,.

Copolar - Contrapolar - Theta — Phi: en este caso los datos seran
interpretados como componentes Ecp - Exp para conseguir la salida
Ep - E,, en funcion de la polarizacion de referencia.

Copolar - Contrapolar =2 Copolar - Contrapolar: no se realiza
ninguna transformacion (la opcion Polarizacion de Referencia
permanecera desactivada). El software interpretara los datos del
fichero como componentes Ecp - Exp.

2. Polarizacion de Referencia: para realizar una correcta transformacion de

las componentes se debe conocer la polarizacion de los datos de entrada:

Horizontal

Vertical

Circular a Derechas
Circular a Izquierdas

3. Giro de Polarizacion: realiza un giro de polarizacion de las componentes

de entrada.

4. Angulo de Giro: si se selecciona la opcién de giro se puede introducir

manualmente el angulo que se desea aplicar. En caso contrario
permanecera desactivada.

5. Giro de Euler: esta opcidon permite realizar giros en el sistema de

coordenadas. Se implementara en la version 5.0 y posterior.

3.2.8.5 Salida de Datos

SALIDA
Marmalizacian Farmato
Tipo | Sin Nomalizar j [~ Fichero ASCI de Salida
li o
~

[ Intercambiar Componentes de la Medida

Figura 3-31: Configuracion de la Salida de Datos
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En este apartado, se configuran dos datos importantes para la representacion de
los ficheros de resultados:

1. Tipo de Normalizacidn: permite 4 posibilidades:

e Sin Normalizar: no se aplicard ninguna.

e Normalizar respecto al Modulo Total: se realizarad una normalizacion
teniendo en cuenta el maximo del campo total.

e Normalizar respecto a la Componente [: se realizara una
normalizacién teniendo en cuenta el maximo de la primera
componente.

e Normalizar respecto a la Componente 2: se realizara una
normalizacién teniendo en cuenta el maximo de la segunda
componente.

e Normalizar respecto a un Valor Exterior: la normalizacion tendra
lugar seglin el valor indicado en la casilla “Modulo”.

2. Fichero ASCII: esta opcidon proporcionara un fichero de texto con los
datos de salida segin el formato elegido. Si se marca esta opcidon se
activara la seleccion del formato de datos.

3. Formato: segun este pardmetro la salida de datos se dard en formato
Real-Imaginario o en formato Mddulo-Fase.

4. Intercambiar Componentes: esta opcion permite invertir el orden de las
componentes de los ficheros.
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3.3 Arbol de Directorios

En este apartado se describe los directorios que se crean tras la instalacion de
AsyPro (Tabla 3-2) y los directorios utilizados por el programa para almacenar todos
los ficheros con los procesos y los datos que se vayan creando (Tabla 3-3).

_ Ficheros de Configuracion,
" Librerias y Ejecutable

C:\Archivos de Programa\AsyPro

v

— AYUDA Ficheros de Ayuda

Rutinas del Programa
de Adquisicion

v

— DAMA.NOI

Ficheros de Medidas
por defecto

v

— DEFAULT

Programas  de
Procesado y
Representacion
de Datos

|, EXE

v

Tabla 3—2: Directorio de Instalacion

El arbol de directorios puede variar de un usuario a otro segun la ruta que el
usuario introduzca durante la instalacion y del fichero director que se desea utilizar. La
estructura que se ha comentado hace referencia a la ruta de instalacion por defecto.

AsyPro creard el directorio TMP’ en la unidad de disco donde se instale el
programa para poder almacenar los ficheros temporales.

El archivo DIRECTOR.DIR que viene en el paquete software, y que el usuario
puede utilizar como base para la creacion de nuevos archivos de este tipo, es el que se
muestra a continuacion.
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CA\CAMARA
—> CAL
_ Configuracion  de
— Sonda 1 * la Calibracion
—» CPE —
- Resultados de la
—» CPC " Calibracion
—» CPP —
—>

—» Sonda N

..

— CLIENTES

—» Cliente 1
Ficheros de Procesos,
> Proyecto 1 de Entrada/Salida de
| Programas y de Datos
—» Antena 1

—» Antena N

L.

— Proyecto N

- L

—» (Cliente N

L.

Tabla 3-3: Directorios de Procesos y Datos
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3.4 Descripcion de Ficheros

A continuacién se mostraran ejemplos de los distintos ficheros de configuracion
que maneja AsyPro para observar su formato y poder comprender mejor su
funcionamiento.

3.4.1 Fichero Equipos

En este fichero se guarda la informacion introducida en la ventana de
EQUIPAMIENTO. Las lineas del fichero estardn compuestas por unas etiquetas,
identificativas del dato en cuestion, seguidas de la informacion.

ANALTZADOR 4
8510
8530
ZVB
PNA

POSICIONADOR 2

ORBIT

JAR
SIST MEDIDA  AZIM ROLL ELEV POL EJEX EJEY
RANG_COMPACT S s S S S s
ESFERICO s s s S S S
CILINDRICO s s s S S s
PLANO s s s S S S
EQ RF
MULTIP s
SUBARMON s
EQUIPOS ANALIZ. FUENTE T.SET CONMT. POSICI. OL
DIRECCIONES 16 19 20 11 4 31
FIN

Tabla 3—4: Fichero Equipos

En primer lugar se encontrardn las listas de los analizadores y posicionadores
con sus nombres como dato. El digito situado a la derecha de cada etiqueta indica el
numero de elementos de cada lista.

Después vendra la informacion referentes a los distintos sistemas de medida y
equipos RF disponibles (la letra ‘S’ aparecera si la opcion ha sido marcada en la
ventana; en caso contrario aparecera la letra ‘N”).

Por ultimo, esta la linea referente a las direcciones hardware de todos los
equipos.
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3.4.2 Fichero Director

En este fichero se encuentran los directorios que el usuario desea utilizar para
almacenar todos los archivos que se creen durante la ejecucion de las medidas.

CALIBRACIONES C:\CAMARA\CAL

CLIENTES C:\CAMARA\CLIENTES
PATH C:\HTBWin83\HTBWin.exe
FIN

Tabla 3—5: Fichero Director

El directorio de CALIBRACIONES almacena todos los ficheros relativos a los
procesos de calibracion. El directorio CLIENTES contendra la estructura de directorios
de cada cliente en donde se guardaran los ficheros de procesos y los ficheros de datos,
formando la estructura descrita en el apartado anterior (Ver Arbol de Directorios).

Cabe destacar la ultima linea del fichero. Esta linea no hace referencia a un
directorio sino a un archivo directamente: el ejecutable del intérprete HTBasic, que
leera el codigo del software de adquisicion de datos y calibracion.

3.4.3 Fichero Limites

Este archivo (Tabla 3—-6) muestra, de una manera ordenada, todo el contenido
introducido desde la ventana de LIMITES. El fichero se estructura de forma analoga al
interfaz descrito en este manual (Ver Limites).

Se puede observar a simple vista que en este tipo de ficheros se guarda la
informacion directamente introducida en la ventana correspondiente. Cabe destacar dos
lineas del fichero:

1. En la linea referente a la limitacion de eje (etiqueta LIMITAR), la letra
‘S’ aparecera si la opcién ha sido marcada en la ventana; en caso
contrario aparecera la letra ‘N".

2. La linea que comienza con la etiqueta ARMONICO se compone de una
secuencia de tres numeros. El primero de ellos es un numero asociados al
modo de funcionamiento. Los dos restantes hacen referencia al Factor de
Multiplicacion de RF y al Subarmonico de la Mezcla respectivamente. A
continuacion se puede observar los distintos codigos utilizados para el
modo de funcionamiento:

e Modo Fundamental > 1
e Con Multiplicadores > 2
e Con Mezcla Armonica > 3

63




Manual de Usuario.

POSIC
PROGRAMADOR
VEL MAX
TOLERANCIA
PTOREPOSO
LIM IDA

LIM RET
LIMITAR

ANALTZADOR
POSICIONADOR

LIMFREC
LIMPOT
MARGENFREC

SENALES
TEST-SET

ARMONICO

FIN

AZIM

75
0.1

360

8530
ORBIT

ROLL ELEV
2 3
75 75
0.2 0.2
0 0
360 360
0 0
N N
10 15
26 21
30

S_PRIN

bl

1

20
16

S_SEC
b2

EJEX

75
0.01

500

25
11

EJEY

75
0.01

700

30

Tabla 3—6: Fichero Limites

3.4.4 Fichero Controladores

En este fichero se guarda la informacion introducida en la ventana de
CONTROLADORES, tanto la configuracion basica como la configuracion avanzada.

La estructura del fichero es andloga a esta ventana y presenta el siguiente

aspecto:

EJES EJE 1 EJE 2 EJE 3 EJE 4 EJE 5
EJE_ACT N N S S N
LIMITAR N N N N N

LIM SUP 0.0000 70.0000 0.0000 0.0000 0.0000
LIM INF 0.0000 -50.0000 0.0000 0.0000 0.0000
CAMB OFFSET S S S S S

OFFSET 0.0000 120.0000 5.0000 5.0000 0.0000
FACT CONV 1 0 1 0 1

VEL_ MAX 0.9400 6.0000 6.0000 6.0000 6.0000
VENT POS 0.0100 0.0100 0.0100 0.0100 0.0100
VENT REG 0.0100 0.0100 0.0100 0.0100 0.0100
TIPO EJE rotativo rotativo rotativo rotativo rotativo
RANGO_SUP 350.0000 350.0000 350.0000 350.0000 350.0000
RANGO_ INF 0.0000 0.0000 0.0000 0.0000 0.0000
INV_LIM NO NO NO NO NO

DIST ACEL 1.0000 0.4000 0.4000 0.4000 0.4000
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DIST DECEL 1.0000 0.4000 0.4000 0.4000 0.4000
FIN

Tabla 3—7: Fichero Configuracion

Aunque en la tabla aparecen Unicamente cinco ejes, en la realidad aparecera
también el EJE 6.

3.4.5 Fichero de Calibraciéon / Adquisicion

Los ficheros de adquisicion varian segun el tipo de medida que se quiere
realizar. Por ello en este apartado se pondra como ejemplo un fichero de calibracion y
uno de adquisicion (para detallar cada una las lineas) que contengan todos los datos
posibles, aunque ciertas medidas no necesiten de algunos de ellos.

El fichero estd compuesto por lineas con etiquetas (que informan acerca del
contenido de cada una de ellas) y por los datos propios de la calibracion/adquisicion.

Como se puede observar (Tabla 3— y Tabla 3—), la mayoria de los datos exponen
directamente los valores que se introducen en la ventana de la calibracion/adquisicion
(Ver Calibracion y Adquisicion).
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FECHA 12/06/2003 19:15:10
OPERADOR JVP
CLASIF PRUEBA CPCal
DESCRIPCION Aqui va una pequefia descripcidén de la medida.
# Es una informacién adicional gque no influye en el proceso.
DIRECTORIO Sondal
FICHDATOS SO
LIMITES D:\PFC\AsyPro\LIMITES.LIM
SONDA S H/V
MODO CwW
NO_FREC 1

10
POTENCIA 18
NO_PROM 64
TIPO MEDIDA 2
MEDIDA DE CAMPO PROXIMO --> CALIBRACION
BARR THETA AZIM -90 90 1 50 50
BARR PHI ROLL 0 359 1 50 50
DISTANCIA 200
RADIO ABP 5
NUMMODOS 180
SOFTWARE E
FIN

Tabla 3—8: Fichero de Calibracion

FECHA 03/06/2003 19:56:29
OPERADOR JVP
CLASIF PRUEBA CPEE
DESCRIPCION Aqui va una pequefia descripcidén de la medida.
# Es una informacidén adicional que no influye en el proceso.
DIRECTORIO JVP\PFC\PRUEBAS
FICHDATOS P1
LIMITES D:\PFC\AsyPro\LIMITES.LIM
SONDA S H/v
MODO CW
NO_FREC 5

9

9.5

10

10.28

10.5
POTENCIA 18
NO_PROM 128
TIPO MEDIDA 3
MEDIDA DE CAMPO PROXIMO ESFERICO —--> ECUATORIAL
SALTO AZIM 0 100 5 50
BARRIDO ROLL 0 355 5 50 50
DISTANCIA 550
RADIO ABP 7.75
NUMMODOS 36
FIN

Tabla 3-9: Fichero de Adquisicion
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Las siguientes lineas describen una a una el contenido de los ficheros expuestos

en la Tabla 3—

1.

2.

10.

y en la Tabla 3—:
FECHA: indica la fecha y la hora de creacion del fichero.
OPERADOR: identificador de quien realizo6 la operacion.

CLASIF: para establecer una clave de acceso, en caso de que se quiera
clasificar un fichero.

DESCRIPCION: para que el operador puede describir su medida. A
excepcion de la primera linea (que viene etiquetada) las demas deben ir
precedidas del caracter “#”.

DIRECTORIO: donde se guardaran los resultados. Ruta relativa que
toma como raiz el directorio de CLIENTES (en caso de realizar una
adquisicion) o el directorio de CALIBRACIONES (en caso de realizar
una calibracion), especificados en el fichero * DIR.

FICHDATOS: informa sobre el nombre de los ficheros. No debe tener
mas de 2 caracteres.

SONDA: se compone de una secuencia de dos valores. El primero es un
codigo asociado al tipo de sonda utilizada en la medida. El segundo
codigo indica la polarizacion elegida para el proceso de
calibracion/adquisicion:

e Sonda Simple > S
e Sonda Doble > D
e Polarizacion Horizontal > H
e Polarizacion Vertical > A%
e Ambas Polarizaciones > H/V
e Polarizaciéon Copolar/Contrapolar > /X

MODQO: muestra el codigo asociado a los dos modos de medicion que
permite AsyPro:

e Frecuencias Discretas > Cw
e Lista de Frecuencias - LF

LIMITES: fichero asociado a este proceso de adquisicion. Debe aparecer
la ruta completa.

NO_FREC: indica el nimero de frecuencias del que se compone la lista.
Las siguientes lineas forman la lista de frecuencias (GHz) para las que se
debe realizar la adquisicion de datos.

? Esta opcion solo se encuentra disponible en las medidas de Campo Lejano.
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11.

12.

13.

14.

15.

16.

POTENCIA: potencia en dBm con la que se desea trabajar.

NO _PROM: indica el numero de medidas por frecuencia que realiza el
analizador de redes y que luego promedia.

TIPO MEDIDA: nimero asociado con el tipo de medida. El resto del
fichero variara en funcidn de este numero:

Campo Lejano

Calibracion

Campo Préximo Esférico Ecuatorial
Campo Préximo Esférico Polar
Campo Préximo Cilindrico

Campo Préximo Plano

N2V 2 2 2\ 2
AN N BN =

BARR THETA®: Eje de Barrido en Theta, Angulo Inicial, Angulo Final,
Incremento, Velocidad del Posicionador y Velocidad de Barrido. Estas
variables definen el movimiento de los ejes elegidos como ejes de
Barrido en Theta. El incremento indica el paso en la adquisicion. La
velocidad de posicion indica la velocidad con que la antena se situara en
el punto de partida al comienzo de cada barrido. La velocidad de barrido
se introduce como % de la maxima y marca la velocidad a la que se va a
realizar la calibracion, por lo que es un pardmetro muy importante a la
hora de cuantificar los errores de medida. Ademas también se debe

especificar el tipo de barrido. En esta version unicamente se encuentra
disponible el barrido de tipo CONTINUO (‘C").

BARR PHI’: Eje de Barrido en Phi, Angulo Inicial, Angulo Final,
Incremento, Velocidad del Posicionador y Velocidad de Barrido. Estas
variables definen el movimiento de los ejes elegidos como ejes de
Barrido en Phi. El incremento indica el paso en la adquisicion. La
velocidad de posicion indica la velocidad con que la antena se situara en
el punto de partida al comienzo de cada barrido. La velocidad de barrido
se introduce como % de la méxima y marca la velocidad a la que se va a
realizar la calibracion, por lo que es un pardmetro muy importante a la
hora de cuantificar los errores de medida. Ademas también se debe

especificar el tipo de barrido. En esta version unicamente se encuentra
disponible el barrido de tipo CONTINUO (‘C").

SALTO’: Eje de Salto, Angulo o Posicion Inicial, Angulo o Posicion
Final, Incremento, Velocidad del Posicionador. Estas variables definen el
movimiento del eje elegido como eje de Salto. El incremento indica la
diferencia en grados o centimetros (seglin si el eje es angular o lineal)
entre un corte y otro. La velocidad del posicionador se introduce como %
de la maxima.

* Esta linea SOLO aparece en los ficheros de calibracion.
> Esta linea sustituye a la de BARR_THETA en los ficheros de adquisicion.
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17. BARRIDO®: Eje de Barrido, Angulo o Posicion Inicial, Angulo o
Posicion Final, Incremento, Velocidad del Posicionador y Velocidad de
Barrido. Estas variables definen el movimiento del eje elegido como eje
de Barrido. El incremento indica el paso en grados o centimetros (segun
si el eje es angular o lineal) en la adquisicion. La velocidad de posicion
indica la velocidad con que la antena se situara en el punto de partida al
comienzo de cada barrido. La velocidad de barrido se introduce como %
de la méxima y marca la velocidad a la que se va a realizar la
adquisicion, por lo que es un parametro muy importante a la hora de
cuantificar los errores de medida.

18. DISTANCIA’: en cm entre la sonda y la antena bajo prueba.
19. RADIO ABP’: de la antena bajo prueba en cm.

20. NUMMODOS’: este parametro corresponde al nimero de modos que se
van a considerar en la calibracion.

21. SOFTWARE®: los procesos de calibraciéon incluyen directamente el
procesado de datos (por lo que no hay que definirlo a parte). Por eso, hay
que indicar el software con el que se realizara los calculos relativos a las
transformaciones esféricas (ya que para este caso concreto el usuario
puede elegir entre dos programas distintos):

e EXPAND -> E

3.4.6 Fichero de Procesado de Datos

El formato del fichero de procesado de datos varia en funcion del tipo de
adquisicion asociada. Esto es debido a que el software encargado de las
transformaciones de Campo Proximo a Campo Lejano es distinto segin la medida.

Como se podra apreciar, los ficheros tienen la misma estructura con ligeros
cambios dentro de las zonas en las que se encuentran la informacion necesaria de cada
programa.

Estos ficheros se dividen en varias partes. En la primera parte se indican los
datos relativos a la adquisicion asociada de la que se van a extraer los datos de entrada.
La primera linea (etiqueta DAMA) muestra la ruta del fichero de adquisicion. La
segunda linea (etiqueta NO FREC) muestra el numero de elementos del que se
compone la lista de frecuencias para la que se va a realizar el procesado de datos.
Inmediatamente después aparecerd la lista (una frecuencia por linea). Las frecuencias de
esta lista, para ser validas, deben estar incluidas en la lista del fichero de adquisicion.

Después, cada etapa del procesado estard bien diferenciada de la siguiente
mediante un titulo con el nombre del programa que realiza la operacion.

% Esta linea sustituye a la de BARR_PHI en los ficheros de adquisicion.
" Esta linea NO aparece en los ficheros de adquisicion para Campo Lejano.
¥ Esta linea SOLO aparece en los ficheros de calibracion.
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Primero se mostrara la estructura de un fichero de procesado de datos para una
adquisicion de Campo Proximo Esférico utilizando el programa EXPAND:

DAMA D:\CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\PRUEBAS\CPE.MED
NO_FREC 3

9

10

11

Ak khkhkhkkhkhAhkhhkhkk kA hkhhrhkhhrhkhkrkhkhkhkx%k

NORMA
K% Kk ok ok k ok &k ok Kk ok ok ko Kk ok ok k ko k ko ok ok ok
INI NORMA
TEXCIT 2
INI NORMA

KAKRKkkA N kA XA AN A A XA A h A A h ARk Ak x kX %k

EXPAND
KAKRKAk AN kAR Ak AN A A XA A I A A h ANk A kXA X%k
INT EXPAND
INSONDA
ROUT
OUTTHETA SE
OUTPHI_SE
OUTSONDA -1
FIN EXPAND

SO_10000.PRB

36
35

O O O

FIN

Tabla 3—10: Fichero de Procesado para Adquisicion Esférica

Si existiera compensacion de derivas, apareceran las lineas correspondientes al
programa NORMA. Las lineas de IN] NORMA y FIN NORMA marcan el comienzo y
el final de la informacion que necesita el programa. En este caso, Unicamente existe una
linea de informacion (TEXCIT) que muestra con un cddigo de numeros la excitacion
seleccionada:

e Lineal X -> 1
e LinealY > 2
e Circular > 3

Si existiera transformacion esférica, apareceran las lineas correspondientes al
programa EXPAND. Las lineas INI EXPAND y FIN EXPAND marcan el comienzo y
el final de la informacién que necesita cada programa. Los dos programas se configuran
de la misma manera, asi que las lineas que se exponen a continuacidén son analogas en
ambos casos:

1. INSONDA: se compone de un valor y una ruta de fichero. La ruta del
archivo hace referencia al fichero de coeficientes de salida (este tltimo
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dato s6lo es necesario si el tipo de sonda es simple o doble). El valor es
un numero relacionado con el tipo de sonda utilizado:

e Simple > 1
e Doble -> 2
e Dipolo de Hertz segiin X > -1

2. ROUT: radio de la esfera de campo transformado en cm. Aparecera un
“0” cuando se quiera realizar una transformacién a Campo Lejano.

3. OUTTHETA _SE: dos valores con los datos para Theta del punto de
calculo de la ganancia (en grados) y del nimero de modos.

4. OUTPHI SE: dos valores con los datos para Phi del punto de calculo de
la ganancia (en grados) y del nimero de modos.

5. OUTSONDA_SE: misma estructura que en la linea INSONDA_SE.
La Tabla 3— muestra otro fichero de procesado de datos para una adquisicion de

Campo Proximo Cilindrico. En este caso el programa de procesado es CNIFT que
requiere de informacion distinta a los programas de transformacion esférica.

DAMA D: \CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\PRUEBAS\CPC.MED

NO FREC 1
2.140

ER b b b b b b b b b b b b I I IR I b b b b b b b b b b o

CNIFT
R IR IR I A g I I S S S S b I S S I b I S S I I db db g I g i 4
INI _CNIFT
THETA C 21.80 5.00
PHI C 180.00 5.00
CENTRAR C S 0.00
PERDYGAN -3.27 8.73
FSONDA D:\CAMARA\CAL\Sondal\So 02170.PRB
FIN CNIFT
FIN

Tabla 3—11: Fichero de Procesado para Adquisicion Cilindrica
Si existiera transformacion cilindrica, aparecerdn las lineas correspondientes al
programa CNIFT. Las lineas /NI CNIFT y FIN_CNIFT marcan el comienzo y el final
de la informacion que necesita el programa.
1. THETA C: semiangulo Theta e incremento.
2. PHI C:semiangulo Phi e incremento.
3. CENTRAR C: ‘S’ si se desea centrar el diagrama automaticamente. Si se

desea ajustar el maximo del diagrama manualmente, debe ponerse la letra
‘N’ y el angulo deseado.
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4. PERDYGAN: pérdidas de insercion y ganancia de la sonda.
5. FSONDA: ruta del fichero de coeficientes de sonda.

Por altimo se muestra un ejemplo de fichero de procesado asociado a una
adquisicion de Campo Proximo Plano.

DAMA D: \CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\PRUEBAS\CPP.MED
NO_ FREC 3

7.250

7.500

7.750

Rk b b b b b b b b b b b b b b b S b I I S S i b o

PNIFT
R R IR I A i I I S S S S S db S S I S e I S S g S db S I g i 4
INI PNIFT
THETA P 0.00 12.20
PHI P 0.00 360.00
FICH RNF D:\CAMARA\CAL\Sondal\So 02170.RNF
FICH PRB D:\CAMARA\CAL\Sondal\So 02170.PRB
FICH REF
PERDINS 0.0
FIN PNIFT

ER b b b b b b b b b b b b I I SR I b b b b b b b b b o

PNIFU

R b b b b b b b b b b A b b d b b b b b b b db b b b b i g 4
INI_PNIFU
CENTGIRAR U
TRANSF U
CMPTE_U
FORMATO
THETA U
PHI U

FIN PNIFU

3.00

3.40
180.00

g o1 W whNn

FIN

Tabla 3—12: Fichero de Procesado para Adquisicion Plana
Si existiera transformacion plana, apareceran las lineas correspondientes al
programa PNIFT. Las lineas /NI PNIFT y FIN PNIFT marcan el comienzo y el final
de la informacidn que necesita el programa:
1. THETA_ P: angulos Theta inicial y final.
2. PHI P: 4ngulos Phi inicial y final.

3. FICH RNF’: ruta del fichero de correccion de sonda.

9 , 2 . . . .,
Esta linea SOLO aparece si se quiere realizar correccion de sonda.
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4.

5.

6.

FICH PRB: ruta del fichero de coeficientes.
FICH REF": ruta del fichero de correccion de posicion.

PERDINS: establece las pérdidas de insercion.

Si existiera transformacioén plana con cambio de coordenadas, apareceran las
lineas correspondientes al programa PNIFU. Las lineas INI PNIFU y FIN PNIFU
marcan el comienzo y el final de la informacidon que necesita el programa:

1.

CENTGIRAR U: si se desea centrar el diagrama de radiacion y realizar
un giro de polarizacion de las componentes aparecera la letra ‘S’ seguida
del 4ngulo de giro. En caso contrario aparecera la letra ‘N’.

TRANSF U: tipo de transformacion que se desea realizar:

e Sin Cambio de Malla - 1
e (Con Cambio a Malla Polar - 2

CMPTE U: tipo de componentes de salida deseadas:

¢ Cmpte. Acimut — Cmpte. Elevacion > 0
e Cmpte. Theta — Cmpte. Phi > 1
e Cmpte. CP-X — Cmpte. CP-Y > 2
e Cmpte. RH — Cmpte. LH > 3
e Cmpte. Eje Mayor — Cmpte. Eje Menor - 4

FORMATO: dos numeros que indican el tipo de formato deseado y el
nivel de referencia:

Unidades Naturales

dBi

dB respecto al méximo del fichero
dB respecto a un valor exterior

N2 20 20 2
W~ o

FACTEXP'': dos numeros que indican el factor de expansion de la
coordenadas U y V respectivamente.

THETA_U": incremento y margen angular en Theta.

PHI_U": incremento en Phi.

3.4.7 Fichero de Representacion de Resultados

10 , 1 . . . ., ..,
Esta linea SOLO aparece si se quiere realizar correccion de posicion.

' Esta linea SOLO aparece si la transformacion no realiza cambio a malla polar.

2 Esta linea SOLO aparece si la transformacion incluye cambio a malla polar.
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Este fichero, como se puede observar en la Tabla 3—7, se divide en 5 partes.
Cada una de ellas se describe a continuacion:

MEDIDAS 2 N
D:\CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\Pruebas\Pe 06000.RFF
D:\CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\Pruebas\Pe 06000.RNF

GALIBO D:\CAMARA\CLIENTES\ITUR5803.CAB
A hkhhkkhhhkkhhkhkkhdrkhhhkhkrkhkhkkxkhhkkhhkh*x**
INTERPOLACION
Ak hkhkkhhhkkhhkhkhdrkhhhkkhkrkhkhkkxkhhkkhkhkh*x**
INI INTERP
ARG3 5 -180.00 180.00 2.00
ARG4 1 0.00 179.00 1.00
FIN INTERP
khkkhkhkkhhhkkhkhkhkkhkhkkhhhkhkrhkkhkhkhhhkhkhkkhxk*
GRAFICOS
Rt b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b b g
INI GRAFICOS
3D N
ZONAS NIVEL S
CURVAS NIVEL N
ARG3 CTE 0
ARG4 CTE 2 0.00 90.00
MODFASE S N
Clc2 S S
REL XPD N
REL AXTAL N
SALVAR S
TITULO Sist. Esférico |
ETIQ CMPTES CP XP
ETIQ GALIBO ITU-R-580-3
ETIQ EJEY dB
EJEX S 0 0 30
EJEY S 0 0 10
GRID S N

FIN GRAFICOS

KAKRAk AR kAR A AN A A XA A A A I A Ak A Ak X%k

TRANSFORMACION
KAKRAk AN kAN AN A A A AR A A A A ARk A AKXk
INI_TRANSF

CMPTES OUT TPCX

POL_REF I

GIRO 3.00

FIN TRANSF

ER b b b b b b b b b b b b I I b b b b b b b b b b b o o

SALIDA
Kk Kk ok Kk ok &k ok &k ok ok Kk kK ok ko ok kK ok ok ok ok k ok k
INI SALIDA
TNORMALIZ Cl 0.00
ASCII S DBG
CAMBIACMPTES N
FIN SALIDA

Tabla 3—7: Fichero de Representacion de Resultados
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Las primeras lineas muestran la lista con las rutas de los ficheros que se

representaran:

1.

2.

MEDIDAS: tras esta etiqueta se muestra el numero de elementos del que
se compone la lista de ficheros y una letra que indicara si desea (‘S”) o no
(‘N’) representarlos de manera comparativa. Inmediatamente después
aparecera la lista (un fichero por linea).

GALIBO: ruta del fichero galibo.

Después, cada etapa de la representacion estara bien diferenciada de la siguiente
mediante un titulo con el nombre de la accidén que se va a realizar:

Si existiera interpolacion, apareceran las lineas IN/ INTERP y FIN INTERP
que marcan el comienzo y el final de la informacién que necesita el programa para la
correcta definicion del proceso de interpolacion. Apareceran las siguientes lineas:

1.

2.

ARG3: factor de expansion de la interpolacion, coordenada inicial,
coordenada final e incremento para Theta o Phi o X o U (segun sistema
de coordenadas del fichero de datos).

ARG4: factor de expansion de la interpolacion, coordenada inicial,
coordenada final e incremento para Phi 0 Z 0 Y o V (segun sistema de
coordenadas del fichero de datos).

Si existieran graficos, apareceran las lineas INI GRAFICOS y FIN _GRAFICOS
que marcan el comienzo y el final de las distintas representaciones graficas posibles.
Apareceran las siguientes lineas:

1.

3D: esta etiqueta estard seguida de una ‘S’ si la opcion “3D” ha sido
seleccionada y de una ‘N’ en caso contrario.

ZONAS NIVEL: esta etiqueta estard seguida de una ‘S’ si la opcion
“Zonas de Nivel” ha sido seleccionada y de una ‘N’ en caso contrario.

CURVAS NIVEL: esta etiqueta estard seguida de una ‘S’ si la opcion
“Curvas de Nivel” ha sido seleccionada y de una ‘N’ en caso contrario.

ARG3_CTE: esta etiqueta estara seguida de una ‘7’ si se ha seleccionado
la opcion de representar “Todos” los cortes. Si por el contrario se
especifico una lista de cortes, aparecera un entero indicando el nimero
de cortes que se enumerardn a continuacion. Hace referencia a la
coordenada Theta en sistemas esféricos y a X o U en sistemas planos.

ARG4_CTE: esta etiqueta estara seguida de una ‘7’ si se ha seleccionado
la opcion de representar “Todos” los cortes. Si por el contrario se
especifico una lista de cortes, aparecera un entero indicando el nimero
de cortes que se enumerardn a continuacion. Hace referencia a la
coordenada Phi en sistemas esféricos ya Y o V en sistemas planos.
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

MODFASE: esta etiqueta estara seguida de dos letras que indicaran si se
va a visualizar el modulo y/o la fase de los datos medidos ('S’ o ‘N).

CIC2: esta etiqueta estard seguida de dos letras que indicardn si se va a
visualizar la primera y/o la segunda componente de los datos medidos
(‘S0 ‘N).

REL XPD: la letra ‘S’ indicara que se debe representar la relacion de
polarizacion cruzada. En caso contrario se mostrara la letra ‘N’

REL AXIAL: al igual que en la linea anterior, las letras ‘S” o ‘N’
marcaran la opcion deseada para la relacion axial de las componentes
medidas.

SALVAR: si se selecciona esta opcion (S’) se guardaran las figuras
dibujadas automaticamente. En caso contrario se mostrara la letra ‘N’

TITULO: en esta linea aparece la cadena de caracteres que se interpretara
como titulo de las figuras. El caracter ‘|’ se interpreta como final del
titulo.

ETIQ CMPTES: esta etiqueta debe estar seguida de dos palabras que
indicaran el nombre de las leyendas que apareceran en los cortes
bidimensionales para las componentes 1y 2.

ETIQ GALIBO: etiqueta para la leyenda del fichero de galibo en los
cortes bidimensionales.

ETIQ EJEY: etiqueta que aparecera como descripcion del eje de
ordenadas de las figuras en los cortes bidimensionales.

EJEX: en esta linea debe aparecer en primer lugar la letra ‘S” o ‘N’ para
indicar si los margenes del eje de X de las figuras son automaticos o
manuales respectivamente. Después vendrd una secuencia de tres
numeros indicando el valor minimo, el maximo y el paso del eje de
abcisas.

EJEY: en esta linea debe aparecer en primer lugar la letra ‘S’ o ‘N’ para
indicar si los margenes del eje de Y de las figuras son automaticos o
manuales respectivamente. Después vendrda una secuencia de tres
numeros indicando el valor minimo, el maximo y el paso del eje de
ordenadas.

GRID esta etiqueta estara seguida de dos letras que indicardn si se va a
visualizar el grid grueso y/o el grid fino (‘'S” o ‘N’).

La transformacion de componentes, si existe, viene indicada por las lineas
INI TRANSF y FIN TRANSF que marcan el comienzo y el final de la informacion que
necesita el programa para realizar los calculos adecuados:

76



Manual de usuario.

CMPTES OUT: mediante etiquetas se indica las componentes de salida
deseadas:

e Eo-Ey, > Ecp-Exp -> TPCX
e E¢-E,>Ey-E, > TPTP

[ 4 ECP - EXP > Ee - E(P > CXTP
L4 Ecp - EXP > ECP - EXP > CXCX

POL REF: muestra la polarizacion de los datos de entrada que se usara
como referencia para la transformacion:

e Horizontal > H
e Vertical > \%
e Circular a Derechas > D
e Circular a Izquierdas -> I

GIRO: indica el nimero de grados que se deben girar las componentes de
entrada de cada fichero.

La salida de datos se referencia con las lineas INI SALIDA y FIN SALIDA que
marcan el comienzo y el final de la informacion que necesita el programa para realizar
los calculos adecuados de normalizacion y dar formato a los datos:

1.

2.

TNORMALIZ: en ella se indicard, mediante una etiqueta, el tipo de
normalizacion que se debe aplicar a los datos obtenidos y un nimero que
hara referencia al médulo del valor exterior (si se seleccionara la tltima
opcion):

e Sin Normalizar > SN
e Respecto al Modulo Total > MT
e Respecto a la Componente 1 > C1
e Respecto a la Componente 2 > C2
e Respecto a un Valor Exterior = XT

ASCII: si se desea obtener un fichero de texto con los datos de salida
debe aparecer la letra ‘S’. En caso contrario se mostrara la letra N’.
Seguidamente debe aparecer una etiqueta con el formato deseado para las
componentes de salida:

e Real e Imaginario > REIM
e Modulo y Fase > DBG

CAMBIACMPTES: si se desea invertir el orden de las componentes de un
fichero debe aparecer la letra ‘S’. En caso contrario se mostrara la letra
‘N’
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4 Ejemplo de Ejecucion

El objetivo de este capitulo es mostrar un ejemplo de ejecucion para disipar las
posibles dudas que hayan surgido en la lectura de los capitulos anteriores.

Se va a realizar una adquisicién de campo proximo esférico con frecuencias para
las medidas de 2.110 GHz y 2.115 GHz. Posteriormente se procesaran los datos
obtenidos para conseguir los datos de campo lejano; para ello se utilizara el programa
EXPAND. Por tultimo, se representaran los resultados de las componentes Copolar y
Contrapolar normalizadas. Se visualizara los diagramas 3D a la vez que los cortes
principales en ¢ =0°, @ =45°, @ =90°y ¢ = 135°.

Este ejemplo es suficientemente explicativo, por lo que servird de base para la
ejecucion de otros tipos de adquisiciones (cilindricas o planas).

A continuacidn se muestran los pasos que se han de seguir para la ejecucion del

software. El ejemplo se ha realizado con la version 3.0 del SW, pero solo cambia el
formato de algunas de las ventanas.
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4.1 Ejecutar el Software

En primer lugar se debe ejecutar el software. En ese momento aparecera la
ventana principal de AsyPro.

[ EEVIER ===
Archivo  Configuracién  Galibos ~ Otras Utilidades Ayuda Controladores  Mando a distancia
PAMEL DE CONFIGURACION PAMEL INFORMATIVD POSICIAN EJES
EQUIPDS EQUIPDS.EQU TIPO DE MEDIDA

EJET

STOP

RESET SALIR Borrar Fichero de Configuracién

DIRECTOR  DIRECTOR.DIR FICHERD DE PROCESD
LIMITES LIMITES.LIM FICHERD DE DATOS 0
CONTR CONTROLADORES.CNT
DIRECTORID DE TRABAJD
[c\CAMARANCLIENTES
CALIBRACIGN ]
B e — S -
Het M1MED
ACAMARA M1PDD
= M11700-TX FOD
sonusonn Tirroerc
CJEeDs M113750 R PDD EJE3
PROCESADO DE DATDS (CJPRUEBA M1-T4000-R.PDD
(I U-AVEIRD M1-14250F¢FDD
RESULTADOS M1-3FREC-RXMED -
e - Borar Fichero de Proces
EJE 4
Ficheros de Configurscion de Frogiamas Ficheros de Datos 0
M1_T1650 FNI
M1_11650.PNO
EJECUTAR ADQUISICIAN ‘ M1Z11650.PLI
M1_11650.PUO
M1_T1700FNI
EJECUTAR PROCESADD DE DATOS ‘ M1Z11700 PO
M1_11700FUI B
M1_11700.PUO - | MIZ11850.AuF ASC ~
EJECUTAR REPR. DE RESULTADOS ‘

Borrar Fichero de Dalos |

ANTENNA 0

Figura 4—1: Inicio del Programa

4.2 Configuracion

Esta operacion SOLO es necesaria la primera vez que se ejecuta el software o
cuando el usuario decida modificar el arbol de directorios, cambiar algin equipo de su
instalacion o variar los limites de funcionamiento del sistema de medida.

4.2.1 Equipamiento

Para cambiar la configuracion de los equipos de medida, el usuario debe utilizar
las opciones “EQUIPAMIENTO Nuevo” o “EQUIPAMIENTO Cargar...” que se
encuentran dentro del menu Configuracion.

Estas opciones mostrardn en pantalla el equipamiento que se encuentra cargado
en ese momento o el correspondiente al fichero seleccionado respectivamente.
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%, EQUIPAMIENTO X

ANalLlZaD0RES FOSICIOMADORES
[ 85810 [ 8h30 [ ORBIT
[~ ZvE v PMa& [ JAR
[~ Otra | [v LEMZE

SIST. DE MEDIDA,
&AM ROLL  ELEY  POL EJEx  EJEY

[~ Rango Compacta [~ [~ [~ [~ [~ [

[v Esférico v 1 [ 2 v 3 v 4 5 [ &

[ Cilindrica [ [ [ [ [ [

[ Flano [ [ [ [ [ I
OTROS EQUIPOS RF DIRECCIOMES

v Multiplicador ANaLIZADOR FUEWTE TEST-SET

v ezclador Armdnicc 16 19 20

COMMUTADOR  POSICIOMADOR oL

ACEPTAR | CoNCELER | avUDa 11 4 T

Figura 4-2: Equipos disponibles

En este ejemplo, la caAmara anecoica dispone de un sistema esférico de tres ejes
(acimut, roll y polarizacion). El analizador de redes es el PNA y el controlador de
posicionadores es Lenze. Se dispone de multiplicador RF y de mezclador armoénico. Las
direcciones hardware del bus IEEE 488 son las que se muestran en la Figura 4-2. Para
los controladores Lenze la direccion hardware POSICIONADOR no tiene efecto, ya que
para estos controladores de posiciones la comunicacion con el ordenador tiene lugar a
través de BusCan. La direccion de BusCan para cada eje coincide con el nimero de eje.

Tras pulsar “ACEPTAR”, se solicitara un nombre para guardar la configuracion.
Si se desea que un tipo de equipamiento determinado sea el utilizado por defecto, cada
vez que se ejecute el programa, se debe asignar al fichero en cuestion el nombre
‘EQUIPOS.EQU".

4.2.2 Directorios

Dentro del ment Configuracion se debe elegir “DIRECTOR Nuevo” o
“DIRECTOR Cargar...”. En pantalla aparecera el contenido del fichero cargado en ese
momento o el del fichero seleccionado respectivamente.

En esta parte de la configuracion se especifica los directorios raiz en los que

guardara todos los procesos de medida y la ruta donde el intérprete HTBasic del
software de adquisicion se encuentra instalado:
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C:\CAMARA\CAL
C:\CAMARA\CLIENTES
C:\HTBAsic83\HTBWin.exe

CONFIGURACION DE DIRECTORIOS

AREOL
CALIBRACIONES |BhCAMARANCAL

X]

CLIEMTES CACAMARANCLIENTES

RUTA CODIGD Dk,
HTE azic CAHTEWIRGMHTEBWin.exe

ACEPTAR CAMCELAR AYUDA

L e

Figura 4-3: Directorios utilizados

Tras pulsar “ACEPTAR”, se solicitara un nombre para guardar la configuracion.
Si se desea que una estructura de directorios determinada sea el utilizada por defecto,
cada vez que se ejecute el programa, se debe asignar al fichero en cuestion el nombre
‘DIRECTOR.DIR’.

4.2.3 Limites

El siguiente paso de la configuraciéon consiste en fijar los limites de
funcionamiento del sistema de media.

Las opciones “LIMITES Nuevo” o “LIMITES Cargar..” del menu
Configuracion permiten modificar los valores de la configuracion a partir de la
configuracion cargada en ese momento o de la incluida en el fichero seleccionado
respectivamente.

En la instalacién de la cdmara anecoica utilizada el unico eje que va a tener
limitacién de movimiento es el eje de elevacion. Ademas este eje dispone de fines de
carrera que impiden que se sobrepasen los limites fisicos del mismo. Si por error
mediante software se fijasen unos limites menos restrictivos que éstos al intentar mover
el eje mas alla de los limites fisicos del sistema estos fines de carrera se activarian y el
eje se detendria. De esta manera se evita la ruptura del eje.

En esta medida se utilizard el analizador de redes HP8530 y el posicionador
Lenze. El limite de potencia entregada se fija en 18 dBm para cualquier rango de
frecuencias y se utilizara el Test-Set en Modo Fundamental, puesto que no se empleara
el multiplicador RF.
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Tras pulsar “ACEPTAR”, se solicitara un nombre para guardar la configuracion.
Si se desea que unos limites de funcionamiento determinados sean los utilizados por
defecto, cada vez que se ejecute el programa, se debe asignar al fichero en cuestion el
nombre ‘LIMITES.LIM".

¢ CONFIGURACION DE LIMITES X
POSICIONADORES

£ZIM ROLL POL
Frogramadar |-I |3 | |4 | |
Vel Mg 17500 700 7500 |
Tolerancia |D'1D |D-2D | |D-20 | |
Pto.Reposo 0.0 10.00 | |0.00 | |
Lirm_Ids | | | | | |
Lirn_Ret | | | | | |
Lirnitar Eje 1 [~ 2 [ [ 4 o =
AMALIZADOR

Analizador 8530 b Posicionador ORBIT it

) 15.00 [t1ooo 1500 2000 f2so00 [3000
3000 2500|2000 1R00 [1oo0 |00

Limites Frecuencia [GHz

Limites Patencia [dBm]

Frec. Minima GHz)  |1-000 Frec. M&ima (GHz) 130,000
SERIALES
5_REF 5_PRIN 5_SEC
Test-Set al = |':'-I j |b2 ﬂ
Améhico |Test Set en Modo Fundamental j
[ acerran | CANCELAR | BYLDA |

Figura 4—4: Limites utilizados

4.2.4 Controladores

El ultimo paso de la configuracion consiste en transmitir a los controladores de
posiciones Lenze la configuracion basica y avanzada.

Para ello el usuario debe utilizar las opciones “CONFIGURACION Nuevo” o
“CONFIGURACION Cargar...” que se encuentran dentro del menu Configuracion.

Hay que tener la precaucion de que aquellos controladores cuya direccion de

BusCan se haya introducido en el campo Programador de la configuracion de Limites
se activen en esta ventana de Controladores.
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. CONFIGURACION CONTROLADORES

CONFIGURACION BASICA
Ejel Eie3 Ejed Eie5 Eief

Eie Activa v B v v B [

Eje Limitada ~ ~ r N N [

Lirnite: Sup. | | | | | |

Lirite Inf. | | | | | |

Cambiar offzet I v B [ [ =

Offset | | | | | |
FactorCon: 1 =l = =T =l = H

Vel Max. 09400 | [5.0000 0000 | |

Ventana Pos. 01000 | [0.2000 0.1000 | |
VertanaFles.  [0.7000 | 02000 01000 | |
CONFIGURACION AVANZADA

Ejel Eje2 Eie3 Ejed Eje5 Eiek

Tipo Eje |rotati\-'|:| ﬂ | J |mtativo ﬂ |r'2'tati‘*“3I ﬂ | J | J
Ranga Sup. 350,000 | [350.0000 |350.0000 | |

Ranga Inf. [0.0000 | 0.0000 [0.0000 | |

Inverirlimte ——fvo - | | JRd [ IR (IR =l [
Dist. Aicel. [1.0000 | 0.4000 (0.4000 | |

Digt. Decel. 1.0000 | [0.4000 [0.4000 | |

ACEFTAR | CANCELAR |

En esta ventana aparecen ciertos parametros que ya se han configurado en la
ventana de limites, a saber: eje limitado, limite superior, limite inferior y la ventana de
posicionado y de registro, que equivale a la tolerancia que introduciamos en Limites.

En el caso del ejemplo, en el que vamos a ejecutar una adquisicion, los
parametros que van a tener validez son los que se introdujeron en Limites. El motivo de
que también aparezcan en la configuracion de los controladores es que podremos actuar
sobre los posicionadores a través de modos posicion, modos registro y con la pantalla
tactil. En estos casos si que serdn efectivos los parametros introducidos en esta ventana.

4.3 Edicién, Carga y Ejecucion de Procesos

Una vez configurado el programa, el usuario puede comenzar a definir sus
procesos de medida.

En este ejemplo, describiremos una medida completa (adquisicidon, procesado de
datos y representacion de resultados). Estas opciones mostraran en pantalla la
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configuracidon que se encuentra cargada en ese momento o la correspondiente al fichero
seleccionado respectivamente.

4.3.1 Proceso de Adquisicién

En primer lugar el usuario debe decidir si crear un proceso de adquisicion o
cargar uno existente.

4.3.1.1 Crear Nuevo Proceso de Adquisicion

Para crear un nuevo proceso de adquisicion el usuario debe elegir la opcion
“Nuevo Proceso de Adquisicion” dentro del mentl Archivo o pinchar en el botdén
“ADQUISICION” de la ventana principal. Esto origina la aparicion de la ventana de
proyecto (Figura 4-5).

En esta ventana se debe escribir el nombre que llevara el proceso de medida, el
cliente, el proyecto, la antena, los ficheros de datos y el tipo de adquisicion.

= PROYECTO E'
COMSIDERACIONES
Siwva arealizar una calbracion de sonda, intraduzeca la referencia de CLIEMTE
ézta p el nombre del fichero de datos. De este modo g2 crearan los
directonios 'sondatcpe’, 'sondabcpe’ p 'sondahepp’ donde g2 almacenardn |~JVP

log ficheros con el nombre indicado gue contendran log resultados de la
calibracian, PROYECTO
Si va a realizar una adguigicidn, introduzca el nombre del cliente, del

prayecta, de la anteha b del fichero de datos. De este modo se creard la ||3FC
ruta 'clisnte\propectotantenat’ donde e almacenaran los ficheros de
medida con &l hombre que se hapa introducida en fichen de datos” AMTENA
Dehido a las resticciones que impaone &l sisterna MS5-D0S . e debe ||:'RU EEAS
intraducir normbres de 2 caracteres o menos para el fichero de datos.
FICHERCD DE DATOS
: IPL
[MOMERE DEL PROCES0 DE MEDIDA] Ejemplo
TIPO DE MEDIDA,

ACEPTAR CAMCELAR ‘ BYUDA |Camp0 Prow. Esfér. -Palar. ﬂ

Figura 4-5: Ventana Proyecto

Una vez rellenadas todas las casillas, se pulsara “ACEPTAR” y aparecera la
ventana de los datos de adquisicion.

En esta parte del proceso, se seleccionaran los valores deseados para la
frecuencia, potencia, d&ngulos iniciales y finales, velocidades, etc.

85



Manual de Usuario.

Una vez que se han introducido los datos en la ventana, se pulsard el boton
“ACEPTAR”. Si existiera algiin dato erroneo, apareceran diversos mensajes indicando
el fallo y mostrando los rangos validos. Cuando todo sea correcto la ventana
desaparecerd y se generara el fichero * MED que quedara reflejado en el panel de

BN ADQUISICION DE DATOS ==
DATOS
Fecha: 09/05/03 Hora 10:56:00 Operadar  1ARAL
Clasificacian <DEFAULT> Fichero de Datos: #

Aqui va una pequefia descripcidn de la medida
Es una infarmacion adicional que no influve en el proceso,

Descipeidn

|E:\Usels\J rengifol D ocumentsisysol\Procencasdveiro LuissaveirosLIMITES . LIM

Limites

SOMDA
Tipo Simple i Polarizacidn | *mbas (HA] :"
PARAMETROS

R e | Affadi > | gl }g > Quitar
Potencia [dBm] 18.00

Modo FREC. DISCRETAS r Promedios a B\WHF [Hz para el PRA) ,1257

Tipo de Medida |Eampn Pride, Ezfér. -Palar J
CFEF
EIE ANG I [)  ANGF.[)  INCRTO.() W.POSIC(%)
Salo =R [1a0.00 5o [50.00
EJE ANG. 1) ANG.F.[)  INCATO.[)  W.POSIC[%  %.BARR%)
Barido |HDLL ﬂ | | 355 |5 [50 E

Tipo de Barrido ’W‘
Disanciaom) 15500 Rado aBF (om) 12000 NeModos |8

ACEFTAR | CANCELAR | HUDA |

Figura 4-6: Ventana Adquisicion

informacion de la ventana principal:

B 2syProvsd

Archivo  Configuracién  Galibos ~ Otras Utilidades Ayuda Controladores  Mando a distancia

PAMEL DE CONFIGURACION

EQUIFDS EQUIPDS.EQU
DIRECTOR DIRECTOR.DIR
LiMITES LIMITES.LIM

CONTR CONTROLADORES.CNT

L CALBRECON

ADGUISICION
PROCESADO DE DATDS
RESULTADOS

EJECUTAR ADQUISICION

EJECUTAR PROCESADOD DE DATOS

EJECUTAR REPR. DE RESULTADDS

RESET SALIR

PAMEL INFORMATIVD
TIPO DE MEDIDA
FICHERO DE PROCESO
FICHERO DE DATOS

DIRECTORIO DE TRABAIO

[e:\CAMARANCLIENTES
Ficheros de Procesos
Het M1MED h
Y CAMARA M1PDD
M11700TX FOD E
M1-11350-TX FOD
LJDFTOETC M1-12200-TX FOD
CaEeDs 141-13750Fx FDD
CaPRUERA M1-14000R%.PDD
(I U-AVEIRD M1-14250F¢FDD
M1SFRECAXMED ~
Ficheros de Configuracion de Programas Ficheros de Datos
M1_11650.PNO BO_T1650.ANF
M1_11650FUI M1_11650FFF
M1_11650.PUO M1Z11B50 FFF ASC
M1_T1700PNI M1_11B50.ANF
M1_11700.FNOD M1_11B50.ANF.A5C
M1_11700FUI M1_11B50 FuF
M1_11700.PUO - | MIZ11850.AuF ASC ~

STOP

Borrar Fichero de Configuracién

Borrar Fichero de Dalos |

ANTENNA

POSICION EJES
EJE1

EJE3

Figura 4-7: Ventana Principal con Adquisicion Cargada

86



Ejemplo de ejecucion

4.3.1.2 Cargar Proceso de Adquisicion

También es posible cargar un proceso ya existente. Para ello existen dos
opciones:

1. Archivo—>Cargar Proceso de Adquisicion...: de esta manera aparecera la
ventana para la busqueda del fichero deseado.

2. Busqueda mediante el navegador del panel de informacién: bastara con
buscar el directorio y realizar doble clic sobre el archivo.

Estas opciones se pueden apreciar en la Figura 4-8.

BN AsyProvel

Configuracién  Galibos  Otras Utilidades  Ayuda Cc
Mueva Calibracian FOR s
Cargar Calibracian... Ctrl+B MEDII
Mueva Adquisicién JDEP
Cargar Adquisicion... Ctrl+A  DCDED

Muevo Procesado de Datos

Cargar Procesado de Datos... Ctrl+P

ERANC
Mueva Representacidn de Resultados
Cargar Representacion de Resultados... Ctrl+R ——
Salir Crl+5  MARA

AR e ] LI | P ————

DIRECTORIO DE TRARAID
[CACAMARANCLIENTES WVPYPFCVPRUEBAS

SR Ficheros de Procesos
T CAMARA e R
ESCLIENTES
SR JwP
yPFC

& PRUEBAS

| = o [MaIN] j Buarrar Fichero de Proceso

Figura 4-8: Menu Archivo y Navegador

Si el fichero fuera erroneo, AsyPro indicard los fallos encontrados para el que el
usuario pueda corregirlos.

Una vez cargado, el usuario debera seguir los pasos para la Ejecucion de la
Adgquisicion que se indican en el siguiente apartado.
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4.3.1.3 Ejecucioén de la Adquisicion

Una vez que se ha generado o cargado el fichero de configuracion de la
adquisicion con el nombre deseado (Ejemplo.MED, en este caso), el usuario debe pulsar
el boton “EJECUTAR ADQUISICION”.

De esta manera, ASYPRO realizard la llamada a DAMA para que comience la
medida de la antena bajo prueba y el indicador de ejecucién comenzara a parpadear.

Cuando se haya terminado la toma de datos, se podra observar en el panel de
informacion de la ventana principal los ficheros de cabecera resultantes:

PL_02110.RNF
PL_02115.RNF

Estos ficheros, junto a sus correspondientes binarios (PL 02110.BNF y
PL 02115.BNF), quedan almacenados en la ruta:

C:\CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\PRUEBAS\

B AsyPronbil =] = =

Archivo  Configuracién  Galibos  Otras Utilidades  Ayuda  Controladores  Mando a distancia

EJECUTAR REPR. DE RESULTADDS

FANEL DE CONFIGURACIGN FANEL INFOIRMATIVD S
EQUIPOS EQUIPOS EQU TIPO DE MEDIDA R
DIRECTOR  DIRECTORDIA FICHERO DE FROCES0
LMITES LMITES Lk FICHERD DE DATAS 0
ConTR CONTROLADARES CNT

DIRECTARID DE TRABAID
[\ CEMARASCLIENTES
f CALIBRACIBN i
= o L — —
Het M1MED
ACAMARA M1PDD
= W11 TAI0TH POD
ADQUISICEN ! W1-11350T FOD
g—j LJDPTOETE M1-12200-T FOD
EeaDs M1-13750.R% FDD EE3
PROCESADO DE DATOS CAPRUERS M114000 RS PDD:
CALAVERD 11 4250R0 PO
RESULTADOS M1-3FRECRXMED -
- S mmemeter | O v
Fioheros da Configursion ds Progrsmas Fioheros ds Datos 0
M1Z11E50 PHD BO_11E50 ANF
EJECUTAR ADOUISIEION [| |mizresorur W1_T1ES0 AP
W12 11850 PUD W1ZTIBSDRFF 450
1711700 PRI W1 "T1ED ANF
ELECUTAR FROCESADD DE 0ATOS || [WiTI700PHD i1 115D ANF 450
1711700 FLI W1 11850 RuF
| M1Z11700PLD - | IMiCtiesLAUFAsE -

RESET SALIR Borrar Fichero de Configuracién

Borrar Fichero de Dalos |

ANTENNA 0

Figura 4-9: Ventana Principal con Adquisicion Finalizada
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Ejemplo de ejecucion

4.3.2 Proceso de Procesado de Datos

El siguiente paso consiste en configurar el procesado de los datos adquiridos
previamente.

4.3.2.1 Crear Nuevo Proceso de Procesado de Datos

Para realizar un procesado de datos, el usuario puede optar por buscar la opcion
“Crear Nuevo Procesado de Datos” en el ment Archivo o pinchar en el boton
“PROCESADO DE DATOS” de la ventana principal.

Una vez hecho esto, el programa solicitard el nombre del fichero de adquisicién
que se desea procesar. Para ello, aparecera en pantalla una ventana de navegacion para
la busqueda del fichero.

En este caso, se debe buscar el fichero Ejemplo. MED que se cred anteriormente
para la toma de datos. Una vez comprobado que el fichero seleccionado es el adecuado,
se presiona “ACEPTAR”. De esta manera aparecera la ventana de procesado.

* PROCESADO DE DATOS E|
DATOS DE ENTRADA

Adquizician

Frecuenciaz [GHz)

Tipo de Medida eI > Quibar
2115

| [
COMPENSACIONES
[~ Compensacion de D ervas
TRANSFORMACIOMES
CFE
[ Tramsformacidn de CPE r
-~

ZOMAS DE FRESNEL

[~ Transformacidn de Zonas de Freznel

=

-

ACEPTAR | CANCELAR ‘

Figura 4-10: Ventana Procesado de Datos

ekl 2L

=
=
=
)
=
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En la parte superior de la ventana, aparece una lista con las frecuencias de las
que se disponen datos (2.110 GHz y 2.115 GHz).

Se va a procesar unicamente la medida de 2.110 GHz, por lo que se debera
marcar la frecuencia descartada y pulsar el boton “Quitar”.

El siguiente paso es la seleccion del tipo de transformacion que se quiere aplicar
a los datos de campo proximo que se han adquirido en el proceso anterior.

En este ejemplo, la medida es de tipo esférico por lo que sélo se podran
configurar los programas de campo proximo esférico.

Se marcara la transformacion deseada; en este caso EXPAND.

* PROCESADO DE DATOS E|

DATOS DE EMTRADA
Adquisicicn

Frecuencias [GHz)

Tipo de Medida LT et > Quitar

COMPEMSACIOMES
[ Compenzacion de Dervas :l
TRAMSFORMACIOMNES
CFE Software
v Tranzformacion de CPE
" SMIFTD SNIFTD /
EXPAND
(e EXPAND:

il

ACEPTAR | CANCELAR ‘ ‘

Figura 4-11: Ventana Procesado de Datos. Seleccion de Transformacion

-
—
=
=
-

Pulsando el boton habilitado, aparecera la ventana de la Figura 4—-12:
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Ejemplo de ejecucion

* TRANSFORMACION ESFERICA 3

ENTRADA
- RaDIo

Esfera de CAMPO MEDIDO [cm)

=~ THETA :  Inicial )
- PHI : Inicial [*)

T

Final [*]
Final [*]

Inerta. 7]
Inerta. 7]

- SONDA ENTRADA - |Dip0|o de Hertz zeglin j
SALIDA
- RADIO

- THETA: PTO. CALCULD DIRECTIVIDAD [*) a

-~ PHI: FTO. CALCULO DIRECTIMIDAD [*) a

- SONDA SALIDA :

[v¥ Campo Lejano

NE Modos |36
NE Modos 135

|Dip0|o de Hertz zeguin = j

ACEPTAR |

CAMCELAR | AYLIDA |

Figura 4-12: Ventana Configuracion de la Transformacion a Campo Lejano

Una vez introducidos los datos de la transformacion, se pulsa “4CEPTAR”. De
este modo, se vuelve a la ventana de procesado. En ella se debe pulsar “4ACEPTAR”
para guardar el fichero * PDD con el nombre deseado (Ejemplo.PDD, en este caso).

B 2syProvsd

PAMEL DE CONFIGURACION

EJECUTAR ADQUISICION

EJECUTAR PROCESADOD DE DATOS

EJECUTAR REPR. DE RESULTADDS

RESET SALIR

PAMEL INFORMATIVD

Archivo  Configuracién  Galibos ~ Otras Utilidades Ayuda Controladores  Mando a distancia

EQUIPDS EQUIPDS.EQU TIPO DE MEDIDA
DIRECTOR  DIRECTORDIR FICHERD DE PROCESO
LIMITES LIMITES.LIM FICHERD DE DATOS
CONTR CONTROLADORES.CNT
DIRECTORID DE TRABAID
[c\CAMARANCLIENTES
CALIBRACION i
e Y 4 Ficherms da Frosssns
Het M1MED .
Y CAMARA M1PDD
M11700-T POD: E
ADQUISICION r M1-11950-T< POD:
g—j LJDPTOETE M1-12200-T FOD
LaEsDs 1113760 FDD
PROCESADO DE DATOS CIPRUEBS M114000FoePDD
CIU-4VEIRD M1-14250FXPOD
RESULTADOS M1-3FRECAX MED -
Se

Ficheras de Canfiguracién de Pragramas

- Barat Fichera de Pracese

Ficheros de Datos

M1_11650 PNI
M1_11650.PNO
M1_11650.PUI
M1_11650 PUO
M1_11700 PNI
M1_11700 PND
M1_11700 PUI
M1_11700.PUD

T | MIZ11650.AuFASC v

Borrar Fichero de Configuracién

STOP

Borrar Fichero de Dalos |

ANTENNA

Figura 4-13: Ventana Principal con Procesado Cargado
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4.3.2.2 Cargar Proceso de Procesado de Datos

Para la carga de procesos encargados del procesado de datos, el usuario debe
proceder de forma andloga a lo expuesto en el apartado Cargar Proceso de
Adgquisicion, utilizar el menu Archivo o seleccionar el fichero deseado desde el
navegador de la ventana principal.

En caso de que el fichero contuviera algin error, apareceran diversos mensajes y
el usuario tendra la oportunidad de corregirlos.

4.3.2.3 Ejecucion del Procesado de Datos

Para iniciar la ejecucion, se debe pulsar el boton “EJECUTAR PROCESADO
DE DATOS”. AsyPro llamara al programa de transformacion elegido. El indicador de
ejecucion comenzard a parpadear.

Cuando haya finalizado la ejecucion, se podrd observar en el panel de
informacion de la ventana principal los ficheros resultantes:

PL_02110.RFF

PL 02110.EXI
PL 02110.EXO

Estos ficheros, junto a su correspondiente binario (PL_02110.BFF), quedan
almacenados en la ruta:

C:\CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\PRUEBAS\

B asyProvel = [ |
Archivo Configuracion  Galibos ~ Qtras Utilidades  Ayuda  Controladores Mando a distancia
PANEL DE CONFIGURACION FENEL INFORMATIVO e ——
EQUIPOS EQUIPOS EQU TIPO DE MEDID& EIE1
DIRECTOR DIRECTOR.DIA FICHERD DE PROCESD
LiMITES LIMITES LIk FICHERO DE DATOS 0
CONTR CONTROLADORES ENT
DIRECTORIO DE TRABAIO
[c\CAMARASCLIENTES
Ficheros de Procesos
=T W1 MED
[ICAMARA, M1 FDD
&= W1-11700-TX.PDD
ADUISICION v 1111950 PDD
_ eomuseen | a DRTOETC 112200 PDD
o 1137506 POD EIES
PROCES&DO0 DE DATOS (I PRUEBA +1-14000-R% PDD
[ U-AVEIRD 1-14260-R%. PDD
RESULTADOS b1-3FREC-Rx_MED K%
- |
el o Bl mres i e Hegense st s Beftes 0
W11 1650 PHO BO_1 1650 FNF
EJECUTAR ADQUISICION ‘ M1_11E50.PLI M1_11650RFF
t1_11E50.PUO M1_11B50RFF ASC
W11 1700PHI MIZT1850ANF
EJECUTAR PROCESADD DE DATOS ‘ M1_T1700.PNOD M1_11650.ANF &5C
M1 1700.PUI M1z E50RUF
MIZ1 1700 PG | |Mizti850RuF ASC -
EJECUTAR REFR DE RESULTADDS |
STOP
RESET SALR ‘ Bonar Fichero de Configuracién ‘ Bonar Fichera de Datos ‘

ANTENNA 0

Figura 4-14: Ventana Principal con Procesado Finalizado

92
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4.3.3 Proceso de Representacion de Resultados

El altimo paso consiste en obtener los diagramas de radiacion de la antena que
se ha medido. Para ello se debe configurar convenientemente un proceso de
representacion de resultados.

Al igual que con los demaés tipos de procesos, en este caso el usuario puede
elegir entre seleccionar la opcion “NUEVO PROCESO DE REPRESENTACION DE
RESULTADOS” en el menu Archivo o pinchar en el boton “RESULTADOS” de la
ventana principal.

4.3.3.1 Crear Nuevo Proceso de Representacion de Resultados

El programa solicitar4 la seleccion del fichero que se desea representar. Una vez
escogido este archivo, aparecera la siguiente ventana en la que se deberan marcar las
opciones deseadas (interpolacion, graficos, transformacion de coordenadas,
normalizacion y salida en fichero ASCII).

<} RESULTADOS

x]

DATOS DE EMTRADA

FICHEROS DE MEDIDA r
CoACaMARSACLIEMTESSWYEAPECAERLUERASAEL 021 10.RFE

|

FICHERD GALIED

! [
INTERPOLACION GRAFICOS
W 0 Configuracion W Dibuiar Configuracian
TR&NSFORMACION
Crptes. Fichero de Media |Theta-F‘hi --» Copolar-Contrapolar j
Polariz. de Referencia |Ci'c- aDchas. (D) j
I Giro de Polarizacian
SALIDA
Harmalizacian Formata
TiDD |S|n Mormalizar ﬂ [v Fichero ASCI de Salida
{* Madulo [dB) / Fasze [*)

. ) " Real / Imaginar
[ Intercambiar Componentes de la Medida 7 e

ACEPTAR | CAMCELAR | AYUDA |

Figura 4-15:Ventana de Representacion de Resultados

La transformacion obtendra las componentes Ecp-Exp tomando como
polarizacion nominal una “Circular a Derechas”. En este caso no se normalizara con
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respecto ninguna componente y se pedira fichero ASCII de salida en formato Mddulo
(dB) y Fase (grados).

Después se marcaran las opciones de interpolacion y los graficos a visualizar
que apareceran en distintas ventanas tras la ejecucion.

En este ejemplo, se selecciona una interpolacién con factor de expansion de 5
para O de tal manera que se consiguen datos cada 1° y factor de expansion de 1 para o,
por lo que no aumentard el nimero de puntos para esta coordenada.

INTERPOLACION X
ENTRADA
- THETA:
TH. L[] TH.F. 7] Incrto. ]
~PHI:
PH.1[) PH.F. () Inerts. (]
SaLiDA

~THETA:  FACTOR DE EXPANSION 17

TH.L () 14000 TH.F () 14000 inerta, (71100

~PHI FACTOR DE ExPANSION |1
PH.1.[ 10 PH.F.() 1178 Inerto, (1) 11-00

ACEPTAR | CANCELAR ‘ AYUDA ‘

Figura 4-16: Ventana de Interpolacion

Se visualizara el modulo de ambas componentes con diagramas 3D y los cortes
¢=0°%p=45° =90y ¢ =135°.

-2 GRAFICOS

TIPOS

v Diagrama 3D [ Cortes Theta I
™ Zonas de Hivel

[~ Curvas de Nivel W Cartes Phi [ Todos Ehi Cte

DATOS
[ Salvar Autom.
¥ Madulo ¥ Componente 1 [~ =PD
[~ Faze v Componente 2 [ Rel Asial | | Qpcn:nnes
ACEPTAR CAMCELAR AvUDA

Figura 4-17: Ventana de Graficos
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EZ DEFINICION DE CORTES X
Cortes Phi

Phi ]

Afiadir - | 0.00 -3 Quitar
45.00

90.00
135.00

ACEFTAR | CANCELAR | AYLIDA |

Figura 4-18: Ventana de Cortes

Cuando se termine de escoger todas las opciones, se pulsara “ACEPTAR” y se

guardard el archivo * RDR con el nombre que desee el usuario (Ejemplo.RDR, en este
caso).

B AsyProvd =] = =
Archivo  Configuracién ~Gélibos Otras Utilidades Ayuda Controladores Mando a distancia
FANEL DE CONFIGURACION PANEL INFORMATIVD POSICION EJES
EQUIPDS EQUIPOS.EQU TIPD DE MEDIDA EET
DIRECTOR DIRECTOR DIR FICHERD DE PROCESD
LIMITES LIMITES.LIM FICHERD DE DATOS 0
CONTR CONTROLADORES.CNT

DIRECTORIO DE TRABAIO

[c\CAMARANCLIENTES
CALIBRACION i
B e — Ficheros s Procssos
Het M1MED .
Y CAMARA M1PDD
M11700-TX FOD
oy Dot
EeaDs M1-13750R% FDD EJE3
PROCESADO DE DATDS (CJPRUEBA M1-T4000-R.PDD
(I U-AVEIRD M1-14250F¢FDD
RESULTADOS M1-3FREC-RXMED -
e - Borar Fichero de Proces
Ficheros de Configurscion de Frogiamas Ficheros de Datos 0
M1_11650.PNO
EJECUTAR ADQUISICIAN ‘ M1Z11650.PLI
M1_11650.PUO
M1_T1700FNI
EJECUTAR PROCESADD DE DATOS ‘ M111700 PO
M1_11700FUI B
M1_11700.PUO - | MIZ11850.AuF ASC ~
EJECUTAR REPR. DE RESULTADOS ‘
STOP
RESET SALIR ‘ Bonar Fichero de Configuiacién ‘ Borrar Fichero de Datos |

ANTENNA 0

Figura 4-19: Ventana Principal con Representacion de Resultados cargada

4.3.3.2 Cargar Proceso de Representacion de Resultados

Como se ha explicado en los apartados anteriores (Ver Cargar Proceso de
Adquisicion y Cargar Proceso de Procesado de Datos), la carga de procesos se realiza
mediante el ment Archivo o seleccionando el fichero deseado desde el navegador de la
ventana principal.

En caso de que el fichero contuviera algin error, AsyPro mostrara diversos
mensajes para que el usuario pueda corregirlos.
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4.3.3.3 Ejecucion de la Representacion de Resultados

Pulsando el boton “EJECUTAR REPR. DE RESULTADOS”, se inicia la

ejecucion del proceso de representacion. El indicador de ejecucion parpadeard hasta que
el proceso haya terminado.

Una vez terminada la representacion, se podrad observar en pantalla ventanas que
contienen las figuras pedidas. En el panel de informacion de la ventana principal
apareceran los ficheros resultantes:

PL 02110.RFF.ASC

PL 02110.RFF.Cortes.ASC
PL 02110.RFF.Out.ASC

Estos ficheros quedan almacenados en la ruta:

C:\CAMARA\CLIENTES\JVP\PFC\PRUEBAS\

B¥ AsyPro6d

== en
Archive Configuracién  Galibos  Otras Utilidades Ayuda Controladores  Mando a distancia
PANEL DE COMFIGURACION PaNEL INFORMATIVO POSICION EJES
EQUIPOS EQUIPOS.EQU TIPO DE MEDIDA EIE1
DIRECTOR DIRECTOR.DIR FICHERO DE PROCESD
LiMITES LIMITES.LIM FICHERO DE DATOS 0
CONTR CONTROLADORES.CNT

DIRECTORIO DE TRABAJO
[e:\CAMARAVCLIENTES

RESET SALIR

CLIBRACTTN ]
B L0 H I Ficherns de Prossos
=T MT.MED .
N CAMARA M1.PDD
M1-11700-T2 PDD
[ cormeeey | Diprinec
CJeaDs 4113750 PDD EE3
PROCESADO DE DATOS (1 PRUEBA 141140007 POD
1 U4VEIRD M1-14250R% PDD
RESULTADOS M1-3FRECHXMED -
EE - Bonar Fichera de Praceso
Ficheras de Corfiguracian de Pragramas Ficheras de Datos 0
M1Z11650.PNO B0_11650.ANF
EJECUTAR ADQUISICION ‘ M1Z11650.PUI 1Z11650.AFF
M1Z11650.PUD M1Z11650.AFF.AST
M1Z11700.PNI M1Z11650.ANF
EJECUTAR PROCESADO DE DATOS ‘ MIZ11700.PNO M111650 ANF ASC
t1_11700.PLI W1_T1E60 RuF
MIZ11700.PUD -] |MiT11850A0F A5C -
EJECUTAR REPR. DE RESULTADOS ‘
‘ STOP

Borrar Fichero de Configuracien ‘ Bovar Fichero de Datos ‘

ANTENNA 0

Figura 4-20: Ventana Principal con Representacion de Resultados finalizada

En funcion del tamafio de los archivos, la ejecucion variara su duracion. Se
recomienda, que si la adquisicion o su posterior interpolaciéon contemplan muchos
puntos, no se marquen simultaneamente un gran niimero de opciones graficas y la salida
de fichero ASCII ya que se podria ralentizar en exceso el proceso.

Las ventanas que contienen los diagramas tienen las opciones “Rotar” y
“Zoom” dentro del ment Herramientas, que el usuario podra utilizar para observar
mejor los resultados obtenidos.

A su vez, dentro del meni Archivo de estas ventanas, la opcion “Guardar
como...” permite grabar dichas figuras eligiendo un nombre y un formato grafico. Al
seleccionar “Copiar Figura” se almacenard la figura en el portapapeles de Windows.
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CEX

J 3D Modulo CPC

LT Herranmientas

CerlH-Z2
Rokar Crrl+R

Ejernplo de Medida f=2.1100 GHz
CPC

Figura 4-21: Opciones “Rotar” y “Zoom”

J Cortes PHI=CTE MODULO

Herramientas

Guardar Coma, .. Chkrl+3 . .
e o Ais Ejemplo de Medida f=2.1100 GHz
Copiar Figura Chrl+iC
Irnpirit Chrl+P p e |y ]
Salir Chrl+3 ]

-10

[ T ]
o j {E?Q\gg:*i -
20 b0 Za % ﬁiﬁw ]
AE N e ;
é(, : \\:l. |,.f\~5}‘_,% |
A ]
.“f, . E l'uf Py _

a0 Al ] ‘:'ﬁ 1'{?! \t ¥
A oy /B 2
i v ]
o i 1
" Lf_[ J

-40
-150 120 90 B0 -30 a a0 G0 a0 120 150
Theta (deg.)

Figura 4-22: Opcion “Guardar como...”
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