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El modo ROS:
cya lo has probado?

n nuevo sonido ha apareci-

do en las bandas de radio-

aficionado: la modulacién
del modo ROS, una sefal bastante
agradable que suena como un carillon
y que consiste en un nuevo sistema
de comunicaciones digitales, por tan-
to de teclado a teclado, y cuyo prin-
cipal objetivo es permitirnos realizar
mejores contactos con senales deé-
biles, empleando para logarlo menos
potencia, menos antenay menos pro-
pagacion.
El modo ROS llega oportunamente
a un mundo cada vez maés hostil a la
practica de la radioaficion, en el que
las restricciones para montar ante-
nas exteriores empiezan a ser cada
vez generalizadas y mas dificiles de
superar, permitiendonos realizar con-
tactos en HF con potencias QRP de
5 W y antenas interiores, contactos
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Esta es la primera parte de un articulo de divulgacién y bienvenida

a una nueva modalidad digital que ha entrado en nuestras bandas
con mucha fuerza, buscando hacerse un hueco entre las numerosas
modalidades de comunicaciones digitales y lo ha conseguido
plenamente, convirtiéndose, por sus extraordinarias prestaciones,

en el favorito de casi todos los radioaficionados que lo han probado
y en el nimero uno del cuadro de honor de los modos digitales.
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que, en otras modalidades, serian im-
posibles.

José Alberto Nieto Ros, EASHVK, in-

geniero de telecomunicaciones, resi-
dente en La Aljorra, un pueblo cerca

.de Cartagena y habil programador, es

el padre de esta nueva criatura, cuyo
nacimiento tuvo lugar hace poco méas
de un ano y que ha venido mejorando
y haciéndolo evolucionar de un modo
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increible, ayudado por muchos radio-
aficionados que lo han apoyado des-
de sus inicios y que incluso ya han for-
mado un radioclub, el European ROS.
Club (http://www.europeanrosclub.
tk), fundado por Manolo Séanchez,
EASHJY. José Alberto ha consegui-
do convertir el ROS en un programa
superamigable (por superfriendly) y
en el favorito de muchos de radioafi-
cionados Para los impacientes y que
no podéis esperar a terminar de leer
este articulo, aqui tenéis la direccion
de descarga del programa: http://ros-
modem.wordpress.com/. No sigais
leyendo hasta haberlo descargado,
instalado vy arrancado. ; Ya esta? Pues

sigamos.

¢Por qué una nueva
modalidad digital?

Los antecedentes

Es evidente gue a todos nosotros
nos gusta conseguir decodificar las
sefales mas débiles posibles, para
poder alcanzar la mayor distancia po-
sible en un contacto. Hasta hace muy
pocos anos, en el mundo de la radio-
aficion se consideraba que la CW era
el sistema que permitia los mayores
alcances con menores medios. In-
cluso muchos llegaron a pensar en



Coritrol Emizara

 CAT " SDR s " COM

Marca
FlexRadio

Modelo
| |PowersDR. ~|

ON LINE
COMB, 9600 bps |

Mote: In PowerSDR CAT setup, set 1D as PoweiSDR

ReScan 0K

Bugs to rastaros@hotmal com

tiempos pasados que la sencilla co-
municacion telegrafica DA/DI/DA/DI
nunca seria superada, gracias a los
filtros mas estrechos que se ya se fa-
bricaban y que mejoraban la relacion
senal/ruido de la senales més débiles
de telegrafias.

Pero la CW exige por lo menos poder
oir la senal entre el ruido y eso, por lo
menos para mi, requiere un tono que
iguale o supere ligeramente el ruido
de la banda. En mi caso necesito por
lo menos 3 dB {si no son realmente 6
dB) para entender algo en CW, aun-
que por ahi he oido decir que hay ope-
radores tan habiles que son capaces
de decodificar estaciones hasta 3 dB
por debajo del ruido. Yo ni las huelo.
Por otra parte, las primeras comuni-
caciones digitales se basaron en el
RTTY, un sistema de dos tonos que
requiere una senal/ruido muy buenay
limpia para ser decodificado sin erro-
res, para no perder letras por el cami-
no y encontrarse con un texto total-
mente incomprensible. Nada compa-
rable a la telegrafia ni por asomo.
Pero Peter Martinez, G3PLX, ya abrio
una buena brecha al disenar un nue-
vo sistema digital, el PSK31, que le
da canaal RTTY (aunque a una veloci-
dad inferior de 31 baudios, mientras
gue el RTTY llega a los 45 baudios),
puesto que permite la decodifica-
cién con una senal 6 dB por debajo
del RTTY, con lo que podemos consi-
derar el RTTY como un sistema muy

superado por el PSK31, aungue auin
venga siendo muy utilizado en con-
cursos hoy todavia, pero realmente
es muy poco frecuente escucharlo
en las comunicaciones digitales dia-
rias teclado a teclado. Apenas encon-
traras normalmente alguna estacion
operando en RTTY fuera de los con-
Cursos.

El PSK31 se ha hecho un lugar en el
cuadro de honor de la radioaficién
con pleno derecho, puesto que ac-
tualmente podria decirse qgue es el
favorito para las comunicaciones di-
gitales de la mayoria de radioaficiona-
dos, algo que puedes comprobar (yo
doy testimonio de ello) puesto que
en muchas bandas, aparentemente
muertas, las Unicas senales que se
copian son las de PSK31, mientras
no se oye practicamente nada masy,
especialmente, ninguna de CW ni de
SSB.

Posteriormente se han disenado in-
numerables sistemas digitales me-
jores (como por ejemplo los Thor,
Olivia, MSFKs, Contestia, Domino,
MT63, etcetera) con toda una lista in-
agotable de sistemas de modulacion,
pero ninguno ha alcanzado una popu-
laridad suficiente como para animar a
suficientes radioaficionados a practi-
carlos habitualmente.

Elunico destacable que irrumpe en el
mundo digital del HF se lo debemos a
uno de nuestros premios Nobel, Joe
Tylor, K1JT, autor del programa WSJT,
un sistema de comunicaciones para
EME o rebote lunar, que incluia una
variante llamada JT6bA, que poste-
riormente ha sido mejor adaptada
para HF por John Large, W4CQZ, con
el nombre de JT65-HF y ha alcanzado
una notable popularidad en las ban-
das de HF, especialmente en EEUU.
Sus autores afirman que permite la
decodificacion fiable de los datos con
tan solo -24 dB de relacion senal/rui-
do. :

Lamentablemente debemos poner
de manifiesto que esta modalidad
es un sistema “trucado”, quizd me-
jor deberia decir “truncado”, puesto
que no permite una comunicacion
real teclado a teclado. Solo permite
el intercambio de indicativos y con-
troles. Ademas exige transmisiones
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y recepciones que se
realicen exactamente
en alternancias de un
minuto y, por tanto, re-
quiere una sincroniza-
cion total de relojes del
ordenador con la preci-
sién de 1 segundo. Un
ritual demasiado rigido
y aburrido para mi gus-
to para tan poco inter-
cambio real entre es-
taciones, y solo reco-
mendable para radio-
aficionados incomuni-
cadores en busca del
59.

Un gran paso
adelante:

el modo ROS

Y aqui aparece oportu-
namente un sistema
nuevo de comunicacio-
nes digitales, el progra-
ma ROS de José Alber-
to, EABHVK, quien afir-
ma gue su sistema de
codificacion mejora en
-2 dB la relacion senal/
ruido minima sobre la
necesaria para un con-
tacto JT65-HF, porque
consigue realizarla con
valores de hasta-26 dB
de S+N/N, permitiendo
al mismo tiempo una
auténtica comunica-
cidén bilateral sin trabas,
ademas de aportar una
informacion exhausti-
va de los niveles de se-
fAal/ruido promedio, la
distancia y rumbo de la
estacion escuchada y
muchisimas otras co-
sas mas que explica-
remos mas a fondo en
una segunda parte de
este articulo.

En .resumen, el ROS
aporta un sistema muy
eficiente en términos
de potencia que permi-
te velocidades de cha-
teo de 300/150/75 ca-
racteres por minuto de
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teclado, con una robustez propia de
los modos para senales débiles, que
hasta ahora permitian transmitir un
mensaje prefijado y nada mas.

Hablando técnicamente

del ROS

La modalidad digital ROS es una mo-
dulacion multitonal que tiene muchas
cosas en comun con otros modos de
banda ancha, pero incorpora refina-
mientos en la codificacion que le per-
miten mejorar la recuperacion de los
textos y su invulnerabilidad frente al
ruido, a la vez que mantiene la robus-
tez ante interferencias propia de los
sistemas de banda ancha.

Aungue existe una modalidad ROS
especifica para EME (que incluso per-
mite el chateo con el teclado por re-
bote lunar y con un rango de barrido
de +-600Hz en frecuencia), nos ceni-
remos aqui a la descripcion de las va-
riantes del ROS de HF porque es el
mas difundido y al que se han apunta-
do un mayor nimero de operadores.

Alfabeto utilizado:
Varicode IZ8BLY

Lo primero gue realiza el programa

ROS es transformar el texto tecleadd

en un alfabeto Varicode, es decir, un
codigo de longitud variable en el que
se busca que los cédigos mas cortos
correspondan a las letras mas fre-
cuentemente utilizadas en los textos
tecleados por un radioaficionado nor-
mal. Peter Martinez G3PLX, fue el pri-
mero en desarrollar un varicode para
el PSK31, aunque su filosofia fue la de
asignar los simbolos mas cortos a las
letras utilizadas mas frecuentemen-
te en un texto en inglés. En cambio,
el varicode de IZ8BLY lo hace con los
caracteres mas frecuentes de los tex-
tos intercambiados por radioaficiona-
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dos. Este alfabeto permite alcanzar
una velocidad de salida de 60 pala-
bras por minuto cuando utilizamos el
ROS HF/16, una velocidad compara-
ble ala de un mecanégrafo aceptable-
mente entrenado que escriba con to-
dos los dedos. Si queréis saber méas
sobre este varicode, podéis leerlo en
la web: http:/fmwww.gsl.net/zI1bpu/
MFSK/Varicode.htm , pero como in-
formacion por encima podéis ver en
un recuadro por dénde van los tiros
del orden de prioridad:

ORDEN DE PRIORIDAD

DEL VARICODE IZ8BLY

1. Caja baja o mintsculas

2. Caja alta o mayusculas y nimeros
3. Otros simbolos ASCII

4. Caracteres del ASCIl extendido

5. Caracteres de control ASCII

6. Otros caracteres

7. Caracteres especiales de otros
idiomas (que no forman parte del AS-
Cll extendido)

La correccion de errores

por FEC (Forward Error
Correction)

El ruido aleatorio atmosférico, las

. descargas atmosféricas, el QSB, el

QRM, la multitrayectoria , etcétera...
producen errores de recepcion que
hacen dificil reconocer las senales di-
gitales débiles. Uno de los métodos
mas simples para la correccion de
errores es el de anadir unos caracte-
res de control (CRC) que deben cua-
drar en la recepcion de un mensaje
0, en caso contrario, exigir su repeti-
cién. Este sistema se llama ARQ vy es
el utilizado en radiopaquete, Pactor,
WinMore y otros modos digitales en
los que se exige la integridad al 100%
de los textos recibidos, pues contie-
nen intercambio de mensajeria o co-
rreo electronico.

Por otro lado, para QSOs teclado a te-
clado se prefiere utilizar un sisterma
FEC que anade bits redundantes al
texto enviado, de modo que permite
una correccion de errores hacia de-
lante (Forward Error Correction) , que
no exige la repeticion de cada mensa-
je erréneo, sino que los caracteres re-
dundantes ayudaradn a reconstruir el
texto correcto, a pesar de los errores

producidos en la recepcion de un tex-
to. Con un sistema FEC se logra me-
jorar la sensibilidad de la recepcion.
En cambio, cuando hay mucho ruido,
por muchas repeticiones que realices
con un sistema ARQ, si la recepcion
siempre es mala, el resultado seré
una repeticion interminable sin que el
mensaje se reciba con exito.
Actualmente el ROS utiliza un siste-
ma FEC gque afade redundancia al
mensaje, con un sistema de codifica-
cién convolucional, aungue también
ha decidido incluir unos caracteres de
control de suma o CRC (Cyclic Redun-
dancy Check) que informan al final
del mensaje de si se ha decodificado
correctamente al 100% o se ha pro-
ducido algin error gue no ha permi-
tido su reconstruccion completa. Lo
incluye porque eso le permite desa-
rrollar nuevas aplicaciones, entre los
cuales de momento se incluyen la uti-
lizacion de una consola de comandos
que le permite controlar una estacion
de radioaficionado remota y variar los
parametros del sistema a distancia

La codificacion
convolucional
ROS ha escogido como método FEC
la técnica llamada codificacion con-
volucional gue se utiliza en los pro-
gramas espaciales de la NASA y que
se hizo muy popular en los Voyager,
las sondas espaciales enviadas al es-
pacio sideral, que luego son decodi-
ficados por un algoritmo Viterbi para
recuperar los datos transmitidos por
la telemetria de la nave espacial a ni-
veles de senal muy por debajo del rui-
do exterior. Aqui en el ROS se utiliza
para la codificacion una longitud de 7
bits v una relacion de redundancia de
1:2, porque se considera que a partir
de 7 la decodificacion se ralentiza ex-
cesivamente. En las sondas espacia-
les se utilizan longitudes mayores de
bits (José Alberto me cuenta que la
sonda Galileo utiliza 14 bits), pero la
dificultad y lentitud de los algoritmos
de decodificacién aumenta exponen-
cialmente y solo se hacen viables en
sistemas de decodificacion a tiempo
no real y con canal gaussiano (noes el
casode la HF)

El parédmetro de redundancia 1:2 sig-
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nifica que hay dos bits de salida por
cada uno de entrada y vale la pena
destacar que la ventaja de una codi-
ficacion convolucional es que cada
bit gueda distribuido en el tiempo por
medio de un entrelazado de los bits,
colocéndolos separados en el mensa-
je de forma gue resultan menos afec-
tados a las interferencias de corta du-
racion. La ventaja de un cédigo convo-
lucional es que mejora la eficiencia en
potencia sobre otros codigos, como
los codigos de bloque. El entrelazado
es una técnica que se necesita para
hacer trabajar correctamente éste
caodigo, ya que no es apto cuando se
producen réfagas de error.

Codificacion Gray

Por otra parte también le anade una
codificacion Gray gue consiste en
gue entre simbolos sucesivos de 7
bits siempre solamente hay un bit de
cambio, lo que es facil de comprobar
si se mira el recuadro Codigo Gray.
Esto ayuda a distinguir bien los carac-
teres binarios unos de otro.

RECUADRO CODIGO GRAY
Decimal Binario Gray
0 000 000
1 001 001
2 010 011
3 011 010
4 100 110
5 101 111
6 110 101
7 111 100

Ademas, salto de frecuencia
pseudoaleatorio

Ya tenemos una sefial codificada con-
volucionalmente que podriamos en-
viar al generador de tonos, pero en
el ROS aun se consigue una mejora
desplazando los simbolos en frecuen-
cia, de forma que los 7 bits del ROS
gstan mezclados con un coédigo de
salto de frecuencia en una secuencia
pseudoaleatoria que altera adin mas el
orden de los simbolos, como la que
se utiliza en el MTE3.

La decodificacion

El ROS, antes de empezar la decodi-
ficacién, utiliza un sistema propio de
sincronizacion con 24 simbolos dedi-

cados que son diferentes del conjun-
to principal de 128 simbolos, aunque
esto depende de la variante de ROS
concreta que se utilice.

Al comienzo de cada transmision se
envian los 24 simbolos especiales de
sincronizacion y el proceso de decodi-
ficacion solamente comenzara si han
sido decodificados correctamente al
menos 12 de los 24 simbolos recibi-
dos. Este patron fijo de sincronizacion
permite una sincronizacion mucho
mas rapida, aunque posteriormente
cada mensaje contiene por tanto los
128 simbolos correspondientes a los
datos habituales y los 24 simbolos
Unicos dedicados de sincronizacion.
Un beneficio adicional de este proce-
so de sincronizacion es que los cam-
bios de velocidad pueden ser detec-
tados automaticamente. Como re-
sultado, la estaciéon emisora puede
cambiar con seguridad la velocidad
del enlace, sabiendo que el receptor
le seguira automaticamente.

En consecuencia, la senal resultan-
te que se envia comprende una serie
de secciones con 152 simbolos dis-
tintos. Para el ROS HF, se utilizan 16
tonos espaciados 125 ciclos, de for-
ma gue el ancho total ocupado es in-
feriora 2000 Hz (15 x 125 = 1875 Hz),
sea cual sea la tasa de simbolo, que
puede ser tanto de 16, como de 8 o
4 baudios.

La gran ventaja de la correcta sincro-
nizacion con una estacion es que el
ROS permite la decodificacion selec-
tiva de una sola estacion, aunque haya
otra que esté utilizando el mismo ca-
nal. El control DECODE te permite
decidir si solo quieres copiar a una es-
tacion en particular o pasar al modo
de escucha normal. De esta forma,
varias estaciones pueden realizar un
contacto en el mismo canal, situacién
muy frecuente cuando varias estacio-
nes estan en la zona de saltode HF v,
al no escucharsealguna entre si, pue-
den realizar QSOs independientes sin
problemas. _

Cuando se cambia a algunas bandas
con segmentos digitales en que se
exige anchos menores, tales como la
banda de 30 m o en algunos segmen-
tos de otras bandas, el ROS utiliza un
modo mas estrecho, el ROS 16/500,

gue utiliza un espaciado entre tonos
de 32,5 Hz y reduce el ancho de ban-
da utilizado a menos de 500 Hz (15 x
32,6 =487,5Hz).

Usando el ROS en MF

Cuando se utiliza el ROS en MF (500
kHz) vy LF (137 kHz), automaticamen-
te el programa pasa a funcionar en un
sistema mucho maés estrecho, que
se ha demostrado de grandes presta-
ciones. La modalidad de MF utiliza la
mayoria de los mismos procedimien-
tos que el sistema de HF, excepto que
solo se utilizan 16 tonos con un espa-
ciado entre tonos de 6,5 Hz, dando lu-
gar a un ancho de banda de menos de
100 Hz (15 x 6,5 = 97,5 Hz). La tasa
de simbolos del modo puede ser fija-
da en sdlo 2 o 7 simbolos por segun-
do. La transmisién es mucho mas len-
ta (especialmente en el caso de los 2
simbolos), pero la decodificacién es
mucho mas segura.

Este modo supone un avance impor-
tante para las comunicaciones de LF
y MF, puesto que permite realizar
QSOs y mantener conversaciones
con potencias minimas ERP (Effecti-
ve Radiated Power). Test realizados
por estaciones inglesas estimaron
en 10 dB la ventaja de ROS7 sobre
PSK31 en la banda de 500 KHz. Por
otra parte el modo MF2, permite el in-
tercambio de mensajes a 36 caracte-
res/minuto con igual sensibilidad que
el WSPR segun los test realizados.

El veto incomprensible

de la ARRL

Por lo visto, la ARRL, por extranos
motivos que no comprendemos, ha
decidido ponerle la proa al modo ROS
y prohibir su empleo a los radioaficio-
nados norteamericanos. Nos hemos
quedado sin yanquis para contactar
en esta modalidad. La ARRL afirma
que la FCC dice que se trata de una
modalidad de “espectro expandido”
y en EEUU no esta permitido el uso
del espectro expandido en las bandas
de radioaficionado por debajo de 200
MH.

Todo un argumento técnico, dificil-
mente refutable si tuviera alguna ve-
rosimilitud, pero vosotros mismos ha-
béis podido comprobar en la descrip-
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cion anterior que cualquier parecido
con la realidad no existe ni por mera
coincidencia. Tal como hemos visto
anteriormente, el ROS no tiene ab-
solutamente nada de modulacion de
“espectro expandido” (Spread Spec-
trum). Sus senales, igual que MTE3,
Thor y demas modalidades digitales,
ocupan menos de 2.000 Hz en su mo-
dalidad mas amplia y 500 y 100 Hz
en sus modalidades méas estrechas.
Si tuviéramos que definir qué es una
modulacién de "espectro expandi-
do" nos veriamos obligados a expli-
car que es una modulacién que dis-
tribuye sus emisiones por toda "una
banda de frecuencias”, esparciéndo-
las por todo un espectro utilizado por
centenares de estaciones y jamas se
puede aplicar una emision que queda
confinada en el interior del ancho de
banda permitido para un canal de co-
municacion.

Si hablaramos de una senal que se
expande dentro de los margenes de
un canal de 3 kHz, muchos adivina-
rian que estamos hablando de una se-
nal de BLU. ¢Y acaso a alguien se le
ocurriria decir que una sefal de BLU
es una modulacién de "espectro ex-
pandido”? Y la modalidad MTE3 y el
JT65-HF ;qué clase de modulaciones
digitales son? Ademas, considerar
un sistema digital de 100Hz de ancho
como espectro ensanchado es lo mas
ridiculo que se recuerda en el mundo
de las comunicaciones digitales.

Por otro lado, no consta en ninguna
parte oficialmente que la FCC haya
afirmado oficialmente tal cosa. Asi
que no podemos dejar de emplazar

a la propia URE a que defienda ante

la IARU que el modo ROS marca un
progreso hacia el futuro de la radio-
aficion y que debe poner firmes a la
ARRL de forma que no ponga palos
en las ruedas del progreso de la radio-
aficion.

Desafortunadamente y que yo sepa,
hastalafecha, la URE nosehatomado
elmasminimointerés en este asunto,
aungue, es evidente que afecta al fu-
turo progreso de la radioaficion. Pero
ya es sabido que los socios de nues-
tra asociacion en las asambleas dedi-
can un 99% del tiempo a discutir y cri-
ticar la actuacion de la Junta Directiva
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y menos de un 1% a hablar de radio y
del futuro de la radioaficién.

Asi gue, de momento, sigamos con
lo nuestro que ya es la instalacion del
modo ROS en nuestro ordenador.

Instalacion del ROS

Como ya hemos mencionado al prin-
cipio, el modo ROS de José Alberto
Nieto Ros EASHVK es un programa
muy, pero que muy completo, gque
podéis descargar de forma gratui-
ta de la web: http://rosmodem.wor-
dpress.com.

Actualmente las imagenes que se re-
producen en este articulo proceden
de la ultima version que he descarga-
do, la version 6.6.8, pero puede que
cuando finalmente se publique este
articulo ya haya sido actualizada por
nuevas versiones con prestaciones

Cuando se utiliza
el ROS en MF (500
kHz) y LF (137 kHz),
automaticamente
el programa pasa
a funcionar en un

- sistema mucho mas

estrecho, que se ha
demostrado de grandes
prestaciones.

adicionales, pues José Alberto es
muy inquieto y ha incorporado todas
las ideas de un ingeniero moderno
gue se mueve por Internet como pez
en elagua.

El fichero de instalacion del ROS se

descarga en una version encapsula- |

da en un fichero <.zip> que puedes
deseomprimir en cualquier carpeta,
en la que apareceran entre otros mu-
chos, dos programas importantes: En
primer lugar, el programa ROS insta-
Il v6.6.8.exe. Este ultimo es el que
se debe ejecutar para que funcione
luego el programa ejecutable ROS
v.6.6.8.exe 0 su version sin iconos el
ROS (Without icons) v.6.6.8.exe, que
es identico al anterior.

José Alberto me indica que es una

version especial sin algo llamado OCX
(v gue nunca habia oido mencionar),
pero que da error al intentar ejecutar
el ROS en algunos sistemas operati-
vos por culpa de los iconos vy al uso
de versiones del sistema operativo
reducidas o de dudosa adquisicion.
Asi que si te da un error al ejecutar
el programa, debes utilizar la version
“"Without lcons”.

Configuracion personal
Alarrancar el programa no debes des-
cuidar entrar tus datos personales y
los de tu estacién, que se configura-
ran en unas macros preexistentes
que automaticamente seran emitidas
con los iconos de macros en el pro-
grama. Estos datos, especialmente el
QTH Locator, permitira a tus corres-
ponsales calcular el rumboy la distan-
cia del enlace automaticamente. El
programa se encuentra ya traducido
a 14 idiomas, incluido el castellano vy
también el catalan.

Configuracion del equipo

A continuacion, si dispones de un
equipo que puede ser controlado por
medio de una interface CAT, no lo du-
des y buscate el cable apropiado para
conectarlo entre el puerto serie del
PC y de CAT del equipo de radio.

En este programa ROS es muy impor-
tante utilizar el control CAT porque al
cambiar de frecuencia, el CAT prepa-
rado por José Alberto envia automa-
ticamente los cambios correspon-
dientes a la variante ROS gue se debe
utilizar en cada banda. Por ejemplo, al
pinchar en 14101 se activa el modo
ROS-HF 16/2000, pero si pinchas en
10132 se activa el modo 16/500, si
pinchas en 500 KHz se activa el modo
ROS MF 7/100, si pinchas en 144160
se activa el modo ROS-EME, etcéte-
ra.

Recuerda que si utilizas un portatil
que no dispone de puerto serie, tam-
bién podras utilizar el modo de co-
nexion CAT por medio de un adapta-
dor USB a puerto serie, en el que la
Unica dificultad habitualmente con-
siste en determinar qué puerto COM
le ha otorgado el PC al puerto USB. En
el programa ROS no hay problema en
determinarlo, porque José Alberto ha



disenado un sistema, el cual, una vez
le indicas de qué equipo dispones, el
programa escanea todos los puertos
COM-X hasta que lo encuentray, ade-
maés, configura automaticamente los
parametros RTS, DTR, control de flu-
jo, baudios...etc... Dependiendo de
la emisora, también te puede apare-
Cer un cursor para ajustar la potencia
en el mismo panel principal, asi como
el control del acoplador. En la segun-
da parte hablaremos, por ejemplo, del
APC, o sea del CAP (Control Automa-
tico de Potencia), un sistema inteli-
gente para reducirla a la minima po-
tencia necesaria para realizar un con-
tacto. Una gran novedad en el mundo
de la radioaficion.

Si tu equipo es algo mas anticuado vy
no dispone de conexion CAT poste-
rior, no te preocupes. También podras
utilizar el ROS, aunque serd un poco
mas engorroso de manejar, pues ten-
dras que basar la puesta en trans-
misién en el control VOX automati-
co que normalmente llevan todos,
por muy antiguos que sean. De ese
modo, en cuanto el programa ROS
envie audio de salida, el equipo con-
mutard a transmisién. Finalmente, si
la opcion del VOX no te funciona o no
te conviene, también se puede reali-
zar una conexion fisica intercalando
algun relé que active el PTT del equi-
po, aunque controlado por la salida de
un puerto serie del PC del que se pue-
de configurar qué patilla cambia de
estado para la transmision. Esta es la
opcién COM.

Finalmente existe una opcion para
equipos SDR que te permite conec-
tar directamente las sefales I/Q pro-
cedentes de kits como el SoftRock,
para que el procesado de las senales
I/Q se realice directamente por el pro-
grama ROS, asi como el control de la
frecuencia TX/RX del SDR. También
te permite ajustar los parametros de
ganancia, fase y retardo para las sena-
les 1/Q vy dispone de la opcion Monitor
para escuchar la sefal |/Q ya procesa-
da (con un filtro de 300 a 2800Hz).

La ultima etapa es la configuracion
de la tarjeta de sonido del ordenador,
pero lo normal es que utilices la Unica
que equipa el PC, a menos que ten-
gas otra tarjeta de audio o duieras uti-

El fichero de
instalacion del ROS
se descarga en una
version encapsulada en
un fichero <.zip> que
puedes descomprimir
en cualquier carpeta,
en la que apareceran
entre otros muchos, dos
programas importantes

lizar cables virtuales de audio de co-
municacion interna (VAC) para comu-
nicar con un equipo SDR. Pero en ese
caso, no hace falta que te explique
como se configuran los puertos vir-
tuales porque seguramente ya sabras
como funciona el VAC.

De todos modos, hay que decir que
cuando se conecta el ROS a un equi-
po mediante un interface para comu-
nicaciones digitales, la entrada de au-
dio a la tarjeta de sonido debe ser o
bien “Micro” o bien “LINE IN". Si se-
leccionamos WAVE OUT como entra-
da de sonido podrias tener serios pro-
blemas de decodificacion.

Por lo menos debemos asegurar-
nos de que llega audio al ROS, pues
que se escuchen las senales por el al-
tavoz de la emisora no significa que
estén entrando en el programa. Para
ello el ROS cuenta con un sencillo VU-
metro analégico, muy utilizado en los
equipos HI-Fl de los 70, y en estudios
profesionales de grabacion, gue sir-
ve para monitorizar el nivel de audio
que le entra a la tarjeta. Se recomien-
da ajustarlo entre -10 y -3dB, sin lle-
gar a la zona roja (saturacion). Siel VU
marca -20dB es porque nos hemos
equivocado al seleccionar la entrada
de audio. A pesar de ello, en algunos
casos el programa llega a decodificar
incluso con la entrada de sonido erré-
nea debido a los niveles residuales de
senal, aunque légicamente esto no
es lo mas recomendable.

Finalmente debes seleccionar una
frecuencia del cuadro de frecuen-
cias que se adjunta, que aparecen en
un desplegable o bien pinchar sobre
cualquier panel de frecuencias de la
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parte superior derecha, e incluso so-
bre los mismos spots de informes
que aparecen en pantalla. Si controlas
el equipo por CAT, automaticamente
se te pondré en esa frecuencia, en
banda lateral superior o en modalidad
digital superior si la tuviera tu equipo
y, por supuesto, con el filtro apropia-
do ala modalidad escogida. Todo lo ha
previsto ya José Alberto para que se
realice de forma transparente para el
operador.

Deberiamos también asegurarnos
de gue nuestro interface para comu-
nicaciones digitales deja pasar hacia
el PC las frecuencias de audio com-
prendidas entre 500 y 2500Hz, cosa
que algunos modelos del mercado no
cumplen bien. Si ese fuera el caso,
perderemos capacidad de decodifica-
cion, aungue con buena senal el sis-
tema sigue decodificando incluso con
el 25% de la parte de audio atenuada.
Elinterface que se recomienda, tanto
para ROS como otros modos digita-
les, es el cable directo de audio entre
la radio y la tarjeta de sonido.

Operativa _

Los pequenos detalles que han sido
previstos en el programa son de lo
mejorcito que hemos visto nunca en
un programa de comunicaciones digi-
tales y hay que quitarse el sombrero
ante su autor. Son tantas y tan como-
das, que exigiran todo un articulo es-
pecialmente dedicado. Asi que ten-
dréis que esperar a la segunda parte
de este articulo (que prometo escribir
a continuacion) para conocerlas a fon-
do. Algunas tengo aun que preguntar-
selas al mismisimo José Alberto, por-
gue son un tanto misteriosas vy, ade-
més, en eada versién esta anadiendo
alguna nueva, de forma que es muy
posible que alguna me haya pasado
por alto.

Y de momento no me queda nada
méas que agradecer a José Alberto
Nieto Ros por su ayuda y paciencia al
revisar este texto y sus numerosas
aportaciones para hacerlo mas inteli-
gible y preciso. Hasta la continuacion
en una segunda parte (y tal vez inclu-
SO una tercera), 0s ruego que tengais
un poco de paciencia.

73 de Luis A. del Molino EA30G @
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El modo ROS:
¢ya lo has probado? (ll)

n la primera parte de este ar-

ticulo sobre el ROS describi-

mos en qué se basa su tecno-
logia v los detalles que le proporcio-
nan sus extraordinarias prestacio-
nes, asi como sus variantes y, sobre
todo, que debe realizarse su descar-
ga gratuita de la web: http://rosmo-
dem.wordpress.com.

Esta es la segunda parte de una serie de articulos de divulgacion y
bienvenida a la nueva modalidad digital disenada por José Alberto
Nieto Ros EABHVK y que muy rapidamente, por sus extraordinarias
prestaciones, ha conseguido hacerse un hueco entre las numerosas
modalidades digitales, hasta convertirse en la modalidad favorita de
los aficionados a las comunicaciones digitales realizadas mediante
un PC vy de teclado a teclado.

e B B T e R RS

También describimos alli el proceso
de instalacion, que es bastante sen-
cillo y puede resumirse en la ejecu-
cion de dos programas: después de
descomprimirlo todo en una carpeta,
antes de ejecutar el programa ejecu-
table propiamente dicho (por ejem-
plo ROS v6.7.0.exe), debe ejecutar-
se previamente el de instalacion (en
este caso ROS Install v6.7.0.exe),
que se ha de ejecutar antes del pro-
grama ROS ejecutable propiamente
dicho. Luego, podremos crear un ac-
ceso directo al programa en el escri-
torio del PC, que es lo mas comodo,
o donde queramos.

También describimos los parame-
tros iniciales que como minimo de-
bemos configurar, concretamente

6.8 by EASHVE
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las macros de la configuracion per-
sonal del operador vy la del equipo,
recomendando la conexion por CAT
(control por ordenador) de la que dis-
ponen practicamente la totalidad de
equipos modernos.

Asi gue vamos a dar por supuesto
que has arrancado el programa (Fi-
gura 1} y ya has comprobado que
le entra el audio y que éste tiene el
nivel correcto, de forma que la agu-
ja indicadora se mueva en el mar-
gen verde del indicador de volumen
del ROS y gue, al accionar el botén
TEST, el equipo se pone en transmi-
sion y entrega la potencia adecuada
de salida con un tono fijo. Alto, no
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Figura. 1 Pantalla principal del ROS v6.6.8

sigas probando, pues aun debemos
escoger la banda (la frecuencia) vy
ajustar la potencia de salida.

Siguiente paso:

Escoger frecuencia

El siguiente paso es escoger una
banda en la que tengamos antena y
la frecuencia en que operaremos el
ROS, obteniendo la lista del desple-
gable de frecuencias que se contem-
pla en el cuadro adjunto (Figura 2). Si
te funciona bien el control por CAT,
el equipo se pondra exactamente en
la frecuencia que hayas escogido del

m% VOACAP  Estadist

136 kHz ROS MF [USB)
S00 hriz ROS MF (LISB)
1,840 Mz ROS 2000 (USE)
3,553 Mz ROS 2000 (USE)
3.555 Mz ROS 2000 (USE)
3,612 MHz ROS 2000 (UISE)
5.367 Mz ROS 2000 (USE)
7040 Wiz ROS E0O {LISE)
7,055 Mz ROS 2000 (USB)
7. 111 Wz ROS 2000 {LI58)
7. 115 Mz ROS 2000 Us8)
B0 432 M RS 500 (58
10,333 M RO 500 (U
10,134 M ROS 500 (U8}
14,101 Mz ROS 2000 (USE)
14,103 MHz AOS 2000 [LEE)
[:I 14, 105 Mz RIOS 2000 {US8)
14, VO Bviz RLCHS 20000 {L158)
8,007 Mz FOS 2000 (LS8}
18.111 MMz ROS 2000 (Us8)
18,103 Mz ROS 2000 {UE8)
20,110 MHz ROS 2000 U8}
21115 MH2 ROS 2000 (LS8
4.5 Mrig ROS 2000 LS8N
275005 MHg RS 2000 (S8
8,295 Mz ROS 2000 (L&)
8,297 Wiz ROS 2000 (L8
50,296 MHz ROS 2000 (.80
0,257 Mz ROS 2000 (LE8)
144,160 MHz ROS EME (LISH)
144,580 MHz ROS 2000 [US8)
432,007 MHe ROS 2000 (US8)

Figura. 2 Desplegable
de frecuencias del
modo ROS
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Figura. 3 Mandos principales del programa ROS

cuadro desplegable de frecuencias
del propio programa ROS vy perma-
necera atento a cualquier sefial ROS
decodificable que le entre dentro del
margen de captura 250 0 £100 Hz,
segln lo que hayas seleccionado en
la opcién AFC de los mandos princi-
pales que se describen a continua-
cién.

También puedes cambiar la frecuen-
cia pulsando en los recuadros que
se encuentran en el angulo superior
derecho de la pantalla del programa,
junto al reloj gue se muestra con ho-
rario GMT. Dispone también de unos
botones muy cémodos para subir y
bajar la frecuencia o podemos pin-
char directamente los spots con
mensajes que nos aparecen en la
parte superior. No falta detalle para

aumentar la comodidad del opera- .

dor.

Ajuste de la potencia: TEST

Para ajustar la potencia de salida,
en todos los equipos que permi-
ten un control por CAT, en el ROS
disponemos en el cuadro de man-
dos principal (Figura 3) de un inte-
rruptor TEST que permite enviar un
tono fijo de audio vy ajustar el nivel
de salida de nuestro transmisor. Si
laemisora dispone de los comandas
adecuados, también nos sirve para
detectar que no se supere la ROE
en un valor superior a 3:1. En este
caso, también podemos activar en
el menu Emisora la opcién de que
se desactive la transmision. Logi-
camente debemos ajustar de algun
modo los volumenes de la cadena
de amplificadores que llevan el au-
dio del ordenador al PC. En Windo-
ws, el volumen que controla la sa-
lida de audio es el de onda (wave).
En el menu de la tarjeta de sonido
disponemos de un atenuador adi-
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cional de 10 dB para reducir la salida
en caso necesario.

También es muy posible que te apa-
rezca un mando deslizante de poten-
cia junto al botén TEST, gue te per-
mite ajustar un porcentaje de poten-
cia de salida o la salida directamente
en vatios, segun la emisora.

En el ROS encontraremos un in-
genioso sistema APC (Automatic
Power Control) para reducir la poten-
cia al minimo necesario, y del que
hablaremos maéas adelante, cuando
empecemos con las prestaciones
més originales que se le han ocurri-
do a José Alberto. Pero mucho an-
tes de hablar del APC tenemos que
advertir a todos los operadores so-
bre la maxima potencia utilizable en
un equipo de SSB y CW en modali-
dades digitales:

AVISO IMPORTANTE: En un modo
digital, por prudencia no debemos
sobrepasar nunca la potencia maxi-
ma en AM recomendada para nues-
tro transceptor. Lo normal es que
esa potencia maxima en AM sea
como mucho un cuarto de la méxima
potencia de cresta de un transmisor
de SSB. Asi que si de nuestro trans-
ceptor nos dicen que tiene una po-
tencia de cresta de 200 W, lo normal
es que nosotros no debamos sobre-
pasar los 50 W en modo digital ni en,
AM vy si es de 100 W de potencia de
cresta, lo mas probable es que deba-
mos limitarloa 25 W en AM, una mo-
dalidad con portadora continua.

Insisto en que nosotros tenemos
que guiarnos por la potencia maxima
que recomiendan en AM para cual-
quier equipo y utilizar la misma en la
operacion digital. Normalmente las
transmisiones digitales no son de
tan larga duracién como las de AM,
en las que algunos se llegan a enro-

llar durante varios minutos. Esto Ulti-
mo es mas bien raro en una transmi-
sion digital, pues nadie se dedica a
enviar largas paginas de texto, espe-
cialmente si escribe con dos dedos
vy mirando el teclado. Lo normal es
que utilice las macros pregrabadas.
Pero hemos de tener siempre en
cuenta a nuestro enemigo Murphy;
es decir, la posibilidad de que el
equipo se nos quede activado inad-
vertidamente en TX en una modali-
dad digital y no nos demos cuenta.
El amigo (yo prefiero llamarlo “ene-
migo") Murphy tarde o temprano se
hace presente y lo que puede salir
mal, saldra mal. Mejor prevenir que
curar.

Si no disponemos de instrucciones
para la potencia maxima en la mo-
dalidad AM, ajustemos la potencia
para gue como maximo alcance un
cuarto de la maxima de cresta para
SSB. También es bastante segu-
ro ajustarla a un tercio de la poten-
cia que marca el vatimetro de salida
para la maxima potencia transmitida
en CW. Asf si nuestro equipo entre-
ga 100 W de vatimetro en CW, no
pasemos nunca de 30-35 W en cual-
quier modo digital.

Descripcion de los mandos
centrales de la Figura 3
Alarma: Nos permite activar un avi-
SO SONOro que suena en cuanto se
sincroniza una senal ROS que va a
ser decodificada a continuacion, y
podemos configurar la alarma a vo-
luntad mediante otro recuadro. A mi
no me gustaba nada el sonido del
altavoz interno del PC de sobreme-
sa (los portatiles no lo llevan) gue
se activa en el Windows XP y le he
configurado un sonido de campani-
llas mucho maés bonito que he en-
contrado en las opciones de sonidos



del Windows. En Windows 7 tendre-
mos que configurar necesariamente
un sonido mp3 o wav.

AFC (Automatic Frequency Con-
trol): Margen de captura en que
puede sintonizar y sincronizarse una
sefal de ROS. Se recomienda estre-
char ese margen a solamente 100 Hz
para disminuir la carga de trabajo de
la CPU, pues los equipos modernos
con sintetizador casi todos tienen un
error de frecuencia inferior, pero los
analogicos mas antiguos con VFO y
contador digital puede que necesi-
ten mas margen de captura, pues su
error en la frecuencia suele ser su-
perior. En 10 metros o en bandas de
frecuencias superiores, en el que el
error de la frecuencia puede ser mas
importante, si que es util ponerlo a
250.

Tasa de simbolo: Ya se han descrito
en la primera parte todas las varian-
tes gue proporciona el ROS, pero
aqui nos permite disminuir esa tasa
a voluntad, cuando queremos au-
mentar las prestaciones del ROS en
transmision para hacernos con un
DX dificil. Normalmente el corres-
ponsal mantendra activada la opcion
RX: 16-8-4 y nos decodificara per-
fectamente, sea cual sea la tasa de
simbolo que hayamos escogido. En
ordenadores lentos se recomienda
tenerla a 16-8 para bajar la carga de
la CPU. De todas formas, cuando la
CPU se dispara a valores elevados,
el prograrma automaticamente pasa
amodo 16-8 y AFC a 100 Hz para fa-
cilitar el sincronismo. También se
desconecta la cascada (waterfall)
cuando la CPU alcanza el 100%.
Decode: ALL /7?? Si introducimos
un indicativo concreto en la casilla
a la izquierda de las macros para lla-
marlo mediante una macro se acti-
vara automaticamente la decodifica-
cidn para este indicativo Unicamen-
te, de forma que, al terminar el QSO,
debemos utilizar este conmutador
deslizante para activar la opcion 777
y volver a Decodificar ALL (TODQOS).
De todos modos, cuando hacemos
una llamada de CQ, automaticamen-
te se poneen ALL.

WFALL: Activa el visor de la cascada
que nos permite detectar las sena-

Figura. 4 Desplegable de la configuracion de la
baliza

les débiles mediante la vista, un sis-
tema algo mas sensible que el oido
para detectar senales inaudibles. En
el menu desplegable de Configura-
cién -> Preferencias -> Waterfall po-
demos escoger entre "Escala de gri-
ses” y “Fosforo verde”.

Baliza: Nos permite activar una baliza
(Fig. 4) que se transmite automatica-
mente a intervalos para gue el ROS
informe automaticamente de nuestra
presencia con una transmision tem-
porizada por radio y, en el desplega-
ble “baliza”, podemos determinar el
tiempo de intervalo entre transmisio-
nes vy la informacion que se envia en
cada una. Lo normal es tenerla desac-
tivada. Tenemos que tener en cuenta
gue, si hay actividad ROS en el canal,
la baliza se inhibe automaticamente vy
no se pone en transmision mientras
se mantenga otra senal ROS presen-
te. También se inhibe el temporizador
de la baliza cuando el sistema detecta
qgue no hay audio suficiente de entra-
da, o el porcentaje de utilizacion de la
CPU es demasiado elevado para de-
codificar, evitando balizas “sordas”
gue no son capaces de aportarnos
ninguna informacion de retorno (fee-
dback).

Operacion basica:
RECEPCION

Probablemente deberiamos haber
visto ya en nuestra pantalla el CQ de
alguna estacion o algln otro mensa-
je ROS. En nuestra pantalla deberia
haber aparecido una linea como la si-
guiente y analicemos su significado:
RX16: 15:04 @ -39,1 Hz: CQ CQ de
UR3EZ/A de UR3EZ/A in KN64so
<CRC-OK> -15 dB 2562 km @ 071
14.103 MHz

RX16: Modalidad de ROS utilizada
para transmisién con 16 baudios en
este caso.
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15.04: Hora GMT en que se ha pro-
ducido la sincronizacion.

-39,1 Hz: Desviacién entre la fre-
cuencia de la estaciéon que llamay la
nuestra.

CQ CQ de UR3EZ/A: Texto de la lla-
mada general o del mensaje sino es
un CQ.

In KN64so: QTH Locator de la esta-
cion

<CRC-OK>: Confirma que el tex-
to recibido ha sido decodificado al
100%

-15 dB: Diferencia entre el nivel in-
tegrado de la senal recibida durante
toda la transmisién y el ruido integra-
do a lo largo de la misma. Aqui nos
indica que el nivel integrado de la se-
fnal estd 15 dB por debajo del nivel
integrado del ruido.

2562 km: Distancia calculada entre
su QTH locator y el nuestro.

@ 071: Rumbo en el gue se encuen-
tra la estacion (por el camino corto)
14.103 MHz: Frecuencia en la que
estabamos escuchando.

Con el cursor encima del indicativo
de la estacion que llama CQ, pode-
mos copiar su indicativo para gra-
barlo en la casilla vacia de la izquier-
da. El programa detecta automa-
ticamente el prefijo del pais y nos
coloca la informacién vy el icono de
su bandera al lado. jChapeau, José
Alberto!

Cuando no disponemos de control
del equipo por CAT, para evitar en-
viar reportes con una frecuencia in--
correcta, el programa ROS utiliza la
informacion contenida en las sena-
les recibidas para detectar si su fre-
cuencia se corresponde con la que
hemos marcado como de transmi-
sion. En caso de que no coincidan,
el prqgrama cambiara automatica-
mente la frecuencia de transmision
marcada en el ROS.

Operacion basica:
TRANSMISION

Normalmente deberiamos pulsar
sobre la macro CALL (llamada) para
que en el espacio reservado para el
texto a enviar aparezca ya el inter-
cambio de indicativos al iniciar la
transmision de cualquier mensaje.
Posteriormente anadiremos o no
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algun texto con el teclado y pulsa-
remos PTT dos veces. Al pulsar la
primera vez, el texto PTT cambia a
STOP vy parpadea en espera de que
demos por terminado el texto cuan-
do lo volvamos a pulsar por segun-
da vez. Si ya pulsamos dos veces
de entrada, en cuanto termine de
enviar el texto escrito o la macro,
pasara automaticamente a recep-
cion sin mas. Como el doble clic es
una operacion muy normal en Win-
dows, no tendremos problema en
realizarlo y asi ahorraremos el tiem-
po que se pierde hasta que se nos
ocurra detener una transmision di-
gital vacia solamente con sincro-
nismos.

Si en lugar de usar puramente ma-
cros, lo gue queremos es usar el
ROS para charlar por medio del te-
clado y ademas somos lentos es-
cribiendo, es importante pulsar PTT
con un solo clic. De esta forma ten-
dremos todo el tiempo del mundo
para escribir nuestro mensaje, al
tiempo que nuestro corresponsal
nos estara leyendo. Cuando acabe-
mos de escribir, le damos otro clic al
STOPy listo.

Que no nos contesta, pues insista-,

mos con el ROS de otro modo. Si
no conseguimos gque una estacion
nos decodifique cuando contesta-
mos un CQ, enlugar de conectar un
amplificador lineal, podemos dis-
minuir inmediatamente la tasa de
simbolo de TX de 16 a 8 y volver
a probar. De esta forma, estamos
mejorando nuestras prestaciones,
a cambio de ralentizar la transmi-
sion. Que no nos oye y vuelve a lla-
mar CQ, todavia nos queda la op-
cién de volver a probar con una tasa
de simbolo inferior: 4 simbolos por
segundo.

Recordemos que el control automa-
tico de la potencia APC del que ha-
blaremos mas adelante en este ar-
ticulo esta prevista para disminuir la
potencia excesiva y no para aumen-
tarla. Ya hemos hablado extensa-
mente de las precauciones que se
deben tomar con la potencia maxi-
ma transmitida cuando operamos en
un modo digital cuya transmision es
continua. X

CQ - Nov 11

Conexion y decodificacion
selectiva

Vale la pena comentar agui que el
ROS en su version actual permite
la decodificacion selectiva, de for-
ma que puede haber mas QSO en
la misma frecuencia y realizarse la
decodificaciéon separada sin proble-
mas de la estacion con la que he-
mos iniciado el contacto.

Eso permite que coexistan varios
QSO entre estaciones que se en-
cuentran en Skip (que no se escu-
chan mutuamente) en la misma fre-
cuencia, con corresponsales que si
oyen a las dos estaciones en skip,
es decir, gue puede haber uno o va-
rios terceros que oigan y decodi-
fiquen a varias estaciones, sin que
eso se afecte la calidad de la deco-
dificacién de una sola de ellas. Para
ello se utiliza el conmutador DECO-
DE del que hemos hablado anterior-
mente.

Otras configuraciones:

la direccion de E-mail
Durante el QSO, si hemos configu-
rado correctamente nuestra direc-
cion de e-mai (Figura 5), en cuanto
aparezca en la pantalla de recepcién
una direccion de e-mail, nuestro
equipo enviard por Internet (si dis-
ponemos de Internet) un mensaje
de correo electronico informativo
completo de acuse de recibo, con
informacién completa como la que
sigue:

EA30G has received your Radio
Message sentat: 11:58 UTC
Received Message: 'Beacon de
EABHVKInIM97Ignietoros@hotmail.
com<CRC-0OK>'

Operator Info:

Callsign: EA30G

DXCC: Spain (EU)

Name: Luis

E-mail: ea3og@ure.es

QTH: Barcelona

Locator: JN1T1em

Station: Yaesu FT-817D, antena di-
polos 80-40. Yagi TH-7 20-15-10
ROS Version: ROS v6.7.0

Signal Info:
Freguency: 14,103 MHz
Mode: ROS16/2000

Fincusnciy

E 141030
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i
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GSL s e -
" Buess  © [Diect & o05L  © Masager HoOSL
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~ Exportar a archivo .adi Facha Haa
reQSL.cc | o
™ HRDLOG.net 1 % ;
© HAMLOG.EU

I Mixw2

" URSEQF ‘=o]

I DXKeeper EXFORTAR —|

I Logger3z2 i Server

Figura. 6 Desplegable ADIF para llevar el LOG

Symbol Rate: 16 Bauds

BW: 2000 Hz

Frame Acquisition: 23/24

Final Acquisition: 24/24

Frequency Shift: 17,8 Hz

Viterbi: 2%

S/N (2500 Hz): -10 dB, Fade Marge:
+10dB

Distance: 469 km, Bearing: 220°
Beacon: OFF

Remote Control: OFF

Vumeter Level:-10dB

CPU Usage: Not available

A la reciproca: Si nosotros envia-
mos un mensaje que contenga
nuestro e-mail, porque hemos pre-
sionado la macro correspondiente
(@), automaticamente nuestro co-
rresponsal en ROS, si tiene confi-
gurado correctamente el suyo, nos
enviard un mensaje con toda esta in-
formacién anterior, en la que nos in-
forma de como nos estaba recibien-
do en ese momento.
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Figura. 8 Configurar HRDLOG
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Figura. 9 Configurar HamLog.EU

ADIF

Cuando completas un QSO, pue-
des clicar al terminar sobre el boton
ADIF y completar los campos que te
interesen gue gueden grabados en
tu ordenador. Luego podras presio-
nar sobre el boton EXPORTAR QSO
y asi quedara grabado no solo en tu
libro de registro, sino también en el
log del programa que hayas escogi-
do o en otros muchos como comen-
taremos a continuacion.

En el menu que se abre (Figura 6)
al pulsar el boton ADIF, tienes que

haber entrado previamente el nom-
bre y el path completo del archivo
<.adi> donde se grabaran tus QSO
v que podras cargar posteriormente
en cualquier Libro de Guardia elec-
tronico. Eso por una parte, pero aun
hay mas.

QSL electronica

Si ademas quieres que se envie tu
confirmacion automaticamente al
servicio de intercambio de QSL elec-
trénicas eQSL.cc, marca la casilla de
eQSL.cc y se enviara no solamente
a eQSL.cc, sino a todas los demaés
sistemas de confirmacion que haya-
mos especificado, siempre que nos
hubiéramos dado de alta en otras
webs de intercambio de QSL elec-
tronica. Para darse de alta en las
eQSL, debemos previamente ha-
ber configurado nuestro nombre de
usuario y clave de paso en la confi-
guracion inicial del ROS.

Aqui podéis ver las pantallas (Figu-
ras. 7/8/9) correspondientes de los
diferentes sistemas de QSLs elec-
trénicas gque han sido previstas por
José Alberto para confirmarse au-
tomaticamente: e-QSL - HRDLog -
HAMLOG-EU.

Por tanto, podemos confirmar nues-
tros contactos desde el mismo pro-
grama ROS, ademas de llevar el li-
bro de registro (log) de los contactos
realizados en nuestro ordenador con
el mismo ROS o en cualguier otro
programa diferente.

Es decir, también podemos expor-
tarlo a otros programas de libro de
registro instalados en el ordenador
gue en aguel momento estén funcio-
nando, entre los cuales tiene previs-
to el envio automatico a los siguien-
tes programas: MixW2 - URGEQF -
DXKeeper - Logger32, como se ve
en la Figura 6.

En el caso de MixW2, el contacto se
guarda directamente en la base de
datos de MIxW, por lo que no es ne-
cesario mantenerlo en ejecucion. En
cambio en los programas URGEQF,
el DXKeeper vy Logger32, éstos de-
ben estar funcionando con la CAT
desactivada en ellos.

Ademds, también tenemos la posibi-
lidad de enviar el comentario al Clus-
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ter marcando la opcion Cluster. No
obstante, para subir un spot al clus-
ter podemos realizarlo directamente
mediante el menu Skeds que exami-
naremos mas adelante en la tercera
parte.

Propagacion VOACAP

Una de las cosas que mas me han
fascinado del programa de José Al-
berto ROS es que me haya aficiona-
do al mundo de las previsiones de
propagacién. He de confesar que
nunca me habia atraido especial-
mente este tema, porque siempre
habia considerado que parte de mi
aficion a la radio estriba en descubrir
en cada momento qué me depara la
suerte o sea la propagacion. Por tan-
to, las previsiones no tenian ningun
especial interés para mi.

Hay que tener en cuenta que las pre-
visiones de propagacion son mucho
mas interesantes para todos aque-
llos que planifican su operacion pre-
viamente, porque van a participar en
un concurso o estan interesados en
el DX de una forma especial, para
lo cual necesitan investigar cuando
estard abierta la propagacion para
aquellas zonas en las que necesi-

YOACAP [Estadfsticas Userl Ayuda Donacidn

Configuracidn

VORCAP Coverage Msp 80m Short Path |
YOACAP Coverage Map 60m Short Path
YOACAP Coverage Map 40m Short Path
YOACAP Coverage Map 30m Shart Path
YWOACAP Coverage Map 20m Short Path
YOACAP Coverage Map 17m Short Path
YOA/CAP Coverage Map 15m Short Path
YORCAP Coverage Map 12m Short Path
YOACAP Coverage Map 10m Short Path
\;dACAP Co_verage Maﬁ SU.m. Long F';at.f-\.
YOACAP Coverage Map 60m Long Path
YOACAP Coverage Map 40m Long Path
YOACAP Caverage Map 30m Long Path
YOACAP Coverage Map 20m Long Path
YOACAP Coverage Map 17m Long Path
YOACAP Coverage Map 15m Long Path
YOACAP Coverage Map 12m Long Path
YOACAP Coverage Map 10m Long Path

Figura. 10 Escoger la banda de las previsiones
VOACAP
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VOACAP COVERAGE AREA MAP SETUP

Li:[ 10 Meters A
Power:;| 5  Watts

Meters

ATU & { RIG

Ant, Gain Comx, Loss

Ant, SWR

Figura. 11 Configuracion avanzada de la estacion

tan mas contactos o un determinado
pals o expedicion que les falta para la
coleccién.

Sin embargo, la idea de José Alber-
to de ponermelas tan al alcance de
mi mano, con un acceso inmediato
a un solo clic de distancia de la pre-
visiones del programa VOACAP (Fi-
gura 10), sin que ni siquiera tenga yo
gue pensar previamente que voy a
tener que navegar por Internet para
buscarlas, ni que tengo que buscar
el marcador correspondiente y que
cuando se abra la pagina luego tengo
que escoger una frecuencia, entrar
una potencia etcétera... me ha fas-
cinado y convertido en un adicto al
VOACAP. Tal vez os suceda lo mismo
si probais el ROS.

En el ROS disponemos de una con-
figuracion avanzada de la estacion
(Figura 11) en la que podemos entrar
los parametros de nuestra estacion,
potencia, longitud y tipo de la linea
de transmision y ROE a la salida del
acoplador (no en la entrada) para cal-
cular la Potencia Isotropica Radia-
da Equivalente (PIRE) y obtener una
prediccion adaptada a la potencia ra-
diada por nuestra estacion para ese
momento en particular, tanto por el
camino corto (habitual) como por el
camino largo (excepcional). De ese
modo podemos estimar los paises y
distancias que podemos conseguir
en aquella frecuencia concreta, cal-
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EA30G/P [41.00N, 2.00E), Oct, 10 UTC, 28.295 MHz, 54 W, 55N 50, Mode: ROS
TX Ant: [voeantfisctrope.ant ], RX Ants: [voaantfisotrope.ant |

VOACAP Ouline © 2011 by Jari Perkigmaki (OHEBG), James Watson (HZ17W) and Juho Juopperi (OHEGLY)

Figura. 12 Prevision de propagacion VOACAP en 28MHz

EA3OG/P (41.00N, 2.00E], Oct, 10 UTC, 14.103 MHz, 62 W, 55N 50, Mode: ROS
TX Ant: [voaantfisotrope.ant ], RX Ants: [voaantfisotrope.ant |

VOACAP Online © 2011 by Jan Perbiomaks (OHEBG), James Witson (HZ17W) and Jubo Juoppen (OHSGLV)

Figura. 13 Prevision de propagacion VOACAP en 14MHz

culada expresamente para las pres-
taciones del sistema ROS. Si pasara-
mos a fonia o a otros modos digitales
menos robustos, esa prediccion no
seria adecuada, salvo qgue echara-
mos mano a la ayuda de un amplifica-
dor lineal de kilovatio.

Os ponemos unos cuantos ejemplos
de la propagacion en 28 MHz y 14
MHz (Figuras 12 y 13) para que va-
yais haciendo boca. A ver sitenemos
suerte y nos las reproducen en color.
De esta forma verfais gue las zonas
rojas son las alcanzables tedricamen-
te segun las previsiones de propaga-
cion con una probabilidad del 100%,
mientras que las azules son las que
son imposibles de comunicar, pues-
to que la probabilidad es casi nula o
cercanaal 0%.

CHAT

A José Alberto, EASHVK, se le ha
ocurrido gque, puesto que normal-
mente todas las estaciones que uti-
lizan modalidades digitales estan co-
nectadas habitualmente a Internet,
se podria montar un sistema de co-
municaciéon en paralelo al de radio.
Un chat que permita el intercambio
de comentarios, la busqueda de fre-
cuencias en que sea posible el enla-
ce y otras muchas posibilidades.

De esta forma, se consiguen mul-
tiples objetivos simultaneamente:
Pongamos unos cuantos ejemplos,
por lo menos los que yo he vivido
y comprobado su funcionamiento,
lo cual no quiere decir que no hayan
otros muchos mas.

1.- Cuando una estacion envia una




llamada general CQ, automatica-
mente envia una especie de Spot
-ROS a todas las estaciones que
tienen activo el programa ROS, di-
ciendo estoy llamando CQ en tal y
tal frecuencia. Buscadme.

2. Cuando una estacion recibe en
su pantalla correctamente decodifi-
cada una llamada general CQ, auto-
maticamente envia un Spot-ROS a
la estacion que ha escuchado para
gue sepa hasta donde llega.

3. Si al contestar un CQ no se con-
sigue realizar el enlace, una de las
estaciones puede sugerir a la otra
cambiar de banda para volver a in-
tentarlo.

4. También se puede contemplar en
el mapa del PSK Reporter Propaga-
tion Map que se despliega desde el
menU SKEDS todas las estaciones
activas en ROS y en la banda en que
se encuentran operativas y enviar-
les un mensaje para que cambien
de banda e intentar el QSO. Esto lo
veremos con mas profundidad mas
adelante en la tercera parte.

5. Se puede conocer por medio de
Internet coémo te ha recibido una es-
tacion y reducir la potencia al mini-
Mo necesario como veremos a con-
tinuacion en el apartado APC. Un
gran objetivo para disminuir la polu-
cion y gasto de energia en las ban-
das.

APC (Automatic Power
Control o Control
Automatico de Potencia)
Una de las prestaciones mas origi-
nales que se le han ocurrido a José
Alberto consiste en que, puesto que
podemos saber por medio de Inter-
net como nos recibe el correspon-
sal, podemos ajustar la potencia a la
minima necesaria para obtener una
calidad suficiente para el enlace. Y
no sélo se puede conseguir por In-
ternet.

Concretemos: Si disponemos de un
margen muy superior al umbral de la
relacion senal/ruido en el que empie-
zan los problemas de decodificacion
(normalmente un margen de 10 dB),
iporqué no reducimos la potencia de
nuestro TX para ajustarnos al nivel de
potencia minimo necesario?

CONTROL AUTOMATICO DE POTENCIA

Fade Marge
R

tax. Power

DEFAULT | QK

1%

Figura. 14 Configuracién del APC = Control
Automatico de Potencia

Cierto que esto no puede realizar-
se en todos los equipos, pues esta
posibilidad se basa en que el equipo
transceptor disponga de comandos
CAT que puedan aumentar o dismi-
nuir la potencia del transceptor. Si
nuestro modelo en concreto no los
lleva, Jose Alberto ya ha previsto
gue no se active la opcion APC.

En el cuadro de configuracion APC
(Figura 14) del APC, se observa cla-
ramente cémo se debe configurar.
Nosotros debemos marcar de algu-
na forma la potencia maxima con la
que deseamos que transmita nues-
tro equipo. Concretamente veréis
que mi configuracion marca el 11%
de salida, pues en ese nivel he visto
que con la presente configuracion
de audio, el modo ROS transmite al-
rededor de 20-30 W con mi equipo
SDR-1000.

En algunos equipos la potencia se
expresa directamente en vatios, en
otros en porcentaje. El programa ya
tiene el equipo en cuenta y la poten-
cia viene expresada en los mismos
términos que la emisora, tanto para
el APC como para el deslizante de
potencia junto al botén TEST.

Si se tratara por ejemplo de un Flex-
1600, gque solo puede dar 5 W sin
problemas en cualguier modalidad
sin calentarse (maximo 10 W de
cresta en SSB), pues lo configuraria
con el 100% de limite méaximo, te-
niendo en cuenta de que se trata de
un equipo QRP gue no va sobrado.
Sera dificil que sea necesario redu-
cir la potencia, pero puede ser muy
bien que con el ROS se necesite so-
lamente 0.5 W.

De ese modo, si alguna estacion
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dice que me recibe con un margen
superior a los 6 dB, pues el ROS dis-
minuira la potencia de mi equipo y
esperard a ver qué pasa a continua-
cion y se ird autoregulando para
mantener este margen que yo le he
solicitado. Ingenioso, ¢no os pare-
ce? Ademas, cuando hacemos CQ
para empezar otro nuevo QSQO, la
potencia se coloca automaticamen-
te en el Ultimo valor que ajustamos
manualmente.

Ah, vy no es absolutamente impres-
cindible que el corresponsal dis-
ponga de Internet, puesto que pue-
de enviarnos un control S/N (que ya
esta previsto en una macro) y, si no
lo hace, basta que se lo pidamos no-
sotros por radio. Si no se dispone de
Internet, el ROS utilizara los valores
obtenidos de este paquete S/N.

Si lo gue queremos es hacer con-
tactos al limite, sélo tenemos que
marcar en el Menu del APC, +5 o
+6 dB de Margen, y llegaremos
siempre superjustos. De forma
analoga, podemos seleccionar +15
dB de margen vy llegaremos siem-
pre sobrados. El valor recomenda-
do de Margen de Desvanecimien-
to es de 10 dB, un valor demasiado
bajo cuando se trata de comunica-
ciones HF, pero que ha sido posi-
ble gracias a las caracteristicas del
modo ROS.

Otra vez jChapeau!, José Alberto.

Conclusion

No hay conclusién. Como tengo que

terminar ya este articulo y se me
esta haciendo demasiado largo, no
tengo mas remedio que escribir una
tercera parte sobre el ROS en la que
os contaré otras muchas cosas in-
teresantes, como el acceso al mapa
de estaciones ROS activas, los Clus-
ters, la utilizacion como consola re-
mota, el uso como repetidor y otros
detalles que seguro que ni siguiera
me he enterado todavia, pues cada
dia descubro algo nuevo gue se le
ha ocurrido colocar a José Alberto
en su programa.

Ah, ¢pero todavia no habéis proba-
do el ROS? Os estais perdiendo mu-
chas emociones.

73 Luis del Molino EA30G @
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El modo ROS:
cya lo has probado? (y i)

modo de resumen, recorde-
mos lo explicado anterior-
mente:

Para los que no han lefido los articu-
los anteriores, cosa que recomenda-
mos vivamente, diremos que, en el
primer articulo (ver CQ Radio Ama-
teur n°® 326 de Octubre 2011), descri-
bimos en qué se basa su tecnologia
, precisamente la que le proporciona
sus extraordinarias prestaciones, asf
como las de todas sus variantesy, so-
bre todo, de dénde podias obtener la
descarga del programa gratuitamen-
te, concretamente de la web: http://
rosmodem.wordpress.com.
También describimos el proceso de
instalacién que puede resumirse en
la ejecucion de dos programas, des-
pués de descomprimirlo todo en una
carpeta. Antes de activar el ejecutable
propiamente dicho (ROS v6.7.0.exe),
debes ejecutar previamente otro pro-
grama de instalacién que aparece con
la palabra Install en el nombre el fi-
chero (ROS Install v6.7.0.exe) y que
debe ejecutarse antes del primero.
Luego, podremos crear un acceso di-
recto al programa en el escritorio del
PC, clicando sobre el icono del pro-
grama con el botéon derecho de raton
y, arrastrdndolo hasta el escritorio, es-
cogiendo finalmente la opcién “Crear
icono de acceso directo aqui”.

g : e ID E X i
NMES 0183
Locator L atitud
Velocidad (km/h]  Longitud
Puerto
= SCAM
Status: .

Figura 1. Desplegable del GPS
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Luis A. del Molino EA3OG

Esta es la tercera y Ultima parte de una serie de articulos sobre
la nueva modalidad de comunicaciones digitales disenada

por José Alberto Nieto Ros, EABHVK, quien ha realizado un
programa dedicado exclusivamente a este modo, el cual, por sus
extraordinarios detalles adicionales, ha conseguido convertirse
en el modo de operacién favorito de muchos aficionados a las
comunicaciones digitales de teclado a teclado.

il - .
Contacto M4t Lejano
Mensaie
F1BIB de ZSGAF S/N: -11 d8, Marge: +12 dB 1=
-]
Distancia[Km]  Dieccién  S/N([dB] Fecha Moda Frecuencia (Mhz]
| 8002 | | 153 | |2011!08115 16:46| [ROSB&OOO' | 14.103000' RESET I
aso's  Indicatives DXEE
(| [0 ] [o ]
OK

Figura 2. Estadisticas con el contacto mas largo escuchado

En el segundo articulo (ver CQ Radio
Amateur n° 327 de Noviembre 2011)
describiamos el manejo del progra-
ma para realizar un QSO, los mandos
principales de transmision y recep-
cion, el LOG vy el intercambio de QSL,
simplificado al maximo para la mayor
comodidad del operador, asi como
utilizar las previsiones de propaga-
cion VOACAP para escoger la banda,
como “chatear” con otros operado-
res del ROS activos en ese momento
y el funcionamiento del Control Auto-
matico de Potencia minima (Conmu-
tador APC).

Pero se nos acabd el espacio sin ha-
ber podido hablar de muchos deta-
lles importantes que facilitan la vida

. El programa dispone
de una macro para la
velocidad <SPEED>

y otra denominada
<LOCATOR>, con

las que podemos

enviar a voluntad

su contenido de
velocidad y ubicacion, o
programarlas para que
se envien con la baliza
automatica.
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Figura 3. Pantalla completa del PSK-Reporter

al operador y en los que José Alberto
ha demostrado ser un lince, capaz de
avanzarse a las necesidades del ope-
rador de una forma espectacular. En
esta tercera y Ultima entrega, vamos
a examinar mas a fondo todo lo que
nos faltaba por comentar del progra-
ma ROS. Por ejemplo la utilizacién del
GPS.

GPS

Claro que el GPS no tiene demasiada
utilidad en sf mismo para las estacio-
nes fijas, pero si viajas en un vehicu-
lo o embarcacion, el programa ROS
captara perfectamente la informacion
del GPS silo conectas a un puerto se-
rie. De este modo, nuestro Locator se
actualizaré automaéticamente con el
movimiento. El puerto lo debes con-
figurar en la pantalla que se observa
en la figura 1, o bien debes presionar
el botén SCAN para que el programa
busque por simismo el puerto serie al
que esta conectado el GPS. El progra-
ma dispone de una macro para la ve-
locidad <SPEED> y otra denominada
<LOCATOR>, con las que podemos
enviar a voluntad su contenido de ve-
locidad y ubicacion, o programarlas
para que se envien con la baliza auto-
matica. Mas comodidad ya no se pue-
de pedir. A partir de ese momento,

[
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los que hacen que un buen programa
sea el mejor.

Usuarios diferentes

Puede ser que nuestro equipo lo utili-
ce otro operador, por lo que esté per-
mitido configurar totalmente nuevos
usuarios y de los que podemos en-
trar unos datos completamente dife-
rentes, tanto de operador como de
estacion emisora. No es algo que va-
yamos a utilizar normalmente, pero
que alguna vez puede servir, como
por ejemplo una estacion operada por
otro radioaficionado, en la que se uti-
lizan el nombre y el indicativo del se-
gundo operador. Pues basta que con-
figuremos un segundo usuario en el
desplegable Users.

El PSK/ROS reporter
Es una pagina web a la que se acce-
de directamente desde la pantalla

tauritania | oy Niger
: e i

Poccus
(Russia)

Figura 4. PSK-Reporter: Estaciones activas en ese momento

podremos ver en un mapa Google tu
localizacion exacta.

Estadisticas

En unapestanadel programa principal
se nos muestra la estacion mas lejana
que se harecibido con nuestro equipo
y los datos correspondientes, extrai-
dos y calculados de su QTH Locator,
de forma que podamos ver la pantalla
que aparece en la figura 2, en la que
se observa la estacion méas distante
que hemos escuchado con el modo
ROS desde que activamos el progra-
ma en el ordenador. También propor-
ciona los paises contactados, los indi-
cativos y el nUumero de QSO realizado
en total. Son esos pequenos detalles

principal del programa por medio de
una entrada nombrada como SKEDS
y que permite acceder automatica-
mente (con el navegador configurado
por defecto en nuestro ordenador) a
un mapa en el que se refleja toda la
actividad mundial existente en aquel
momento en esta modalidad ROS
(por defecto, en la ultima hora). La pa-
gina concretamente es la que podéis
ver en la direccidon www.pskreporter.
info/pskmap.html y ahi permite con-
templar toda la actividad durante un
periodo anterior determinado (que
podemos ajustar nosotros a voluntad)
en todo el mundo (ver figura 3). Las
estaciones que han estado operativas
en el ultimo periodo prefijado quedan

DIC 11 -CQ
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Figura 5. PSK-Reporter: Informacion de la estacion

sefaladas por un globito, cuyo co-
lor depende de la banda utilizada en
aquel momento por la estacién. Esto
permite averiguar en qué bandas hay
mas actividad en aquel momento y
ajustar nuestro modo operativo a la
propagacion real. Aqui no se trata de
previsiones como con el VOACAP,
sino de realidades.

Podéis ver una ampliaciéon de las es-
taciones activas con sus globitos res-
pectivos en la figura 4. Aungue no se
distinguen demasiado bien los deta-
lles, vosotros mismos podéis con-
templarlos en la direccion de la pagi-
na web anterior. Y no solamente en el
modo ROS, sino también en PSK31y
en otras modalidades, siempre que
utilicen este Cluster para informar de
las estaciones recibidas y conecta-
das.

Pero el sistema del ROS consiste en
que cualquier estaciéon que ponga en
marcha el programa y realice alguna
actividad de recepcion o transmision,
envia un spot de cada una de las es-
taciones que recibe, de forma que
constantemente se estéd actualizan-
do en tiempo real la informacién que
contiene. La pagina se actualiza auto-
maticamente para ti cada 5 minutos si
la dejas abierta en el navegador. No-
sotros podemos interactuar y modifi-

CQ-DIC 11

carlainformacion de esa pantalla para
pedirle que sélo muestre las estacio-
nes gque operan en una determinada
banda, la que sea de nuestro interés.

Ademés, el programa ROS realiza

automaticamente el envio de infor-
macion de las caracteristicas de tu
estacion en aquel momento, la ban-
da en la que operas, v la relacion S/N
mediante una barray la potencia de tu
equipo, de forma que cualquier ope-
rador que se conecte al mapa la pue-
da examinar.

También podrés ver solamente las es-
taciones que ha reportado una misma
estacion, si pasas el cursor por enci-
ma de ella. Esta informacion aparece
tanto en el lado inferior izquierdo de
la pantalla (ver figura 5) como en una
burbuja, encima de la estacién esco-
gida, si clicamos con el ratéon encima
del globito de la estacion.

Consola

Esta opcién es muy original, puesto
que no conocemos otro programa di-
gital que la incorpore y que te permi-
te conectarte por radio a una estacion
remota ROS y comprobar su configu-
racién y no sélo para conocerla, sino
para poder modificarla si la usamos
como baliza emisora remota, aunque
también podria utilizarse como repe-
tidor para realizar contactos mas leja-

- S —  F
GET SWITCHES =] .
i -
GET TXBOX =]

GET REPORT =)

GETLASTMSG [0 ]

GET FARMSG [

GETCPU %]

GET VOLUME [

GET POWER ]

SET REPORT |

SET TXBOX |

SET BEACON |BRM -|

zE: ::TER IﬁliF—ONﬁ: = Indicativa Remoto Password Remoto
seTFREQ [1om | [l

SET SR TX16 -

SET AFC 250 -1

seTrower (s - [l

SETTUNER [on - . OK

Figura 6. Comandos de la Consola remota
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Format: R-CALL QSY_FREQ + text
Example: R-EASHVK 7055 Hello or R-EASHVH Hello (Mo OSY)

Get Operating Bands: R-CALL BANDS

(o]

Figura 7. Utilizacién como repetidor

nos por radio. Realmente, estos con-
tactos no serian validos para diplomas
y CONCUrsos, pero tenemos que pen-
sar en que puede haber circunstan-
cias especiales en que este recurso
permita realizar contactos indirectos
que, de otromodo, no serfan posibles.
Por ejemplo en casos de emergencia,
esto daria al ROS unas posibilidades
parecidas a las del radiopaquete con
repetidores, aunque dentro de cier-
tos limites.

Para activar y proporcionar esta posi-
bilidad, tenemos que rellenar las cla-
ves de acceso de la parte superior de-
recha. Para consultarla y configurarla
desde otra estacién, debemos relle-
nar los campos de la parte inferior de-
recha, es decir, el indicativo y la cla-
ve gue nos permite la utilizacion. Yya
podemos enviarle comandos que nos
contestard automaticamente.

En la figura 6 se observan dos partes
claramente diferenciadas: En la parte
superior en verde, podemos configu-
rar los parametros para conocer el es-
tado de la estacion remota.

GET SWITCHES / GET BEACON /
GETRPT/GET TXBOX/GET REPORT
/ GET LASMSG / GET FARMSG / GET
CPU/GETVOLUME /GET POWER
Enviando estas instrucciones con el
botén TX, la estacion remota nos in-
formara de su estado actual.

En la parte inferior en rojo, los coman-
dos para operarla en transmision:
SET REPORT / SET TXBOX / SET
BEACON / SET TIMER / SET RPT /
SET FREQ /SET SR/ SET AFC / SET
POWER/SET TUNER

Enviando estas instrucciones clican-
do en el botéon TX, podemos cambiar
los pardmetros de la baliza e incluso

modificar el texto que sera transmiti-
do en el mensaje por la estacion re-
mota.

Uso como repetidor

Pero también nos puede interesar
utilizar cualquier estacion ROS como
repetidor si utilizamos los comandos
que se observan en la figura 7: R-
EA5HVKTexto

Y acontinuacion, la estacion EABHVK,
sirecibe este mensaje, repetird en su
transmision el texto enviado.
Sigueremos que se envie en otra fre-
cuencia, tenemos que saber primero
qué bandas tiene operativas, por lo
que tendremos que enviar el coman-
do: R-EA5VHK BANDS

Una vez sepamos las bandas opera-
tivas, podemos hacerle repetir el tex-
to enviado en una frecuencia de otra
banda, pues si el remoto dispone de
conexion CAT con el equipo lo cam-
biaréd de banda automaticamente: R-
EA5HVK “Frecuencia” “Texto”

¢No se os ocurren aplicaciones? Pues
a mi si que se me ocurre una, pues si
vemos que hay una estacion en otra
banda y no tenemos antena para lla-
marla, podemos utilizar la antenay el
equipo de otra estacién que silatenga
disponible para pedirle que haga QSY
a nuestra frecuencia: R-EABHVK

= Operacion Remota

REMOTE STATION

-~ Modo Remoto -

& OFF

(" Estacian Remota

(" Estacidn Base
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21.115YV5AA Please QSY 14.103

El control remoto

por Internet

Esta opcion del programa ROS per-
mite una operacion remota de nues-
tra estacién desde la pantalla de otro
ordenador, ya sea desde un segun-
do ordenador de nuestra red local, o
desde cualquier otro ordenador en
Internet. Pero antes de adentrarnos
en este tema del control remoto, de-
bemos asegurarnos de que conocéis
los dos tipos de direcciones IP que
podemos tener concedidas por nues-
tro proveedor de Internet, las fijas y
las dindmicas, asi como la diferencia
entre las IP de lared local con la IP de
Internet, pues tienen rangos distintos
y una utilizacién totalmente diferente.
Para dominar el tema, es preciso que
comprendais bien el texto del articulo
gue se adjunta: Las IP Privadas y Pu-
blicas, y las IP fijas y dinamicas .

Configurando la conexion
remota ROS propiamente
dicha

Vamos ahora a configurar nuestro
ordenador, el que estd conectado a
nuestra estaciéon, de forma que res-
pondaa las llamadas remotas que rea-
lizaremos cuando estemos de viaje o

INTERNET BASE STATION

Figura 8. Control remoto del ROS
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_ Operacion Remota

REMOTE STATION

ROS g % - ROS

INTERNET

BASE STATION

— Conexian

i~ Conmutador Femoto

IP Pablica IP Puerto [ Activar
S 026179219 |192168.137 (7800
Fassword

(@ Estacion Remata,

Reescribe Password

o

(" Estacion Base

|
| —
|

Conectar @'
@ ‘

Figura 9 . Configuracion de la estacion remota

en la oficina (si somos el jefe, claro),
para utilizar nuestro combinado equi-
po + antena + ordenador + programa
ROS que se encuentra en otro lugar.
Para ello comenzamos por la pantalla
de lafigura 8 que nos proporciona tres
opciones.

-OFF: Valor por defecto, en el que na-
die puede utilizar nuestra estacién
como estacion remota.

-Estacion remota: Este programa +
ordenador + equipo se comportarén
como una estacién remota que podra
ser utilizada por quien conozca la di-
reccion Py la clave de acceso.
-Estacion base: Este programa y or-
denador se comportardn como esta-
cion base “itinerante”, capaz de co-
mandar una estacion remota.
-Configuracion como Estacion Re-
mota

Aqui, tal como se observa en la figura
9, va aparece especificada una IP pu-
blica concedida por nuestro provee-
dor de Internet, concretamente la que
tiene nuestro ordenador en ese mo-
mento, porque el programa ROS ya la
detecta por defecto, asi como la IP lo-
cal de nuestro ordenador, ésta Ultima
proporcionada por el router. Ambas
no las podemos cambiar porque son
la IP publica (del router) y la IP privada
(del ordenador) que son utilizadas por
este ordenador en concreto.

CQ-DIC 11

La configuracion ofrece por defecto
como puerto de conexiéon el puerto
7800, puerto que no tenemos por qué
cambiar, pero que deberemos grabar
en el router, de forma que dirija todas
las conexiones recibidas por ese puer-
to a la IP privada de ese ordenador en
la red local. Insisto en que esto se ex-
plica en un articulo aparte. De este
modo, cualquier programa o llamada
a la direccion IP publica, realizada por
el programa RQOS, se dirigird al puer-
to 7800, y serd redirigida al ordenador
que tenga la IP privada 192.168.1.37,
IP que le hemos asignado nosotros.
Unicamente si queremos que sea
més dificil conectarse con nuestro
ordenador, podemos modificar el nu-
mero de ese puerto, con lo que difi-
cultamos cualquier conexion foranea,
para el que no sepa este numero de
puerto. Deberiamos cambiarla aqui,

en la estacién remotay en la estacion
base.

Aparecen dos botones més, uno que
dice CONECTAR y que debemos pre-
sionar para que el ordenador, es decir,
nuestro Sistema Operativo Windows,
se entere de que debe dejar pasar las
conexiones que lleguen por el puerto
7800 al programa ROS que las esté
esperando y eso quede grabado en
el Firewall del Windows para que las
deja pasar. Atencion a que el Firewall
del Windows preguntara silo dejamos
pasar vy, sile decimos que no, queda-
ra prohibido de por vida. Tendrias que
cambiar el nombre del fichero ejecu-
table para poder proseguir. Asi que
precaucion aqui. Un circulito situado
en la parte inferior derecha de la pan-
talla, que se encontraba de color rojo,
cambiara a color amarillo.

Al darle a conectar, se activa un pro-
cedimiento que verifica, de forma in-
equivoca, sinuestro Puerto seleccio-
nado (7800 en nuestro ejemplo) esta
abierto o no en el router, o si esta fil-
trado por algun firewall. Si el circulito
queda en rojo, el puerto esta siendo
usado por otra aplicacién. En el caso
del puerto 7800 es bastante improba-
ble que lo utilice otro programa.

Si queda en amarillo, nuestro router
tiene bloqueado el acceso o bien te-
nemos algun firewall trabajando, con
lo que solo podremos conectarnos
a nivel local usando la IP privada, por
ejemplo por WiFi. Y si estd en verde
significa que podremos conectarnos a
traves de Internet desde cualquier lu-
gar del planeta usando la IP publica.
Finalmente debemos escoger una cla-
ve de acceso que debemos grabar y
recordar sin errores, por lo que larees-
cribimos para asegurarnos de que no
metemos la pata y dejamos nuestra

. El PSK/ROS reporter es una pagina web a la
que se accede directamente desde la pantalla
principal del programa por medio de una entrada
nombrada como SKEDS y que permite acceder
automaticamente a un mapa en el que se refleja
toda la actividad mundial existente en aquel
momento en esta modalidad ROS (por defecto, en

la ultima hora).



estacién inoperativa. El botdén que se
encuentra a su lado lleva una imagen
de buzdn de correos vy sirve para en-
viarte a ti mismo un email que iré a pa-
rar a tu buzén de correo electronico,
en el que quedard permanentemente
atudisposicion, en caso de problemas
de memoria. Un detalle muy ingenio-
S0, porque este problema se presenta
especialmente a todos aquellos que
no se apuntan nada en ninguna parte.

Configuracion como

Estacion Base

El nombre de “estacion base” es un
poco equivoco, porque en realidad es
la estacion itinerante que puede es-
tar en cualquier ubicacion y que debe
consistir inicamente en un ordenador
con conexioén a Internet y el programa
ROS.

Si no nos hemos olvidado de dejar en
marcha el ordenador de la estacién
con el programa ROS arrancado y todo

. El nombre de
“estacion base” es

un poco equivoco,
porque en realidad es

la estacion itinerante
que puede estar en
cualquier ubicacion

y que debe consistir
unicamente en un
ordenador con conexion

a Internet y el programa
ROS.

bien configurado, bastara que escriba-
mos la IP fija que nos ha concedido el
proveedor de Internet en la pantalla de
la figura 10, o bien, en caso de tener
una IP dindmica, el nombre con que
nos hayamos dado de alta en DynDNS
0 cualquier otro servicio similar, para

MUNDO DE LAS IDEASi

gue consigamos conectarnos con el
programa ROS del ordenador remoto
al presionar la tecla Conectar de esta
configuracion. Sinos damos de alta en
el servicio DynDNS, tendremos que
accederanuestro routery configurarlo
correctamente con los datos de Dyn-
DNS, si queremos que sea el mimo
router el que informe a DynDNS.

Se supone que no hemos modificado
el puerto de conexion por defectoy lo
hemos dejado grabado en el router de
nuestra estaciéon tal como se explica
en este mismo articulo.

Enla parte inferior derecha, un circulito
de color rojo cambiaré a verde si todo
ha sido configurado correctamente y
se conecta con el ordenador remoto.
También cambiara a verde el color del
circulito en el ordenador remoto que
acepta la conexion.

También es imprescindible que haya-
mos apuntado bien la clave de acceso
que hemos configurado en la estacion

PREYECT:)
-
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Figura 10. Configuracion de la estacion base

remota, porque si perdemos la me-
moria, no habréa servido de nada tanta
preparacion. Pero todavia nos quedara
el recurso de leer el mensaje recibido
y enviado al apretar el botén ad hoc.
Precaucion: Mucho cuidado con ol-
vidarse de anular la activacién como
Estacién Base, porque podria darse el
caso de que nos olviddramos vy, cuan-
do activdramos nuevamente el pro-
grama ROS, arranquemos funcionan-
do con una Estacion Remota ajena,
pensando que lo estamos haciendo
con la nuestra. Aparentemente todo
funciona exactamente igual. Curiosa
situacion. Podria resolverse haciendo
que, por defecto, el programa siempre
arrancara con la opcion OFF si se hu-
biera dejado configurado como Base.
Si todo esto os ha sonado a chino, os
recuerdo que tenéis que leeros tam-
bién el articulo en que se explica la di-
ferencia entre IP publica e IP local, IP
fija e IP dindmica.

El extrano boicot de la ARRL

Desgraciadamente podras compro-
bar en los mapas del PSK/reporter
que la actividad del ROS se cifie a Eu-
ropa, Asia, Africa y América Latina, y
no podras detectar la presencia de es-
taciones norteamericanas. Esta curio-
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sa situacion se debe al extrano boicot
decretado por la ARRL contra el ROS,
por motivos aparentemente técnicos,
unos motivos totalmente falsos, vy
que esconden un extraio interés por
promover solamente la modalidad
JT65-HF, una modalidad digital que
tiene unas prestaciones limitadas, las
cuales no permiten al radioaficionado
realizar realmente un auténtico con-
tacto, sino una mera conexiéon de in-
tercambio de controles sin el menor
contenido comunicativo ni posibilidad
de aplicarla, por ejemplo, para comu-
nicaciones de emergencia.

Ya explicamos ampliamente este in-
comprensible boicot en la primera
parte de estos tres articulos, pero no
esta de mas repetirlo ahora también,
para que todos los usuarios entusias-
tas del modo ROS puedan defender-
se de primera manoy con un buen co-
nocimiento de causa sobre la cuestion
en litigio.

La ARRL pretende que ROS es un
sistema de "“espectro expandido”,
el cual tienen prohibido en EEUU por
debajo de 200 MHz, cuando es un sis-
tema que ocupa un ancho de banda
(2000/500/100 Hz), inferior al de un
canal de SSB (3000 Hz). Y todo esto
porgue su autor informd en su dia que

utilizaba “técnicas de espectro expan-
dido"”. Pero estas técnicas solo las uti-
liza dentro de un solo canal estrecho.
Lo mas curioso es que esas técnicas
de "espectro expandido” las utilizan
también tanto las modalidades digita-
les MT63 como Olivia, y nadie las ha
llamado nunca modalidades de "“es-
pectro expandido”.

Por supuesto, a los MT63 y Olivia
tampoco serfa correcto llamarlas de
espectro expandido, porque también
se cifen al interior de un solo canal
de comunicaciones, puesto que una
transmisién de espectro expandido,
para poder llamarse asi con propie-
dad, debe extender su emisién por
toda una amplia banda de frecuen-
cias utilizadas por muchas estaciones
y servicios y nunca puede aplicarse a
un sistema que se aplica a un ancho
de banda inferior al de un canal de voz
en SSB. Ese seria precisamente el
significado técnico de “espectro ex-
pandido”. Asi que aqui tenemos una
curiosa discriminacion del pais que
precisamente presume de todo lo
contrario, pero ya sabemos que en la
practica....

Conclusion final

Es posible que me haya dejado algun
detalle del programa ROS, pero en mi
descargo, propongo que le echemos
toda la culpa a José Alberto, que ha
colocado tantas variantes y tantas
prestaciones a su programa de co-
municaciones digitales, que puede
ser gue no me haya enterado bien de
todas ellas y me haya dejado alguna.
Espero haber alcanzado por lo menos
el 95%, porque EA5HVK ha puesto el
listén tan alto que sera dificil que en
mucho tiempo lo supere cualquier
otro programa de comunicaciones di-
gitales.

Felicidades, José Alberto, y mil gra-
cias por permitirnos utilizar tan estu-
pendo programa y proporcionarnos
tantas horas de entretenimiento. Si
queréis materializar este agradeci-
miento de alguna forma mas positiva,
podéis contribuir pinchando en la op-
cion DONACION que se encuentra en
la esquina superior derecha como Ul-
tima opcion del programa ROS. Se lo
ha currado. @
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