RIDICI SYSTEM PARALAKTICKE MONTAZE

Systém byl piivodné navrzen pro montaz Synta EQ6, avSak diky jeho univerzalnosti ho lze
pouzit na kazdou montaz vybavenou dvoufazovymi krokovymi motory, u kterych nepiesdhne
jmenovity proud vinutim 2A.

Systém se sklada ze dvou casti:

e Hlavni deska s mikrokontrolérem, vykonovymi budi¢i a rozhranimi pro ovladac,
autopointer a ptipojeni PC

e Tlacitkovy ovlada¢ s Cervené podsvicenym displejem a tlacitky, MENU pro nastaveni
parametrl kontroléru a pro vlastni ovladani dalekohledu.
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Zakladni parametry systému:

Nap4ajeni 12 V DC ( v ptipadé€ potteby po konzultaci mozno az 25 V DC)

Maximalni efektivni hodnota proudu 4A (pro ob¢ osy)

Ptipojeni dvou 2-fdzovych krokovych motora v bipolarnim rezimu

Mikrokrokovani s délenim az na 1/64 kroku

Moznost nastaveni pracovniho proudu motort

4 programovatelné rychlosti (pointacni 0.1-0.9x, dalsi tii definovatelné v rozmezi 1x-
999x siderickéa rychlost), plynulé rozjezdy a brzdéni pii vyssich rychlostech.

Moznost nadefinovéni pievodového poméru zvlast pro RA a DE osu

Rozhrani RS-232 a USB pro pfipojeni PC (podskupina piikazii Meade LX200)

Vstup pro autopointer (kompatibilni s autopointery SBIG a podobn¢)

GO-TO systém, databaze M, NGC a IC objektl, moznost aktualizace databize a
nahrani uzivatelskych objektt z PC

Spoluprace s PC planetariem (testovano se SkyCharts — CdC)



Uvedeni systému do provozu:

e Na konektory pro pfipojeni motorti zapojte motory RA a DE osy (zapojeni viz
tabulka)

e Do konektoru napdjeni pfipojte napdjeci zdroj a do zditky oznacené CONTROLLER
zapojte kabel od ovladace.

e Zapnéte napdjeni vypinacem na panelu fidici jednotky. Rozsviti se ¢ervenda LED na
panelu fidici jednotky a na displeji ovlace se objevi na chvilku ohlaSeni systému a text
,Loading config from mount“. Ovladac si nahraje z fidici jednotky ulozené parametry

nastaveni jednotky. Tip — pokud ziistane toto hliSeni viset na displeji trvale a ovlada¢ nereaguje,
neni spravné spojeni obou komponent (nalimany kabel, nedocvaknuty konektor...)

e Po chvilce se objevi v levém hornim rohu text EQ: a napravo od néj soufadnice RA a
DE dalekohledu (v tomto okamziku nulové)

e Vlevém tadku dole sviti aktualn€ nastavend rychlost (v tomto ptipad€ nejnizsi —
pointac¢ni, ozna¢ena GUID)

e RA motor se to¢i siderickou rychlosti a DE motor stoji.

Nyni se sezndmime se zédkladnimi funkcemi a strukturou MENU systému:

Nastaveni rychlosti:

Pomoci opakovaného stisku tlacitka oznaceného 0 (RYCHLOST) se dokola ptepinaji Ctyfi
preddefinované (o tom bude psano dale) rychlosti. Jejich zkratky se vypisuji v levém dolnim
rohu displeje: GUID — pointa¢ni, CNTR — jemné pohyby, FIND — hrubsi pohyby, SLEW —
rychlé piejezdy.

Pohyby dalekohledem:

Vlastni pohyby dalekohledu se realizuji pomoci stisku a drzeni tlacitek oznacenych cisly
2,4,6,8. Tato tlacitka jsou podsvicena jasné&ji, takze jdou snadno odlisit i po tmé, kdy neni na
texty vidét. Tlacitka svisla (2 a 8) hybou dalekohledem ve sméru DE, a vodorovna (4 a 6) ve
sméru RA. Smysl pohybu se da reverzovat v nastaveni jednotky (viz dale). Pfi nastaveni
vysSich rychlosti se aplikuje plynulé zrychlovani a zpomalovani pohonu, pro omezeni razi
v prevodovkach a snizeni zdbérového momentu.

Volba polozek MENU:

V zékladni nabidce menu se pohybuje dokola pomoci opakovaného stisku tlacitka
ozna¢en¢ho MENU (ESC). V levém hornim rohu se objevuji stale dokola tyto polozky, které
maji nasledujici funkce:

EQ: na displeji se vypisuji soufadnice RA a DE mista, kam dalekohled mifi, pokud byl
piedtim spravné zkalibrovan pomoci referen¢ni hvézdy (bude popsano dale).

AZ: Na displeji se vypisuji azimutalni soufadnice (azimut a elevace) objektu, pro jejich
spravny vypocet je nutné mit dobfe nastaveny soutfadnice pozorovaciho mista a ¢as (UTC)

OBJ: Po stisku OK se piejde do sekce pro kalibraci soufadnic, prohleddavani katalogii a
najizdéni na objekty. Tato sekce je detailnéji popsana dale

TIME: Na displeji se vypisuje bézici ¢as UTC a datum, po stisku OK je mozné oboji zadat
z klavesnice. Pamatuje se i po vypnuti jednotky.



SITE: Na displeji se objevi soufadnice pozorovaciho mista. Zemépisna délka je brana jako
kladna v rozsahu 0-360°, od nultého poledniku smérem k vychodu. Po stisku OK lze zadat
zemeépisnou Sitku a délku.
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které budou detailn¢€ popsany dale.

OBJ - submenu pro praci s katalogy objekta

Do této sekce menu se dostanete po stisku OK, kdyz v levém hornim rohu sviti zkratka OBJ:
V submenu se pohybuje pomoci stejnych klaves 2 (nahoru),4 (vlevo), 6 (vpravo) a 8 (doli),
kterymi se v zdkladnim rezimu ovladaji pohyby dalekohledu. Vodorovna tlacitka (vlevo a
vpravo, tedy 4 a 6) umoziuji prochazet jednotlivé polozky, kterymi jsou:

Catalog vybér jednoho z katalogl: *(hvézdy) M, NGC IC a USR (uzivatelsky). Volba
katalogu se provadi opakovanym stiskem klaves 2 (nahoru) nebo 8 (doltt). V druhém tadku se
zobrazuje pro dany katalog aktualni vybrany objekt (po zapnuti zafizeni prvni, jinak
naposledy zvoleny) Pokud je katalog prazdny, objevi se text EMPTY.

Browse Pomoci kldves 2 (nahoru) a 8 (dolit) Ize prochézet jednotlivé objekty prave
vybraného katalogu.

Find? (pouze u M, NGC a IC katalogu) Po stisku OK se objevi dotaz Object num: a
z klavesnice lze zadat ¢islo objektu v katalogu a potrvdit OK. Pokud objekt v katalogu neni,
nalezne se objekt s nejbliz§im potadovym cCislem (NGC, IC).

GO-TO po stisku OK se montaz rozjede k piredem navolenému (viz postup vyse) objektu. Po
dobu pohybu nesahejte na tlacitka ovladace. Pohyb lze prerusit po vyskoceni ze submenu
OBJ pomoci stisku klavesy (MENU) ESC a nasledné stisku néjakého tlacitka pro jakykoli
smér pohybu. Najizdéni se prerusi, a dalekohled lze opét normaln¢ ovladat v zédkladnim
rezimu. Pokud se nic ned¢je, na objekt nelze najet protoze je pod obzorem (pro urceni, zda je
objekt nad obzorem, musi byt spradvné nastaveno datum, Cas a soufadnice mista-staci
piiblizn¢)

Sync Po stisku OK se sesouhlasi aktudlni zobrazované soufadnice dalekohledu se
soufadnicemi pravé zvoleného objektu, pouzivd se ke kalibraci a piipadné rekalibraci
montaze. Bude popséano dale.

Ze submenu OBJ se lze vratit do zakladniho rezimu stiskem (MENU) ESC

SETUP — submenu pro konfiguraci ridiciho systému

Do této sekce menu se dostanete po stisku OK, kdyZ v levém hornim rohu sviti SETUP:

V submenu SETUP se pohybuje identicky, jako v submenu OBJ, tedy pomoci stejnych
klaves 2 (nahoru),4 (vlevo), 6 (vpravo) a 8 (dolit), Vodorovna tlacitka (vlevo a vpravo, tedy 4
a 6) umoznuji prochéazet jednotlivé polozky, které jsou dvojiho typu:

1) textové, kde je na vybér vice moznosti, které se voli pomoci tlacitek 2 (nahoru) a 8 (doli)
2) cCiselné, kde se stiskne pro nastaveni hodnoty OK, napiSe Cislo z klavesnice a opét potvrdi
OK. Pii chyb¢ v zapisu potvrd'te i chybné zapsané ¢islo, (znaky nelze zpétné mazat) a po
potvrzeni ho zadejte znovu spravng.



Vyjimkou je Udaj pro intenzitu podsvitu, kde se ¢isleny tdaj 10-100% méni pomoci klaves
nahoru a dolt podle pozadovaného jasu podsviceni.

Nyni nésleduje seznam polozek SETUPu a jejich volby a vyznamy:

DE swap nejcastéji pouzivand funkce, proto je v menu jako prvni. Zptsobi pfepnuti sméru
pohybu v deklinaci, pouzivd se po pieloZzeni montaze. Pokud pifi pohybu dalekohledu
v deklinaci do +, tedy k severnimu nebeskému pélu souradnice DE na displeji rostou, ale
predek tubusu v DE klesd, je tfeba zménit idaj z Normal na Swap, nebo naopak.

Backslash nastaveni vymezeni mrtvého chodu v DE pfevodech. Zadava se vile v thlovych
vtefinach, kterou lze zjistit tfeba takto: Hodnotu Backslash nejprve nastavime na 0. Pak
nastavime rychlost CNTR na 1x (to odpovida asi 15“/sec.) a jedeme v deklinaci na jednu
stranu, poté stiskneme tlacitko na opacny smér DE, a zmé&fime dobu, po kterou se hvézdy po
reverzaci sméru v poli nehybou. Kazda sekunda této doby odpovida vili 15 v ptevodech DE
osy. Pokud je pfi rychlosti 1x prodleva mald, obtizné¢ méfitelnd, lze nastavit pointacni
rychlost — GUID tfeba na 0.2x (pak je nutné pouzit obvykle k rozpoznani pohybu okular
s kiizem a vysoké zvétSeni) a ziskanou hodnotu poté piepocitat. Doporucuji zkusit v nékolika
polohdch dalekohledu, a zadat o néco men$i hodnotu. Pfili§ vysokd hodnota vede
k preskakovani hvézdy pii reverzaci sméru pii pointovani, nizkd naopak k prodlevam
Vv pointaci.

Precision volby Long nebo Short, nastavuji format, v jakém se vypisuji soufadnice na
displeji (zda pouze na zlomky minut, nebo na vtefiny), zaroven ovlivituje 1 zptsob zasilani
soufadnic do programu SkyCharts na PC, je tam tfeba mit nastaveny shodny rezim.

GUIDE po stisku OK lze nastavit rychlost pro rezim pointovani, vrozmezi 0.1-0.9x
sidericka rychlost. ZapiSe se pouze desetinna Cast, tedy Cislice 1-9, a potvrdi OK.

CENTER po stisku OK Ize nastavit rychlost pro rezim jemnych pohybti, doporucuji hodnotu
kolem 5-10x

FIND rychlost pro rezim hrubsich pohybt, doporucuji hodnotu kolem 10x-50x

SLEW rychlost pro rezim ptejezdd, doporucuji nejvyssi hodnotu, kterou spolehlivé zvladnou
pouzité motory. V zim¢ pii ztuhnuté montéazi ji mtizete snizit dle potfeby.

RA steps parametr zavisejici na pfevodovych pomérech montaze. Je to pocet mikrokroki
(1/32 pulkroku resp. 1/64 celého kroku) potfebnych k otoéeni dané osy o 360 stupii. Udaj
vypocteme takto: 32*pocet kroki motoru na otaCku*pievod mezi motorem a Snekem*pocet
zubt $Snekového kola (pro jednochody $nek).

DE steps totéz pro DE osu.

RA fast I parametr ovliviijici maximalni proud RA motorem v rezimu, kdy se jiz pouziva
rezim pulkroku. Zadava se v procentech maximalni hodnoty proudu, kterd se vypocte podle
ohmova zakona jako podil napédjeciho napéti a odporu vinuti. Pokud je nejvyssi rychlost
takova, ze se jiz projevuje Casova konstanta vinuti motoru, a proud pfi pouzitém napajecim
napéti nevystoupd pies povolenou mez, lze tento udaj nastavit bez obav na 100%.

Piiklad: Pokud tedy napdjime motor s odporem vinuti 3 ohmy z 12V, odpovida 100% proudu 4A.



RA slow I, totéz, ale pro pomalé¢ pohyby, kdy se krokuje sjemnym d€lenim na 64
mikrokrokt. Pti zvySovani rychlosti pak jednotka plynule zveda i proud, ktery by jinak pii
vysSich frekvencich klesal. Smyslem je 1 uspora energie. Pokud motory neni nutné

provozovat pii plném momentu, 1ze snizit odbér ze zdroje nastavenim nizs§ich hodnot.
Poznamka: nedoporucuje se nastavovat hodnotu niZsi neZ 25%, protoZe pak miiZe byt sniend jemnost
mikrokrokovani.

DE fast I a DE slow I totéZ pro deklinacni motor.

RA dir volby North a South, smér otd¢ni RA osy pro sidericky pohyb. Pokud se pfi
pouzivani dalekohledu u nés na severni polokouli a nastaveni North toci RA osa obracené,
proti pohybu oblohy, prohod’te faze RA motoru.

DE dir volby Normal a Reversed, smér otaceni DE osy. U nas musi byt nastaveni Normal,
pii ném pii drzeni tlaCitka 2 (nahoru) musi soufadnice DE na displeji rast. POZOR -
nezaménovat tuto funkei s funci DE swap pro reverzaci DE osy po preloZeni montaZze !!!

Backlight intenzita podsviceni displeje a tlacitek, 10-100%

SAVE? Po stisku OK dojde uloZeni nastavenych parametri do paméti fidici jednotky, a
pamatuji se i po vypnuti. Pokud to neprovedete, zmény se projevi pouze do vypnuti, po
novém zapnuti budou nahrany ptedchozi hodnoty.

RESET? Po stisku OK se nastavi vychozi hodnoty parametr, které mohu pro Vasi montaz
definovat po dohod¢ na miru.

Ze submenu SETUP se Ize vratit do zékladniho rezimu stiskem (MENU) ESC

Postup ustaveni montaZe a sesouhlaseni sourradnic
Nejprve je tfteba mit dobfe ustavenu montaz. Presnost ustaveni zdsadné ovliviiuje presnost
najizdéni na objekty.

Potom zvolime objekt k sesouhlaseni soufadnic. Lze je vybrat nejlépe z databdze Ctyficeti
jasnych hvézd. Dalekohled namifime do oblasti oblohy, kde vybrany referen¢ni objekt je, a
pfesvédéime se o spravnosti nastaveni pohybu ve sméru deklinace. Pfi drzeni tlacitka 2
(nahoru) musi soufadnice DE na displeji rast, a tubus pohybovat k severnimu nebeskému
polu. Pokud jede opacné, nastavime reverzaci DE osy (viz kapitola SETUP).

Nyni objekt zaméfime do stfedu zorného pole, v menu ovladae navolime tento objekt
v katalogu, prejdeme v menu na polozku Sync a stiskneme OK. Potom mtizeme pomoci ESC
vyskocit z menu a ovladat dalekohled pomoci tlaitek pro pohyby, nebo pokracovat v praci
s katalogem (najiZdéni na objekty)

Omezeni systému

Systém odméfuje soutadnice pomoci pocitani pulsi do krokovych motorti. Pokud pohneme
dalekohledem jinak (manudlné, tubus narazi a proklouznou spojky nebo se zadrhne a vynecha
kroky motor) je tfeba zkalibrovat soufadnice znovu.

Sesouhlaseni (kalibrace) se provadi pouze na jednu hvézdu. Je to proto, Ze systém byl
navrhovan vyhradn€ pro potfeby astrofotografie, kde je nutné mit presné ustavenu polarni



osu. Kalibraci na dvé (a vice) hvézdy lze sice eliminovat nutnost pfesného ustaveni, a systém
by pfesto najizd¢l na objekty piesné€, ale ztoho vyplyvajici korekce posunu i v DE ose
zpusobuji staceni fotografovaného pole a takovyto systém neni na foceni vhodny.

Systém nekontroluje kolizi tubusu a navéSeného piisluSenstvi se sloupem (stativem). Tato
funkce tam ptvodné byla, ale protoze diky neznalosti aktudlnich geometrickych poméri na
montazi (rozméry stativu, tubusu...) byla zakazana oblast definovana moc obecné€, dochazelo
k varovani pred nabourdnim brzy nebo uplné zbyte¢né. Funkci jsem proto zrusil. Ze stejného
davodu jsem zrusil i automatické pielozeni (trvalo dlouho, pii zptisobu ktery zarucil, ze se
nenabourd stativ a nebo pfi pokusu otoCit obé osy najednou hrozilo zadrhnuti). Rucni
pieloZeni a nova kalibrace na druhé poloviné oblohy je vyrazné rychle;jsi.

Piesnost systému
Piesnost najizdéni mtze byt velmi vysoka (jednotky tthlovych minut) pfi dodrZeni nékolika
podminek:

1) Presné ustavena montaz. Minimaln¢ podle piesného polarniho hledacku, nebo jeste 1épe
driftovou metodou. Nejlepsi je samoziejme montaz pevnd, jednou provzdy piesné ustavena.

2) Vziajemné kolmé osy montaZe a opticka osa dalekohledu kolma k DE ose. Vyrobni
chybu montéaze (neptfesnost v kolmosti RA a DE osy) neovlivnite, ale ta nastésti nebyva moc
velkd. Daleko vétsi nepiesnost zanasi dalekohled upevnény nepiesné na DE ose, nebo ve
vidlici. Je nezbytné nutné zajistit, aby rovina, kterou opisuje optickd osa dalekohledu pii
otaceni kolem DE osy byla k DE ose kolma. Prosté je tfeba vypodlozit tubus ve tfmenech tak,
aby opticka osa byla kolmo DE ose.

Toho 1ze dosdhnout napiiklad tak, Ze si vyhledame dvé¢ vyrazné hvézdy se shodnou RA (co
nejvice) a rozdilnou DE (rozdil alespont 45 stupiiil). Potom (se zapnutym RA pohonem)
piejizdime stiidavé mezi jednim a druhym objektem, a vypodkladame tubus tak, aby oba
objekty byly vzdy po prejeti mezi nimi ve stfedu zorného pole bez nutnosti hybat
dalekohledem v RA.

Druhou moznosti, kterd lze délat i ve dne, je namifeni polarni osy nizko k obzoru, otoceni
dalekohledu do DE 90 stupni (tedy tubus rovnobézné s polarni osou) a poté zaméteni
n¢jakého dalekého objektu (pomoci pohybu montdzi v azimutu a elevaci, nikoli
dalekohledem). Pak stfidavé preklapime tubus o 180 stupniii kolem RA osy nalevo a napravo
od montaze a podkladdme tubus ve tfmenech tak, aby zameétfeny objekt zlstaval po
pteklopeni ve stiedu pole.

Po pfesném splnéni splnéni téchto podminek je najizdéni velmi piesné, u lehké pienosné
montaze pii kvalitnim ustaveni podle polarniho hledaCku je vétSinou piesnost nizsi (desitky
uhlovych minut). Pro zlepSeni prace lze montaz pribézné rekalibrovat. Kdyz nalezneme
objekt, vycentrujeme ho ve stiedu pole, a pfed vybranim pfistiho objektu z databaze
provedeme na pravé zaméieném objektu zkalibrovani soufadnic (funkce Sync). Teprve pak
piejdeme k dalSimu objektu. Rozumné je prohlizet postupné objekty v blizkém okoli
aktualniho, nepfesnost (zplisobena diky nepfesnému ustaveni montdze) nartista se vzdalenosti
mezi objekty na obloze.



Schémata a tabulky zapojeni konektori

Ptedni panel fidici jednotky:
e : 7 R R

COM/USB - ptipojeni PC 7] comuse

- O
CONTROLLER - tlacitkovy ovlada¢ 1

L CONTROLLER

AUTOGUIDER - vstup pro pointaci JTAG

A R

o UTOGUIDER

JTAG — konektor pro programovani a il
ladéni firmware 12v )

12V — napgjeci vstup, 12V DC,
+ je uprostred

Konektor COM
PIN ¢. Funkce
1 propojen na napajeci napéti (12V), nepiipojovat k PC !
2 GND (zem, zéporny p6l napdjeni), spojit s GND PC
3 Nezapojen
4 TxD, zapojit na RxD PC RS-232
5 RxD, zapojit na TxD PC RS-232
6 Nezapojen
Konektor USB

po instalaci driverli (dodany se zafizenim) a pfipojeni vznikne virtudlni sériovy port a lze
vyuzivat identické aplikace, které byly napsany pro komunikaci po sériovém rozhrani i na
PC, které ho nemaji (tfeba n¢které notebooky)

Konektor CONTROLLER
PIN ¢. Funkce
1 propojen na napdjeci napéti (12V), napdji ovladac

2 GND (zem, zaporny pdl napajeni)
3 Nezapojen

4 TxD

5 RxD

6 Nezapojen

Konektor AUTOGUIDER na panelu, AUTOPOINTER (MEADE, SBIG) na ovladaci

PIN ¢.

Funkce

1

nezapojen

GND (zem, zéporny pdl napdjeni)

RA zépad

DE jih

DE sever

(o)A U E VS ] | )

RA vychod




Vstup pro autoguider je aktivni LOGO. V klidovém stavu je na pinech 5V pies pull-up odpory
5k1. Posun v daném sméru se spusti pripojenim konkrétniho vstupu k pinu GND (0V),
protékajici proud je 1mA. Na tyto piny se NESMI dostat napéti vyssi nez 5V !!!

Konektor JTAG

slouzi k naprogramovani mikrokontroléru a ladéni firmware. Na tento konektor nikdy
nepripojujte nic, kromé JTAG emulatoru EC2 pro mikrokontroléry SilliconLabs. Jinak hrozi
zniceni zafizeni.

Konektor 12V

Napéjeci vstup, napajeci napcti by mélo byt 12V (po konzultaci a tprave i vice), zdroj by mél
byt dimenzovany pro proud odebirany obéma motory. Vhodny zdroj se mnou zkonzultujte,
pokud si nejste jisti. + je uvnitt, - na objimce. POZOR na POLARITU !!!

Konektor COM (PC) na ovladaci
konektor je pro ladéni a servisni ucely, nic tam nezapojujte, nema zadnou pro vas uzitecnou

funkeci.

Konektory na zadni strané desky ridici jednotky

Konektor RA a DE motoru

PIN ¢. Funkce
1 faze A
2 faze A
3 faze B
4 faze B

Konektor pro LED polarniho hleda¢ku (POLAR)
Jas LED se nastavuje trimrem z druhé strany desky (na snimku neni vidét).




Konektor pro vstupy z IRC ¢idel (zatim neni ve firmware podporovino)

PIN ¢. Funkce

1 propojen na napajeci napéti (5V)

kanal A IRC ¢idla RA

kanal A IRC ¢idla DE

kanal B IRC ¢idla RA

kanal B IRC ¢idla DE

NN | B (W

GND

Seznam piikazi protokolu LX-200 a rozsifujicich, pouzitych pro ovladani systému
vyznam nékterych symbolu:

nnn-celé ¢islo

YY-rok

HH-hodiny

MM-minuty nebo mésic

DD-dny

SS-sekundy

T-desetinnd cast tdaje

s-znaménko

Pohyby ve c¢tyfech smérech
:Me#
: Mw#
:Ms#
:Mn#

Zastaveni pohybu
: Qe
:QwiH
:Qs#
:On#
:Q#

GO-TO, najeti na vybrany objekt
:MS#H#

Synchronizace soutradnic na aktudlni zamireny objekt
: CM#

Nastaveni hodnot souradnic RA a DE
:STYHH:MM. T#
: SdsDD*MM#

Nastaveni data
:SCMM/DD/YY#

Nastaveni casu
:SLHH:MM:SS#

Nastaveni zemépisné délky
: SgDDD* MM#

Nastaveni zemépisné Sirky
: St sDD*MM#

Nastaveni rychlosti
:RG# // pointaéni - GUIDE




:RCH# // nizka - CENTER
: RM# // vy88i - MOVE, FIND
:RS#H# // nejvy38i - SLEW

Format soutradnic, pfepnuti long/short
:U#

Ziskani aktualni RA
:GR#

Ziskani aktudlni DE
:GD#

Ziskani aktudlni elevace
:GA#

Ziskani aktudlniho azimutu
:GZ#

Ziské&ni nastavené zemépisné délky
:Gt#

Ziskani nastavené zemépisné Sirky
:Gg#

Ziskani nastaveného dcasu
:GL#

Ziskani nastaveného data
:GC#H#

Nasledujici piikazy jsou vlastni specificka nebo modifikovana rozsifeni, pomoci piikazu
:Uusr_cmd# Pouzivaji se ke komunikaci mezi ovladacem a fidici jednotkou, pro nastavovani
parametri v SETUPu a pro praci s katalogy, které jsou organizované odlisné nez u Meade.

pocet mikrokrokl na otocku RA osy
: UPRnnnnnnnnn#

pocCet mikrokrokud na otocku DE osy
: UPDnnnnnnnnn#

nésobek siderické rychlosti pro GUIDE
:UVGnn#, x10, tj. 10=1x sidereal

nésobek siderické rychlosti pro CENTER
:UvCnnn#

nésobek siderické rychlosti pro FIND
:UVFnnn#

nasobek siderické rychlosti pro SLEW
:UvSnnn#

smér DE korekci, 0 normal 1 reverse
:UDDn#

prohozeni DE (pfeloZeni montéaze) , 0 normal 1 prohozeno
:UDSn#

smér pohybu RA osy, 0 severni polokoule, 1 jiZni



: UDRn#

hodnota proudu pro RA v % maximalniho I=U/Rvinuti
pro halfstep : UCRFnnn#

pro mikrokroky : UCRSnnn#
hodnota proudu pro DE v % maximalniho I=U/Rvinuti

pro halfstep :UCDFnnn#
pro mikrokroky : UCDSnnn#

Hodnota vule (BACKSLASH) DE ve "
:UBnnn#

Ulozeni konfigurace do FLASH paméti
:USC#

Odesléani aktudlni konfigurace do ovladace
: UGC#H#

nahrani default konfigurace (reset)
: ULD#

Vymazat NGC katalog
: UNC#

Vymazat IC katalog
:UICH

Vymazat USR katalog
:UUCH#

Vlozit zédznam do katalogu NGC
:UNA<data string>#

Vlozit zé&znam do katalogu IC
:UIA<data string>#

VloZit zaznam do katalogu USR
:UUA<data string>#

Navoli jako aktivni katalog hvézd
:Ls#

Navoli jako aktivni katalog objektd NGC
:LoO#

Navoli jako aktivni katalog objektu IC
:Lol#

Navoli jako aktivni katalog objektd M
:Lo2#

Navoli jako aktivni katalog objektua USR
:Lo3#

Vybere objekt na nnn pozici v M katalogu



: LMnnn#

Vyhledd nnn pozici v NGC nebo IC katalogu. Pokud neni nalezena, tak najde
nejblizsi poradové c¢islo, které je v katalogu
:LCnnn#

Vybere dalsi objekt v pofadi v aktudlné nastaveném katalogu
: LN#

Vybere predchozi objekt v poradi v aktudlné nastaveném katalogu
:LB#

ZaSle tetézec s informacemi o pravé vybraném objektu v pravé aktivnim
katalogu
LI#

22.9.2005 Martin Myslivec, Hradec Kralové
http://foto.astronomy.cz martin.myslivec@tiscali.cz




