RIDICI SYSTEM PARALAKTICKE MONTAZE

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

Systém se sklada ze dvou ¢asti:

e Hlavni deska — fidici jednotka s mikrokontrolérem, vykonovymi budic¢i a rozhranimi pro
ovlada¢, autopointer a pfipojeni PC

e Tlacitkovy ovlada¢ s Cervené podsvicenym displejem a tlacitky, MENU pro nastaveni
parametrt kontroléru a pro vlastni ovladani dalekohledu.

AUTOPOINTER
(MEADE, SBIG)

Zakladni parametry systému:

Napajeni 12 V DC ( v ptipad¢ potieby po konzultaci mozno az 25 V DC)

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

Ptipojeni dvou 2-fazovych krokovych motorti v bipolarnim rezimu

Mikrokrokovani s délenim aZ na 1/64 kroku

MozZnost nastaveni pracovniho proudu motort

4 programovatelné rychlosti (pointacni 0.1-0.9x, dalsi tfi definovatelné v rozmezi 1x-
9999x sidericka rychlost), plynulé rozjezdy a brzdéni pti vyssich rychlostech.
Moznost nadefinovani pievodového poméru zvlast pro RA a DE osu

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

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

GO-TO systém, databaze M, NGC a IC objekti, moznost aktualizace databaze a
nahrani uzivatelskych objekt z PC, konfigurace parametr; pohonu z PC

Spolupréce s PC planetariem (testovano se SkyCharts — CdC)



Uvedeni systému do provozu:

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

e Do konektoru napdjeni ptipojte napajeci zdroj a do zditky oznacené CONTROLLER
zapojte kabel od ovladace.

e Zapnéte napajeni vypinaCem na panelu fidici jednotky. Rozsviti se ¢ervend LED na
panelu fidici jednotky a na displeji ovladace se objevi na chvilku ohlaSeni systému,
potom verze firmware (v ovladaci a fidici jednotce) a pak text ,,Loading config from
mount®. Ovlada¢ si nahraje z fidici jednotky uloZené parametry nastaveni jednotky.

Tip — pokud ziistane toto hldSeni viset na displeji trvale a ovladaé nereaguje, neni spravné spojeni
obou komponent (nalamany 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 nulov¢)
pointacni, ozna¢end GUID)

e RA motor se toci siderickou rychlosti a DE motor stoji.

Nyni se seznamime se zdkladnimi funkcemi a strukturou MENU systému:

Zadavani ¢iselnych hodnot:

Pokud je nékde v menu tfeba zadat ¢iselnou hodnotu, tak obvykle jeji editaci zahdjite stiskem
OK. Stavajici hodnota se prepiSe n¢jakymi zastupnymi znaky dle situace (tfeba HH:MM:SS,
v pfipadé¢ zadani ¢asu nebo h m s v pfipadé zadani souradnic). Na misté prave
editované¢ho udaje jsou pak zobrazeny pravé psané Cislice. Na dalsi udaj (je-li jich vice) se
prejde stiskem OK. Posledni stisk OK editaci ukon¢i, dalsi stisk OK spusti editaci vSech
udaji znovu. Pokud potfebujete zadat zaporné ¢islo (zapornd DE, zdporna zemépisna Siika)
stisknéte jako prvni udaj klavesu 9(+/-). Jeji opakované mackani zplsobi stiidavé
zobrazovani znaménka + a — pfed udajem. Pokud potiebujete zadat samotnou hodnotu 9,
stisknéte 09, pokud potiebujete zadat —9, stisknéte 9 az bude zobrazeno znaménko -, a pak
teprve 09.

Nastaveni rychlosti:

Pomoci opakovaného stisku tlacitka oznaceného 0 (RYCHLOST) se dokola pfepinaji 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 prejezdy.

Pohyby dalekohledem:

Vlastni pohyby dalekohledu se realizuji pomoci stisku a drZeni tlacitek oznacenych ¢isly
2,4,6,8. Tato tlac¢itka jsou podsvicena jasnégji, takze jdou snadno odlisit i po tmé, kdy neni na
texty videt. Tlacitka svisla (2 a 8) hybou dalekohledem ve sméru DE, a vodorovna (4 a 6) ve
sméru RA. Smysl pohybu se d4 reverzovat v nastaveni jednotky (viz dale). Pii nastaveni
vysSich rychlosti se aplikuje plynulé zrychlovéani a zpomalovani pohonu, pro omezeni razi
v prevodovkéch 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 nésledujici funkce:



EQ: na displeji se vypisuji soufadnice RA a DE mista, kam dalekohled mifi, pokud byl
predtim spravné zkalibrovan pomoci referencni 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, prohledavani katalogi 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 souradnice pozorovaciho mista. Zeméepisna délka je brana jako
kladna v rozsahu 0-360°, od nultého poledniku smérem k vychodu. Po stisku OK Ize zadat
zemépisnou Sitku a délku.

SETUP: Po stisku OK se piejde do menu pro nastaveni zakladnich parametrt fidici
jednotky, které budou detailn¢ popsany déle. Pokud si piejete nastavit i parametry buzeni
motorti (frekvence krokovani, velikosti a prabéhy proudd, parametry rozjizdéni a
zpomalovani) je tfeba zadat ¢tyfmistny PIN. Po navoleni rezimu SETUP nestisknete ihned
OK, ale nejprve napiSete PIN, ktery je 3669 (ten se pii psani nikde nezobrazuje). Teprve
potom stisknete OK. Nyni jsou v SETUPu pfistupné k nastavni vSechny parametry. Tato
funkce eliminuje moznost nechténého rozhozeni dulezitych parametri neznalym uZzivatelem,
a taky zptehlednuje SETUP menu, protoze bez zaddni hesla se zobrazuji pouze polozky, u
kterych lze bézn¢ piedpokladat, ze se budou ménit.

OBJ - submenu pro praci s katalogy objekti

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

Catalog vybér jednoho z katalogti: *(hvézdy) M, NGC IC, USR (uzivatelsky), a COO (ptimé
zadani soufadnic z klavesnice). Volba katalogu se provadi opakovanym stiskem klaves 2
(nahoru) nebo 8 (dollt). 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 klaves 2 (nahoru) a 8 (dold) lze prochazet jednotlivé objekty prave
vybrané¢ho katalogu.

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

GO-TO po stisku OK se montdz rozjede k pfedem navolenému (viz postup vyse) objektu
nebo soufadnicim. Po dobu pohybu nesahejte na tlacitka ovladace. Pohyb lze prerusit pomoci
stisku klavesy (MENU) ESC. Pokud ovlada¢ pipne a zobrazi se ,,Below Horizont !“, na
objekt nelze najet, protoze je pod obzorem (pro urceni, zda je objekt nad obzorem, musi byt



spravné nastaveno datum, cas a soufadnice mista-staci ptiblizn¢) Pokud se zobrazi ,,Object
Selected !“, je objekt pravé zaméfen, a tudiZ neni kam jet.

Sync Po stisku OK se sesouhlasi aktualni zobrazované soufadnice dalekohledu se
soufadnicemi pravé zvoleného objektu, pouzivd se ke kalibraci a ptipadné rekalibraci
montaZze. Bude popséano dale.

Spiral Po stisku OK za¢ne dalekohled spirdlovité krouZit kolem pravé zamétené¢ho mista.
Krouzeni lze ptrerusit stiskem (MENU) ESC. Pokud ho nepferusite, po péti okruzich se
dalekohled vrati na vychozi misto.

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

SETUP — submenu pro konfiguraci fidiciho 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 (doltt), 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 (dolt)
2) cCiselné, kde se stiskne pro nastaveni hodnoty OK, napiSe ¢islo 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 Cisleny daj 10-100% méni pomoci klaves
nahoru a dolti podle pozadovaného jasu podsviceni.

Nyni nasleduje 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, pouziva se po prelozeni montdze. Pokud pii pohybu dalekohledu
v deklinaci do +, tedy k severnimu nebeskému p6lu soufadnice DE na displeji rostou, ale
piedek tubusu v DE klesa, je tfeba zménit udaj z Normal na Swap, nebo naopak.

Backslash nastaveni vymezeni mrtvého chodu v DE ptfevodech. Zadéava se vile v tthlovych
vtetinach, kterou lze zjistit tfeba takto: Hodnotu Backslash nejprve nastavime na 0. Pak
nastavime rychlost CNTR na Ix (to odpovidéd asi 15“/sec.) a jedeme v deklinaci na jednu
stranu, poté stiskneme tlacitko na opa¢ny smér DE, a zmétime dobu, po kterou se hvézdy po
reverzaci sméru v poli nehybou. Kazda sekunda této doby odpovida viili 15 v pfevodech DE
osy. Pokud je pfi rychlosti 1x prodleva mald, obtizné¢ meéfitelnd, lze nastavit pointacni
rychlost — GUID tteba na 0.2x (pak je nutné pouzit obvykle k rozpoznani pohybu okular
s kiizem a vysoké zvétSeni) a ziskanou hodnotu poté prepocitat. Doporucuji zkusit v nékolika
polohéch dalekohledu, a zadat o néco mensi hodnotu. Pfili§ vysokd hodnota vede
k pteskakovani hvézdy pifi reverzaci sméru pifi pointovani, nizkd naopak k prodlevam
v pointaci.

Precision volby Long nebo Short, nastavuji format, v jakém se vypisuji soutfadnice na
displeji (zda pouze na zlomky minut, nebo na vtefiny), zdroven ovlivituje i zptisob zasilani
soutfadnic do programu SkyCharts na PC, je tam tfeba mit nastaveny shodny rezim.

GUIDE po stisku OK lze nastavit rychlost pro rezim pointovani, v rozmezi 0.1-0.9x
sidericka rychlost. ZapiSe se pouze desetinna ¢ast, tedy &islice 1-9, a potvrdi OK.



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

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

SLEW rychlost pro rezim piejezdl, doporucuji nejvyssi hodnotu, kterou spolehlivé zvladnou
pouzité motory. V zimé pii ztuhnuté montazi ji mizete snizit dle potieby.

Nasledujici parametry , které jsou oznacené po levé strané pruhem, Ize ménit pouze byl-li
pied vstupen do SETUPu zadan PIN (viz str. 3):

RA steps parametr zavisejici na pfevodovych pomérech montaZe. Je to poc¢et mikrokrokl
(1/32 pualkroku resp. 1/64 celého kroku) potiebnych k oto¢eni dané osy o 360 stupiii. Udaj
vypocteme takto: 32*pocet krokli motoru na otd¢ku*prevod mezi motorem a Snekem*pocet
zubt $Snekového kola (pro jednochody $nek).

DE steps totéz pro DE osu.

RA fast I parametr ovliviijjici maximalni proud RA motorem v rezimu, kdy se jiz pouziva
rezim pulkroku. Zadava se v procentech maximalni hodnoty proudu, ktera se vypocte podle
ohmova zakona jako podil napéjeciho napéti a odporu vinuti. Pokud je nejvyssi rychlost
takova, ze se jiz projevuje Casova konstanta vinuti motoru, a proud pfi pouzitém napajecim
napéti nevystoupa pres povolenou mez, Ize 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 délenim na 64
mikrokrokl. Pfi zvySovani rychlosti pak jednotka plynule zvedd i proud, ktery by jinak pii
vysSich frekvencich klesal. Smyslem je i uspora energie. Pokud motory neni nutné

provozovat pii plném momentu, 1ze snizit odbér ze zdroje nastavenim nizsich hodnot.
Poznamka: nedoporucuje se nastavovat hodnotu niZsi nei 25%, protoZe pak miie byt sniZend jemnost
mikrokrokovdni. Pokud to je tieba kviili nizkemu odporu vinuti, je nutné pouZit jiny motor (nebo jiné spojeni
vinuti, Ize-li), nebo sniZit napdjeci napéti. Pro napdjeni 12V jsou k této jednotce vhodné motory s odporem
vinuti minimdlné 3 ohmy. Horni hranice neni omezena, ale je tifeba mit na paméti, Ze motory s vysokou
impedanci vinuti v desitkdch az stovkdach ohmii nejsou vhodné. Budou mit pii 12V maly moment, a nepiijdou
provozovat ne vysokych krokovacich frekvencich, takZe funkce GO-TO ztrati smysl. Rozumny nejvyssi odpor
se pohybuje kolem 10-200hmii.

DE fast I a DE slow I totéz pro deklina¢ni motor.

PWM curve — umoziiyje nastavit priibéh proudu fizeného pulsné Sitkovou modulaci (PWM)
tak, aby pohyb motoru byl plynuly, bez skdkani. Povoleny rozsah je 0-100. 0 odpovida
prabéhu ve tvaru siln€ zplostélé ,,sinusovky* 50 odpovidé ¢istému sinu, 100 je trojuhelnikovy
prub¢h.

PWM corr. — umoziiuje nastavit korekci PWM pro okoli prichodu proudu nulovou
hodnotou. Tim se Upln¢ nebo ¢astecné eliminuje skokova zména proudu pii reverzaci polarity
proudu, ktera se projevuje ,,cvaknutim“ a posko¢enim rotoru u levnéjsich krokovych motort,
které nejsou optimalni k pouziti mikrokrokovani. Parametr se nastavuje v rozmezi 1-100. 1
odpovida priabéhu bez korekce. Postup nastaveni dobrého chodu motoru je takovyto: Nejprve
nastavte hodnotu PWM curve na 50, a potom postupné zvedejte hodnotu PWM corr. od 1
vyse, az pomine cvakani a poskakovani rotoru (zkousejte nejlépe pii siderické rychlosti).
Rotor se nyni bude pravdépodobné tocit jiz bez trhani, ale jesté ne plynulou rychlosti. Nyni



meénte parametr PWM curve (obvykle smérem k niz§im hodnotam), az bude pribéh otaceni
plynuly. Pokud toho nelze dosdhnout, je motor bud’ zatizeny pfili§ vysokym momentem,
nebo neni vhodny pro provoz v rezimu mikrokrokovani.

RA accel. — nastavuji se zde tfi parametry(Low limit, Hi limit a Microsteps), urcujici
chovani motoru pfi zvySovani rychlosti. V systému se definuje oblast stfednich rychlosti, ve
které zacne fidici jednotka zvySovat proud, aby kompenzovala jeho pokles dany zvySovanim
impedance vinuti se vzristajici frekvenci. Na zacatku této oblasti, pii periodé kroku v [us]
dané parametrem Low limit se uplatituje niz8$i hodnota proudu, dana parametrem RA slow I
(viz vyse), pii dalSim zvySovani rychlosti krokovani (zkracovani periody kroku) proud az do
hodnoty periody dané parametrem Hi limit roste k hodnot¢ RA fast I. V této oblasti
sttednich rychlosti se krokuje s po¢tem mikrokroki danym parametrem Microsteps, pokud to
je mozné. Pokud by se jiz dana frekvence ,nestihala® systém zafne sniZzovat pocet
mikrokrokt. Od frekvence (periody) dané parametrem Hi limit vyse se jiz provozuje motor
v fezimu pulkroku. Povoleny rozsah period oblasti stiednich rychlosti je v rozmezi 100000-
100us (tedy 10Hz-10kHz), a povoleny pocet mikrokrokt je 64,32,16,8,4 nebo 2.

DE accel. — totéZ pro deklina¢ni motor.

RA dir volby North a South, smér ota¢ni RA osy pro sidericky pohyb. Pokud se pfi
pouzivani dalekohledu u nas na severni polokouli a nastaveni North to¢i RA osa obraceng,
proti pohybu oblohy, prohod’te fize RA motoru.

DE dir volby Normal a Reversed, smér otaCeni DE osy. U nds musi byt nastaveni Normal,
pfi ném pii drzeni tlacitka 2 (nahoru) musi soufadnice DE na displeji rist. 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 parametrti 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 vSech parametr (véetné téch skrytych
pfistupnych po zadani PIN), které mohu pro Vasi montaz definovat po dohod¢ na miru. Po
stisku OK systém vypnéte a znovu zapnéte, nabéhne jiz s vychozimi hodnotami.

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

Postup ustaveni montaze a sesouhlaseni sourradnic
Nejprve je tieba mit dobfe ustavenu montaz. Piesnost ustaveni zasadné ovliviluje piesnost
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
pfesvédcime se o spravnosti nastaveni pohybu ve sméru deklinace. Pfi drzeni tlacitka 2
(nahoru) musi soufadnice DE na displeji rtst, a tubus pohybovat k severnimu nebeskému
polu. Pokud jede opacné, nastavime reverzaci DE osy (viz kapitola SETUP).



Nyni objekt zamétime do stiedu zorného pole, v menu ovladace navolime tento objekt
v katalogu, piejdeme v menu na polozku Sync a stiskneme OK. Potom mizeme pomoci ESC
vyskoc€it z menu a ovladat dalekohled pomoci tlacitek pro pohyby, nebo pokraovat v praci
s katalogem (najizdéni na objekty)

Omezeni systému

Systém odméfuje soufadnice pomoci pocitani pulst do krokovych motorti. Pokud pohneme
dalekohledem jinak (manudlng, 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 vyhradné pro potieby 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 presné, ale ztoho vyplyvajici korekce posunu i v DE ose
zpusobuji stac¢eni 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 (rozmery stativu, tubusu...) byla zakazan4 oblast definovana moc obecné, dochazelo
k varovani pted nabouranim brzy nebo uplné zbyte¢né. Funkci jsem proto zrusil. Ze stejného
davodu jsem zrusil 1 automatické pielozeni (trvalo dlouho, pifi zptsobu ktery zarucil, ze se
nenabourd stativ a nebo pfi pokusu otoCit obé osy najednou hrozilo zadrhnuti). Rucni
pieloZeni a novéa kalibrace na druhé poloviné oblohy je vyrazné rychlejsi.

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

1) Presné ustavena montaz. Minimaln¢ podle ptesného polarniho hledacku, nebo jesté 1épe
driftovou metodou. Nejlepsi je samoziejme montaz pevna, jednou provzdy piesné ustavena.

2) Vzijemné kolmé osy montaZe a opticka osa dalekohledu kolma k DE ose. Vyrobni
chybu montaze (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 pfii
otaCeni kolem DE osy byla k DE ose kolma. Prosté je tieba vypodlozit tubus ve tfrmenech 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 alespoii 45 stupniil). Potom (se zapnutym RA pohonem)
piejizdime stfidavé 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, ktera 1ze d€lat i ve dne, je namifeni polarni osy nizko k obzoru, otoceni
dalekohledu do DE 90 stupniii (tedy tubus rovnobézné s polarni osou) a poté zaméteni
n¢jakého dalekého objektu (pomoci pohybu montdzi v azimutu a elevaci, nikoli
dalekohledem). Pak stiidaveé preklapime tubus o 180 stupniii kolem RA osy nalevo a napravo



od montaze a podkladame tubus ve timenech tak, aby zaméfeny objekt zistaval po
pteklopeni ve sttedu pole.

Po ptesném splnéni téchto podminek je najizdéni velmi pfesné, u lehké ptenosné montaze pii
kvalitnim ustaveni podle polarniho hledacku je vétSinou piesnost nizsi (desitky thlovych
minut). Pro zlepSeni prace lze montaz pribézné rekalibrovat. Kdyz nalezneme objekt,
vycentrujeme ho ve stiedu pole, a pred vybranim pfistiho objektu z databaze provedeme na
pravé zaméfeném objektu zkalibrovani soufadnic (funkce Synec). Teprve pak piejdeme
k dalsimu objektu. Rozumné je prohlizet postupné objekty v blizkém okoli aktudlniho,
nepiesnost (zpusobend diky nepfesnému ustaveni montaze) nariistd se vzdalenosti mezi

objekty na obloze.

EQM setup — aplikace pro konfiguraci Fidici jednotky z PC
Tato aplikace umoziuje nahravani a modifikaci NGC, IC a USR (uzivatelského) katalogu a
komfortnéjsi konfiguraci parametrti fidici jednotky.

m NGE catalog | IC catalog I USER catalog I Controller configl
MGC number |F|A [hour] |F|A [rnin] |F|A [zec] |DE [deq] |DE [arcrmin] |DE [arczec] |C0nstellation ITypeIMagnitude ﬂ
1 il 7 18 27 43 1] Peg Gz (123
B 1] 9 eli} 33 15 1] And Gz 13
Load Catalog Fie 14 1] g 48 15 45 1] Peg Gz 121
- 1118 1] 9 E el 44 1] Peg Gy 12
LRI e 20 0 3 30 3 13 0 And G: 13
al il 10 48 33 al o And Gx (127
Insert Record 23 0 g 54 ] 55 0 Pea Gv 12
Delete Record 24 ] 9 54 -24 58 i} Scl G: 116
28 0 10 24 2 a0 1] Peg Gx 127
Erase curent catalog 29 0 10 48 x| 21 a And Gz 127
m 40 ] 13 a 72 kil 1] Cep Pl 107
43 ] 13 1] a0 55 1] And Gz 126
45 0 14 g -23 1 a Cet Gx 106
50 0 14 42 7 21 a Cet Gz 124
57 0 15 30 17 20 a Psc Gz 116
59 0 15 24 -21 27 a Cet Gx 124
B3 0 17 48 il 27 ] Psc Gz 116
B8 0 18 18 a0 4 a And Gz 1243
7B ] 19 36 2 56 1] And Gx 13
a0 1] 21 12 2 21 1] And Gz 121
a3 1] 21 24 22 26 0 '- =
95 1] 22 12 10 23 1]
7 0 2z 3o 2 45 ] Obiect Number: ||
103 1] 25 18 51 19 1]
108 il 26 1] 29 13 1] Cancel | 0K I
124 1] 27 54 -1 45 1]
125 1] 28 48 2 50 1] Psc Gx 121 =
oL | e

pted zapocetim prace se systémem je tieba ho mit pfipojeny k PC pfes sériovy nebo USB
(virtudlni sériovy) port. Tento port nasledné vyberete v rozbalovacim boxu vlevo nahote a
pomoci tlacitka Open Port navazete komunikaci PC s fidici jednotkou a mlzete vykonavat
tyto Cinnosti:

Vymazani, uprava a nahrani katalogu objektii

1) Katalogy NGC a IC — v adresafi jsou s aplikaci dodavany katalogy tak, jak jsou nahrany
v fidici jednotce. Modifikaci zapo¢nete nahranim patiicného katalogu do aplikace. V horni
¢asti okna programu si vyberte jako aktivni zalozku NGC nebo IC katalog, a pak stisknéte
tlacitko Load Catalog File. Vyberte odpovidajici soubor (pro NGC soubor NGC final.txt,
pro IC soubor IC final.txt) Po odsouhlaseni souboru se tento nahraje do tabulky. Jednotlivé
polozky lze upravovat pifepsdnim. Novy objekt ptidate kliknutim na tlacitko Insert Record,



do okénka Object Number zadejte Cislo objektu (bez IC nebo NGC, jen ¢islo) a stisknéte
OK. Do tabulky se vlozi tadek s ¢islem objektu na pfislusSném misté, a zbylé polozky jiz
vyplnite pfimo v tabulce.

Vymazani objektu provedete tak, ze umistite kurzor na tadek s objektem (na kteroukoli
polozku) a stisknete Delete Record.

Poznamka — Tabulka musi byt setiidéna dle Cisla objektu, jinak nebude fungovat dobie vyhleddvdni objektu
podle Cisla zadaného 7 ovladace. Nesmite tedy piepisovat Cisla stavajicich objektit v tabulce. PouZivejte pouze
funkce Insert a Delete Record.

Modifikovanou tabulku si nejprve ulozte do souboru (nejlépe s jinym nazvem, abyste si
neptepsali ten pivodni soubor) a pak nahrajte do jednotky pomoci stisku tlacitka Store
current catalog. Nejdiive dojde k vymazani stavajiciho katalogu a nasledné k nahrani
nového, upraveného. Pouhé vymazani navoleného katalogu zfidici jednotky se provede
stiskem tlacitka Erase current catalog. V menu ovladace se v ptipadé prazdného katalogu
zobrazuje misto objekti text EMPTY.

2) USR — uzivatelsky katalog. Tento katalog umoziiuje ulozeni objektt, které se nehodi do
dvou pfedchozich katalogl. Jeho struktura je trochu jina, zadavaji se pouze soutadnice a
popis objektu (max. 16 znakl). Objekty se necisluji, a do ovladace se nahraji v takovém
potadi, jak byly zapsany do tabulky. Po stisku Insert Record se vytvoii rovnou novy fadek
na konci tabulky, ktery doplnite udaji. Nahrani tabulky do fidici jednotky se provede stejné
jako u NGC a IC katalogu.

Konfigurace parametri ridici jednotky

I EQM setup utility =10
COM2 - MNGC catalogl IC catalogl IUSER catalog Controller config |
— RA motor —DE matar
= |25BUUUU 3' Sidereal tracking constant [zee guide] |2EBDDDD 3, Sidereal tracking constant (see guide]
|5D 3. Current for slow rates [% of Imax=U/R] |5U vl Current for slow rates [% of Imax=U/R)
Load Catalog Fil 100 w| Current for Fast rates (% of Imax=1J/R] I‘IDD 5‘ Current for fast rates [ of Ima==U/R)
ez Caialog Filz |25UUU ﬂv Lawer limit far middle speed interval, periode [us] |25UUU 3‘ Lower limit for middle speed interval, periode [us]
rsert Feacond |1 aoo 5‘. Upper limit for middle speed interval, periode [us] |2UUU 57 Upper limit for middle speed interval, periode [us]
W B4 * | Mumber of microsteps for middle speed interval |B4 'l Mumber of microsteps for middle speed interval
— Comman p h —Date, Time, Site
Eraze cument zatalog
T —— IEDD j Slew speed [multiple of the sidereal rate] |1 81205 Date [DD.MM. Y]
|32 ﬂv Find speed 222429 | Time, UTC [HH:MM:S5]
5 | Center speed
I 3 703 Longitude
|5 3‘ Guide speed [0.1x sidereal rate increments]
|+48“1 4" Latitude
IU 3. DE backszlash [arcsec]
INorth 'l Sidereal tracking direction [zouth/north hemi.] — Contraller
INormaI 'l DE direction [normal/reversed) ™ Guide
= Center N
ISD 57 Pt microstepping curve shape  Find E ™
I'I 5 3‘ Microstepping curve comection coefficient " Slew
S
. . Stop drive |
Controller firmware version: ¥.2.3
Get config from controller Store config ko controller flash Fiezet to default settings |




Do konfigurace se dostaneme vybranim zalozky Controller Config. Pokud je jednotka
zapnutd, piipojend k PC a otevieny komunikacni port, tak se zhruba béhem jedné sekundy po
vybrani zalozky nactou do okének aktudlni parametry z jednotky a vypise se aktualni verze
firmware. Pokud neni nékterd z podminek vpotadku (vypnuto, nepropojeno, neotevieny port)
v okénkach neni bud’ nic, nebo minimalni hodnoty parametrii, a ve spodni Casti panelu je
misto verze firmware text Controller does not respond. Pokud jednotku zapnete (zapojite)
dodate¢né, Ize parametry vycCist kdykoli znovu stiskem tlacitka Get config from controller.
Konfiguracni parametry se do jednotky zasilaji okamzité pii jejich zméné (psani nebo
krokovani hodnoty v policku) takze 1ze pozorovat jejich vliv na chovani jednotky ihned, nebo
po aktivaci pohybu motoru (po stisku tlacitka). Tyto zmény plati po az do vypnuti
jednotky.Pokud je chcete ulozit aby se pamatovaly trvale, stisknéte tlacitko Store config to
controller flash. Pokud se chcete vratit k parametrim, které byly definovany pfi vyrobé,
stisknéte Reset to default setting, po chvilce se nactou vychozi parametry i do okének
panelu. Pokud chcete mit parametry sesynchronizované i v ru¢nim ovladaci, vypnéte a znovu
zapnéte jednotku. Konfiguraci Ize provadét bez i s pripojenym ovladacem. Platna je posledni
zména (bez ohledu na to, odkud byla provedena). Pokud tedy piepiSete parametr v ovladaci,
po stisku Get config from controller se tato zména projevi v ptislusném okénku.

Konfiguracni panel je rozdélen na nékolik oblasti, podle jejich vyznamu. Prvni dvé oblasti
oznacené¢ RA motor a DE motor umoziluji nastavovani parametrt, které se nastavuji pro
kazdy z motort zvlast. Parametry jsou stejné s parametry, které lze nastavovat v menu
SETUP ru¢niho ovladace. Budu se tedy ¢asto odkazovat na né€. Popis plati pro RA pohon, pro
DE pohon je to shodné.

Sidereal tracking konstant — tento parametr urcuje pocet mikrokroku (1/32 kroku)
potiebnych na kompletni otoceni kolem RA osy montaze. Je to shodny parametr s RA steps
v ovladaci.

Current for slow rates — urcuje proud pro pomalé rychlosti otaceni, identicky s parametrem
RA slow I v menu.

Current for fast rates — urCuje proud pro vysoké rychlosti otaceni, identicky s parametrem
RA fast I v menu.

Lower limit for middle speed interval — dolni mez intervalu stfednich rychlosti. Urcuje
periodu krokd, pro kterou se jesté uplatituje nizky proud (RA slow I, viz vyse), pfi vyssich
rychlostech se zac¢ina proud zvySovat.

Upper limit for middle speed interval — dolni mez intervalu stfednich rychlosti. Urcuje
periodu krokd, pii které proud dosdhne hodnoty RA fast I a pfejde se do rezimu ptlkroku.

Number of microsteps for middle speed interval — uruje maximalni poc¢et mikrokroku
v oblasti stfednich rychlosti.

Oblast Common parameters obsahuje parametry, které plati pro celou jednotku, tedy oba
motory. Jsou to tyto:

Slew speed — rychlost pro ptejezdy (GO-TO)

Find speed, Center speed — dvé pomalejsi rychlosti pro centrovani objektu pfi riznych
zvétSenich



Guide speed — rychlost pro pointaci, nastavend hodnota je narozdil od predchozich tfech
rychlosti v desetinach siderické rychlosti

VSechny rychlosti kromé Guide speed jsou udavané nasobkem siderické rychlosti, kterd je
pfiblizné 15*/sec.

DE backslash — viile v DE ptfevodu, v tthlovych vtefinach, vice viz stejny parametr v ru¢nim
ovladaci.

Sidereal tracking direction — smér pohybu polarni osy, kompenzujici rotaci Zemé. Vice viz
parametr RA dir. v ovladaci.

DE direction — smér otaceni DE osy. Vice viz parametr DE dir. v ovladaci.

PWM microstepping curve shape — pritbéh proudu vinutim motoru pii mikrokrokovani.
Vice viz parametr PWM curve v menu ovladace.

PWM microstepping curve correction — korekce prub¢hu proudu vinutim motoru priichodu
nulou. Vice viz parametr PWM corr. v menu ovladaCe. Pfi nastavovani téchto dvou
parametrl se zobrazuje tvar kiivky v okénku vedle.

Oblast Date, Time, Site umoziuje nastaveni data, ¢asu (musi byt UTC) a soufadnic mista
pozorovani (misto sta¢i zadat ptiblizné, nema vliv na presnost GO-TO, pouziva se pouze
k urceni, zda je objekt nad obzorem ¢i nikoli, a pro zobrazovani azimutalnich soufadnic).

Tlacitka N, S, E a W v oblasti Controller umoznuji provadét zkusebni pohyby dalekohledem
a prepinani rychlosti bez nutnosti sahat na ovladac¢, ktery tak ani nemusi byt pfipojen.
Tlacitkem Stop Drive se vypnou oba motory, takze se neto¢i, a ani neodebiraji proud.
Motory se automaticky zpét zapnou pii vyslani povelu k pohybu.



Schémata a tabulky zapojeni konektoru

Ptedni panel fidici jednotky: a )
M/USB — ptipojeni P e

COM/USB - ptipojeni PC (7] comuss

- O
CONTROLLER - tla¢itkovy ovladac 1

m CONTROLLER

AUTOGUIDER - vstup pro pointaci JTAG

S .

UTOGUIDER

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

12V — napdajeci vstup, 12V DC,
+ je uprostied

Konektor COM
PIN ¢. Funkce
1 propojen na napdajeci napéti (12V), neptipojovat 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 driverti (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 p6l napajeni)
3 Nezapojen
4 TxD
5 RxD
6 Nezapojen

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

PIN ¢.

Funkce

1

nezapojen

GND (zem, zaporny p6l napajeni)

RA zapad

DE jih

DE sever

N[N | |WIN

RA vychod




Vstup pro autoguider je aktivni LOGO. V klidovém stavu je na pinech 5V ptes pull-up odpory
5k1. Posun v daném sméru se spusti pripojenim konkrétniho vstupu k pinu GND (0V),
protékajici proud je I1mA. 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, krom& JTAG emuldtoru EC2 pro mikrokontroléry SilliconLabs. Jinak hrozi
zniceni zafizeni.

Konektor 12V

Napéjeci vstup, napajeci napéti by mélo byt 12V (po konzultaci a Gprave 1 vice), zdroj by mél
byt dimenzovany pro proud odebirany obéma motory. Vhodny zdroj se mnou zkonzultujte,
pokud si nejste jisti. + je uvnitf, - na objimce. POZOR na POLARITU !!!

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

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 cidel (zatim neni ve firmware podporovano)

PIN ¢. Funkce

1 propojen na napdjeci napéti (5V)

kanal A IRC ¢idla RA

kanal A IRC ¢idla DE

kanal B IRC ¢idla RA

kanal B IRC ¢idla DE

NN |h (Wi

GND

Seznam prikazi protokolu LX-200 a rozsifujicich, pouzitych pro ovladani systému
vyznam nékterych symbolua:

nnn-celé ¢islo

YY-rok

HH-hodiny

MM-minuty nebo mésic

DD-dny

SS-sekundy

T-desetinnd c¢ast udaje

s-znaménko

Pohyby ve C¢tyfech smérech
:Me#
:Mwi
:Ms#
:Mn#

Zastaveni pohybl
:Qe#
Qwi
:0s#
:On#
:Of#

GO-TO, najeti na vybrany objekt
:MS#

Synchronizace soutradnic na aktudlni zamifeny objekt
:CM#

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

Nastaveni data
:SCMM/DD/YY#

Nastaveni casu
:SLHH:MM:SS#

Nastaveni zemépisné délky
: SgDDD*MM#

Nastaveni zemépisné Sirky
: StsDD*MM#




Nastaveni rychlosti

:RG# // pointac¢ni - GUIDE
:RC# // nizka - CENTER
: RM# // vy&38i - MOVE, FIND
(RS# // nejvy3si - SLEW

Format soutadnic, prepnuti long/short
(U#

Ziskani aktudlni RA
:GR#

Ziskani aktudlni DE
:GD#

Ziskani aktudlni elevace
:GA#

Ziské&ni aktudlniho azimutu
:GZ#

Ziskani nastavené zemépisné délky
:Gt#

Ziskani nastavené zemépisné Sitrky
:Ga#

Ziskani nastaveného casu
:GL#

Ziskani nastaveného data
:GC#

Sleep rezim, vypne oba motory. Jakymkoli povelem pro pohyb se opét zapnou
:hN#

Nasledujici ptikazy jsou vlastni specifickd nebo modifikovana rozsifeni, pomoci ptikazu
:Uusr_cmd# Pouzivaji se ke komunikaci mezi ovladac¢em a fidici jednotkou, pro nastavovani
parametrt v SETUPu a pro praci s katalogy, které jsou organizované odlisné nez u Meade.

pocet mikrokrokd na otocku RA osy
:UPRnnnnnnnnn#

pocet mikrokrok® na otocku DE osy
:UPDnnnnnnnnn#

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

nasobek siderické rychlosti pro CENTER
:UVCnnn#

nésobek siderické rychlosti pro FIND
:UVEnnn#

nasobek siderické rychlosti pro SLEW
:UVSnnnn#

smér DE korekci, 0 normal 1 reverse



:UDDn#

prohozeni DE (pfeloZeni montédzZe) , 0 normal 1 prohozeno

:UDSn#

smér pohybu RA osy, 0 severni polokoule, 1 jizZni

: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#

tvar krivky proudu rizeneho pomoci PWM. 0-100, 0 x"4,
:UPTnnn#

tvar prubehu korekcni krivky proudu kolem pruchodu O,
:UCTnnn#

urcuje od jake hodnoty periody RA v [us] prejit na stredni pocet mikrokroku

a zacit zvysovat proud
:URLnnnnn#

50 sin(x), 100 k*x

1-100 l-bez korekce

urcuje od jake hodnoty periody RA v [us] prejit na halfstep rezim

:URHnnnnn#

pocet mikrokroku pro stredni rychlosti RA (meze viz prikazy vyse)

:URUnnnnn#

urcuje od jake hodnoty periody DE v [us] prejit na stredni pocet mikrokroku

a zacit zvysovat proud
:UDLnnnnn#

urcuje od jake hodnoty periody RA v [us] prejit na halfstep rezim

:UDHnnnnn#

pocet mikrokroku pro stredni rychlosti RA (meze viz prikazy vyse)

:UDUnnnnn#

Ulozeni konfigurace do FLASH paméti
:USCH#

Odesléani aktudlni konfigurace parametrd - pro synchronizaci menu ovladace

nebo PC aplikace
:UGCH

nahrani default konfigurace (reset tdajli ve flash na default parametry)

:ULD#

Spirdlové krouZeni kolem aktudlni pozice - start
:USSH#

Spiradlové krouzeni kolem aktudlni pozice - stop



:USE#

Zjisténi stavajici verze firmware ¥idici jednotky

UFW#

Softwarovy reset t¥idici jednotky

:URS#

Zjisténi stavu t¥idici jednotky

:UGSH#

odpovida zpét:

T# - tracking,
S# - spiral,

G# - GO-TO,

normadlni chod

je v rezimu krouzeni

Vymazat NGC katalog

:UNC#

Vymazat IC katalog

:UICH

Vymazat USR katalog

:UUCH

najizdi na objekt

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

Vlozit zéaznam do katalogu IC

:UIA<data string>#

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

Navoli
:Ls#

Navoli
:LoO#

Navoli
:Lol#

Navoli
:Lo2#

Navoli
:Lo3#

jako

jako

Jjako

jako

jako

aktivni

aktivni

aktivni

aktivni

aktivni

katalog

katalog

katalog

katalog

katalog

Vybere objekt na nnn pozici

:ILMnnn#

hvézd

objektl NGC

objektl IC

objektl M

objektl USR

v M katalogu

Vyhledd nnn pozici v NGC nebo IC katalogu. Pokud neni nalezena,

nejblizsi potradové c¢islo,

:LCnnnn#

které je v katalogu

Vybere dal$i objekt v poradi v aktudlné nastaveném katalogu

:LN#

Vybere predchozi objekt v pofadi v aktudlné nastaveném katalogu

:LB#

(nikoli reset na default parametry)

tak najde



ZaSle ftetézec s informacemi o pravé vybraném objektu v praveé aktivnim
katalogu
(LI#

Toto je pouze struény seznam. Pfipadnym zajemctim, kteti by si chtéli tvofit vlastni SW pro
ovladani montaze zaslu podrobnéjsi detaily o struktute piikazu na pozadani a problematiku
probereme konkrétné.
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